D — Charakteristika studijniho predmétu

Nazeyv studijniho predmétu ,
Stavova regulace

Typ predmétu povinné volitelny doporuéeny roénik / semestr | 1/LS
Rozsah studijniho predmétu 2p+2c | hod. za tyden | 4 krediti |5

Jiny zpiisob vyjadfieni rozsahu

Zpiisob zakondeni zapocet + zkouska | Forma vyuky | pfedndsky + cviceni

DalSi poZadavky na studenta

Vyuéujici |

doc. Ing. Libor Tima, CSc.

Struéna anotace predmétu |

Predmét se zabyva podrobnym rozborem dynamickych vlastnosti zejména linearnich systémt, spojitych i diskrétnich.
Jejich stavovym popisem, transformaci stavového vyjadieni, jeho kanonickymi tvary. Vztah mezi vnéj$im a vnitinim
popisem systému, pfechod od spojittho modelu na diskrétni. Odhad stavu systému, deterministicky Luenbergertv
estimator uplného a redukovaného fadu a jeho vyuziti pro navrh optimalniho zpétnovazebniho obvodu. Stavovy spojity a
diskrétni regulator.

Hlavni témata vyuky po jednotlivych tydnech jsou nasledujici:

1. Stavovy popis linearnich i nelinedrnich systému, linearizace popisu.

2. Popis spojitych i diskrétnich systémd, jedno i vicerozmérnych.

3. Souvislost mezi vnitinim a vnéj$im popisem, transformace systému pocateCnich podminek na pocate¢ni hodnotu
stavového vektoru.

4. Transformace stavového popisu, kanonické Frobeniovy tvary.

5. Jordantv kanonicky tvar, Van de Mondova matice.

6. Obecné feSeni stavovych rovnic, fundamentalni matice (jeji vyjadfeni pomoci Laplaceovy transformace, pomoci
Sylvestrova rozvoje a prostiednictvim transformace do Jordanova tvaru).

7. Diskrétni stavovy popis spojitého systému buzeného schodovou funkci, oSetfeni astatického pfipadu.

8. Vliv periody vzorkovani, stroboskopicky efekt, Shannontiv teorém.

9. Pozorovatel stavu, Luenbergertiv deterministicky estimator upIného tadu.

10. Luenbergertv deterministicky diskrétni estimator redukovaného fadu.

11. Spojity a diskrétni regulaéni obvod se stavovou zpétnou vazbou, diskrétni stavovy regulator, navrh volbou pola
regula¢niho obvodu, Ackermannova formule.

12. Eliminace trvalé regulacni odchylky, astatické rozsifeni zpétné vazby.

13. Navrh optimalniho stavového regulatoru podle kvadratického kritéria, Riccatiho rovnice.

14. Rizeni dynamickych systémii s dopravnim zpozdénim.

Informace ke kombinované nebo distanéni formé

Rozsah konzultaci (soustiredéni) | | hodin za semestr

Rozsah a obsahové zaméreni individualnich praci studenti a zpusob kontroly
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