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1' \)
En process beskrivs med féljande differentialekvation:
' +0,45 -y +0,05-y=u"+0,5-u

Bestim folJande saker
a) Processens dverforingsfunktion Y/U och dess statiska forstarkmng (1p) -

b) Processens poler och nollstillen. (1p)
c) Processens tidskonstanter (2 stycken). (1p)
2.

Blockschemat nedan beskriver ett delsystem i en jetmotor. Bestim den totala

(2p)

overforingsfunktionen frdn R till Y.
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3.

En Pl-regulator anvinder, som bekant, foljande algoritm for att berdkna
styrsignalen u(?) utgdende fran reglerfelet e(?):.

u(t) =K [e(z‘) + —]—{I—j;e(t)dt}

Hir géller att K dr forstirkningen och 77 dr integrationstiden. Denna regulator kan
(efter transformering till en &verforingsfunktion) skrivas om p4 tidsdiskret form
med hjilp av Bilineir transform och dérefter skrivas som en differensekvation av
foljande typ (for implementering i en mikrodator eller liknande):

w(k)=a-u(k—1)+b, -ek)+b, - e(k —1)

Uppgift:

Bestdm parametrarna a, b; och b; som funktion av K, 7; och h, dér h ir
samplingsintervallet. (Gp)
4.

Nedanstiende process ska regleras med en P-regulator, Rita Bodediagram for
processen och bestdim med hjdlp av detta forstirkningen K sd att vi far
fasmarginalen 50 grader. Berikna ocksé approximativ stigtid for det erhéllna

systemet, €3

_ 2,5
T (1+55)(1+0,4s)

G(s)
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5.

Figuren nedan v1sar en behdllare med vattenvolymen V.= 0,5 m3, Tillfigdets och franﬂodets storlek

arQ=0,005m /sekund Tanken och roret kan anses perfekt moletade

DlmenS}onen pé frinfiodesrdret dr sidan att vattenflsdets hastighet genom roret blir 0,8 m/sekund.
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(3p)

Bestim Gverforingsfunktionen: G (s5) = % for behallaren + rirledningen.
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6. | T

Nedanstdende blockschema forestaller en del av ett dynamiskt system i en petrokemlsk fabnk
Eftersom man héller pé att ta fram en matematisk modell ver fabriken ska man ta fram en

tillstndsmodell som beskriver dynamiken,

‘ Uppgift:

Stéll upp systemet pa tillstdndsform och skriv upp hur A-matrisen, B-matrisen och C-
matriserna ser ut. Anvind utsignalerna frén de tre blocken som tillstnd. Systemet har tvd

insignaler (styrs1gnalen u och sttrningen v) samt en utsignal y.

(2p)-




7.

Figuren nedan visar ett aterkopplat reglersystem med en proportionell regulator K.
Regulatorns forstirkning dr K=16.

Antag att systemet paverkas av sinusformade stérningar v(¢) = sin(ar) . Berdkna d& upp

till vilken frekvens som regulatorn formar att reducera amplituden pa de svingningar i
utsignalen som blir féljden av dessa sinusformade storningar (jamfért med fallet utan

reglering, K=0). . : (3 p)
v
; N
3 (T+5)2
8.
Bestim amplitud- och fasfunktion for nedanstiende process. Bestdm ocksd
amplitudforstirkningen och fasvridningen vid frekvensen 2 rad/s. - 2p)
G(s)= >

| T 51+ 5)?
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Para ihop ritt svar nedan (nummer 1-10) med 1dmplig fraga (dvs vélj det mest

limpliga substantivet lingst ned, A-O).

Har ar svaren

1. Temperaturgivare som normalt 4r noggrannare &n en termoelement-

givare.

2. Regulator, som fungerar som en P-regulator, men som till skillnad
fran denna verkar pé det predikterade felet nagra sekunder framét.

3. Flodesmitare som inte bromsar upp flodet i rérledningen.

4, Regulator som oftast anvénder en termostat som en av de mest

visentliga komponenterna.

5. Metod att bestdmma Sverforingsfunktionen f6r en prdcess.

6. Styrprincip som gor att man kan anvénda binéra styrdon dven om

man har analog PID-reglering.

7. Reglerprincip som #r extra bra for att minska inverkan av
hogfrekventa proces-stérningar

8. Givare vars funktion grundar sig pa Bernoullis ekvationer.

9. Matt som anvinds for att ange stabiliteten hos ett aterkopplat

system.

10. Kurva som visar hur utsignalen fran en process 4ndrar sig dé

insignalen utsitts for en insignal som vixer med konstant hastighet.

Har ar fragorna / substantiven

Vad édr (en/ett/---)

Fyll i lamplig
bokstav har

A Stegsvar

H Amplitudkurva

O Tvaldgesregulator

V rotordriven flodesgivare

B Otto-Smith-
regulatorn

I Pulsbredds-
modulering

P Stralningspyrometer

X Modellbaserad reglering

C Pl-regulator

J Nyquistkriteriet

Q Amplitudmarginal

Y PD-regulator

D AS-mattet

K Framkoppling

R Dual mode control

Z, PID-regulator

E Tryckdifferensgivare

L Bindrstyrning

S Impulssvar

A Motstdndstermometer

F Lambdametoden

M Rampsvar

T Termistor

A Akustisk flodesgivare

G Induktiv givare

N Kiselmitare

U Stegsvarsidentifiering

O Integrerande reglering

Alla ritt ger 4 poiing. Diirefter minus 0,5 poéing for varje fel. (max 4 poiing)
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a 9 it = 35 p
§ ritt = 3p
O - Z ratt = O p




