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制御系設計
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制御系設計
（PID制御のゲインの設計）31やってみましょう

 
「やってみましょう 29、30」で電流フィードバックを構築してトルク指示ができることを

前提としてモデリング（モデル化）およびアナリシス（解析）をした（図 31.1）。ここでは、

そのモデルに対して角度制御をする PID 制御の各ゲインを設計する。（図 31.2） 

図 31.1 モデリング（電流フィードバック有り） 

 

図 31.2 角度制御 
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PID制御の設計
 

PID 制御のゲインの決め方はいろいろな方法がある。代表的なものを特徴と共に

以下に示す。 

 
■ＰＩＤ制御の様々な設計方法 
?r 4¢!Ç�õ �2 �:  Ziegler and Nichols （1942） 
 ・比例ゲインを徐々に大きくしていき、ステップ応答が発散する限界のゲインか

  ら各ＰＩＤゲインを決定する方法 
 ・発散する限界を調べる必要があるので、実際のプラントでそのような限界で

  運転することが出来ない場合、使用不可 
 ・決定したゲインは目安でしかないので、実機でチューニングする必要がある 

?sBtB•B~B’�� %u�:  

 ・ステップ応答試験の波形の無駄時間と立ち上がりの傾きから各ゲインを決定

  する方法 
 ・決定したゲインは目安でしかないので、実機でチューニングする必要がある 
?t  B+ n B� BLBmB_B®BU.3 .� B�BN�Ç�:  

 ・制御仕様などから２次系の応答の減衰比ζと固有各周波数ωｎを決め、閉ル

  ープ系の特性方程式が所望の特性を持つように各ゲインを設計する方法 
 ・プラントのモデリングが必要 

 ・同様に、最終的には実機でのチューニングが必要 

 


