Rapport gruppe 7
Oppg.1:

Vi konstruerte et reguleringssystem i henhold til oppgaven. Blokkdiagrammet er vist i Fig.1
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Oppg.2:

a)

Vi brukte Ziegler-Nichols lukket sløyfemetode for å stille inn regulatoren. 
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vi kom frem til 

Kpk= 4,0 som gir en forsterkning på 2,4.

Periode tiden = 10 sec

Integraltid = 5 sec = 0,0833 min

b) det blir null statisk reguleringsavvik pga. integralleddet 
c) Reguleringsavviket øker 

Oppg. 3.

Ved å forandre referansen fra 3 til 4 volt gir P-regulatoren ett statisk avvik på 0,2

Ved jevn bremsing med hånden øker reguleringsavviket proporsjonalt med bremsekraften.

Det er ikke lurt å fjerne I-virkningen i regulatoren.

Oppg. 4.

a)

Ustabilt, stående svingninger, pådraget går i metning.

b)

Regulatoren bruker mindre tid på å integrere ned avviket fra referansen.

c)

Systemet blir ustabilt fordi prosessen er mye raskere enn regulatoren.

Oppg. 5.

Det oppstår små skarpe svingninger i pådraget grunnet målestøy. 
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