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レポート課題 Step 6 解答
(1-1) 足し算回路
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レポート課題 (2) Step6（積分回路）
解答

図6.15 積分回路の回路図
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図6.15 積分回路の回路図
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図7.12 DCモータの等価回路

vD：モータの印加電圧[V]
Ia：電機子電流[A]，
Ra：電機子抵抗[W]，
La：電機子インダクタンス[H]，
vω：電機子起電力[V]，
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図4.13 降圧チョッパ回路の等価回路
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STEP7 製作課題 降圧チョッパ回路によるDCモータの回転数制御
一点鎖線で囲まれた部分にオペアンプによるPI制御回路を設計・製作せよ．た
だし，比例ゲイン Kp = 5, 積分ゲイン KI = 1000の回路構成とせよ．また，オペ
アンプの電源は±3 [V]とせよ．
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STEP7 レポート課題 (1)
下図において，vcomを大きくするとモータの回転数が上昇する理由を，次ページの問いに従って答えよ．
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STEP7 レポート課題(1) つづき
下図はマイコンの中におけるPWM波形生成の仕組みを示す．三角波vtriと指令電圧vcomの大小
関係によりマイコンの出力電圧vPWMが図示のように決定されている．
(a) 電圧指令値vcomと三角波電圧vtriの大小とトランジスタTrのオン／オフの関係を記せ．
(b) vcomの大小と次の2つの値の大小の関係を記せ．

1) ダイオードの両端電圧vD の平均値
2) モータの回転数vω

-3

[V]

[V]

0

6



STEP7 レポート課題(2)

下図のように，P制御は 𝑣𝑣𝜔𝜔𝑐𝑐𝑜𝑜𝑐𝑐 = 𝑣𝑣𝜔𝜔とできないが，PI制御ではで
きる．この理由を述べよ．

解答に際しては，以下を参考にせよ．
P制御： 𝑣𝑣𝑐𝑐𝑜𝑜𝑐𝑐 = 𝐾𝐾𝑝𝑝 𝑣𝑣𝜔𝜔𝑐𝑐𝑜𝑜𝑐𝑐 − 𝑣𝑣𝜔𝜔
PI制御：𝑣𝑣𝑐𝑐𝑜𝑜𝑐𝑐 = 𝐾𝐾𝑝𝑝 𝑣𝑣𝜔𝜔𝑐𝑐𝑜𝑜𝑐𝑐 − 𝑣𝑣𝜔𝜔 + 𝐾𝐾𝐼𝐼 ∫ 𝑣𝑣𝜔𝜔𝑐𝑐𝑜𝑜𝑐𝑐 − 𝑣𝑣𝜔𝜔 𝑑𝑑𝑡𝑡

モータの回転には摩擦が伴う．𝑣𝑣𝜔𝜔𝑐𝑐𝑜𝑜𝑐𝑐 − 𝑣𝑣𝜔𝜔 = 0のときの 𝑣𝑣𝑐𝑐𝑜𝑜𝑐𝑐に着
目せよ． 50

0.5 [V]

1 [s]

0.5 [V]

1 [s]

(b) PI 制御(a) P 制御
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