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Allmanna uppgifter

Fordjupning: Avancerad niva, kurs/er som inte kan klassificeras
Valfri for: BME4, C4, D4-ssr, D4-mai, E4-ra, E4-mi, F4, F4-r, F4-
mai, MMSRI1, Pi4-ssr, Pi4-mtm

Undervisningssprak: Kursen ges pa engelska

Syfte

Kursen forklarar grundlaggande teori och metodik att ta fram
reglertekniska styrlagar baserat pa uppmatta in- och utsignaldata.
Kursens mal &r att studenterna ska lara sig viktiga principer och
metoder inom omradet inlarningsbaserad reglering, samt forsta
deras begransningar.

Mal

Kunskap och forstaelse
For godkand kurs skall studenten

« kunna forsta algoritmer for flervariabel systemidentifiering,
inklusive uppskattningar av modellfel

« forsta betydelsen av excitation

« forsta grundprincipen fér dynamisk programmering

« forstd antaganden och approximationer bakom vanliga
varianter av forstarkningsinlarning

» beskriva de grundlaggande egenskaperna och
begransningarna hos komponenter baserade pa
maskininlarning, sdsom neuronnét och klassificerare.



Fardighet och formaga
For godkand kurs skall studenten

e kunna implementera flervariabla
systemidentifieringsprocedurer och genomfora modellval och
avgora hur en given dataméangd ska analyseras

» kunna simulera och anvénda identifierade modeller i
flervariabel reglersyntes

« kunna implementera enkla adaptiva regulatorer

+ kunna tillampa nagra varianter av forstarkningsinlarning

« kunna implementera banféljningsalgoritmer baserade pa
dynamisk programmering.

Varderingsformaga och forhallningssatt
For godkand kurs skall studenten

« forsta den konfidens som ar mojlig att uppna med
databaserade reglermetoder

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

Kursinnehall

Att ta fram lampliga modeller for beskrivning dynamiska system ar
ett centralt problem i reglertekniken, och ofta avgorande for
framtagning av robusta och valpresterande styrlagar. Nar
fysikaliska samband inte ar fullt kanda genereras modellerna och
styrlagarna istéllet helt eller delvis fran uppmaétta data, genom
systemidentifiering, maskininlarning eller adaptiv reglering.
Avsikten med kursen ar att forklara grundlaggande principer for
hur detta gar till.

Forsta delen av kursen viks at adaptiv reglering och
systemidentifiering for system med flera insignaler och utsignaler.
Fokus ligger pa tillstandsmodeller och metoder for att generera
dessa, inklusive grabox-identifiering. Vi beskriver iterativa metoder
for inlarning, liksom modellférenkling i syfte att minska antalet
tillstand.

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

En tredje del av kursen behandlar reglertekniskt utnyttjande av
fardiga komponenter, exempelvis sensorer, som tagits fram genom
maskininlarning.

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

Kursens examination

Betygsskala: TH - (U, 3, 4, 5) - (Underkand, Tre, Fyra, Fem)
Prestationsbedomning: Skriftlig examen (5 tim), tre laborationer.
Vid farre &n fem anmalda kan omtentamina ges pa muntlig form.

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



Moduler

Kod: 0121. Benamning: Tentamen.

Antal hogskolepoang: 4.5. Betygsskala: TH - (U, 3, 4, 5).
Prestationsbedomning: Godkand tentamen

Kod: 0221. Benamning: Laboration 1.

Antal hogskolepoang: 1.0. Betygsskala: UG - (U, G). Prestationsbedémning:
Godkéanda forberedelseuppgifter och godkant genomforande av laborationen
Kod: 0321. Benamning: Laboration 2.

Antal hogskolepoang: 1.0. Betygsskala: UG - (U, G). Prestationsbedémning:
Godkéanda forberedelseuppgifter och godkant genomforande av laborationen
Kod: 0421. Benamning: Laboration 3.

Antal hogskolepoang: 1.0. Betygsskala: UG - (U, G). Prestationsbedémning:
Godkéanda forberedelseuppgifter och godkant genomforande av laborationen

Antagningsuppgifter

Forutsatta forkunskaper: FRTF05 Reglerteknik AK.

Begransat antal platser: 60

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

Kursen overlappar foljande kurser: FRTN15

Kurslitteratur

» Lennart Ljung: System Identification: Theory for the user.
Pearson Education, 1998, ISBN: 0136566952.

» Forelasningsbilder, 6vningsmaterial och laborationsmanualer
finns tillgangliga pa kurshemsidan.

Kontaktinfo

Studierektor: Bjorn Olofsson, bjorn.olofsson@control.lth.se
Kursansvarig: Bjorn Olofsson, bjorn.olofsson@control.lth.se
Kursansvarig: Yiannis Karayiannidis,
yiannis.karayiannidis@control.lth.se

Larare: Anders Rantzer, anders.rantzer@control.lth.se
Hemsida: https://canvas.education.lu.se/courses/37223
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