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小型電気自動車の制御：外乱の影響に強い
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w=3, 4のときのそれぞれの出力はいくらか計算せよ．
目標速度 r は 10 m/s とします．
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小型電気自動車の制御：特性の変動に強い
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システムの特性が変わると
平地でも 7.5 [m/s]でしか
進むことができない． 目標速度と出力速度がほぼ一致！
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外乱の影響有
で考えても

本ページの誤っているところはどこでしょうか？
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