[image: image1.emf]Lastnosti Laplaceove transformacije    

Superpozicija :  

 

) ( ) ( ) ( ) (

2 2 1 1 2 2 1 1

s Y a s Y a t y a t y a

  

L

 

Homogenost:  

 

) ( ) ( s aY t ay



L

 

Časovni premik :  

 

) ( ) (

s Y e T t y

sT



 

L

 

Časovno skaliranje :  

 















a

s

Y

a

at y

1

) (

L

 

Frekvenčni premik :  

 

) ( ) (

a s Y t y e

at

 



L

 

Odvajanje :  

) ( ) 0 (

s sY t y

dt

dy

   















L

 

) 0 ( ... ) 0 ( ) 0 ( ) 0 ( ) (

1

1

2

2

3

1

1

2 1







     

         













t

dt

y d

t

dt

y d

s t

dt

y d

s t y s s Y s

dt

y d

n

n

n n n n

n

n

L

 

Integriranje :  
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Konvolucij a   v časovnem  prostoru ustreza  množenj u   v frekvenčnem  prostoru:  
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Produkt v čas .   prostoru  ustreza konvoluciji v  frekv .   prostoru:  
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Množenje s časom  ustreza odvajanju v  frekvenčnem prostoru:  

 

) ( ) (

s Y

ds

d

t ty

 

L

 

 

[image: image2.emf]Laplaceova transformacija    
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[image: image3.emf]Tabela Laplaceo v ih transformov     Oznake:  
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[image: image6.emf]Frekvenčna karakteristika:  
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[image: image7.emf]Osnovni linearni členi v regulacijskih sistemih      
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[image: image8.emf]Prenosne funkcije   odprtega in zaključenega regulacijskega kroga          
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[image: image9.emf]Statični pogrešek    
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[image: image11.emf]Routhov kriterij:     Karakteristična enačba: 
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[image: image12.emf]  LRTME   Osnove regulacijske tehnike       Univerza  v Ljubljani   Fakulteta  za elektrotehniko   Hurwitzov kriterij:     Karakteristična enačba (polinom)  
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    Simetrični optimum     Prikladen za regulacije s konstantno želeno vrednostjo (dober odziv na motnje)    
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[image: image14.emf]  LRTME   Osnove regulacijske tehnike       Univerza  v Ljubljani   Fakulteta  za elektro tehniko   Optimum iznosa     Prikladen za vodene regulacije (dober odziv na spremembe želene vrednosti)    
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