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FLERVARIABEL REGLERING FRTN10
Multivariable Control

Antal hogskolepoang: 7,5. Betygskala: TH. Niva: A (Avancerad
nivad). Undervisningssprak: Kursen ges pa begaran pa engelska.
Overlappar féljande kurs/kurser: FRT020 och FRT020. Valfri
for: C3, C3sst, D3, D3sst, E3ra, F3, F3rs, 13, N4, Pidsbs.
Kursansvarig: Professor Anders Rantzer, rantzer@control.lth.se
och Professor Karl-Erik Arzén, karl-erik.arzen@control.lth.se, Inst f
reglerteknik. Forkunskapskrav: FRT010 Reglerteknik AK. Kan
stallas in: Vid mindre dn 10 anmélda. Prestationsbedomning:
Skriftlig tentamen (5 tim), tre laborationer. Vid farre an fem
anmalda kan en muntlig tentamen ges. Ovrigt: Kursen far ej
forekomma i examen tillsammans med FRT020. Hemsida:
http://www.control.lth.se/~kursdr.

Syfte

Att ge kunskap om de grundlaggande principerna for reglering av
system med flera insignaler och utsignaler. Kursen skall ge insikt
om vilka fundamentala begransningar som finns och hur man kan
anvanda matematisk optimering som ett designverktyg. Kursen
behandlar linjara tidskontinuerliga system.

Mal

Kunskap och forstaelse
For godkand kurs skall studenten

» kunna definiera och forklara grundlaggande begrepp for
system med flera in- och ut-signaler.

« kunna oversatta och andamalsenligt valja mellan olika
flervariabla systembeskrivningar, sarskilt transientsvar,
overforingsmatriser och tillstandsbeskrivningar.

« kunna héarleda egenskaper hos sammankopplade system fran
egenskaper hos ingaende delmodeller samt att karaktarisera
och kvantifiera de olika delsystemens betydelse for helheten.

+ kunna formulera villkor pa in- och utsignaler till ett
reglersystem och relatera dem till villkor pa matriserna som
beskriver systemet.

» kunna analysera hur processegenskaper satter granser for
vilka reglertekniska prestanda som gar att uppna


http://www.control.lth.se/~kursdr

Fardighet och formaga
For godkand kurs skall studenten

« sjalvstandigt kunna formulera tekniska specifikationer utifran
en forstaelse for hur ett reglersystem ska anvandas och
samverka med omgivande miljo

» kunna valja designmetod och modellstruktur samt 6versatta
specifikationer till matematiska optimeringsproblem

 fran resultatet av numeriska berakningar kunna dra
slutsatser om rimlighet i modell och specifikationer, samt
konsekvenser for systemets samverkan med omgivande miljo

Véarderingsforméaga och forhallningssétt
For godkand kurs skall studenten

 forstd samband och begransningar da forenklade modeller
anvands for att beskriva en komplex och dynamisk verklighet

« visa férmaga till lagarbete och samverkan i grupp vid
laborationer.

Innehall

Helhetsbild av designprocessen, signalstorlek, forstarkning,
stabilitet, kénslighet, robusthet, 1agférstarkningssatsen,
overforingsmatris, overforingsoperator, flervariabla nollstéallen,
icke-minfas-system, storningsmodeller i tidsplanet och
frekvensplanet, specifikationer i frekvensplanet, fundamentala
begransningar och malkonflikter, regulatorstrukturer, Youla-
parametriseringen, konvexa specifikationer, linjar-kvadratisk
optimering av tillstandsaterkoppling och Kalmanfilter, syntes via
matrisolikheter.
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