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第 3 章 ：ダイナミカルシステムの 

                過渡応答と安定性 

3.5  ダイナミカルシステムの安定性 

学習目標： 

キーワード ： 安定性，ラウスの安定判別法 

システムが安定か否かを伝達関数の係数から 

簡単に判別するラウスの安定判別法を習得する． 
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図 2.1 ダイナミカルシステム 
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図 2.7 伝達関数 
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伝達関数 
出力のラプラス変換 

入力のラプラス変換 
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図 2.8 RC回路 
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［伝達関数の例 ］ 
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図 2.3 質量ーばねーダンパ系 
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3.5  ダイナミカルシステムの安定性 

安定でない  ＝  不安定 

安定性 

図 3.1 ダイナミカルシステム 
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ステップ入力に対する応答が，一定値に収束すること 
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［ 例 ］ 
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図 3.14  ステップ応答例 

（a）  安定なシステムの応答 （b）  不安定なシステムの応答 
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011.02  ss

極 ： (伝達関数の分母多項式） = 0 の根 
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 j ： 虚数単位 ， 



2011年度 電気電子基礎学 第2回資料 

 

2 

7 

安定性の必要十分条件 

（条件A） すべての極の実部が負 
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安定なシステム 
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,0i 0i（条件A） 

安定性の必要条件 

（条件B） すべての係数                          が正 01 ,,, aaa nn 
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［ 例 ］ 
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図 3.14  ステップ応答例 

（a）  安定なシステムの応答 （b）  不安定なシステムの応答 
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安定性の必要条件 

（条件B） すべての係数                          が正 01 ,,, aaa nn 
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［ 例 ］ （必要性） 
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ラウスの安定判別法 
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ラウス表 
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ラウス数列 
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ラウス表 
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安定性の必要十分条件 

（条件R） （i）ラウス数列がすべて正 

（ii）条件Bが成立 

ラウス数列の正負の符号の反転回数 

不安定根の数 

＝
 

14 

1436)( 2345

2  ssssssD

1

1 3

6

1

4

1

3161 
3

1

1141 
3

2

1332 
5.1

3

3133 
2

3

0113 
1

5.1

0215.1 
1

3s

2s

1s

0s

5s

4s

安定 

よって 













［ 例 ］ 
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［ 例題3.1 ］ 

02623)( 2345

1  ssssssD

不安定 

不安定極は 2 個 

1

1

3

2 2

6

1

2131 
1

1

2161 
4

1

0121 
2

1

4121 
 2

2

2142




5

5

0)2(25 
2

5s
4s

3s

2s

1s

0s













16 

［ 例 ］ 
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第 3 章 ：ダイナミカルシステムの 

                過渡応答と安定性 

3.5  ダイナミカルシステムの安定性 

学習目標： 

キーワード ： 安定性，ラウスの安定判別法 

システムが安定か否かを伝達関数の係数から 

簡単に判別するラウスの安定判別法を習得する． 


