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FORSLAGET | DETALJ:

Arbetet som reglertekniker kan typiskt delas upp i tre delomraden; modellering, signalbehandling och
reglering. | Masterprofilen Reglerteknik pa civilingenjorsprogrammet i Maskinteknik ges studenterna
mdjlighet att 1asa fordjupande kurser inom modellering (TSRT62) och reglering (TSRT06, TSRTO07),
men det finns i nulaget ingen kurs som tar upp signalbehandling pa djupet. | en tidigare variant av
TSRTO6 ingick en signifikant del signalbehandling men denna togs bort da kursen reducerades till
6hp for ca 5 ar sedan. | kursen Mekatronik TMMS04 (som lases av manga studenter pa
Reglerteknikprofilen) nAmns en del av de begrepp som vi har for avsikt att behandla, vilket
forhoppningsvis leder till att studenterna forstar vikten av amnet for en reglertekniker.

Vi ser det inte som lampligt att samldsa med den nuvarande kursen Digital signalbehandling som ges
for Y och D, da den kursen kraver djupare forkunskaper inom signaler och system. Darutéver ser vi
ett litet annat fokus i den forslagna kursen, mer mot reglerrelevant signalbehandling an
signalmodellering.

Kursen placeras lampligen i VT2 da det i nulaget enbart finns en kurs fran Reglerteknikprofilen i
denna period.

En preliminar kursplan for 6HP skulle bygga pa féljande grund

. Fourierserier, Fouriertransform

. Tidsdiskreta signaler, sampling, TDFT, Poissons summationsformel

. DFT, fonstring, nollinbakning, medelvardesbildning

. Filtrering, Butterworth, transformation av filter, tidsdiskret filtrering

. z-transform, éverforingsfunktioner, éversattning av kontinuerliga filter, prewarping

. Ideala filter, fasegenskaper, icke-kausal filtrering

. Modellbaserad signalbehandling, tidsdiskreta tillstindsmodeller, systemegenskaper
. Tidsdiskret observator, tidsdiskreta stokastiska signaler

. Kalmanfilter, mét- och tidsuppdatering
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Darutover skulle nagon eller nagra forelasningar ga in pa djupet pa tillampningar, mojligtvis i
anslutning till gastférelasningar.

Som komplement till férelasningar anvands lektionstillfallen, varav hélften skulle vara baserade pa
datordvningar, samt 2 laborationer med rapportskrivning (lab 1 kan tankas utgéras av
vibrationsanalys av en maskin och lab 2 Kalmanfiltrering for position och hastighetsestimaering pa en
mobil robot av ndgot slag. t.ex en lego robot)




Digital signalbehandling M, 4 p /6 hp
/Digital signal processing M/

For:

M, EMM, DPU

Prel. schemalagd tid:56
Rek. sjalvstudietid: 104

Utbildningsomrade: Teknik
Amnesgrupp: Elektroteknik
Fordjupningsniva (A-D): D
Utbildningsniva (G1,G2,A): A

Mal (preliminéar skrivning):

Efter genomford kurs ska man kunna beskriva de viktigaste metoderna och
algoritmerna for signalbehandling, samt kunna applicera dessa for att ta fram den
vasentliga informationen ur signaler av skilda slag.

Efter avslutad kurs foérvantas studenten behdrska féljande moment:

Berakna den diskreta Fouriertransformen (DFT) och forsta skalningseffekter samt
de praktiska begréansningarna som sampling och begrénsad dataméngd ger.
Anvénda DFT for filtrering och veta hur cirkuldr faltning undviks.

Med datorhjélp utféra FFT-analys.

Utfdra fonstring och nollinbakning.

FOr hand bestdmma forstarkning och fasvridning hos forsta ordningens
tidskontinuerliga och tidsdiskreta filter.

Med datorhjélp bestamma forstarkning och fasvridning hos tidskontinuerliga och
tidsdiskreta filter av godtycklig ordning.

Oversitta tidskontinuerliga filter av ldga ordningstal till tidsdiskreta med hjalp av
bilinjar transformation.

Bestamma Butterworth-filter av laga ordningstal fér hand.

Med datorhjalp bestamma tidskontinuerliga och tidsdiskreta Butterworth-filter av
godtycklig ordning.

Med datorhjélp utféra kausal och icke-kausal filtrering.

Redogora for forutsattningarna for kalmanfiltrering och kunna applicera detta och
behérska de anvandarval som kompromissar filtrets snabbhet, transient och
brusundertryckning.

Forkunskaper:

TSRT19 Reglerteknik, TAMS11 Sannolikhetslara och statistik

Organisation:

Kursen bestar av forelasningar, lektioner och laborationer



Kursinnehall:
Fourierserier, Fouriertransform, Tidsdiskreta signaler, sampling, TDFT, Poissons

summationsformel, DFT, fonstring, nollinbakning, medelvardesbildning, Filtrering,
Butterworthfilter, transformation av filter, tidsdiskret filtrering, z-transform,
overforingsfunktioner, dversattning av kontinuerliga filter, prewarping, Ideala filter,
fasegenskaper, icke-kausal filtrering, Modellbaserad signalbehandling, tidsdiskreta,
tillstandsmodeller, systemegenskaper, Tidsdiskret observator, tidsdiskreta stokastiska,
signaler, Kalmanfilter, mat- och tidsuppdatering.

Kurslitteratur:
Fromodligen kompendie fran institutionen, alternativt Gustafsson, F., Ljung, L.

and Millnert, M. "Signal Processing", 2011 beroende pa slutgiltligt omfang

Examination:

En skriftlig tentamen. (U,3,4,5) 4hp
LAB (U,G) 2 hp
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