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講義内容
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 伝達関数

 プロセスの過渡応答 プロセスの過渡応答

 ブロック線図



2

伝達関数
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線形微分方程式
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伝達関数
ラプラス変換
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 定常値からの変化量で表現，初期条件=0

伝達関数とブロック線図
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例題３．１
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線形微分方程式
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例題３．２
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線形微分方程式
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講義内容
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 伝達関数

 プロセスの過渡応答 プロセスの過渡応答

 ブロック線図

過渡応答
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 過渡応答
入力の変化に対する出力の時間的変化
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入力 伝達要素 出力

ステップ入力 ランプ入力ステップ入力 ランプ入力

インパルス入力
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過渡応答の特徴
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１次遅れ要素
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 新しい定常状態における出力値はKである．
 時定数Tに等しい時間が経過すると，出力の変化幅は

最終的な変化幅の63.2%に達する．

T
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例題３．３
11

伝達関数
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1次遅れ要素と積分要素
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積分要素
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積分要素
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 傾きKの直線となる．
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２次遅れ要素
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 新しい定常状態における出力値はKである．
 振動する場合（ζ＜１）としない場合（ζ≧１）がある．
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２次遅れ要素
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特性方程式 01222  特性方程式 01222  ss 

 1 共に負の実根 安定 非振動

特性根（極）

 12 

s

 1 共に負の実根 安定 非振動
 1 負の重根 安定 非振動
 1 共に実部が負の複素根 安定 振動
  共に虚根 安定限界振動
 0 実部が正の根が存在 不安定 －

安定性と振動性
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安定性と振動性
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安定性と振動性
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Re
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安定限界定限

 すべての極の実部が負であれば，安定．
１つでも実部が正の極があれば，不安定．

 すべての極が実数であれば，非振動．
１つでも複素数の極があれば，振動．
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例題３．４
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むだ時間要素
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 時間Lだけ，入力に対して出力が遅れる．
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ブロック線図
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伝達要素 )()()( sUsGsY 伝達要素
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ブロック線図
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閉ループ伝達関数

開ループ（一巡）伝達関数
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 宿題？


