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逆さ倒立振り子の制御は、制御工学の初歩的な課題のひとつです。NX Nastranでは伝達関数を定義することによって解析モ
デルに制御系を組み込むことができます。この機能を利用して、1mのアルミ棒を逆さ倒立振り子として、先端にインパクト
を与えた後の運動を解析しました。
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逆さ倒立振り子の制御には、アクチュエータを使用します。
アルミ棒は弾性をもつ棒としてモデル化します。この例では
先端部分の運動を計測し、制御入力としました。

制御しない場合と、制御した場合の運動を下図に示します。制御の効果がよくわかります。

制御しない場合の運動(t=0～15秒) 制御した場合の運動(t=0～15秒)

制御系は、先端の傾斜角度と位置をもとにPID制御を組み込
みました。アクチュエータも一次遅れ系としてモデル化して
います。これらの定義はごく簡単にできます。 


