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Cíl práce

Nalézt metodu nastavení vah v kvadratickém kriteriu používaném pro návrh LQG regulátorů

Podmínky

· Nastavení regulátoru pro nedostatečně zadanou soustavu 

(nedostatek dat naměřených na soustavě, velká úroveň šumu)

· Navrhnout regulátor splňující simultánně daná omezení

Zpětnovazební řízení
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Schéma automatizovaného návrhu (off-line phase)
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Druhy omezení

· Fyzické omezení – motor, ventil

· Bezpečnostní omezení – teplota, rychlost nesmí překročit stanovené limity

· Technologická omezení – během chemické reakce musí být teplota a tlak v předepsaných rozmezích

Kroky návrhu prediktivního regulátoru

1. Předzpracování dat
import dat, výběr vzorkovací frekvence, normalizace dat

2. Apriorní informace

nesourodé a často nekonzistentní části apriorní informace jsou sjednoceny


tzv. fiktivní data jsou generována

3. Hledání struktury modelu

hledá se které zpožděné hodnoty vstupů a výstupů patří do regresoru ARX modelu

4. Zapomínání

odhad koeficientu zapomínání

5. Odhad parametrů modelu

parametry ARX modelu jsou odhadnuty na základě dostupných dat (naměřených, fiktivních)

6. Syntéza regulátoru

pro získaný model je navržen regulátor splňující zadaná omezení

7. Ověření regulátoru

simulační ověření splnění omezení

Smyčky návrhu
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Cíl experimentů

Ověřit navrženou metodu hledání vah kritéria

Ověřit oprávněnost iniciálního návrhu penalizace navržené podle plně pravděpodobnostního přístupu

Ověřit zastavovací pravidlo zohledňující míru splnění daných omezení

Dosažené výsledky

Metoda optimalizace penalizací byla implemetována a ověřena na dvou soustavách

Zastavovací pravidlo zohledňující kvalitu navrženého řízení bylo implementováno

Výběr iniciální penalizace na základě pravděpodobnostního popisu omezení byl realizován

Metoda plně pravděpodobnostního návrhu byla rozvinuta pro případ penalizace stavu
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Verifikace regulátoru
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