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倒 立 振 子
inverse pendulum

位置

増幅器

Ａ／Ｄ

Ｄ／Ａ

制御プログラム

角度

モータ電流

モータ

振子

位置センサー角度センサー

ディジタル
アナログ 0.0

1.0

2.0

3.0

4.0

5.0 s

10 20 30 40 cm0

振り上げスタート

これを繰り返して，

振子を倒立させる．

倒立後は，倒立を維持する

制御を行う．

倒立の維持

台車を左右に動かして，振子が

倒れないようにする．
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