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1 はじめに

制御系設計では，数式を変更しながらボード線図な
どのグラフを確認するというグラフと数式間の作業を
繰り返す．本研究では，与えられた数式のグラフをマウ
スで変形すると，数式の構造が保たれたまま，その係数
（パラメータ）がグラフに対応する値に変化するツール
Jpit[1](Java Plot Interactive Tool)をシミュレーション
ツール Jamox[2]と連携させて制御系の設計を視覚的に
行えるようにする制御系設計支援ツールを開発する．

2 特徴点と折れ線近似を用いたグラフの変形

数式の構造を決定し，構造を保ったまま係数を変化さ
せられるよう，ユーザに移動方向を制限した特徴点を与
える．これにより，インタラクティブにパラメータを調
節することが可能となる．また，この特徴点を結んだ折
れ線近似により元のグラフの概形を示す．例えば，位相
進み補償

K(s) = K
Ts + 1
αTs + 1

のボード線図とその折れ線近似を図1と図2に示す．[3][4]
図 1では点A，Bが，図 2では点 C，D，Eが移動可能
な特徴点である．それぞれの特徴点の移動に対応して変
化するパラメータを表 1に示す．点AとDについては，
x座標と y座標を独立に設定できないので，移動方向が
制限される．

図 1 位相進みのゲイン
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図 2 位相進みの位相

表 1 特徴点とその移動で変化するパラメータの関係

点 座標 x軸方向の移動 y軸方向の移動
A ( 1

αT , 20log (K
α )) AB間の傾きは一定

αのみが変化 (T, K は一定)
B ( 1

T , 20logK) T K

C ( 1
T , 0) T ×

D ( 1√
αT

, sin−1 (1−α
1+α )) αのみが変化 (T は一定)

E ( 1
αT , 0) T ×

3 シミュレーションツールとの連携
Jamoxと Jpitとの連携を図 3に示す．選択したブロッ

クのグラフを変形させ，システム全体が設計仕様を満た
すようにパラメータを求めることができる．

図 3 シミュレーションツールとグラフ変形ツールの連携

4 おわりに
このツールは，制御工学の教育 ·学習に役立つだけで

なく，制御系設計の効率化が図れる．
本研究の一部は科学研究補助助金 (基盤 C:17560396)

による助成を受けて行われた．ここに謝意を表す．
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