
題目： 
時空間動的システムに対するモデル予測制御 
 
概要： 
モデル予測制御とは，最適フィードバック制御手法の一つである．現時刻から有限時間未

来までの評価区間を設定し，時間が進むごとに評価区間を未来へ移動させながら，時々刻々

と継続的に最適化問題を解きながら最適入力を更新することによって，フィードバック制

御を行う手法である．一方，時空間動的システムは，その振る舞いが時間変数と空間変数の

両方を用いて偏微分方程式で記述されるシステムである．プラズマ・核融合に関する現象の

支配方程式は偏微分方程式で記述される場合があり，プラズマ・核融合に関するダイナミク

スの制御問題は，時空間動的システムの制御問題とみなすことができる． 
本講演では，時空間動的システムに対するモデル予測制御系の設計法を解説する．問題の

定式化・変分法による停留条件の導出・停留条件の数値解法といったモデル予測制御の一連

の設計手順を，基礎的な部分に焦点を置きながら詳説する．また，近年行われた当該モデル

予測制御手法の応用研究例をいくつか紹介する． 
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