Reglerteknik AK, Period 2, 2013
Forelasning 2

Jonas Martensson, kursansvarig




Laplacetransformen

Se separat sammanstallning som finns att ladda ner pa
kurshemsidan.




Insignal-utsignalstabilitet (kap 2.5, G&L)

BIBO = bounded input, bounded output
[u@)| < K1, vt = |y(t)| < K, vt

u(t) y(t)

— G(s) —>

Om och endast om alla poler till G(s) har strikt negativ realdel
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Slutvardessatsen

Berakna stationart varde pa y(t) utan att inverstransformera
lim y(t) = lim sY (s)
t—oo s—0

OBS! Galler endast da gransvardet for y(t) existerar.

Tillr&ckligt villkor ar att alla poler till sY(s) har strikt negativ
realdel.




Blockschema (Kap 2.7, G&L)

Y(s) = G(s)U(s) _u@, i) PO
Y(s) = G2(s)G1(s)U(s) ﬂ) G1(s) G, (s) y(t_>)

Y(s) = (G1(s) + Go(sN)U(s) O Ga(s) i y(t)
— Gy(s) |




Aterkoppling

Det vanligaste ar negativ aterkoppling

y(t)
20 G1(s) >

—Gy(s) [

Y(s) = G1(s)(U(s) = Gz(s)Y (s))

G,(s) direktkoppling

U(s) =
1+ G1(s)G,(s) (s) 1 + kretsforstarkning UGs)

= Y(s) =



Vanlig reglerstruktur
r(t) e(t) u(t) y(t)
>

F(s) 3 G(s)

-1 €

y(t) = utsignal, som vi vill styra

u(t) = styrsignal, som vi kan valja

r(t) = referenssignal, som vi vill att y(t) ska f6lja
e(t) = reglerfel, som vi vill halla litet

Y = R, E-= R Valj F(s)




PID-regulator

t
u(t) = Kpe(t) + K,f e(t)dt + Kp dil(tt)
0

K
= F(s) = Kp +?I+KDS

Oka Kp -> +snabbare system, -mer svangningar, -instabilt
Oka K; -> +eliminera statiskt fel, -mer svangningar, -instabilt,
Oka K, -> +dampande effekt, -forstarkning av matbrus

LAB1
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