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Föreläsning 7:  
Tillståndsbeskrivning 
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Kursinfo: Lab 2 
• Lab 2 betydligt mer krävande än Lab 1. 

Noggranna förberedelser nödvändiga 

• Anmäl dig på samma sätt som till Lab 1. Sista 
anmälningsdag 27 november 

 

1. Gör förberedelseuppgifter i labpek 

2. Gå in på Bilda och testa så du kan lösa 
övningsskrivningarna 
– För att få göra Lab 2 krävs att du klarar minst 4 av 5 

slumpade frågor från övningsskrivningarna (på c:a 5 
minuter, utan hjälpmedel) 

 



Kursinfo: Lab 3 
• Anmälningssystemet är aktiverat 

 

• Denna gång använder vi KTH Bilda (alltså inte samma 
anmälningssystem som till Lab 1-2) 

 

• Får du ingen anmodan om att anmäla dig via mail? Då 
är du inte kursanmäld! Kontakta Hanna 
(hanna.holmqvist@ee.kth.se) 

 

• Denna lab ska redovisas i par! Se till så du anmäler dig 
till samma tillfälle som din labpartner. 

• Ingen partner för Lab 3? Använd kurshemsidan på KTH 
Social för att hittar partner! 

 

mailto:hanna.holmqvist@ee.kth.se


Kursinfo 
• Tentaanmälan via ”Mina sidor”. Stänger 2 veckor 

före tentan. 

 

• Halvtidsutvärdering i pausen. Finns frivilliga från 
T,P,I för analys av utvärdering?  

 

 

 

 



Innehåll 

• Icke-minfassystem, robusthet och känslighet 
(repetition) 

• Tillståndsmodeller 

– Definition och exempel 

– G(s) $ tillståndsmodell 

– Poler från tillståndsmodell 



Icke-minfassystem 



Betydelse av nollställen för stegsvar 



Varför återkoppla? 

För att  

1. stabilisera instabila system, och 

2. få god reglerprestanda trots modellfel och 
yttre störningar och brus 



Robusthet – Inverkan av modellfel 

Vår modell:   Riktigt system: 

 

Relativt modellfel: 

 

Från Nyquist: Riktigt slutet system a. stabilt om GC = FG/(1+FG) a. 
stabilt och 
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Känslighet – Inverkan av störningar och brus 

- 

S(i!)+GC(i!) = 1 fÄor alla !



Konflikt: Gc(i!) mot S(i!)  
• G och F från kompenseringsexempel (Fö. 6) 

• |Gc (i!) |+|S(i!)|¼ 1    (men Gc(i!)+S(i!)=1 !) 



Mer allmän regulatorstruktur  
Möjlig lösning: Inför en extra frihetsgrad genom framkoppling Fr 



Utveckling av reglerteknik 

[Zhou et al., 1996] 

G(s) 
Frekvensanalys 
PID 
Kompensering 
Analog 

Reglerteknik FK 

Tillståndsmodeller 
Tillståndsåterkoppling 
Observatör 
Digital reglering 
Optimal styrning 
 

Robust, adaptiv och prediktiv reglering 
m.m. 

Reglerteknik AK F1-F6 
F7-F9, F11 



Fördelar med tillståndsmodeller 


