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Rizeni $patné podminénych systémii

Cile a ukoly diplomové prace
» Klasifikace spatne podminenych systému
(SPS)
* Navrh prediktivniho regulatoru pro tyto
systemy
e Simulace na realném modelu




Rizeni spatné podminénych systémi

Spatné podmin&ny systém

Vstupni prostor systému Vystupni prostor systému
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Metody klasifikace:

e RGA 0.5/ | 1
o SVD =~ 0o 1 SO 0f
« Cislo podminénosti .

o Gramianové metody
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Modifikace ztratove funkce prediktivnino regulatoru:

« Penalizace absolutni hodnoty vstupnich proménnych

« Penalizace pohybu vstupnich proménnych ve slabych
smerech

J (uﬁN X rk) = &/ Q& +Au/ RAu; + Au; H, ,Auy



Simulace Fizeni destilacni kolony

« Sledovani reference, potlaceni poruchy
e Oveéreni robustni stability
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Vystupni prostor systému
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Graf odezvy systému na jednotkovy
vstup ve vSech vstupnich smérech

Metody

K tizeni §patné podmin&nych systém byl
pouzit prediktivni regulator zaloZeny na o R— = :
modelu systému (MPC), jehoz ztratova A e — &yt
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Uvod

Spatné podminéné systémy jsou systémy s vice vstupy a vystupy
(MIMO), které maji velky rozdil v zesileni pro vstupni signaly v
rlznych smérech. Mnoho v praxi fizenych procesd je ze své
podstaty Spatné podminénych, k jejich Fizeni jsou pouzivany
predevsim zakladni algoritmy fizeni typu PID.

V diplomové praci jsou predstaveny nasledujici metody méreni
podminénosti a interakci v MIMO systémech: RGA, SVD, Cdislo
podmin&nosti, metody zalo’ené na Gramidnech a jejich rdzné
varianty. Prace se zabyva navrhem prediktivniho regulatoru pro
Spatné podminéné systémy a zkoumanim stability systému.

Vysledky

Navrzené modifikace MPC pro Fizeni Spatné
podminénych systémd byly pouZity pro fizeni
zjednoduseného modelu Spatné podminéného
systému destila¢ni kolony.

funkce byla upravena s vyuzitim poznatkd

o podminénosti systému.

Upravy ztratové funkce regulatoru: N e = : J mem———
e penalizace absolutni hodnoty vstupl o o . —
systému (matice rozSifeného systému { o e

Q)

e penalizace pohybu vstupnich velicin
ve  slabych vstupnich == — ==
(matice rozsifreného systému H,4) = | E&‘,,,,,i; = 1w v

Vysledna ztratova funkce:
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Odezvy systému s klasickym MPC Odezvy systému s upravenym MPC

Navrzené metody

J (“FN Xk "A') = & Q& + AufRAw; + Au{ H, ;A zlepsuji stabilitu ] i

Vliv. na stabilitu systému

systému ve srovnani s

pro takto rizenim pomoci }

navrzeny systém byl ovéfen pro rdzné klasického MPC
reprezentace neurcitosti systému. |
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Frekvencni charakteristika aditivniho

modelu neurcitosti

Prace vznikla ve spolupraci s Honeywell Prague Laboratory,
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