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Automatic Control, Basic Course

Antal hogskolepoing: 7,5. Betygsskala: TH. Niva: G2 (Grundniva, fordjupad).
Huvudomrade: Teknik. Undervisningssprak: Kursen kan komma att ges pa engelska.
Overlappar foljande kurs/kurser: FRT065, FRT081 och FRT110. Obligatorisk for: C3,
D3, E3, F2, I3, M3, MD3, N3, Pi2. Kursansvarig: Professor Tore Higglund,
tore.hagglund@control.Ith.se och Professor Karl-Erik Arzén, karl-
erik.arzen@control.lth.se, Inst f reglerteknik. Forutsatta forkunskaper: Obligatoriska
kurser i matematik. Prestationsbedomning: Skriftlig tentamen (5 tim), tre laborationer.
Vid firre dn fem anmilda kan omtentamina ges pi muntlig form. Hemsida:
heep://www.control.lth.se/ ~kursak/welcomeEDI.html.

Syfte

Syftet med kursen ir att ge kunskap om de grundliggande principerna inom
reglertekniken. Kursen skall ge insikt om vad man kan dstadkomma med reglering, vilka
mojligheter och begrinsningar som finns. Kursen behandlar linjira tidskontinuerliga
system.

Mail

Kunskap och forstielse
For godkind kurs skall studenten

« kunna definiera grundliggande reglertekniska begrepp.

« kunna linjirisera olinjdra dynamiska modeller.

« kunna berikna samband mellan dynamiska modeller i form av transientsvar,
overforingsfunktioner, differentialekvationer pa tillstindsform samt frekvenssvar
beskrivna med Bode- eller Nyquistdiagram.

« kunna analysera dynamiska system med avseende pa stabilitet, robusthet, stationira
egenskaper samt styrbarhet och observerbarhet.

« kunna beridkna implementerbara regulatorer genom diskretisering av analoga
regulatorer.

Firdigher och formdiga
For godkind kurs skall studenten

» kunna designa regulatorer utgiende frin givna specifikationer pa robusthet och


http://www.control.lth.se/~kursak/welcomeEDI.html

snabbhet utgiende frin modeller i form av tillstaindsbeskrivning,
overforingsfunktion, Bodediagram eller Nyquistdiagram.

« kunna designa regulatorer baserade pa kaskadkoppling, framkoppling och
dédtidskompensering.

« kunna utvirdera regulatorer via analys av transient- och frekvenssvar, samt via

laborationer pa verkliga processer.

Viirderingsformdga och forhillningssitt
For godkind kurs skall studenten

- forstd samband och begrinsningar da enkla modeller anvinds for att beskriva komplexa
dynamiska system

- visa férmdga till lagarbete och samverkan i grupp vid laborationer.

Innehall

Inledning. Oversikr av reglerteknikens problemstillningar och arbetsmetoder. Beskrivning
av dynamiska system med hjilp av tidsinvarianta ordinira differentialekvationer,
overforingsfunktion, frekvenskurvor, Bode- och Nyquistdiagram. Samband mellan olika
representationer. Styrbarhet och observerbarhet. Analys av aterkopplade system.
Férmagan hos reglersystem att reproducera insignaler och eliminera inverkan av
storningar. Stabilitet. Oversikt av metoder for stabilitetsundersskning: rotortmetoden och
Nyquistkriteriet. Praktisk stabilitet. Fas- och amplitudmarginal. Syntes och
implementation av reglersystem. Specifikationer. Reglerprinciper och regulatorstrukturer:
PID-regulatorn, kaskadreglering, framkoppling. Syntes av system med given
overforingsfunktion: polplacering genom tillstindsiterkoppling och utsignaliterkoppling.
Rekonstruktion med Kalmanfilter. Kompensering enligt Nyquist och Bode.
Dodtidskompensering. Exempel pa tillimpningar.

Litteratur

Glad T, Ljung L: Reglerteknik K grundliggande teori, Studentlitteratur, 2006 eller
Astrém KJ, Murray RM: Feedback systems, Princeton 2008.

Kompendium i Reglerteknik AK - Féreldsningar, Higglund, T.

Exempelsamling (komp.). Formelsamling (komp.). Laborations PM (komp).



