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Struéna anotace predmétu |

Absolvent pfedmétu je schopen navrhovat ¢islicové regulatory pro vétSinu béznych aplikaci. Dokéaze fizeny systém
popsat diskrétnim modelem a v zdvislosti na jeho slozitosti a cilech fizeni zvolit vhodny regulator i jeho nastaveni.
Spektrum reguldtordi, které ovlada saha od jednoduchych cislicovych analogii klasickych PID regulatort az k
prediktivnim regulatorim zalozenym na modelu, které jsou vhodné pro slozité aplikace.

Hlavni témata predmétu po jednotlivych tydnech vyuky jsou nasledujici:

1. Zéklady teorie linearnich diskrétnich dynamickych systémd, jejich nejdtlezitéj$i matematické modely (diferencni
rovnice, ptenos v Z transformaci, stavovy popis).

2. Stabilita diskrétnich systému, kritéria stability.

3. Diskrétni popis spojitych soustav fizenych pomoci ¢islicovych regulatorti, diskrétni aproximace spojitych regulatora.
4. Cislicové PID regulétory, jejich varianty a vlastnosti.

5. Implementace cislicovych regulatort, volba periody vzorkovani, vliv ¢islicové realizace na fazovou bezpecnost a
stabilitu regulacnich obvodi.

6. Cislicové regulatory s optimalizovanou strukturou, kompenzaéni regulatory, neminimalni fazovost diskrétniho
prenosu soustavy a jeji disledky na stabilitu obvodu

7. Podminkové rovnice stability, ndvrh regulatoru v kone¢ném poctu krokd regulace (slaba, silna verze).

8. Prediktivni fizeni zalozené na modelu (MPC model predictive control), zdkladni princip metody, kvadratické
kritérium optimality, formulace omezujicich podminek.

9. MPC pouzivajici model typu ofiznutd pifechodova charakteristika (tj. algoritmus Dynamic Matrix Control - DMC),
odvozeni vztahl pro fizené systémy s jednim i vice vstupy a vystupy, analytické feSeni optimaliza¢ni tlohy bez
omezujicich podminek.

10. Zjednodusené suboptimalni varianty feSeni ulohy s omezujicimi podminkami, pfevod na standardni tvar ulohy
kvadratického programovani a plné numerické feSeni optimaliza¢ni ulohy.

11. Modifikace DMC algoritmu pro systémy s astatismem prvniho fadu, uvazovani dopfedné vazby od meéfenych
poruchovych velicin.

12. Prediktivni fizeni zaloZené na pfenosovych modelech - zobecnéné prediktivni fizeni (GPC).

13. Prediktivni fizeni zaloZené na stavovych modelech, feSeni ulohy bez omezujicich podminek, numericky vyhodna
formulace v podobé¢ feSeni tilohy nejmensich Ctverci.

14. Prediktivni regulatory zalozené na stavovych modelech s omezujicimi podminkami, tvrdé a mé&kké omezujici
podminky, estimace neméfenych stavovych veli¢in.
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