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（（（（2-22
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（（（（3-11题题题题~3-20题题题题））））
3-11 劳斯表变号两次劳斯表变号两次劳斯表变号两次劳斯表变号两次，，，，有两个特征根在有两个特征根在有两个特征根在有两个特征根在s右半平面右半平面右半平面右半平面,系统不稳定系统不稳定系统不稳定系统不稳定。。。。

3-12  (1) 有一对纯虚有一对纯虚有一对纯虚有一对纯虚
根根根根：：：：
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（（（（4-20题题题题~4-21题题题题））））

主导极点离虚轴太主导极点离虚轴太主导极点离虚轴太主导极点离虚轴太
近近近近！！！！

主导极点离虚轴太主导极点离虚轴太主导极点离虚轴太主导极点离虚轴太
近近近近！！！！
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0<k<1系统不稳定系统不稳定系统不稳定系统不稳定，，，，c(t)振荡发散振荡发散振荡发散振荡发散

K=1系统临界稳定系统临界稳定系统临界稳定系统临界稳定，，，，c(t)等幅振荡等幅振荡等幅振荡等幅振荡

k>1系统稳定系统稳定系统稳定系统稳定，，，，c(t)振荡收敛振荡收敛振荡收敛振荡收敛，，，，
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（（（（5-9题题题题~5-13
题题题题））））

j

-10

−−−−====ωωωω 2

++++====ωωωω 2

0

o90)0j(G −−−−∞∠∞∠∞∠∞∠====++++

o4.153)2j(G −−−−∞∠∞∠∞∠∞∠====−−−−

o4.333)2j(G −−−−∞∠∞∠∞∠∞∠====++++

o3600)j(G −−−−∠∠∠∠====∞∞∞∞

5-9

-10

−−−−====ωωωω 2

++++====ωωωω 2

0
-10

−−−−====ωωωω 2

++++====ωωωω 2

0

o90)0j(G −−−−∞∠∞∠∞∠∞∠====++++

o4.153)2j(G −−−−∞∠∞∠∞∠∞∠====−−−−

o4.333)2j(G −−−−∞∠∞∠∞∠∞∠====++++

o3600)j(G −−−−∠∠∠∠====∞∞∞∞

5-9 5-11 (1)
02.6

]20[−−−−125.0

25.0

]40[−−−−

ωωωω

dB)(L ωωωω

dB0

5-11 (1)
02.6

]20[−−−−125.0

25.0

]40[−−−−

ωωωω

dB)(L ωωωω

dB0

02.6

]20[−−−−125.0

25.0

]40[−−−−

ωωωω

dB)(L ωωωω

02.6

]20[−−−−125.0

25.0

]40[−−−−

ωωωω

dB)(L ωωωω

dB0

5-11 (2)
]40[−−−−

]60[−−−−

]80[−−−−

86

1.0

26

1

1.2
ωωωω

dB0

dB)(L ωωωω 5-11 (2)
]40[−−−−

]60[−−−−

]80[−−−−

86

1.0

26

1

1.2
ωωωω

dB0

dB)(L ωωωω 5-11 (3)
06.38

02.26

1.0 1 2

43.5
ωωωω

]20[−−−−

]40[−−−−

]60[−−−−
707.0r ====ωωωω dB25.1Lm ====

dB0

5-11 (3)
06.38

02.26

1.0 1 2

43.5
ωωωω

]20[−−−−

]40[−−−−

]60[−−−−
707.0r ====ωωωω dB25.1Lm ====

dB0

]20[−−−−

]40[−−−−

]60[−−−−
]20[−−−−

40

06.78−−−−

dB0
ωωωω

11.0
20

dB)(L ωωωω 5-11 (4)
]20[−−−−

]40[−−−−

]60[−−−−
]20[−−−−

40

06.78−−−−

dB0
ωωωω

11.0
20

dB)(L ωωωω 5-11 (4) 5-13
5-5 ：：：：ττττ>T时系统稳定时系统稳定时系统稳定时系统稳定，，，，

5-6 ：：：：νννν=1时系统稳时系统稳时系统稳时系统稳

定定定定，，，， 其余不稳其余不稳其余不稳其余不稳
定定定定。。。。

T>ττττ时系统不稳时系统不稳时系统不稳时系统不稳

定定定定。。。。

 

（（（（5-14题题题题~5-23题题题题））））
5-14 (1) Z=0-2(-1)=2  不稳定不稳定不稳定不稳定 (2) z=0  稳定稳定稳定稳定 (3) z=0-2(-1)=2  不稳定不稳定不稳定不稳定

(4) z=0  稳定稳定稳定稳定 (5) Z=0-2(-1)=2  不稳定不稳定不稳定不稳定 (6) z=0-2(1-1)=0   稳定稳定稳定稳定 (7) z=0  稳定稳定稳定稳定

(8) z=0  稳定稳定稳定稳定 (9) Z=1  不稳定不稳定不稳定不稳定 (10) z=2  不稳定不稳定不稳定不稳定

5-15 z=0-2(-1)=2  不稳定不稳定不稳定不稳定

5-16 (1) k<1.5    (2) T<1/9   (3) k-1<1/T 5-17 z=0-0=0  稳定稳定稳定稳定

5-18（（（（左图左图左图左图））））原系统稳定原系统稳定原系统稳定原系统稳定，，，，改变改变改变改变k值值值值。。。。使使使使ωωωωc <ωωωω1 或或或或ωωωωc >ωωωω2 时系统稳时系统稳时系统稳时系统稳
定定定定,

（（（（右图右图右图右图））））原系统原系统原系统原系统z=0-2(-1)=2不稳定不稳定不稳定不稳定。。。。改变改变改变改变k值值值值，，，，使使使使ωωωωc <ωωωω1 时系统稳定时系统稳定时系统稳定时系统稳定

5-19 K>0时应有时应有时应有时应有 0<k<2.64  ;   k<0时应有时应有时应有时应有 -1<k<0
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（（（（6-1题题题题~6~7题题题题））））
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