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표준형 �차 시스템의 시간응답



표준형 �차 시스템





(임계감쇠, 중근)



(과감쇠, 두개의다른실근)







(부족감쇠, 공액복소근)









평면의 좌반면은 양의 감쇠에 대응한다 즉 감쇠인자나 감쇠비가
양이다	 양의 감쇠는 ( zw 	에서 음의 지수 때문에
단위계단응답이 정상 상태에서 일정한 최종값으로 정착하게 만든다
이 시스템은 안정이다

평면의 우반면은 음의 감쇠에 대응한다 음의 감쇠는 시간이 지남에
따라 한계없이 크기가 커지는 응답을 낳는다 이 시스템은
불안정이다

허수축은 무감쇠에 대응한다 또는 z 	 감쇠가 없으면
지속적인 진동응답을 초래해서 이 시스템은 임계안정이거나
임계불안정이다

• z 이면 계단응답의 오버슈트는 나타나지 않는다 즉 ) 	는 과도
기간내에 결코 최종값을 초과하지 않는다
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전달함수와의 관계

• 선형시불변시스템이다음의동적방정식으로표현되면,

• 양변을라플라스변환하면,

• 다시양변을역라플라스변환하면,



	 시스템의 전달함수

• 미분방정식으로부터특성방정식구하기



	 시스템의 전달함수

• 상태공간표현으로바꾸면,

• 두식을라플라스변환하면,

• 첫식을 Y(s)에대입하면,

• 전달함수의유도조건인초기값을 0으로놓으면,



	 시스템의 전달함수

• 전달함수행렬은다음과같다.

• 일반적으로입력이 p개있고,출력이 q개있다면, j번째입력과 i번째
출력사이의전달함수는다음과같이표현할수있다.

• Superposition원리(선형성)에의해출력은모든입력의영향을따로
구해서선형조합(더하기)으로구할수있다.



특성방정식과 고유치������
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• 전달함수로부터특성방정식구하기

• 상태방정식으로부터특성방정식구하기

• An important property of the characteristic equation is that, if the 
coefficients of A are real, then the coefficients of sI − A are also real. The 
roots of the characteristic equation are also referred to as the eigenvalues of 
the matrix A. 



전달함수로부터 바로 상태방정식 유도하기

• Direct decomposition, cascade decomposition, parallel decomposition 중
direct decomposition은

역라플라스변환



전달함수로부터 바로 상태방정식 유도하기

자세한설명은 8장


