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Experimentalna identifikacia fyzikalnych cviceni

Zadanie 1:
@ odvodenie matematického modelu nelinedrneho dynamického (NDS)
fyzikalneho systému (tepelny, hydraulicky systém, n = 2)
@ vytvorenie modelu linedrnej aproximacie fyzikalneho systému (LDS) -
volba pracovného bodu (PB)
@ zostavenie odchylkového modelu fyzikalneho systému
@ porovnanie NDS a odchylkového modelu v PB

@ navrh spojitého PID a nasledne diskrétneho PSD algoritmu riadenia
pre LDS pomocou 2 vybranych metéd

@ overenie funkZnosti navrhnutych algoritmov riadenia na LDS a NDS

@ navrh diskrétnych algoritmov riadenia (dead-beat a pole-placement) s
ich overenim na LDS a NDS
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Experimentalna identifikacia fyzikalnych cviceni

Zadanie 2:

@ navrh generatora pseudonahodného binarneho signalu pre
experimentalnu identifikaciu v okoli PB

@ ziskanie trénovacich dat pre experimentalnu identifikaciu z fyzikalneho
NDS

@ predspracovanie dat (orezanie nabehu, normovanie, rozdelenie na
trénovacie a testovacie data)

@ vypocet parametrov regresnych modelov ARX/ARMAX modelu
pomocou System Identification Toolboxu programovacieho prostredia
MATLAB/Simulink

@ validita parametrov regresného modelu ARX/ARMAX na testovacich
datach

o navrh diskrétnych regulatorov (dead-beat a pole-placement) s ich
overenim na NDS
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