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Stručná anotace předmětu: 
Předmět je zaměřen na praktické aplikace metod automatického řízení. Důraz je kladen na to, aby 
byly popisovány úlohy realistického rozsahu nikoliv jen ilustrační příklady. Podrobně jsou probírány 
zejména ty jevy, které podstatně komplikují či znemožňují aplikaci metod klasické lineární teorie řízení 
systémů konečného řádu. Uvažováno je tak především dopravní zpoždění a dále pak nelinearity a 
interakce spojitých a logických podsystémů a veličin. Předmět se v první řadě snaží využívat znalostí, 
které studenti získali v předchozích (především pak povinných) předmětech, a zasazovat je do širšího 
aplikačního rámce. Je-li zapotřebí vyložit nové poznatky, jsou vždy vykládány v kontextu vhodných 
aplikací. Na cvičení jsou podrobně probírány rozsáhlejší případové studie.  
 
Získané kompetence: 
Absolvent předmětu se podrobněji seznámí s hledisky, která  je třeba vzít v úvahu při aplikaci metod 
teorie řízení na úlohy realistické složitosti. Vedle toho si rozšíří své znalosti v oblasti řízení systémů se 
zpožděním, nelineárních a hybridních systémů.  
 
Témata přednášek: 
Řízení systémů s dopravním zpožděním v řízení. Návrh PI resp. PID regulátorů pro tyto systémy a 
meze jejich použitelnosti. Smithův regulátor, problém robustnosti a pomalé odezvy na poruchy 
působící na vstupu řízené soustavy. Rozšíření Smithova regulátoru pro astatické systémy a pro řízení 
mnoharozměrových systémů. 
Obecnější systémy se zpožděním ve stavech i v řízení, retardované a neutrální systémy, analýza 
stability, metody pro návrh řízení.  
Aplikace: dopravní zpoždění v mechanických systémech, telemanipulační systémy, komunikační 
zpoždění v distribuovaných řídicích systémech, spalovací motory, vnitřní zpoždění v chemických 
reaktorech s recyklem, zpoždění v mykacím stroji.  
Nelineární systémy, použití lineárních regulátorů na nelineární systémy, kompenzace výrazných 
statických nelinearit v řízených systémech.  
Aplikace: řízení pH, regulace volnoběhu spalovacího motoru.  
Interakce spojité dynamiky a logických popř. vícehodnotových signálů a veličin, pojem hybridního 
systému, nástin možností aplikace aparátu hybridních systémů na modelování a řízení spalovacích 
motorů.  
 
Náplň cvičení: 
Cvičení bezprostředně navazují na přednášenou problematiku. Přitom jsou podrobněji probírány 
vybrané aplikační příklady z přednášek. K ověřování návrhů řídicích systémů je využíváno počítačové 
simulace v prostředí MATLAB/Simulink včetně příslušných toolboxů. 
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