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Uppgift 1

(@) Man far i allmanhet en béttre anpassning i medel”, dvs ett mindre systema-
tiskt fel (bias). Nackdelen ar att slumpmassiga fel (brusinverkan) tenderar att 6ka.

(b) Noggrannhet, stabilitet och mattlig berakningskomplexitet.

(c) Man bor vara uppmarksam pa att detta kan innebéra att systemet opererat
under aterkoppling, men behdver inte paverka det fortsatta arbetet namnvért, om
man anvander PEM.

(d) Att man slar ihop flera tillstandsvariabler och representerar dessa med en
tillstandsvariabel, t ex ett viktat medelvarde.

(e) Grafen ar inte konfliktfri — om man tilldelar kausalitet till kédlla och alla I-
och C-element, sa far transformatorn felaktig kausalitetstilldelning.



Uppgift 2

a) Konfliktfri bindningsgraf:
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b) Ekvivalent elektrisk krets:
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Uppgift 3

Notera att identifieringen ger skattningen
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dar @, (w) ar insignalens spektrum. | detta fall har vi ¢, (w) = {
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| fall 1 och 2 &r |H,| = 1, de ger alltsd samma skattning, medan kriteriet i fall 3
viktas med brusmodellen H,. Om H, &r stor vid w; anpassas den skattade mod-
ellen mer till G(e™2) @n till G(e™*) och tvartom. | det har fallet har vi sa manga
parametrar att modellen kan anpassas exakt i bade w; och w,, sa brusmodellens
inverkan forsvinner.

Svar: Samtliga tre identifieringar ger samma resultat.

Uppgift 4

1. Newtons Il:a lag pa dykaren ger: —Flype — glpv —m) — Fy = mh. Vi-
dare galler for friktionskraften 'y = bh. Dessutom har vi sambanden p =
k(pgh — p) och ¢ = p — pgh. Med xy = h, x5 = h, x5 = p,u = Fy, ¢ 0Ch
y = q fas foljande tillstandsmodell:

a1 (t) = @2(t)
o(t) = —aa(t) — ult) — g(& — 1)
t3(t) = kpgxy(t) — kxs(t)

y(t) = —pgz1(t) + 25(t)

2. For stationdr punkt géller z, = 0 = u = g(m — pv). Vidare maste
pgr, = x3. LAt 11 = hy,, i stationdrt tillstdnd. D& ges den stationéra punk-

tenavz = [hga 0 pghsmt}T



Uppgift 5

a) Modellosakerheten & omvént proportionell mot insignalsenergin. Darfor
hor insignal a) ihop med modell 1 och insignal b) med modell 2.

b) Bada modellerna filtrerar bort hoga frekvenser och darfor maste de streck-
ade linjerna (som saknar HF variationer) vara modellernas utsignaler.

c) Eftersom modellerna dr simulerade pa data som anvénds for att identifiera
modell 1 (enligt uppg. a)) sa kan vi forvanta oss att modell 1 ocksa beskriver
denna dataméngd béattre &n modell 2 som skattats med en annan sorts data.
Alltsa hér modell 1 ihop med simulering b) och modell 2 med simulering

a).

d) Ska stigtiden bli c:a 1 sekund sa ska det slutna systemets bandbredd vara
kring 1 rad/s. Det innebdr att vi behdver en bra modell kring denna frekvens
och da & modell 2 bést.



