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Servoproblemet

Servoproblemet: Se till att utsignalen y(t) foljer en (varierande)
referenssignal r(t) s& "bra” som mdjligt.

Beskriv onskemalen med en referensmodell:

Ibland: G, (s) =1

Oftare: Mjukare referensféljning, t.ex.:

G (s) = (T = onskad tidskonstant for G,.,))

II LINKOPING
@ UNIVERSITY



Servoproblemet. ..

Ibland 16ser man servoproblemet enbart med aterkoppling.

Detta forsvéras dock av delvis motstridiga krav p&
® storningsundertryckning
® robusthet

Losning: Extra frihetsgrad i regulatorn
= Framkoppling fr&n referenssignalen
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Framkoppling fran referenssignalen

uf
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Framkoppling fran referenssignalen. ..

Framkoppling fran referenssignalen:

® [ntressant for de flesta -
servoproblem. | !,
Exempel: Reglering av
industrirobotar.

® Mojliggor snabb referensfoljning
med goda stabilitetsmarginaler.

® Mojliggor langsam
referensfdljning med snabb
stérningsundertryckning.

En IRB140-robot som svetsar.

Foto: ABB

II LINKOPING
@ UNIVERSITY



5/13

Exempel: Ideal framkoppling

System som beskriver hur en patients blodtrycksminskning beror p3
méangden narkosmedel under en operation:

1

Gls) = s(s?+4s+4)

(insignal: ventillige som styr tillforseln av narkosmedel, utsignal: minskning i
medelartartrycket)

PID-regulator (designexempel i Dorf och Bishop (2011), sid. 281):
2
F(s)=5+ St 7s

Referensmodell och ideal framkoppling:

1 Gm(s) (8% +4s% +4s)

)= mzsrme 1= G T st
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Exempel: Ideal framkoppling. ..

Stegsvar for G
1.2 T T T

0.8+ q

0.6 }

045 .

0.2 4

O 1 1 1
0 5 10 15 20

(tidsaxel i minuter)
Gront, streckat: PID-reglering
Rott, heldraget: PID-reglering + ideal framkoppling
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Exempel: Icke-minfassystem

Betrakta icke-minfassystemet

—s+38
G —
&)= Gro6+3)
och referensmodellen .
Gmls) = s+7
Pl-regulator:
F(s) =0.564 (1 + 0.553s>
Framkoppling:
T(s+2)(s+3)
Fi(s) = G(s)Gi(s) = =222 =7
1) = G961 (3) =
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Exempel: Icke-minfassystem. ..
Stegsvar for G
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Streckad linje: Onskat stegsvar
Tjock linje: Pl-reglering 4+ framkoppling
Tunn linje: Pl-reglering
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Exempel: Icke-minfassystem. ..

Alternativ: Inkludera icke-minfasnollstallet i G,,:

~ 49(—s+8)
O S e

Detta ger framkopplingslanken

Fis) = Gn(s)  49(s+2)(s+3)

G(s)  8(s+T7)(s+7)

9/13

LINKOPING
II.“ UNIVERSITY



10/13
Exempel: Icke-minfassystem. ..
Stegsvar for G
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Tjock linje: Pl-reglering + framkoppling (modifierat G,,)
Tunn linje: Pl-reglering
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Exempel: Neutral framkoppling

Betrakta systemet

1
G =
) =Gvnr
Approximativ modell:
Ay 1 —1.94s
(5) 1+ 2.50s

Pl-regulator:

Neutral framkoppling: G, (s) = G(s), Fy(s) =1
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Exempel: Neutral framkoppling. ..
Stegsvar for G
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0

) 5 10 15 20
Streckad linje: Onskat stegsvar

Tjock linje: Pl-reglering + neutral framkoppling
Tunn linje: Pl-reglering

25
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Sammanfattning

® Framkoppling fran referenssignal (samt &terkoppling): Ett smidigt satt
att |dsa referensféljningsproblemet om man har en skaplig modell.

® Vilj G, (s) s& att F¢(s) blir stabil, kausal och proper vid ideal
framkoppling
® Neutral framkoppling
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