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Nazov pracoviska, na ktorom bol projekt rieSeny
1. Ustav automobilovej mechatroniky
2.

3.
4,
5

Nazov a stat zahraniéného pracoviska, ktoré spolupracovalo pri rieSeni
1. Institut Josef Stefan, Ljubljana

2.

3.

Udelené patenty/podané patentové prihlasky, vynalezy alebo uzitkové vzory, ktoré su
vysledkami projektu

1. Zapojenie regulatora s troma stupfiami volnosti s referenénym modelom a doprednym
riadenim pre sustavy s vystupnymi poruchami
2. Pozorovatel vstupnej poruchy s filtrom FIR pre sustavy s dominantnou dynamikou 1. radu

3. Zapojenie obvodu pozorovatela vstupnej poruchy s filtrom FIR pre sustavy s dynamikou 2.
radu s nedostupnymi derivaciami vystupu

Najvyznamnejsie publikacie (knihy, élanky, prednasky, spravy a pod.) zhriiujuce
vysledky projektu — uvedte aj publikacie prijaté do tlace

1. HUBA, Mikulas$ - TAPAK, Peter - HUBA, Tomas. Experimentujeme s tepelno-opticko-
mechanickou sustavou TOM1A : Navrh regulatorov z dynamickych tried 0 a 1. 1. vyd.
Bratislava : STU, 2015. 200 s. ISBN 978-80-89316-13-7.

2. M. Huba, P. Bistak, Navrh jednoduchych systémov s obmedzeniami. Regulatory z
dynamickych tried 1, 2 a vy$Sich. Bratislava: STU Bratislava - Slovenska e-akadémia, n.o.,
2016. ISBN 978-80-89316-14-4.

3. HUBA, Mikulas. Comparing 2DOF PI and Predictive Disturbance Observer Based Filtered
PI Control. In Journal of Process Control. Vol. 23 (2013), s.1379-1400. ISSN 0959-1524.



4. HUBA, Mikula$ - ZAKOVA, Katarina - SOOS, David. Online presentation of the
performance portrait method. In Online Experimentation: Emerging Technologies and loT.
Barcelona : IFSA, 2015, S. 229-245, [1,34 AH]. ISBN 978-84-608-6128-7.

5. I. Belai and M. Huba, “A position servo drive with constrained control,” Proceedings of the
Institution of Mechanical Engineers Part | - Journal of Systems and Control Engineering,
2017, ISSN 0959-6518, accepted

Uplatnenie vysledkov projektu

Projekt rozvijal metddu portrétu spravania tvoriacu jadro softvérového produktu - podporného
pocitaCového systému na optimalny navrh robustnych a nelinearnych regulatorov pre
systémy s obmedzeniami a s moznymi velkymi oneskoreniami. Metdéda portrétu spravania
rieSi problematiku optimalneho a robustného navrhu regulatorov vypoctom portrétu spravania
daného obvodu nad mriezkou bodov zvolenych normovanych parametrov obvodu. Pritom
vychadza z vyberu optimalnych hodnbt zvoleného kritéria kvality a zo sledovania odchylok od
ideélnych tvarov vstupu a vystupu systému zaloZzenych na pojme monoténnosti. Na rozdiel od
tradiénych metdd optimalizacie nema metdda problémy s konvergenciou a presnost’ jej
vysledkov zalezi len od poctu zvolenych bodov na generovanie portrétu. V rdmci novej
ucelenej tedrie robustnych a nelinearnych regulatorov s reSpektovanim zakladnych typov
obmedzeni a dopravného oneskorenia priniesli publikované prace integraciu réznych
teoretickych pristupov k navrhu riadenia najCastejSie sa vyskytujucich dynamickych systémov
a svojimi vysledkami podnietili aj dalSi rozvoj alternativnych tradi¢nych i modernych pristupov
robustného riadenia.

CHARAKTERISTIKA VYSLEDKOV

Suhrn vysledkov rieSenia projektu a naplnenia cielov projektu v slovenskom jazyku
(max. 20 riadkov)

Projekt priniesol programovy balik na robustny a optimalny navrh naj€astejSie vyuzivanych
regulaénych obvodov pomocou metddy portrétu spravania. V teoretickej rovine boli ciele
projektu naplnené dvomi monografiami a dal$imi publikaciami v poprednych ¢asopisoch, na
svetovych kongresoch a sympdziach IFAC a v zbornikoch dalSich poprednych svetovych
konferencii. Popri podpornych programoch na vypocet portrétov spravania bol su¢astou
projektu rozvoj experimentalneho prostredia umoznujuceho verifikovat analyzu, syntézu, a
vyhodnotenie optimalneho a robustného navrhu regulaénych obvodov riadenim realnych
systémov v laboratériach aj na dialku cez Internet. V rdmci novej ucelenej teérie robustnych a
nelinearnych regulatorov s reSpektovanim zakladnych typov obmedzeni, nelinearnych
vlastnosti systému a dopravného oneskorenia priniesli publikované prace integraciu r6znych
teoretickych pristupov k navrhu riadenia najCastejSie sa vyskytujucich dynamickych systémov
a svojimi vysledkami podnietili aj dalSi rozvoj alternativnych tradi¢nych, ¢&i modernych
pristupov robustného riadenia. Vyskumné aktivity boli podporené prednaskami, workshopmi,
demonstraciami a tutorialmi na poprednych svetovych konferenciach, tvorbou Studijnych
materidlov a prenosom ziskanych poznatkov do vyucby a do praktickych aplikacii.

Suhrn vysledkov rieSenia projektu a naplnenia cielov projektu v anglickom jazyku
(max. 20 riadkov)

The project has brought a program package for a robust and optimal design of the most
frequently used control loops by the performance portrait method. At the theoretical level the
project aims hav been fulfilled by two monographs and by publications in relevant scientific
journals, at two World Congresses and Symposia of IFAC and in proceedings of numerous
prominent world conferences. Besides of the computer programs for the performance portrait
based analysis and design, the project also supported development of an experimental
environment enabling to verify the carried out analysis, design and its evaluation by control of
real systems in laboratories, or remotly via Internet. Within the framework of new compact
theory of robust and optimal control, which is respecting basic control constraints, system's
nonlinearities and time delays, the published works brought integration of different theoretical
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approaches to control of the most frequently considered dynamical systems. The project
results initiated also new development within the traditional and alternative modern robust and
optimal approaches. The research activities have also been supported by presentations,
workshops, demonstrations and tutorials at prominent world conferences, by new study
materials and by a knowledge transfer into education and practical applications.
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Svojim podpisom potvrdzujem, Ze Udaje uvedené v zaverecnej karte su pravdivé a upiné
a suhlasim s ich zverejnenim.

Zodpovedny riesitel Statutarny zastupca prijemcu
Prof. Ing. Mikulas Huba, PhD. prof. Dr. Ing. Milo§ Oravec

V Bratislave 25.10.2017 V Bratislave 26.10.2017

" podpis zodpovedného riesitela podpis Statutameho zastupcu prijemcu
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