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ここでは、図 1に示す直流モータの位置制御を扱う。位置制御では、角速度を積分した位置出
力をフィードバックするのが特徴である。
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図 1: 直流機の位置制御

図 1のブロック線図で、θ∗ から θ までの伝達関数は (1) 式のようになる。

θ

θ∗
= (1)

ここで、単位ステップ応答を考える。最終値の定理を適用すると (2) 式のようになる。

lim
t→∞ θ(t) = (2)

(2) 式から、定常偏差は存在するか？ ○か×で答えよ。

答え ：

また、(1) 式は２次系の特性を持つ。臨界制動となるように K3 を定めよ。

K3 = (3)
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