Kybernetikk 2 / Parameter- og tilstandsestimering - høst 02
INNLEVERING nr.5


INNLEVERINGSOPPGAVE nr. 5

Leveres: 22/11/2002

Denne oppgaven skal gjøres for hånd! – en besvarelse pr. student!

Oppgave 1


Vi ønsker å benytte minste kvadraters metode for å beregne parametre for et førsteordens system med tidsforsinkelse.  Modellen skal lages eksperimentelt, basert på to måleserier med samtidige verdier av inngangen (u) og utgangen (y). Måleseriene logges med samplingsintervall 0.2 sek. fra t = 0 til 120 sek.

Vi antar først at tidsforsinkelsen er 1 sek.

a)  Bestem parametervektor og regresjonsvektor.

b)  Skriv opp første og siste linje i regresjonsmatrisen ,(.

c)  Vi ønsker nå å finne en ”riktig” verdi for tidsforsinkelsen. Kjennskap til prosessen tilsier at tidsforsinkelsen er mindre enn 3 sek.  Forklar hvordan du vil gå frem for å bestemme tidsforsinkelsen.
Resultatet av parameterestimeringen gir oss følgende diskrete transferfunksjon :
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d)  Bestem systemets forsterkning, tidskonstant og tidsforsinkelse når du får vite at K = 
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Bruk Eulers forovermetode til å finne en tilnærmet sammenheng mellom parametrene K og T for et kontinuerlig, 1.ordens system og parametrene a og b gitt av den diskrete transferfunksjonen i d) .  Bruk denne tilnærmingen til å bestemme K og  T ut fra den diskrete transferfunksjonen. Sammenlign med resultatene fra e). 

e)  Oppgave 2
En prosess kan beskrives med følgende modell:
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For denne prosessen ønsker vi å lage en tilbakekoblet, kontinuerlig tilstandsestimator for estimering av x.

Vi er relativt sikre på at a = -2, b = 1, c = -1 og d = 10. Initialtilstanden for prosessen vet vi er 0. Vi er imidlertid usikre på verdien av støyen, v. Vi antar til å begynne med at w = 0 (konstant).

a)  Skriv opp differensialligningene for estimator og estimeringsavvik.

b)  Bestem forsterkningen, K, i estimatoren slik at estimatorsløyfen blir 4 ganger raskere enn den prosessen.

c)  Hva blir stasjonærverdien av estimeringsavviket dersom u er et enhetssprang og virkelig støy er konstant lik 1 mens vi i modellen lar v = 0 ? Skisser innsvingningsforløpet for estimeringsavviket.

d)  Vi ønsker nå å lage en ny estimator som også estimerer v når vi antar at den er konstant. Skriv opp differensialligninger og tegn blokkdiagram for denne estimatoren

Anta videre at prosess-støy (v) og  målestøy (w) er ukorrelert, tilfeldig, hvit støy med middelverdi lik 0.  Prosess-støyens standardavvik er 0.01 og målestøyens standardavvik er 0.1. Vi ønsker å  diskretisere prosessen  og utstyre den med Kalmanfilter.  Samplingstiden for diskretiseringen skal være  0.01. 

e)  Benytt Eulers forovermetode og bestem  differanseligningene for den diskretiserte prosess.

f)  Tegn blokkskjema  for den diskretiserte prosesess med Kalmanfilter. 

g)  Forklar forskjellen mellom aprioriestimat og aposterioriestimat.

h)  For å beregne Kalmanfilter-forsterkningen trenger vi verdier for Q og R. Bestem Q og R ut fra opplysningene foran.
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