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Wyktad 2c . Identyfikacja obiektéw dynamicznych



Identyfikacja obiektéw dynamicznych

1) R Obiekt ) >
Identyfikacji
Opisy: u, Vi
% Zmienne stanu;
s» ROwnanie rézniczkowe/réznicowe;
5o Transmitancja: K(s), K(z);
5o Odpowiedz impulsowa: ki(t), k. ;
» Odpowiedz na skok jednostkowy: hit) , h_



Identyfikacja obiektéw dynamicznych

Obiekt ciggly

T

Dla sygnatu wejsciowego {u (t)}tTo rejestrujemy sygnat wyjsciowy : {y(t )}to

ult) |
/_\_/ <t <...<t  <T
EHIIIIIIHIIHIII% - {u(tn)}fio
Wl ro
\/\/ {y(tn)}rllo




Identyfikacja obiektéw dynamicznych

Obiekt dyskretny

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

Rownanie ré6zniczkowe
u(t) | Obiekt (1) R
Identyfikacji

Zalozmy, ze obiekt opisany jest rOownaniem:

F(dmy(t) dm_l)’(t) dy_(t) )/('[)' dVU(t) dv_lu(t) du_(t)’u(t); 9)20, m>v

dt™ o odt™t dt "7 dtY T odtvt T
z warunkami poczatkowymi W,

Nalezy wyznaczy¢ nieznane parametry opisu 0 .



Identyfikacja obiektéw dynamicznych

Rownanie rézniczkowe

Jezeli opis wejscia u(t) jest zadany analitycznie np.:

u(t)=1(t) u(t) = Asin(at)

wowczas mozliwe jest analityczne rozwigzanie rOwnania:

y(t)=7 ()}, ,w,;0)

Zatem dla kazdego punktu pomiarowego otrzymujemy:

y(t, )= (), . wy;0) n=12,...,N

Rozwigzanie powyzszego ukladu rownan wzgledem 6 daje algorytm
identytikacji



Identyfikacja obiektéw dynamicznych

Rownanie rézniczkowe

Przyktad dy(t )

——= = Ault
- ul)
Sygnat wejsciowy: u(t)=1(t)
Warunki poczatkowe: Y(O) =0

t
Rozwigzanie réwnania: y 6’_[ uiz d T = le d T =6k

Dla n - tego pomiaru mamy: y(tn ) =&

n

Stad: 0 = y(t”)




Identyfikacja obiektéw dynamicznych

Rownanie rézniczkowe

Pomiary: Ut ) {y(t )l

Numeryczne rozwigzanie réwnania rézniczkowego:

7(t,0)= A (ult oo woi0) V()= T(:.0)

06, > min3-(4(,)-51t, O)F =min (6, )~ (ult i wii6 )
e © 3l0) J

gdzie:
B(¢9) - blad procedury numerycznej



Identyfikacja obiektéw dynamicznych

Rownanie rézniczkowe

B(¢) nie jest dane w postaci analitycznej, stad do wyznaczenia
rozwiazania koniecznos¢ stosowania optymalizacyjnej numerycznej
procedury poczynajac od 6, :

‘90 — V(tnogo)_) B(HO)

I

L
‘91 — V(tnoel)_) B(HI)
I

L
HK — V(tnaeK)_) B(HK)

Oy =6
K - liczba krokéw procedury numerycznej optymalizacji



Identyfikacja obiektéw dynamicznych

Réwnanie ré6zniczkowe - wyb6r optymalnego modelu

u(t) .| Obiekt ¥(t)
Identyfikacji
? 0(6)
> Model
y(t)
m— m—I o v v V-1
o IV 4V | WO gy dut) dul) | dult) oy )
dt™ dt™ dt dt’ dt’ dt

w, - warunki poczatkowe



Identyfikacja obiektéw dynamicznych

Réwnanie ré6zniczkowe - wyb6r optymalnego modelu

1. u(t) jest zadane analitycznie, np.: u(t)=1(t) , u(t) = Asin(at);
Model - rozwigzanie rownania :
— iy t .
y(t,0)=d({u(e)f, w,;0)
Wskaznik jakosci identyfikacji:

T

Q(0)- [ (y(0)- 8. 0)F dt - [ (y()- Bl )., w0

ty

Zadanie optymalizacji:

0" - Q(6”)=min Q(0)

U=C



Identyfikacja obiektéw dynamicznych

Réwnanie ré6zniczkowe - wyb6r optymalnego modelu

Przyktad: -

Model: dy—(t) = A (t)
dt

Sygnal wejsciowy: U (t) = 1(t)

Warunki poczatkowe: y(0)=0 t
Rozwigzanie rownania : V(t) =0 I U (T )d T=0
0

.
Wskaznik jakosci: Q(¢9 ) = J Y(t)— Ht)z dt
0




Identyfikacja obiektéw dynamicznych

Réwnanie ré6zniczkowe - wyb6r optymalnego modelu

2. Dyskretne pomiary wyjscia {y(t,)};, dla zadanego wejscia {u(t)};

Wskaznik jakosci:  Qy (8)= ZN: (Y(tn )- &)({U (z )}trn:to  Wo, & ))2

n=0

Optymalny parametr modelu:

On — Qy (‘9; ): minQ, (6)

O0c®



Identyfikacja obiektéw dynamicznych

Réwnanie ré6zniczkowe - wyb6r optymalnego modelu

2. Pomiary: {u(t, )", Ayt ),

Rozwigzanie rownania r6zniczkowego:

iN (tnie):&)N({u(tk)}k o’WO’H)

Qu(60)= 2 06,)-3u 6,00 = 3 vt )~ b, (e ) i)

Optymalny parametr modelu:

O\ _)QN(Q ) meN( )

0c®



Identyfikacja obiektéw dynamicznych

Réwnanie ré6zniczkowe - wyb6r optymalnego modelu

Qy (0) nie jest dane w postaci analitycznej, stad do wyznaczenia
rozwigzania konieczno$¢ stosowania optymalizacyjnej numerycznej
procedury poczynajac od 6, :

6, > y(tnago)_)QN (‘90)

N

0, > y(tnﬂgl)_)QN (91)

\

K - liczba krokéw procedury numerycznej optymalizacji



Dziekuje za uwage




