
制御（18） 《応答特性》
出⼒

𝐺 𝑠時間𝑡[s]

⼊⼒ 𝑥 𝑡

0
 𝑋 𝑠

時間𝑡[s]

 𝑦 𝑡

0

制御系

ラプラス逆変換

 𝑌 𝑠 ൌ 𝐺 𝑠 𝑋 𝑠

ラプラス変換

⼊⼒𝑥 𝑡 に対する応答

■⼀般

時間𝑡[s]出⼒

過渡応答

0

定常応答
過渡状態 定常状態

<制御系の応答特性>
（整定状態）



制御（19） 《ステップ応答》
出⼒

𝐺 𝑠時間𝑡[s]

⼊⼒ 𝑥 𝑡

0
 𝑋 𝑠

時間𝑡[s]

 𝑦 𝑡

0

制御系

ラプラス逆変換

 𝑌 𝑠 ൌ 𝐺 𝑠 𝑋 𝑠

■ステップ⼊⼒

ラプラス変換

𝐺 𝑠時間𝑡[s]

⼊⼒ 𝑥 𝑡 ൌ 𝐾

0

制御系
 𝑌 𝑠 ൌ 𝐺 𝑠 ・

𝐾
𝑠

ラプラス変換

𝐾
𝑠

⼊⼒𝑥 𝑡 に対する応答

■⼀般

ラプラス
逆変換

ステップ応答

■単位ステップ⼊⼒

𝐺 𝑠時間𝑡[s]

⼊⼒ 𝑢ሺ𝑡ሻ

0

制御系
 𝑌 𝑠 ൌ 𝐺 𝑠 ・

1
𝑠

ラプラス変換

1
𝑠

ラプラス
逆変換

単位ステップ応答

1

𝐾

⼜は インディシャル応答

{ 0 (𝑡<0) , 𝐾 (𝑡≧0) }

{ 0 (𝑡<0) , 1 (𝑡≧0) }

出⼒  𝑦 𝑡

出⼒  𝑦 𝑡



制御（20） 《ランプ・パラボラ・インパルス応答》

■ランプ⼊⼒

𝐺 𝑠時間𝑡[s]

⼊⼒ 𝑥 𝑡 ൌ 𝐾𝑡

0

制御系
 𝑌 𝑠 ൌ 𝐺 𝑠 ・

𝐾
𝑠ଶ

ラプラス変換

𝐾
𝑠ଶ

ラプラス
逆変換

ランプ応答

■パラボラ⼊⼒

𝐺 𝑠時間𝑡[s]

⼊⼒

0

制御系
 𝑌 𝑠 ൌ 𝐺 𝑠 ・

2𝐾
𝑠ଷ

ラプラス変換

2𝐾
𝑠ଷ

ラプラス
逆変換

パラボラ応答

(速度⼊⼒）

(加速度⼊⼒）
𝑥 𝑡 ൌ 𝐾𝑡ଶ

（速度応答）

（加速度応答）
■インパルス⼊⼒

𝐺 𝑠時間𝑡[s]

⼊⼒

0

制御系  𝑌 𝑠 ൌ 𝐺 𝑠 ・1
ൌ 𝐺 𝑠

ラプラス変換

1

ラプラス
逆変換

インパルス応答

𝛿ሺ𝑡ሻ
{ 0 (t ് 0),
׬ 𝛿ሺ𝑡ሻஶ
ିஶ 𝑑𝑡=1 }

∞

{ 0 (𝑡<0) , 𝐾𝑡 (𝑡≧0) }

{ 0 (𝑡<0) , 𝐾𝑡ଶ (𝑡≧0) }

出⼒  𝑦 𝑡

出⼒  𝑦 𝑡

出⼒  𝑦 𝑡



制御（19：付録1） 《単位ステップ応答の例》

𝐾௉

⽐例要素
 𝑌 𝑠 ൌ

𝐾௉
𝑠

1
𝑠

ラプラス
逆変換

 𝑦ሺ𝑡ሻ ൌ 𝐾௉

時間𝑡[s]0

𝐾௉

時間𝑡[s]

⼊⼒ 𝑢ሺ𝑡ሻ

0

1

ラプラス
変換

積分要素
 𝑌 𝑠 ൌ

𝐾ூ
𝑠ଶ

1
𝑠

ラプラス
逆変換

 𝑦ሺ𝑡ሻ ൌ 𝐾ூ𝑡𝐾ூ
𝑠 時間𝑡[s]0

微分要素
 𝑌 𝑠 ൌ 𝐾஽

1
𝑠

ラプラス
逆変換

 𝑦ሺ𝑡ሻ ൌ 𝐾஽・𝛿ሺ𝑡ሻ
𝐾஽𝑠 時間𝑡[s]0

∞



制御（19：付録2） 《単位ステップ応答の例》

むだ時間
要素

 𝑌 𝑠 ൌ
1
𝑠 𝑒

ି௅௦1
𝑠

ラプラス
逆変換

 𝑦 𝑡 ൌ 𝑢ሺ𝑡 െ 𝐿ሻ

時間𝑡[s]

⼊⼒ 𝑢ሺ𝑡ሻ

0

1

ラプラス
変換

 𝑌 𝑠 ൌ ଵ
௦
・

ఠ೙
మ

௦మାଶ఍ఠ೙௦ାఠ೙మ
1
𝑠

ラプラス
逆変換

ఠ೙
మ

௦మାଶ఍ఠ೙௦ାఠ೙మ

⼀次遅れ
要素

 𝑌 𝑠 ൌ
1
𝑠・

1
1 ൅ 𝑇𝑠

1
𝑠

ラプラス
逆変換

 𝑦 𝑡 ൌ 1 െ 𝑒ି
௧
்

1
1 ൅ 𝑇𝑠 時間𝑡[s]0

1

𝑇
0.63

𝑒ି௅௦
時間𝑡[s]0

1

 𝐿

 𝑦 𝑡 ൌ 1 െ ௘షഅഘ೙೟

ଵି఍మ
・ sin 1 െ 𝜁ଶ𝜔௡𝑡 ൅ tanିଵ ଵି఍మ

఍

時間𝑡[s]

𝜁 ൌ 0

𝜁 ൌ 1.0

𝜁 ൌ 3.0

𝜁 ൌ 0.2
𝜁 ൌ 0.1

⼆次遅れ要素


