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Labbar

LAB1 klar — nagra problem?

LAB2, forberedelse i Bilda, KS forsta 10 min pa labb

Labbarna borjar prick pa heltimmen, inte kvart dver, speciellt
viktigt pa LAB2!

LAB3, anmalan dppnad, anmal pa samma tid som din partner
Borja arbeta med LAB3 nu



FOrra forelasningen

Stabilitetsanalys

r(t) -e(t) u(t) y(t)
* Rotort _’@—*@_’@ >

* Nyquistkriteriet 1 k
y="%p g=—Lp uyu=-_L
1+GF 1+GF 1+GF

Aterkopplade systemets poler ges av GF = —1



Rotort (rotter som funktion av parameter K)
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Rotort, exempel G(S) =

Root Locus
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Rotort, exempel G(S) = S(SJ;?S“), K=3

o S+a
Rotort med avseende pa a: G =
s(s2+3s+5)+3a
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Nyquistkriteriet

N — P =vararg,(1+ G,)

Antal poler i HHP for G, — antal poler i HHP for G, = antal
varv som kurvan cirklar kring punkten —1
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Nyquistkriteriet

N — P = vararg,(1+ G,)

Antal poler i HHP for G, — antal poler i HHP for G, = antal
varv som kurvan cirklar kring punkten —1

Gy = s +4 I 6, )
0 s(s+1)(—s+2) 3 ‘2 |
G, en pol i HHP, inga omcirklingal_":.-::' of

= G¢; en pol i HHP = instabil
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Nyquistkriteriet

N — P = vararg,(1+ G,)

Antal poler i HHP for G, — antal poler i HHP for G,

G — 2(—s +4) |
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Forenklat Nyquistkriterium

Antag G, stabil. Da ar G.; stabil om punkten —1 ligger till
vanster om Nyquistkurvan G (iw), w € (0, ).
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Dagens forelasning

* Frekvensbeskrivning
 Bodediagram
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i _ s+10
Bodediagram G(s) = 5+1)(5+100)

Bode Diagram
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Bodediagram G(s) =

5 Bode Diagram
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