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機械【解答】 

１）ラグランジュ方程式

運動学： 
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ラグランジュアン：運動学：
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ラグランジュ方程式：
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２） 0 = ， 0 = ， 0 = ， 0 = の周りで線形化 
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３） 1 2 1 25, 1, 1, 2, 1, 3, 10m m r L I I g= = = = = = = ， 8k =  

としたとき，線形化された運動方程式は 
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となるので，固有円振動数は 
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から求められる． 

１次の固有円振動数：
2

2
3

[rad/s]，２次の固有円振動数：2 [rad/s]．  

 

 ４）2 次のモード： 
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 2 次のモードは反位相で，車輪の回転角の振幅が 1 [rad]のとき，棒 AB の傾斜角 の

振動の振幅は１[rad]． 
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問１． 𝐼 = 1[A] 

問２． 𝐶 = 3 [mH] 

フェーザ図を下記のようになる．
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外国人留学生入学試験問題解答 制御工学 2025/10/25(土)

問 1. (1) ラプラス変換の定義を書け。

ℒ︀{𝑓(𝑡)} = ∫
∞

0
𝑓(𝑡)𝑒−𝑠𝑡𝑑𝑡

(2) 𝑓1(𝑡) = 𝑎𝑡のラプラス変換ℒ︀{𝑓1(𝑡)}を求めよ。ただし𝑎は実数で𝑎 > 0とする。

導出の過程も示すこと。

(𝑡𝑒−𝑠𝑡)′ = 𝑒−𝑠𝑡 − 𝑠𝑡𝑒−𝑠𝑡 より 𝑡𝑒−𝑠𝑡 = 1
𝑠
(𝑒−𝑠𝑡 − (𝑡𝑒−𝑠𝑡)′)

∫
∞

0
𝑎𝑡𝑒−𝑠𝑡𝑑𝑡 = 𝑎

𝑠
∫
∞

0
𝑒−𝑠𝑡 − (𝑡𝑒−𝑠𝑡)′𝑑𝑡

= 𝑎
𝑠
[−1
𝑠
𝑒−𝑠𝑡 − 𝑡𝑒−𝑠𝑡]

∞

0

= 𝑎
𝑠2

問 2. 伝達要素 𝐺(𝑠) = 1
𝑠2 + 2𝑠 + 4

 について答えよ。

(1) 𝐺(𝑠)にステップ信号𝑢1(𝑡) = 3 × 𝟏(𝑡)を入力した。十分時間が経過した後の

出力𝑦1(𝑡)を求めよ。導出の過程も示すこと。

最終値定理より以下のとおり。

lim
𝑡→∞

𝑦1(𝑡) = lim𝑠→0 𝑠 × 𝑌1(𝑠)

= lim
𝑠→0

𝑠 ×
⏟

1
𝑠2 + 2𝑠 + 4

𝐺(𝑠)

×
⏟
3
𝑠

𝑈1(𝑠)

= 3
4

(2) 𝐺(𝑠)に正弦信号𝑢2(𝑡) = sin 2𝑡 を入力した。十分時間が経過した後の出力

𝑦2(𝑡)を求めよ。導出の過程も示すこと。

まず周波数応答からゲインと位相差を求める。

𝐺(𝑗𝜔) = 𝐺(2𝑗) = 1
(2𝑗)2 + 2(2𝑗) + 4

= −𝑗
4

これより𝑦2(𝑡)は入力に対して振幅が1
4位相差が−90 deg. だということがわかる。し

たがって解答は以下の通り。

𝑦2(𝑡) =
1
4
sin(2𝑡 − 𝜋

2
) = −1

4
cos 2𝑡



 

 

情報 解答例 

(1) 擬似コード： 

count = 0 

for i in range(N): 

    for j in range(i+1, N): 

        if A[i] + A[j] == k: 

            count += 1 

 

計算量：外側ループ N 回、内側 N−i−1 回 → O(N²) 

 

(2) 要素を 1 つずつ走査し、「現在の要素 x に対して、k−x がすでに出現していればペア成立」

とする。 

擬似コード： 

 

count = 0 

S = 空の集合 

for x in A: 

    if (k - x) in S: 

        count += 1 

    S に x を追加 

 

計算量：各ループで集合操作は O(1)×N 回 → O(N) 

 

(3) A = [1,4,2,3,5], k=6 

x k−x S（処理前） ペア成立？ count S（処理後） 

1 5 {}  ×  0 {1} 

4 2 {1}  ×  0 {1,4} 

2 4 {1,4}  ○  1 {1,2,4} 

3 3 {1,2,4}  ×  1 {1,2,3,4} 

5 1 {1,2,3,4} ○  2 {1,2,3,4,5} 
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