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Allmanna uppgifter

Fordjupning: Grundniva, har mindre dn 60 hp kurs/er pa grundniva som
forkunskapskrav
Undervisningssprak: Kursen ges pd engelska

Syfte

Syftet med kursen ér att ge kunskap om de grundlidggande principerna inom
reglertekniken. Kursen skall ge insikt om vad man kan &stadkomma med reglering,
vilka mojligheter och begrénsningar som finns. Kursen behandlar linjara
tidskontinuerliga system.

Mal

Kunskap och forstaelse
For godkind kurs skall studenten

¢ kunna definiera grundldggande reglertekniska begrepp.

¢ kunna linjérisera olinjdra dynamiska modeller.

¢ kunna berdkna samband mellan dynamiska modeller i form av transientsvar,
overforingsfunktioner, differentialekvationer pa tillstdndsform samt
frekvenssvar beskrivna med Bode- eller Nyquistdiagram.

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

¢ kunna berdkna implementerbara regulatorer genom diskretisering av analoga
regulatorer.



Férdighet och formdga
For godkind kurs skall studenten

e kunna designa regulatorer utgaende fran givna specifikationer pa robusthet
och snabbhet utgédende fran modeller i form av tillstindsbeskrivning,
overforingsfunktion, Bodediagram eller Nyquistdiagram.

¢ kunna designa regulatorer baserade pa kaskadkoppling, framkoppling och
dodtidskompensering.

e kunna utvirdera regulatorer via analys av transient- och frekvenssvar, samt via
laborationer pa verkliga processer.

Virderingsformdga och forhdllningssdtt
For godkind kurs skall studenten

o forstd samband och begrénsningar da enkla modeller anvinds for att beskriva
komplexa dynamiska system.
¢ visa formaga till lagarbete och samverkan i grupp vid laborationer.

Kursinnehall

Inledning. Oversikt av reglerteknikens problemstillningar och arbetsmetoder.
Beskrivning av dynamiska system med hjélp av tidsinvarianta ordindra
differentialekvationer, 6verforingsfunktion, frekvenskurvor, Bode- och
Nyquistdiagram. Samband mellan olika representationer. Styrbarhet och
observerbarhet. Analys av &terkopplade system. Formagan hos reglersystem att
reproducera insignaler och eliminera inverkan av storningar. Stabilitet. Oversikt av
metoder for stabilitetsundersokning: 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 dverforingsfunktion:
polplacering genom tillstandsaterkoppling och utsignalaterkoppling. Rekonstruktion
med Kalmanfilter. Kompensering enligt Nyquist och Bode. Dédtidskompensering.
Exempel pa tillimpningar.

Kursens examination

Betygsskala: TH - (U, 3, 4, 5) - (Underkénd, Tre, Fyra, Fem)
Prestationsbedémning: Skriftlig tentamen (5 tim), tre laborationer. Vid férre &n fem
anmélda kan omtentamina ges pa muntlig form.

Om sé kravs for att en student med varaktig funktionsnedsittning ska ges ett
likvirdigt examinationsalternativ jaimfort med en student utan funktionsnedsattning,
s& kan examinator efter samrdd med universitetets avdelning for pedagogiskt stod
fatta beslut om alternativ examinationsform for berdrd student.

Moduler

Kod: 0122. Beniimning: Tentamen.

Antal hogskolepoéng: 6.0. Betygsskala: TH - (U, 3, 4, 5). Prestationsbedémning: Godkénd tentamen.
Kod: 0222. Bendmning: Laboration 1.

Antal hogskolepoing: 0.5. Betygsskala: UG - (U, G). Prestationsbedomning: Godkénda
forberedelseuppgifter samt godkand genomford laboration.

Kod: 0322. Benidimning: Laboration 2.

Antal hogskolepoing: 0.5. Betygsskala: UG - (U, G). Prestationsbedomning: Godkénda
forberedelseuppgifter samt godkand genomford laboration.

Kod: 0422. Benimning: Laboration 3.

Antal hogskolepoing: 0.5. Betygsskala: UG - (U, G). Prestationsbedomning: Godkénda
forberedelseuppgifter samt godkand genomford laboration.



Antagningsuppgifter

Forkunskapskrav:

¢ Avslutade kurser motsvarande FMAB65 Endimensionell analys B1, FMAB70
Endimensionell analys B2, FMAB30 Flerdimensionell analys och FMAB20
Linjér algebra.

Begriinsat antal platser: Nej
Kursen overlappar foljande kurser: FRTFO5 FRT010

Kurslitteratur

¢ Glad T, Ljung L: Reglerteknik — grundlaggande teori, Studentlitteratur, 2006
eller.

o Astrom KJ, Murray RM: Feedback systems, Princeton 2008.

¢ Kompendium i Reglerteknik AK - Foreldsningar, Hagglund, T.

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

Kontaktinfo

Kursansvarig: Bo Bernhardsson, bo.bernhardsson@control.lth.se
Studierektor: Bjorn Olofsson, bjorn.olofsson@control.lth.se
Hemsida: https://www.control.lth.se/course/FRTF05
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