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Syfte

Syftet med kursen ar att lara sig kanna igen viktiga olinjara
reglerproblem, att beharska de viktigaste analysmetoderna for
olinjara system samt att anvanda nagra praktiska verktyg for olinjar
design.

Mal

Kunskap och forstdelse
For godkand kurs skall studenten

kunna definiera grundlaggande reglertekniska
stabilitetsbegrepp

ha insikt i grundlaggande skillnader mellan olinjara och linjara
dynamiska system

kunna linjarisera olinjara dynamiska modeller kring
jamviktspunkter och trajektorier

kunna analysera inverkan av vanliga olinjariteter i
reglerkretsar (mattning, glapp, dodzon mm) samt hur man
reglertekniskt skall kunna hantera dessa

forsta stabilitetsanalys sdsom Lyapunov teori,
lagforstarkningssats och cirkelkriteriet och hur den tillampas i



reglerdesign
« kunna oversiktligt redogora for moderna riktningar inom olinjar
reglering

Fardighet och formaga
For godkand kurs skall studenten

« kunna matematiskt modellera och simulera enklare olinjara
system.

« kunna analysera granssvangningar med avseende pa
kvantitativa och kvalitativa egenskaper

« kunna designa regulatorer for enklare olinjara
system utifran modellbaserad olinjar reglering och
relaaterkopplade system

« kunna losa enklare optimeringsproblem och tolka losningar i
form av framkopplings- resp aterkopplingslésningar

« praktiskt kunna tillampa reglerdesign for verkliga olinjara
processer under laborationer.

« kunna anvanda datorhjalpmedel for simulering och analys av
olinjara system

Varderingsformaga och forhallningssatt
For godkand kurs skall studenten

« forsta samband och begrénsningar da enkla modeller anvands
for att beskriva komplexa dynamiska system

e kunna vardera dominerande olinjariteter och dynamik

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

Kursinnehall

Alla verkliga reglersystem ar olinjara. Ibland duger de linjara
metoder som presenteras i vara andra kurser for att analysera och
konstruera reglersystem aven for olinjara processer men ofta kan
man fa battre prestanda och storre forstaelse for systemet om man
anvander olinjara metoder. Kursen beskriver de vanligaste
situationerna man stalls infor i praktiken samt de mest anvandbara
metoderna.

Laborationer

Beskrivande funktionsanalys och regulatordesign med
dodzonskompensering pa en

lufttrottel for bilmotorer.

Energibaserad design av uppsving for en inverterad pendel.
Trajektoriegenerering via optimal regleringsansats for pendel pa
vagn.

Forlasningsinnehall

Olinjara fenomen. Matematisk modellering av olinjara system.
Jamviktspunkter. Linjarisering kring jamviktspunkter och trajektorier,
Fasplansanalys, Stabilitetsteori omfattande Lyapunovmetoder,
cirkelkriteriet, lagforstarkningssatsen samt passivitet,
Datorhjalpmedel for simulering och analys, effekter av mattning,
friktion, glapp och kvantisering i reglerkretsar, Beskrivande
funktioner for analys av granssvangningar, Hogforstarkningsmetoder
och relaaterkoppling, optimal reglering samt olinjara syntes- och
designmetoder.

Kursens examination

Betygsskala: TH - (U,3,4,5) - (Underkand, Tre, Fyra, Fem)
Prestationsbedomning: Skriftlig tentamen (5 tim), tre laborationer.
Vid farre an fem anmalningar kan en muntlig tentamen ges.



Om séa kravs for att en student med varaktig funktionsnedsattning ska
ges ett likvardigt examinationsalternativ jamfort med en student utan
funktionsnedséattning, sa kan examinator efter samrad med
universitetets avdelning for pedagogiskt stod fatta beslut om
alternativ examinationsform for berord student.

Delmoment

Kod: 0114. Benamning: Tentamen.

Antal hogskolepoang: 6. Betygsskala: TH. Prestationsbedomning: Godkand
tentamen

Kod: 0214. Benamning: Laboration 1.

Antal hogskolepoang: 0,5. Betygsskala: UG. Prestationsbedomning: Godkdnda
forberedelseuppgifter och godkant genomfoérande av laborationen

Kod: 0314. Benamning: Laboration 2.

Antal hogskolepoang: 0,5. Betygsskala: UG. Prestationsbedomning: Godkdnda
forberedelseuppgifter och godkant genomférande av laborationen

Kod: 0414. Benamning: Laboration 3.

Antal hogskolepoang: 0,5. Betygsskala: UG. Prestationsbedomning: Godkdanda
forberedelseuppgifter och godkant genomfoérande av laborationen

Antagningsuppgifter

Forutsatta forkunskaper: FRTFO5 Reglerteknik AK.
Begransat antal platser: Nej
Kursen overlappar foljande kurser: FRT075

Kurslitteratur

« Faststalls senast 1 man innan kursstart och tillkdnnages pa
kursens hemsida: www.control.lth.se/course/FRTNO05/.

Kontaktinfo och ovrigt

Kursansvarig: Professor Anders Rantzer,
anders.rantzer@control.lth.se

Kursansvarig: Giacomo Como, Giacomo.Como@control.lth.se
Studierektor: Karl-Erik Arzén, karl-erik.arzen@control.lth.se
Hemsida:
http://www.control.lth.se/Education/EngineeringProgram/FRTNO05.html
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