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 回転数：2000, 燃料噴射量20⇒50へ変化
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キーワード： モデル予測制御, Explicit MPC, ディーゼルエンジン

 ディーゼルのメリット
 熱効率の良さ
 CO2排出量の少なさ

 ディーゼルエンジンは近年の原油価格の高騰や
地球温暖化対策の一つとして位置付けられている

 ディーゼルのデメリット
 干渉系
 サンプル周期の短さ

MPC(Model Predictive Control ; モデル予測制御)[1], [2])
のオフライン設計法であるExplicit MPC を導入する

 制約を考慮した無限時間LQ制御をMPCにより設計
(非線形ゲインのオフライン設計)
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偏差系状態方程式

   
   

ref

ref

x k x x k

u k u u k

 

 





定常状態を基準点に定めた偏差系
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各状態における印加すべき入力

各状態における制御則

制御入力
排気循環器(EGR)のバルブ開度

可変ノズルターボ(VNT)のバルブ開度

制御量
新気量(MAF)

吸気圧(MAP)

破線：目標値
実線：応答
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従来手法であるPID制御よりも, オーバーシュートの抑制された

良好な応答を確認
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 運転状態の移行
 運転状態が複数存在(回転数, 燃料噴射量に応じて)
 回転数, 燃料噴射量に応じて動特性が変化
 運転状態に応じた制御則の設計が必要

 補間による運転状態の切り替え
 システム, 目標値,制御則の補間
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システム 制御則の補間
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制約

あらかじめ制御則を計算しておいて, 非線形ゲインとして実装

 課題
1. モード移行時における共通線形制御領域の安定性

2. 初期またはモード移行後が補間した状態の場合における安
定性の保証

 アプローチ
1. 制御対象のLMI条件の導出
2. LMIを解くことにより, 数値的に安定性の解析を行う
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Fig. 2 エンジン

Fig. 1 吸気系概略図

Fig. 3 実験風景
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