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každý druhý

I.: 1 6 11 38 1.6

II.: 0 6
3.) parameter k1

4.) odčítať od 
nepodčiarknutých 
koeficientov 
nasledujúci 
koeficient krát
parameter k1

II.: 0 6



Routhovo-Schurovo kritérium stability

• algoritmus R-S:

1.) koeficienty CHR

2.) podčiarknúť  
každý druhý

I.: 1 6 11 38 1.6

11-38*1/6

II.: 0 6 28/6
3.) parameter k1

4.) odčítať od 
nepodčiarknutých 
koeficientov 
nasledujúci 
koeficient krát
parameter k1

II.: 0 6 28/6



Routhovo-Schurovo kritérium stability

• algoritmus R-S:

1.) koeficienty CHR

2.) podčiarknúť  
každý druhý

I.: 1 6 11 38 1.6

II.: 0 6 28/6 38
3.) parameter k1

4.) odčítať od 
nepodčiarknutých 
koeficientov 
nasledujúci 
koeficient krát
parameter k1

II.: 0 6 28/6 38



Routhovo-Schurovo kritérium stability

• algoritmus R-S:

1.) koeficienty CHR

2.) podčiarknúť  
každý druhý

I.: 1 6 11 38 1.6

II.: 0 6 28/6 38 1.6
3.) parameter k1

4.) odčítať od 
nepodčiarknutých 
koeficientov 
nasledujúci 
koeficient krát
parameter k1

II.: 0 6 28/6 38 1.6



Routhovo-Schurovo kritérium stability

• algoritmus R-S:

1.) koeficienty CHR

2.) podčiarknúť  
každý druhý

I.: 1 6 11 38 1.6

II.: 0 6 28/6 38 1.6
3.) parameter k1

4.) použiť k1

5.) otestovať, či sú
koeficienty kladné

II.: 0 6 28/6 38 1.6



Routhovo-Schurovo kritérium stability

• algoritmus R-S:

1.) koeficienty CHR

2.) podčiarknúť  
každý druhý

I.: 1 6 11 38 1.6

II.: 0 6 28/6 38 1.6
3.) parameter k1

4.) použiť k1

5.) otestovať, či sú
koeficienty kladné

II.: 0 6 28/6 38 1.6



Routhovo-Schurovo kritérium stability

• algoritmus R-S:

1.) koeficienty CHR

2.) podčiarknúť  
každý druhý

I.: 1 6 11 38 1.6

II.: 6 28/6 38 1.6
a3 a2 a1 a0

3.) parameter k1

4.) použiť k1

5.) otestovať koef.

6.) otestovať rád
polynómu

II.: 6 28/6 38 1.6



Routhovo-Schurovo kritérium stability

• algoritmus R-S:

1.) koeficienty CHR

2.) podčiarknúť  
každý druhý

I.: 1 6 11 38 1.6

II.: 6 28/6 38 1.6
a3 a2 a1 a0

3.) parameter k1

4.) použiť k1

5.) otestovať koef.

6.) otestovať rád
polynómu

II.: 6 28/6 38 1.6

06.1387.46 23 =+++ sss 06.1387.46 23 =+++ sss



Routhovo-Schurovo kritérium stability

• algoritmus R-S:

1.) koeficienty CHR

2.) podčiarknúť  
každý druhý

I.: 1 6 11 38 1.6

II.: 6 28/6 38 1.6
a3 a2 a1 a0

3.) parameter k1

4.) použiť k1

5.) otestovať koef.

6.) otestovať rád
polynómu

II.: 6 28/6 38 1.6

06.1387.46 23 =+++ sss

( ){ } 23dim >=spII ( ){ } 23dim >=spII



Routhovo-Schurovo kritérium stability

• algoritmus R-S:

1.) koeficienty CHR

2.) podčiarknúť  
každý druhý

I.: 1 6 11 38 1.6

II.: 6 28/6 38 1.6
3.) parameter k1

4.) použiť k1

5.) otestovať koef.

6.) otestovať rád

7.) späť na krok 2.)

II.: 6 28/6 38 1.6



Routhovo-Schurovo kritérium stability

• algoritmus R-S:

1.) koeficienty CHR

2.) podčiarknúť  
každý druhý

I.: 1 6 11 38 1.6

II.: 6 28/6 38 1.6
3.) parameter k1

4.) použiť k1

5.) otestovať koef.

6.) otestovať rád

7.) späť na krok 2.)

II.: 6 28/6 38 1.6



Routhovo-Schurovo kritérium stability

• algoritmus R-S:

1.) koeficienty CHR

2.) podčiarknúť  
každý druhý

I.: 1 6 11 38 1.6

II.: 6 28/6 38 1.6
3.) parameter k1

4.) použiť k1

5.) otestovať koef.

6.) otestovať rád

7.) späť na krok 2.)

II.: 6 28/6 38 1.6



Routhovo-Schurovo kritérium stability

• algoritmus R-S:

1.) koeficienty CHR

2.) podčiarknúť  
každý druhý

I.: 1 6 11 38 1.6

II.: 6 28/6 38 1.6
a3 a2 a1 a0

3.) parameter k2

4.) použiť k1

5.) otestovať koef.

6.) otestovať rád

7.) späť na krok 2.)

II.: 6 28/6 38 1.6



Routhovo-Schurovo kritérium stability

• algoritmus R-S:

1.) koeficienty CHR

2.) podčiarknúť  
každý druhý

I.: 1 6 11 38 1.6

II.: 6 28/6 38 1.6
a3 a2 a1 a0

3.) parameter k2

4.) použiť k1

5.) otestovať koef.

6.) otestovať rád

7.) späť na krok 2.)

II.: 6 28/6 38 1.6

k2 = a3/a2



Routhovo-Schurovo kritérium stability

• algoritmus R-S:

1.) koeficienty CHR

2.) podčiarknúť  
každý druhý

I.: 1 6 11 38 1.6

II.: 6 28/6 38 1.6
a3 a2 a1 a0

3.) parameter k2

4.) použiť k1

5.) otestovať koef.

6.) otestovať rád

7.) späť na krok 2.)

II.: 6 28/6 38 1.6

k2 = 6/(28/6)



Routhovo-Schurovo kritérium stability

• algoritmus R-S:

1.) koeficienty CHR

2.) podčiarknúť  
každý druhý

I.: 1 6 11 38 1.6

II.: 6 28/6 38 1.6
3.) parameter k2

4.) použiť k2

5.) otestovať koef.

6.) otestovať rád

7.) späť na krok 2.)

II.: 6 28/6 38 1.6

6-(28/6)*(36/28)=0

III.: 0



Routhovo-Schurovo kritérium stability

• algoritmus R-S:

1.) koeficienty CHR

2.) podčiarknúť  
každý druhý

I.: 1 6 11 38 1.6

II.: 6 28/6 38 1.6
3.) parameter k2

4.) použiť k2

5.) otestovať koef.

6.) otestovať rád

7.) späť na krok 2.)

II.: 6 28/6 38 1.6

III.: 0 28/6



Routhovo-Schurovo kritérium stability

• algoritmus R-S:

1.) koeficienty CHR

2.) podčiarknúť  
každý druhý

I.: 1 6 11 38 1.6

II.: 6 28/6 38 1.6
3.) parameter k2

4.) použiť k2

5.) otestovať koef.

6.) otestovať rád

7.) späť na krok 2.)

II.: 6 28/6 38 1.6

38-1.6*(36/28)=1258/35

III.: 0 4.7 1258/35



Routhovo-Schurovo kritérium stability

• algoritmus R-S:

1.) koeficienty CHR

2.) podčiarknúť  
každý druhý

I.: 1 6 11 38 1.6

II.: 6 28/6 38 1.6
3.) parameter k2

4.) použiť k2

5.) otestovať koef.

6.) otestovať rád

7.) späť na krok 2.)

II.: 6 28/6 38 1.6

III.: 0 4.7 35.9 1.6



Routhovo-Schurovo kritérium stability

• algoritmus R-S:

1.) koeficienty CHR

2.) podčiarknúť  
každý druhý

I.: 1 6 11 38 1.6

II.: 6 28/6 38 1.6
3.) parameter k2

4.) použiť k2

5.) otestovať koef.

6.) otestovať rád

7.) späť na krok 2.)

II.: 6 28/6 38 1.6

III.: 0 4.7 35.9 1.6



Routhovo-Schurovo kritérium stability

• algoritmus R-S:

1.) koeficienty CHR

2.) podčiarknúť  
každý druhý

I.: 1 6 11 38 1.6

II.: 6 28/6 38 1.6
3.) parameter k2

4.) použiť k2

5.) otestovať koef.

6.) otestovať rád

7.) späť na krok 2.)

II.: 6 28/6 38 1.6

III.: 0 4.7 35.9 1.6



Routhovo-Schurovo kritérium stability

• algoritmus R-S:

1.) koeficienty CHR

2.) podčiarknúť  
každý druhý

I.: 1 6 11 38 1.6

II.: 6 28/6 38 1.6
3.) parameter k2

4.) použiť k2

5.) otestovať koef.

6.) otestovať rád

7.) späť na krok 2.)

II.: 6 28/6 38 1.6

III.: 4.7 35.9 1.6

06.19.357.4 2 =++ ss

a2 a1 a0



Routhovo-Schurovo kritérium stability

• algoritmus R-S:

1.) koeficienty CHR

2.) podčiarknúť  
každý druhý

I.: 1 6 11 38 1.6

II.: 6 28/6 38 1.6
3.) parameter k2

4.) použiť k2

5.) otestovať koef.

6.) otestovať rád

7.) späť na krok 2.)

II.: 6 28/6 38 1.6

III.: 4.7 35.9 1.6

( ){ } 2dim =spIII

a2 a1 a0



Routhovo-Schurovo kritérium stability

• algoritmus R-S:

1.) koeficienty CHR

2.) podčiarknúť  
každý druhý

I.: 1 6 11 38 1.6

II.: 6 28/6 38 1.6
3.) parameter k2

4.) použiť k2

5.) otestovať koef.

6.) otestovať rád

7.) koniec – stabilné

II.: 6 28/6 38 1.6

III.: 4.7 35.9 1.6

( ){ } 2dim =spIII

a2 a1 a0



Routhovo-Schurovo kritérium stability

• algoritmus R-S:

1.) i = 0, určiť koeficienty CHR

2.) i:=i+1, podčiarknúť každý druhý koeficient

3.) parameter ki = an/an-13.) parameter ki = an/an-1

4.) odčítať od nepodčiarknutých koeficientov
nasledujúci koeficient krát parameter ki

5.) otestovať koeficienty pi(s) > 0

6.) otestovať rád:
ak dim{pi(s)} > 2 choď na krok 2.) inak Koniec


