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Cilem pfedmétu je prohloubeni znalosti a praktickych navyki z analyzy, syntézy a identifikace spojitych linearnich
dynamickych systémi a sezndmeni studentti s nékterymi sofistikovanymi metodami syntézy regulatorti. Piedmét je
zaméfen na principy experimentalni identifikace, na pokrocilé techniky navrhu parametrti PID regulatoru a na zlepSeni
regulacnich vlastnosti na zékladé rozvétvené zpétnovazebni regulacni struktury. Je zahrnuta i problematika popisu
neurcitosti regulovanych soustav a robustniho fizeni systému s neurCitostmi. Teoretickd i praktickd vyuka vyuziva
softwarové podpory Matlabu.

Analyza systému
1) Vnéjsi popis LTI systémut (SISO, MIMO), diskretizace spojitého popisu.
2) Z transformace, struktury diskrétnich modelt (ARX).
3) Identifikace systému se spojitym modelem, odhad parametrii obrazového pfenosu zvolené struktury.
4) Model parametrické neurcitosti, norma H2, Hoo, verifikace modelu.
5) Stavova reprezentace dynamického systému (spojita a diskrétni oblast).
6) Kalmanova stavova dekompozice, SVD dekompozice, minimalni realizace a redukce fadu modelu.
7) Zpétnovazebni fizeni (role PID a PSD v regulacnim obvodg).
8) Citlivostni analyza, pozadavky na kvalitu regulace ve frekvenéni oblasti uzavieného a oteviené¢ho obvodu.
Nyquistovo kritérium stability.
Pokrocilé techniky nastaveni PID regulatoru
9) Metoda geometrického mista kotentl, aplikace metody geometrického mista kofend pro navrh PID regulatort.
10) Optimalni setizeni PID regulatord jako numericka optimalizacni tloha (zobecnéné kvadratické kritérium, TAE,

11) Optimalni sefizeni PID regulatori metodou optimalniho modulu. Frekvenéni charakteristiky regulatoru PD, Pl a
PID.

12) Navrh PID regulatort dle Ackermana (frekvenéni piistup).
Rozsifeni zpétnovazebni regulacni struktury

13) Kompenzace méfené poruchy pomoci doptedné vazby, regulacni obvody s pomocnou méfenou a regulovanou
veli¢inou. Kaskadni regulace.

14) PID regulator s dvéma stupni volnosti (vyrovndvani neméfenych poruch). Filtrovani Zadanych hodnot. Navrh
regulatoru z inverzni dynamiky.

15) Regulatory s vnitinim modelem (Internal model control IMC).
Robustni Fizeni

16) Robustni stabilita uzavien¢ho obvodu s neurcitosti. Struktura zobecnéného modelu uzavieného obvodu,
penalizacni funkce.

17) Formulace H2 optimalniho fizeni (linedrni podilova transformace), Ho© optimalniho fizeni. Volba parametrt
vahovych filtrt.

18) Minimalizaci smiSené citlivostni funkce. Robustni fizeni pro nestrukturovanou neurcitost. Kritérium kvality
fizeni s multiplikativni neurcitosti.

Stavové Fizeni
19) Estimace stavu.
20) Stavovy regulator, stavova regulace pro sledovani zddané hodnoty.

Rozsahlé soustavy a jejich popis
21) Blokova algebra SISO a MIMO systému (signalni rovnice, Masontiv vzorec).

V souladu s programem piednaSek navazuji prakticka cviceni v Laboratofi fizeni, kde s pomoci softwarové podpory
Matlabu studenti implementuji na konkrétnich laboratornich ulohach teoretické zavéry a metodiku navrhii regulatort.
Tato implementace navrhu reguldtori na laboratornich tlohdch umoziuje studentim porovndvat ucinek jednotlivych




regulatorii navzdjem v podminkach, které jsou blizké redlnym podminkdm. Soucasné tato cviceni umozni studentim
poznat vlastnosti a moznosti sofistikovanych metod navrhu regulatort.
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