
入力を変化させない（信号１つ）で、特定の出力値が得られるかどうか評価する→ 静特性 

Ｓｏｕｒｃｅ   ｆ      Ｓ   Ｖ 

  m     １     Ｓｍ   Vｍ 

   ｅ    ｎ－１     Ｓｅ  Ｖｅ 

  Ｔ    ｎ       ＳＴ 

望目特性について 
データ ： 𝒚𝟏     𝒚𝟐      𝒚𝟑  ⋯ ⋯ 𝒚𝒏 
目標値  ： 𝒎 
差分  ：   𝒚𝟏 − 𝒎    𝒚𝟐 − 𝒎    𝒚𝟑−𝒎     ⋯ ⋯ 𝒚𝒏 − 𝒎 
信号  ：   𝑴 = 𝟏  
 
𝑺𝑻 = 𝒚𝟏 − 𝒎 𝟐 + 𝒚𝟐 − 𝒎 𝟐 + ⋯ ⋯ + 𝒚𝒏 − 𝒎 𝟐      𝒇 = 𝒏  

𝑺𝜷 =
𝒚𝟏 − 𝒎 𝑴 + 𝒚𝟐 − 𝒎 𝑴 + ⋯ ⋯ + 𝒚𝒏 − 𝒎 𝑴 𝟐

𝒏 × 𝑴𝟐
=

𝑳𝟐

𝒓
 

       =
𝒚𝟏 − 𝒎 + 𝒚𝟐 − 𝒎 + ⋯ ⋯ + 𝒚𝒏 − 𝒎 𝟐𝑴𝟐

𝒏 × 𝑴𝟐
 

       =
𝒚𝟏 − 𝒎 + 𝒚𝟐 − 𝒎 + ⋯ ⋯ + 𝒚𝒏 − 𝒎 𝟐

𝒏
 

       = 𝑺𝒎 
 
𝑺𝒆 = 𝑺𝑻 − 𝑺𝒎 

𝜂 = 10𝑙𝑜𝑔

𝟏
𝒏 𝑺𝒎 − 𝑽𝒆

𝑽𝒆
 



信号 Ｍ１ Ｍ２ Ｍ３ ‥‥ Ｍｋ 

出力1 

： 

ｎ 

ｙ１1 

： 

ｙ１ｎ 

ｙ２1 

： 

ｙ２ｎ 

ｙ３1 

： 

ｙ３ｎ 

‥‥ 

： 

： 

ｙｋ1 

： 

ｙｋｎ 

合計 ｙ１ ｙ２ ｙ３ ‥‥ ｙｋ 

Ｓｏｕｒｃｅ   ｆ      Ｓ   Ｖ 

  β     １       Ｓβ   Vβ 

   ｅ    ｎｋ－１    Ｓｅ  Ｖｅ 

  Ｔ    ｎｋ      ＳＴ 

信号Ｍ 

出
力
ｙ 

ｙ＝βＭ 

信号Ｍ 

出
力
ｙ 

ｙ＝βＭ 

Ｎ１ 

Ｎ２ 
信号 Ｍ１ Ｍ２ Ｍ３ ‥ Ｍｋ 

Ｎ1 

Ｎ２ 

ｙ１1 

ｙ２１ 

ｙ１２ 

ｙ２２ 

ｙ１３ 

ｙ２３ 

‥
‥ 

ｙ1ｋ 

ｙ２ｋ 

ＳＮ＝ SＮ× β ＋Ｓe 

Ｓｏｕｒｃｅ   ｆ       Ｓ     Ｖ 

  β     １         Ｓβ     Vβ 

 N×β     1           SＮ× β  ＶＮ× β  

   ｅ    2（ｋ－１）     Ｓｅ    Ｖｅ    

   Ｔ    2ｋ       ＳＴ 

 （Ｎ）  （2ｋ－１）  （ＳＮ）  （ＶＮ）   

誤差因子なし、Ｎ回の繰返し試験実施 

誤差因子あり、誤差因子につきＮ＝１試行 

動特性 

𝜂 = 10𝑙𝑜𝑔

1
𝑛𝑟 𝑺𝜷 − 𝑉𝑒

𝑉𝑒
 

𝜂 = 10𝑙𝑜𝑔

1
2𝑟 𝑺𝜷 − 𝑉𝑒

𝑉𝑁
 



機能が比例関係でない場合のＳＮ比の算出法 

Ｍ１ Ｍ２ Ｍ３ ‥‥  Ｍｋ 

ｍ２ 

ｍ３ 

ｍ１ 

ｍｋ 

入力信号Ｍ 

ノ
イ
ズ
が
な
い
標
準
条
件 

Ｎ０ ｍｋ ｍ１ ｍ３ ｍ２ 

入力信号ｍ 

ｍ２ 

ｍ３ 

ｍ１ 

ｍｋ 

出
力
値 

Ｎ１ 

Ｎ２ 

Ｎ０   理想 

信号 Ｍ１ Ｍ２ Ｍ３ ‥‥ Ｍｋ 

Ｎ０ ｍ１ ｍ２ ｍ３ ‥‥ ｍｋ 

Ｎ１ ｙ１1 ｙ１２ ｙ１３ ‥‥ ｙ１ｋ 

Ｎ２ ｙ２１ ｙ２２ ｙ２３ ‥‥ ｙ２ｋ 

入力信号
の置換え 

𝑆𝑇 = 𝑦11
2 + 𝑦12

2 + ⋯ ⋯ + 𝑦2𝑘
2      𝑓 = 𝑘  

𝐿1 = 𝑚1𝑦11 + 𝑚2𝑦12 + ⋯ ⋯ + 𝑚𝑘𝑦1𝑘  
𝐿2 = 𝑚1𝑦21 + 𝑚2𝑦22 + ⋯ ⋯ + 𝑚𝑘𝑦2𝑘  

𝑆𝛽 =
𝐿1 + 𝐿2

2

2𝑟
=

𝐿1 + 𝐿2
2

2 𝑚1
2 + 𝑚2

2 + ⋯ ⋯ + 𝑚𝑘
2

 

           𝑓 = 1  

理想 



Ｍ１ Ｍ２ Ｍ３ ‥‥  Ｍｋ 

ｍ２ 

ｍ３ 

ｍ１ 

ｍｋ 

入力信号Ｍ 

ｍｋ ｍ１ ｍ３ ｍ２ 

入力信号ｍ 

ｍ２ 

ｍ３ 

ｍ１ 

ｍｋ 

出
力
値 

Ｎ１ 

Ｎ２ Ｎ０ 信号 Ｍ１ Ｍ２ Ｍ３ ‥‥ Ｍｋ 

Ｎ０ ｍ１ ｍ２ ｍ３ ‥‥ ｍｋ 

Ｎ１ ｙ１1 ｙ１２ ｙ１３ ‥‥ ｙ１ｋ 

Ｎ２ ｙ２１ ｙ２２ ｙ２３ ‥‥ ｙ２ｋ 

Ｎ０信号ﾊﾞﾗﾂｷで基準化 

ＳＮ＝ SＮ× β ＋Ｓe 

Ｓｏｕｒｃｅ   ｆ       Ｓ     Ｖ 

  β     １          Ｓβ     Vβ 

 N×β    ２           SＮ× β  ＶＮ× β  

   ｅ    2（ｋ－１）      Ｓｅ    Ｖｅ    

   Ｔ    2ｋ       ＳＴ 

 （Ｎ）  （2ｋ－１）  （ＳＮ）  （ＶＮ）   

機能が比例関係にない場合、誤差あり 動特性 

𝜂 = 10𝑙𝑜𝑔

1
2𝑟 𝑺𝜷 − 𝑉𝑒

𝑉𝑁/2𝑟
 

= 10𝑙𝑜𝑔
𝑆𝛽 − 𝑉𝑒

𝑉𝑁
 


