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付録 

零次ホールドの伝達関数のゲインと位相特性 

 

s j とおくと，以下の式が得られる。 
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     零次ホールドのゲイン，位相特性（片対数グラフ上ではない） 

零次ホールドは低域通過フィルタの一種で，図より不要な高域の信号をどのように減衰さ

せるか理解できよう。直流に対するゲインはサンプリング周期 T になる。 
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Z 変換表 

( ) { ( )} ( ( )) ( ( ))F z Z f kT Z f t Z F s   と書かれるが， ( )f t のｚ変換を求めるには，数列

 ( )f kT を求めてｚ変換する。 ( )F s のｚ変換を求めるには， ( )f t を求め，次に ( )f kT を

求め，それからｚ変換を求めるのが本来の意味である。 
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ただし， 0, 1, 2, 3k    
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連続系の制御理論とディジタル制御理論の関連 

 

ディジタル制御系
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 連続系については文献(19)参照 
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