Systemteknik/Processreglering
Forelasning 6

o Aterkopplade system |

- Exempel
- Blockdiagramrékning
- Analys av stationara fel

Lasanvisning: Process Control: 5.1-5.4
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 Aterkoppling fran matsignalen
e Regulatorn bestammer styrsignalen sa att

- matsignalen foljer referensvardet (servoproblemet)
- storningarna undertrycks (regulatorproblemet)

Exempel: temperaturreglering i tank
Energibalans:
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Linjar modell; T, @, T, betecknar avvikelser fran ett jamviktslage

Mal: Hall T = T med hjalp av @ trots variationer i T},
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Inverkan av stegstorning Ti, = 1 (antag @ = 0):
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P-reglering
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Tin(s)
Tref(s) Q(S) 1 T(S)
1+ STl

P-reglering
T(5) = 1 (KK (Tugls) = T(6)) + Tia(s))
1+sTy
KK 1
T6) =1 KR S T e s g )
Pol:
_ 1+ K1K
==
_ KK 1
t T = T T,
Stationar 1T KK ref + 1T+ KK



Simulering av stegstorning (77 =K;=1):
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Pl-reglering

Q(t)=K (e(t) + % /t e(7) dr)
Q(s)=K <1+ L > E(s)
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Pl-reglering Simulering av stegstérning (T) =K; =K =1):
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Simulering av referensandring, laststorning (T'=k=1, K =1.8, T; =0.45):
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Kanslighet mot processvariationer
Med P-reglering ar det slutna systemets statiska forstarkning

KK

Ky=-——1"
T 1+ KK

K =5: +£10% andring av K; ger K., = [0.82,0.85]
K =10: £10% andring av K; ger K,; = [0.90,0.92]




Simulering av referenséandring, laststorning (K = 1.8, T; = 0.45, £20%
andring av q):
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Kéanslighet mot omodellerad dynamik

Antag méatdon m dynamik, Ty, (s) = ﬁT(s) (T, =01, Ty1=K1=K=1)
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Blockdiagramrékning
Tre grundlaggande kopplingar:

e

Seriekoppling:

Parallellkoppling:

Seriekoppling:
G(s) = Gi(s)Ga(s)
Parallellkoppling:

G(5) = Gi(s) + Gals)
Aterkoppling:

_ Gi(s)
G6) = 13761(0) Gao)
Aterkoppling:
Rakna ut overforingsfunktioner fran blockdiagram Exempel

¢ Rakna baklanges fran den sokta utsignalen

e Satt ointressanta insignaler till noll (superpositionsprincipen)
o Infor hjalpvariabler vid inre forgreningar/aterkopplingar

Y: G2(V +Y1)
Y1 =GiE
E = HlU —HzY

Y = GQ(V + Gl(HlU - HzY))
Losut Y:
Y G1G2H1 G2

= V
1+ G1G2H, 1+ G1GyH,y



Analys av stationéra fel
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Reglerfelet ges av

1 Gp(s)
Els) =13 Gp(s)Gr(s)R(S) 1+ Gp(S)Gr(S)L(S)

Det stationara felet kan berdknas med slutvardesteoremet:

tlim e(t) = lin(} sE(s) (om grénsvirdet existerar)

Stationéra fel — servoproblemet
L&t

_ K@t qst 4 guas™) | KQ(s)
GO(S) = Gr(S)Gp(S) = s"(l +pis+ - +pmsm) - S"P(S)

(d.v.s. kretsoverforingsfunktionen G, innehaller n integratorer)
Da:
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Antag r(t) steg, R(s) = a/s:

E(s) = R(s)
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Exempel
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Slutsats: S
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Slutsats:

e Eliminering av stegstorning kraver 1 integrator i regulatorn
e Eliminering av rampstorning kraver 2 integratorer i regulatorn

0.S.v.



