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10.1 Stabilitet 
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10.1 a lösning, Stabilitet 
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+2 Pol i hhp 
⇒ ostabilt 

» pole(tf([1,1],[1,1,-6])) 
ans = 
    -3 
     2 

MATLAB 



10.1 b lösning, Stabilitet 

William Sandqvist  william@kth.se 

Pol i hhp, 
ostabilt » pole(tf([3,0],[2,6,-8])) 

ans = 
    -4 
     1 

MATLAB 
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10.1 c lösning, Stabilitet 
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Polerna i vhp, 
stabilt 

» pole(tf([1,4],[1,10,21])) 
ans = 
    -7 
    -3 

MATLAB 
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10.1 d lösning, Stabilitet 
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Teckenbyte, pol i hhp, ostabilt 

» pole(tf([1,5],[1,3,-2,1])) 
ans = 
   -3.6274 
   0.3137 + 0.4211i 
   0.3137 - 0.4211i 

MATLAB 
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10.2 Stabilitet 
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Är detta slutna system stabilt? 
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10.2 lösning, Stabilitet 
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Är detta slutna system stabilt? 
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10.3 Stabilitet 
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Bestäm maximalt värde på K för stabilt system. 
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10.3 a lösning, Stabilitet 
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Bestäm maximalt värde på K för stabilt system. 
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Vi använder det öppna systemet och Bodeanalys: 



10.3 a lösning, Stabilitet 

William Sandqvist  william@kth.se 

2
112

4
2arctan

2
2arctan22arctan2

2

2arctan2
2

)(

=⇒=⇒=

−=−⇒−−=−

−−=∠

πππ

ππ

ωωπω

πωωππ

ωπωjG

1
3

)5,041(5,0
3)(

)41(
3)( 22

1
2

KKGKG =
⋅+⋅

==
+⋅

= ω
ωω

ω

3
113 <⇒< KK

• Fasvilkor: 

• Amplitudvilkor: 
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10.3 b lösning, Stabilitet 
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Bestäm maximalt värde på K för stabilt system. 
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Vi använder det slutna systemet och Routh-tabell 
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10.3 b lösning, Stabilitet 
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Vi stoppar här. 



William Sandqvist  william@kth.se 



10.4 Stabilt område parametrar 
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bsassa +++ 23)

1) 23 +++ sbsasb

Bestäm vilka värden (områden) a och b får ha för att ge 
stabila överföringsfunktioner med nämnarpolynomen. 



10.4 a lösning, Stabilt område 
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10.4 b lösning, Stabilt område 
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10.7 Marginaler ur Bodediagram 
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10.7 Lösning, Marginaler 
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10.7 Lösning, Marginaler Φm 
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10.7 Lösning, Marginaler ωπ 
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( ) arctan(2,5 )φ ω ω ω= − −

Svårt att lösa ut ωπ ?    för φ = -π 

Jag tar hjälp av 
WolframAlpha på 
webben 

79,1=πω



10.7 Lösning, Marginaler Am 
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10.7 Lösning, Marginaler 
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10.9 Marginal med Rouths metod 
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Välj  K  så att  Am = 2 ggr. 
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10.9 Lösning, Rouths metod 
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10.11 Statisk noggrannhet 
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10.11 a lösning statiska fel 
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10.11 b lösning statiska fel 

William Sandqvist  william@kth.se 

4
10

1
2)

+
=

+
+

=
s

G
s
sGb PR

6
41

201
4

10
1
31

lim
1

lim
000

aa

ss
s

a
GG

ae
s

PR
s

=

⋅
+

=

+
⋅

+
+

+
=

⋅+
=

→→

Kvarvarande fel efter stegformad börvärdesändring. a

h Kvarvarande fel efter rampformad börvärdesändring. 

)1(
lim

0
PR

sl GGs
he

⋅+⋅
=

→

0=

∞=⇒ 1eingen integrering! 



William Sandqvist  william@kth.se 



10.12 Statisk noggrannhet 
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10.12 b lösning statiska fel 

William Sandqvist  william@kth.se 

+

−
R s

GP 101
3

+
=+ Y

+Regulator Process V

5=RG Kvarvarande 
fel? 

?) 1 =e
R
Yb

h

)1(
lim

0
PR

sl GGs
he

⋅+⋅
=

→

0=

∞=⇒ 1eingen integrering! 



William Sandqvist  william@kth.se 
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10.13 Statisk noggrannhet 
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10.20 Störningsdämpning 
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10.20 lösn Störningsdämpning 
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10.21 Störningsdämpning 
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10.21 lösn Störningsdämpning 
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