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1. 次の伝達関係を表す微分方程式と状態方程式を求めよ。
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2. 次の微分方程式を表す状態方程式を求めよ。
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3. 下の状態方程式、出力方程式で表される系について伝達関数を求めよ。対話型学習システム（http:

//shiwasu.ee.ous.ac.jp/matweb_cs/）よりステップ応答を求めよ。
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ẋ3(t)

 =


−4 −4 0

−3 0 0

0 0 −3



x1(t)

x2(t)

x3(t)

+


0

3

0

 u(t)



y =
[
2 0 1

] 
x1(t)

x2(t)

x3(t)


次の理由で本システムのシミュレーションが、不可能である。
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4. 下の状態方程式、出力方程式で表される系について次の問題を解け。
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(a) 可制御性、可観測性を調べよ。
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(b) 同システムを可制御正準形式へ変換せよ。
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