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Forkunskaper
Minst tva ars universitetsstudier i elektroteknik (motsvarande 120 hp) inkl. kursen
1ED062 Analoga signaler och system (7,5 hp) eller motsvarande.

Forvintade studieresultat
Efter genomgangen kurs forvéntas studenten:

e kunna beskriva enkla dynamiska system med hjélp av matematiska modeller.

e ienkla fall kunna analysera sévil 6ppna som slutna reglersystem med avseende
pa systemets stabilitet

e kunna forsta och ange specifikationer for ett reglersystem i savél tids- som
frekvensplanet

e savil fran slutna systemets polplacering som det 6ppna systemets
frekvenskarakteristik kunna gora rimliga bedomningar om hur snabbt och hur
oscillativt det slutna systemet dr samt berdkna stationéra fel

¢ Dbehirska syntesmetoderna: polplacering, kompensering, framkoppling och
kaskadkoppling

e utifrdn en systembeskrivning kunna simulera tidsférlopp. Processparametrar ska
kunna dndras och olika processvariabler ska kunna studeras.

Innehéll

De dynamiska system som behandlas dr samtliga tidskontinuerliga och tidsinvarianta.
Med négra undantag ar de dven linjéra.
Introduktion till reglerkniken: historia, exempel pa reglersystem och reglerteknikens



grundbegrepp.

Beskrivning av dynamiska system med hjdlp av tidsinvarianta ordinéra
differentialekvationer.

Linjarisering, tillstindsbegreppet, viktfunktioner, Laplacetransformer,
overforingsfunktioner, Nyquist- och Bodediagram.

Analys av system. Stabilitetsbegrepp.

Stabilitetsundersokningar med hjilp av rotortmetoden, Routh- Hurwitz kriterium,
argumentvariationsprincipen och Nyquist-kriteriet. Fas- och amplitudmarginal.
Syntes av reglersystem. Specifikationer, polplacering, kompenseringsfilter, PID-
regulatorn, framkoppling, kaskadreglering, robusthet, kénslighet for storningar och
parameteridndringar.

Undervisningsformer
Undervisningen bestér av foreldsningar, dvningar och laborationer. Ovningar utfors i
grupp. Deltagande vid vissa 6vningar kan vara obligatoriska.

Examinationsformer

Kursen beddms med betygen U,3,4 eller 5.

Pa begidran kan den studerande {3 sitt betyg dversatt enligt ECTS-skalan. En sadan
begédran skall ha inkommit till examinator fore betygsséttningen.

Bedomning av de studerandes prestationer sker genom skriftliga prov och/eller muntliga
prov och/eller redovisning av obligatoriska uppgifter. Den huvudsakliga formen for
examination bestdms vid kursstart.

For studerande som inte blivit godkénd vid ordinarie provtillfille anordnas férnyad
provning i néra anslutning till ordinarie prov.

Kursvirdering

I samband med kursavslutningen genomfors en skriftlig kursvérdering enligt
universitetets riktlinjer. Kursvérderingen arkiveras pa institutionen.

Ovrigt

Efter avslutad utbildning erhéller den studerande ett examensbevis efter ansdkan hos
Studentcentrums examensenhet.

Efter avslutad kurs kan den studerande 1 forsta hand sjélv ta ut ett studieintyg via

studentportalen. I andra hand kan den studerande erhalla ett kursintyg efter begéran hos
institutionssekreteraren.

Kurslitteratur och 6vriga laromedel

Obligatorisk litteratur

Lennartson Bengt, Reglerteknikens grunder, Studentlitteratur, 2000, Upplaga 4, 2002.
Sidor 513.

Obligatorisk litteratur

Om kursen ges pa engelska sa giller denna kurslitteraturen.

G. F. Franklin, J. D. Powell, and A. Emami-Naeini. Feedback Control of dynamic
systems. Addison-Wesley, sixth edition, 2009. Pages 340.



