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AIL{II{N KEPADA CAI-ON:

Sila pastikan bahawa kertas peperiksaan ini mengandungi 7 mukasurat bercelak dan ENAIvI (6)

soalan sebelum anda memulakan peperiksaan ini.

Jawab LIltdA (5) soalan dari ENAlvl (6) soalan.

Aghan markahbagi setiap soalan diberikan di sudut sebelah kanan sebagai peratrsan daripada

markah keseluruhan yang diperunnrkkan bagi soalan berkenaan.

Jawab kesernua soalan dalam Bahasa Malaysia.
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Pertimbangkan sistem kawalan di dalam Rajah I di mana P€mampas berkadaran

digunakan.

Rajah I

Dapatkan ralat keadaan mantaP unark masukan pemalar unit.

[diberi nama ess J

Msalkan batrawa tentnn (spesifikasi) ke atas sistern kawalan adalah

%smesti lebih kecil daripada 2 peratu.s daripada masukan pemalar.

Tentukan julat unfimg berkadaran K.

Sebagai seorang Jurutera, tentrr ada akan mengAnalisis kestabilan sistm

ini, O.K dapatkan kekangarkekangan untuk kestabilan sistem.

Daripada maklumat [a], [b] dut [c] yangdidapatkan buatkan

kesimpulur anda tentang sistem.

000% )

-2-

1.

b)

d)

, 2-
sl+ 4s2+ 5s+2

uof
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Di dalam sistem kawalan laju Rajah 2, unarng pengust Ka berkurang l0lo.

Hinrng nilai untrng penguat sebdum penrbahan ter1adr sedernikian rupa sehingga

perubatran laju motor kurang daripada 0.1%.

Rajah 2

a) Lukis lakarur Bode unnrk futtgsi pindah berilut:-

G(s)H(s) =
(s + 10[s + 5)(s + 0.5[s + 20)

Dengan menggunakan lakaran Bode, dapatftan untrng maksimum K

yang hanya dapat mengekalkan kesabilan sistem.

Selaraskan untrng sistem K di datam fungsi pindah suPaya sut fasanya

ialah' 54o.

(100% )
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2.

3,

K

b)

c)
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Lakarkan corak kutub-sifar sistem yang diperihalkan oleh fungsi

pindatt

K(2s+ l)

s(4s + l) (s + 3)

Apakatt untung londar punca fungsi pindah ini?

Corak kunrb-sifar suatu sistem dengan untung londar punca 80

ditunjul*an di dalam Rajah I berikut- Apakatr fungsi pindahnya?

(100% )

4

4.

b)

ub
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5. Suatu sistem mempunyai fungsi pindatt

l0G(s)=f

dikenakan masukan langkah :-

a) Lalrarkan corak kutuh sifar sistenr dan keluaran sistem.

b) Daripada coralc sistem, carikan frekuensi asli tak lemati sambutan fana"

fana" faktor lemati t , frelarensi osilasi dan pemalar masa

sambutan. d

c) Tenurkan pera0rs lajakan puncak dan masa ianyaterjadi.

d) Carikan sambutan unit langkah.

e) Apakah kesan dengan mengsetengahkur batragian kfiayal kunrb-*ua$

sistem ke ATAS.

i) masa penetapan dan pemalar masa ?

ii) Wndan 3 ?

iii) bilangan osilasi semasa r€,putan (yal$i bagaimana keadaan osilasi

tersebut?)

iv) Peratus lajakan, masa puncak dan masa naik.

v) Bincangkan perbezaan-perbezaan dengan kes sebelumnya.

( 100% )
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Rajah 2 adalatr sistem kawalan gdmg tertuhrp perl*akkan rod unnrk

realtor nuklear. Sistem perletalon mengawal rod-rod di dalam reaktor nuklear

bagi mencapai aras radiasi yang diinginkan. Untung 4.4 adalahfahor

penukaran daripada kedudukan rod ke atas radiasi. Sensor radiasi mempunyai

untung DC sanr dan suatu pemalar masa 0.15. Biarkan f. pindah pengawal

menjadi satr, iaihr Gr(s): l.

s-

6.

Desired
radiation
lerd Power Eleclric

Amplitier Motor Gear kooess

a)

b)

Rqiah 2

Cari jugp unfing K penguat kuasa untuk mana sistem stabil.

Misalkan untung K diset ke nilai 20. Sebagai tambalnn, misalkan sensor

mempunyai pernalar masa umum, tmtrk menggantikan nilai 0.1.s yang

diberikan. F. pindah sensor ialah H(s) = l(f s+ l). Cari julat yang

dibenarkan untuk.pemalar masa t sedemikian rupa sehingga sistem

stabil.

5
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c) Misalkan bahawq di dalam (b) di atas, untung K juga

pembolehubah, Cari untuk K sebagai fungsi sedemikian rupa sistem stabil.

d) Pertimbangan bahawa K dilakarkan sepanjang palsix dan 4' sepanjang

palai-y suafir satah (namakan aUu dipanggil satatr parameter). Tunjukkan

kawasan-kawasan di dalam satah ini di mana sistem stabil'

(100% )
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