
制御関連進捗状況





・制御系シミュレーターの検討

　主鏡制御系のハードウェ部分を代替するような
シミュレーターモジュールを利用して、制御系シス
テム構築上の問題点を探る

・ギャップセンサー配置の検証ツール

　安定した主鏡制御を可能にするギャップセンサー
の配置場所をモデルから検証するためのツール



ギャップセンサーデータから主鏡制御パラメータ
への変換をモデル化する。

あるギャップセンサーの配置に対するモデルが安
定かどうかを”数学的に”検証する。

ギャップセンサー以外の制約条件についても導入
可能なものについては考慮して検証する。



アクチュエーターとギャップセンサーの配置





つまり、基本的にはモデルは行列形式で表現できる。

いわゆる線形システム論？ノルムを使うとH∞とかに近い？

なので、この行列のさまざまなふるまいを検証する。







ということで

SVDで分解して特異値と特異ベクトルをしらべる！

縮退した特異値に対応する特異ベクトル
＝

擾乱が発生した時に弱いモード

・できるだけそろった特異値が出るような配置
・縮退した特異ベクトルのモードを制約で消せないか







↑　特異値が大きなベクトルの例
　　　　　特異値が小さいか縮退しやすいベクトルの例　↓



・検証ツールは完成しました　遊んでください！

・全体がゆるく変形するモードは解消しにくい

・SHCamなどの情報を反映させるとどうなるか


