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Kursinfo 

• Repetition av komplexa tal: 
https://www.kth.se/social/upload/4fce1a4df276543a980
00012/komplexatal.pdf  

 

• Lab 3: Datorprojekt (robotarm)  

• Redovisas i par under c:a 20 min (13-15 dec) 

• Anmälan öppnar i Bilda kl. 17 idag. Anmäl dig till 
samma tid som din partner.  

• Ingen partner? Annonsera på KTH Social 

• Går att börja med Lab 3 redan nu (anv. kunskaper 
från datorövningar). Ladda ner lab3robot.zip från 
kurshemsidan. 

• Skjut inte upp Lab 3 till nästa år. Lab 3 utgör bra 
förberedelse inför tentan. 

 

 

 

https://www.kth.se/social/upload/4fce1a4df276543a98000012/komplexatal.pdf
https://www.kth.se/social/upload/4fce1a4df276543a98000012/komplexatal.pdf


 Vill du prova på att forska? 

 Är du intresserad av reglerteknik? 

 Är du ambitiös och initiativrik? 

 Har du inget inplanerat nästa 
sommar? 

 Är du nyfiken på Kalifornien? 

 

SURF-student på Caltech? 

Summer 

Undergraduate  

Research  

Fellowships 

 

Vi på avdelningen för reglerteknik vid skolan för elektro- och 

systemteknik har möjlighet att skicka 1-2 teknologer till 

California Institute of Technology (www.caltech.edu) i 

Pasadena, Kalifornien, under sommaren 2016. 

 

Vi söker teknologer på KTH som är intresserade av forskning 

inom regler- och systemteknik, och vill spendera 10 veckor i en 

forskargrupp av högsta internationella klass. Anmäl intresse 

senast den 25 november 2016. Intresserad eller vill veta mer?  

 

Kontakta Henrik Sandberg (hsan@kth.se) 

 https://people.kth.se/~hsan/surf.html 

 

Systembiologi Regulatordesign 

Verifierbara styrsystem 

mailto:hsan@ee.kth.se
https://people.kth.se/~hsan/surf.html


Exempel på SURF-projekt 



Dagens program 

• Frekvenssvar och Bodediagram (repetition, slides) 

 

• Bodediagram för system med komplexa poler (slides) 

 

• Stabilitetsmarginaler (tavlan) 

– Amplitudmarginal 

– Fasmarginal 

 

• Specifikation av prestanda i tids- och frekvensplanet 
(tavlan) 

 

• Regulatorsyntes (”konstruera 𝐹(𝑠)”) via kompensering i 
frekvensplanet (tavlan) 



Frekvensbeskrivning 

Viktigt! 



Bodediagram – Allmänt (G & L, avsnitt 4.3)  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

(brytpunkt) 

(brytpunkt) 
Viktigt! 

(Lutning = 𝑞: Ökar frekvensen en faktor 10 ändras amplituden en faktor 10𝑞) 



Bodediagram – Exempel  

Brytpunkter: −𝑝1 = 0.1 (bryter ner lutning -1),  −𝑧1 = 1 (bryter upp lutning +1) 



Bodediagram – Exempel  

Brytpunkter: −𝑝1 = 0.1 (bryter ner lutning -1),  −𝑧1 = 1 (bryter upp lutning +1) 



Bodediagram – Komplexa poler (amplitud) 

Relativ dämpning: cos 𝜙 = 𝜁 

 

Brytpunkt: 𝜔0 

 

𝐺 𝑖𝜔0 =
1

2𝜁
≈ resonanstopp  

Lutning 

=-2 



Bodediagram – Komplexa poler (G & L, s. 85-86) 



Komplexa poler 

Komplexa poler ger: 

 

• Svängningar i stegsvar 

 

• Resonanstopp i 

Bodediagram 



Dagens program 

• Frekvenssvar och Bodediagram (repetition, slides) 

 

• Bodediagram för system med komplexa poler (slides) 

 

• Stabilitetsmarginaler (tavlan) 

– Amplitudmarginal 

– Fasmarginal 

 

• Specifikation av prestanda i tids- och frekvensplanet 
(tavlan) 

 

• Regulatorsyntes (”konstruera 𝐹(𝑠)”) via kompensering i 
frekvensplanet (tavlan) 



Amplitud- och fasmarginal (G & L, s. 94-95) 

Bodediagram 
Nyquistdiagram 



Kompensering med lead-länk  
(fasavancerande länk, PD-länk, G & L, s. 105-) 



Maximalt faslyft lead-länk (G & L, fig. 5.13) 



Kompensering med lag-länk 
(fasretarderande länk, PI-länk, G & L, s. 107-) 



Quiz 

(1) 



Quiz 

(2) 



Quiz 

(3) 

(4) 


