
制御（40） 《ナイキスト線図（ベクトル軌跡）》
周波数伝達関数𝐺 𝑗𝜔 を、複素平⾯上で、
𝜔 ൌ 0 →  𝜔 ൌ ∞ に変化させたときのベクトル軌跡
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ナイキスト線図：

ベクトル軌跡の例
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制御（41） 《⼀次遅れ要素のナイキスト線図》
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左側

制御（42） 《ナイキスト線図による安定判別》

𝐺 𝑗𝜔 𝐻ሺ𝑗𝜔ሻのナイキスト線図が、𝜔が増える進⾏⽅向に対し、常に ሺെ1, 0ሻ点を左に⾒れば、系は安定である。
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制御（43） 《ゲイン余裕、位相余裕》
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機械制御：10 ≦ 𝐺𝑀 ≦ 20

1
𝜌 をゲイン余裕 𝐺𝑀と称し、通常は[dB]単位で⽰す。

𝜑ெを位相余裕 𝑃𝑀と称す。

プロセス制御：3 ≦ 𝐺𝑀 ≦ 10

機械制御：40 ≦ 𝑃𝑀 ≦ 60 プロセス制御：20以上
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制御（43）：付録 《ボード線図の安定判別と余裕》
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ゲイン 位相１．⼀巡伝達関数𝐺 𝑠 𝐻ሺ𝑠ሻのボード線図を描く

２．ゲイン 0[dB]となる周波数で
安定：位相＞−180[°] ，不安定：位相＜−180[°]

３．位相−180[°]となる周波数で
安定：ゲイン＜0[dB] ，不安定：ゲイン>0[dB]

位相＝−180[°]

ゲイン余裕

位相余裕

※位相余裕：
安定のとき、どれだけ−180[°]から離れているか。

位相＞−180
より安定 ゲイン<0

より安定

※ゲイン余裕：
安定のとき、どれだけ0[dB]から離れているか。

【ボード線図の安定判別法】




