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Anotace: 

Systémy  s nekonečným  spektrem,  typicky  reprezentované  systémy  se  zpožděním,  vzbuzovaly  v posledních 
desetiletích zasloužený zájem vědců i  inženýrů, neboť jejich modely dokáží reprezentovat dynamiku mnoha 
reálných systémů. Při použití tradičních PID regulátorů, které jsou v praxi pořád nejvyužívanější, při jejich řízení 
se však objevují problémy se stabilitou regulačního obvodu  i celkovou kvalitou řízení. Obecně není vhodné 
použít při  ladění parametrů regulátorů klasické postupy, nýbrž pokročilé moderní  techniky, které však  jsou 
často matematicky příliš obtížné a prakticky málo uplatnitelné. Zde se nabízí elegantní využití optimalizačních 
metod, především z oblasti heuristických a přírodou inspirovaných metod a umělé inteligence. Cílem disertační 
práce je navržení pro praxi vhodných účelových funkcí a jejich omezení a následné ověření několika pokročilých 
optimalizačních  metod  při  ladění  parametrů  PID  regulátorů  pro  různé  typy  nekonečně‐dimenzionálních 
systémů. Očekává se studentova invence při modifikaci těchto algoritmů při řešení uvedené třídy úloh a taktéž 
praktické (laboratorní) ověření simulačně získaných výsledků. 
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