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1. Ett system beskrivs av foljande in-utsignalsamband:

dar u(t) dr insignal och y(t) utsignal.

a. Berakna systemets Gverforingsfunktion och poler. s; g‘i % pofs =" (2vp)
b. Bestdm systemets statiska forstarkning och tidskonstant. ) (2 p)
S oo 4, 4{?‘ PN .
c. Bestim systemets impulssvar. kit )~ 12 ! b it} (2 p)
d. Besta temets st Sy s L2 e O 4
estam systemets stegsvar ;’Wf‘“‘;zéi“* JE1E) (4 p)
2. Ett antal olika system &ar givna via sina dverforingsfunktioner
—s+1 1 1
Gi(8) = ——F——— G = Gs(s) = —
1(8)= F3 s 41 2(8) = T 085 T DG+ 1) 3(8) = T3 »
1 -1 1
G = G e — G e —
)= T ()= =3 o) = T o1
a. Kombinera vart och ett av de 4 stegsvaren i Fig. 1 med ratt alternativ bland overforings-
funktionerna i (x): (4 p)
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Figur 1. Stegsvar i uppgift 2.



b.

C.

d.

Vilka av éverforingsfunktionerna i (%) har enbart reela poler? {: 4) G, (2 p)

P

Ange de system i (%) som ar instabila. &, G o (2 p)

Vilket av stegsvaren svarar mot ett system med enbart reela poler? %f¢3w"\v 41 (2 p)

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

Processens overforingsfunktion ges av . g
£ { " = @i =
9 S5 e (%) o S#S
Gp(S) = (L= b
P( ) s+ 3 g\w’w 3‘4’;‘“ o

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

limy_, oo e(t) da r(t) = 0(t) och v(t) = 0. 2 N (3 p)
. Antag att regulatorn ar av proportionell typ Ggr(s) = K. Bestam det kvarstaende reglerfelet
limy_, o e(t) da r(t) = 0 och v(t) = —0.56(¢). w:;i“wg« {~95) = — (3 p)
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Antag den har gdngen att regulatorn ar av Pl-typ dvs

Gr(s) = K (1 + T15>

Bestam det kvarstaende reglerfelet limy_, o e(t) da r(t) = 8(¢) och v(t) = 0. (4 p)
¢ (nait)

4.
Ve - ["a. Skriv upp hur styrsignalen u(t) for en PI-regulator beror av reglerfelet e(t). (2 p)
Lo y o b. Skriv upp hur styrsignalen u(t) f6r en PD-regulator beror av reglerfelet e(t). (2p)
co & ”w%{ ) c. Vad ar det for mening med att ha integralverkan 1 en regulator? ; Af';f;’t‘:é b O g’ (2 p)
d. Vad ar det for mening med att ha derivataverkan i en regulator?% 5 ﬁ 4; \i i %”J (2 p)
z A Ph By AT g
e. Motivera varfor ldgpassfiltrering av derivatadelen anvands. ) j (2 p)
- . hslese b RY
5. I Fig. 3 visas blockschemat for ett aterkopplat system.
a. Berdkna overforingsfunktionen fran r(t) till y(¢). (3p)
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Figur 3. Blockschema till uppgift 5.
Regulator Process

R(s) + E(s) G (s Uls) G ) Y(S)=

Figur 4. Blockdiagram i uppgift 6.

b. Antag att

K 1
Gh(s) T ras 1 oc Ga(s) parg}
Antag aven att Hq(s) = 1 och Hy(s) = 1. Berékna maximalt varde pad K som en funktion
L av a forytsatt att det aterkopplade systemet skall vara stabilt och att a < 1. (5 p)
Cav ces © g5y mgﬁ«é)b " i“’?” Vi SL {42k =0 Roulh = EE S0
c. Vad galler for villkor pz;,,mammala f01starkn1ngen i(b) oma=17 . (2p)]
Azt = 3=0 duy, | [ ke o 2u Picli-ay o
6 Ett instabilt system skzﬂT regleras enhgt blockschemat iFig. 4. NEEL Yy ‘
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a. Berakna regulatorparametrarna sa att det slutna systemet far alla poler i s = —1. (5 p)

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

. 1 TDS
Gr(s) = K <1+Tis+ 1+Iﬁis>

Uttryck regulatorn som erholls 1 (a) med hjalp av PID-parametrarna K, T;, Tg och N

(filtexfaktorn). (5p)
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