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 Definicja transformaty Laplace’a 
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 Odwrotna transformata Laplace’a 
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 Metoda całkowania przez części (u i v są funkcjami zmiennej x) 
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 Oryginał transformaty F(s) -  jest równy sumie residuów funkcji F(s)est w biegunach  

s1,s2,…,sn (dla stopnia n mianownika większego od stopnia m licznika), czyli 
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 Residuum funkcji F(s)est w biegunie sk o krotności i oblicza się ze wzoru 
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dla jednokrotnego bieguna ze wzoru uproszczonego 

   st

k
ss

st

ss
ess)s(Flime)s(Fres

kk


  

 

 Transmitancja widmowa 
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 Układ regulacji automatycznej (URA) 
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Jakość regulacji w stanie nieustalonym: 

 przeregulowanie, 

 czas regulacji. 

Jakość regulacji w stanie ustalonym: 

 uchyb ustalony. 
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