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 ＫＭＡＰゲイン最適化法を用いると走行クレーンの振れ止め制御が簡単にで

きます． 
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図 1 走行クレーン 

図 2 制御入力 u一定(制御なし)の場合 
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図 3 ＫＭＡＰゲイン最適化法の結果 

揺れ持続 起動 

指定位置(Z=3m) 

で一定速度 

(揺れ停止) 起動

指定位置(Z=8m)で停止 

(揺れも停止) 

減速 

http://r-katayanagi.air-nifty.com/�

