MAS107 – Reguleringsteknikk

Lab-Rapport fra oppgave: 
Lab: Regulering av motorturtall med LabVIEW

Gruppe 8

1.
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2.

Verdier for PI-regulator:

Kpk = 5

Tp = 0,4 s

Kp = 3

Ti = 0,0033

Reguleringsavviket er lavt, både når vi øker til 4v, og når vi bremser.
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3.

Ved å fjerne I-leddet, ble reguleringsavviket mye større. Det var altså ikke lurt.

4.
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a)

Ved å øke regulatorforsterkningen til 6,0, ble systemet ustabilt.
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b)

Når vi i stedet reduserer integraltiden til 0,001, blir det også ganske ustabilt.
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c)

Når samplingsintervallet settes til 1 sek, blir systemet helt ubrukelig.

5.
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Ved å fjerne filteret på måleinngangen, blir det noe mer støy, men ikke mye. Det kan tyde på at filteret ikke funket så veldig bra til å begynne med.
