8.
9.

Teorie Fizeni (SZTR)
AR, TOD, IRS!
Zkouska z pfedméti Automatické fizeni (AR), Teorie odhadu a zpracovani signali (TOD)
a Informaéni a fdici systémy 1 (IRS1)

. Popis linearnich systémtl — impulzni, piechodova a frekvenéni charakteristika, stavovy

popis; ptenos systému, nuly a pdly; stabilita, fiditelnost, pozorovatelnost, zména dynamiky
systému zpétnou vazbou.

Klasické metody syntézy zpétnovazebnich systému. Frekvencni metody (Bode, Nichols,
integra¢né-derivacni kompenzatory), geometrické misto kotent.

Stabilita a kvalita fizeni zpétnovazebnich systémil. Vnitini stabilita, Nyquistovo kritérium
stability, asymptotické sledovani, princip vnitiniho modelu, citlivostni funkce pfislusné k
zpétnovazebni smycce a jejich interpretace.

Normy signalt a systémt. Definice norem signalli, indukované normy systému, fyzikalni
interpretace. Vykonova spektralni hustota signald, Parsevalova véta.

Neurcitost a robustnost systémtl. Strukturalni a nestrukturdlni neurcitost. Aditivni,
multiplikativni a zpétnovazebni neurcitost. Formulace ndvrhové tllohy fizeni systému s
neurcitosti. Vahové funkce, kritéria robustni stability a robustni kvality fizeni.

Stabilizace zpétnou vazbou. Parametrizace vSech stabilizujicich reguldtord. Silna
stabilizace, simultanni stabilizace (SISO). Parametrizace vSech stavovych zpétnych vazeb
ptitazujicich danou Jordanovu formu matici dynamiky uzavieného systému (MIMO).
Formulace problému odhadu, zékladni pfistupy (analyza dat, parametrické odhady,
Bayesovy odhady), stochasticky systém.

Optimalni odhad ve smyslu stiedni kvadratické chyby.

Odhad ve smyslu maximalni vérohodnosti, Cramér-Raova mez, rekurzivni odhady.

10. Odhad stavu linearniho systému — filtrace (Kalmantv filtr).
11. Programovaci jazyky PLC (IEC 61131-3): metoda sekvenc¢nich funkénich grafia (SFC);

Petriho sité.

12. Programovaci jazyky PLC: strukturovany text, funkéni bloky, liniova (kontaktni)

schémata.

13. Systémy SCADA a HMI: zékladni pojmy, architektura.
14. Primyslové komunikace: ISO-OSI model, rodina protokoltit TCP/IP, adresovani; Modbus;

CAN, CANOpen; EtherCAT; Ethernet-Powerlink.



