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Overensstammelse av POD

Inledning

Detta dokument inkluderar Svenska kraftnits generella krav vad géller POD samt
beskriver uppdatering och utbyte av kapitlen avseende effektpendlingsddmpning
(POD — Power Oscillation Damping) i de befintliga bilagorna, specifikt kapitel 4.5
och4.61

> Svk 2021/5426, “Kraftparksmodul: Bilaga 57, (Natanslutning av generatorer
(RfG), September 2024)

och kapitel 2.16 i

> Svk 2021/5426, “Kraftparksmodul: Bilaga 6”, (Natanslutning av generatorer
(RfG), September 2024).

Detta dokument kommer tillsvidare vara fristdende till dess att det kan inarbetas i
de ovan nimnda bilagorna.

For kraftparksmoduler delas POD-kraven in i tva kategorier:

> POD-Q, modulering av reaktiv effekt baserad pa lokal spanningsamplitud.

> POD-P, modulering av injicering aktiv effekt baserad pa lokal
spanningsfrekvens.

Detta dokument avser endast Gverensstimmelsetestning av POD-Q-funktionen.

For fragor angdende detta dokument eller utbyte av digitala modeller, vanligen

kontakta anslutningskoder@svk.se, eller NDB@svk.se avseende specifika

modellfragor.
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RfG
Artikel 21.3. Kraftparksmoduler av typ C ska uppfylla féljande ytterligare krav avseende spanningsstabilitet:
) Nar det galler ddmpningsreglering av effektpendlingar ska en kraftparksmodul kunna bidra till att dampa
effektpendlingar om detta anges av den berérda systemansvarige for verforingssystemet. Kraftparksmodulens
regleregenskaper nar det géller spanningen och reaktiv effekt far inte inverka negativt pa dampningen av effektpendlingar
RfG, ACER Recommendation 2023
Article 21.2. Type C power park modules shall fulfil the following additional requirements in relation to voltage stability:
) with regard to power oscillations damping control, if specified by the relevant TSO a power park module shall have a power
oscillation damping function which, through the control of the active power, reactive power, or both, helps to attenuate the
power oscillations. The power oscillation damping shall be able to damp inter-area oscillations in the range of, at least, 0,1 Hz

—1,0 Hz. The voltage and reactive power control characteristics of power park modules must not adversely affect the damping
of power oscillations.

Article 22.2. With regard to power oscillations damping control, type D power park modules shall have a power oscillation
damping function which helps to attenuate the power oscillations through the control of the active power, reactive power, or
both. The power oscillation damping shall be able to damp inter-area oscillations in the range of, at least, 0,1 Hz — 1,0 Hz. The
relevant TSO in co-ordination with the relevant system operator shall have the right to request and approve the tuning of the
power oscillation damping by the power-generating facility owner to damp the inter-area oscillation mode based on frequency
ranges specified by the relevant TSO in coordination with adjacent TSO or TSOs. The relevant TSO shall have the right to
request the tuning of the power oscillation damping by power-generating facility owner to damp the local oscillation mode, in
which the power park modules is oscillating against the network.

The proposed power oscillation damping control shall be approved by the relevant TSO.

Svenska kraftnats generella krav

Med hanvisning till artikel 14.5.a, nar det géller reglerprinciper och installningar,
stiller Svenska kraftnét foljande krav pa effektpendlingsdampning:

Kraftparksmoduler av typ C och D ska vara forsedda med dampfunktion for
dampning av effektpendlingar. POD-funktionen ska vara aktiverad enligt EIFS
2018:2 5 kap 7 §. POD-funktionen ska vara stabil och aktivt ddimpa
effektpendlingar inom frekvensintervallet 0,25-1 Hz.

POD-funktionen ska implementeras som reglering av aktiv effekt via aterkoppling
av lokal frekvens (POD-P), eller som reglering av reaktiv effekt via aterkoppling av
lokal plusfoljdsspanning (POD-Q).

Agaren av kraftparksmodulen ska komma &verens med Svenska kraftnit angiende
maitsignaler samt utformning och instéllningar fér POD-funktionen. Svenska
kraftnat onskar, om méjligt, att POD-P implementeras. Om detta inte dr mojligt far
POD-Q enbart anvdndas om det tydligt motiveras varfor POD-P inte dr mojligt att
anvanda ur teknisk synpunkt.

> POD-Q ska ha formagan att dimpa effektpendlingar i frekvensintervallet 0,25-
1 Hz d& uppmétt spanning ar i spanningsintervallet 95-105 %, om inte annat
overenskommits med Svenska kraftnét. Det ddimpande bidraget frain POD-Q
ska vara kontinuerligt tillgingligt i det kravstéllda spanningsintervallet.
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Spanningsreglering och snabb felstromsinmatning ska vara implementerade pa
sddant sitt att de inte motverkar funktionen hos POD-Q i det kravstéllda
spanningsintervallet.

POD-P ska ha formagan att ddmpa effektpendlingar i frekvensintervallet 0,25-1
Hz. Frekvensreglerande funktioner, s som FSM, LFSM, och syntetisk troghet,
ska vara designade si att de tillsammans med funktionen f6r POD-P ddmpar
effektpendlingar i frekvensintervallet 0,25-1 Hz. Det dimpande bidraget fran
POD-P ska vara kontinuerligt tillgingligt.

Bade POD-P och POD-Q ska kunna aktiveras och deaktiveras vid instruktion
frdn Svenska kraftnit (exempelvis vid natateruppbyggnad eller 6-drift).

Bade POD-P och POD-Q ska utformas med en linjar regulator. Olinjara
element sd som mattnads- och ramphastighetsbegriansare far forekomma,
exempelvis for att skydda kraftparksmodulens hérdvara. Anvandning av
olinjdra element i regulatorn ska motiveras och godkinnas av Svenska kraftnit.
Om en olinjar regulatordesign anvinds med syfte att uppna battre POD-
funktionalitet ska motiveringen sarskilt innehélla en beskrivning av paverkan
pa prestanda och robusthet hos POD-funktionen.

Kontinuerligt tillgdnglig avser att POD-funktionen ska vara utformad for att
kunna vara aktiverad pa obestdmd tid under normal drift. POD-funktionen kan
behova begrinsas vid extrema driftfall, exempelvis av sdkerhetsskidl hos
kraftparksmodulen. En sidan begriansning bor implementeras pa ett sidant sitt
att det inte medfor risk for effektpendlingar.

POD-funktionen kan med fordel implementeras som en kombination av POD-P
och POD-Q.

Det ska finnas mojlighet att frdn Svenska kraftnits driftcentral, berord
systemansvarigs driftcentral, eller kraftparksmodulsdgarens driftcentral,
aktivera och deaktivera PSS eller POD. Beordrade andringar ska kunna
verkstéllas inom 15 minuter.



4(12)

=
e —
e
i
—~———
———
—— N —-
—~e

POD-Q — Reaktiv effektpendlingsdampning

Referens till befintlig natkod
>  RfG: Sektion 2, kapitel 3, artikel 21.3.f

>  EIFS 2018:2: 5kap, 7 §

Bakgrund

Kraftparksmoduler (KPM) har &verkan p& dynamiken i kraftsystemet. Medans
dynamiken hos synkrona kraftproduktionsmoduler i stort beror pa de fysiska
egenskaperna hos kraftproduktionsmodulen, beror dynamiken fran
kraftparksmoduler i storre utstrackning pa designval vid utformning av
kraftparkmodulens olika styrsystem. Samtidigt omfattas designen ofta av sekretess
pa grund av intellektuell egendom. Detta forsvarar forutsagbarheten i hur
kraftparksmoduler kommer att paverka dynamiken i kraftsystemet. Proceduren i
detta dokument ska anvindas for att préva de dynamiska egenskaperna hos
kraftparksmodulens spannings- och reaktiva effektreglering for att sakerstalla att
den har stabiliserande inverkan pa effektpendlingar i frekvensintervallet 0,25-1 Hz.

Simuleringsstudien delas in i tva delar:

>  Del ett utgors av en simulering av POD-Q och olika reaktiva reglermoder
(spanning/reaktiv effekt/konstant effektfaktor) i ett odampat testsystem.

>  Del tva utgors av ett open-loop frekvenssvarstest av reglerfunktionen for POD-
Q.

- Del tva (dvs open-loop frekvenssvarstestet) ska upprepas i ett fysiskt test
infor slutgiltigt driftsmeddelande (FON)

Del ett: Simulering i ett odampat testsystem

Syfte med simuleringen

Syftet med simuleringen ar att visa att kraftproduktionsmodulen ar utrustad med
en POD-funktion som bidrar till positivdiampning av oscillationer med
egenfrekvens i intervallet 0,25-1 Hz (periodtid om 4-1 sekunder). Huvudsyftet med
reglerfunktionen POD-Q ar att kompensera for den destabiliserande averkan
spanningsreglering kan ha pa inter-areamoder, sarskilt kraftparksmodulens egen
spanningsreglering. Kraftparksmodulen ska ocksa bidra nettopositivt till
effektpendlingsdampning generellt, varfor POD-Q ska bidra oavsett reglermod for
reaktiv effekt eller spanning.

>  Simuleringar ska utforas, redovisas, och godkédnnas innan tillfalligt
driftsmeddelande (ION), och valideras infér FON (om &ndringar har utforts i
reglerdesignen).
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Instruktioner for simulationer

Simuleringen utfors i ett oddmpat testsystem som tillhandahélls av Svenska
kraftnit, se Figur 1 nedan. Vid behov kan modellen skalas for att passa
kraftparksmodulens mirkeffekt. Syftet dr inte att utfora en fullstandig

1 3 2
GEN1 TAP GEN 2
225.0 I 0.0 -0.0 J -0.0 0.0 -225.0
1 2
C 0.0R 0.0 -0.0 -0. 0.0 0.0R O
225.0
-225.0
0.0 %2
1.0 0.0
400.0 1.0
400.0

Figur 1 Simuleringsmodell for validering av POD-funktionen i en kraftparksmodul.

systemstudie. En anslutning till ett, for anslutningsnivén, tillrackligt starkt niat och
ett hogt X/R-forhallande ar tillrackligt for denna studie.

Kraftproduktionsmodulsidgaren ansluter kraftparksmodulen, inklusive alla
eventuella uppsamlingsnit och transformatorer, till bus 4.
Kortslutningsférhéllandet (eng. short circuit ratio) och X/R-forhallandet vid
anslutningspunkten kan dndras genom att justera impedansen mellan bus 3 och 4.
Kortslutningsforhallandet bor justeras till det lagsta forvantade vardet i
anslutningspunkten.

I testsystemet har generatorerna 1 och 2 samma maérkeffekt och troghet. Denna
studie &r tankt att illustrera det ddimpande bidraget av kraftparksmodulens
spannings-/reaktiva effektreglering. Bus 3 bor darfor placeras i den elektriska
mittpunkten mellan generatorbussarna 1 och 2, d4 detta maximerar
observerbarheten och styrbarheten av den V-Q-parade POD-Q-regleringen. Notera
att bade observerbarhet och styrbarhet av den V-Q-parade POD-Q-regleringen ar
proportionell mot effektflodet mellan bus 1 och 2. Ett hogre effektflode kommer
darfor innebédra synligare resultat i simuleringsmodellen. Om sa behovs (till
exempel for att snabba upp simuleringstider) kan effektflodet 6kas genom att
justera effektinstéllningarna i generatorerna 1 och 2, samtidigt som de ska héllas
lika.

En odampad effektpendling skapas genom att samtidigt koppla bort lasterna fran
bus 1 och 2. Egenfrekvensen (eller periodtiden) av pendlingen kan dndras genom
att variera troghetskonstanten i de tva generatorerna.

>  Simuleringar ska utforas i system med inter-areamoder med egenfrekvenser
0,25 och 1 Hz (periodtider 4 och 1 s)
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Simuleringar ska utforas med och utan kraftparksmodulen ansluten for att visa
kraftparksmodulens dimpande bidrag.

Simuleringar ska utforas med alla implementerade reglermoder for reaktiv
effekt.

\

Alla dndringar i simuleringsmodellen ska dokumenteras.

\

Resultat av simuleringar

Simuleringen ska anses godkind om:

\

Kraftparksmodulen aktivt forbattrar ddmpning av inter-areamoder med
egenfrekvenser i intervallet 0,25-1 Hz (atminstone for reglermoder dar POD-Q
ar aktivt). Uppfyllnad av kravet redovisas genom att mita
rotorvinkelskillnaden mellan generatorerna vid bus 1 och 2, spinningen vid
bus 4, sévil som den aktiva och reaktiva effekten injicerad av
kraftparksmodulen.

Nair simuleringen utfors ska effektpendlingsddmpningen forbattras nar POD-

\

Q-funktionen ar aktiverad i jamforelse med simuleringar dd POD-Q-
funktionen ar deaktiverad.

Del tva: Open-loop frekvenssvarstest

Syfte med prov och simulering

Syftet med detta provningsforfarande, med tillh6rande simulering, ar att visa att
den modellerade POD-Q-regleringen uppfyller fasvinkelkraven och att de
simulerade resultaten motsvarar de vid prov uppmaétta svaren i POD-Q-
regleringen. Detta provningsférfarande antar att kraftparksmodulen &ar designad
for att spadnnings- och POD-Q-reglerfunktionerna kan testas i open-loop och att
kraftparksmodulen &r utrustad med en snabb intern stromregulator som later
kraftparksmodulen fo6lja &ndringar hos borvardet for reaktiv effekt med tillrackligt
hog bandbredd, for sma dndringar runt driftpunkten. Spannings- och POD-Q-
regleringen modulerar sedan borvirdet for reaktiv effekt.

> Simuleringar ska utforas, redovisas, och godkédnnas innan tillfalligt
driftsmeddelande (ION), med de effektnivier som planeras under provning.
Resultatet fran simuleringen ska anvindas som utgéngslége for provning. Infor
FON ska POD-Q testas pa plats. Provningsforfarandet ska f6lja samma
forfarande som i den utférda simuleringen.

>  Kvalitativ modellvalidering ska demonstrera nagorlunda bra 6verensstimmelse
mellan simulerade och provade resultat. Simuleringen ska darfor utforas under
snarlika driftférhallanden som forvintas under det motsvarande
provningsforfarandet.
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Instruktioner for prov och simuleringar

Dessa instruktioner beskriver ett open-loop frekvenssvarsprov for funktionaliteten
i POD-Q-regleringen. Ett exempel for testsystem illustreras i blockdiagrammet i
Figur 2 nedan.

@
J\V_

Vel P4 jQ i];
——osk
\u Abstraction

PPM AC network

e H(s) 9 G(s) v
o SR

Reactive power +
setpoint

V*

Open-loop test
Time delay  Controller

l/vel'l'ﬂl' -
@ K(S) + Viet = Vo + Vi

Figur 2 Blockdiagram som illustrerar provningsutférandet for open-loop. Denna illustration visar
testsignalen V, tillférd pé referenssignalen. Andra implementationer tillats sa lange det ar tydligt hur
testsignalen péverkar felet i spanningssignalen, V..o,

Syftet med provet ar att bestimma smésignalsbeteendet hos kraftparksmodulens
spannings- och POD-Q-reglering genom att testa dess frekvenssvarskaraktiristik. I
utférandet som presenteras i Figur 2 ar funktionen av intresse:

H(s)e ™ K(s) (1)

Dar overforingsfunktionen H(s) representerar dynamiken i kraftparksmodulen
(dess formaga att folja borvirdet for reaktiv effekt), e ™™ representerar summan av
alla tidsfordrojningar i reglerloopen och K (s) ar spannings- och/eller POD-Q-
regleringen som ska stillas in och testas.

D3 detta ar ett open-looptest har viaxelspanningsnéatverket, G (s), liten paverkan pa
resultatet. Resultatet fran simuleringen och provningsférfarandet kan darfor
jamforas utan en detaljerad eller precis ndtmodell. For kontinuitet rekommenderas
att samma testsystem som i ”Del ett: Simulering i ett oddampat testsystem” anvinds.

Simuleringar utfors i open-loopsystemet genom att applicera en sinusformad signal
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2m
V,(t) = 0.02 X sin (T_ X t)

n

for att modulera matfelet V.., (t). Spanningsfelet sett av spannings- och POD-Q-
regulatorn blir d&

Verror(t) ==V + Vo + Vn(t)

Dar V* dr den uppmatta spanningen vid begynnelsetiden d& loopen 6ppnas och V,
ar referensspanningen vid initiering av testet.

Den sinusformade testsignalen, V, (t), kan appliceras till métsignalen eller till
referenssignalen sé linge det ar tydligt hur testsignalen péverkar
spanningsfelet. I beskrivningen av provningsforfarande ska det vara tydligt om

\

positiv eller negativ aterkoppling anvands.

Filterdynamik och eventuella tidsfordorjningar associerade med matning eller

\%

kommunikation maste inkluderas i testet.

Den reaktiva effekten ska mitas och plottas mot spanningsreferensen, som visat i
Figur 3. De sinusformade variationerna V},(t) ska ha amplitud 0,02 p.u. Periodtiden
T, ska varieras sa att frekvenssvaret &tminstone tacker ett decennium under och ett
decennium 6ver det tilltdinka POD-frekvensintervallet. Till exempel, om det

0.985 : ﬂ n . 0.13
. 0.12
5 0.975 .
= =
5 0.97 1 0.11 =
~ &
g 0.965 5]
5 NAVANANANANANAY 0.1 g
& 096} 2
<} )
= 2
o 0.955 0.09 2
= 5
S 095f o=
= | | 0.08
0.945 | | IV VT
0.94 : : : : 0.07
0 100 200 300 400 500 600

Time [s]

Figur 3 Open-loop frekvenssvar hos kraftparksmodulen i spannings- och POD-Q-reglermod. En sinusformad
variation ar applicerad p spanningsreferensen som beskrivs i Tabell 1.
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tilltanka POD-frekvensintervallet ar 0,25-1 Hz (periodtid 4-1 s) ska frekvenssvepet
tacka frekvenser i intervallet 0,025-10 Hz (periodtid 40-0,1 s).

Tabell 1 Sinusformad variation av referensspanningsvardet tillfort kraftparksmodulen

Steg Sinusformad variation av referensspéanning

Steg 1 Tillfér en sinusformad variation till spanningsreferensen med en amplitud
om 0,02 p.u. och periodtid 40 s. Den sinusformade signalen ska vara
aktiv tills systemet ar stationart, d.v.s. den realiserade reaktiva effekten
varierar sinusformat med konstant amplitud.

Steg 2 Andra periodtiden till 10 s. Den sinusformade signalen ska vara aktiv tills
systemet ar stationart.

Steg 3 Andra periodtiderna pa samma sétt som i steg 2 for periodtiderna: 4, 3,5,
3,25,2,15,1,0,8,0,6, 0,4, 0,2, och 0,1. Innan periodtiden &ndras ska
systemet vara stationart.

Om simuleringen infér ION visar att en amplitud om 0,02 p.u. ar for stort ska

\%

simuleringarna utféras med en amplitud som motsvarar den amplitud som
bedoms sdker vid provningsférfarandet. Om amplituden minskas ska detta

motiveras.

Infér FON ska simuleringar ha utférts med samma amplitud som vid provning.

\Y

Simuleringar ska ha utférts med alla implementerade reglermoder for

\

spanning och reaktiv effekt.

Simuleringar ska utforas infér ION och FON.

\

Resultat av provning och simuleringar

En beskrivning av provningsfoérfarandet och reglerkonfigurationen ska bifogas
provrapporten. Resultatet fran frekvenssvarstestet ska presenteras i ett
Bodediagram.

Resultat av prov och simuleringar ska anses godkdnda om:

> Spanningsreferensen och den reaktiva effekten plottas for att visa de
simulerade och uppmatta frekvenssvarstesterna.

> Resultatet av open-loop frekvenssvarstestet presenteras i ett Bodediagram dar
den reaktiva effekten som funktion av spanning (QfV), med forstarkning och
fasforskjutning for varje sinusformad frekvens, visas.

>  Fasforskjutningen hos QfV i open-loop ar mellan 0 och +90 grader (forutsatt
negativ aterkoppling) i frekvensintervallet 0,25-1 Hz.

> Om fasforskjutningen understiger -180 grader ska férstarkningen justeras sa
att forstarkningsmarginalen dr minst 2, om ingen annan stabilitetsfaktor
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kraver att marginalen ar hogre. Det forutsatts att open-loopfunktionen (1) ar
given i p.u. effekt/p.u. spanning, dir baseffekten dr miarkeffekten hos
kraftparksmodulen. Forstarkningen i vixelspanningsnitverket antas vara
1/Sscr, dar Sgcr (p.u. effekt/p.u. spanning) ar det lagsta
kortslutningsférhéllandet som forvéntas i anslutningspunkten.

Simuleringar infér bade ION och FON ar utforda vid de effekter som planeras
vid provning.

Simuleringar och tester ar utférda infor FON. Nagorlunda bra kvantitativ
overensstimmelse mellan simulerade och uppmatta resultat har visats.

Exempel
Figur 4 visar QfV-frekvenssvaret fran kraftparksmodulen simulerad i Figur 3.

Det gronskuggade omrddet ticker frekvensintervallet 0,25-1 Hz och

fasvinkelintervallet o till +90 grader. Frekvenssvaret hos kraftparksmodulen

ligger inom det gréna omradet och har sdledes godkdnt resultat.

\%

Notera att den linjdriserade modellen (kontinuerliga bld/roda linjer i Figur 4)
visar resonans runt 0,33 Hz. Anledningen till detta dar att tvG-maskinsystemet
ar marginellt dimpat (0,0 % ddmpning). Inter-areamoden dyker ddrfor
ocksa upp i kraftparkens funktion (H(s) i Figur 2) da den interna
stromregulatorn interagerar med vdxelstromsndtverket. Detta visar att
kraftparksmodulens strémregulator ocksd kommer ha en liten inverkan pa
POD-funktionen. Detta har dock liten inverkan pa resultatet. I slutindan dar
denna inverkan forsumbar i jamforelse med spdnnings- och POD-Q-
reglering. Notera att denna figur endast illustrerar att den interna
stromregulatorn kommer att paverka POD-funktionen. Denna effekt dr dock
ytterst marginell. Det dr osannolikt att denna resonans syns i praktiken om
vdxelstromsndtet har en dampkonstant stérre dn 0,0 % innan anslutning av
kraftparksmodulen.

Forstirkningen i POD-Q-funktionen dr instdlld sadan att forstdrkningen i
QfV har en magnitud under Sgcg /2 for vinkelfrekvenser w > 0.25 Hz (eller v >
1.57 rad/s). Med antagandet att forstdrkningen i vaxelstromsnditet |G(jw)| =
1/Sscr, resulterar detta i att forstdrkningsmarginalen dr runt 2 om vi
modellerar en kraftparksmodul med 75 ms tidsfordrojning i QfV-regleringen
(réd linje i Figur 4).

Tidsfordrojningar kommer att manifestera sig som sjunkande fas vid hégre
vinkelfrekvenser dé fasvinkeln i en tidsfordrojning £e/“® = —wt. I Figur 4
kan detta observeras som sGgtandsmonstret i fasplotten for vinkelfrekvenser
w > 30 rad/s. For att kunna forbdttra stabiliteten hos inter-areamoder upp
till 1 Hz blir den storsta mojliga tidsfordréjningen

T<m<160ms.



11 (12)

=
e —
e
i
———
—
—— -
—~e

For att ha nagon stabilitetsmarginal behover tidsfordorjningen vara avsevdrt
lagre dn denna grdns. I detta simuleringsexempel valdes 75 ms
tidsfordrojning. Detta medfor en rimlig stabilitetsmarginal for inter-
areamoder upp till 1 Hz. Bodediagrammet som erhélls fran det
experimentella frekvenssvaret, exemplifierat i Figur 4, visar om
kraftparksmodulens reglering (inklusive tidsfordrojningar) dr acceptabel
eller ej. Den relevanta egenskapen hos tidsfordrojningen (den fasforskjutande
egenskapen) testas experimentellt. Tidsfordrojningar innebdr en fundamental
begrdnsning for den uppndbara reglerprestandan. Det dr i viss utstrdckning
mojligt att kompensera for tidsfordrojningens fasforskjutning genom att
anvdnda fasavancerande leadfilter. Detta kommer ddremot 6ka
forstarkningen vid hégre frekvenser och gora det svarare att uppfylla kravet
for forstdarkningsmarginal.
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Figur 4 Bodediagram som visar den 6ppna loopen (open-loop), QfV, frekvenssvar hos
kraftparksmodulen. De kontinuerliga linjerna visar Bodediagrammet hos det linjariserade
reglerblocket med tidsférdrgjning (r6d) och utan tidsférdrdjning (bld). De diskreta x:en visar
resultaten frin det motsvarande experimentella frekvenssvaret. Det simulerade frekvenssvaret av
QfV-funktionen med 75 ms tidsférdrgjning visas i Figur 3. Forstarkningen och fasforskjutningen
berdknas med en snabb fouriertransformalgoritm (FFT — Fast Fourier Transform).
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Revisionshistorik

Revisionsdatum Revision avser

2025-05-16 Dokument publicerat pa Svenska.
SVK’s generella krav avseende POD
infort som fortext. Hanvisning till
kapitel bilaga 6 kap 2.17 rattat till
bilaga 6 kap 2.16 i inledning.

2025-10-27 Korrigerat magnituden fér
vinkelfrekvensen




