
EL1000/1120/1110 Reglerteknik AK 

Föreläsning 6:  
Kompensering (forts.), 

robusthet och känslighet 

 



Kursinformation 
• Lab 3: Anmälningslistor ligger nu ute på 

kurshemsidan: 

    https://www.ee.kth.se/lab 

• OBS! En (1) anmälan per grupp (per 2 
personer). Annars räcker inte platserna till. 

• Ingen partner för Lab 3? Kolla och skriv upp dig 
på lista eller maila mig (hsan@kth.se)! 

 

• Övningsfrågor till Lab 2 finns tillgängliga i BILDA 

https://www.ee.kth.se/lab
https://www.ee.kth.se/lab
mailto:hsan@kth.se


 



Innehåll 

• Stabilitetsmarginaler, specifikation av 
prestanda i tids- och frekvensplanet 
(repetition) 

• Kompensering (forts.) 

• Icke-minfassystem 

• Robusthet – Stabilitet trots modellfel 

• Känslighet – Reglerprestanda trots störningar 



Amplitud- och fasmarginal 

Nyquistdiagram Bodediagram 



Specifikationer för slutna systemet 

 

 

 
I tidsplanet 

Snabbhet: Tr  

Dämpning: M 

Statiskt fel: e0 

 

 

G(s) F(s) 
+ 

- 

R(s) Y(s) 



Specifikationer för slutna systemet 

 

 

 
I frekvensplanet 

 

G(s) F(s) 
+ 

- 

R(s) Y(s) 



Specifikationer för öppna systemet 

 

 

 
I frekvensplanet 

 

G(s) F(s) 
+ 

- 

R(s) Y(s) 



Specifikationer för kompensering av Go 

Krav på: 

I. Snabbhet 

II. Dämpning  

III. Statiskt fel (stegsvar) 

 

 I. 

II. 

III. 



Kompensering 

OBS! N=1 ger PID-regulator 



I+II. Kompensering med PD-länk 



Maximalt faslyft beror på  



Exempel (I+II.) 

Gör slutna systemet Gc dubbelt så snabbt och bibehåll 
dämpning ) Dubbla c och bibehåll 



Välj en PD-länk 

1.        = 53o vid c=0.45 rad/s.        =23o vid 
c=2*0.45=0.9 rad/s. Öka fasen med 30o ) 
=0.35 

2. 0.9=c=max=1/D 0.5 ) D=1.88 

3. 1=|G(ic)FPD(ic)|, c=0.9 rad/s ) K=1.56 

 

 



Exempel: Validering 



III. Kompensering med PI-länk 

• Fördel: Ger stor lågfrekvent förstärkning. Minskar statiskt fel 
med ungefär 1/ (se övning för exakt analys) 

• Nackdel: Minskar fasmarginalen. Välj I tillräckligt stort 
(tumregel: Välj I =10/c så minskar fasen med 6o) 

 

 



Icke-minfassystem (Nytt för idag) 



Betydelse av nollställen för stegsvar 


