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１．概要 

自動車の長距離、長時間運転を行う疲労によ

り事故のリスクが高まる。そこでクルーズコン

トロールを用いて運転時の疲労軽減を図る、ク

ルーズコントロールとはアクセルを踏まずに指

定した一定の速度に保つ機能であり、研究とし

て PID 制御を用いて制御する。目的として、DC

モータを数式モデリングして PID の補償器を付

けた場合のシミュレーションを用い、PID のゲ

インの値を求める。回路の設計、PID プログラ

ムの製作を行い、シミュレーションの PID の値

との比較検討を行う。 

２．全体構成 

全体の構図として部分動力はバッテリーから

DC/DC コンバータを通して直流モータの操作

を行う、クルーズコントロールを行う場合、目

標値の設定し出力を電流センサで読み取りの偏

差を H8/3052F にフィードバックし、PID 制御を

用いて操作量を降圧型 DC/DC コンバータで操

作し一定速度の安定性を測定する。今回はシミ

ュレーションを用いて PID の値を設定し、動作

確認をしたあと実際に製作し実験を行う。 
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図 1 全体構成ブロック線図 

３．ステップ応答法  

制御系にステップ信号を加えた際の立ち上が

り曲線に接線を引き、それと軸の交点、定常値

の 63％に当たるとこで値を求める。 

４．各ＰＩＤ動作結果 

ステップ応答法による PID のゲイン設定し、

シミュレーションを行なった結果 PID の値が

kp=3、ki=2、kd=1 と各値の係数にした場合、積

分、微分の効果が早めに効いてくるので目標値

の立ち上がりは早くなりますがオーバーシュー

トして安定するまでに時間がかかってしまった。      

kp=1、ki=0.4、kd=0.2 と各値の係数にした場合、

立ち上がりの際に起こるオーバーシュートはな

くなりましたが目標値までの立ち上がりが遅く

なってしまった。 

最適値の設定で行った場合オーバーシュートす

ることがなく立ち上がりも早く目標値に追従が

出来た。この時の各値の係数は kp=1.2、ki=0.2、

kd=0.5 となった。 

 
図 2 シミュレーション結果 

５．製作 

 DC/DC コンバータは降圧型を製作し、インダ

クタンスとコンダクタンスの値はシミュレーシ

ョンにて値を決定した後に実際に製作を行った、

スイッチング部分には突入電流等を考慮した N

型 MOS-FET を採用した。センサは電流センサ

を用いて H8/3052F にフィードバックさせる。

H8/3052F と DC/DC コンバータの間にダイオー

ドを取り付け FET が破損して H8/3052F に逆電

力が流れないように防止した。 

６．結果 

P、I、D の各動作の比較動作、また PID の値

による動作確認を理解することが出来た。シミ

ュレーションでは kp=1.2、ki=0.2、kd=0.5 が最適

制御であった、製作した制御回路は完成し今後

は製作した回路の計測を行いシミュレーション

との比較を検討する。 

７．今後の発展 

製作した制御回路で実験を行い、シミュレー

ションとの比較を測定する、また車両に搭載し

て速度実験、実際の外乱時などの抑制最適ゲイ

ンを測定し検討する。 
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