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Uppgift 1
Ett enhetssteg liggs som insignal till en process vid tiden t=0.

Utsignalen fran processen syns i figuren nedan.

Step Response

Amplitude

Time (sec)

Bestdm ur stegsvaret stigtiden t,. 1p

Uppgift 2
Insignalen till en process dkas stegformat med
0,5 enheter vid tiden t=0. y
Utsignalen frén processen syns i figuren till hoger. - A
,l
Bestidm en overforingsfunktion for processen, 2p 'r’
V.
5 7
.
L
0 1

Gor tydliga och motiverade losningar och svar
Férklara géirna med bdde text och figurer
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Uppgift 3
Bodediagrammet for en process Gp visas i figuren nedan
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a) Processen ovan kopplas in i ett reglersystem enligt
figuren till hoger. e 4 Gr - Gp

Antag att processen ska regleras med en P-regulator Gg. -
Bestim P-regulatorns forstirkning s att reglersystemet

f&r en fasmarginal pa 50°. 1p

b) Hur stor amplitudmarginal fir reglersystemet med regulatorvalet i a-uppgiften. 1p

¢) Hur stor blir approximativt stigtiden for stegsvaret for det totala reglersystemet med regulatorvalet

i a-uppgiften. 1p

Uppgift 4
Processen i figuren till héger har foljande dverforingsfunktion:

e}
€ R +

(1+4s)2(1+:s) -

Gp(s)=

2) Rita ett komplett Bodediagram for processen. 2p

b) Antag att man vill reglera processen med en PID-regulator Gg.
Bestim PID-regulatorns parametrar enligt Ziegler-Nichols
sviangningsmetod. 1p
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Gor tydliga och motiverade losningar och svar
Forklara gérna med bdde text och figurer
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Uppgift 5
I reglersystemet till hoger vill man dimensionera regulatorn
Gg(s) s att den totala verforingsfunktionen for systemet blir:

Y(s): 1
R(s) (I1+4s)

Processens 6verforingsfunktion &r: il »>| Gr » Grp
1

Or(s)= 7205

Gror(s)=

v

a) Bestim Gg(s) sé att man erhéller 6nskad
total 6verforingsfunktion.
Gg(s) ska skrivas som en kvot mellan tva polynom i s. 2p

b) Overforingsfunktionen Gg(s) i uppgift a kan astadkommas
med en ideal PID-regulator. Bestim vilka regulatorparametrar
K, T), och Tp denna PID-regulator ska ha. 1p

Uppgift 6
En analog (tidskontinuerlig) PI-regulator har forstirkningen K=5 och integrationstiden

T=40 sekunder.

a) Skriv om den analoga Pl-regulatorns verforingsfunktion till en tidsdiskret dverforingsfunktion
m h a bilinjir transform. Antag samlingsintervallet 4 sekunder.
OBS!! Svaret ska vara pa formen en kvot mellan tva polynomiz. 1p

b) Bestim differensekvationen for den tidsdiskreta regulatorn i a-uppgiften.
Antag insignal e(k) och utsignal u(k) frin regulatorn. ~ 1p

Uppgift 7
Blockschemat nedan beskriver ett system med tvé insignaler (u och v) samt en utsignal y. Stdll upp

systemet pa tillstdndsform d v s bestdm matriserna ABCD. Utsignaler fran de 3 blocken ska viljas som
tillstédnd. 2p

| :
G(s)=——
G, 1(s) s+3
X2 4
Xt i GQ(S)=1+25

G | — ¥

|
G3 (S) =
s

Gér tydliga och motiverade losningar och svar
Férklara girna med bdde text och figurer
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Uppgift 8
En tidskontinuerlig process Gp ska regleras med en tidsdiskret proportionell regulator med
forstarkningen Kg och samplingsintervallet 2 sekunder. Processens dverforingsfunktion dr:

5

G,(8)=
p(5) 1+ 20s

For vilka virden pa Kg 4r systemet stabilt. Antag att styrsignalen dr styckvis konstant mellan
samplingstidpunkterna. 2p

Uppgift 9
Reglersystemet i figuren till hoger paverkas av en sinusformad

storning v med frekvensen 0,2 rad/s och amplituden 8,0 enheter.
I figuren giller:

yestosignal | ibows 4+ |
r = referenssignal ("borvirde™)
y = utsignal

10 v
G = GR
p(s) (1+4s) _% + !

GR(s)=2(I+i)
3s

Ov(s)=1 %)

Beriikna hur stor amplituden blir hos den sinusformade komponenten i utsignalen y som
blir f6ljden av den aktuella stérningen? 3p

Uppgift 10
k
LYY F
m, b ms —
NI

O Q
NN AR R NN N NN
‘ Z] ‘ 22

Hiirled en linjér tillstindsmodell for "taget” (lok och en vagn) i figuren ovan. D v s vl]
tillstandsstorheter och bestdm matriserna "ABCD”. Insignalen dr lokets dragkraft F och utsignalen dr

vagnens position z;. Antag att fjadern har sin naturliga lingd da z;=2,=0. 4p

Gér tydliga och motiverade losningar och svar
Férklara géirna med bdde text och figurer
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