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Zadanie 1

Dla modelu obiektu, wyrazonego réwnaniem rézniczkowym w nastepujgcej postaci:

dy(t
YO 4 a,y(0)= byu(t) &
gdzie: y(t) — zmienna wyjsciowa
u(t) - zmienna wejsciowa (sterowanie)

ao, bo — parametry; ao, bo R

wyprowadzi¢ postac dyskretng modelu poprzez lewostronng aproksymacje
pochodnych wystepujacych w réwnaniu rézniczkowym (powstaty model w postaci
rownania réznicowego przedstawi¢ w postaci ogolnej).

Zaktadamy, ze dysponujemy dostepem do danych pomiarowych w trybie on-line,
zbieranych w k-tych chwilach czasowych (dane te mogg by¢ archiwizowane).

Wykorzystujgc kowariancyjng forme réwnania sekwencyjnej estymacji metoda
najmniejszych kwadratéw, nalezy wyznaczy¢ uaktualniane sekwencyjnie wartosci
wspotczynnikdw dyskretnej aproksymacji modelu obiektu (1) dla kolejnych k-tych chwil
czasowych.

W tym celu nalezy:

1. ZaimplementowaC w postaci odpowiedniego m-pliku algorytm sekwencyjnej
metody najmniejszych kwadratow, dany nastepujgcymi wzorami:

Xia =Xy + Kk+1(3~’k+1 - Hk+1)A(k)
gdzie:

T T 11
Kk+l = Pk H k+1(H k+lPk H k+1 +Wk+1)

Pk+1 = [I - Kk+1Hk+1]Pk

2. Przeanalizowa¢ trzy nastepujgce metody inicjalizacji obliczen (inicjalizaciji
algorytmu z punktu 1):

) Metoda 1: zainicjalizowacC obliczenia wykorzystujgc jedynie dane z
pierwszej chwili czasu (k=1):
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gdzie: a jest bardzo ,duzg” liczbg, a B jest wektorem bardzo ,matych”
liczb.

II) Metoda 2: Zainicjalizowa¢ obliczenia wykorzystujgc znane a priori
(w pierwszej chwili czasu, k=1) warto$ci ,poczatkowe” wektora

parametrow modelu x, oraz poszczegdlne wartosci ,poczgtkowe”
elementow macierzy P, (inne niz te wyznaczone za pomocg Metody 1).



3.

[II) Metoda 3: Zainicjalizowa¢ obliczenia wykorzystujgc pakiet pierwszych
g danych do wyznaczenia wartosci ,poczgtkowych” (w g-tej chwili czasu,

k=q) wektora parametréow modelu f(q oraz poszczegdlne wartosci
,poczatkowe” elementéw macierzy P, :

';Cq - (HqTWqu)ilHqTWq;q
ool

Wskazowki:

- nalezy przeanalizowa¢ trzy rozne wartosci q podane przez prowadzgcego,
- do wyznaczenia )A(q i P, nalezy wykorzysta¢ skrypty z poprzednich
laboratoriow zwigzane z wazong metodq najmniejszych kwadratow,

- sekwencyjna estymacja parametrow modelu metodg najmniejszych
kwadratow jest kontynuowana dla k>(q .

Przedstawi¢ w postaci graficznej sekwencyjnie estymowane wartosci parametréw
otrzymane przy wykorzystaniu wszystkich trzech metod opisanych w punkcie 2, dla
danych pozbawionych szumoéw pomiarowych (u, y) oraz obarczonych szumem

(ue, ye).

4. Otrzymane rezultaty odpowiednio skomentowac.

5. Odpowiedzie¢ na pytania:

» Jaki wplyw na sekwencyjnie wyznaczanie estymat parametréw majg rozne
wartosci ,poczgtkowe” wektora parametrow modelu x, oraz elementow

macierzy P,, przyjete jako znane a priori dla potrzeb inicjalizacji obliczen
(Metoda 2)?

» Jaki wptyw na sekwencyjnie wyznaczanie estymat parametrow ma liczba
pierwszych q danych stuzgca do wyznaczenia wartosci ,poczatkowych” wektora
parametréw modelu f(q oraz elementow macierzy P, przyjetych dla potrzeb
inicjalizacji obliczen (Metoda 3)7?

> Jaki jest wptyw szumow pomiarowych na osiggane rezultaty ?

Dodatkowe informacje i wskazéwki:

1.

Dane pomiarowe oraz dokfadne wartosci parametrow modelu (1) znajdujg sie
w zatgczonym do laboratorium pliku z danymi.

2. Jako zasadniczy materiat pomocniczy nalezy traktowa¢ wyktady.

Nalezy wykorzystac skrypty napisane w trakcie poprzedniego laboratorium.



