
― 1 ―

Email：ishihara@educ.fukushima-u.ac.jp

システム制御理論とその応用

石原 正

Ishihara Tadashi

博士（工学）東北大学

1977年 東北大学採用助手

1987年 同上助教授

2003年 福島大学教授

上の二つの図はハードディスクシステムのヘッドの追従誤差の推
移例を示す。これらの図は同一ハードウェアによるものであり，制
御用チップに書き込まれている「制御アルゴリズム」のみが異なる。
左の図は従来から広く用いられている PD 制御と呼ばれる制御アル
ゴリズムによるものである。右の図は我々が提案している「外乱相
殺型」アルゴリズムによるものであり，明らかに PD 制御より良好
な制御性能を与えている。
このように，適切な「制御アルゴリズム」を合理的かつ効率的に

生成する方法について理論的研究を行い，その有効性を実験により
立証する研究を行っている。

主な研究分野

① ロバスト制御理論とその応用
② 適応・学習制御理論とその応用
③ 最適推定理論とその応用
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相談に応じられる分野･テーマ

① 制御系(サーボ系，プロセス制御系等)の構成，性能改善
② センサー情報に基づく故障診断
③ 各種センサー信号のデジタル信号処理
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