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Stabilisering av instabila system

Givet: Ett kausalt & instabilt fysikaliskt system med systemfunktion H, (s) = L; Re{s} >1.
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1. Stabilisering genom kaskadkoppling
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Imaginara axeln ligger i konvergensomradet for H (s) — Det totala (kausala) systemet ar stabilt!

Dock: Vid minsta férdndring av poleni H, (s) (dvs. en forandring i ndgon systemparameter hos

det fysikaliska systemet) sa blir det kaskadkopplade systemet ocksa instabilt.

Exempel: Om polenis=1hos H, (s) andras +10% till s = 1.1

; Re{s}>1.1
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Stabilisering genom kaskadkoppling ar darfor, i praktiken, inte lampligt/bra!
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2. Stabilisering genom aterkoppling

Det kausala instabila systemet Hi, med systemfunktion H, (s), aterkopplas enligt nedan

med ett kausalt stabilt system Hz, med systemfunktion H, (s) = K ; Re{s} >-3:
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Hi och Hz ar kausala = totala systemet ar kausalt =
Stabilt system om alla poler hos H (s) ligger i vanster halvplan
(for da ligger den imaginara axeln i konvergensomradet for H (s) )!
Polerna finns dar (s+ 3)(s— 1)+ K=0 = 15
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Det aterkopplade systemet ar alltsa stabilt for alla K > 3.

s+1

Lat aterigen polenis=1hos H, (s) andras +10% till s = 1.1 (dvs. H, (s): =
S—1.

s+3

= H(s)z (S+1.4)(S+0‘45); Re{s}>—0.45, dvs. polerna hos H(s) hamnari s=-1.4 & s=-0.45.

Om polenis=1hos H, (s) i stillet &ndras -10% till s = 0.9 (dvs. H, (s) = 10 5 )
s—0.
= H(s = s+3 ; Re{s} >—1.05, dvs. polerna hos H(s) hamnari s=-1.05% j0.44.

(s+1.05)" +0.44°

Slutsats:
Stabilisering m.h.a. dterkoppling 4r mycket "stortilig” mot polvariationer hos /7, (s)

(dvs. parametervariationer hos Hi.)

Aterkoppling iar mycket centralt inom reglerteknik!



