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Allmanna uppgifter
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Undervisningssprak: Kursen ges pd engelska

Syfte

Kursen forklarar grundlidggande teori och metodik att ta fram reglertekniska styrlagar
baserat pa uppmitta in- och utsignaldata. Kursens mél 4r att studenterna ska lira sig
viktiga principer och metoder inom omradet inlirningsbaserad reglering, samt forsta deras

begrinsningar.

Mal
Kunskap och forstielse
For godkind kurs skall studenten

+ kunna f6rstd algoritmer for flervariabel systemidentifiering, inklusive uppskattningar av
modellfel

« forstd betydelsen av excitation

« forstd grundprincipen f6r dynamisk programmering

« forstd antaganden och approximationer bakom vanliga varianter av
forstarkningsinldrning

» beskriva de grundliggande egenskaperna och begrinsningarna hos komponenter

baserade pa maskininldrning, sisom neuronnit och klassificerare.

Firdighet och formdga
For godkind kurs skall studenten

« kunna implementera flervariabla systemidentifieringsprocedurer och genomféra



modellval och avgora hur en given datamingd ska analyseras
+ kunna simulera och anvinda identifierade modeller i flervariabel reglersyntes
« kunna implementera enkla adaptiva regulatorer
+ kunna tillimpa ndgra varianter av forstirkningsinlirning
+ kunna implementera banféljningsalgoritmer baserade pa dynamisk programmering.

Viirderingsformdga och forhillningssitt
For godkind kurs skall studenten

- forstd den konfidens som dr mojlig att uppna med databaserade reglermetoder
- visa formdga till lagarbete och samverkan i grupp vid laborationer.

Kursinnehall

Att ta fram limpliga modeller for beskrivning dynamiska system ir ett centralt problem i
reglertekniken, och ofta avgorande for framtagning av robusta och vilpresterande
styrlagar. Nir fysikaliska samband inte ir fullt kinda genereras modellerna och styrlagarna
istillet helt eller delvis frin uppmatta data, genom systemidentifiering, maskininlirning
eller adaptiv reglering. Avsikten med kursen ir att forklara grundliggande principer for
hur detta gér dill.

Férsta delen av kursen viks t adaptiv reglering och systemidentifiering for system med
flera insignaler och utsignaler. Fokus ligger pa tillstindsmodeller och metoder f6r att
generera dessa, inklusive gribox-identifiering. Vi beskriver iterativa metoder for inldrning,

liksom modellférenkling i syfte att minska antalet tillstdnd.

Den andra delen av kursen viks at forstirkningsinldrning (reinforcement learning). Hir
ingar teorin f6r dynamisk programmering och olika approximativa metoder f6r detta.
Policyiteration behandlas, liksom diskret och kontinuerlig banplanering.

En tredje del av kursen behandlar reglertekniske utnyttjande av firdiga komponenter,

exempelvis sensorer, som tagits fram genom maskininlirning.

Laborationer: 1: Multivariabel systemidentifiering pa nitverk. 2: Banplanering och
forstarkningsbaserad inlirning. 3: Bildbehandling i sluten loop.

Kursens examination

Betygsskala: TH - (U,3,4,5) - (Underkind, Tre, Fyra, Fem)
Prestationsbedémning: Skriftlig examen (5 tim), tre laborationer. Vid firre in fem
anmilda kan omtentamina ges p4 muntlig form.

Om s krivs for att en student med varaktig funktionsnedsittning ska ges ett likvirdigt
examinationsalternativ jimfort med en student utan funktionsnedsittning, si kan
examinator efter samrdd med universitetets avdelning for pedagogiskt stéd fatta beslut om

alternativ examinationsform for berérd student.

Delmoment

Kod: 0121. Benimning: Tentamen.

Antal hégskolepoing: 4,5. Betygsskala: TH. Prestationsbedémning: Godkind tentamen
Kod: 0221. Benimning: Laboration 1.

Antal hogskolepoing: 1. Betygsskala: UG. Prestationsbedémning: Godkinda forberedelseuppgifter och
godkint genomférande av laborationen



Kod: 0321. Benimning: Laboration 2.
Antal hogskolepoing: 1. Betygsskala: UG. Prestationsbedémning: Godkinda forberedelseuppgifter och

godkint genomférande av laborationen

Kod: 0421. Benimning: Laboration 3.
Antal hégskolepoing: 1. Betygsskala: UG. Prestationsbedémning: Godkinda férberedelseuppgifter och
godkint genomférande av laborationen

Antagningsuppgifter

Forutsatta forkunskaper: FRTFO5 Reglerteknik AK.

Begrinsat antal platser: 60

Urvalskriterier: Avklarade hgskolepoing inom programmet. Fortur ges till studenter vars
program har kursen listad i liro- och timplanen.

Kursen overlappar foljande kurser: FRTN15

Kurslitteratur

« Lennart Ljung: System Identification: Theory for the user. Pearson Education, 1998,
ISBN: 0136566952.
- Forelisningsbilder, 6vningsmaterial och laborationsmanualer finns tillgingliga pa

kurshemsidan.

Kontaktinfo och ovrigt

Kursansvarig: Anders Rantzer, anders.rantzer@control.Ith.se
Lirare: Bo Bernhardsson, bo.bernhardsson@control.lth.se
Studierektor: Bjorn Olofsson, bjorn.olofsson@control.Ith.se
Hemsida: http://www.control.lth.se/course/ FRTN75
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