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課題 6 一巡伝達関数が L(s) =
1

s(s+ 1)(s+ 10)
K(s) と与えられる制御系を考える。このとき、以下の (1)～

(3)の問に答えよ。

(1) K(s) = 10 (定数) とする。L(s) のボード線図を折れ線近似によって図 1に実線で描き、ゲイン交
差角周波数と位相余裕を求めよ。(2点)

(2) K(s) = k
s+ 1

0.1s+ 1
(位相進み補償) とする。k = 1 のとき、L(s) のボード線図を折れ線近似によっ

て図 2に破線で描き、ゲイン交差周波数と位相余裕を求めよ。(2点)

(3) K(s) = k
s+ 1

0.1s+ 1
(位相進み補償) とする。ゲイン交差角周波数が (1) と同一になるような定数

k を求めよ（dB で答えて良い）。また、そのときの L(s) のボード線図を折れ線近似によって図
2に実線で描き、位相余裕を求めよ。(2点)
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図 1: L(s) のボード線図 (K(s) = 10)
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図 2: L(s) のボード線図 (K(s) = k s+1
0.1s+1)


