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Tento piispévek se vénuje problematice navrhu optimalniho regulatoru s vyuzitim algoritmu
HC12. Optimalizaé¢ni algoritmus HC12 je pomémé novou optimaliza¢ni heuristikou spadajici do tzv.
soft-computing optimalizacnich metod. Prezentované vyuziti a vlastni zptisob implementace algoritmu
HC12 uvedeny v tomto pfispévku je novy. Prezentovana implementace spojuje moderni prvky
vymény a sdileni dat i funkcionalit systému Matlab/Simulink s béhovym prostiedim Java VM.
Pro potfeby nastaveni parametri modelu a v podstaté realizaci ti€elové funkce je vyuzito vlastni S-
funkce. Vypocetni platforma algoritmu HCI12 je implementovana pomoci technologie Java.
Nasledujici obrazek prezentuje funkcionalitu navrzeného feSeni.
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Obr. 1: Blokové schéma implementace algoritmu HC12 v kontextu optimalizace parametra
regulatoru. Zvoleny model soustavy je s vyuzitim navrzené s-funkce dale konfigurovatelny.
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Postup komunikace a algoritmus vypoctu optimalnich parametrti regulatoru je nasledujici:
V béhovém prostiedi Matlab se spusti pfislusSna m-funkce, pficemz jiz predpokladame existenci
navrzeného modelu soustavy s implementovanou S-funkci. S-funkce je v tomto piipadé velmi
dilezita, protoze realizuje predavani vypoctenych parametrti simulace a tim vypocet ucelové funkce.
Prvotni m-funkce zavold piislusnou java class (main), kterd vygeneruje GUI parametrizované
prislusSnym XML popisem. Poté je volana tfida HC12, kterda provede na zéklad¢ hodnoty ucelové
funkce jednu iteraci. Vypoctené hodnoty jsou pomoci JMI pedany Matlabu, resp. Simulinku a poté je
opét proveden vypocet hodnoty ucelové funkce. Tento vypocet slouzi k dal§imu iteracnimu kroku
algoritmu HC12. Proces iteraci je zastaven v okamziku, kdy
neni mozné nalézt lepSi feSeni. Nasledujici prechodové
charakteristiky ukazuji vysledky nastaveni regulatoru
pomoci metody HC12 a dvou komparativnich metod:
Optimalni modul a Ziegler-Nichols.

Obr. 2: Priklady pfechodovych charakteristik nalezenych
feseni PSD regulatoru pro zvolenou linearni
soustavu druhého fadu.
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