
  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Lastnosti Laplaceove transformacije 
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prostoru ustreza 
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Laplaceova transformacija 

 

  )()( sYty L  







0

)()( dtetysY st
 Y s F s U s( ) ( ) ( )  







j

j

st
c

c

dsesY
j

ty






)(
2

1
)(  
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Osnovni linearni členi v regulacijskih sistemih 
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Ime člena Blok 

Prenosna funkcija 

)(

)(
)(

sy

sx
sF   

Zapis v časovnem 

prostoru 

(diferencialna enačba) 
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Statični pogrešek 
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Routhov kriterij: 
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Hurwitzov kriterij: 
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Optimiziranje parametrov regulatorjev 
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Priporočila po Ziegler-Nicholsu za procesne regulacije 
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Simetrični optimum 

 

Prikladen za regulacije s konstantno želeno vrednostjo (dober odziv na motnje) 
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Optimum iznosa 

 

Prikladen za vodene regulacije (dober odziv na spremembe želene vrednosti) 
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Prenosne funkcije odprtega in zaključenega regulacijskega kroga 
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Za direktno povratno zanko (če je F4 = 1) velja tudi: 
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