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안정도소개



중요정의

• 절대안정도(absolute stability): 안정혹은불안정인가

• 상대안정도(relative stability): 어느정도안정한가의정도

• 영상태응답(zero-state response): 입력만에의한응답. 
시스템의초기조건은 0이다.

• 영입력응답(zero-input resonse): 초기조건만에의한응답. 
모든입력은 0이다.

• 중첩의원리에의해,



유한입력유한출력(BIBO) 안정도-연속치시스템

• u(t), y(t), g(t):선형시불변시스템의입력, 출력, 
임펄스응답이라하자.

• 초기조건이영일때, 만일유한한입력 u(t)에
대하여그출력 y(t)가유한하다면그시스템은
유한입력유한출력(BIBO) 안정또는단순히
안정하다고말한다.





안정도판정법

• 특성방정식근의 위치조사로결정



특성방정식근과안정도와의관계

젤중요





근을구하지않고안정도판정하는방법



Routh-Hurwitz

• 선형시불변 SISO 시스템의특성방정식

• 모든계수는실수. 양의실수부를가지는
근을가지지않기위해서는다음조건이
필요조건이다. (충분조건은아님)



Routh 표작성

1. 특성방정식의계수를두행으로배열



젤중요



예제 6-2



Routh 표작성이완성되기전에끝나는특별한경우

• Routh 표작성이어려울때
1. Routh 표의어떤한행에서첫번째요소가영이되나
다른요소는영이아니다.

2. Routh 표의한행에있는요소가모두영이다.

• 1번에대한해결방법
– 임의의매우작은양의수인 e으로첫번째열에있는
영인요소를대치한표작성

• 예제 6-3





• 2번에대한해결방법
– 한행에서의모든요소가영일때는

1. 그방정식은최소한크기가같고반대부호를가지는한쌍의
실근을가진다.

2. 그방정식은한쌍이상의허근을가진다.

3. 그방정식은 s 평면의원점에대하여대칭을형성하는공액
복소근을가진다.

– 보조방정식 A(s)=0을사용한다.



예제 6-4



• 예제 6-5





예제 6-6



Routh-Hurwitz의한계


