Metody Systemowe i
Decyzyjne w Informatyce

Wyktad 2d . Identyfikacja obiektéw dynamicznych odpowiedz impulsowa



Identyfikacja obiektéw dynamicznych

) R Obie_kt ) ) >
Identyfikacji
Opisy: u, Vi
s« Zmienne stanu;
s» ROwnanie rézniczkowe/réznicowe;
7o Transmitancja: K(s), K(z);
5o Odpowiedz impulsowa: k(t), k. ;
7 Odpowiedz na skok jednostkowy: h(t) , h



Identyfikacja obiektéw dynamicznych

Odpowiedz impulsowa

Przypadek dyskretny

Un ;
> K(Z) d >

Wyjscie obiektu dla zadanego wejscia u

n n
Yo = Zkikun—k — Zkin—kuk
k=0 k=0

gdzie: kin — 21 [K (Z)] dyskretna odpowiedz impulsowa
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Obiekt dyskretny

Dla zadanego wejscia u, mierzymy warto$¢ wyjscia Y:
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Identyfikacja obiektéw dynamicznych

Odpowiedz impulsowa

Przypadek dyskretny

Mamy wyznaczy¢ dyskretng odpowiedz impulsowa (dla u, =4,, vy, =k, ):

Dysponujemy ciggami pomiarow wejscia 1 wyjscia: Ug, U, ..., Uy

Mozliwe s3 nastepujace zadania:
1) Obiekt jest liniowy: k,(9), k, - znana funkcja lecz nie sa znane
parametry @ .

2)  Obiekt jest liniowy i chcemy wyznaczy¢ ciag wartosci dyskretnej

odpowiedzi impulsowej k. k,,... ki
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Odpowiedz impulsowa

Przypadek dyskretny

3)  Obiekt nieliniowy, ktéry przyblizamy: k,(8), ¢

1) Obiekt jest nieliniowy, ktoéry przyblizamy ciggiem wartoSci
odpowiedzi impulsowej k* k*,...k

gdzie:

k., - zadana funkcja

¢ -nieznany wektor parametrow



Identyfikacja obiektéw dynamicznych

Odpowiedz impulsowa

ad. 1. Obiekt liniowy

gdzie:

k, -znana funkcja, g - wektor nieznanych paramentéw

N
Yn = Z Ki (9 )U n—k
k=0

N-L>R
Yo = kio(e)uo dim v —
y=L
Yi= kio(e)ul + kil(e)uo
: dimé=R

Yn = kiO(H)UN + kil(e)uN—l +...+ Ky (‘9)“0

Rozwigzanie powyzszego ukladu rownan wzgledem 6 daje algorytm
identytikacji



Identyfikacja obiektéw dynamicznych

Odpowiedz impulsowa

ad. 2. Wyznaczenie ciggu wartosci odpowiedzi impulsowe;

, Kig: Kigy- - Kiy
Yo = Z K Un_i
k=0

Yo = kiouo
Y1 = kioul + kiluo

(

Yy = KigUy + KUy +...+ K Ug

.
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Odpowiedz impulsowa

ad. 2. Wyznaczenie ciagu wartosci odpowiedzi impulsowe;

Ko Kipyeoor Ky
Oznaczmy przez:
Y, 4, 0 - 0] K,
Vi =Y, o o =U, kjl =K.,
_yN_ _UN Uyg - UO_ _kiN_

Otrzymujemy rOwnanie, ktérego rozwigzanie daje algorytm
identyfikacji:

YN :UNkin — kin :UﬁlYN
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Odpowiedz impulsowa

Ad. 3. Obiekt jest nieliniowy, ktory przyblizamyk. (6) .
gdzie: k, - zadana funkcja, ¢ - wektor nieznanych parametréw
Yo = Z Ki (‘9 )U n—k - przyblizona wartos¢ wyjscia

Wskaznik jakosci:
N

Qu(0)=>(y,—%,) Z(yn Zk.k jz

n=0
W wyniku rozwigzania ponizszego zadania optymahzac]l otrzymamy

algorytm identyfikacji:

Oy — Qy (‘9; ): Tei(g' O (‘9)
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Odpowiedz impulsowa

ad. 4. Obiekt jest nieliniowy, ktory przyblizamy ciggiem wartosci
odpowiedzi impulsowej «k*k*,... .k’

IIIIIIIII

N —_
Model: Yo = Z kikun—k
k=
Wskaznik jakosci:
N L, n 2
QN( |0’ |1’ ):Z(yn_yn) :Z(yn_zkikunkj
n=0 n=0 k=0

Rozwiazujac ponizsze zadanie optymalizacji otrzymujemy algorytm
identyfikacji:
KKk > Qulke kL k)= min QN( Kigr Koy Ky )

kIO
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Odpowiedz impulsowa

ad. 4. Obiekt jest nieliniowy, ktory przyblizamy ciggiem wartosci
odpowiedzi impulsowej Kk

Rozwigzaie: aCQN (lzio ’ lzil o kiN )
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Odpowiedz impulsowa

ad. 4. Obiekt jest nieliniowy, ktory przyblizamy ciggiem wartosci
odpowiedzi impulsowej  k* k*,... k"

o i’ N

Zyn n-p szlkun kun p p:0,1,2,---,N

n=0 k=0

Poniewaz dla N <0 zachodziu, =0 mozemy, N zamieni¢ przez N

N N N
nzzc;ynun—p :Zkiizun—kun—p p=O,1,2,...,N

k=0 n=0
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Odpowiedz impulsowa

ad. 4. Obiekt jest nieliniowy, ktory przyblizamy ciggiem wartosci
odpowiedzi impulsowej Kk ek

Oznaczmy przez n— p = y. Teraz mozemy przepisac uktad rownan:

N— N N —
Z Yy = Z Kig Zu)(+p—ku;(
1= k=0 z= p=0,12,...,N
Oznaczmy przez:

N-p

Z y;(+ pu;( — ,Oyu,p [ p] - korelacjg p0m1e;dzy Sygnalem

7=0 wejSciowym 1 wyjSciowym

N_p . o, o

Z U, 00U, = Pup [p—K] - autokorelacje sygnatu wejSciowego

x=0
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Odpowiedz impulsowa

ad. 4. Obiekt jest nieliniowy, ktory przyblizamy ciggiem wartosci
odpowiedzi impulsowej k* k*,... k"

i0

Uklad réwnan przyjmuje postac:

N
PunlPl=> kipw,lP—k] P=012..,N
lub k=0

| pyu,o [O] 11 puu,o [0] puu,o [_ 1] puu,O [_ N] | kio ﬁ = ﬁ k*
) yu uu NN
pyu,l[l] puu,l[l] /Ouu,l[o] IOUU,l[l_ N] kil U

. : .
_'OYU,N [N]_ _puu,N [N] puu,N [N _1] ,OUU,N [O] k:\l kiN _'OUU'OVU
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Odpowiedz impulsowa

Przypadek ciagly
u(t) )

> K(S) >

ki (t)="[K(s)]

y(t) = [kt ule)de = [k (hlt—c)de - wyiscieobieka
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Odpowiedz impulsowa

Dla sygnalu wejSciowego {u (t )}tTO mierzymy sygnal wyjSciowy {y(t )}tTO ;
I»l(t) A
S <t <..<ty <T
T r e Vt
) t !
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Identyfikacja obiektéw dynamicznych

Odpowiedz impulsowa

Przypadek ciagly
.

Dysponujemy pomiarami: WOl Ol

Mozliwe sa nastepujace zadania:
1) Obiekt jest liniowy i znamy odpowiedz impulsowa k(t,8)
z doktadnoscig do parametréow 6 :

2)  Obiekt jest liniowy i chcemy wyznaczy¢ odpowiedz impulsowa ki(t)
Gdzie :

k(t.6) - znana funkcja, 8 - nieznany wektor parametréw
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Odpowiedz impulsowa

Przypadek liniowy

3)  Obiekt jest nieliniowy, chcemy przyblizy¢ modelem liniowym z
odpowiedzia impulsowa k. (t 9) o parametrach @

1) Obiekt jest nieliniowy, chcemy przyblizy¢ modelem liniowym z
odpowiedzia impulsowa K; (t§3

gdzie:

k(t,0) - zadana funkcja, g - nieznany wektor parametréw modelu
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Odpowiedz impulsowa

ad. 1. Obiekt jest liniowy i znamy odpowiedZ impulsowa k.(t,0),
z doktadnoscia do parametrow  : 6

Jk Thr

Dla kolejnych pomiar6w mamy:

jk ut—zdz n=12...,R

Rozwiazujac powyzszy uktad rownan wzgledem 6 otrzymujemy
algorytm identyfikacji.
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Odpowiedz impulsowa

ad. 2. Nalezy wyznaczy¢

ki(t)




Identyfikacja obiektéw dynamicznych

Odpowiedz impulsowa

ad. 3. Obiekt jest nieliniowy, chcemy przyblizy¢ modelem liniowym z
odpowiedzia impulsowa k. (t,0)o parametrach 8

Model: t
oo t¢9=j tr):lr

0

Wskaznik jakosci:

Q. (6)= [ (v(t)- 3t 0)f ot = j[ - [kteont- rdrjzdt

Rozwiazujac ponizszy problem optymahzaql otrzymujemy algorytm
identyfikacji:

O — Q (‘9*): mgn Qr (9)
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Odpowiedz impulsowa

ad. 4. Obiekt jest nieliniowy, chcemy przyblizy¢ modelem liniowym
z odpowiedzig impulsowq k. (t ( )

Model: I k t T)j T

Wskaznik jakosci:

t

Qi (5) =[5 90) [ R (et- Tdszdt

0]

Rozwiazujac ponizsze zadania optymalizacji otrzymamy algorytm
identyfikacji (optymalizacja funkcjonatu)

Ki (T) - Qr (ki* (T)) =min Qr (lzu (T))

Ki (T)
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Odpowiedz impulsowa

ad. 4. Obiekt jest nieliniowy, chcemy przyblizy¢ modelem liniowym
z odpowiedzia impulsowa k. (t)

Ki (T) - Qr (ki* (T)) = min Q; (IZI (T))

Ki (T)

)+ on(e) ‘
@a?; =0, (o
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Odpowiedz impulsowa

ad. 4. Obiekt jest nieliniowy, chcemy przyblizy¢ modelem liniowym z
odpowiedzia impulsowa k. (t)

=Q1_2&22+52Q3 =Q
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Odpowiedz impulsowa

ad. 4. Obiekt jest nieliniowy, chcemy przyblizy¢ modelem liniowym z
odpowiedzia impulsowa Kk, (t)

t

dlavh(z), zatem ][y(t)_jk:(f)u(t _f)de [h( - 2zt =0

0 0

ult)=0 t<0 toT
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Odpowiedz impulsowa

ad. 4. Obiekt jest nieliniowy, chcemy przyblizy¢ modelem liniowym
z odpowiedzig impulsowa k. (t)

vh() ]h(g){y(t)u(t—;()dt—]k, ) ult—7) dtdrjd;( 0




Identyfikacja obiektéw dynamicznych

Odpowiedz impulsowa

ad. 4. Obiekt jest nieliniowy, chcemy przyblizy¢ modelem liniowym z
odpowiedzia impulsowa Kk, (t)



Dziekuje za uwage




	Slajd 1: Metody Systemowe i  Decyzyjne w Informatyce
	Slajd 2: Identyfikacja obiektów dynamicznych
	Slajd 3: Identyfikacja obiektów dynamicznych Odpowiedź impulsowa
	Slajd 4: Identyfikacja obiektów dynamicznych Obiekt dyskretny
	Slajd 5: Identyfikacja obiektów dynamicznych Odpowiedź impulsowa
	Slajd 6: Identyfikacja obiektów dynamicznych Odpowiedź impulsowa
	Slajd 7: Identyfikacja obiektów dynamicznych Odpowiedź impulsowa
	Slajd 8: Identyfikacja obiektów dynamicznych Odpowiedź impulsowa
	Slajd 9: Identyfikacja obiektów dynamicznych Odpowiedź impulsowa
	Slajd 10: Identyfikacja obiektów dynamicznych Odpowiedź impulsowa
	Slajd 11: Identyfikacja obiektów dynamicznych Odpowiedź impulsowa
	Slajd 12: Identyfikacja obiektów dynamicznych Odpowiedź impulsowa
	Slajd 13: Identyfikacja obiektów dynamicznych Odpowiedź impulsowa
	Slajd 14: Identyfikacja obiektów dynamicznych Odpowiedź impulsowa
	Slajd 15: Identyfikacja obiektów dynamicznych Odpowiedź impulsowa
	Slajd 16: Identyfikacja obiektów dynamicznych Odpowiedź impulsowa
	Slajd 17: Identyfikacja obiektów dynamicznych Odpowiedź impulsowa
	Slajd 18: Identyfikacja obiektów dynamicznych Odpowiedź impulsowa
	Slajd 19: Identyfikacja obiektów dynamicznych Odpowiedź impulsowa
	Slajd 20: Identyfikacja obiektów dynamicznych Odpowiedź impulsowa
	Slajd 21: Identyfikacja obiektów dynamicznych Odpowiedź impulsowa
	Slajd 22: Identyfikacja obiektów dynamicznych Odpowiedź impulsowa
	Slajd 23: Identyfikacja obiektów dynamicznych Odpowiedź impulsowa
	Slajd 24: Identyfikacja obiektów dynamicznych Odpowiedź impulsowa
	Slajd 25: Identyfikacja obiektów dynamicznych Odpowiedź impulsowa
	Slajd 26: Identyfikacja obiektów dynamicznych Odpowiedź impulsowa
	Slajd 27: Identyfikacja obiektów dynamicznych Odpowiedź impulsowa
	Slajd 28: Identyfikacja obiektów dynamicznych Odpowiedź impulsowa
	Slajd 29: Dziękuję za uwagę

