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Uzavfena smytka systém-regulator
Ladici parametry a omezeni
Ladéni regulatoru

Navrh regulatoru

Navrh reguldtoru

Uzaviend smycka systém — reguldtor

Parametry Setpoint
Q yref
@ Reguldtor
Regulator o Adaptivni LQG
o Parametry Q
u y o Akéni zasahy u;
Systém ° Kompgnzujl'vliv Sumu .
Vstup Vystup o Reaguji na zmény setpointu
e/ Sum
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Uzaviena smycka systém-regulator
Ladici parametry a omezeni
Ladéni regulatoru

Navrh regulatoru

Ladici parametry a omezeni

o Ladici parametry @

o Velikost vstupu x Chyba ¥izeni
o Malé - velké akéni zdsahy, mala chyba Fizeni
o Velké - malé akéni zdsahy, velka chyba Fizeni

@ Velikost vstupu obvykle omezena

Formulace dlohy

hleddme vhodné parametry regulatoru @
o omezeni splnéna u € [u’, u"]
@ vystupni chyba minimalizovana

model systému je nelplné znamy

Miroslav Novak, Ludvik Tesa¥ Jobcontrol: Nastroj pro odhadovani a navrh Fizeni systémii



na smycka systém-regulator
parametry a omezeni
Ladéni regulatoru

Navrh regulatoru

Mira splnéni pozadavki

vstup ' Zc,max

0.3 0.1
N~ \
Zc,prob 0.4 meze

o Maximalni porugeni omezeni Z¢ max = maxdist(u, [u!, u¥])
e Pravd&podobnost poruseni omezeni (stacionarni signal)
Zc prob = P{u & [u', u¥]} — tolerance

@ Vystupni chyba Zp = % S IYe — Vrefell?
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Uzaviena smycka systém-regulator
Ladici parametry a omezeni
Ladéni reguldtoru

Navrh regulatoru

Ladéni reguldtoru

Data uzav¥ené smytky d(T) = (d1, da, ..., dr) ndhodna,

dy = (.yta Ut)
-
F(d(T)IQ) = [T fvelue, o) Fuel e, Q)
=1 model regulator
Fce splnéni pozadavki nahodné
f(Zo, Z:|Q)

Uloha ladéni reguldtoru:

QP =arg  min  EZ,(Q)
Q:EZ.(Q)<0
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Uzaviena smycka systém-regulator
Ladici parametry a omezeni
Ladéni reguldtoru

Navrh regulatoru

Algoritmus ladéni regulatoru

Aproximace

EZc, EZo Optimalizace >

'

e

Simulagni smy¢ka - ziskd vzorek f(Z¢, Z,|Q)

Smycka aproximace stfedni hodnoty EZ., EZ,

Optimaliza&ni smy¢ka pro Q@
e Stochastickd optimalizace
e Sample path metoda

Zastavovaci pravidla
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Jobcontrol struktura

Jobcontrol

Systém
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Jobcontrol struktura

Jobcontrol

Systém!
Model k ‘

Data

|dentifikace

@ Identifikace
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Jobcontrol struktura

Jobcontrol

ladéni Q

| Regulator
e

Data

H

|dentifikace

@ Identifikace
@ Ladéni offline
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Jobcontrol struktura

Jobcontrol

ladéni Q  Verifikace

| Regulator
| Regulator ‘

Data

|dentifikace

@ Identifikace
@ Ladéni offline

© Nasazeni a verifikace
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Jobcontrol struktura

Struktura baliku Mixtools

mixtools/

pkes/ N&vrh nové struktury adresafil
mixtools/ e pk
designer/ PKgs
jobcontrol/ e matlabovsky kéd .m a .mex

doc/
mixtools/ @ doc
designer/ e dokumentace
jobcontrol/

examples/ @ examples
mixtools/ o ukdazkové priklady
jobcontrol/ .

experiments/ @ experiments
Prjor/ e pracovni experimenty
mc

@ pro vnit¥ni potFebu
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