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Faststillande
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Kursplanen giller frén och med hdstterminen 2015

Forkunskaper
Reglerteknik 7,5 hp (2ED313) eller motsvarande.

Mal

Efter genomgangen kurs ska den studerande kunna:

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

¢ utforma regulatorer for linjdra system utgéende frén tillstindsmodeller sévél i
fallet da polernas placering ar given som i fallet da 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 hjélp av fasplan.

Innehall
Delkurs 1 Analys och syntes baserad pa tillstindsmodeller

e Tillstandsmodellering av linjdra system.

¢ Tillstandséterkoppling och tillstaindsrekonstruktion. Ett systems styrbarhet och
observerbarhet och dessa egenskapers betydelse for tillstandséterkoppling och
tillstindsrekonstruktion.

e Sampling av linjéra system.

e Optimal reglering av system, speciellt behandlas reglering av linjdra system dé en
kvadratisk forlustfunktion minimeras.



Delkurs 2 Analys av olinjéra reglersystem

e Olika stabilitetsbegrepp. Linjarisering av olinjira system. Fasplansanalys.

e Prediktering av stabila periodiska l6sningars amplitud och frekvens med hjilp av
tekniken med beskrivande funktion.

e Anvéndande av lyapunovfunktioner for att visa att system &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 bestar av foreldsningar, dvningar och laborationer. Obligatorisk nirvaro
pa vissa delar.

Examinationsformer

Kursen bedoms med betygen A, B, C, D, E, Fx eller F.

Betyget A utgor det hdgsta betygssteget, resterande betyg foljer i fallande ordning dér
betyget E utgor det ldgsta betygssteget for att vara godkénd. Betyget F innebir att
studentens prestationer bedomts som underkénda.

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 f6rnyad
provning i néra anslutning till ordinarie prov.

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

Overlappning

4ED114 Reglerteknik fortsdttningskurs, 7,5 hp

Ovrigt

Betygskriterier for A-F-skalan kommuniceras till studenten via sérskilt dokument.
Studenten informeras om kursens betygskriterier senast i samband med kursstart.

Kurslitteratur och 6vriga laromedel

Obligatorisk litteratur

Torkel Glad, Lennart Ljung, Control theory, Multviariable and Nonlinear Methods,
Taylor and Francis, 2000. Sidor 250 (467)

Gene F. Franklin, J. David Powell, Abbas Emami-Naeini, Feedback Control of
Dynamic Systems, Prentice Hall. Sidor 300 (928).



