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Ett system beskrivs av foljande in-utsignalsamband:

d
=)+ 4y(t) = 2u(t)
dar u(t) ar insignal och y(¢) utsignal.

a. Berakna systemets overforingsfunktion och poler. (2p)
. Bestam systemets statiska forstarkning och tidskonstant. (2p)
. Bestam systemets impulssvar. (2p)
. Bestam systemets stegsvar. (4p)

Ett antal olika system ar givna via sina overforingsfunktioner
—s4+1 1 1
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. Kombinera vart och ett av de 4 stegsvaren i1 Fig. 1 med ratt alternativ bland overforings-

funktionerna i (x): (4p)
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Figur 1. Stegsvar i uppgift 2.



. Vilka av overforingsfunktionerna i (x) har enbart reela poler?
. Ange de system i () som ar instabila.

. Vilket av stegsvaren svarar mot ett system med enbart reela poler?

Blockschemat for ett reglersystem visas 1 Fig. 2.
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Figur 2. Blockdiagram i uppgift 3.

Processens overforingsfunktion ges av

2

Gr(S) = 543

\/

. Antag att regulatorn ar av proportionell typ Gr(s) = K. Bestdm det kvarstaende reglerfelet

limy oo e(t) da r(t) = 0(¢) och v(t) = 0.

(3 p)

. Antag att regulatorn &r av proportionell typ Gr(s) = K. Bestdm det kvarstaende reglerfelet

lim; oo e(t) da r(t) = 0 och v(t) = —0.50(¢).

. Antag den har gangen att regulatorn ar av Pl-typ dvs

Gr(s) = K (1 + Tls)

Bestam det kvarstiaende reglerfelet limy_.o, e(t) da r(¢) = 8(t) och v(t) = 0.

. Skriv upp hur styrsignalen u(?) for en Pl-regulator beror av reglerfelet e(t).
. Skriv upp hur styrsignalen u(¢) for en PD-regulator beror av reglerfelet e(t).
. Vad ar det for mening med att ha integralverkan i en regulator?

. Vad ar det for mening med att ha derivataverkan 1 en regulator?

. Motivera varfor lagpassfiltrering av derivatadelen anvands.

I Fig. 3 visas blockschemat for ett aterkopplat system.

. Berdkna éverforingsfunktionen fran »(¢) till y(¢).

(3 p)

(4 p)
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Figur 3. Blockschema till uppgift 5.
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Figur 4. Blockdiagram i uppgift 6.

. Antag att
K 1
= — h =
G1(s) T ras i oc Ga(s) o}
Antag aven att 1(s) = 1 och H3(s) = 1. Berdkna maximalt varde pa K som en funktion
av a forutsatt att det aterkopplade systemet skall vara stabilt och att a < 1. (5p)
. Vad galler for villkor pa maximala forstarkningen i (b) om a = 17 (2p)

Ett instabilt system skall regleras enligt blockschemat 1 Fig. 4.

dar )
G =
Sl P psy

och regulatorn ar av typen
dos? 4+ d d
Gr(s) = 08" + d1s + da
s(s 4 c1)
. Berdkna regulatorparametrarna sa att det slutna systemet far alla poler i s = —1. (5p)

. I sjalva verket ar regulatorn en PID-regulator med filterfaktor pa derivatadelen dvs

- 1 TDS
Ggr(s) = K (1+Tis+ 1+fv—ds)

Uttryck regulatorn som erhoélls i (a) med hjalp av PID-parametrarna K, T;, Ty och N
(filterfaktorn). (5p)




