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問４ 図 1 のフィードバック制御系について，次の問に答えよ。ただし，以下の設

問において用いる )(
1
tx ， )(

2
tx ， )(tu ， )(ty ， )(tr ， )(te 及び )(tz のラプラス変換

をそれぞれ )(
1
sX ， )(

2
sX ， )(sU ， )(sY ， )(sR ， )(sE 及び )(sZ で表す。

(1) 図 1 の制御対象部分を示す図 2 において，状態変数を )(
1
tx ， )(

2
tx ，制御対象

の入力と出力をそれぞれ )(tu ， )(ty とする。このとき，状態ベクトル

 Ttxtxt )()()(
21

x が満たす次の状態空間表現

)()()( tutt bA  xx ， )()( tty xc  

における A， b， cを求めよ。

(2) 図 1 の積分器を図 3 のように書き直して，変数 )(sZ を新たに設けるとき，こ

の時間関数 )(tz は，関係式

)()()()()( ttrtytrtz xc

を満たす。また，入力 )(tu は次のように書くことができる。

)()()( tkzttu  xf ，  
21
fff

積分器の出力である )(tz を状態変数として取り込み，状態ベクトルを

1 2
( ) ( ) ( ) ( )

T

t x t x t z t   x に拡大すると，図 1 のフィードバック制御系は次の状

態空間表現

)()()( trtt bA  xx
 ， )()( tty xc

で記述できる。A， b， cをA， b， c，k， f， 0 及び 1 を用いて表せ。

(3) k=1，f1=1，f2=1 として，上記小問(2)の行列Aの固有値を与える特性多項式

を示せ。

(4) k=1，f1=1，f2=1 として，図 1 のブロック線図の目標値 )(sR から出力 )(sY ま

での伝達関数を求めよ。






