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入力とシステムの状態の構造を部分本論文は線形動的システムにむける出力等を既知情報として，

むよび出力フィードパソクによる極配置に関する研究の成果をまとめたも的に構成するための研究，

つぎの 6 章からなっている。ので，

第 1 章では線形動的システムに関する研究の工学-上の意義を概観すると共に本研究の目的を明らか

研究成果の概要を述べている。にし，

システムの出力から第 2 章では，初期状態が未知である線形動的システムの入出力構造に関して，

入力むよび状態がどこまで構成可能であるかという入力と状態の部分的構成問題について考察してい

る。そのために具体的な計算に適した構造アルゴリズムを提案するとともに，次元縮小化システムと

名づける概念を導入することにより本問題が解決されることを明らかにしている。

さきの第 2 章と rn]様に人力とシステシステムの初期l状態が既知である場合について，第 3 章では，

ンシステムの初期j状態と出力が与えられたとき，ムの状態の部分的構成問題を考察している。まず，

第 2 章で導ステムの入力ならびに状態を最大限に構成するための 2 つの部分的逆システムを定義し，

入した次元縮小化システムを基礎にむいたアルゴリズム的子法により考察を進めている。その結果と

品小次数の ;}I)分的逆システムの構成法ならびにその安定性などに関する基本的性質を明らかに

している。

して，

第 4 章では，線形動的システムに出力フィードパソクを施すことによるシステムの極配置問題につ

いて考察している。まず，ゲイン出力フィードパックによって任意に指定された極配置が可能で、ある

かっ指定された極配置を実現するためのフィードパックゲイン行列
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ための十分条件を新たに導出し，



の構成法を与えている。又，そこで動的補償器による極配置問題についても考察している。さらにこ

の章で新たに導出した十分条件を含めて，ゲイン出力フィードパックによる極配置が可能で、あるため

の種々の十分条件が成立するかどうかを判別するための簡便な判定法を与え，その結果としてそれぞ

れの十分条件の適用範囲を明らかにしている。

第 5 章では，線形動的システムにゲイン出力フィードパックを施すことにより， システムの極をあ

る指定された領域Cg内に配置する問題について考察している。そのため，第 4 章で考察した極配置に

関する研究結果を，極の領域内配置問題に応用するための方法を提案し，ゲイン出力フィードパ y ク

を用いてシステムの極を指定された領域Cg内に配置することが可能で、あるための十分条件を与えると

ともに，フィードバックゲイシ行列の具体的構成法を述べている。

第 6 章では，本論文で得られた研究成果を総括し，あわせて今後の課題について述べている。

論文の審査結果の要旨

本論文は定係数線形動的システムに関する研究成果をまとめたものでつぎの 2 つに大別される。

( 1) システムの初期状態が未知である場合に，システムの出力情報を既知として，入力とシステムの

の状態がどこまで構成可能で、あるかについて考察し， システムの出力情報から a意に決定できる最

大情報の構造を数学的に明らかにするとともに，この最大部分を逐次に構成していくための，新し

し h構造アルゴリズムを提案している。かつ，このアルゴリズムの反復により，出力の関数として構

成可能な入力むよび状態の最大部分を具体的に求め得ることを明らかにしている。

また，この新しい構造アルゴリズムの反復が終了したときに得られる残りの部分システムを次元

縮小化システムと名づけ，それに合まれる人力むよび状態のとーの部分ももはや出力の関数として構

成されないことを i切らかにしている。

つぎに， システムの~H力と初期j状態が共に既知で、ある均合について，入力むよび状態がそれぞれ

どこまで、構成可能で、あるかという問題を考察し ， tH JJ'I't'HU と初期!状態とを!日いて構成することが可

能な人力むよび、状態の最大部分を明らかにしている。また，既知;泣からこれらの品大部分を具体的

に構成するために，次え縮小化システムの概念を用いて 2 つの最小次数部分的逆システムを定義し，

それらを具体的に構成するためのアルゴリズムによる方法を与えている。

:2) システムに出力フィードパソクを施すことによってシステムの極を任意の位置に配置するとい

う線形システム理論にむいて重要かっ解決困難とされていた極配置問題に関して，従来の結果を大

きく更新している。即ち， 1977年の H. Kimuraの方法を精街化することにより，出力フィードパッ

クを用いて実軸対称な任意の位置への極配置可能性を保，rd:する新し p 卜分条件を導出するとともに，

この極配置を実現するためのフィードパックゲイン行列を具体的に構成する方法を与えている。

また，前述の新しい十分条件を含め，出力フィードパソクによる極配置可能性を保証するために従

来から知られている種々の十分条件に対して，それらの十分条件の成立に関する判定法を簡潔な不
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等式によって与え その帰結としてそれぞれの十分条件の適用範囲を明らかにしている。これらの

一連の研究は極配置問題に関する将来の研究に対しでも重要な指針を与えるものと考えられる。さ

らに又，以上の研究に関連して，動的補償器による極配置問題についても新しい結果を導出してい

る。

つぎに，さきの任意に指定された位置にシステムの極を配置するための手法を用いて，出力フィ

ードパックを施すことにより，定係数線形システムの極を或る指定された Cg の内部に配置する問

題を考察し，それが可能であることを保証する有力な十分条件を導出するとともに，フィードパッ

クゲイン行列の具体的な構成方法を確立している。

これらの結果は，極配置の子法を指定された領域Cg内に配置する問題，すなわち Cg- 安定化問題

に応用できる有力な方法を与えたもので.m力フィードバック理論に対する大きな貢献であると云

える。さらに又，このCg内極配置のための新しい十分条件は1972年に M. T.Li によって公表された

Cg内極配置のための十分条件を特別の場合として合むものである。

以上，本論文は線形動的システムの人出力構造と出力フィードバック制御に関して精密かっ独創

的な数学的研究をまとめたもので，制御理論に対する大きな貢献であり，制御工学の進歩発展に寄

与するところが大き Po よって本論文は博士論文として価値あるものと認める。
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