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第 3 章 線形システムの時間応答

学習目標 ：遷移行列の求め，時間応答が計算できるように

なる。

3.1  1次システムの時間応答

3.2  n次システムの時間応答

キーワード ： 遷移行列，時間応答
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3  線形システムの時間応答

3.1  1次システムの時間応答

零入力応答

初期条件

式から

3

零状態応答

と仮定して両辺を微分すると

式を代入する

4

任意の時間応答（零入力応答＋零状態応答）

より

よって
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【例3.2】

とおく

6

［ 問題 3.1(2) ］
次のシステムにおいて， を加えたときの を
求めよ。
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3  線形システムの時間応答

3.2  n次システムの時間応答

遷移行列（行列指数関数）

例えば とすると

となる
8

9

ならば

10

零入力応答

ラプラス変換による遷移行列の求め方

式と比較して
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［ 例3.4 ］(1)

(1) 
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［ 問題 3.2(1) ］
線形システム

が与えられたとき，ラプラス変換を利用して遷移行列 を求め

よ。また，零入力 を求めよ。
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［ MATLAB演習 ］

A1 = [0 1; -10 -11];
A2 = [0 1; -10 -2];
A3 = [0 1; -10 0];
B = [0; 1];
C = [1 0];
D = 0;
x0 = [1; 0];

ex3_4.mdl
【例3.4】

ex3_4_parameter.m

実行
ボタン

スタート
ボタン
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制動力が強い

制動力が弱い

制動力が0
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［ Scilab演習 ］

A1 = [0 1; -10 -11];
A2 = [0 1; -10 -2];
A3 = [0 1; -10 0];
B = [0; 1];
C = [1 0];
D = 0;
x0 = [1; 0];

ex3_4.zcos
【例3.4】

ex3_4_parameter.sce

スタート
ボタン

実行
ボタン
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制動力が強い

制動力が弱い

制動力が0
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［ MATLAB演習 ］

3.4.1  部分分数分解 clear 
s=poly(0,'s');
numQ11 = s+11;
numQ12 = 1;
numQ21 = -10;
numQ22 = s;
denQ1 = s+10;
denQ2 = s+1;
k11_1 = residu(numQ11,denQ1,denQ2)
k11_2 = residu(numQ11,denQ2,denQ1)
k12_1 = residu(numQ12,denQ1,denQ2)
k12_2 = residu(numQ12,denQ2,denQ1)
k21_1 = residu(numQ21,denQ1,denQ2)
k21_2 = residu(numQ21,denQ2,denQ1)
k22_1 = residu(numQ22,denQ1,denQ2)
k22_2 = residu(numQ22,denQ2,denQ1)
K1 = [k11_1 k12_1; k21_1 k22_1]
K2 = [k11_2 k12_2; k21_2 k22_2]

［ Scilab演習 ］
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第 3 章 線形システムの時間応答

学習目標 ：遷移行列の求め，時間応答が計算できるように

なる。

3.1  1次システムの時間応答

3.2  n次システムの時間応答

キーワード ： 遷移行列，時間応答


