Tentamen i Reglerteknik 11 (419301, 7sp) 23.4.2008

RTT 0801. Berdkna polerna och nollstéllena fér de multivariabla system som beskrivs av féljande

modeller:
1 5+3 X(t):E ﬂx(t){z ﬂu(t) {s+1 3 }
(@) G(s)= s+l (s+0)(s-2) , (b) (0 G(s):ﬁ
10 5 01 12 (s+1)(s+4)
s—2 s+3 y(t)=L O}((t)j{z O}U(t)

Kan man forvanta sig reglerproblem med nagot av dessa system? Normalt forsvaras regleringen av
poler och nollstéallen i det komplexa talplanets hdgra halva.

RTT 0802. Betrakta systemet
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}x(k)+[ﬂu(k)+{ﬂz(k) ,y(k)=[1 0]x(k),

dar x(k) ar en tillstandsvektor, u(k) ar en styrsignal, z(k) &r en stérning och y(k) &r en utsignal.
(@) Undersok det oreglerade systemets stabilitet.
(b) Utred om systemet ar styrbart och observerbart.

(c) Utred om det ar majligt att valja en tillstandsaterkoppling sa att inverkan av godtyckliga, men
omatbara, storningar z(k) helt elimineras fran utsignalen. Kan, ifall detta a mojligt, det

reglerade systemets poler dessutom placeras godtyckligt?
(d) Antag att z(k) kan mé&tas. Kan man med en reglerlag av formen u(k) =[k1 kz]x(k)+k3z(k),

dar k;, k, och ks &r regulatorparametrar, helt eliminera inverkan av stdrningar z(k) fran
utsignalen och dessutom placera det reglerade systemets poler godtyckligt?

RTT 0803. En teoretisk modell for en bioreaktor har linjériserats kring en given arbetspunkt, vilket
resulterat i den linjara tillstindsmodellen

X=Ax+Bu, y=0CxX

s o

(@) Undersok om den oreglerade bioreaktorn ar stabil eller instabil vid denna arbetspunkt.

(b) Man planerar att reglera reaktorn med tva P-regulatorer, sa att den ena regulatorn reglerar y;
med u; och den andra reglerar y, med u,. Borvérdet for bada utsignalerna ar noll. Hur skall
regulatorforstarkningarna k; och k, valjas om man Onskar att det reglerade systemet skall ha

dér

de komplexkonjugerade polerna —2++-12
(c) Undersdk mera allmant inom vilka omraden for regulatorforstarkningarna k; och k, som det

reglerade systemet ar stabilt. Skissera garna upp omradet i ett diagram med k; och k, som
koordinataxlar.



