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1. は じ め に

計測自動制御学会の論文フォーマットである．ショートペー
パーの場合は 3ページまでで documentclassのコメントアウ
トを変更する必要がある．また，4ページ以上はこのフォー
マットを用いる．引用は例えば次のように行う．文献 1)もし
くは 2)．
本論文の構成は以下の通りである．～
システム Gの H2 ノルムは次式で与えられる．

∥G∥2 :=

√
1

π

∫ ∞

−∞
trace(G(jω) ∗G(jω))dω (1)

次に，システム Gの H∞ ノルムは次式で与えられる．

∥G∥∞ := sup
ω∈R

σmax(G(jω)) (2)

ただし，σ(·)は最大特異値を表している．

2. 問 題 設 定

3. 理 論

数式の例は以下の通りである．

ξ̇(t) = Āξ(t) + B̄v(t) (3)
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Fig. 1 Example 1
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z(t) = Ēξ(t) (4)

Ā =

[
Ās 0

0 Am

]
, B̄ =

[
B̄s 0

0 Bm

]
(5)

Ē =
[
Ēs 0

]
(6)

4. 数 値 例

Fig. 2 Example 2

5. お わ り に
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