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Anotace: 

Přímé metody  návrhu  a  ladění  regulátorů  jsou  takové,  které  využívají  naměřená  vstupně/výstupní  data  z 
procesu (ať už z otevřeného nebo uzavřeného regulačního obvodu) k přímé optimalizaci parametrů zvoleného 
typu regulátoru dle předem definovaného kritéria. Tyto metody tedy vynechávají modelování a  identifikaci 
procesu – časté zdroje chyb a nepřesností, které se potom přenášejí i do návrhu regulátoru. I když základní 
myšlenka není úplně nová, v posledních 2 dekádách se jí dostalo opět větší pozornosti v rámci studia souvislostí 
mezi  identifikací  a  návrhem  robustního  řízení  v  uzavřeném  reg.  obvodu.  Výsledkem  je  několik  nových, 
efektivních metod přímého návrhu a ladění regulátoru jako např. VRFT‐ Virtual Reference Feedback Tuning, 
IFT – Iterative Feedbeck Tuning, FRIT – Fictitious Reference Iterative Tuning, a mnohé další. Tato oblast se dále 
vyvíjí  a  existuje  řada  úspěšných  průmyslových  aplikací  zmíněných  metod,  nicméně  je  třeba  ještě  dořešit 
některé  problémy  u  jednotlivých metod,  jako  např.  optimálnost,  konvergenci  iteračních  schémat,  garanci 
stability výsledného reg. obvodu, aplikaci na nelineární systémy, atd. Student bude sledovat a studovat vývoj 
v  této oblasti, ověřovat dané algoritmy a navrhovat příp.  vylepšení  s  cílem poskytnout praktické algoritmy 
přímého návrhu a ladění regulátorů. Adept by měl mít dobré matematické základy, slušnou angličtinu a zájem 
a automatické řízení. 
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