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Anotace:

Systémy s nekonecnym spektrem, typicky reprezentované systémy se zpozdénim, vzbuzovaly v poslednich
desetiletich zaslouZeny zdjem védcu i inZenyr(, nebot jejich modely dokazi reprezentovat dynamiku mnoha
redlnych systémd. Pfi jejich Fizeni pouzitim tradi¢nich a rozsifenych (nezpozdénych) PID regulatord, které jsou
v praxi pofad nejvyuzivanéjsi, se vSak objevuji problémy se stabilitou regula¢niho obvodu i celkovou kvalitou
fizeni. Obecné neni vhodné pouZit pfi ladéni parametrd regulatort klasické postupy, nybrz pokrocilé moderni
techniky, které vsak jsou ¢asto matematicky pfilis obtizné a prakticky malo uplatnitelné. Zde se nabizi elegantni
vyuziti optimaliza¢nich metod, predevsim z oblasti metaheuristickych metod ¢i jinych pfistupl umélé
inteligence. Cilem disertacni prace je formulovani pro praxi vhodnych ucelovych funkci a jejich omezeni, které
jsou nasledné feseny pomoci pokrocilych optimaliza¢nich metod pfi ladéni parametr( PID regulator( pro rizné
typy nekonecné-dimenzionalnich systémd, které student vhodné vylepsi a modifikuje. Ocekava se studentova
invence pfi modifikaci téchto algoritm( pfi Feseni uvedené tridy uloh a taktéz praktické (laboratorni) ovéreni
simula¢né ziskanych vysledkd.
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