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　クレーン、自動車などの機械系のモデリング、モデリングの効率化

 多数の動作状態を有するシステムに対して、全ての状態で

のモデルを各々同定実験により求めるのは時間が掛かり非効

率である。本研究では、このような対象を効率良くモデリン

グする方法を提案する。具体的には、重り付きの回転型振り

子を対象として、まず、第一原理による物理モデルを導出す

る。このモデルには動作状態（重りの位置）のパラメータと

未知の係数が含まれる。そして少数の動作状態でのシステム

同定実験から得たデータに基づいて、未知の係数に関する最

適化問題を解き、パラメータ依存型のシステムモデルを補間

することによって構築する。  
図 :実験装置図 


