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En elekerisk RC-krets ta) skall beskrivas med hjilp av blockschema 1b).
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A two stage RC circuit (a) and block diagram (b).

) Uppgift:
a) Angeiﬁverfiiringsfunktioncma G(s) till G{s). 2P
b) Reducera blockschemat och ange dverforingsfunktionen V. (s)/V (). Gp
)




3.

En gasmassa (m) dr innesluten i en cylinder. Allminna gaslagen (ideal gas law) kan anses gilla,

el.effekt
Tempma tning
o N .
Tryckidtning volym ¥ : »
?St rorlig
399 kolv
vy ' "y
Man vill nu styra trycket genom att variera temperaturen T och volymen V. .
Uppgift: Ange ett linjiirt samband mellan trycket och styrstorheterna T och V-Lat Py; Ty och ¥,
bctccknaarbetspunktenxo.-‘ - L T _
: : ' (Bp)
a4
For att utrdna en reglerkomponents frekvenskaraktiristik genomfiirde:s ett forsék dar .insigl_lalen_
uigjordes av en frekvensserie enligt tabell (f 1 Hz). AmplitudfSrstirkning och fasvridning for utsigna-
len uppmittes. : _ .
Table.  Experi : imenltal Frequency
Kespo nseDgfa Uppgift: Ange en approximativ Sverfs- ‘
- E ringsfunktion for komponenten. )
60 377 —-7.95 —155
50 314 —-43 =150
40 251 -02 — 145
35 219 0.75 —140
25 157 5.16 —135
20 126 1.97 120
16 100 10.5 —110
10 63 150 =100
7 44 16.9 -85
25 16 204 —45
1.3 3 21.6 -~30
0.22 1.38 | 240 -5
0.16 1.0 4.0 1 0
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En behaliare med konstant volym vamen och eut konstane gcnomiliéde innehdller en
varmeslinga for reglenng av temperaturen ¢ i uflder. Temperaturen i inflodet ir en
storming i systemer och betecknas v.

'u-n
L]

Overforingsfunktionen frin u 6l ¢ har bestimts experimentellt och resudtates finns i form
av bifogade frekvenskurvor, Frekvensaxeln ir graderad i rad/sek. men en Gverging sl

rad/min kan vara prakdsk, di exempelvis kravet pA ax 4r giver i rad/min.

3 tempera turgi\;are

’ , <
&u\Eé_e_ x

Uppeift: Dimensionera en regulator GR, som styr vénm:slingins effekr. Regulatom skall
kompensera Stegstomingar si an kvarstiende fel undviks, Kravet ir ocksd an -
skdrfrekvensen we skall vara > - 6 rad/min och atr.famutginalcnskauvaxa}_45°
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6.

Figuren visar ett reglersystem for inriktnin

DC-motor.

Referensvirde
Antennvinkel
Styrspinning
Vindstéming, moment
Vinkelhastighet for motorn

Vinkelhastighet for antennen
efter utvixlingen

Motoxparametrar
Belastniﬁgsparametrar
Utvixlingsforhillande
Vinkelfel

Motorstrbm_ '

Forstirkningar

Angle

Desired  Detector Vyls)
Angle

Gain !
Opls)

-:—(}»—100 K t»

Controller ~

Or)

gen av en antenn innehillande en permanentmagnetiserad

@ 8y()
V,(s)
Tw(S) tw(t)
| »
Qy(S) o Y(t)
L,ochR,
»
Jeq och Bc,q
N /N,
@5(3) ' 0@
Ia(S) ia(t)r ,
Ko, Kt och Kb
Tils)
Wind - .)
Torque
A &) Ny
Ny Qpls) 0(s) Antenna
+ J Angle ; )
1 + 1 N1 1 Byis)
SLI + Rl ™ K[ sJeq + ng _N; "— E
D.C. Motor and Load
K, |-
Sensor
1.0 [~
forts tal 6 —
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Forts tal 6.

Uppgift:
Beskriv systemet p4 tillstindsform.

Tillstindsvariabler: 13, ®Wproch 6 Y i

Utsignaler: By och my
Insignaler: ' O och tW(t) '

Gp
1.

Figuren visar en tidsdiskret PID-regulator. K; , T, Kp och Ky, ir parametrar.

KTz
z-1

E(z) Miz)
% —» K,

Kplz-1)
Tz

Uppgift:

Visa hur en dator skal] berikna styrsignalserien m(k) med hjilp av felsignalserien e(k). Svaret skall
gesiform aven differensekvation:

Gp)




|

a)

b)

)
Ett mekaniskt system med insignalen u(t) och utsignalen y(t) kan
approximativt beskrivas av differentialekvationen o o
dy
—_— =t
de dt
Systemet samplas med samplingstidan h. Visa att motsvarande
samplade Gverddringsfunktion blir . .
. . o
H(z) = H12+kz+ 12 k)
- (z-1p (2 p)
{styckvis konstant styrning)
)

En polplaceringsregulator sidan att samtfiga poler 1&ggs i origo, skall
bestdmmas for systemet ovan. Regulatorn skall inte vara integrerande!

| Stall upp det ekvationssystem, vars I5sning gér koefficienterna i
polynomen C(z) och D(z). OBS! Ekvationssystemet skall inte 15sas!

Visa hur regulatorparamétrarna kan berdknas. (3 P)
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l Minga fysikaliska system har icke-minfasegenskaper. Som exempel kap vi
' betrakta et flygplan enl

igt figur 5.36 Mar stymsignalen ar ha:r
~~vesueaat och sedan
v 7 " !
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A \\g:":?}f
e P= R | | (&‘Wg‘we%_% |
731,,” (Sp= P2,

é 7= 7 -7,

‘ 7éV=V—1/o
e :

Soritoatas Pze 7 + 3 %é I(V-,/
Z- = Xo T lx
- 78 _
X an 2P e /gt 27 - fp L
, D 7 14 éV Vz
" 7_
Y SpE A, xnR ———--éz+me — SV
70 5
S1ran s S o= ’:/R g/-—h/{“z SV
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K’*av @ €(oo) = 0 veel Sfa§S£orh (J_ VEN’«M,)
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H(z) = (i ez“);Z{ leh +bh)i/} -

3
\____H____-(s-z YhZ{ey + (1—-2‘)"025{12"‘} {Fs S"“‘i??

i {'hl Z(z+4) i h }\_ W 24
1)3 (z )2 '

'“/’-(Z””* B0 et s .

Cy= f+ 2 | Diey = dy ez
P(z) = (- C"?Z—”l)(f—cl‘zlq)(i—‘js 7 - i)__: 1 [T‘a q?l: O)

’
Lhkteh: ArzyCez) « B)D@ = p(e)

VO=227c 2= (1 c,27) + (w2s o Wlod, 2™y = 4
T+CZ“’—22 ’~&6,2T£+Z- ZHCJZ S

T Ld 27, <d, 27% @oﬁoz.‘1+ /505;2*3 = 1

5(.(:‘ ~2 4+ d_ Yz, (~2c,+1 +oLd, + d, )27, ('C;‘/‘"JJZ-Z

. = =0 =0
Suon. £y +ody = 7 T A
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