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System
Opis systemu

System ztozony



System
Opis systemu

y,-:A,-x,-—I—B,-u,-—FC,- (i:1,2,...,n),

-
u = (u,uy, ..., u,)
T
x = (x3, %, . X,)
-
y = (}’1:)’2:---:)//1)

xi = Hiy + 6;



System
Opis systemu

A = diag(Al, A2, ceny An)
diag(B1, BQ, . Bn)

oy
|

H = (H1  H; ,...,HT)T

n

y=Ax+Bu+¢
x=Hy+¢



System

Przyktad — system kaskadowy

X—Y1

System kaskadowy

0 0
H=11 0
0 0

-~ O O



Identyfikowalnosé

|dentyfikowalnosé
System kaskadowy

Twierdzenie

Element i-ty jest identyfikowalny w ztozonym systemie
kaskadowym wtedy i tylko wtedy, gdy spetniony jest warunek

rank[A,-,lA,-,g...Al, A,',lA,',g...Bl, ceny A,',lB,',Q, B,',l] = dim X

[Hasiewicz, Int. J. Sys. Sci., 1987]



Identyfikowalnosé

|dentyfikowalnosé

System o dowolnej strukturze potgczen

Twierdzenie

Element i-ty jest identyfikowalny w ztozonym systemie o dowolnej
strukturze potgczen wtedy i tylko wtedy, gdy spetniony jest warunek

mMM[MUW”MFuKmﬁpWKW}:mmm

gdzie KU oznacza i-ty blok kolumnowy macierzy K.

[Hasiewicz, Int. J. Sys. Sci., 1987]



Metody identyfikacji

Metoda najmniejszych kwadratéw

Yo = ®,y@, .0
W = [w® W@ w)
wi = (xu)’
Yin = (Ai, B)) Wiy +¢;
w = (%, u;)7 Xi = Hiy = xi — 6;
Wiy = [ w®, w7



Metody identyfikacji

Metoda zmiennych instrumentalnych

~ R N o -1
W = 0.0, )

optymalne instrumenty

Y =w; = (X; u)T, X; = E(xi|u) = HiKu

(R}



Sterowanie
Podejscie globalne

y=Ax+Bu+¢
x=Hy+¢

y = A(Hy+9d)+Bu+¢,
(l—AH)y = Bu+Aj+¢,
y = Ku+ G6
K=(—-AH)"'B

przepis na sterowanie
u= K_l)/z



Sterowanie

Podejscie lokalne

decyzja lokalna o sterowaniu u; (balansowanie)
Yzi = aiXi + bju;
Xi = Miyz
przepis na sterowanie

Yzi — aiHiy;
b

up =



Sterowanie
Funkcja celu i ograniczenia

ograniczenia

(ui, xi)

er(u,-,x,')

IA M
S

lokalna funkcja celu
Qi (ui, x;)
globalny wskaznik jakosci

QR = P(Q1, Q... Q)
() — funkcja zachowujgca porzadek

np. @ = ZQ;



Sterowanie

Dwupoziomowa optymalizacja (dekompozycja zadania

optymalizacji)

- (uu), u(z))

u — zmienne goérnego poziomu (tzw. koordunujgce)
2)

u® — zmienne dolnego poziomu

muaXQ(u) = max{maxQ(u(l),u(2))}

u() u?)



Sterowanie

Procedury koordynacji

Metoda bezposrednia

warstwa goérna

Q = Y(@Qi(ya,re) - Qn(yd,rg,)) — max

Yd.rd
Yorg, < n
f
warstwa dolna
Qi(uj, x;)) — max
uj
xi = Hiyy, (ui, x;) € G, ri < rg;

problem: dla pewnych (yy, ry), zadanie dolnego poziomu moze nie
mie¢ rozwigzania
(Ya.ra) € YR

zbiér YR — tudny do wyznaczenia (zalezy od ograniczen i struktury
systemu)



Sterowanie

Procedury koordynacji
Metoda kar

warstwa goérna
Q=19 (Q1(ya,rd), .- Qn(ya,ra,)) — max

warstwa dolna

Qi = Qi(ui, xi) — K(yi — yq,) — max



Procedury koordynacji

Metoda cen

warstwa goérna

P(A) = ZQ/ (ui(A), xi(A)) + (A, x(A) — Hy(A)) — m/\in

warstwa dolna

Q = Qiui xi) + (A, ui) = (py yi) — min



Podsumowanie

Uogdlnienia

Systemy nieliniowe

Blok typu Wienera
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