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Avancerad niva
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Reglerteknik, allman kurs eller tillstand fran examinatorn

Undervisningssprak

Undervisningssprak anges i kurstillfallesinformationen i kurs- och programkatalogen.
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Efter avslutad kurs skall du kunna

« analysera egenskaper hos linjara system i diskret tid

- anvanda linjarprogrammering och kvadratisk programmering for att bestimma optimal
oppen styrning av linjara system i diskret tid

« anvianda dynamisk programminering for att hitta optimala tillstindsskattare och linjara
styrlagar som minimerar kvadratiska malfunktioner i styrsignalen och systemtillstinden
(LQG-reglering)

» forstd iden bakom receding-horizon control och veta hur modellprediktiv reglering (MPC)
utokan LQG for att hantera harda begransningar pa styrsignaler och systemtillstand

« designa MPC-regulatorer for ingensjorssystem, och kunna veta hur de olika designpara-
metrarna skall viljas for att uppfylla de prestandakrav som stills pa det slutna systemet

« ha en grundldggande forstaelse for stabilitetsegenskaper hos MPC-regulatorer

« veta hur MPC kan implementeras antingen som en explicit olinjar styrlag (som berdknas
off-line) eller genom realtidsoptimering i varje sampel

Kursinnehall

Egenskaper hos linjara system i diskret tid; optimal 6ppen styrning for linjara system i
diskret tid genom linjar- och kvadratisk programmering. Design av LQG-regulatorer och
Kalman filter via dynamisk programmering; receding-horizon control principen; hanter-
ing av harda begransningar pa styrsignalen och systemtillstdinden; MPC baserat pa utsig-
naldterkoppling; anvandning av MPC for att folja en referenstrajektoria; stabilitetsanalys av
MPC-regulatorer; implementering pa explicit form eller via realtidsoptimering.

Kursupplagg

Forelasningar, ovningar, datorovningar, laborationer, hemuppgifter.

Kurslitteratur

J. B. Rawlings and D. Q. Mayne, Model Predictive Control: Theory and Practice, Nob Hill
Publishing, 2015.

Examination

« TEN1 - Tentamen, 3,0 hp, betygsskala: A, B, C, D, E, FX, F
« LAB3 - Lab 3, 1,5 hp, betygsskala: P, F
» LAB2 - Lab 2, 1,5 hp, betygsskala: P, F
» LAB1 - Lab 1, 1,5 hp, betygsskala: P, F

Examinator beslutar, baserat pa rekommendation fran KTH:s handlaggare av stod till stu-
denter med funktionsnedsittning, om eventuell anpassad examination for studenter med
dokumenterad, varaktig funktionsnedsattning.
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Examinator far medge annan examinationsform vid omexamination av enstaka studenter.

Nar kurs inte langre ges har student mgjlighet att examineras under ytterligare tva lasar.

Ovriga krav for slutbetyg
LAB11.5p Laboration 1 Betygsskala P/F

LAB2 1.5p Laboration 2 Betygsskala P/F
LAB3 1.5p Laboration 3 Betygsskala P/F

TEN1 3p Skriftlig examen. Betygsskala A-B-C-D-E-Fx-F

Etiskt forhallningssatt

« Vid grupparbete har alla i gruppen ansvar for gruppens arbete.

« Vid examination ska varje student arligt redovisa hjalp som erhallits och killor som
anvants.

« Vid muntlig examination ska varje student kunna redogora for hela uppgiften och hela
l6sningen.
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