Struktury riadenia pomocou
NN



Riadenie nelinearnych
dynamickych procesov NN siet’ami

Proces




VYBRANE STRUKTURY A METODY RIADENIA POMOCOU
UNS

1. Pritame NN inverzné riadenie (generalized
learning).

2. NN riadenie s vnutornym modelom
3. Optimalne NN riadenie
4. Prediktivne NN riadenie

5. Adaptivne NN riadenie s referenénym modelom



STRUKTURA RIADENIA Obrdzok Trénovacia stratégia

(1) Supervised control 1 Off-line. NNC sa potrebuje uéit’ od ,trénera"
predtym ako moZe byt zapojené do reg.slucky.

(2) Direct inverse control 2 Off-line. Inverzia sistavy musi byt robena prva.
Pocas inver. modelovania nie je NNC v Cinnosti.

(3) Indirect control 4 Obvykle off-line. AvSak trénovanie moze byt
robené on-line, ak parametre NNE a NNC su
upravované sucasne.

(4) Direct control 5 On-line. Parametre NNC mdZu byt upravené
v rdmci kazdého riadiaceho cyklu.

(5) Internal model control 7 Takisto ako pri (3).

(6) Model predictive control 10 Obvykle off-line. Viackrokova predikcia
a optimalizacny proces vyZaduje ndrocné vypocCty.

(7) Direct model-reference 12 Moéze byt on-line, podobne ako (4).

adaptive control

(8) Indirect model- 13 Takisto ako pri (3)

reference adaptive control

(9) Feedforward-feedback 14 Off-line. Cim je viac neurdnovych sieti, tym

control

ndrocnejSie pocitanie.




1.Supervizorové riadenie
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a. Identifikacia procesu NN (forward modeling)
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3. Indirect control
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