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Halvtidsutvarderingen — Lite aterkoppling

1/3 i fas, 1/3 inte i fas, 1/3 sadar. Manga tycker det gar fort
fram...

« FoOrelasningar: Repetition i borjan bra, anvand inte for
manga slides (OK), mer sidhanvisningar (OK), ange
engelska uttryck (se ), mer (svara) rakneexempel

(nja)

- Ovningar: For mycket teori (OK), for snabbt/for langsamt,
jobbigt med olika sprak, tydligare med att forklara vad som
sOks och varfor, schemakrockar

Lab 1: Bra, langsam, anvand mer simulering (nja)


https://www.kth.se/social/files/547324aff276541871870aee/control_dictionary.pdf

Kursinfo: Extra raknestuga

« [Extra raknestugor:
« Mandag, 1 december, 13:15 - 15:00 i E33
« Mandag, 8 december, 10:15 - 12:00i Q24

«  Ovningsgrupp 5 installd
« Tisdag, 25 november, 13:15-15:00
* Fredag, 28 november, 8:15-10:00
(Ovningsgrupp 4 som vanligt)



Dagens program

« Kanslighet (repetition, slides)

« Tillstandsmodeller

— Linjarisering (repetition, slides)
— G(s)+ tillstandsmodell (tavlan)

— Poler fran tillstandsmodell (tavian)

« Ldsning av tillstandsekvation (tavian)

« Styrbarhet och observerbarhet (tavlan)




Kanslighet — Inverkan av storningar och brus
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« Reglerfelet (e=7r—2z):
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« S(s) kallas kanslighetsfunktion

« Designa F(s)sa att
» |S(iw)|litet dar referens |R(iw)| och stdrning |G (iw)D(iw)| Stora
o |Ge(iw)|litet dar matbrus | N (iw)|och modellfel |Aq(iw)| stora



Malkonflikt

« For alla frekvenserw : G¢ (iw) + S(iw) = 1
(Medfor |Ge(iw)| + |S(iw)| = 1)

« Kompenseringsexempel fran Fo. 6:
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Quiz (fran igar)

P U
{2 " F(s)

G(s)

—1

(2) Ar systemet beskrivet av blockschemat stabilt om

5 — 2
F(s) =
(5) =77
och .
i(s) = b(;b —I_‘ ) ?
5 —
a) Ja

b) Nej

¢) Det gar inte att avgora utan mer information.



Intern stabilitet (bonus, finns e] | boken)

Ett slutet system ar internt stabilt endast om alla
overforingsfunktionerna ("de fyras gang”)

GF 1 G F
1+GF’ 1+GF 1+GF’ 1+GF
SN—— SN—— S—— N——

Gco S d—z r—u

ar asymptotiskt stabila.

« Varning for forkortning av instabila poler!
« De fyras gang i quizen:

S 1 S s — 2

s+1° s+1 s—2" (s+1)2
Instabil!




Tillstandsmodeller

* Linjar tillstandsbeskrivning
t(t) = Az(t) + Bu(t), =z(t) e R"
y(t) = Cx(t) + Du(t)

z1(?)
« Vektorn z(t) = | kallas systemets tillstand

xp(t)

 z(t)innehaller den information som behovs for att rékna ut
framtida y(t), givet framtida u(t)



Linjarisering

Givet olinjar modell {

1.

T = f(x,u)
y = h(z,u)
Finn stationar punkt (zq, ug):

zo =0 = f(zo, uo)

For sma avvikelser Az, Aw fran stationar punkt galler
Taylorutvecklingen

d
£A$ = fw(xo,uo)JAa: +fu($O>UOZAu

~ V.

A B
Motsvaranade approximation for

Ay = hz(xo,u) Az + hy(zo, up) Au

~

C D




Fordelar med tillstandsmodeller

Naturligt vid modellbygge

« Tillstand har ofta fysikalisk betydelse

« Lampligt vid datorsimulering

« Aterkoppling med flera matsignaler pa systematiskt satt

« System med flera in- och utsignaler behandlas pa samma
satt



Dagens program

« Kanslighet (repetition, slides)

« Tillstandsmodeller

— Linjarisering (repetition, slides)
— G(s)y« tillstandsmodell (tavlan)

— Poler fran tillstandsmodell (tavian)

« Ldsning av tillstandsekvation (tavian)

« Styrbarhet och observerbarhet (tavlan)




Quiz (1) Betrakta differentialekvationen
y(t) +y(t) = u(t)

Vilken tillstandsbeskrivning motsvarar den?

a) i — (_01 3) 2(t) + (é) u(t), y(t)=(1 0)
(







Quiz

(3)) Vilken styrbarhetsmatris motsvarar inte ett styrbart system?

gs=(13) we=(3 1) as-(1 1) as-(

(4) Vad kravs av konstanten a 1 O for att systemet ska vara observerbart?

a 1

o=(a 2)
a) a = b)az#0
c)a<0 d)a=>0




