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Název studijního předmětu Matematické metody řízení a regulace - optimální 

řízení 
Způsob zakončení zkouška 
Další požadavky na studenta  
Předpokládá se pouze znalost matematiky na úrovni prvního dvouletí univerzitního studia, zejména znalost 
řešení diferenciálních rovnic, včetně spojité závislosti řešení na počátečních podmínkách a parametrech, dále pak 
numerické metody řešení obyčejných diferenciálních rovnic, numerická integrace, elementární znalosti statické 
optimalizace. 
 
Přednášející  

Doc. Ing., Mgr. Václav Záda, CSc. 
Stručná anotace předmětu  
Předmět se zabývá uvedením do problematiky matematické teorie řízení s aplikacemi v technických, přírodních 
a ekonomických vědách. Prioritně jsou zkoumány systémy pracující spojitě s rozlišením na lineární a nelineární 
úrovni. Student se seznámí se základními pojmy, jako jsou řiditelnost, pozorovatelnost, rekonstruovatelnost, 
stabilita a stabilizovatelnost systémů včetně tzv. teorie realizovatelnosti. Výklad probíhá dle klasického postupu 
věta-důkaz s ukázkami konkrétních aplikací. V případě zájmu lze výklad doplnit některými otázkami nekonečně-
dimenzionálních lineárních systémů.  
V případě specializace na optimální řízení systémů je provedeno seznámení se základními metodami variačního 
počtu a jejich využitím v řízení technických systémů. Hlavní část výkladu je pak založena na principu minima 
resp. maxima s omezeními řídících parametrů a stavových proměnných. Teoretickou část lze modifikovat podle 
úrovně znalosti studentů. Praktické aplikace jsou doplněny vybranými numerickými metodami optimálního 
řízení, otázkami rychlosti konvergence a otázkami přesnosti výpočtů. 
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