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Experimentálna identi�kácia fyzikálnych cvi£ení

Zadanie 1:

odvodenie matematického modelu nelineárneho dynamického (NDS)
fyzikálneho systému (tepelný, hydraulický systém, n = 2)

vytvorenie modelu lineárnej aproximácie fyzikálneho systému (LDS) -
vo©ba pracovného bodu (PB)

zostavenie odchýlkového modelu fyzikálneho systému

porovnanie NDS a odchýlkového modelu v PB

návrh spojitého PID a následne diskrétneho PSD algoritmu riadenia
pre LDS pomocou 2 vybraných metód

overenie funk£nosti navrhnutých algoritmov riadenia na LDS a NDS

návrh diskrétnych algoritmov riadenia (dead-beat a pole-placement) s
ich overením na LDS a NDS
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Experimentálna identi�kácia fyzikálnych cvi£ení

Zadanie 2:

návrh generátora pseudonáhodného binárneho signálu pre
experimentálnu identi�káciu v okolí PB

získanie trénovacích dát pre experimentálnu identi�káciu z fyzikálneho
NDS

predspracovanie dát (orezanie nábehu, normovanie, rozdelenie na
trénovacie a testovacie dáta)

výpo£et parametrov regresných modelov ARX/ARMAX modelu
pomocou System Identi�cation Toolboxu programovacieho prostredia
MATLAB/Simulink

validita parametrov regresného modelu ARX/ARMAX na testovacích
dátach

návrh diskrétnych regulátorov (dead-beat a pole-placement) s ich
overením na NDS
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