Hggskolen i Buskerud
Formelliste for EMAR2101 Reguleringssystemer 1

Formlene nedenfor vil bli oppgitt som vedlegg til eksamen 12. desember

2008.

P& eksamen mé du selv velge hvilke(n) av formlene som er aktuelle i den

enkelte oppgave.
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P-regulator 0,5K
Pl-regulator 0,45 K
PID-regulator | 0,6K
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