Ovning 4 (Datorévning 1)

Introduktion

Varmt vélkomna till forsta datorévningen i Reglerteknik AK!
Hékan Terelius hakante@kth.se

Endast en kort genomgéng, sedan hjilper vi till och svarar pa fragor da ni arbetar pa med
ovningarna.

Langst bak i exempelsamlingen finns en lista pa anvidndbara kommandon i MATLAB.

Genomgang
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EPe R Forst maste vi definiera over-

Antag att vi vill titta pa overforingfunktionen G(s) =
foringsfunktionen. Enklast &r att definera symbolen s:

0
]

tf(’s’);
(2%s+1) / (3*s~2+s+4)

(]
I

Gar dven att ange med polynomens koefficienter
G =tf([2 1],[3 1 4])

Med funktionen step kan vi plotta ett stegsvar
step(G)

Poler och nollstéallen berdknas med pole och tzero

pole(G)
tzero(G)

MATLAB har inbyggd hjalp-dokumentation, anvind kommandona help och doc

help tf
doc tf

rlocus, pzmap och Ilsim kan vara bra att titta pa idag

Ovningar
e 2.6
e 2.7
e 3.7
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2.6

% Define systems

s = tf(’s?);

GA =1 / (872+2*s+1);
GB =1/ (872+0.4%xs+1);
GC =1 / (s72+b*xs+1);
GD =1/ (s72+s+1);

GE = 4 / (s872+2*xs+4);
figure(1);
subplot(3,2,1);
step(GA) ;

% Rise time, from 10% to 90%: T

% Settling time, within 2%: Ts
% Settling time, within 5%: Ts
% Overshoot: 0%

subplot(3,2,2);
step(GB);

% Rise time, from 10% to 90%: T

% Settling time, within 2%: Ts
% Settling time, within 5%: Ts
% Overshoot: 52.67%

subplot(3,2,3);
step(GC) ;

subplot(3,2,4);
step(GD);

subplot(3,2,5);
step(GE) ;

pole(GA)
A -1
h -1

pole(GB)
% -0.2000 + 0.97981
% -0.2000 - 0.97981

pole(GC)
% -4.7913
% -0.2087

pole(GD)
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% =-0.5000 + 0.8660i
% -0.5000 - 0.8660i

pole(GE)
% -1.0000 + 1.73211
% -1.0000 1.73211

2.7
s = tf(’s?);

figure(1);
clf;

for alpha = -10:10
G = (alphax*s+1) / (872 + 2xs + 1);
step(G) ;
hold on;
tzero(G)
end
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