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inledning.

Dan 12 - 1774 1982 flretog Institutionan fOr Raglerteknik en
. studieresa till Eindhoven och Daelft i Holland. Resan skadde
mad nattdg Ffrin Kipanhamn ménd. den 12/4 med ankomst till
Eindhoven tisdag wmiddag. Onsdagen dgnades a4t besOk pé
Tekniska Hégskolan 1 Eindhoven. P& férmiddagen var vi hos
Group Measureament and Control under ledning av prof. Eykhoff
och  after middagen fortsatte vi till 8ystem & Contraol
Enginsering Oroup som lads av prof. Rademaker. De kvinnliga
deltagarna b)bds pd =n special visning om ordbmhandling och
om framstilining av planscher. Toradagen var vi pd Philips i
Eindhoven och pd fredagen pA Tekniska HOgskolan i Delft. Dir
bestktes Institutionen €fér Measurement and Control vid
avdelningen Machanical Engineering under ladning av prof.
Boiten och prof. Viersma ach Reglerteknikgruppen vid
avdelningan Elactrical Engineering under ledning av prof.
Honderd. Under eftermiddagen basdkte Per Hagander och Jan
Pater Axelsson Institutionan fér biokemiska reaktorer.

Syftat mad resant Se vad liknande institutioner sysslar nad.
F8 nya impulser vad det giller forskning.
Stirka sammanhlillningen pd institutionen.

Deltagare _pd _resan! Leif Andersson
- Jan Peter Axelsson

Rolf Braun
Britt-Marie Carlsson
Eva Dagnegérd
Hilding Elmgvist
Tommy Essebo
Per—-0laof Gutman
Per Hagander

Tore Higglund

Rolf Johansson
Sven Erik Mattasaon
Lars Nielsen

Lara Rundqwist

Eva Schildt

Thomas Schintal
Agnata Tuszynski
Karl-Erik Arzen

Rapporten idr uppbyggd i kronologiask ordning. De erfarenheter
och intryck som vi fick av bestken preseanteras och det heala
avalutas mad en sammanfattning.



Basdk _vid Group Measurement and Controls EE Dept.» Eind
hoven University of Technology 1982-04-14, k1 9.30 -~ 14.15.

Av Per-0laof Gutman.

Vart besbksprogram framgdr av bilaga.

INTRODUKT IONEN

I sin inledning berittade Prof Eykhoff att Nederliénderna har
3 tekniska hégskolor (Delfty Eindhoven och Twente) med
sammanlagt 17000 teknologer (varav 4500 i Eindhoven)s att
inga sidrskilda antagningskrav (utom avslutat gymnasium)
eller spirrar finns och att dirmed 45 % av teknologerna vid
E~-lingen slutar utan examen. Lédrcplanen v S-4arig
(medelstudietiden 7.2 &r) och ledar till Ingenjérsgraden
efter ett avslutande examensarbete. De statliga studieldnen
mBjliggér studier upp till 7.5 ar. Systemet kommer att
dndras till ett inledande A4-arigty som laeder till
Ingenjbérsgradeny och en pdbyggnad pA 2 &r. Vid Eindhovens
Tekniska Higskola finna féljande avdelningar: Philosophy and
Social Sciencess Mathematics .and Informaticss Business
Administration» Engineering Physics: Chamical Engineering,
Elactrical Engineering (vari Group Measurement and Control
ingdr) samt Mechanical Engineering (diér Prof Rademachars
raglertekniska institution finns). Department of Electrical
Engineering beskrivs i bifogade broschyr.

Professional Group Measurement and Control sysslar mned
f&ljande projekt: varav en del beskrive i bilagda faktablads

S8ensorer/transduktorer
elakt ranakaniska
trighetsstyrda
anvinding av p-processarer for linearisering och siérkopp-
ling av korseffekter
visuell igenkdnning (f8r cigarrlindning).

Reglersystem
optimal reglerings tidsoptimal reglering av kran
multiprocessorsystemy realtidsprocessreglaringssystem
prestationsvirdering av databassystem

— padagogiska experiment: vattenniviraglering i 3 tankar,
stabilisering av horisontell plattform.



Systemidentifiering/parametereatimering
mitbarhet/identifierbarhet (¢t ex biomedicinska system)
MIMO-modellaring
interaktiva programpaket f&r SISO~ och MIMO-fallen.
méinsklig prediktions— och regleringsfdrmiga
modellering av minskliga retinan
kvantifiering av hjirtinfarkter
karaktirisering av dynformationen i floder
parameterastimering av elektriska hjidrtasignaler
estimering av aortaimpadans.

RUNDVANDRINGEN

Vid en rundvandring fick vi tillfille att bese nagra av
projekten:s

Det interaktiva programpaketet SATER» presenterat av ing
v.d. Booms &r avsett fir identifiering och simulering av
regulatorer fér linyéra SISO~gystam (sa faktablad).
Interaktionen dr frage-svarstyrd, med motiveringen att detta
dr léttare f&r nybérjaren. Dock skall en mdjlighet att
skriva kommandomacros implementeras. ELS~algoritmen har
skrivits i Eindhovan, de &vriga har tagits frén
litteraturen. SATER &r implementerad pd en PDP 11/60. 1
vissa avseenden innehdller SATER wmer &n IDPACYy i andra
mindre, men ur interaktionssynpunkt upplevdes SATER
underligset.

Det andra projektet var det av Ing v.d. Brekel férevisade
myltiprocesgorsystemet (se faktabladet Process control
system) som givetvis inte fungerade nir vi var dir. Systemst
dr uppbyggt runt tva PDP 11/23:
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Den speciella mjukvaran &r akriven i assembler och i en
utvidgad Pascal., PASCAL-PLUB. Den senare inbegripar
primitiver som PROCESS: SEMAFs MESSABEy MSGBOXs REGION och
VECTOR» samt nyckelord sOom CYCLE-END SIGNAL-WAIT,
CHAR/INTEGERs SEND-RECEIVEs REGENTER-REGEXITsy PAP-typas,
ATTACH(DEV+SEMAF) S8TART(PROCESS) » BYE (PROCESS) »
. 'READREG CADDR) och WRITEREG(VARyADDR). En praprocessor
firbereder programmet f8r kompilatorn Cav Ericsson—typ).

Ur anviindarsynpunkt &r det 'att’ program. Varje process har
sin stack. En process baskrive av ain stackpekare,
identifierare prioritets stack- griénser och kbpekare for
nista elemant. Dat finns en intern k& i varje procassor
samt en gemensam.

Uppstillningen anvinds i teknologundarvisningen. Var
medhavde expert Leif Andersson frdgade om den egentligen dr
konceptuellt nyttig. Man har bl a fatt édndra korten
hardvarumissigt.

Det tredje projektet var en wmlitenhet som presenterades av
ing Huber. Det wvar den pa ett faktablad témligen
fullstiindigt beskrivna trdghatssensorn. Endast ena halvan
var byggds och pd den lag dammet tjockt.

MIMO-FOREDRAGEN

Dr Hajdasinski presenterade sin forskning om identifiering
av MIMO-syatem. Han sbker identifiera Hankel-matrisen
varifrdn han mad singulirvirdesdekomposition kan €& fram A-»
B- och C-matriserna. Han utvecklar algoritmer f6r att
identifiera Hankel-matrisen i det fall utsignalerna dr
brusiga.

Dr Damen fOrsdker sedan. 1.5 ar tillbakay i samarbete med
psykologery utréna hur den minskliga hjiérnan fungerar som
prediktor och regulator i en stokaatisk situation. Hérvid
later man minniskor styra ett lagers givet sfterfrigan som
modelleras som vitt brus. Man Jémfdr med en matematisk
pradiktor. Man har dnnu inte fatt fram en modell av hjirnans
beteande.

Ett projekt rOr karaktérisering av flodbiddsprofilens

dynamik som funktion av fOrinderliga hydrodynamiska data.

Profilen &r vagformig, med amplituden ca 15 ce och perioden
1 m. Undersbkningen har betydelse fir sjbfarten.

Dr Krolikowsky berdttade som sin forakning om val av
insignal f8r identifiering. Kriteriet var att maximera
determinanten av informations~ matrisen. Han visade en
tillémpning pd signalval till en enkanalsradar mad att
objekt.



QVRIGT

Lunchen var smaklig. Efter densamma kunde vi anskilt tala
med dem som hade speciellt intressanta projekt. Jag valde
ing v.d. Veny som styrde &n kran (besiiriven pé ettt
faktablad). Kranen var ur funktiony och det visade sig att
hans styrlags i motsats till pastiendet p8 faktabladets ey
var optimal. Han har en switchkurva i x3-x4 planet. Nir
dessa tillstlnd &r nolly tar han hand om x1 och x2.
Bardkningarna kan d& g&ras on—-line tillridckligt snabbt.



Besdk _hos SystemsdControl Engineering Groups Eindhoven

Av Rolf Johansson.

Inledning = Rademaker

Prof. Rademaker presenterade institutionen och sina
medarbatare Betlems Bottram: Dekkers Nager: Slendersy van
der Grinten och van der Heijden. Det betonadaes att
institutionens mal var att fylla gapet mellan teori och
applikationer genom att huvudsakligen arbeta med metoder ach
tillémpningsstudier. Ett antal forskningsomrdden nlmndes
nimligen destilleringy moving fixed beds for pelletizing
plants, dynamisk optimering, virld modellar: langsamma
procassary solvirme systems real-time experimental model
formation, stokastisk reglering nira fatala grinser.

PRIMAL_-_Ben Betlem

Malen §fbr PRIMAL - Programpackage Real-time Interactive
Modelling Analysis Learning - &r att undersSka processers
dynamiska uppféirande. De krav som paketet skall uppfylla érs
interaktivt beslutsfattandes snabbt wman-maskin interface,
olika testsignaler etc.. Kraven p&4 mjukvaran presenterades
som? strukturerad programmerings portabilitet: obaroende
mallan tidskritiska ach icke tideskritiska aktiviteter.
Realisationen innehdller en dialng del wmed ett kommando
sprak och en question-answer del. Pragram strukturan
innehdller en initialiserings och test del mad igangsittning
av aktiviteter och data lagring.

Solvirme system — Petaer Slenders

Det solviérme system som studerades innehdller ett "enargy
raof"y en virme pump och ett lagringskirl. 0Olika operatérs
strategier tas fram med optimerings metoder. En laboratorie
madell &r byggd.

LAngsamma_processer -~ Joort van_der Heijden

Den roll som férénderlig process dynamiksy t.ex. beroende pa
koks bildning i en krackningsanliggning fér naftas spelar
prasenterades. Ragler problameat formulerades som ett
optimeringsproblem med dynamisk optimering av profilen fér
virne strdmmningshastigheten och med ett krav pd slutvirdet
(Put fix). TvA optimeringsmetoder behanlades nidmligen en
funktions rums analog till gradient projektionsmetoden ach
den konjugerade gradientmetoden (Davidon-Flatchar~-Powell).
En ldsning byggd P4 konvertering till ett dndligt
dimensionellt problem m.hy. av ortogonala polynoam niémndes
ockszs.



Av Eva Dagnegird.

Vid besdket p8 Tekniska Hiégskolan i Eindhoven fick gruppens
fyra kvinnliga deltagare ett eget program utanfér det
tidigare planerade. Vi fick se dels hur man framstéllde
planscher och dels ordbehandling.

Eramstillining av_planscher

Undenr prafessor Eykhoffs ledning fick vi bendka
ritavdelningen. Dér visades hur man gjorde bl.a. planschar
mad text och bilder.

Figurerna ritades med tusch p8 vanligt siitt och férminskades
sadan till passande storlek. Texten framstilldes med en
apparats mycket lik en Dymo miérkapparat: ett tecken i taget
trycktes pd en transparent remsa. Sedan klippte man i
ramsorna och monterade dam till 1l3mpliga rader och
textavsnitt. Man ansdg det dock mycket tidsédande att arbeta
mad text pd detta sidtt ozh héll darfér pd med inkép av en
fotosléttningsapparat, som kan framstdlla text i firdiga
rader aoch avsnitt.

Figurarna wonterades tillsammans med rubriker och
férklarande text pA ett paopersark i ungefér A3-format.
Datta original fotograferades av 88 att man fick fram ett
nagativs stort som uncefér AS. Necativet anvindes sedan f6r
framstédllning av olika stora kopior: t.ex. i rapportformat
eller i stor firatoring som plansch. Det sistnimnda gjordes
dock inte pa& h8gskolan utan lémnades ut till en firma.

Planscherna var dverskidligt gjorda och anvindes b® ccv
intressant siitt. I laboratorierna hude man pianscher pé
viggarnay dér de t.ex. férklarade en lab~process med enkla
figurer och léttlést text. I en foaje fanns planscher
uppstilldas som gav en é&versikt &ver avdelningens olika
forskningsomraden.

Ordbehandling

Pa dataavdelhingen fick vi se en AES ordbehandlingsmaskin
tillverkad av fES Data Ltd. UK. Fru Ans Sprangers
—damnonstrerade mycket villigt f&r oss hur hon arbetade-. E—

Ordbehandlingsmaskinen var en fasty ganska stor enhet.
Tangentbordet var fasthvgot med monitorn och vid sidan om
bildskdrme fanns tva fack fér minidisketter. De anvindes
inte hir utan maskinen var kopplad dels ¢till en stérre
diskettenhet wmed plats fir tvA normalstora disketter och
dels till ett centralt minne. PA tangentbordet fanns férutom
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de vanliga tangenterna som en skrivmaskin hars an grupp
tangenter med vilka man direkt kunde styra olika funktioner
och ge kommandon. Sikirmen hade gréna tecken mot mérk
bakgrund och verkade behaglig att se pA.

Centralenhaten staod i ett eget litet rum dir temperatur och
luftfuktighet hdlla konstant. Fem terminaler var kopplade
till centralenheten. | denna fanns en pex—-skiva (som en
diskett/flaex—-skiva, fast aycket stérre och tjockare). Man
anvinde ungefir tre pex-skivor per dagy reservutrymme fOr
framtida dndringar medriknade. Varje morgon startade man med
att kopiera girdagens arbete p& nya skivors vilket tog en
timme i ansprik.

Utekriftsapparaten hade tva utbytbara akrivhjul.
Skrivhjulens teckeruppasittning kunde inte viljas men enstaka
tecken kunde bytas ut av AES mot extra kostnad. Hir anvinde
man ett hjul mad vanligas tacken (Prestige Elitae) och ett med
grekiska ach matematiska tecken. Utskriften skedde hir mest
pd lésa Ad—arksy som matades fram automatiskt. Andra pappers-
format kunde ocksé anvindas - en skrivrad kunde vara upp
till 254 tecken lang (fast skirmen kunde bara visa 80 tecken
samtidigt). Det gick ocksd bra att skriva i spaltformat med
t.2ax. tvd aller tre spalter par sida.

Nidr man arbetade vid skirmen sparades allt (inmatning av
datas éndringar) i maskinens aget minne. FOret ndr man gav
kommande om dets kopierades den aktuella filen &ver till
disketten eller pax—-skivan. Operatéren valde sjilv lémpligt
minne. Till sxempel arbaten som fhrfattaren ville ta med sig
ndr han/hon limnade hégskolan skreve in pd diskett. Filerna
déptes oftast nmed ett nummer. F&r att hilla rada pl dessa
bokf&rde operatbéren (fdir hand) nummar och innehdll i ett
ragister.

Som ordbehandlingssystem fungerade AES i stort sett som
andra fabrikat. Det var enkalt att redigera 1 redan
inskriven text. Man kunde flytta eller kopiera meningar
eller hela styckeny ta bort ®ller skjuta in ord eller rader,
flytta text mellan alika filer osv. Radavstand och
marginaler bestimdes fo6r hela utskriften men kunde ocksa
dndras tillfilligt inne i texten. Dock kunde man inte 8
fram hur materialet skulle komma att se ut §i utakrivaet
skick.

Overst i bildrutan syntes ett smalt filt som inneh8ll sddana
uppgifter wmom vilken fil man arbetade meds vilken aida
(utskrifts—) man skrav ply recavstind, marginaler m.m. I det
filcat skrev man ocksl sina kommandon. Skiirmen kunde visa
alla de tecken @om var tillgingliga p& skrivhjulen. Det
fannas dochk bara ett radavetidnd pa skirmen och f6ljaktligen
sldg mkvationer och formler “glesa" ut. Fér att de skulle €8
ridtt radférhdllande vid utskriftens och samtidigt akyddas
frin att delasy skrave med funktionastangent ean lodrit
markeringslinjye till vinster om uttrycket. Halvt radsteg upp
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eller ner fradn cskrivezden i 1&nando text Aastadkoms med
funktionstangenterna.

PA det matematiska Lockerh ulet fanns siffror mindre @&n
normalstorlek. De var shygoa att anvinda speciellt inne i
lépande text som t.ex. index. FEtt litet specialtecken for
172 fanns ocksé.

En fordel vid numrering av ekvationer wvar att man
automatiskt kund2 dndra ekvationsnumren tvirs igenom en fil.
Till exespel ow kap. 4 dndrades till kap. 3 kunde ekvations-
hunren med ettt komsande 8ndros s8 att 4.1 blev 3.1y 4.2 blev
I.2 osv.

Nackdelar vid Formelskrivning var: Parentes: klammer o.dyl.
strdckte sig bara d&ver en radhdjyd. Det s8g underligt ut
kring br&tzirnek. ottechinets "taklinge" fick ritas efterat
for hand. Tute hellar kunde man géra nigon notering hidrom i
minnet.

Man kunde rita ledrita och vagrdta linger — bra vid tabell-
utskrifter. Ndr mon skrev tal med decimalkomma i kolumner
 kunde meskinen med ledning av kommatecknet rikta talen under
varandra.

Maskinen kunde ocks) anvindas smom kalkylator samtidigt som
man skrev in dota.

Fru Sprar~ers var nycket né'd mad sitt arbete. Hon tyckte
det var flera gdng~r rolicere att skriva rapnorter pid dator
&n pA vanlig ckrivanchin, el ~rsom dat var s8 litt att dndra
och resultatet alltid blmv nwvvyggt. HIn var ocksd néj)d med
AESs som hade snakb utryelminpcoarrice ndr ndgot felade.

PA torsdacen ick vi se exernel p& ett styrsystem med hig
kvalite och en som uppvisade tydlig inatahilidad,
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Besdk _pd Philips 15 april 1982
Av Sven Erik Mattsszon.

Basbket pad Philips i Eindhoven inleddes med att wvi
vilkomnadaes av Mr G.P. Mollerus. Han visade bilder ach
berittade om Philips historia och organisation. Philips
startades 1891 med tillverkning av glédlampor och har idag
vuxit till ett multinationall koncern med nation®=lla bolag i
lindaer Over hela virlden. Koncernan har totalt 348000
anstillda och 21%Z av dessa arbetar i Holland. Omsdttningen
var 1981 42 miljarder floriner med en vinst pd 0.9%4Z. Virdet
av da tillvarkade produkterna férdelar sig p4 fdljande
gruppar.

Belysning ach batterier 11%
Hemelektronik for bild och ljud 26%
Hushdllsapparaters rakapparater etc 12%
Produkter aoch komponenter €&r

yrkesnissig anvindning 20%
Elect roni kkomponenter 13%
Ovrigt 8%

Philips dr organiserat i tre divisioner med avseande pad de
tre produktgrupperna

Produkter fir yrkeamidssig anvindning
Elektronik komponenter
Produkter till privata konsumenter

En division ansvarar blde fir uvecklings produktion och
marknadsfliring. Forskning ingadr inte i ansvaret utan den har
en apeciell forskningsavdelning hand om.

Philips har forskningslaboratoarier i Holland: Visttyskland,
Frankrikes Englands Belgien och USA. 4000 personer &r
syasselsatta med forskning.

1 Eindhoven ligger forskningslaboratoriet p8 en avskild
plats f8r de som forshkar skall f& arbata och tidnka i en lugn
och rofylld miljé. Vi fick en Oversikt dver forsknings-—-
laboratoriets organisation av dess chef Dr. H. Bosma. Det &r
organiserat efter tekniska discipliner och inte efter
produkter.

Chafen fbr den elektriska instrumenteringsavdelning Mr. C.
Loos berittade om %in avdalning. Hans grupp wnad 100
anstéllda skulle utvirdera och ge rAd om instument som finns
p& marknadens utveckla analoga och digitala instruments
underhilla bafintliga inat rument och tillhandah&lla
laborationsuppstilliningar f6r andra grupper,

Chefen ¢f8r midt- och reglertekniska avdelningen Mr., A.F.
Verkruissen berédttade om hur hans avdelning héll pad att
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automatisera produktionen. Produkternas korta livslédngds
deras dkade komplexitet och de htga lénekostnaderna tvingar
Philips att i stdrsta m8n ha en flexibel och antomatisk
produktionsapparat. For att ldss dessa problem tidnkte man
anviénda sig av intelligentas seende och kidnnande robotar. En
dal av forskningen bestod av att studera hur man skall
samordna rérelsena i ehn robots olika leder s& att den
bnskade rérelsen erhdlles. Som synorgan provas videokamervor
olika slag tillsammans med shabbasinformationsbehandlande
digitala kretsar. Vi fick se ett system som i verklig tid
kunde beridkna tyngdpunktens lége hos ett rérligt objekt. Som
kénselorgan anvindes tradtéyningsgivare i robotens gripklar,
P& en videofilm fick vi se en robot med tevekamera och
tradt8yningsgivare i gripklon kunhde ta och sétta ned pinnar
i ettt hal.
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Av Lars Nielsen.

Diractor Ir. Troost: Hilsar oss vélkomnha: presenterar
avdelningen och visar en film.

Ir. Buwalda: Redogddr f&r vilka produkter och system
divisionen ansvarar fdr. Det finns fem undergrupper?

Scientific and analytical equipment
Test and measuring

Industrial control

Advancad automation systems

Welding

Exempel pd produkter:

Repetativ rdntgenanalys av stalsmilta med
3 - 4 minuters analystid

Raster-glektronmikroskap

Voltmetrar

Svetsade mjblktankar

Lastbilsvégar

Bagagekontroll med réntgen

Ir. Viaar: Anavarig f&r PRO RHEND: =ttt projekt fir ett stort
modarnt reningsverk i Basel. Kopior pa overhead bilderna
finns som bilagor. Viaar och hans grupp har skétt
installeringen av det distribuerade datoraystemet, medan
t. ex. modellbygge och simulering gjorts av Philips
Hamburg och specifikationen av systemet gjorts av
ansvariga i Basel.

Bussrasa till vrsprungliga fabriken frén sekelaskiftet for en
show om belysningenas inverkan p& var inomhusmil)jéh. Dagen
avslutades maed en demonstration av nackdelen med stolar som
bara har fyra ben.
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Av Lars Rundgqwist.

Fredagen den 14 april 1982 besbktes inatitutionen
Measurement and Control vid Mechanical Engineering i Delft.
Prof. R.G. Boiten inledde med en presentatiaon av
ingenjdrsutbildningen. Under utbildningens S:e Ar sker en
specialisering mot ett omréde. Eleverna kan vilja 12 olika
Emnen, varav ett dr Mat- och Reglerteknik. Inom
institutionen kan man specialisera sig p8 nagot av f8ljande
omridan

1) Hydrauliska system (Prof. Viarsma)
2) Man—-maskin-system (Prof. Stassen)

3) Tekniska system (Prof. Baiten) Industri
(Prof. Bosgra) Teori

4) Instrumentering (Prof. Coal)

Prof T.J. Viersma presenterade ett projekt. dévr
institutionen deltagit i konstruktion och reglevring av
hydrauliska cylindrar. Projektet gillde konstruktion av en
flygsimulator till National Aerospace Laboratories i
Nederlinderna. Simulatorn har 4 frihetsgraders 3 rotationer
och linjgdr ridrelse i hijdled.

I en flygsimulator simuleras accelerationen hos ett
flygplan. Detts gérs med en kraftig initialacceleratiaon och
sedan gar simulatorn sakta tillbaka till viloldget. Om
friktionen i hydraulcylindrarna &r fO8r stor s8 kommer
atergingen att bli ryckig och piloten mister illusionen av
att flyga. Kinslighetsgriansen f6r minniskan &ar 0+01 g och i
traditionellt gjorda simulatorer kan man 4 stérningar kring
0:1 g.

Praoblemet ldstes wmha speciella hydrostatiska lagers wvilka
ger en mycket lag friktion men indd medger snabba rérelser.
I en hydraulcylinder ger oljan (genom smin kompressibilitet)
upphov till en mekanisk resonans. Den laga friktionen ger en
relativ démpning under 0vi. Hydrauleylinderns egenfrekvens
dr ca 14 Hz och servoventilens &0-100 Hz. Fér att f8 ett
tillréckligt snabbt system &r det nddvandigt att infdra mer
démpning» och vi firevisades tva principiellt skilda sitt.

a’ Att inféra en litan forbindelse mellan
eylinderkanrarna. Vitskaest rdmningen komme r att
medflra stérre ddmpning. Démpningen kan da Justeras
manuellt mha en ventil.
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b) Att J4dterkoppla accelerationen. Accelerationen kan
métas med ndgon acceleronster. En variant dr att
mita tryckskillnaden mellan cylinderkamrarna d& den
dr proportionell mot trycket. Mitsignalen kopplas
till en elektrisk regulator som styr servaventilen.

Sedan géra ldgesreglaering av cylindern genom dterkappling av
lige och acceleration (enligt aetod b). Med en relativ
démpning kring 0:7 och brytfrekvensen 14 Hz far sinulatorn
goda prestanda.

Som nésta forskningsomrdde har man planerat att ta upp
robotary troligen hydrauliskt drivna.

Rundvandring

Efter en kort kaffepaus féljde en rundvandring till ndgra
demonstrationer.

Supervisory_Control

Inom omrddet Man-maskin presenterads Rolf van der Veldt att
prajekts som glr ut pé& att studera operatdrans f8rmiga att
skita aen process och vilka redskap han bédr ha till
farfigande for att kunna skdta sin uppgift.

I den demonstrerade uppstidllningen har operatéren tillgang
till en '"pradiktionsbildskérm’. P& denna visas hur processen
beter eig under de ndrmast féljande minuterna. Ganom
operatirsterminalen kan han da testa hur processen kommer
att bete sig vid t ex @n blrvirdesdndrings utan att
dndringen har varkstillts. Nir han har hittat ett uppférande
som han dr néyd eeds kan han éndra parametrarna.

I uppstidliningen ragleras och simuleras processen av en
Foxbora procassdator. Prediktionssimuleringen géra diremot
analogt. Som operatérer anvinda studenter ur légre
drskurser. ,

Hydrauliska system

Piet Teerhuis demonsterade agenskaperna hos hydrauleylindrar
mad och utan extra démpning.

Laboratorieprocess fir studenter

Under ett 3-veckorspass skell studentarna bygga, analysara
och reglera en process. Hir forevisades av OGuus Bout en
process som blandade varmt och kalld vatten med strningar i
flide och tempaeratur, Vattnet virmdes av gasdriven
varmvattenberedars. Regleringan gjordes med Honeywall
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processdator. Den har ett 20~tal algoritmer att vilja
mallan.

Frits Vergouwen demonstrerade en process som ungefdr &r an
plask-och-pys utvidgad med uppvédrmning. Den anvinds fb6r att
simulera ett flertal industriella syatemsy t ex kraftverk.
Processen regleras med ett DDC-paket.

Protesverkstad

André Sol gav en kort demonstration av fingerproteser och
prateser fér armbagsstéid. De drevs pneumatiskt eller
mekaniskt (med muskelkraft). Man Qér numera endast mekaniskt
drivna proteser.

_Human Feadback’

Roelof Janssen presenterade ett projekt fér 'identifiering
av ménniskan’. Malet ir att f& fram an dverfdringsfunktian
for mdnniskan och genom den kunna beddmma hur viktig syns
kdnsely mmsy &r FfOr minniskan nir hon skall utféra en
nekanisk uppgift.

Férsdksuppstéllningen dr att handtag som sitter pd en kolv
till en hydraulcylinder. Vid handtagat finns en kraftgivare.
Firstkepersonens uppgift &r att genom att flytta handtaget
fungera som ett servo till nigot fBremdl som visas pa en
teveskirm. P& skiirmen visas dven b&rvirdet fér féremldlet i
form av en markering. Via hydrauleylindern kan man #ndra
massa och démpning hos féremdlet. D& kan wman se hur
forabkspersonen anpassar sig till dndrade forutsdttningar
och férhoppningsvis kunna ta fram en 'Human Model’.
Tillémpning t ex vid utvackling av proteser och eventuellt
vid ndgon industri.
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Besbk _pad_ __Department of Electrical __Enginserings__Delft
University of Technologys 1981-04-16.

Av Tore Higglund.

Pa eftermiddagen besdkte vi reglerteknikgruppen pa
elektrotekni kavdelningen. Bagtket inleddes med an
rundvandring f8r demonstration av nlgra olika projakt. Dessa
och andra projekt finns sammanstéllda i det material som
delades uty och @om finns tillgingligt i bibliotekat under
"Delft University". Det som visades vars

Programpaket .
TRIP: Transformation and Identification Package.

PBI: Interactive Simulation Program.

Iise—optimal _gontrgl pregram.
Ett program som paminner mycket om Per-0laf Sutmans “OLOF".

VideofOlaningssystem.
Milet dr att fA en videokamera att fHlja ett rdrligt mal, i

det hir fallet en bil pad en bilbana.

Reglering av_containerkran,
En modell av en containerkran med lasty bestlende av en

tyngd som hinger i en linay skall regleras. Linan kan
flyttas i horimontell led. Olika méjligheter till raglering
finns, sOMm t.ox. hastighets- = och positionsservas
P-raegulator.

Efter rundvandringen gav professor Honderd en dversikt av
raglerteknikgruppen och dess forskning. Paersonalen baatlér av
cta 20 personer och 9 doktorander. De huvudsakliga
forskningsomridena #r:

* adaptiv reglering

* tidsoptimal kontinuerlig reglering
* “fuzzy-set" teori

#* hierarkisk reglering/optimering

De visentligaste tillidmpningarna ér?

#* mlkraftproduktion
* fartygsastyrning

# kemiska processer
* bio-medicin

* robotteknik
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Efter den allmiénna beskrivningen av avdelningen foljde tva
mar detaljerade presentationer av tvd forskningsprojekt.

1. J. van Amerongen berdttade om sitt projekt rérande
styrning av fartyg. (Han skulle disputera en vecka senarae).
Projektet pléminde mycket om Claes Kidllstréms arbete. Tva
skillnader var att han anvinde modellreferensterminologi
samt att han hade studerat fartyg som var mindre &n de som
Claes studerade.

2. M. Pleeging redogjorde slutligen fér robotprojektet.
Malet var att f4 fram en robot med en eller tvd armar.
Roboten skulle dessutom vara rérlig och innehidlla en viss
grad av intelligens. Den skall ha kraftsensorer» vara seende
samt ha férmlAga att bedéma avstind. Detta projekt ér ganska
nytt, ach bestar hittills i atort sett av
videofbl yningssystemet som demonstrerades tidigare.

Sammanfattningsvis kan sigas att denna reglerteknikgrupp nog
var den mest intressanta bland dem som vi bestkte. Som
vanligt vid demonstrationer och presentationer dominerar
tillémpningsprojekten 6&ver de teoretiska. Det allminna
intrycket var dock att deras forskningsintressen i stort
tverensstimmer med véra. '
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Institutionen fér biokemiska reaktorer_ i_Delft.
Av Jan Petar Axelsson.

Per H och Jan-P gjorde p& fradagan en avstickare till
institutionen far biokamiska reaktorer och trdffade
professorn och hans madarbetare. Basbket visade sig
vérdefullt. ¢

Institutionen skéts av professor N.W.F. Kossen och en lektor
G.C. Eyebergen. Vidare har man 5 doktarander och ca 20
exanensarbetare. Samarbete med en professor i ett annat
bioteknikémne J.A. Romls. Denne Roels Jjobbar halvtid pd ett
stort fOretag i bioteknikbranchen GIST BROCADES. Ett
begynnande samarbete mad reglertekniska institutionen finns
ocksa .

Arbetet kretsar kring fermentation 1 olika former f&r
produktion av viktiga kemikalier och f8r avfallshantering.
Man studerar processer i lahskala wmed cellerna fria eller
immobiliserade. Bpeciellt studeras kontinuerliga ach
halvkontinuerliga reaktorers vil omrérda eller med fix badd.
Man har labuppstillning f8r fix biddd bdde i kolonn och p& en
plan yta. En del aerfaranhet har man ocksa fran
fullskalefOrsdk pd GIST BROCADES. Arbhetet gdr i stor
utstrickning ut pd modellbygge. Det giller att kombinera
fysik p84 tre nivier: reaktionskinetik i cellarnas fenomen
pga immobilisering av cellerna och reaktordynamik. Milet ér
att f& enkla modeller.

Tidigare _projekt har bland annat rdrt jdsning av hd och
fisbk med konstgjard njure.

Nuvarande projgkt dr en laéng lista. Hir ett axplock.

i) Kontinuerlig anaerob fermentation med immobiliserade
celler. Ca-alginat anvinds. Tastade mikroorganismer &r
Saccharomyces Cerevisae och Zymomonas mobilis f8r etanol
produktion och Clostridium butylium f&r butanol produktion.
Hér atdter man p4 problemet wed gasutveckling fér
immobiliserade celler. Detta dr grundligt studerat. Vidare
dr fix blédd reaktor mad S.C. ocks8 grundligt studerat.

2) Aerob fermentation dr studerad med Gluconochacter oxydans.
Denna organiam arbetar vid lagt pH vilket gbr det litt att
hélla andra mikroorganismer borta. Aktiviteten hos cellerna
beror starkt av syrasittningen av mediet och man har hir
intressant dynamik.

33 Anaerob vattenrening i labskala. Ett av problemen ér hir
de laga koncentrationerna av substrat 1| mediet. Daetta har
man fOrsbkt l¥sa genom att f& cellerna att lagra nidring inom
sig.

4) Anaarob vattenrvening i fix bidd &ver en yta. Finns ocksa
i labskala.
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Framtida projekt kommer bl a att kretsa kring
processreglering. Samarbete med raglerteknikinstitution &r i
sin linda. Nagra exjobb dr gjorda och man har Just képt en
HP minidator for processreglering. Kontaktman pa

reglerteknik ér professor Honderd.

Ideer vi fick var dels av praktisk natur och dels mer en
dkad insikt i vilken typ av problem som kan bli aktuella i
biotekniska sammanhang. Hir en kort lista.

1) Val av lémpliga mikroorganismer.

2) Lésning av problemet med gasbubblor i tubreaktor.

3) Tva-kompartment modeller fér celler.

4) Uppskalningsproblem som rumsgradienter. stabilitet. Flera
separatreglerade inlopp till reaktorn.

5) Halvkontinuerliga reaktorer ér i vissa fall mer effektiva
&n kontinuerliga. -

Sammanfattningsvis kan sigas att besdket var kort aen
intensivt och mycket givande.
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Sammanfattning.

Under tagresan hem & hblls en informell slutdiskussion om
rasan. De synpunkter som togs upp réirde dels de intryck som
vi fAtt vad det gillar forakning och dels impulser vi fatt
angdaende presentation av institutionens arbete. :

Allménna_jintryck av_farskning.

Radamakers PRIMAL. Vaerktygslada fér identifiering och
analys av dynamiska system. M&jlighet till agna tasks.
Anknytning till LICS.

Eykhoffs institution hll pa med multivariabel
identifiering Mme hy. av Hankel matriser och
Kroneckerindex.

Pa bildbehandlingsidan anvinds mycket enkla algaritmer
kopplade till Kalmanfilter.

Philips videoskiva. Framtida datalagrings medium.
Philips sdlde VLSI framstiéllningspaket. 5 - 10 personer
+ dammfritt rum krivdes. Kostnad ca. 10 miljonar kr.
GaAs chip med 0.1 um avstind.

Honderd sdg med viss optimism pd fuzzy set teorin.
Dacentraliserad processing och dess mjukvarueffekter,

Bioteknik i Delft langt framme. Stor processkidnnedom.

I Delft pd Mech. Eng. sysslade de med multivariabel
ladder.

Intryck sngfende presentation.?

Vad skall visas? Bra metoder f8r presentation 'av
teoretisk forskning.

Vi fick att mycket vinligt mottagande &dverallt. Bér
kanske bittra oss nir vi f8r besbdk.

Planscher ealler blidderblock som presenterar olika
progekt.

Evantuellt vissa fasta demonstrationer-
labuppstéllningar att med kort varsel kunna visa.

Vi fick se vidlproducerade videos. NAgot f8r oss?
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Group Measurement and Control

EE Dept., Eindhoven Univ?rsity of Technology .

9.15

9.30

10.00
10.75
10.45
11.15

11.45

11.45

12.30

13.30

14.15

visit of colleagues from Lund University

Wednesday, 1982-04-14

|
plck-up by car from Park Hotel

welcome

int#oduction to the University and

to ihe professional group Measgurement

andControl, EE Dept.

|
coffee

three groups rotating, each visiting:

- interactive computer package SATER

- measurement-unit

- mlti-processor unit

introduction to "MIMO systems; modelling

and parameter estimation”

lunch EE Dept.

{the guests will be requested to state

their professional interests)

time available for individual discussions

- to accommodate personal ilnterests

- ﬁo establish further contacts;

df. the list: Research Topics and staff

members

aséemble near lecture room, EE Dept.;
walk to the group System and Control

Engineering, Dept. Eng. Physics.

place:

lecture room, EE Dept.

Cantine EH-1

EH-5.15
EH-4.19
EH-5.13

lecture room, EE Dept.

EH-13

Group Measurement and Control

EE Dept., Eindhoven_University of TEchnoloqy

Research topics and staff members

Sensors, inertial -
starting: sensors for robot
applications

Time optimal control of a crane model
Industrial robots {starting)

SATER; interactive program package
for identification and control

MIMO-project; identification of
systems with miltiple inputs and
multiple outputs; study of prediction,
decision and control behaviour of the
haman beaing

Process contxol systems; real time
process control using a malti-
processcr system

- control X-ray apparatus

- pattern recognition video images

Modelling and Performance analysis
of data base systems

Measurabllity/identifiablility;
theoretical limitations to the
information obtainable in a (well-
defined) identification situation

Retina models; knowledge and modelling
of spatio-temporal human visual
perception

Stabilized platform

ir.

ir.

ir.
ir.

ar.
dr.

ir.
dr.

ir.
ir.

ir.

ir.

Student experiments on control engineering (3rd

Student experiments on stochastic signal theory

Huber

v.d. Ven
v.d. Ven

v.d. Boom
Bollen

Dapen
Hajdasinski
v.d, Boom
Krolikowski

Kouwenberg
v.d. Brekel

Niecola

v. Rede

v, Aalst
Piceni

year)

{3rd year)

1982-04+08

roos
nr.

4.26
4.34
4.26
5.08

5.09
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VISIT OF SCIENTIFIC STAFF AND STUDENTS OF LUND INSTITUTE OF
TECHNOLOGY, DEPARTMENT OF AUTOMATIC CONTROL

to DELFT UNIVERSITY OF TECHNOLQGY

on Friday, 16 April 1982

The morning is devoted to a visit to the MECHANICAL ENGINEERING DEPARTMENT
(at least as far as the control aspects are concerned), the lunch and the rest
of the dfternoon will be spent at the DEPARTMENT OF ELECTRICAL ENGINEERING.

GLOBAL PROGRAM

09.00 h. WELCOME at the Laboratory for Mechanical Measurement and Control
and Cybernetical Ergonomy !

(Cornelis Drebbelweg 1)

Survey of research and visit cf laboratory experiments
Prof.ir. R.G. Boiten

12.30 h. LUNCH at the Department of Electrical Engineering
(Mekelweg 4, lst floor)

13.45 h. Visit to Control Laboratory - 2 groups
(12th floor)

14.30 h. Survey of research and education in control
Prof.ir. G. Honderd

15.00 h. Project Adaptive Steering of Ships
Ir. J. van Amerongen

15.30 h. Project Robotics
Ir. M. Pleeging

16.00 h. Discussion

16.30 h. Departure from Department of Electrical Engineering to train
(Central Station Delft)

Appointment for 2 participants at Department'of Chemical Technology
section biochemical reactors

14.00 h. Prof.dr.ir. N.W.F. Kossen, Ir. G.C. Eybergen
15.30 h. Prof.ir. J.A. Roels

Telephone number for emergency:

Delft (015) - 78 51 19 (secretary Control Laboratory,
Dept. Electrical Engineering)



.aboratory for

leagurement and Control .
ept. of Mechanical Pngineering

lekelweg 2, 2628 CD DELFT

'he Netherlands

PROGRAM 16 APRII, 1982

9.00 - 9.20 General introduction to the activities of the

Laboratory of Measurement and Control

by prof.ir. R.G. Boiten

9.20 - 10.00 Application of Hydraulic Servo Systems

by prof.dr.ir. T.J. Viersma

10.00 - 10.15 Coffee together with students of the Measurement and

Control Dispute

'10.15 ~ 12.00 Visit to the research-projects in the laboratory
accompanied by students of the laboratory

Projécts: @ Supervisory control . {Rolf van der Veldt)
® Aphasia patient training . (Arjan van Dijk)
e Hydraulic servo systems (Piet Teerhuis)

e Experimental laboratory Process

(DDC-controlled) : (Frits Vergouwen)
e Student laboratory work-on process control (Guus Bou;)
; Arm orthesis and prothesis development (André Sol)

® Proprioceptive control of human motion (Roelof Janssen)
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Inertial SeNsors i ilren mae 0 "

\
Many different conceivable methods
b o
different kinds of opticel gyros e.g.
singlo axia gyrae ° polygone leser
. }1'4 5
7
.-'-f?“" Main problem
OH ]
Oscillogyro nuclesr gyro m :h-u m-ih':
gives an slectricsl
signel
X0
twning fork gyro fluidic gyros
-
( B
e.g. counter-rotating oscillating dumb-beiis
9 o torsion ascillator: netural frequency Technios! solution:
: @ in stationary condition: . Two countar rotating
Wy = J% § = torsion stiffness osclilating dumb-belis
J == moment of inertis kn?) thair w:thn rate
@ in rotary condition: w_-m-ﬂzp: indrmméf
ﬂp = platform rotation rate is proportional to o
\_ J
' )
Theoratical aspects Engineering problems
Relation of osillating dumb-bells with tuning fork gyro, » Stable and linesr torsion oscilietor
osciliogyro, lsser gyro, end Hooke's jaint gyro » Elimination of torsion oscillstor losses
o Pracision smplittuds controf
e Preclsion r.p.m. controt
o Rotary tramsmission of precision signals
o Preciss oscillation period messurements (1: 10%)
o Computirized determination of error origine
The leser gyro is tha optical anslogon to counter-rotating
oscillating dumb bella gyro: {1~ At : Further information: ir. Huber
\- oy
Professional Group : Measurement and Control April, 1981 -
—_ EE Department, Eindhoven Univergity_ of Technology



Time-optimal control of a crane model

4 - N
Background

Starting from an initial position, the orene has to be con- T
trolled in sush a wey that it srrives at the sndpoint as fast Criterion: | = f dt minimum,
@5 possible, and stays there at rest. 0

r
—

Method

Application of o

Pontryagin's Maximum 'I(L
L
i

¥

Principle resuits in &
"bang-beng”* control ~
with minimelty .
4 switchings: !

n AL] - "

£

Linsarized equalions of motlon
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The messuroment of the state verisbles mests with prectical o~ 1 i
ditficutties. Consequently thess variables are “sstimated’”
from those output signals that can be measured essily.
Feedback is needed in order to reduce the influencs of %
disturbances, AP )
\ J

( A

Further research aspects

Due to the complex sigenvalues of the process the switching Algarithms are being daveloped which enable the fast model
intarvals can not be celculated fest enough. t0 calculate the switching instants within the duration of tha
By means of a fest model the switching instents are predicted sampling period T

in an Harative wey; then the procsss Is controlled ascording

to the response of this fest model. )
Further information: ir. v.d, Ven, ing. Grosnendaal
. 7
Professional Group : Measurement and Control April, 1981 _
EE Department, Eindhoven University of Technology :



MIMO-project

Topic: identification of systems with muRtipie
inputs and multiple outputs

' Y
Background
The project hes beon started in Ssptember 1880 in aro studied in an inventory control situstion. The
oooperation with the group Techno-psychelogy, cognitive elements prevall in this study, 0 it should
subfaculty Psychology et tha THburg University, The not be confused with the oftan studied task
oooperation concerns the use and application of pare- of 8 human operator. Gensral ARMAX models are
mater astimetion technigues in situations, where the used for modeliing the human bshaviowr, Lo linesr
human prediction and control behaviour ooours. difference equations refating inputs end outputs and
As en example tha pradictive cepsbilities of a humen - some filtered nolse.
4 J
4 ™)
An example: the inventory control task
: | 5
:M
demands
white ) humen .} A
demand {one dey) -""':'1> in
mmb | oo [ oy | [ m :>m
pradicted
o~ by humet 1 eading 10
In cao the stre- Cc
:> murm:>
firacess is knoum demends
niposuy o | peedicted by
mter)
modsl of the D
™
Comparison and study of the devistions batween predictor estimatss
signals A through D leada to a bettar insight into ; of humen
the funstioning and limits of 8 human predictor. predistion
s ¥
Possible extensions of research
. © Genernte an Interective program peckage, which " prediction eror methods”, identitisbiiity conospt
permits paramaetsr extimation for linser models with ote.
the avallable slgorithme. ¢ Othar epplications o.g.
@ Extension of the sveilable techniquss, #.9. deriving e ship manosuvring
a realisstion from estimatad Markov parameters by s power generating units
means of singuler value decompotition mchniques o chemical destillation processes .
or improving the tachniques which test the order of o human operator behaviour in cars, ships
MIMO systams.
® Soma fundamental study concerning MIMO-systems, Further informetion :
k order definition, determining limita of the “finsl ir. v.8. l:un":“;-m dr, Hajdssinski, prof. Bykhotf y

Professional Group: Measurement and Control
EE Department, Eindhoven University ot Technology

April, 1981 W'H




- H Topic: interactiv kage fo
SATER-project il

" )
Background
This projest hee been started in 1978 from e need to creste Much sttention has been peid to the interactive aspect of the
a conslatent et of programs within the aree of identificstion package. The project is now in its final stage.
and control, with an essy access for unexparianced users.
>
4 )
Realisation of the interactive package
Tha following topies have besn stwdied in detail, and implementad in the packsge:
A'- of the o s.u:wmm
® structure and srchitectura of a large intarsctive package o tally estimator
o interaction o maximum lislihood
© service routines e.g. plot facilities, question-answer me- @ order testing routines
chanism, name recognition mechanism o snatysis of continuous systems
‘ | L
B.Contents of the package © Bode-disgram
® simuletion routines (discrete systems) e m”m o h
@ -1 convertor mation of continuous
° wwm ” ol promesss
o generalised least squeres < @ tampling routine
L
f N
Example of estimation and order test resuits with SATER
Typlos poromets adfustmont: - BpBiartefr? ~ ! :
instrumental variabie estimation 148,24 822 1 F 1-\ t A
m ¥ + * “ho-
1 : + + + + + + ¥ W i \r_j 1 \1.}
2 J' - § - § R aadt]
B ==y
}
L 1 toerws
L 1
e | — | - 1'
Enample of ordar tess by pole-28rp cansebiation
a -
i D S . G s S S Furthe informetion: I . Boom
L J
___ professional Group: Measurement and Control ~ April, 1981 -—
EE Department, Eindhoven University of Technology



Process control system

Topic : Real-time process control using
a multiprocessor system

( Background

The applicability of a multiprocessor system
in real time process control is investigated.
Such a system is built, consisting of some
LS1-11 processors provided with hardware for
common memory access control.

The availability of a high-level language for
real-time programming of this system is attai-
ned by the development of an extended form
of Pascal and by the adaptation of its compiler.
The project contributes to a master’s course

\

on this subject, by making available some rea-
lisations of aspects of process control theory.
They are explained in a workshop arrange-
ment, and then provide practical experience.
The attention is focussed on the modular disign
with respect to the hardware as well as to the
software construction.

A simplified industrial environment is con-
trolled using this system.

Application

Some simple sensors and actuators have to co-
operate in order to serve a predefined ‘com-
plex’ process.

Paryaliel tasks are isolated and défined, using
synchronisation mechanisms, such as critical
regions, ssmaphores and message-buffers.
Corresponding operations provide task coup-

ling. -

A display panel is built on which task and
processor states and transitions can be shown
with LED's in different colors.

Task states e runable;
® running;
o blocked.
Process states: » busy:

o assigned;
* idle.
' J

1

Future developments

The system will be further developed to in-

corporate file management etc.

Applications in the field of mechanical systems
have the interest, especialy where the addition
of processors can speed-up laborious or nume-
rous tasks.

The parallel task execuition will contribute to

solve problems, caused by constraints on pro-

cessing time.

Many industrisl processes need an integration

e

Further information: ir. Kouwenberg, it. v.d. Brekel, ir. v. Nunen )

~

of visual information in the control of produc-

tion machines, e.g.:

o material contours for optimal pattern
cutting;

¢ contactless measurement of geometrical
and surface qualities;

» object identification and position measure-
ment for manipulators.

Investigations in such fields are being consi-

dered.

Professional Group: Measurement and Control
EE Department, Eindhoven University of Technology

April, 1981




Measurability/identifiability oo fimittions

~

Background

Various situations of system identification Consequently {move) insight is neaded

are characterized by scarcity of available
measurements/ observations.

This may be decisive for the success or
failure of an identification attempt.

N

. in the maximal amount of information
that might become available in particu-
lar situations, implying limited obser-
vation time, ete.

-

Method

An Interesting and unifying concept appears to be the notion of

"Template functions”.

@ process: Y=0Q@-+ n
output vector —i _I
obsarvation matrix
parameter vector

noise vector; expect. 0

@ template function F:
1.7 =1 T
xF [t-0@]=¢Fn

ntimatoé - ;mm.

o estimator
6=[Fra] " ¢y

e D e LT A ——————

- e

.

Possible extensions
o "optimal’” method functions

computation time needed

nonoptimal, but “"feasible’’ method functions
measure for maximal available information
implementation under special circumstances

Further information: ir. v. Rede, prof. Eykhoff

w,

Professional Group: Measurement and Control
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