Okruhy otazok z predmetu TAR 11

Ro¢nik: 5.
Semester: zimny
Zameranie: Riadenie procesov

1. Algebricka tedria linearneho riadenia (ATR) - opakovanie
Metoda umiestnenia polov
2. Optimalne riadenie LSS
2.1 Integralne kritéria kvality
2.2 Metoda variaéného vypoctu
Navrh optimalneho regulatora pre systém n-tého radu
3. Adaptivne riadenie systémov (AR)
3.1 Princip adaptivity
3.2 Samonastavujlce sa adaptivne sytémy (STR)
3.2.1 Metody priebeznej identifikacie
3.2.2 Diskrétne adaptivne riadenie
3.2.3 Spojité (hybridné) adaptivne riadenie
3.3 Adaptivne riadenie na baze referenéného modelu (MRAS)
3.3.1 Princip MRAS
3.3.2 MRAS podrla pravidla MIT
(Adaptacia statického zosilnenia; MRAS pre systémy 1. a 2. radu)
3.3.3 MRAS v zmysle Ljapunovovej teorie stability
(Ljapunovova teoria stability; MRAS pre systém 1. radu)
4. Robustnost’ a robustné riadenie (RR)
4.1 Normy signdlov a systémov
4.2 Zékladna koncepcia RR
(pojem vnutornej stability; neurcitosti; citlivostna a doplnkova citlivostna funkcia;
asymptotické sledovanie; nominalna kvalita; robustna stabilita; robustnd kvalita)
4.3 Navrh robustného reguldtora podl'a algebraickej tedrie riadenia
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