
第３回

•伝達関数の導出

•結合と等価変換によるブロック線図の簡単化

•サブシステム化によるブロック線図の簡単化



入出力ポートを用いた伝達関数の導出

1. システムに入出力ポートを接続する。

2. 「線形解析」→「伝達関数」メニューを選択する。

3. コンソールに伝達関数が表示される。

複数の入出力ポートが存在するとき、
全ての入力ポートから出力ポートまでの
伝達関数（伝達関数行列）が表示される。



システムの入出力ポート



ＲＣ回路
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( )y(t) y(t) u(t) /RC= − +



ＲＣ回路のブロック線図

y(t) y(t)u(t)

( )y(t) y(t) u(t) /RC,RC 2= − + =



ＲＣ回路の伝達関数
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ＲＣ回路の伝達関数と応答



質量・ばね・ダンパ系のブロック線図

y(t) y(t)u(t) y(t)

( )y(t) Cy(t) Ky(t) u(t) / M= − − + 

M 1,K 2,C 3= = =



質量・ばね・ダンパ系の伝達関数

M 1,K 2,C 3= = =
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質量・ばね・ダンパ系の伝達関数と応答



DCサーボモータのブロック線図
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DCサーボモータの伝達関数
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DCサーボモータの伝達関数と応答



結合によるブロック線図の簡単化

• 直列結合
結果：元の伝達関数(G1,G2)の積
G = G1 * G2

• 並列結合
結果：元の伝達関数(G1,G2)の和
G = G1 + G2

• フィードバック結合(ネガティブ)
結果：元の伝達関数(G1,G2)の式
G = G1/(1 + G1*G2)



直列結合による簡単化

In2→Out2
伝達関数

In１→Out1
伝達関数



並列結合による簡単化

In１→Out1
伝達関数

In2→Out2
伝達関数



フィードバック結合による簡単化

In2→Out2
伝達関数

In１→Out1
伝達関数



質量・ばね・ダンパ系のブロック線図の簡単化(1/4)

直列結合



質量・ばね・ダンパ系のブロック線図の簡単化(2/4)

フィードバック結合



質量・ばね・ダンパ系のブロック線図の簡単化(3/4)

直列結合



質量・ばね・ダンパ系のブロック線図の簡単化(4/4)

フィードバック結合



ブロック線図の等価変換

1. ２個のブロックの入れ替え

2. ２個の加え合わせ点の入れ替え

3. ２個の引き出し点の入れ替え

4. ブロックを加え合せ点の前へ移動

5. ブロックを加え合せ点の後へ移動

6. ブロックを引き出し点の前へ移動

7. ブロックを引き出し点の後ろへ移動



２個のブロックの入れ替え



２個の加え合せ点の入れ替え



２個の引き出し点の入れ替え



ブロックを加え合せ点の前へ移動

逆数を追加



ブロックを加え合せ点の後へ移動

同一ブロックを追加



ブロックを引き出し点の前へ移動

同一ブロックを追加



ブロックを引き出し点の後ろへ移動

逆数を追加



液面系のブロック線図の簡単化(1/7)

直列結合



液面系のブロック線図の簡単化(2/7)
ブロックを加え合せ点の

前へ移動
ブロックを引き出し点の

後へ移動



液面系のブロック線図の簡単化(3/7)

直列結合



液面系のブロック線図の簡単化(4/7)

加え合せ点の入れ替え 引き出し点の入れ替え



液面系のブロック線図の簡単化(5/7)

フィードバック結合



液面系のブロック線図の簡単化(6/7)

直列結合



液面系のブロック線図の簡単化(7/7)

フィードバック結合



サブシステム化によるブロック線図の簡単化

２.右クリック

１.ブロックを選択

3.サブシステム化選択



サブシステムの表示

ダブルクリック



サブシステムのパラメータ設定

２.右クリック

１.ブロックを選択

3.パラメータ設定選択



質量・ばね・ダンパ系のサブシステム化(1/4)

右クリック

直列結合



質量・ばね・ダンパ系のサブシステム化(2/4)

フィードバック結合

右クリック



質量・ばね・ダンパ系のサブシステム化(3/4)

直列結合

右クリック



質量・ばね・ダンパ系のサブシステム化(4/4)

右クリック

フィードバック結合



液面系のサブシステム化(1/7)

直列結合



液面系のサブシステム化(2/7)

ブロックと加え合せ点の
前へ移動

ブロックと引き出し点の
後へ移動



液面系のサブシステム化(3/7)

直列結合



液面系のサブシステム化(4/7)

加え合せ点の入れ替え 引き出し点の入れ替え



液面系のサブシステム化(5/7)

フィードバック結合



液面系のサブシステム化(6/7)

直列結合



液面系のサブシステム化(7/7)

フィードバック結合



演習１： ブロック線図の簡単化（１）

• ブロック線図を簡単化し、uからyまでの伝達関

数を求めよ。ただし、変換方法、変換前後のブ
ロック線図と伝達関数を全て示すこと。



演習２： ブロック線図の簡単化（２）

• ブロック線図を簡単化し、uからyまでの伝達関

数を求めよ。ただし、変換方法、変換前後のブ
ロック線図と伝達関数を全て示すこと。



演習3： ブロック線図のサブシステム化（１）

• ブロック線図をサブシステム化し、uからyまでの

伝達関数を求めよ。ただし、サブシステム化の
過程を全て示すこと。



演習４： ブロック線図のサブシステム化（２）

• ブロック線図をサブシステム化し、uからyまでの

伝達関数を求めよ。ただし、サブシステム化の
過程を全て示すこと。
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