Carlos Antonio Tovar Garcia.

Control Inteligente.- Redes Neuronales.

Entrenamiento de una red neuronal para control
predictivo.

En este documento se muestra como se entrena una
planta y como se obtienen datos a partir de ese
entrenamiento con el fin de poder predecir, regular 6
controlar el funcionamiento de dicha planta para
obtener un comportamiento deseado.

En primer 1lugar se teclea en 1la ventana de
comandos de Matlab “predcstr” y a continuacién se abre
un diagrama de bloques de Simulink,

continuacién:
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4\ MATLAB R2012a

File Edit Debug Parallel Desktop
A= Y & o B) | @ | c:\Program Files\MATLAR\R2012a\bin
Shortcuts [2] How to Add  [2] What's New

Window Help

B predestr

File Edit View

- L@ O

Simulation Format  Tools

=EHE -

Help

w08 x

<« bin ¥ ¥

N...
9 worka, =
|| Prod..
& mw_..
L msve..,
L mexu..,
L | mexs.. |
] mexe.., |7
| mex.pl
G mex....
G| mec....
| mbui...
4 matla...
G matla...
| licens...

2] lcdat...

|£] Icdat... i
<ol

Details ~

4\ Start

Command Window

»> predecsatr

Jx o»>

oA x

‘Workspace

= o =

O a x

E5P sel... ~

Narne

] 1

Value

Command History J

+predestr

> predcstr

i~cle

> predcstr

imclc
‘-predcstr
] [

NN Fredictive Controfier

]

Ready

Random Reference

h 4

h i

943%

oded3

Para entrenar la red neuronal es necesario ajustar

los parametros que pide el control predictivo,

en la

siguiente imagen se muestran los parametros que deben

de ajustarse,

se propusieron:

y enseguida se muestran los valores que
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Cost Horizon (N2) 7 Control Weighting Factor (p } 0.05
Control Horizon (Nu) 2 Search Parameter (o) 0.001
| Minimization Routing | csrchbac - kterations Per Sample Time 2 ‘

Perform plant identification before controller configuration. ‘

En la siguiente tabla se muestran los valores
elegidos, con un tiempo de simulacién de 120 segundos:

Prueba |Muestras de | Horizonte |Horizonte |Tamafio | Integral
entrenamiento de de Control |de 1la|del error
prediccién capa cuadratico
oculta
1 10000 9 45.71
2 2000 7 3 58.08
3 8000 7 5 7 38.1

Después de cambiar los parametros se corre el

entrenamiento de la red neuronal,

muestra este proceso:

la figura siguiente
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Se termina de entrenar la neurona:

.‘. Meural Metwork Training (nntraintool)

Meural Metwork

Input
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Con la red neuronal entrenada se obtienen los
datos de entrada, la salida, el error y la salida de
la red neuronal.
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Se obtiene la integral del error cuadratico, con
el siguiente diagrama de bloques:
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To start and stop the simulation, use the "Start/Stop”

selection in the "Simulation” pull-down menu

Se da a correr el programa y al finalizar se observa
el valor obtenido:
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El resultado obtenido del XYGraph es el siguiente:
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