Tentamen i Processreglering (3085) 19.4.2006

Tidpunkt och plats for kollokvium meddelas pa RT:s anslagstavla och troligen per e-post.
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en vagn. Den inverterade pendeln &r en styv stav som nedtill &r x
fist vid vagnen s att den kan rotera i ett plan kring fastpunkten.
Pendeln har lingden ¢, massan m som tinkes koncentrerad till
dess fria dnda och den bildar vinkeln & med ett vertikalt plan.
Vagnen, med massan M , 4r pd avstindet x frin ett vertikalt plan
och dess position kan styras med en kraft #. Tyngdkrafis-

PR 0601. Figuren till hoger illustrerar en “inverterad pendel” pa _ :
|
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accelerationen betecknas g. For mittligt sma vinklar 6 kan ¢ )__”_ ©)
systemet beskrivas approximativt med den linjara modellen : e
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(a) Bestdam systemets poler. Dessa fas t.ex. utghende fran dverformgsfunktionen mellan nsignalen
u och positionen x, som kan hérledas genom Laplacetransformering av modeliens ekvationer.

(b) Stall upp en tillstindsmodell for systemet med anvéndning av x och & samt deras forsta tids-
derivator som tillstdndsvariabler.

(¢) Understk om systemet &r styrbart.
(d) Underssk om systemet ar observerbart om man miter (1) x och &, (ii) endast x, (iii) endast &.

PR 0602. En stokastisk process beskrivs av modellen

x(k +1) =0, 5x(k) +u(k) + w(k)
y(k) = x(k) +v(k)

E[w(k)*]1=0,5
E[v(k)*]=1,0

P =
r,=

dar w(k) och v(k) 4r vita brus med (ko)varianserna r,, respektive 7,.

(a) Berikna tillstindets, x(k), och métsignalens, y(k), stationéira varianser.

(b) Bestdm det stationdra filtrerande Kalmanfiltret for systemet. Vilken blir filtreringsfelets
(ko)varians?

(c) Vilka dr systemets och Kalmanfiltrets poler?

(d) Bestim den linjérkvadratiska "Gaussiska” regulator som minimerar forlustfunktionen
N-l
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PR 0603. Ett multivariabelt system beskrivs av éverforingsfunktionsmatrisen

8 0,5
2
G(s) = s°+6s5+8 s+8
) 6(s+1)

s+4 st +55+6

Man har for avsikt att reglera systemet med hjélp av frdnkoppling.

(a) Bestim en stabil realiserbar frénkoppling for systemet.
{(b) Still in tvd PID-regulatorer {6r reglering av det frinkopplade systemet.

Vid behov kan rimliga approximationer goras si att berdkningsarbetet underlittas.



