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P.18 
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P.26 最終行 安定の際，図28の を位相余有，gをゲイン余有とよぶ。 安定の際，図28の を位相余裕，gをゲイン余裕とよぶ。 2016/03/04 

P.30 
17行目  

２の(1) 説明 
単位インパルス関数を入力信号とする過去応答で，重み関数に等しい。 単位インパルス関数を入力信号とする過渡応答で，重み関数に等しい。 2016/03/04 

P.32 
下から5行目から2

行目まで 

過度状態が収束値よりも大きくなってしまうことをオーバーショートとよぶ。 
また，応答速度は 1 のときが速く， 1 のときは遅くなるが， 1 のときには，過渡状態が

収束値よりも大きくなってしまうオーバーショートが発生し，これも一般的には好ましくない。  

 したがって，制御対象に応じて，オーバーショートが許されるのか判断しながら，最適制御を設計

する必要がある。 1 のときは非振動的である。 1 のときを臨界制動という。 

過度状態が収束値よりも大きくなってしまうことをオーバーシュートとよぶ。 
また，応答速度は 1 のときが速く， 1 のときは遅くなるが， 1 のときにはオーバーシ

ュートが発生し，これも一般的には好ましくない。 

 したがって，制御対象に応じて，オーバーシュートが許されるのか判断しながら，最適制御を設

計する必要がある。 1 のときは非振動的である。 1 のときを臨界制動という。 

2016/03/04 

 

※「掲載日」は，上掲訂正情報がＬＥＣホームページの『公務員 テキスト改訂・修正情報一覧』(http://www.lec-jp.com/koumuin/kaitei)に掲載された日付です。 
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