
Lunds UniversitetLTH Ingenj�orsh�ogskolani Helsingborg Tentamen i Reglerteknik 2013{08{261. Ett system beskrivs av f�oljande in-utsignalsamband:dydt (t) + 4y(t) = 2u(t)d�ar u(t) �ar insignal och y(t) utsignal.a. Ber�akna systemets �overf�oringsfunktion och poler. (2 p)b. Best�am systemets statiska f�orst�arkning och tidskonstant. (2 p)c. Best�am systemets impulssvar. (2 p)d. Best�am systemets stegsvar. (4 p)2. Ett antal olika system �ar givna via sina �overf�oringsfunktionerG1(s) = �s + 1s2 + 2s + 1 G2(s) = 1(s2 + 0:3s+ 1)(5s+ 1) G3(s) = 1s� 1G4(s) = 1s2 + s + 1 G5(s) = 1s2 + 2s � 3 G6(s) = 1s2 + 0:1s+ 1 (?)a. Kombinera vart och ett av de 4 stegsvaren i Fig. 1 med r�att alternativ bland �overf�orings-funktionerna i (?): (4 p)
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Figur 1. Stegsvar i uppgift 2.



b. Vilka av �overf�oringsfunktionerna i (?) har enbart reela poler? (2 p)c. Ange de system i (?) som �ar instabila. (2 p)d. Vilket av stegsvaren svarar mot ett system med enbart reela poler? (2 p)3. Blockschemat f�or ett reglersystem visas i Fig. 2.
Σ Σ

R(s) Y(s)

V(s)

G (s) G (s)
R P

Regulator Process

+ +
+

−

E(s)Figur 2. Blockdiagram i uppgift 3.Processens �overf�oringsfunktion ges avGP (S) = 2s + 3a. Antag att regulatorn �ar av proportionell typ GR(s) = K. Best�am det kvarst�aende reglerfeletlimt!1 e(t) d�a r(t) = �(t) och v(t) = 0. (3 p)b. Antag att regulatorn �ar av proportionell typ GR(s) = K. Best�am det kvarst�aende reglerfeletlimt!1 e(t) d�a r(t) = 0 och v(t) = �0:5 �(t). (3 p)c. Antag den h�ar g�angen att regulatorn �ar av PI-typ dvsGR(s) = K �1 + 1Tis�Best�am det kvarst�aende reglerfelet limt!1 e(t) d�a r(t) = �(t) och v(t) = 0. (4 p)4. a. Skriv upp hur styrsignalen u(t) f�or en PI-regulator beror av reglerfelet e(t). (2 p)b. Skriv upp hur styrsignalen u(t) f�or en PD-regulator beror av reglerfelet e(t). (2 p)c. Vad �ar det f�or mening med att ha integralverkan i en regulator? (2 p)d. Vad �ar det f�or mening med att ha derivataverkan i en regulator? (2 p)e. Motivera varf�or l�agpass�ltrering av derivatadelen anv�ands. (2 p)5. I Fig. 3 visas blockschemat f�or ett �aterkopplat system.a. Ber�akna �overf�oringsfunktionen fr�an r(t) till y(t). (3 p)
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Figur 3. Blockschema till uppgift 5.
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E(s) U(s)Figur 4. Blockdiagram i uppgift 6.b. Antag att G1(s) = Ks2 + as + 1 och G2(s) = 1s+ 1Antag �aven att H1(s) = 1 och H2(s) = 1. Ber�akna maximalt v�arde p�a K som en funktionav a f�orutsatt att det �aterkopplade systemet skall vara stabilt och att a < 1. (5 p)c. Vad g�aller f�or villkor p�a maximala f�orst�arkningen i (b) om a = 1? (2 p)6. Ett instabilt system skall regleras enligt blockschemat i Fig. 4.d�ar GP (s) = 1(s � 1)(s� 2)och regulatorn �ar av typen GR(s) = d0s2 + d1s + d2s(s + c1)a. Ber�akna regulatorparametrarna s�a att det slutna systemet f�ar alla poler i s = �1. (5 p)b. I sj�alva verket �ar regulatorn en PID-regulator med �lterfaktor p�a derivatadelen dvsGR(s) = K  1 + 1Tis + TDs1 + TdN s!Uttryck regulatorn som erh�olls i (a) med hj�alp av PID-parametrarna K, Ti, Td och N(�lterfaktorn). (5 p)


