
EL1000/1120/1110 Reglerteknik AK 

Föreläsning 2:  
Dynamik i återkopplade system  

och PID-reglering 
 

 



Innehåll 
• Lösning av linjära diff.ekv. (repetition) 

– Homogen och partikulär lösning 
– Laplacetransfom 

• Analys av farthållare med PI-reglering (tavlan) 
• Från diff.ekv. till överföringsfunktion 
• Poler och nollställen 
• Stabilitet, snabbhet och dämpning från poler 
• Slutna systems överföringsfunktion  



Farthållning av bil med återkoppling 

Fart = v F 

= r 

Störning = θ 



Frågor 

1. Hur ser insvängningsförloppet av stegsvar ut? 
2. Kommer det alls att svänga in? (Är det 

återkopplade systemet asymptotiskt stabilt?) 
3. Finns det enklare sätt att räkna ut statiska 

reglerfel? 
 

Svar:  1-2: Studera differentialekv. i detalj 
  1-3: Använd Laplacetransform  



Lösning av linjära diff.ekv. (kort rep.)  



Lösningens principiella utseende 



Laplacetransformen 



Egenskaper 



Exempel med Laplacetransform 



Frågor 

1. Hur ser insvängningsförloppet av stegsvar ut? 
2. Kommer det alls att svänga in? (Är det 

återkopplade systemet asymptotiskt stabilt?) 
3. Finns det enklare sätt att räkna ut statiska 

reglerfel? 
 

Svar:  1-2: Studera differentialekv. i detalj 
  1-3: Använd Laplacetransform  



 
 

• Bilens dynamik 
 

• Reglerfelet 
 

• PI-regulator 
 (=styrlag) 
• KI och KP valbara parametrar. Hur beror stegsvaren på 

dem? 
• KI = 0 gav statiskt fel (limt!1e(t) ≠ 0, visade  vi på F1) 

Farthållning av bil 



Farthållning av bil 
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