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Dynamické soustavy a regulační členy (členy 
regulačního obvodu)

 LDR – lineární diferenciální rovnice

 Přenos systému

 Nuly a póly přenosu systému

 Přenos systému ve tvaru časových konstant

 Rozklad přenosu v parciální zlomky

 Impulsní funkce a impulsní charakteristika

 Přechodová funkce a přechodová charakteristika

• Frekvenční přenos

• Frekvenční charakteristika v komplexní rovině

• Frekvenční charakteristiky v logaritmických souřadnicích

• Základní rozdělení členů regulačního obvodu
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Regulační členy – členy regulačního 
obvodu

Regulační členy dělíme podle jejich dynamického chování, které můžeme vidět z jejich 
přechodové charakteristiky.
Opakování: Odpovězte na otázku: „Co je to přechodová charakteristika“?

Existují principiálně tři typy:

1. Proporcionální (neboli statické)
2. Integrační (neboli astatické)
3. Derivační



Regulační členy – členy regulačního 
obvodu

• Proporcionální (neboli statické)
• Integrační (neboli astatické)
• Derivační
Obecný přenos regulačního členu s proporcionálním chováním.
A jedná-li se o regulovanou soustavu, mluvíme o ní, jako o „statické soustavě“ (nějakého 
řádu, v našem případě n-tého řádu).

• 𝐺 𝑠 =
𝑏𝑚𝑠𝑚+𝑏𝑚−1𝑠

(𝑚−1)+..+𝑏0

𝑎𝑛𝑠
𝑛+𝑎𝑛−1𝑠

(𝑛−1)+..+𝑎0

𝑏0
𝑎0

Přechodová charakteristika se vždy 

ustálí na konečné hodnotě 
𝑏0

𝑎0



Regulační členy – členy regulačního 
obvodu

 Proporcionální (neboli statické)
• Integrační (neboli astatické)
• Derivační
Obecný přenos regulačního členu s integračním chováním.
A jedná-li se o regulovanou soustavu, mluvíme o ní, jako o „astatické soustavě“ .

• 𝐺 𝑠 =
𝑏𝑚𝑠𝑚+𝑏𝑚−1𝑠

(𝑚−1)+...+𝑏0

𝑠𝑠(𝑎𝑛𝑠
𝑛−𝑠+...+𝑎𝑠)

(𝑎0 = 0)

Přechodová charakteristika se neustálí



Regulační členy – členy regulačního 
obvodu

 Proporcionální (neboli statické)
 Integrační (neboli astatické)
• Derivační
Obecný přenos regulačního členu s derivačním chováním.

• 𝐺 𝑠 =
𝑠𝑟(𝑏𝑚𝑠𝑚−𝑟+...+𝑏𝑟)

𝑎𝑛𝑠
𝑛+𝑎𝑛−1𝑠

(𝑛−1)+..+𝑎0
(𝑏0 = 0)

Přechodová charakteristika se ustálí na nule



Regulační členy
𝐺 𝑠 = 𝑘

Proporcionální členy bez setrvačnosti
(ideální proporcionální člen)

𝐺 𝑠 =
𝑘

1 + 𝑠𝑇
Proporcionální člen se setrvačností 1. řádu

𝐺 𝑠 =
𝑘

1 + 2ξ𝑇𝑠 + 𝑠2𝑇2

ξ > 1 𝐺 𝑠 =
𝑘

(1 + 𝑠𝑇1)(1 + 𝑠𝑇2)
aperiodický

ξ = 1 𝐺 𝑠 =
𝑘

(1 + 𝑠𝑇)2
mezní aperiodický

0 < ξ < 1 Nejde rozložit kmitavý

ξ = 0 𝐺 𝑠 =
𝑘

1 + 𝑠2𝑇2
Konzervativní 
(bezztrátový)

𝑮 𝒔 =
𝒃𝒎𝒔

𝒎+. . +𝒃𝟎
𝒂𝒏𝒔

𝒏+. . +𝒂𝟎
Proporcionální člen se setrvačností n-tého řádu
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Regulační členy

𝐺 𝑠 =
𝑘

1 + 𝑇𝑠
Proporcionální člen se setrvačností 1. řádu



Regulační členy
• 𝐺 𝑠 =

𝑘

1+2ξ 𝑇𝑠+𝑇2𝑠2
Proporcionální člen se setrvačností 2. řádu

ξ = 1



Regulační členy
• 𝐺 𝑠 =

𝑘

1+2ξ 𝑇𝑠+𝑠2𝑇2 Proporcionální člen se setrvačností 2. řádu

ξ > 1



Regulační členy
• 𝐺 𝑠 =

𝑘

1+2ξ 𝑇𝑠+𝑠2𝑇2

0 < ξ < 1

Proporcionální člen se setrvačností 2. řádu



Regulační členy

𝐺 𝑠 =
𝑘

𝑠

Integrační člen (prvého řádu) bez setrvačnosti (ideální 
integrační člen

𝐺 𝑠 =
𝑘

𝑠(𝑇𝑠 + 1)
Integrační člen (prvého řádu) se setrvačností 1.řádu

𝐺 𝑠 =
𝑘

𝑠(1 + 2ξ 𝑇𝑠 + 𝑠2𝑇2)
Integrační člen (prvého řádu) se setrvačností 2.řádu

𝐺 𝑠 =
𝑘

𝑠2(𝑇𝑠 + 1)
Integrační člen (druhého řádu) se setrvačností 1.řádu

Integrační členy



Regulační členy

𝐺 𝑠 = 𝑘𝑠 Derivační člen (prvého řádu) bez setrvačnosti (ideální 
derivační člen

𝐺 𝑠 =
𝑘𝑠

𝑇𝑠 + 1
Derivační člen (prvého řádu) se setrvačností 1.řádu

𝐺 𝑠 =
𝑘𝑠

1 + 2ξ 𝑇𝑠 + 𝑠2𝑇2
Derivační člen (prvého řádu) se setrvačností 2.řádu

𝐺 𝑠 =
𝑘𝑠2

𝑇𝑠 + 1
Derivační člen (druhého řádu) se setrvačností 1.řádu

Derivační členy



Regulační členy
𝑎) 𝐺 𝑠 =

2𝑠

𝑠 + 3

𝑐) 𝐺 𝑠 =
3𝑠 + 1

4𝑠 + 1

𝑑) 𝐺 𝑠 =
2𝑠 + 1

3𝑠2 + 5𝑠 + 1

𝑒) 𝐺 𝑠 =
3

𝑠2(𝑠 + 1)

𝑓) 𝐺 𝑠 =
𝑠2(2𝑠+1)

6𝑠3+2𝑠2+𝑠+1

𝑏) 𝐺 𝑠 =
0,5

𝑠(𝑠 + 2)
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