
Ján Mikleš
Miroslav Fikar

Modelovanie, identifikácia
a riadenie procesov II

Identifikácia a optimálne riadenie

STU Bratislava



Publikácia sa zaoberá matematickým modelovaním vzorkovaných spojitých procesov,
návrhom jednoduchých PID regulátorov, identifikáciou procesov, optimálnym, prediktív-
nym a adaptívnym riadením procesov. Určená je graduovaným študentom, môže však
poslúžiť aj iným záujemcom, ktorí sa zaujímajú o túto problematiku.
Kniha bola pripravená s podporou Slovenskej spoločnosti pre kybernetiku a informa-

tiku (národnej členskej organizácie IFAC) a Slovenskej spoločnosti priemyselnej chémie
– pobočky pri FCHPT STU Bratislava.
Informácie o prvom dieli knihy: Mikleš, J., Fikar, M.: Modelovanie, identifikácia a ria-

denie procesov I. Modely a dynamické charakteristiky spojitých procesov. STU Press,
Bratislava, 192s, 1999 (ISBN 80-227-1289-2) sú dostupné na:
http://www.kirp.chtf.stuba.sk/~fikar/research/other/kniha.htm

K niektorým príkladom označeným touto značkou sú na Internete dostupné zdrojovéwww
kódy na adrese:
http://www.kirp.chtf.stuba.sk/~fikar/research/other/kniha2.htm

Zdrojové kódy sú pre programový balík MATLAB (http://www.mathworks.com)
s podporou toolboxov Simulink, Polynomial Toolbox (http://www.polyx.cz) a ID-
TOOL (dostupný na web stránkach autorov).

c© Prof. Ing. Ján Mikleš, DrSc., Doc. Dr.-Ing. Miroslav Fikar

Lektori: Prof. Ing. P. Dostál, CSc.
Prof. Ing. B. Roháľ-Iľkiv, CSc.

Publikácia neprešla redakčnou úpravou

ISBN XX



Predslov
Predkladaná publikácia je druhou časťou knihy, ktorá pojednáva o modelovaní, identifi-
kácii a riadení spojitých procesov. V tejto časti sa zaoberá matematickým modelovaním
vzorkovaných spojitých procesov, návrhom jednoduchých PID regulátorov, identifikáciou
procesov, optimálnym, prediktívnym a adaptívnym riadením procesov.
Cieľom prvej kapitoly je ilustrovať prípravu vzorkovaných spojitých matematických

modelov pre identifikáciu a návrhy riadenia procesov.
V ďalšej časti sú opísané niektoré základné postupy pre získavanie matematických

modelov procesov pomocou identifikácie, či na základe prechodových charakteristík, alebo
odozvy procesov na náhodný signál.
Jadrom knihy sú kapitoly zaoberajúce sa riadením procesov, či už pomocou jednodu-

chých PID regulátorov, alebo na základe optimalizácie zhodne zvolenej účelovej funkcie.
Sú prebrané oblasti z dynamického programovania, LQ, LQG, H2, či prediktívneho ria-
denia.
Záverečná kapitola pojednáva o adaptívnom riadení procesov a spája poznatky uve-

dené v predošlých častiach.

Autori ďakujú lektorom Prof. P. Dostálovi. a Prof. B. Roháľ-Iľkivovi za ich cenné
návrhy a poznámky, ktoré prispeli k zlepšeniu kvality diela.
Autori tiež ďakujú Ing. Ľ. Čirkovi, doc. Bakošovej Ing., T. Hirmajerovi, Ing. K. Calí-

kovi, Ing. L. Dermíškovi, študentom a diplomantom autorov za pripomienky k rukopisu
diela, ktoré pomohli odstrániť niektoré chyby a nedostatky a Ing. A. Širicovej za napísanie
časti rukopisu.

Bratislava, október 2004
J. Mikleš
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