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En elektrisk krets har éverforingsfunktion

G(S) . Y(S) . 1-— R1R2010282
N U(S) N (1 + Rlcls)(l + R1028)

R; och C; betecknar konstanter for olika motstand och kondensatorer. Berikna
y(0) = limy_, y(t) vid steg u(t) = o(t).
(2p)

2

Betrakta foljande mekaniska lank med tva storningskéllor, Vi och V5, som regleras
med hjilp av en P-regulator (figur a). Det visar sig speciellt att storningen V; kan
fa riatt sa stora virden och man infor darfor en kaskadreglering enligt nedan (figur

b).
Regulator Vi(s) Vi(s)
R(s) + 5 + Y+ 3 + 1 Y(s>)
_ 1+4s | + s
a
M) fr/z(S)

R(s) + + + X + Y(s)

— > ?—’ K 1+34s g lei g
b

For vilka instéllningar av K minskar systemets kvarstaende fel e, efter en stegs-
torning i V17 Du kan férutsidtta att systemet ar stabilt for alla K > 0. (3p)
p

3

Betrakta nedanstaende tva reglersystem med samma Pl-regulator. Lat

1 4
G(S): s+ 4 och FP[(S):].‘F;

(a) Rita i olika Bodediagram de asymptotiska amplitudkurvorna for 6verforings-

funktionerna V[{,((Ss)), }‘;Ezg och ;8 for bada implementeringar (/. och 1.). Jamfor

motsvarande kurvor fran de bada implementeringarna i samma Bodediagram.

(5p)



R(s) + . U(s) N

G(s)

R(s) + —~ Uls) G(s)

11.

£, (s)

(b) Jamfor dessa tva implementeringar med avseende pa servobeteende (foljning
av lagfrekventa referenssignaler), storningskompensering till f6ljd av storningar
v(t) och styrsignalaktivitet till f6ljd av hogrekvent méatbrus w(t).

(3p)

4

Betrakta nedanstaende reglersystem dér storningen v(t) &r métbar och

2—5

N Py )

Det aterkopplade systemet regleras med en P-regulator

FP(S) == Kp

¢ | Vs)
F(s)
R(s) + E(s) Us) Y~ + Y+ Y(s)
Ey(s) > G(s) —>

(a) Bestam K, sa att det aterkopplade system far en stabil dubbelpol i a. Var
hamnar dubbelpolen?

(3p)
(b) Vad &r lagfrekvensforstérkningen hos G(s)?

2



(1p)
(c) For vilket konstant Fy(s) = K blir det kvarstaende fel efter en stegstorning

v(t) = o(t) lika med noll?
(t) = () .

5

Betrakta det 6ppna systemet
Y(s) 8
U(s) (s+1)3

Systemet aterkopplas enligt figuren nedan, diar F'(s) representerar regulatorn.

R(s) +% F(s) U(s)' G(s) Y(s) .

Bestdm PIPD-regulator sa att det aterkopplade systemet har en fasmarginal

Om = 40° vid w, = 0.5wy proc 0Ch en Ko = %. K = K;70. (4p)

G(s) =

6

Betrakta foljande mekaniska process. Den avspidnda ldngden av den olinjira fjddern
betecknas med [y och dess fjaderkraft berdknas som Fy = k+/l — ly. Massans position
ar y = lp nar fjidern ar avspand. Repet antas vara helt oelastiskt, dimparen &r
proportionell mot hastigheten och trissan antas vara friktionsfri.

;2

B N S
sy

(a) Stall upp en tillstandsmodell for processen. Vilj lampliga tillstand. F(t) &r

insignal och y(t) utsignal. (2p)
b
(b) Kraften F' varierar med sméa avvikelser kring en stationdr arbetspunkt Fp,

d.v.s. F(t) = Fy + AF(t). Berdkna massans ldge y, i arbetspunkten. (1p)
b

(c) Linjérisera tillstandsmodellen f6r smé avvikelser fran arbetspunkten (Fp, yq)-
)
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