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研究成果の概要（和文）：近年，実時間での最適化演算を活用することにより，従来の線形時不変制御器では達成困難
な性能を実現する様々な制御アルゴリズムが提案されている．本研究では，従来提案されている制御アルゴリズムに共
通する構造を抽出した．さらに，その結果に基づき，従来用いられてこなかった調整自由度を活用する新たな制御アル
ゴリズムを提案した．その有効性を，数値例および実機実験により検証した．

研究成果の概要（英文）：Recently, various types of control algorithms that exploit the online 
optimization have been developed. In this research project, we have extracted the common structure of 
such control algorithms. Then, based on the result, we have developed control methodologies that exploit 
extra degree of freedom that has not been used in the existing methods. It has been shown that the 
proposed control methods can achieve much higher control performance by numerical examples and 
experiments.

研究分野：制御工学
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１．研究開始当初の背景 
 近年，実時間での最適化演算を活用するこ
とにより，従来の線形時不変制御器では達成
困難な性能を実現する様々な制御アルゴリ
ズムが提案されている．これまでのところ，
このクラスの制御器が用いられたシステム
については，実時間最適化演算が制御器内部
で行われていることに起因する解析の見通
しの悪さから，外乱や制御対象の不確かさに
対してシステムのロバスト性を保証する制
御器を設計することは一般に困難であった． 
 
２．研究の目的 
 本研究では，実時間最適化を活用する制御
器に共通に現われる構造を抽出し，最適化演
算が行われるモジュールの入出力特性を解
析する．さらに，これらの結果に基づき，様々
な実時間最適化制御器に適用可能な，包括的
なロバスト制御器設計法を構築することを
目的とする．さらに，提案手法を電気自動車
の耐故障制御系設計問題に適用する． 
 
３．研究の方法 
 まず，実時間最適化モジュールの入出力特
性の解析を行い，大域的セクタ条件，領域的
セクタ条件を導出し，さらに，スロープ解析
を行う．つぎに，従来提案されている各種の
実時間最適化制御器を包含する一般的な制
御器構造を導出する．さらに，この結果に基
づき，一般化された構造を持つモデル予測制
御器を導出する．さらに，実時間最適化モジ
ュールの入出力特性解析の結果を活用し，モ
デル予測制御器のロバスト設計法および漸
近安定領域設計法を構築する．つぎに，制御
分配器を用いた耐故障制御システムの構成
問題を採り上げ，外乱およびパラメータ変動
に対してロバストな制御分配器の設計法を
構築する．さらに，これらの結果を，小型電
気自動車の耐故障制御問題に適用し，動力学
シミュレータ，並びに，実験装置により，そ
の有効性を検証する． 
 
４．研究成果 
 本研究課題に関連して，雑誌論文[1]～
[14]の成果を発表した．以下では，その主要
成果について説明する． 
(1)モデル予測制御器の最適化モジュールの
抽出とこれに基づく動的 Anti-windup 補償： 
モデル予測制御は，入力や状態の制約を扱う
ことの可能な制御手法の一つであり，化学，
製鉄等の産業界で幅広く用いられている．こ
の制御手法は，入力・状態の制約の下で，あ
るコスト関数が最小化されるように有限時
間区間の開ループ最適制御問題を解き，得ら
れた入力列の第一点目のみを制御対象に加
える．これを毎時刻繰り返しながら制御を実
行する．標準的なモデル予測制御では，毎時
刻解く最適化問題は凸二次計画問題に帰着
される．本研究では，オブザーバ併合型の出
力フィードバックモデル予測制御系が，線形

時不変ダイナミクスとセクタ条件を満たす
非線形要素とのフィードバック結合として
表現出来ることを示した（Fig.1 参照）．さら
に，この結果に基づき，閉ループ系の大域的
漸近安定性を保証する動的Anti-windup補償
器の構造と設計法を示した．補償器の設計問
題は，線形行列不等式（LMI）制約下におけ
る凸最適化問題に帰着される．さらに，閉ル
ープ系の大域的安定性を保証する補償器が，
予測ホライズンやコスト関数の重み行列の
値と無関係に必ず存在することを示した．な
お，本研究で示した制御器は，従来のモデル
予測制御器には含まれない構造的自由度を
活用するものとなっている．以上の結果につ
いては，雑誌論文[1]にまとめられている． 

 

Fig.1 実時間最適化制御系の構造 
 
(2)制御器内部状態の最適初期化を活用した
オンライン最適化制御アルゴリズムの開発： 
 本研究では，様々な制約の下で制御出力を
目標信号に素早く追従させるモデル予測サ
ーボ制御器の新しい構成法を示した．ここで
構築した制御手法では，開ループ入力列に加
え，サーボ補償器の内部状態を，コスト関数
が最小となるように毎時刻最適に初期化す
る．これにより，内部状態の初期化を含まな
い標準的なモデル予測制御と比較して，追従
性能が著しく向上することを示した（Fig. 2
参照．詳細については雑誌論文[5]）．さらに，
この手法は，仮想的目標信号を導入し，コス
ト関数を修正することで，時変目標信号への
追従制御器へ拡張出来ることを示した．さら
に，オンライン最適化問題を効率よく解く手
法を整備し，ソフトウェアに実装した．これ
を用い，共振機械系に対して提案法を適用し，
その有効性を検証した（学会発表[2]）． 
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Fig.2(a) 提案法による目標値追従制御数
値シミュレーション結果（y：制御出力，r：
目標信号，w：仮想目標信号）．積分 Windup
を生じることなく素早く目標信号に追従し
ている． 
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Fig.2(b) 従来法による目標値追従制御数
値シミュレーション結果（y：制御出力，r：
目標信号，w：仮想目標信号）．目標信号への
追従は達成しているものの，過渡的にオーバ
ーシュートが生じている． 
 
(3)アクチュエータ故障に対する耐故障制御
アルゴリズムの構築： 
 本研究では，左右輪を独立に制駆動可能で
あり，かつ，Steer-by-wire が取り付けられ
た４輪車両に対する耐故障制御手法を構築
した．この車両は，旋回モーメントを複数の
方法で発生させることが可能である．すなわ
ち，旋回運動に関して冗長なアクチュエータ
を有していると言える．このことは，何れか
のアクチュエータが故障あるいは飽和制限
に達した場合に，残りのアクチュエータを適
切に用いることで，旋回性能を維持すること
が可能であることを意味している．ここでは，
冗長なアクチュエータに対し，故障，飽和制
限等の下で，制御性能の劣化が最小化される
ように制御信号を最適に分配する手法を構
築した．最適分配は，凸二次計画問題に帰着
される．提案制御系は，セクタ条件を満たす
非線形要素と線形時不変ダイナミクスのフ
ィードバック結合となっていることを示し
た．さらに，この事実に基づき，閉ループ系
の安定性を保証する制御系の設計法を示し
た．制御系の設計問題は，LMI 最適化問題に
帰着される．この成果については雑誌論文
[12]にまとめられている． 

 
Fig.3 耐故障制御系の構造 
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