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Sisuline ülevaade toimunust (õppejõud 4000 – 6000 tähemärki)
Konverentsi MED10 kodulehel  www.med10.org  on esitatud konverentsi programm sektsioonide kaupa (kokku 56 sektsiooni 7 paralleelesituses) koos ettekannete ja autorite nimedega ja sisu kokkuvõtetega, autorite ning märksõnade indeksid. Lisaks ettekannetele sektsioonides esitati  4 plenaarettekannet. Konverentsile oli esitatud 434 ettekannet, millest pärast retsenseerimist (~2.5 retsenseti iga ettekande kohta) võeti vastu 300 ettekannet. Konverentsil osales teadlasi 53 riigist kogu maailmast.

Mina osalesin kõigil plenaarettekannetel ja kõigis kolmes robustse juhtimise sektsioonis (Robust Control I-III), lisaks veel juhtimisteooria sektsioonides (Contro Theory I-II) , juhtimissüsteemid infovõrkudes (Networked Control Systems) , meditsiinialaste robotite (Medical Robots) ja õppetöö (Education and Training) sektsioonides.

Oma ettekande „Stable polytope of reflection vector sets”  (kaasautor doktorant Sergei Avanessov) esitasin sektsioonis Robust Control II, mis toimus plenaaristungite saalis arvuka kuulajaskonna ees. Pärast ettekannet esitati küsimusi eelkõige peegelduskoefitsientide meetodi kohta, mis ei ole veel üldtuntud, kuigi minu 3 artiklit ajakirjades IEEE Tr. Automatic Control  (2005, 2009) ja Automatica (2006) on leidnud tsiteerimist. Pärast sektsiooni lõppu „kohvivaheajal“ arenes arutelu stabiilsete kumerate hulkade (polütoopid, ellipsoidid) leidmise üle kas peegeldusvektorite või LMI (Linear Matrix Inequalities) kaudu. Prof. Didier Henrion ei olnud ise konverentsil kohal, kuid üks tema kaastöötajatest tundis huvi peegeldusvektorite leidmise arvutuslike aspektide kohta. Põhjuseks on asjaolu, et on tekkinud raskused LMI–de rakendamisel kõrgemat järku süsteemide korral. Leppisime kokku edasise infovahetuse ja võimaluse korral ka koostöö Interneti vahendusel.

Konverentsil jäid kõlama eelkõige juhtimissüsteemide praktilise rakendusega seotud probleemid (robustsed mudelid ja robustne juhtimine, veakindlad juhtimissüsteemid, juhtimissüsteemid infovõrkudel, hägusloogika rakendusprobleemid jt.). 

Plenaarettekannetest jättis mulle sügavaima mulje prof. Christos C. Cassandrase (Boston Univ., USA) ettekanne „Cooperative Control and Optimization in an uncertain asynchronous wireless networked world“. See oli vaade juhtimissüsteemide rakendamise olevikku ja tulevikku üha enam levivate jaotatud komponentidega (distributed components, sensor networks) süsteemide juhtimise optimeerimiseks. Rõhutati väga praktilist küsimust: kui palju ja millist kommunikatsiooni on vaja optimaalseks koostööks („how much communication is needed to achieve optimal cooperation ?“). Soovitati sünkroonside asendamist sündmusepõhise kommunikatsiooniga, mis nõuab oluliselt vähem ressursse ja tagab koonduvuse optimaalrežiimi. Näitena esitati stohhastilise „rändkaupmehe“ ülesanne (stochastic multi-traveling-salesman problem), mis tekib nii satelliitside, lennujuhtimise kui ka raketitõrje süsteemide korral.

Ka prof. Antonio Pena (Univ. Polytecnica Valencia, Spain) plenaarettekanne „The polytopic/fuzzy approach for non-linear control: advantages and drawbacks“ oli väga huvitav just teema igakülgse ja kohati intrigeeriva esituse tõttu. Tuues välja nn. Takagi-Sugeno hägusmudelite olulised saavutused mittelineaarsete süsteemide modelleerimisel ja juhtimisel, viitas ettekandja ka olulistele puudustele meetodi rakendamisel. Nimelt on ettekandja arvates arvutustehnika praeguse seisu juures jõutud arvutusvõimsuste piirini. 

Robustse juhtimise valdkonnas, mis mind kõige rohkem huvitas, jäi kõlama väga mitmetes sektsioonides (mitte ainult kolmes Robust Control sektsioonis) rõhutatud väide, et nii praktilistes rakendustes kui ka teoreetilistes uurimustes tuleb arvestada mudelite ebatäpsustega (uncertain models, robust satbility, robust control). Robustses juhtimises on praegu veel kõige populaarsem nn. LMI (linear matrix inequalities) suund, kuid mitmed autorid märkisid ka LMI rakendamise puudusi kõrgemat järku süsteemide korral. Üheks uueks suunaks robustsel sünteesil on juhusliku otsingu laiade võimalustega meetodid. 

Silmapaistvamad ettekandjad, keda kindlasti tasuks ka Eestisse esinema kutsuda, olid juba mainitud plenaarettekandjad prof. Christos C. Cassandras ja prof. Antonio Pena, kuid ka prof. Panos Antsaklis (Univ. Notre Dame, USA), kes esitas juhtimisteoreetiliselt huvitava teedrajava ettekande suurte süsteemide stabiilseerimise valdkonnast (Symmetry in the design of large-scale complex control systems: some initial results using dissipativity and Lyapunov stability).

Õppetööd silmas pidades tahaksin välja tuua konverentsil kogetu kasulikkuse kolmel erineval tasandil. 

Kõige rohkem on konverentsist kasu minu doktorandil Sergei Avanessovil, kellele ma edastan nii koostöö võimaluse LMI valdkonnas kui ka peegelduskoefitsientide rakendusvõimalused stabiilsete polünoomide juhuslikul genereerimisel.

Magistriõppe tasandil, kus mul on Süsteemide modelleerimise (ISS0030) loengud nii süsteemiinseneridele kui ka logistikutele, sain ma huvitavat materjali  „rändkaupmehe“ tüüpi ülesannete üldistamiseks ka juhtimissüsteemide valdkonda.

Spetsiaalselt õppetööd silmas pidades külastasin ma sektsiooni „Education and Training“ , kus mulle pakkus huvi ettekanne „Control systems lab using LEGO Mindstorms NXT motor system“ (Y. Kim, Univ.Stellenbosch). Seda LEGO süsteemi saab kasutada koos MATLABi ja Simulinkiga lihtsate modelleerimis- ja juhtimisülesannete näitlikuks demonstreerimiseks. Ma usun, et ka TTÜ juhtimissüsteemide bakalaureuseõppe laboris võiks olla kasutusel selline rakendussuunitlusega õppevahend.

