
7. STABILNOST SISTEMA 

7.2. STABILNOST LINEARNIH SISTEMA  
 

Dva koncepta stabilnosti linearnih sistema:  

1. ulazno-izlazna stabilnost (BIBO stabilnost) 

2. asimptotska stabilnost sistema (stabilnost sistema) 
 



7.2.1.1. DEFINICIJA BIBO STABILNOSTI 

Definicija 7.4. Linearni stacionarni sistem je BIBO (Boundary Input Boundary Output) 

stabilan ako je Ȋŀ ōƛƭƻ ƪƻƧƛ ƻƎǊŀƴƛőŜƴi ulazni signal izlaz sistema je ǘŀƪƻŚŜ ƻƎǊŀƴƛőŜƴ: 

( ) ( )t u t t y t" <a Ý $b" <b 

 

SISTEM 
  



USLOV BIBO STABILNOSTI  

0

( ) ( ) ( )y t g u t d

¤

= t -t tñ  

0 0 0

( ) ( ) ( ) ( ) ( ) ( )y t g u t d g u t d g d

¤ ¤ ¤

= t -t t ¢ t -t t<a t tñ ñ ñ  

Teorema 7.1. [ƛƴŜŀǊƴƛ ǎǘŀŎƛƻƴŀǊƴƛ ǎƛǎǘŜƳΣ őƛƧƛ ƧŜ ƛƳǇǳƭǎƴƛ ƻŘȊƛǾ ( )g t  je BIBO stabilan 

ŀƪƻ ƛ ǎŀƳƻ ŀƪƻ ǾŀȌƛ:  
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Teorema 7.2. [ƛƴŜŀǊƴƛ ǎǘŀŎƛƻƴŀǊƴƛ ǎƛǎǘŜƳΣ őƛƧŀ ƧŜ ŦǳƴƪŎƛƧŀ ǇǊŜƴƻǎŀ DόǎύΣ ƧŜ .L.h ǎǘŀōƛƭŀƴ 

ŀƪƻ ǾŀȌƛ { }Re 0jp < , za svaki pol jp  funkcije prenosa G(s).  

 



 

Primer 7.1. tƻǎƳŀǘǊŀƧƳƻ ǎƛǎǘŜƳΣ őƛƧŀ ƧŜ ŦǳƴƪŎƛƧŀ ǇǊŜƴƻǎŀ 
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Iako je sistem sa pozicija ulaz-izlaz BIBO stabilan, on nije stabilan u odnosu na svoju 
ǳƴǳǘǊŀǑƴƧǳ ŘƛƴŀƳƛƪǳΦ  

YŀȌŜƳƻ Řŀ BIBO stabilnost άƴŜ ǾƻŘƛ Ǌŀőunaά o ǳƴǳǘǊŀǑƴƧoj dinamici sistema. 

  



 

7.2.1.2.  DEFINICIJA STABILNOSTI LINEARNIH SISTEMA 
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IƻƳƻƎŜƴƻ ǊŜǑŜƴƧŜ - karakter prelaznog procesa  

Partikularno - karakteristike ustaljenog stanja. 

 



Definicija 7.5. Linearni stacionarni sistem je 

(i) stabilan ako je  
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(ii) nestabilan ako je  
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(iii) aperiodično granično stabilan ako je 
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(iv) oscilatorno granično stabilan ako  

ne postoji  lim ( )h
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Definicija 7.7. Linearni stacionarni sistem je 

(i) stabilan ako je  
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(ii) nestabilan ako je  
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(iii) aperiodično granično stabilan ako je 
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Teorema 7.3.  

(i) Kontinualan linearni stacionarni sistem je stabilan ako i samo ako svi njegovi 
polovi ƭŜȌŜ u levoj poluravni s-ravni. 

(ii) Sistem je na granici stabilnosti ukoliko poseduje jednostruke polove na 
imaginarnoj osi. Pri tome: 

a) par jednostrukih konjugovano kompleksnih polova na imaginarnoj osi vodi ka 
oscilatornoj granici stabilnosti,  

b) jednostruki Ǉƻƭ ǳ ƪƻƻǊŘƛƴŀǘƴƻƳ ǇƻőŜǘƪǳ vodi ka aperiodičnoj granici 
stabilnosti. 

(iii) Ukoliko sistem ima bar jedan pol u desnoj poluravni s-ravni, ili ima makar jedan 
ǾƛǑŜǎǘǊǳƪƛ Ǉƻƭ ƴŀ ƛƳŀƎƛƴŀǊƴƻƧ ƻǎƛΣ Ȋŀ ǎƛǎǘŜƳ ƪŀȌŜƳƻ Řŀ ƧŜ nestabilan.  



STABILAN NESTABILAN 

Dw!bL2bh {¢!.L[!b  
ILI NESTABILAN 



7.2.2. ALGEBARSKI KRITERIJUMI STABILNOSTI 

KŀǊŀƪǘŜǊƛǎǘƛőƴa ƧŜŘƴŀőƛƴa sistema: 

1

1 1 0( ) 0n n

n nf s a s a s a s a-

-= + + + + = 

Potreban uslov da kontinualni linearni stacionarni sistem bude stabilan jeste da svi 
ƪƻŜŦƛŎƛƧŜƴǘƛ ƪŀǊŀƪǘŜǊƛǎǘƛőƴƻƎ ǇƻƭƛƴƻƳŀ ōǳŘǳ ƛǎǘƻƎ ȊƴŀƪŀΦ  

hőƛƎƭŜŘƴƻ Řŀ ƧŜ ƻǾƻ ƛ ŘƻǾƻƭƧŀƴ ǳǎƭƻǾ Ȋŀ ǎƛǎǘŜƳŜ ǇǊǾƻƎ ƛ ŘǊǳƎƻƎ ǊŜŘŀΦ  

Potreban i dovoljan uslov da kontinualni linearni stacionarni sistem prvog ili drugog 
reda bude stabƛƭŀƴ ƧŜǎǘŜ Řŀ ǎǾƛ ƪƻŜŦƛŎƛƧŜƴǘƛ ƪŀǊŀƪǘŜǊƛǎǘƛőƴƻƎ ǇƻƭƛƴƻƳŀ ōǳŘǳ ƛǎǘƻƎ 
znaka.  
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7.2.2.1. ROUTH-OV KRITERIJUM STABILNOSTI  
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bŀ ƻǎƴƻǾǳ ƪŀǊŀƪǘŜǊƛǎǘƛőƴƻƎ ǇƻƭƛƴƻƳŀ ŦƻǊƳƛǊŀ ǎŜ ǎƭŜŘŜŏŀ ǘŀōƭƛŎŀ ōǊƻƧŜǾŀ ƪƻƧŀ ǎŜ 
naziva Routh-ovom tabelom:  
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Teorema 7.4. (Routh-ov kriterijum) 

1. Potreban i dovoljan uslov da sistem bude stabilan jeste da svi koeficijenti prve 
Routh-ove kolone budu istog znaka.  

2. Sistem je nestabilan ukoliko postoji promena znaka u prvoj Routh-ovoj koloni.  

Broj promene znaka u prvoj Routh-ovoj koloni odgovara broju nestabilnih 
polova sistema. 

3. Bilo koja vrsta ili kolona Routh-ƻǾŜ ǘŀōƭƛŎŜ ǎŜ ƳƻȌŜ ǇƻƳƴƻȌiti pozitivnom 
konstantom ƛ ǘƻ ƴŜŏŜ ǳǘƛŎŀǘƛ ƴŀ ǊŜȊǳƭǘŀǘ ǎǘŀōƛƭƴƻǎǘƛ ǎƛǎǘŜƳŀΦ  



Primer 7.3. tǊƻǾŜǊƛƳƻ ǎǘŀōƛƭƴƻǎǘ ǎƛǎǘŜƳŀ őƛƧŀ ƧŜ ƪŀǊŀƪǘŜǊƛǎǘƛőƴŀ ƧŜŘƴŀőƛƴŀ 
5 4 3 2( ) 2 3 4 5 0f s s s s s s= + + + + + =. Formirajmo Routh-ovu tablicu: 
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U prvoj koloni Routh-ove tablice postoje dve promene znaka i to od 2 na -1 i od -1 na 
9.  

KŀǊŀƪǘŜǊƛǎǘƛőƴŀ ƧŜŘƴŀőƛƴŀ ƛƳŀ ŘǾŀ ƪƻǊŜƴŀ ǎŀ ǇƻȊƛǘƛǾƴƛƳ ǊŜŀƭƴƛƳ ŘŜƭƻǾƛƳŀ ƛ ǎƛǎǘŜƳ ƧŜ 
nestabilan. 
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Primer 7.4. ½ŀ ƪŀǊŀƪǘŜǊƛǎǘƛőƴǳ ƧŜŘƴŀőƛƴǳ ( )f s = 4 3 2( ) 2 2 1 0f s s s s s= + + + + =  

dobijamo  
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Kada 0e­Σ őƭŀƴ 
0

lim2 2 /
e­
- e=-¤  

 

tǊŜƳŀ ǘƻƳŜΣ ǳ ƪŀǊŀƪǘŜǊƛǎǘƛőƴƻƧ ƧŜŘƴŀőƛƴƛ ǇƻǎǘƻƧŜ ŘǾŀ ƪƻǊŜƴŀ ǎŀ ǇƻȊƛǘƛǾƴƛƳ ǊŜŀƭƴƛƳ 
delovima i sistem je nestabilan.  
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Primer 7.5.a Posmatrajmo ƪŀǊŀƪǘŜǊƛǎǘƛőƴƛ ǇƻƭƛƴƻƳ 4 3 2( ) 2 3 4 2f s s s s s= + + + +  

Kad 0e­  ŘƻōƛƧŀ ǎŜ л ǳ ǊŜŘǳ ǎŀ őƭŀƴƻƳ 1s .  

Tada se formira ǇƻƳƻŏƴƛ ǇƻƭƛƴƻƳ ƻŘ ƪƻŜŦƛŎƛƧŜƴŀǘŀ ǇƻőŜǾǑƛ 
od reda iznad reda gde se pojavila 0 (ovde je to red sa 

őƭŀƴƻƳ 2s ).  
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1,2 2p j j=° =° w  

Ovi polovi ǳǘƛőǳ ƴŀ oscilatorni odziv sistema. 
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daje preostale polove  3,4 1p =-, koji su stabilni.  

Dakle, sistem se nalazi na oscilatornoj granici stabilnosti.
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7.2.2.2. HURWITZ-OV KRITERIJUM STABILNOSTI 

tƻƭŀȊŜŏƛ ƻŘ ƪŀǊŀƪǘŜǊƛǎǘƛőƴƻƎ ǇƻƭƛƴƻƳŀ 
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U cilju ispitivanja stabilnosti sistema potrebno je odrediti sve dijagonalne minore: 
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tƻǑǘƻ ǎǳ ǎǾƛ ŜƭŜƳŜƴǘƛ ǇƻǎƭŜŘƴƧŜ ƪƻƭƻƴŜ ƧŜŘƴŀƪƛ ƴǳƭƛ, osim poslednjeg, ǾŀȌƛΥ 

0 1n na -D = D 



Teorema 7.5. (Hurwitz-ov kriterijum) 

1. Potreban i dovoljan uslov da sistem bude stabilan jeste da svi dijagonalni minori 
budu pozitivni: 1 20, 0, , 0nD > D > D >. 

2. Sistem je nestabilan ukoliko je bar jedan dijagonalni minor negativan. 

3. Ukoliko vaȌƛ 1 2 10, 0, , 0n-D > D > D > i 0nD =, sistem se nalazi na aperiodičnoj 

granici stabilnosti. 

4. Ukoliko je neki od minora 1 2 2, , , n-D D D jednak nuli, sistem je nestabilan. 



7.2.3. GRAFOANALITIČKI KRITERIJUMI STABILNOSTI 

7.2.3.2. NIKVISTOV KRITERIJUM STABILNOSTI  SISTEMA  

  

 

 

 

Funkcija povratnog prenosa: 
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YŀǊŀƪǘŜǊƛǎǘƛőƴƛ ǇƻƭƛƴƻƳ ƻǘǾƻǊŜƴƻƎ ǎƛǎǘŜƳŀ 
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Pretpostavka: Postoji P polova u desnoj poluravni (sistem nestabilan). 
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Zatvoreni sistem:    
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YŀǊŀƪǘŜǊƛǎǘƛőƴƛ ǇƻƭƛƴƻƳ ȊŀǘǾƻǊŜƴƻƎ ǎƛǎǘŜƳŀ 
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Teorema 7.6. Sistem sa povratnom spregom funkcije povratnog prenosa G(s) je 
stabilan, ako i samo ako je, ǇǊƛ ǇǊƻƳŜƴƛ ǳőŜǎǘŀƴƻǎǘƛ w od 0 do ¤, ispunjen jedan od 
ǎƭŜŘŜŏŀ dva ekvivalentna uslova:  

¶ ǇǊƛǊŀǑǘŀƧ ŀǊgumenta vektora 1 ( )G j+ w je Pp,  

¶ Nikvistova kriva ( )G jw obuhvata ƪǊƛǘƛőƴǳ ǘŀőƪǳ, 1 0j- + , P/2 puta u pozitivnom 

ƳŀǘŜƳŀǘƛőƪƻƳ ǎƳŜǊǳ. 
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OdreĽivanje broja 
obuhvata kritiļne taļke 
moģe biti 
problematiļan. 

Videti Cipkinovo 
pravilo prelaza 



{ƭǳőŀƧ 0P=  

Teorema 7.7. Neka funkcija povratnog prenosa G(s) sistema nema polova u desnoj 
poluravni ( 0P= ). Sistem sa povratnom spregom je stabilan, ako i samo ako ƪǊƛǘƛőƴŀ 
ǘŀőƪŀ ( )1 0j- +  ƭŜȌƛ Ǿŀƴ Nikvistove krive ( )G jw.  
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7.2.3.3. CIPKINOVO PRAVILO PRELAZA 

wŀȊǊŜǑŀǾŀ ǇǊƻōƭŜƳ ōǊƻƧŀ ƻōǳƘǾŀǘŀ ƪǊƛǘƛőƴŜ ǘŀőƪŜ ƻŘ ǎǘǊŀƴŜ bƛƪǾƛǎǘƻǾŜ ƪǊƛǾŜΦ 

 

 

 

 

 

 

 

Teorema 7.8. Sistem sa povratnom spregom funkcije povratnog prenosa G(s)  je 
stabilan, ako i samo ako je, pri promeni uőŜǎǘŀƴƻǎǘƛ w od 0 do ¤, razlika pozitivnih i 
negativnih prelaza, koje Nikvistova ƪǊƛǾŀ őƛƴƛ ǎŀ ƴŜƎŀǘƛǾƴƛƳ ŘŜƭƻƳ ǊŜŀƭƴŜ ƻǎŜΣ ƭŜǾƻ ƻŘ 
ƪǊƛǘƛőƴŜ ǘŀőƪŜ ( )1 0j- +  jednak P/2, 

/ 2P+ -S -S =  
  gde je P broj polova funkcije G(s) u desnoj poluravni.  
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Primer.  
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GRANIČNA STABILNOST 

X Ukoliko grafik Nikvistove krive ( )G jw ǇǊƻƭŀȊƛ ƪǊƻȊ ƪŀǊŀƪǘŜǊƛǎǘƛőƴǳ ǘŀőƪǳ 1 0j- +  

ƻƴŘŀ ǾŀȌƛ ( ) 1 ( ) 0f j G jw = + w =.  

Tada se sistem nalazi na oscilatornoj granici stabilnosti. 

 

 

 

X Ukoliko grafik Nikvistove krive ( )G jw ǇƻƭŀȊƛ ƛȊ ƪŀǊŀƪǘŜǊƛǎǘƛőƴŜ ǘŀőƪŜ 1 0j- +  onda 

ǾŀȌƛ ( 0) (0) 1 ( 0) 0f j f G j= = + =.  

Tada se sistem nalazi na aperiodičnoj granici stabilnosti 

 

 

 

 

 

0 -1 

 

 

  

0 -1 



Primer 7.6.  Nikvistovim kriterijumom ispitati stabilnost sistema őƛƧŀ ƧŜ ŦǳƴƪŎƛƧŀ 
povratnog prenosa 
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ǇƻǎƭŜ ǳǾƻŚŜƴƧŀ ƧŜŘƛƴƛőƴŜ povratne sprege.  

 

Polovi sistema:  

1,2 1/ 2 3 / 2s j=- °     Ý     0P=   

 

Nikvistova kriva  
(poznata je od ranije) 
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Primena Teoreme 7.7 za 0P=  

Kako Nikvistova kriva ne obuhvata ƪǊƛǘƛőƴǳ ǘŀőƪǳ 1 0j- +  sledi da je sistem sa 

povratnom spregom stabilan.  

 

Primena Teoreme 7.8 za 0P=  

tƻǑǘƻ NikvistƻǾŀ ƪǊƛǾŀ  ƴŜ ǎŜőŜ 
negativni deo imaginarne ose 
ƭŜǾƻ ƻŘ ǘŀőƪŜ -1, sledi 

0
0 0
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+ -S -S = - = Öp 

pa je sistem sa povratnom 
spregom stabilan. 
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NORMALIZACIJA FUNKCIJE POVRATNOG PRENOSA 

( ) ( )
( ) ( ) ( )

( )

P s G s
G s K KG s G s

Q s K
= = Ý = ,   normalizovana Nikvistova kriva 

X Nikvistova kriva se crta za normalizovanu funkciju i naziva se normalizovana 
Nikvistova krivaΣ ŀ ǇƻőŜǘŀƪ ǾŜƪǘƻǊŀΣ őƛƧƛ ŀǊƎǳƳŜƴǘ ǊŀőǳƴŀƳƻΣ ƧŜ ǎƳŜǑǘŜƴ ǳ ǘŀőƪi 

( )1/ 0K j- + . 

 

 

Apsolutno stabilni sistemi su 
stabilni za svako K . 

 

Uslovno stabilni sistemi su 
stabilni za neko K  .
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SLUČAJ POLOVA NA IMAGINARNOJ OSI 

Primer 7.7. Ispitati stabilnost sistema regulisanja, 
őƛƧŀ ƧŜ ŦǳƴƪŎƛƧŀ ǇƻǾǊŀǘƴƻƎ ǇǊŜƴƻǎŀ  

( )
( )

1

K
G s

s s
=

+
 

( ) ( )
( ) 1

( )
1 1

K G s
G s

s s K s s
= Ý =

+ +
 

Luk AB: js eq=r , [ ]0, 0, / 2r­ qÍ p 
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( ) 1 1
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K e e

q
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q qr­ r­ r­
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limarg 0, / 2
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=¤
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5ǳȌ BC: ), 0 ,s j +è= w wÍ ¤ê  

(i) ¢ŀőƪŀ ǳ ōŜǎƪƻƴŀőƴƻǎǘƛ 

( ) ( )
2

( ) 1 1
lim lim lim

1

G j

K j j jw­¤ w­¤ w­¤

w
= =

w w+ w
 

{ }

2

( ) 1
lim lim 0,

( )
lim arg 2 lim arg 2 / 2

G j

K

G j
j

K

w­¤ w­¤

w­¤ w­¤

w
= =

w

wë û
=- w =- pì ü

í ý

=-p

 

(ii) Preseci sa osama 

( )
( )
( ) ( )

( )

2

2 2

1( ) 1 1

1 1 1

1 1

1 1

j jG j j

K j j j j

j

- ww w+
= Ö =
w + w - w-w +w

- -
= +
+w w +w
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0 0 0 / 2P+ -S -S = - = =, sistem sa povratnom spregom stabilan za svaku vrednost 
ǇƻƧŀőŀƴƧŀ Y όŀǇǎƻƭǳǘƴƻ ǎǘŀōƛƭŀƴύ. 
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SLUČAJ NEJEDINIČNE POVRATNE SPREGE 
 

 

 

 

 

 

Crtamo Nikvistovu krivu za funkcija povratnog prenosa:  

1 2( ) ( ) ( )G s G s G s=  

 

 
R(s) Y(s) E(s) 

- 
 



UTICAJ STEPENA ASTATIZMA NA STABILNOST 

 
() ()

()
()
()

() (), 0 1, 0 1
r r

G s KP s P s
P Q

K Ks Q s s Q s
= = = = 

Pretpostavka: Sistem u otvorenoj sprezi stabilan ( 0P= ) . 

 

 

 

 

 

 

Apsolutno stabilan 
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Nestabilan 
 

 

 

 Uslovno stabilan 

 

 

 
 

Uslovno stabilan 

 

 

 

 

Apsolutno stabilan 

  

 
 



 

 

Nestabilan 
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7.2.3.2. KRITERIJUM MIHAJLOVA  

KŀǊŀƪǘŜǊƛǎǘƛőƴi polinom sistema  

1 0( ) n

nf s a s a s a= + + + 

{ } { }( ) Re ( ) Im ( ) ( ) ( )f j f j f j U jVw = w + w = w + w 

{ } 2 4

0 2 4( ) Re ( )U f j a a aw = w = - w + w - 

{ } ( )3 5

1 3 5( ) Im ( )V f j a a aw = w =w - w + w - 

Za 0w=,      0(0) , (0) 0U a V= =, 

 



Teorema 7.9. Sistem je stabilan ako i samo ako se vektor Mihajlova ( )f jw, ne 

ǇƻǇǊƛƳŀƧǳŏƛ ǾǊŜŘƴƻǎǘ ƴǳƭŀ ǇǊƛ ǇǊƻƳŜƴƛ ǳőŜǎǘŀƴƻǎǘƛ w od 0 do ¤, obrne oko 
ƪƻƻǊŘƛƴŀǘƴƻƎ ǇƻőŜǘƪŀ Ȋŀ ǳƎŀƻ / 2np  u pozitivnom smeru, gŘŜ ƧŜ ǎŀ ƴ ƻȊƴŀőŜƴ red 
ƪŀǊŀƪǘŜǊƛǎǘƛőƴƻƎ ǇƻƭƛƴƻƳŀΦ  

  

  

 
 

 

 

 

  

 



 ( ) 0kf jw = Ý   sistem se nalazi na oscilatornoj granici stabilnosti.  

 

( ) 0 ( ) 0, ( ) 0k k kf j U Vw = Ý w = w = 

 

 

 

 

 

 

  

 

 



 0( 0) 0f j a= =  Ý   sistem se nalazi na aperiodičnoj granici stabilnosti. 

 

 

 

 

 

 

  

 

 



7.2.3.5. RELATIVNA STABILNOST ZATVORENIH SISTEMA  

Pretek (rezerva) faze  

{ }1arg ( )pf G jf =p+ w, 1( ) 1G jw = 

1w - presečna učestanost pojačanja. 

0pff >   sistem stabilan 

0pff <, sistem nestabilan 

0pff = ǎƛǎǘŜƳ ƧŜ ƎǊŀƴƛőƴƻ ǎǘŀō.  

 

 

~ǘƻ ƧŜ ǇǊŜǘŜƪ ŦŀȊŜ ǾŜŏƛΣ ǎƛǎǘŜƳ ŏŜ ƛƳŀǘƛ ǾŜŏǳ ǊŜȊŜǊǾǳ όǇǊŜǘŜƪύ ǎǘŀōƛƭƴƻǎǘƛΦ 

-1+j0 

{ }Im ( )G jw  

pff  

1( ) 1G jw = 

1 

1w=w 

{ }Re ( )G jw  



Pretek pojačanja 

1

( )
d

G j p

=
w

, { }arg ( )G j pw =-p 

pw  - presečna učestanost faze  

1d>  sistem stabilan 

1d<  sistem nestabilan 

1d=  ǎƛǎǘŜƳ ƧŜ ƎǊŀƴƛőƴƻ ǎǘŀōƛƭŀƴ 

-1+j0 

 

1 

 

 

 

 



tǊŜǘŜƪ ŦŀȊŜ ƛ ǇǊŜǘŜƪ ǇƻƧŀőŀƴƧŀ na Bode-ovim dijagramima funkcije povratnog prenosa 
( )G jw. 
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7.2.3.6. ISPITIVANJE STABILNOSTI POMOĆU BODEOVIH DIJAGRAMA 
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Teorema 7.10.  

1. Ako je funkcija povratnog prenosa G(s) nama polova u desnoj poluravni i ima 
samo jedƴǳ ǇǊŜǎŜőƴǳ ǳőŜǎǘŀƴƻǎǘ ŦŀȊŜ pw , sistem sa zatvorenom povratnom 

ǎǇǊŜƎƻƳ ŏŜ ōƛǘƛ ǎǘŀōƛƭŀƴ ŀƪƻ ƛ ǎŀƳƻ ŀƪƻ ƧŜ ǇǊŜǎŜőƴŀ ǳőŜǎǘŀƴƻǎǘ ǇƻƧŀőŀƴƧŀ 
povratnog prenosa 1w ƳŀƴƧŀ ƻŘ ǇǊŜǎŜőƴŜ ǳőŜǎǘŀƴƻǎǘƛ ŦŀȊŜΣ ǘƧΦ 1 pw <w. 

2. Ako je 1 pw =w sistem sa povratno spregom je na granici stabilnosti. 

3. Ako je 1 pw >w sistem sa povratno spregom je nestabilan. 
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Stabilan Graniļno stabilan Nestabilan 



Teorema 7.11.  

1. Ako je funkcija povratnog prenosa G(s) nama polova u desnoj poluravni i ima 
ǎŀƳƻ ƧŜŘƴǳ ǇǊŜǎŜőƴǳ ǳőŜǎǘŀƴƻǎǘ ŦŀȊŜ pw , sistem sa zatvorenom povratnom 

ǎǇǊŜƎƻƳ ŏŜ ōƛǘƛ ǎǘŀōƛƭŀƴ ŀƪƻ ƛ ǎŀƳƻ ŀƪƻ ƧŜ pretek faze pozitivan, tj. 0pff >. 

2. Ako je 0pff = sistem sa povratno spregom je na granici stabilnosti. 

3. Ako je 0pff < sistem sa povratno spregom je nestabilan. 
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Stabilan Graniļno stabilan Nestabilan 



Teorema 7.12.  

1. Ako je funkcija povratnog prenosa G(s) nama polova u desnoj poluravni i ima 
ǎŀƳƻ ƧŜŘƴǳ ǇǊŜǎŜőƴǳ ǳőŜǎǘŀƴƻǎǘ ŦŀȊŜ pw , sistem sa zatvorenom povratnom 

ǎǇǊŜƎƻƳ ŏŜ ōƛǘƛ ǎǘŀōƛƭŀƴ ŀƪƻ ƛ ǎŀƳƻ ŀƪƻ ƧŜ ǇǊŜǘŜƪ ǇƻƧŀőŀƴƧŀ ǾŜŏƛ ƻŘ ƧŜŘŀƴΣ 1d>  

2. Ako je 1d=  sistem sa povratno spregom je na granici stabilnosti. 

3. Ako je 1d<  sistem sa povratno spregom je nestabilan. 
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