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Laplacetransformen 

Se separat sammanställning som finns att ladda ner på 
kurshemsidan. 



Insignal-utsignalstabilitet (kap 2.5, G&L) 

BIBO = bounded input, bounded output 
𝑢 𝑡 < 𝐾1,∀𝑡 ⇒ 𝑦 𝑡 < 𝐾2,∀𝑡 

 
 
 
Om och endast om alla poler till 𝐺(𝑠) har strikt negativ realdel 

𝐺(𝑠) 
𝑢(𝑡) 𝑦(𝑡) 

× 

× 
× 



Alla stegsvar (i princip) kan kombineras av 
ett antal grundfall 
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Slutvärdessatsen 

Beräkna stationärt värde på 𝑦(𝑡) utan att inverstransformera 
 

lim
𝑡→∞

𝑦 𝑡 = lim
𝑠→0

𝑠𝑠(𝑠) 

 
OBS! Gäller endast då gränsvärdet för 𝑦(𝑡) existerar. 
 
Tillräckligt villkor är att alla poler till s𝑌(𝑠) har strikt negativ 
realdel. 



Blockschema (Kap 2.7, G&L) 

𝑌 𝑠 = 𝐺 𝑠 𝑈(𝑠) 
 
 
𝑌 𝑠 = 𝐺2 𝑠 𝐺1(𝑠)𝑈(𝑠) 
 
 
 
𝑌 𝑠 = (𝐺1 𝑠 + 𝐺2 𝑠 )𝑈(𝑠) 
 

𝐺(𝑠) 
𝑢(𝑡) 𝑦(𝑡) 

𝐺1(𝑠) 
𝑢(𝑡) 

𝐺2(𝑠) 
𝑦(𝑡) 

𝐺1(𝑠) 

𝐺2(𝑠) 
Σ 

𝑦(𝑡) 𝑢(𝑡) 



Återkoppling 

Det vanligaste är negativ återkoppling 
 
 
 
 
 

𝑌 𝑠 = 𝐺1(𝑠)(𝑈 𝑠 − 𝐺2 𝑠 𝑌 𝑠 ) 
 

⇒ 𝑌 𝑠 =
𝐺1 𝑠

1 + 𝐺1 𝑠 𝐺2 𝑠
𝑈 𝑠 =

𝑑𝑑𝑑𝑑𝑑𝑑𝑑𝑑𝑑𝑑𝑑𝑑𝑑𝑑
1 + 𝑘𝑘𝑘𝑘𝑘𝑘𝑘𝑘𝑘𝑘𝑘𝑘𝑘𝑘𝑘𝑘𝑘

𝑈(𝑠) 

 

𝐺1(𝑠) 

−𝐺2(𝑠) 

Σ 
𝑦(𝑡) 𝑢(𝑡) 



Vanlig reglerstruktur 

 
 
 
𝑦(𝑡) = utsignal, som vi vill styra 
𝑢(𝑡) = styrsignal, som vi kan välja 
𝑟 𝑡  = referenssignal, som vi vill att 𝑦(𝑡) ska följa 
𝑒(𝑡) = reglerfel, som vi vill hålla litet 
 

𝑌 =
𝐶𝐶

1 + 𝐶𝐶
𝑅, 𝐸 =

1
1 + 𝐶𝐶

𝑅 

𝐺(𝑠) 

−1 

Σ 
𝑦(𝑡) 𝑢(𝑡) 

𝐶(𝑠) 
e(𝑡) r(𝑡) 

Välj 𝐶(𝑠)! 



PID-regulator 

𝑢 𝑡 = 𝐾𝑃𝑒 𝑡 + 𝐾𝐼 � 𝑒 𝜏 𝑑𝑑
𝑡

0
+ 𝐾𝐷

𝑑𝑑(𝑡)
𝑑𝑑

 

⇒ 𝐶 𝑠 = 𝐾𝑃 +
𝐾𝐼
𝑠

+ 𝐾𝐷𝑠 

 
Öka 𝐾𝑃 -> +snabbare system, -mer svängningar, -instabilt 
Öka 𝐾𝐼 -> +eliminera statiskt fel, -mer svängningar, -instabilt,  
Öka 𝐾𝐷 -> +dämpande effekt, -förstärkning av mätbrus 
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