Evolutionstechnik flr die Regelung
dynamischer Systeme ||

1 Bekanntes allgemeines Integralkriterium
- Strafterme fur spez. Signaleigenschaften
-> Nachteile

2 Signaleigenschaften an einer bekannten Strecke
- bei Parameteranderung und Straftermaufschaltung

3 Neues modifiziertes Integralkriterium
- Signaleigenschaften in integraler Form
-> Vorteile
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Allgemeiner Eingrossenregelkreis:

R = U v
N KO —p| GO T
Regler Strecke

Allgemeines Integralkriterium: - konservativ

Q= }t” (e2 (t) +au® (t))dt 2::%]"202
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Signaleigenschaften
bertcksichtigen
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It”(ez(t)+au2(t))dt +W,, ST, +W, ST,
0 e

Q

Signaleigenschaft: max. Uberschwingen MgFlacheneinheit)

Vorteil:
« exakte Zuordnung der Kenngrdsse zur ersten (zeitl.)
Flache madglich (definitionsgemass)

Problem:
 ‘Bergwachstum” -> ? Was/Wo ist die Uberschwingweite

Abhilfe:
e alle Flachen die grosser als Mgind, werden bewertet

Nachtell:
e nur noch eine verschwommene Zuordnung der Kenngrosse
zur Flache maoglich
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Gewichtg
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It”(ez(t)+au2(t))dt +W,, ST, +W, ST,
0 e
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Weltere Probleme:

« zwischen Sollverlauf r(t) und Mgt) existiert kein
Selektionsdruck seitens Mp

» Selektionsdruck erst, wenn Mpberschritten

Anschauung:

» Mp® impliziert das Erreichen aber nicht das Ubersteigen
- obere Schranke und Optimalwert fur kleine t
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T Def. tr

It”(ez(t)+au2(t))dt +W,, ST, +W, ST,

r r

0 o

Q

Signal elgenschaft: maximale Anstiegszelt t, (Zeitelnheit)

Probleme:
* Nur messbar, wenn 90% des Endwertes erreicht werden
e Es wird ein Zeitvektor bewertet -> Signalverlauf wird nicht
berlcksichtigt -> keine eindeutige Signalcharakterisierung
o Il Verschiedene Einheiten/Dimensionen
-> Verzerrung der Gewichtungsverhaltnissg \&u W,
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Schlul3folgerungen:

« Gewichtungsverhaltnisse oder Ziel der Gewichtung von
Mp und tr sind verschieden

 unterschiedlicher Selektionsdruck fur die verschiedenen
Annaherungsrichtungen (von oben, von unten)

* je grof3er die Gewichte:
- desto steller die Schluchten (Nebenminima) im Q-gebirge
- desto grol3er der Einflul3 von Ungenauigkeiten (Springen)

-> Wahl von allgemein giltigen Gewichten sehr schwer
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Schwingungsfahiges System zweiter Ordnung

C()Z

n

s + 20w s+ w.”

G(s) =

W’

Y(8) =R(S)G(s) = % Ds2 +2(W S+w.°

—{w,t

v =1-S s A +6) p=1-¢",0=cos¢

Vortell: Fur die Signaleigenschaften Mp und tr
existieren exakt mathematische Zusammenhange
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Bishop H. ‘Modern Control Systems’
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Schwingungsfahiges System zweiter Ordnung

Fragestellungen:
 Sind Abhangigkeiten separierbar ?
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Schwingungsfahiges System zweiter Ordnung

0. 0=1-= snamre) p= ¢ 0=00s'C

dy(Z’wn,t) =0 textrema(stn’ k) = al
ol W J1-7°

Ausgangssignal y(t,Zeta) des Schwingers: Wn=1
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Schwingungsfahiges System zweiter Ordnung

Fragestellungen:

 Sind Abhangigkeiten separierbar ?
-> nein

« Wie grol3 ist der Unterschied zwischen exponentiell
gewichteten Straftermen ?
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Cuality with sqrtiArea above Mp)-Weighting of Second-Order-System: Mp=1.2

0z

1.2

-—

25—

15+

10—

L=

0.4

0.5

0.6

07

1.8

1.6

1.4

Jeta

Win

20

Ivo Boblan, TU-Berlin, FG Bionik & Evolutionstechnik, Projekt GEPROG



Schwingungsfahiges System zweiter Ordnung

Fragestel lungen:

 Sind Abhangigkeiten separierbar ?
-> nein

« Wie grol3 ist der Unterschied zwischen exponentiell
gewichteten Straftermen ?
-> nicht vernachlassigbar
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Modifiziertes Integralkriterium

=0.8
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Modifiziertes Integralkriterium

=0.8

rt), y(t): Zeta=0.35, Wn
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Modifiziertes Integralkriterium
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Negativbeispiel des Modifiziertes Integralkriterium

r(t), y(t) einer einfachen n.l. Strecke
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Modifiziertes Integralkriterium
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Q= I y(t)dt+ J’

140 -

Modifiziertes Integralkriterium
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Modifiziertes Integralkriterium
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Area. ot Second-Order-Sysiem befween it and yit) - Simple Cuskty
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Unterschiede: Zeitdiskretisierung, tr-Flache
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Far of exp. weighting Mp area of n.l. System 'Samp2’. D=Dopi=const
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Welteres VVorgehen

e Testen der neuen Zielfunktion an héherdimensionalen
Systemen (LFK)

 Stablilitatsuntersuchungen mittels Nyquist Kriterium
far nichtlineare Systeme

« Untersuchungen von Robustheitsanforderungen und
Storsicherheit
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