
EL1000/1120/1110 Reglerteknik AK 

Föreläsning 12:  
Sammanfattning 

 



Dagens program 

• Kursinfo om lab 3 och tentan 

• Kort sammanfattning av kursen 

• Andra reglerteknikkurser 

• Tips och extra repetition av kompensering 

• Andra frågor 

• Ev. några tentatal 



Kursinformation 

• Frågestunder inför tentan: 

– Onsdag 14 dec 8-10, Q22 (Martin och António) 

– Torsdag 15 dec 13-14, konferensrummet plan 3, Q-
huset vid STEX (Erik och Oscar) 

– Fredag 16 dec 13-15, V3 (Omid, Olle och Zhenhua)  

 



Lab 3 

  

• Redovisas på 15 min (inom bokat pass på 60 
minuter) 

• Var väl förberedd, testa alla program på XQ-
dator innan redovisning 

• Om du har problem med lab3robot, så kom 
ändå till redovisningen 



Tenta 

• Lördag 17/12, kl. 9-14 

• Kursbok och räknetabeller OK, men ej 
övningar och extentor etc.  

• 5 uppgifter, 10 poäng per uppgift 

• Läs igenom samtliga uppgifter innan du börjar 
räkna! 

• Motivera varje steg i lösningen! 

• Resultat rapporteras genom ”Mina sidor” 

 



Kursutvärdering 

• Var snäll och fyll i kursenkät efter tentamen. 
Skickas ut via epost. 



Reglerteknik 



Typiskt reglerteknikprojekt 

(=referensvärdesföljning) 

d 



Val av signaler 



Modellering 



Systembeskrivningar 



Specifikationer 

 



Design och analys 

 

(kompensering) 



Design och analys 

 

(kompensering) 



Implementera 



Läsa mer reglerteknik? 

lp4 

lp2 



Tips och repetition inför tentan 

 



Nyquist och stabilitet 

 



Nyquist och stabilitet 



Kompensering (kretsformning) 



Kompensering (kretsformning) 



Hur forma F(i)G(i)? 



Hur forma F(i)G(i)? 



Hur forma F(i)G(i)? 

(Om Flag(ic) ¼ 1, så kan K bestämmas redan efter Steg 2.) 



Hur forma F(i)G(i)? 

Exempel på tavlan 

(Tumregel I=10/c  minskar fas med 6o) 



Maximalt faslyft beror på  



Linjärisering 

• Givet olinjärt system 

 

• Finn linjär approximation 

 

 

 

Där x0 , u0 är en stationär punkt (och y0=h(x0 ,u0)) 

 



Linjärisering  
1. Identifiera tillstånd, och finn f och h 

2. Finn stationär punkt. Lös ekvationen: 

 

3. Bestäm y0 från h(x0 ,u0) 

4. Beräkna Jacobianerna (vanliga derivator om 
bara ett tillstånd) 

Exempel på tavlan 



Frågor? 

 


