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ABSTRACT

The purpose of this work is to show possibilities of using neural networks in process
control. Neural network algorithms are written in ANSI C and implemented in MATLAB
Simulink. Firstly, neuron model for system simulation is presented. Then, simple neuron
controller based on direct inverse control and its simulation results are shown. The proposed
control algorithm is successfully implemented to programmable logical controller.

1 UVOD

V ¢lanku jsou ukazany podstatné vysledky dosazené pti praci na tidicich algoritmech
s principy umélé inteligence. Neuronova sit’ je pouzita pro identifikaci soustavy nebo pro
fidici algoritmy. Je zde popsdn algoritmus neuronového modelu pro jednokrokovou a
vicekrokovou predikci a dale je uvedeno pouziti neuronové sité jako pfimého inverzniho
regulatoru.

2  POUZITE ALGORITMY

2.1 NEURONOVY MODEL

Schopnost neuronové sit¢ modelovat pozadovanou soustavu je zaklad pro jeji vyuziti
v fidici technice. Na vstup neuronové sité je piiveden vstup a vystup soustavy. Je vypocitan
vystup neuronové sité (predikovand hodnota vystupu soustavy) a provedeno porovnani
s vystupem ze soustavy (odchylka e). Pomoci vzniklé chyby jsou pak pifepocteny vahy
neuronové sit€¢ a znovu vypocten vystup modelu. Pfi vicekrokové predikei slouzi prvni
neuronova sit’t (NN1) k vypoctu vah (adaptaci) a druhd neuronova sit' (NN2) k vypoctu
vystupu modelu.

I kdyz pfi nedostatecném nauceni neuronové sit¢ miize jednokrokové predikce modelu
odpovidat vystupu soustavy, pii zapojeni modelu pro vicekrokovou predikci je model
nestabilni nebo vystup modelu neodpovida vystupu soustavy.
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Obr. 1:  Zapojeni neuronové sité pro modelovani soustavy.

2.2 PRIMY INVERZNI REGULATOR

Piimy inverzni regulator je jeden z nejjednodussich reguldtori vyuzivajicich algoritmi
neuronovych siti. Trénovani neuronové sit¢ spociva ve znalosti vstupti sit¢ a chyby, kterou
neuronova sit’ zplisobi pfi fizeni soustavy. Pfi pfiblizeni chyby k nule se neuronova sit’ blizi
prenosové funkci, ktera odpovida inverzni dynamice soustavy. Pfi fizeni pomoci piimého
inverzniho regulatoru se vyskytl problém s velikosti vah neuronu, které se pii regulaci
(vlivem uceni) neustale nepatrné ménily (regulator se za delsi dobu ,,preucil®) a regulacni déj
se poté stal nestabilnim. Tento problém se dé fesit pomoci norem nebo dal$ich tprav.
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Obr. 2:  Primy inverzni regulator.



Priibehy zaddané hodnoty a regulované veli¢iny.
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Obr. 3:  Prubeh velicin pri simulaci primého inverzniho reguldtoru pro soustavu 2.7dadu.

3 ZAVER

Navrzené identifikacni a tidici algoritmy jsou soucasti prace [4] a byly testovany na
ruznych soustavach az tfetiho fadu v simulacich probihajicich v MATLAB/Simulink. V [4] je
déle navrZeno a odladéno uZzivatelské prostredi vytvorené pod MATLAB GUI, které vyrazné
usnadni uzivateli navrh fidicich algoritmli a vytvari protokol se zvolenymi parametry.
Prostiedi pracuje v realném Case a dovoluje ptimy navrh fidicich algoritmd.

Implementace algoritmit do PLC B&R je soucésti diplomové prace.
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