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DUM 14 téma: Nyquistovo kritérium stability – 

výklad 

ze sady: 02 Regulovaná soustava 

ze šablony: 01 Automatizační technika I 

Určeno pro 3. ročník 

vzdělávací obor: 26-41-M/01 Elektrotechnika ŠVP automatizační technika                                                               

Vzdělávací oblast: odborné vzdělávání 
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 Nyquistovo kritérium stability– výklad 

Nyquistovo kritérium stability: pokud se průsečík frekvenční 

charakteristiky s reálnou osou 

a) nachází v bodě -1 : = -1 je soustava na mezi stability 

b) nachází vlevo od bodu -1 : < -1 je soustava nestabilní 

c) nachází vpravo od bodu -1 : > -1 je soustava stabilní 

pozn. Pokud má soustava více průsečíků a má být stabilní, musí být 

všechny větší než -1, pokud je jeden z nich menší než -1, je nestabilní 

 

a) soustava na mezi stability 

b) nestabilní soustava 

c) stabilní soustava 

Výhoda: Toto kritérium lze použít i pro soustavy s dopravním 

zpožděním 
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Nevýhoda: Musím znát konkrétní frekvenční přenos 

 

Příklad: Určete, zda soustava se zadaným frekvenčním přenosem 

 

 je stabilní či nikoliv 

Postup řešení: 

1. Oddělíme reálnou a imaginární složku frekvenčního přenosu 

 

2. Početní řešení Nyquistova kritéria stability: 

a) Nejprve hledáme  Ω (kmitočet průsečíku frekvenční charakteristiky 

s reálnou osou) tak, že položíme Im = 0 a spočítáme kmitočet průsečíku 
frekvenční charakteristiky s reálnou osou Ω. 
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b) Potom tento kmitočet dosadíme do reálné složky a vypočítáme polohu 

průsečíku frekvenční charakteristiky s reálnou osou. Tuto polohu 
porovnáme s bodem -1. 

 

 

Soustava je stabilní, jelikož poloha průsečíku frekvenční charakteristiky 
s reálnou osou je vpravo od bodu -1  (3,1>-1) 
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3. Grafické řešení Nyquistova kritéria stability 

a) Sestrojíme tabulku vypočtených hodnot 
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b) Sestrojíme frekvenční charakteristiku  

 

 

c) Porovnáme průsečíky frekvenční charakteristiky s reálnou osou 
s bodem -1 na reálné ose 

Soustava je stabilní, protože frekvenční charakteristika protíná reálnou 

osu vpravo od bodu -1. 
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