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dX (1) + [AX(t) — F(X(®)]dt = g(X(£))dW (t), t € (0,T]); X (0) = Xo.

(a) Stochastic wave equation with additive noise.  (b) Stochastic heat equation with multiplicative
noise.

COMPANY RESTRICTED | NOT EXPORT CONTROLLED | NOT CLASSIFIED
Your Name | Document Name | Issue 1




Min bakgrund

Utbildning och akademi

« Civilingengor i Automation & Mekatronik
fran Chalmers, inriktning teknisk
matematik. 2003-2008

« Doktorand i matematik pa Chalmers
2009-2015

 Postdok pa TU-Berlin 2015-1016

COMPANY RESTRICTED | NOT EXPORT CONTROLLED | NOT CLASSIFIED
Your Name | Documen t Name | Issue 1

Naringslivet




Min bakgrund

Utbildning och akademi ., SR O
e i :-mm!"ﬁ]ii <
. "":."'_':_‘, _l_'-— """”Td“m !J “1 Jﬁ.' ._\ .;I_
] ] L - S Elﬁll'
l: !| i:u ull1 llllllllllill lnﬂ""]"] TM'IE
e nig I L £
RV | DN

e e .
il R

L _—"'| M |

« Civilingengor i Automation & Mekatronik .
fran Chalmers, inriktning teknisk '
matematik. 2003-2008

» Doktorand i matematik pa Chalmers 1
2009-2015 {1 - L

 Postdok pa TU-Berlin 2015-1016

COMPANY RESTRICTED | NOT EXPORT CONTROLLED | NOT CLASSIFIED
Your Name | Document Name | Issue 1




Min bakgrund

Utbildning och akademi Naringslivet

Civilingengor i Automation & Mekatronik +  Konsult och gruppledare inom

fran Chalmers, inriktning teknisk algoritmutveckling pa Syntronic 2016-
matematik. 2003-2008 2019

Doktorand i matematik pa Chalmers

2009-2015

Postdok pa TU-Berlin 2015-1016

COMPANY RESTRICTED | NOT EXPORT CONTROLLED | NOT CLASSIFIED
Your Name | Documen t Name | Issue 1




Min bakgrund

Utbildning och akademi Naringslivet

* Konsult och gruppledare inom
algoritmutveckling pa Syntronic 2016-
AONES

COMPANY RESTRICTED | NOT EXPORT CONTROLLED | NOT CLASSIFIED
Your Name | Document Name | Issue 1




Min bakgrund

Utbildning och akademi

COMPANY RESTRICTED | NOT EXPORT CONTROLLED | NOT CLASSIFIED
Your Name | Document Name | Issue 1

Naringslivet

* Konsult och gruppledare inom
algoritmutveckling pa Syntronic 2016-
AONES

« Konsult och Chief Scientist pa Smartr
2019-2020




Min bakgrund

Naringslivet

* Konsult och gruppledare inom
algoritmutveckling pa Syntronic 2016-
AONES

« Konsult och Chief Scientist pa Smartr
2019-2020

« Systemingengor pa Saab sedan 15
manader.




Min bakgrund

Utbildning och akademi

« Civilingengor i Automation & Mekatronik
fran Chalmers, inriktning teknisk
matematik. 2003-2008

« Doktorand i matematik pa Chalmers
2009-2015

 Postdok pa TU-Berlin 2015-1016

COMPANY RESTRICTED | NOT EXPORT CONTROLLED | NOT CLASSIFIED
Your Name | Documen t Name | Issue 1

Naringslivet

Konsult och gruppledare inom
algoritmutveckling pa Syntronic 2016-
AONES

Konsult och Chief Scientist pa Smartr
2019-2020

Systemingengor pa Saab sedan 15
manader.




Min bakgrund

Utbildning och akademi

« Civilingengor i Automation & Mekatronik
fran Chalmers, inriktning teknisk
matematik. 2003-2008

« Doktorand i matematik pa Chalmers
2009-2015

 Postdok pa TU-Berlin 2015-1016

« Adjungerad docent 20% pa Chalmers
fran febriuari 2021 och handledare for Al
doktorand fran augusti 2020

COMPANY RESTRICTED | NOT EXPORT CONTROLLED | NOT CLASSIFIED
Your Name | Documen t Name | Issue 1

Naringslivet

Konsult och gruppledare inom
algoritmutveckling pa Syntronic 2016-
AONES

Konsult och Chief Scientist pa Smartr
2019-2020

Systemingengor pa Saab sedan 15
manader.




Nagra av Saabs Surveillance produkter

COMPANY RESTRICTED | NOT EXPORT CONTROLLED | NOT CLASSIFIED
Your Name | Document Name | Issue 1




RADAR — MATPRINCIP

© RAdio Detection And Ranging

Mat avstand genom att belysa objekt med pulser av
mikrovagor och mata nar ekot kommer tillbaka.

Mata riktning genom att styra energin fran antennen.

Mata hastighet genom att mata Dopplerskift hos mottagen
puls.
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RADAR —ANTENN OCH LOBFORMNING
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PULS-DOPPLER-RADAR

Digital mottagning
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PULS-DOPPLER-RADAR

Digital mottagning

p
Exempel:
& Sandfrekvens: 3GHz

© Periodtid: T = éns

© Vaglangd: A =1-¢c = § 10-2 .

3-10% = 10cm
\ Y,




PULS-DOPPLER-RADAR

Digital mottagning

(&

p
Exempel:
~ Sandfrekvens: 3GHz

~ Periodtid: T = gns

> Véglangd: A=7-c= --107°-

3-10% = 10cm

Jumbojet eller fagel?
Olika amplitud!
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PULS-DOPPLER-RADAR

Sandning

Mottagning
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PULS-DOPPLER-RADAR
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PULS-DOPPLER-RADAR
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PULS-DOPPLER-RADAR
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PULS-DOPPLER-RADAR

Langsam tid
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PULS-DOPPLER-RADAR

Langsam tid
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PULS-DOPPLER-RADAR

Langsam tid

Mottagning
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PULS-DOPPLER-RADAR

Langsam tid
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GRUNDLAGGANDE SIGNALBEHANDLING

© Lobformning
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Konstant falsklarmssannolikhet
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GRUNDLAGGANDE SIGNALBEHANDLING
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GRUNDLAGGANDE SIGNALBEHANDLING
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STORUNDERTRYCKNING
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Malfoljning

Malspar

© Bayesiansk statistik

© Hypoteshantering

Detektioner Hypotesexplosion

Scene




EXEMPEL PA UTMANINGAR

Faglar och dronare
© En radar kan se tusentals faglar.
© Ett vaxande framtida hot ar mindre dronare.

© Att skillja faglar fran dronare ar ett utmanande problem som
till viss del aterstar att |0sas.

Vindkraftsparker

© Vindkraftsverk ger ifran sig ett kontinum av Dopplerskiften
fran noll i centrum till max vid de snabba rotorspetsarna.

© Miljon kring vinkraftsparker ar darfor extra utmanande.

37




BRAATT LASA

> Maste: Bayesiansk statistik

© Garna: Ren matematik och sannolikhetsteori

© Garna: Berakningsmatematik
2 Garna: 2-3 kurser inom maskininlarning
2 Garna: Ett par extra programmeringskurser
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