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Ställ upp differentialekvation och överföringsfunktion 
från x till z. 

Överföringsfunktion 
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7.3  Mekanisk modell 
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Ställ upp differentialekvation och överföringsfunktion 
från x till z. 
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7.4  Mekanisk modell 
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Ställ upp differentialekvation och överföringsfunktion från F 
till v2. 

2vF G

Ex. Bogsering. 
2v

Överföringsfunktion 
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7.5 a Elektrisk modell 
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7.5 b Elektrisk modell 
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7.6 Termisk modell 

William Sandqvist  william@kth.se 

1T G

Överföringsfunktion 

2T
T1 inloppstemperatur [°] 
T2 utloppstemperatur [°] 
Q genomflöde 0,1 [m3/s] 
A, h area och höjd 3 [m3] 0,5 [m] 



7.6 lösning Termisk modell 
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1T G

Överföringsfunktion 

2T
T1 inloppstemperatur [°] 
T2 utloppstemperatur [°] 
Q genomflöde 0,1 [m3/s] 
A, h area och höjd 3 [m3] 0,5 [m] 
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Laplacetransformtabell 
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7.15 Accelerometer 
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Formelsamling komplexa rötter 

Formelsamling  (2:a ordningens system med komplexa 
rötter): 
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Processens stegsvar. Relativa 
dämpningen ζ. Odämpad egen-
svängning ω0. Översväng Mp, tid 
för översväng tp. 
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7.15 c Accelerometer 
stegsvar 1 m/s2 
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P,a-diagram 
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