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Drivlinemodellering Olika typer av modeller

» Tillstandsform - implementera i Simulink

> Overforingsfunktion - finna insikt om reglerproblemet
Olika modeller av olika komplexitetsgrad e glerp

> Stel drivlina - Kércykelsimulering, acceleration Insignal "
> Flexibel drivlina - Reglerdesign for “kérbarhet” m = Mir:m
~Linjériserad modell - analys, linjir observatérs- och Tillstand:

reglerdesign .
Om — 0/

~Olinjir modell: Validering, reglerdesign, X1 1
> Flexibilitet/glapp i kopplingen - Reglerdesign och validering x= x| = sm
X3, W

> Sensordynamik

~Vad skall modellen anvéindas till? Utsignaler
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Transformation fran tillstandsform till Gverforingsfunktion
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Forluster:

G(s)=C(sl - A)'B

k= Ax+Bu
y= Cx

Forenkling — Forlustfritt system

Forlustfritt system v = 0 och ¢ = 0 ger insikt i strukturen
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Komplexa poler i/, /k (5 + %)
Nollstllen for G, ; (s) i +jvkB

> Lag vixel ger stort utvixlingsforhallande i
> Reglerdesign med P-regulator

—Rotort for det forenklade systemet.
—Rotort for det dimpade systemet.

(innanfér polerna)

Overforingsfunktioner
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> P ar svart att
» Férenkla modellen litet.

Innehéllsférteckning

Reglersyntes



Litet om reglersyntes Modellbaserad Reglering

Losd
disurbance

> Tillstandsrekonstruktion (observatér)
> Begriinsad styrsignal

> Aterkoppling fran rekonstruerade tillstand [
» Framkoppling frén stérning (kind transient)

Proces Process
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Drivlinans komponenter
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