
  

 

IA3112 Automatiseringsteknikk 

EK3114 Automatisering og vannkraftregulering 

Løsning til øving 8 

1. Se figur 1. 
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Figur 1 

2. Se figur 2. 

dh_dt=(1/A)*(Kp*u-Kv*sqrt(rho*g*h/G))
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Figur 2 

 

3. Se figur 3. 
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dx1_dt = x2

dx2_dt = (1/m)*(F – D*x2 – K*x1)
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Figur 3 

Alternativt blokkdiagram: I formelnoden står: dx1_dt = x2, altså at posisjonens deriverte er 

hastigheten. Som alternativ til å uttrykke denne sammenhengen i formelnoden, kan den uttrykkes 

ved en kopling fra integratorutgangen x2 til integratorinngangen dx1_dt, som vist i figur 3a. To 

integratorer koplet i serie kalles gjerne en dobbelintegrator. Det er nokså vanlig å tegne en 

dobbelintegrator, som i figur 3a, dersom modellen inneholder en dobbelderivert. Modeller som 

stammer fra bevegelseslikninger (Newtons 2. lov) og som har posisjon som prosessutgang, 

inneholder dobbelderiverte. 
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Figur 3a 

4. Se figur 4. 



dh_dt=(1/(rho*A))*(Ks*u_delayed – w_ut)
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Figur 4 
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