
  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Lastnosti Laplaceove transformacije 

 

Superpozicija:   )()()()( 22112211 sYasYatyatya L  
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Konvolucija v časovnem 
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množenju v frekvenčnem 
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Množenje s časom 
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Laplaceova transformacija 
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Osnovni linearni členi v regulacijskih sistemih 
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Prenosna funkcija 
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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 

 

 Reguliranec Reg. Izračun parametrov regulatorja 

1 
)'1(

'

sT

K
eF SsT

S
m






 

P 
'

'

mS

p
TK

T
K   

PI 
'

'
9,0

mS

p
TK

T
K       '3,3 mip TT   

PID '

'
2,1

mS

p
TK

T
K       '2 mip TT   

'5,0 mdp TT   

2 izmerjeni vrednosti Kpkr in Tkr 

P pkrp KK  5,0  

PI pkrp KK  45,0      krip TT  83,0  

PID 
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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) 

 

 Reguliranec Reg. Izračun parametrov regulatorja 

1 
11 sT

K
F S

S


  I 12 TKT Si   

2 
)1)(1( 1 sTsT

K
F S

S


  

 

TT 1  

I 12 TKT Si   

PI TK

T
K

S

p
2

1  

1TTip   

3 
)1)(1)(1( 21 sTsTsT

K
F S

S


  

 

TTT  21  

I )(2 21 TTKT Si   

PI 
21

2

2

2

1

2 TTK

TT
K

S

p


  

2

221

2

1

21

2

2

2

1 ))((

TTTT

TTTT
Tip




  

PID TK

T
K

S

p
2

1  

1TTip   

2TTdp   

4 
21

1

sT

e
F

sT

S





 

 

2

1

T

T
A   

P 
A

A
K p

21

2


  

I )(2 21 TTTi   

PI 

133

1366

4

1
2

23






AA

AAA
K p  

122

1366

3 2

23

1






AA

AAAT
Tip  

 

za A > 2: 

2

1

1

2

122 T

T

T

T
K p  , 2

2

3

1
2

6T

T
TTip   

PID 

161515

742135240180

16

1
23

234






AAA

AAAA
K p  

151212

742135240180

15 23

234

1






AAA

AAAAT
Tip  

161515

17276060

16 23

234

2






AAA

AAAAT
Tdp  

 

za A > 2: 

2

1

2

1

804

1

4

3

T

T

T

T
K p  , 

3

1
2

T
TTip   

2

2

12

804 T

TT
Tdp   

 

 Nelinearni člen Enačba kritične trajektorije 
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Prenosne funkcije odprtega in zaključenega regulacijskega kroga 
  
 

 

 

- 

x x
*
 

z 
Želena vrednost 
(Reference value) 
(Setpoint SP_INT) 

Regulator 
(Controller, Regulator) 

 

Primerjalni člen 
(Comparator) 

 

Reguliranec 
(Controlled plant) 

 

Motnja 
(Disturbance) 

 

 

Pogrešek 
(Error) 
(ER) 

Povratna zanka 
(Feedback) 

 

Dejanska vrednost 
(Actual value) 

(Process variable PV) 

Regulirna veličina 
(Control input) 
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Za direktno povratno zanko (če je F4 = 1) velja tudi: 
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