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 講演後，同様のアルゴリズムが，計算機科学者（木村・瀧（1990））及び統計学者（Geyer（1991））に

よってすでに提案されていることを知った．ただし，前者では事後分布からのサンプルの生成への応用

は意識されていないと思われる．
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          不完全情報下における制御系設計に関する研究

                                    宮 里 義 彦

 制御対象の運転中にパラメータを逐次同定しだから適応的にモデル追従制御を実現するモデル規範形

適応制御系を構成するためには，対象が最小位相系（零点が安定）でなければならたい．これは適応制御

装置が対象の零点を極との相殺によって移動させるために，対象に不安定な零点があると制御装置に不

安定た極が発生して，制御系全体の安定性が保証されたいからである．連続時間系は多くの場合に最小

位相系となるので，以上のことは大きな問題とならない．しかしディジタル制御系を構成するために，連

続時間系をサンプラと零次ホールダを通して離散時間化する（Fig．1）と，得られた離散時間系が非最小

位相系にたる場合がある．特に連続時間表現で相対次数が2以上の対象を離散時間化する際に，サンプ

リング時間を小さくしていくと不安定な零点が発生することが知られている（極限零点の問題）．従っ

て，離散時間非最小位相系に適用可能た適応制御方式を確立することが重要な課題とされてきた．これ

については，極零相殺が生じるモデルマッチング方式を避けて適応極配置問題に置き換えたり，入力も
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   Fig．1．通常のサンプリング．
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   Fig，2．多重サンプリング（m＝3）．
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Fig．3．2－De1ay制御方式．

含めた目標値の設定（一般化最小分散制御，一般化予測制御等（LQGも含む））を行なう手法が現在ま

で検討されてきたが，安定性の条件や目標信号への追値性能の点からすると必ずしも十分なものとは言

えない．それらに対して，多重サンプリング（Fig．2）に基づく周期時変フィードバック制御方式やそれ

を簡略化した2－De1ay制御方式（Fig．3）を用いてモデル規範形適応制御系を構成し，適応極配置法，一

般化最小分散制御あるいは一般化予測制御等の場合より緩やかな条件のもとで，非最小位相系に対して

も任意の目標信号に追従する適応モデル追従系が設計できることを示してきた．特に今年度は多入出力

系にその手法を拡張し，多入出力系のモデル追従制御や適応制御でこれまで設計に必要な事前情報とさ

れてきたインタラクダ行列が多重サンプリング方式や2－De1ay制御方式で相対次数の範囲内で再設定

可能なこと，従って事前情報としてインタ．ラクダ行列があらかじめ既知でなくてもモデル追従制御系や

適応制御系が構成できることを示した．多入出力系のモデル追従制御問題において多重サンプリング方

式や2－Delay制御方式は，これまで実現できるモデルマッチングのクラスに制約があるとされてきた

が，本手法では動的補償器の次元を上げることでそのような問題も解決した．
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統 計 学 と 天 文 学

石 黒 真木夫

 1．共同研究

 現在，統計数理研究所と国立天文台の問で表に示すような共同研究が進行中である．一人でも多くの

研究者の参加を望む．


