DESARROLLO Y PRUEBAS DE UN SISTEMA DE CONTROL INVERSO ADAPTATIVO

8 CODIGO FUENTE
REDNEURONAL

% edneur onal
inicia red;

% salida correcta y salida red
%subpl ot (2, 2,1)
%gr _ej e_bp0

% vari as pasadas de entrenam ento

for pas=1:npas,
% or pas=1101: 1300,
bucl e;
sumaer r or es( pas) =sum

%ent r enam ent o;
end

%subpl ot (2, 2, 2)
%gr _ej e_bpO

BUCLE

inicia;
sumerr =0;

for k=1:nf,
control ador _pd;
%ent r ena_nr a_nonent 0s;
entrena_nra;
% salida_red;
%in salida de la red
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vU1( pas, k) =U1;
%sumaUl( pas) =sumaUl( pas) +U1;
vU2( pas, k) =U2;
Uc=Ul+U2; 4 sal i da del control ador si no se saturara.
%
%Jc=U2;
si stema
%ent r enani ent o;
sumerr=sumerr+Ul* U1,
%ct ual i zaci 6n de X
sumesumtek* ek
suma_ek=sunma_ek+ek;
Us(k)=U1;
U2s( k) =u2;
vU( k) =U,

for j=nunent:-1:3,

X(J)=X(j-1);

end

X(2) =yk;

i f k>nf-anticipacion_referencia, X(5)=vr(k-
nf +anti ci paci on_referenci a);

el se X(5)=vr(k+anticipacion_referencia);end
X(12) =\,

X(17) =sumea_ek; %prueba para tenr el efecto de un PID
end

BUCLE STOP
inicia;
sunerr =0;

for k=1:nf,
control ador _pd;
%ent r ena_nr a_nonent o0s;

i f pas>2,

i f summerrores(pas-1)< sunmerrores(pas-2),
entrena_nra;
pas_entrenam ent o=pas;
sumaerrores(pas-1);
sumaer r or es( pas- 2);

el se
aaa=1,

end

el se
entrena_nra;
pas_ent r enani ent o=pas;
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end

% salida_red;
%in salida de la red
vUl( pas, k) =U1;

%sumaUl( pas) =sumaUl( pas) +U1;
vU2( pas, k) =U2;

Uc=Ul+vU2( pas_ent renani ent o, k) ;% sal i da del control ador si no se
sat urar a.

%Jc=U1;
si st enm;

%ent r enani ent o;
sumer r=sumerr+Ul* U1,
%act ual i zaci 6n de X
sumesumtek* ek;
Us(k)=U1;
U2s( k) =u2;
vU( k) =U;

for j=nunent:-1:3,

X(J)=X(j-1);

end

X(2) =yk;

i f k>nf-anticipacion_referencia, X(5)=vr(k-
nf +anti ci paci on_referenci a);

el se X(5)=vr(k+antici pacion_referencia);end
X(11) =y,

end

ENTRENA

fp(1,1)=1;

for in=1:nn,
net (in)=X *W:,in);
ss = net(in);
es = exp(-ss);

%n(in) = 1/(1+es) ;% hasta ahora estaba asi
n(in) = (1-es)/(1+es);

sp(1,in) = 2*es/((1l+es)*(1+es)); % hasta ahora estaba asi
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%p(l,in) = 1*es/((1l+es)*(1+es)); Y%igma prima (para adaptacion)

% p(l,in+tl)=sp(1l,in);
end

%utiliza BP para nodificar pesos de la red
err =UL,

% nmodi fi ca pesos redn

% pesos wos

Wos=Wos+al fa*err*n'; % n' ; prueba=prueba+l;
W s=W s+al fa*err;
% pesos weo
oV = W+ alfa*err* X*Ws*sp;
for ent=1:nunent,
for nodo=1: nn,
W ent , nodo) =W ent , nodo) +al f a*err* X(ent) *sp(nodo) *Ws( nodo) ;
end
end

CALCULA SALIDA

%salida de | a red neuronal
2=Wws*n+Ws;

yk = a*yk + (1-a)*Ur;

INICIA

%estado inicial nulo

a=0. 6;

d=3;

U=0; Uc=0; U1=0; ek=0; yk=0; uk=0; wvur = zeros(1,d); sunek=0;
vy=0; % vu=0; vk=0;

sumaU=0;

uma=1;

uzne0. 1;

sun¥O0,

suma_ek=0;
X=zeros(nument, 1) ;
X(1)=1;
Us=zeros(nf, 1);
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INICIA RED

% ni ci a red neurona

% nuner o de nodos

%mn=10;

%ant i ci paci on_ref erenci a=10;
%unent =17;

%al fa = 0.25;

kp=0. 7;
ki =0;
kd=0. 8;

% | os val ores de x usados para entrenar

%xce = [-.8 -.7-.6 -.55-.3-.1.05.2.5 .66 .7 .72 .85 .9];
%mpat ce = | engt h(vxce);

% pas=300;

% rand('state',0);

% estado inicial aleatorio

%\wos (rand(nn, 1) *2-ones(nn, 1)) *.1;

%weo (rand(1, nn)*2-ones(1,nn))*.1;

%NE(rand( nunent, nn) - ones(nunent, nn) ) *. 1;

%W =(rand(1, nn+l)-ones(1, nn+l))*. 1;

%=zeros(nn+l, 1);

(1) =1,

% vect or de referencias

%aseg = ones(1, 40);

%asep = ones(1l, 25);

baseg=ones(1, 40);

basep=ones(1, 50);

%r = [ 0.5*baseg -0.25*baseg 0. 7*baseg O*basep -0.14*baseg -
0. 2*basep] ;

vr =[ 0.5*baseg -0.25*baseg 0. 7*baseg O*basep -0.1l4*baseg -
0. 2*basep] ;

k=1;
d=3;

% ni ci a_nr a_nonent o0s;
inicia nra

nf =l engt h(vr);

Usl=zeros(nf, 1);
Us10=zeros(nf, 1);
U2s=zeros(nf, 1);
sumaerrores=zeros(1, npas) ;
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INICIA ENTRENA

nn=10;

anti ci paci on_referenci a=5;
nunment =17,

%l fa = 0.001; %84 a buena

al fa=0. 00001; Y%para pruebas de pesos inicilaes

npas=500;

W£(rand( nurent, nn) - ones(nunent, nn) ) *. 1;
Wos=(rand(1, nn)-ones(1,nn))*.1,;

W s=rand(1, 1) *0. 1;

i ni ci o_pesos_pd;

n=zeros(nn, 1);

X(1) =1,

INICIA PESOS PD

W£(rand( nurent, nn) - ones( nunent, nn) ) *0;
Wos=(rand(1, nn)-ones(1, nn))*0;
W s=rand(1, 1) *0;

kp_pesos=0. 2;
kd_pesos=0. 1;
ki _pesos=0. 3;

oM( 10, 1) =1;
(11, 2) =1;
N 2, 3) =1;
N3, 4) =1;

%Nbs(1) =2* (kd_pesos+kp_pesos);
WNbs(2) =2* (- kd_pesos);
%NS (3) =- 2* (kd_pesos+kp_pesos) ;
WNbs(4) =2* (kd_pesos) ;

9N 15, 5) =1*1;

%NS (5) =1*2*ki _pesos;
% eparti endo pesos

W 10, 1) =0. 5;

W 10, 6) =0. 5;

W 11, 2) =0. 5;
W 11, 7) =0. 5;
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W 2, 3) =0. 5;
W 2, 8) =0. 5;

W 3, 4) =0. 5;
W 3, 9) =0. 5;

W17,5)=0.5; Y%ara PID
W17, 10)=0.5; Y%ara PID

Wos( 1) =2* (kd_pesos+kp_pesos);
Wos(6) =2* (kd_pesos+kp_pesos);

Wos(2) =2* (- kd_pesos);
Wos(7) =2* (- kd_pesos);

Wos(3) =- 2*(kd_pesos+kp_pesos) ;
Wos(8) =- 2* (kd_pesos+kp_pesos) ;

Wos(4) =2*(kd_pesos) ;
Wos(9) =2* (kd_pesos) ;

Wos(5) =2* (ki _pesos);
Wos(10) =2* (ki _pesos);

INICIA PESOS PD COMPLETO

W£(rand( nurent, nn) - ones( nunent, nn) ) *0;
Wos=(rand(1, nn)-ones(1,nn))*0;
W s=rand(1, 1) *0;

kp_pesos=0. 2;
kd_pesos=0. 1;
ki _pesos=0. 3;

% eparti endo pesos

for a=1:10
W 10, a) =0. 4;
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end
for a=6:10
W11, a) =-0. 4;
end
for a=1:10
W 2, a)=-0. 4;
end
for a=6:10
W 3, a) =0. 4;
end
for a=1:5
Wos(a) =(kp_pesos);
end
for a=6:10
Wos(a) =(kd_pesos);
end

OPTIMIZA SOLOPI

kp=0;

for ipi=1:10
kd=0;
for jpi=1:10
ki =0;
for kpi=1:10
sol opi ;
errores_sol opi (i pi,jpi,kpi)=sunpi;
ki =ki +0. 1;
end
kd=kd+0. 1;
end
kp=kp+0. 1
end

%alla el error mnin

e_m ni no=errores_sol opi (1,1, 1);
i pi _m n=1;

j pi _m n=1;

kpi _m n=1;
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for ipi=1:10
for jpi=1:10
for kpi=1:10

if errores_solopi(ipi,jpi,kpi)< e mnino
e_m ni no=errores_sol opi (ipi,jpi,kpi);
i pi _m n=i pi;
j pi _m n=j pi;
kpi _m n=kpi ;

end

end
end
end

kp=0. 1*(i pi _m n-1)
kd=0. 1*(j pi _m n-1)
ki =0. 1*(kpi _m n-1)

e _mnino

SOLORPI

%ol o PI

% ni ci a;

a=0. 6;

d=3;

uma=1;

uzne0. 1;

vur = zeros(1,d);
baseg=ones(1, 40);
basep=ones(1, 50);
vr =[ 0.5*baseg -0.25*baseg 0. 7*baseg O*basep -0.1l4*baseg -
0. 2*basep] ;

nf =l engt h(vr);
ek=0;

yk=0;

sunek=0;

der ek=0;

% p=0. 9;
o d=0. 3;
o%ki =0. 3;

% p=0.9; pid optino
%i =0. 3; pid optino
%d=0. 4; pid optino
%p =0.9000 %REF DOBLE
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%d =0.4000%REF DOBLE
%i =0.1000%=EF DOBLE
%p =0.8000 %REF mitad
%d =0.9000%REF nitad
%i =0.3000%REF nitad

sumpi =0;
for k=1:nf,
control ador _pd;
%ont rol ador _pi ;
%salida de la red
%in salida de |la red
U=U1;
% f unci 6n sat ur a;
% vectores histoérico
vypi (k) =yk; vk(k) =k; vupi (k) = U

if U<uzm & U>-uzm U=0; el se U=U-uznt¥sign(U); end;
% sat uraci on de u
if U>uma, U=umm; end
if U<-uma, U=-umm; end
% zona nuerta de u

%retraso de u
U = vur(1,d);

for j=d:-1:2,

vur(1,j) = vur(1,j-1);
end

vur (1, 1)=U

% in de funcion satura
vupi _sat (k) =Ur;
cal cul a_sal i da;
%sumaU=sumaU+U1,
%act ual i zaci 6n de X
vepi (k) =ek;
sunpi =sunpi +ek* ek;
end

OPTIMIZA ALFA
%al fa = 0.001;

al f a=0;

%l f a=0. 01;

for indice=1:20
al fa=al f a+0. 0005;
redneur onal ;
varia_errores(indice,:)=sumaerrores;
i ndi ce

end
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CONTROLADOR PID

% cal cul a 1 a salida del pi
%

ekant =ek;
ek = vr(k) - yk;
% integral del error
sunmek = sunek + ek;
der ek=ek- ekant ;
% sefial de nmando
Ul = kp*ek + ki *sunek+kd*der ek;

SISTEMA

% vectores historico
vy(Kk) =yk; vk(k)=k; vu(k) = Uc; ve( k) =ek;
U=Uc;
if Uc<uzm & Uc>-uzm U=0; else U=Uc-uzntsign(Uc); end;

% sat uraci on de u

if Uc>umm, U=uma; end
if Uc<-uma, U=-umm; end
% zona nuerta de u

%retraso de u
% Ur =U;
U = vur(1,d);

for j=d:-1:2,
vur(1,j) = vur(1,j-1);
end
vur (1, 1) =U;

cal cul a_sal i da;

TRATA OPTIMIZA ALFA

for i=1:indice
val fa(i)=varia_errores(i, npas)
end
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for i=1:indice
m n=varia_errores(i,1);
m n_i nd=1;

for j=1:npas
if varia_errores(i,j)<mn
m n=varia_errores(i,j);
nm n_i nd=j ;
end
i ndval fa(i)=m n_ind;
mn_err(i)=mn;

end
end
pl ot (i ndval fa)
figure
plot( mn_err)
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