Tématické okruhy otázek ke zkoušce z pøedmìtu


Teorie øízení


(AVI 2,3)


Základní pojmy, definice, rozdìlení





Pøedmìt teorie automatického øízení (AØ)


Ovládání, automatické øízení; pøíklady


Druhy schémat používaných v AØ, prvky ve schématech


Druhy velièin a jejich znaèení


Druhy systémù automatického øízení (SAØ); základní klasifikace


Pracovní bod, linearizace teènou/seènou; metoda nejmenších ètvercù


Druhy SAØ podle požadavkù na výstupní velièinu


Druhy SAØ podle chyby v ustáleném stavu��Analýza SAØ, statické a dynamické vlastnosti spojitých lineárních t-invariantních SAØ�


Vnìjší popis SAØ, diferenciální rovnice, obrazový pøenos, L-transformace


Vnitøní popis SAØ, stavový prostor, vektor stavu a jeho zavedení


Regulární signály používané ke zjiš�ování dynamických vlastností prvkù SAØ; harmonický signál, jednotkový Heavisideùv skok, Diracùv impuls


Statická charakteristika, ustálený stav, zesílení; zpùsob mìøení


Pøechodová charakteristika; zpùsoby mìøení a vyhodnocování parametrù SAØ – identifikace


Impulsní charakteristika; vlastnosti, výpoèet


Vztah mezi obrazovým pøenosem a pøechodovou a váhovou funkcí


Frekvenèní pøenos; frekvenèní charakteristiky v komplexní rovinì a v logaritmických souøadnicích


Zpùsob mìøení a vyhodnocování frekvenèních charakteristik


Vztah mezi pøechodovou a frekvenèní charakteristikou


Algebra pøenosù; sériové, paralelní, antiparalelní spojení


Transformace blokových schémat; pøenos øízení, poruchy, odchylky


Mnoharozmìrové (víceparametrové) SAØ��Základní typy øízených soustav v lineárních t-invariantních SAØ�


Statické soustavy nultého, 1. a 2. øádu; popis, dynamické vlastnosti, frekvenèní charakteristiky


Astatické øízené soustavy 1. a 2. øádu; popis, dynamické vlastnosti, frekvenèní charakteristiky


Øízené soustavy s derivaèním charakterem; ideální a realizovatelná derivaèní soustava


Øízené soustavy s dopravním zpoždìním��Stabilita SAØ�


Algebraická kritéria stability, rozložení koøenù charakteristické rovnice, Hurwitzovo kritérium


Frekvenèní kritéria stability; princip argumentu


Michajlovovo-Leonhardovo kritérium, konstrukce hodografù


Nyquistovo kritérium v komplexní rovinì a v log. souøadnicích


Øiditelnost a pozorovatelnost dynamických systémù


Geometrické místo koøenù; konstrukce a použití��


�
Syntéza optimálních SAØ�


Kvalita regulaèního pochodu, kritéria kvality


Zpùsoby korekce vlastností regulaèního obvodu


Regulátor a jeho struktura; vlastnosti regulátorù


Regulátory P, I, D; dynamické a frekvenèní vlastnosti


Regulátor PID, struktura, popis, dynamické a frekvenèní vlastnosti


Optimální nastavení parametrù regulátorù; standardní tvary charakteristické rovnice uzavøeného obvodu (Whiteley, Naslin, Ziegler-Nichols)


Nastavení regulátoru dle kritéria ITAE, experiment v otevøené/uzavøené smyèce��Nelineární systémy automatického øízení (NSAØ)�


Základní vlastnosti NSAØ; typy a vlastnosti nelinearit


Analýza chování NSAØ; stavový prostor (fázová rovina), konstrukce fázových trajektorií, ustálené stavy


Frekvenèní metody; harmonická rovnováha, ekvivalentní pøenos


Stabilita NSAØ; Ljapunovova teorie stability


Ljapunovovy vìty o stabilitì, Ljapunovská funkce a její vlastnosti; použití na reprezentativních pøíkladech
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