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ここで，システム Gにおける⼊⼒ x1 (t), x2 (t)，出⼒ y1 (t), y2 (t) 
が以下の関係を満たす場合，システム Gを線形システムと⾔

う．ここで a, bは定数である．



また，システム Gにおける⼊⼒ x (t)，出⼒ y (t) が以下の関係を満たす場合，システ
ム Gを時不変システムと⾔う．ここで τは定数である．









電気系と機械系における相似回路
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伝達関数とはシステムの⼊⼒と出⼒の関係を表現したも
ので、伝達関数をG(s)、⼊⼒をX(s)、出⼒をY(s)とした

とき、以下の様に定義されます。

伝達関数の求め⽅は、まずシステムの微分⽅程式を求めます。そこ
からラプラス変換しs関数で表現し、出⼒と⼊⼒の⽐を取れば求ま

ります。



以下RL回路の例について考えてみます。RL回路の詳細はこちら。

となり、伝達関数を求めることが出来ました。

上式をラプラス変換します。

http://arduinopid.web.fc2.com/M1.html


現代制御で扱う状態⽅程式の求め⽅を、1次システムである以下RL回路を⽤い
て説明します。1次システムとは1階微分の微分⽅程式で挙動が記述できるシス
テムの事で、 ⼀般的にn次システムとはn階微分の微分⽅程式となります。

微分⽅程式を⽴てる

状態⽅程式を求めるには先ずは微分⽅程式を解く必要があります。 ⼊⼒を
V(t)と電流i(t)の関係は以下式で表すことが出来ます。RL回路の詳細につい
てこちらで説明。

http://arduinopid.web.fc2.com/M1.html


■状態⽅程式, 出⼒⽅程式
先ず状態⽅程式と出⼒⽅程式の⼀般式は以下となります

これを上記例に照らし合わせてみます。(1)式を変形すると以下。



上式を⾏列式で表した形が以下状態⽅程式となります。ＡとＢはそれぞれ上記
⼀般式のＡ,Bにあたります

また出⼒⽅程式は以下となり、i(t)に対してCをかけたものを出⼒y(t)と定義し
ます。今回の場合は出⼒をi(t)としたためC=1となっていますが、 i(t)に対し
てある関係を持つ別のパラメータを出⼒y(t)と定義してもよく、Cは必ずしも
物理式からではなく実機から求めた値を設定してもよいです。

こうしてみると、わざわざ⾏列で表現する必要性が解らないと思われます。確かにこの様
な簡単な式の場合ではそう思うかもしれませんが、 2次システムになったり複雑な式にな

ると便利さが解ってきます。






