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Forkunskaper
Reglerteknik 7,5 hp (2ED013) eller motsvarande.

Forvéntade studieresultat
Efter genomgangen kurs ska den studerande kunna:

e analysera linjira dynamiska system med hjélp av tillstindsmetoder sévél i
tidskontinuerliga som tidsdiskreta fall

¢ utforma regulatorer for linjéra system utgéende fran tillstindsmodeller saval i
fallet da polernas placering &r given som i fallet dd en given kvadratisk
forlustfunktion ska minimeras

e analysera olinjéra system, inkluderande reglerade olinjéra system, med avseende
pa stabilitet med hjdlp av nagra standardmetoder

e analysera enkla olinjdra system med hjilp av fasplan.

Innehall

Delkurs 1 Analys och syntes baserad pa tillstindsmodeller

e Tillstandsmodellering av linjdra system.

e Tillstandsaterkoppling och tillstandsrekonstruktion. Ett systems styrbarhet och
observerbarhet och dessa egenskapers betydelse for tillstandsaterkoppling och
tillstdndsrekonstruktion.

e Sampling av linjéra system.

e Optimal reglering av system, speciellt behandlas reglering av linjdra system da en



kvadratisk forlustfunktion minimeras.
Delkurs 2 Analys av olinjira reglersystem

¢ Olika stabilitetsbegrepp. Linjérisering av olinjéra system. Fasplansanalys.

e Prediktering av stabila periodiska 16sningars amplitud och frekvens med hjélp av
tekniken med beskrivande funktion.

¢ Anvindande av lyapunovfunktioner for att visa att system é&r stabila. Lyapunovs
lineariseringsmetod.

e Introduktion till teorin for insignal-utsignal stabilitet, cirkelkriteriet.

Delkurs 3 Laborationer

e Reglering av en fysikalisk process. Tillstdndsestemering baserat pa data frén
fysikalisk process.

e Simulering av dynamiska system med hjilp av simuleringsprogram som Matlab,
Simulink, Dymola eller 20-sim.

Undervisningsformer
Undervisningen bestér av foreldsningar, dvningar och laborationer. Obligatorisk ndrvaro
pa vissa delar.

Examinationsformer

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

Pa begidran kan den studerande f3 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 godkénda vid ordinarie provtillfille anordnas fornyad
provning i néra anslutning till ordinarie prov.

Kursviérdering

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

Ovrigt

Efter avslutad utbildning erhaller den studerande ett examensbevis efter ansokan hos
Studentcentrums examensenhet.

Efter avslutad kurs kan den studerande i forsta hand sjélv ta ut ett studieintyg via
Studentportalen. I andra hand kan den studerande erhalla ett kursintyg efter begiran hos
institutionssekreteraren.

Kurslitteratur och 6vriga laromedel

Obligatorisk litteratur
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