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ロバスト安定問題においても保守的でない解が得られる 

 図 1 に示す乗法的誤差のある制御系を考える． 

 

 

 

 

 

 

 

 図 1 から次式 
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は相補感度関数といわれる．いま， m を誤差モデルとすると，H∞制御では制

御系の一巡伝達関数 Tm の H∞ノルムが(2)式を満足するようにフィードバッ

クゲインを求めることでロバスト安定の制御系を得る． 
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 H∞制御では，図 2 の安定判別のイメージに示したように，(2)式によって安

定判別をすることは，得られる解の範囲が半径 1 の円の内部に限られるため，

保守的になることがわかる． 

 これに対して，ＫＭＡＰゲイン最適化法では，図 1 の制御系から直接的に極

を求めて安定判別をするので，安定かどうかを正確に求めることができる． 

                                以上 

図 1 乗法的誤差のある制御系 
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図 2 ナイキストの安定判別(1 入力系によるイメージ) 

ＫＭＡＰ法では制御系 

の固有値(極)を直接求 

めるので，安定余裕度 

も含めて判断できる 

H∞制御のロバスト安定

問題の解は保守的 
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