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第 2 章 ： ダイナミカルシステムの表現

2.3  ブロック線図

学習目標 ：

キーワード ： ブロック線図，等価変換

伝達関数で表された要素の結合と信号の

流れのようすを，ブロック線図により表す方

法を習得する。
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2  ダイナミカルシステムの表現
2.3  ブロック線図

ブロック線図

システムの結合 / 信号の流れの様子を表現

ブロック線図の基本単位

ブロック

加え合せ点

引き出し点

記号 式基本単位

ブロック

加え合せ点

引き出し点

表 2.1 ブロック線図の基本単位
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［ 例 2.14 ］ DC サーボモータ

（一定）

図 2.12 DCサーボモータ

電機子回路

逆起電力

発生トルク

回転運動

•

•

•

•

•
@Futaba
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(a) 電機子回路

•
ラプラス変換

(b) 逆起電力

•
ラプラス変換

•
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(c) 発生トルク

(d) 回転運動

•

•

（b）（c） （d）

（b）

（a）

図 2.14 DC サーボモータの全体のブロック線図
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ブロック線図の結合方式

直列結合，並列結合，フィードバック結合

直列結合

並列結合

フィードバック
結合

結合方式 結合前 結合後

表 2.2 ブロック線図の結合方式
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直列結合

並列結合

•
•

•
•
•
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フィードバック結合

• ネガティブ・フィードバック

• ポジティブ・フィードバック

ネガティブ・フィードバック

•

•
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［ 例 2.15 ］ DC サーボモータ

直列結合

直列結合
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直列結合

図 2.15 DC サーボモータのブロック線図の簡略化

フィードバック結合
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ブロックの
入れ替え

等価変換 変換前 変換後

表 2.3 ブロック線図の等価変換

加え合せ点の
入れ替え

引き出し点の
入れ替え



ブロックと
加え合せ点の
入れ替え（1）

等価変換 変換前 変換後

ブロックと
加え合せ点の
入れ替え（2）

ブロックと
引き出し点の
入れ替え（1）

ブロックと
引き出し点の
入れ替え（2）
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第 2 章 ： ダイナミカルシステムの表現

2.3  ブロック線図

学習目標 ：

キーワード ： ブロック線図，等価変換

伝達関数で表された要素の結合と信号の

流れのようすを，ブロック線図により表す方

法を習得する。
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図 2.13 DC サーボモータの各部のブロック線図

（d）（c） （e）

（b）（a）

（e）（c） （d）

（b）

（a）

図 2.14 DC サーボモータの全体のブロック線図
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代表的な非線形要素

（a）飽和

（g）バックラッシュ

（b）不感帯 （c）二位置リレー （d）三位置リレー

（e）二位置リレー （f）三位置リレー （h）わん曲
（ヒステリシスあり） （ヒステリシスあり）

非線形要素
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図 2.9 磁気浮上系

電磁石

［ 例 2.12 ］ 磁気浮上系

鉄球

•

•

線形化

•

•

：入力

：出力
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ラプラス変換

（すべての初期値 ）

ラプラス変換

（すべての初期値 ）

• •

伝達関数
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［ 2章演習問題【4】 ］ 倒立振子

式整理

線形化
であるとき，

非線形項

•

•

•

•

•

•
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ラプラス変換

• •

••

ラプラス変換
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伝達関数


