Linjara System — Inlamningsuppgift
John Croft 930814-7959
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Figur 1: Amplitudfunktionen fér olika virden pd R2. Tydlig 6versvéng erhdlls vid héga vdrden samt att den blir 6verkritiskt dimpad vid
Iaga vdrden.
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Overféringsfunktionen beriknades till:

Genom att rita flera kurvor med olika varden pa R2 sa ser man snabbt var den kritiska ddmpningen kan finnas. | det héar
fallet ligger den bland de fyra tdta kurvorna i Figur 1, och vid ndrmare granskning sa kan det bestammas till att vara ca.

6Kohm. Detta ger en undre gransfrekvens ( Wy dar amplitudsfunktionen har en forstarkning pa -3dB) pa
23.8Krad/s = 3.7879KHz.

2.

Overféringsfunktionen for filtret berdknades manuellt till: S
3. R R
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Filtrets stegsvar samt amplitudfunktion syns i Figur 2 respektive Figur 3 nedan.

Kretsen utgor ett hogpassfilter.
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Figur 2: Filtrets stegsvar.
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Figur 3: Filtrets amplitudfunktion (férstdrkningskurva) visas i dB till vinster, och i 'raférstdrkning’ till héger.



3.a)
MATLAB kod:

sUppg 3a
hold off

for a=0:2:20
H=tf ([3.6 1], [1 1.3*a 6.7])

step(H, 5)

grid on

hold on

end

legend('a=0"','a=2"',"'a=4"','a=6"','a=8"', 'a=10", 'a=12", 'a=14"', 'a=16"', 'a=18", 'a=20")
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Figur 4: Stegsvaret for éverféringsfunktionen ‘H’ i 3.a) vid olika vérden pé ‘a’.



3.b)
MATLAB kod:

sUppg 3a
hold off

for a=[2 20]
H=tf ([3.6 1],
h=bodeplot (H) ;

[1 1.3*a 6.7])

setoptions (h, 'PhaseVisible', 'off');

grid on

hold on

end

legend('a=2"', 'a=20")
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Figur 5: Bodediagram fér éverféringsfunktionen 'H'. a=2 orsakar en kraftig 6versvédngning medan a=20 orsakar en éverkritisk ddmpning.
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Overféringsfunktionen for det aterkopplade systemet kunde bestimmas genom att férst transformera de tva kinda
systemblocken fran tidsdoman till s-doman:

_10° _9
Hlish=g  Hlh=00g

och sedan anvdnda MATLABs 'feedback’ kommando.

Overféringsfunktionen for hela systemet blir:

10 ks +0.0028 k
s’+5.8 s+8.4+0.009 k

For att kunna bestamma vilka k-varden ger ett stegsvar utan éversvang kan man plotta grafer for olika k varden, och
manuellt granska till sig det vardet dar 6éversvangen upphor. Genom denna iterativa process kan man successivt minska
antalet mojliga k-varden. | Figur 6 visas hur nagra kurvor for stegsvaret plottas tatt intill varandra for att med
noggrannhet kunna bestamma var éversvangen slutar. Genom ndrmare granskning kan man erhalla ett k-varde pa ca.
60. | grafen ser vi dven hur kurvor med lagre k-varde inte har ndgon 6versvang. Vi kan ddrmed saga:

0<k<60

MATLAB kod:

grid on

for k=0:10:200
H1=tf£([0.001], [1 3])
H2=tf ([9], [1 2.8])

G=feedback (k*H1, H2)
step (G, 5)

hold on
end
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Figur 6: Stegsvar for vérden pd k mellan 0 och 200 i steg om 10. Oversvéngen syns tydligt vid héga virden pé k (hégre amplitud).



