Tentamen i1 Reglerteknik, for D2/E2/Mek?2

Tid: Méandagen den 3 juni kl. 09.00-13.00 2013

Sal: BINGO

Tillatna hjalpmedel: Valfti riknare + formelsamling(kursens) +
formelsamling( Transformteori )

Larare: Thomas Munther, rum: E528

Telefon: 16 71 15

Anvisningar: Fullstindiga 16sningar och antaganden skall redovisas.

Maxpoang: 50

Tentamensbesok: ca kl: 11

For godkint kravs minst 20p, betyg 4: minst 30p, betyg 5: minst 40p.

Slutbetyg: Tentamensbetyg utgor slutbetyg i hela kursen.

Bonuspoang: som erhallits inom arets kurs far anvindas pa ordinarie eller

nagon av omtentamina under aret for att erhalla ett battre betyg.

Tentamen: omfattar enbart reglerteknik.

Resterande del inom kursen omfattar styrteknik och denna examineras genom

godkinda laborationer och inldmningsuppgifter.

Granskningsdatum: inom 3 veckor. Anslés pa schemat.

Losningsforslag: ges vid granskning

1. (10p)

a) Kan du ge exempel pé en andra ordningens (underdimpad) process. Ange vad som é&r insignal och utsignal i
det fallet !

b) Vad motiverar anvindningen av en polplaceringsregulator ?

¢) Vad ér skillnaden p& modellering och identifiering ?

d) Antag att du dr bestillare av ett reglersystem. Vilka parametrar skulle du kunna tdnka dig att anvéinda som
krav. Motivera dina val !

¢) Antag att vi onskar gora polplacering i ett tidsdiskret system. For att systemet skall vara stabilt skall alla
poler ligga innanfdr enhetscirkeln. Ar det nagon skillnad om vi ldgger polen i z= 0.5 eller z= -0.5 och
i sa fall vilken ?

f) Forklara skillnaden mellan styrteknik och reglerteknik !

g) Ar stabiliteten for ett system beroende pa vilken utsignal vi véljer ?
Motivera ditt svar !

h) Vi anvénder oss av superpositionsprincipen inom ramen for denna kurs och flera andra kurser. (2p)
Nér kan vi anvidnda denna och vad innebidr den ? Ge ett praktiskt exempel nér vi inte kan anvénda denna !

i) Ilustrera hur ett reglersystem med hog respektive lag banddredd beter sig. Visa med stegsvar och
bodediagram.



2. Nér ett system utsétts for ett insignalsteg med amplitud pa 2 Volt fir vi nedanstaende stegsvar .
a) Bestdm en trolig 6verforingsfunktion av ldgsta ordning som kan forklara nedanstdende stegsvar ! ( 2p )

b) Bestim motsvarande differentialekvation. Ansitt y(t) som utsignal och u(t) som insignal ! (1p)
c¢) Avlis stigtid, peaktid, insvingningstid(5%) och Gversvang(%) ur nedanstaende figur ! (1p)
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Lat insignalen vara Ul och utsignalen U2. Sétt R1=R2= 1kQ, C= ImF (5p)

Bestam frekvensfunktionen for nedanstaende krets !

Rita Bodediagrammet for systemet. !

Bestam ett uttryck for utspanningen om inspanningen ar sinusformad och har en amplitud pa 10V och
vinkelfrekvensen 1 rad/sek !
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4. Antag att vi har en kontinuerlig process G,(s)= 2 , o g 4 | denna skall regleras med en (8p)

Pl-regulator, dér integrationstiden &r 0.2 sekunder och forstirkningen &r inte bestdmd.
Vi antar enhetsaterkoppling, negativ aterkoppling och snabb givare. Rékna pé en ideal PI-regulator.
a) Bestdm for vilka K-védrden som systemet ar stabilt !
b) Ar det mgjligt att ta fram en forstirkning K sa att vi far en amplitudmarginal pa 4 ggr ?
Bestdam i sé fall detta K-vérde!
c)Hur stort ar kvarstdende fel vid en rampformad insignal ?

5. En forsta ordningens process G(s)=3/(1+12s) skall regleras med en diskret P-regulator K=10. (7p)

a) Bestdm vid vilken samplingstid blir systemet instabilt !
b) Still in sa K att vi far en amplitudmarginal pa 2ggr !
c¢) Hur stort kvarstaende fel ger systemet vid det K-virde i b) for borvérdessteg samt stegstdrningar ?

Kommentera !
4e°
6. Tag fram en icke-integrerande polplaceringsregulator for en kontinuerlig process : S
Samplingstid véljes till 1 sekund. Placera 1 pol i origo resten i z=0.2 . (8p)

a) Visa hur detta system klarar av ett borvardessteg.! Plotta for de 7 forsta sampeln !
b) Visa dven styrsignalen under dessa 7 sampel !
¢) Hur klarar systemet av stegformade processtorningar ?



7. Bestdm vilket stegsvar som hdnger samman med vilken dverforingsfunktion ! (3p)
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8. Bestim overforingsfunktionen ifran position x till position y i nedanstdende mekaniska system ! (5p)

Tvé massor ér forbundna med varandra och med végg via fjadrar. Fjaderkoefficienterna framgér i bilden.
Vi infor en konstant glidfriktionskoefficient b som motverkar all rorelse i systemet.
Antag att friktionskraften &r konstant F=bN, dir N &r normalkraften som ar motriktad tyngdkraften.
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