Laboratorium identyfikacji systeméw

Opis danych, wiedza wstepna
oraz warunki identyfikacji systemu HILSys

Wiedza wstepna:

* 7rodto danych: pojedyncza sekcja systemu HILSys (proces czasu ciggtego),

e cechy dynamiki systemu:

o po odjeciu sktadowej statej od odpowiedzi y dynamika procesu jest (prawie) liniowa,

o proces o statych parametrach,

* dane numeryczne w plikach: IdentDataA.mat, IdentDataB.mat, IdentDataC.mat,
* dane zebrane z okresem prébkowania 7,=0.01 s,

* pierwsze 150 prébek pomiarowych sygnatu i bez odjetej sktadowej statej,

* sygnat pobudzajacy u znany doktadnie (brak zaktécen pomiarowych w sygnale u).

Cel identyfikacji:

e Uzyskanie symulatora wyjasniajgcego odpowiedz systemu z doktadnosciq na poziomie Jgr > 95%.

Warianty realizacji zadania identyfikacji:

Wariant 01:
* identyfikacja bezposrednia metodg LS
* model dynamiczny czasu ciggtego
* identyfikacja typu GREY-BOX

Wariant 05:
* identyfikacja bezposrednia metodg RLS
* model dynamiczny czasu ciggtego
* identyfikacja typu GREY-BOX

Wariant 02:
* identyfikacja bezposrednia metodg IV
* model dynamiczny czasu ciggtego
* identyfikacja typu GREY-BOX

Wariant 06:
* identyfikacja bezposrednia metodg RIV
* model dynamiczny czasu ciggtego
* identyfikacja typu GREY-BOX

Wariant 03:
* identyfikacja metoda LS
* model dynamiczny czasu dyskretnego
* identyfikacja typu BLACK-BOX

Wariant 07:
* identyfikacja metodg RLS
* model dynamiczny czasu dyskretnego
* identyfikacja typu BLACK-BOX

Wariant 04:
* identyfikacja metoda IV
* model dynamiczny czasu dyskretnego
* identyfikacja typu GREY-BOX

Wariant 08:
* identyfikacja metoda RIV
* model dynamiczny czasu dyskretnego
* identyfikacja typu GREY-BOX

Uwagi:

®  Prébkowanie danych z okresem T,=0.01s w systemie HILSys moze skutkowa¢ numerycznie Zle uwarunkowanymi obliczeniami dla
modeli czasu dyskretnego - w takim przypadku do identyfikacji modeli dyskretnej dziedziny czasu mozna dokona¢ decymacji
danych dla pobudzenia prostokatnego (tak, aby zachowac¢ zatozenie o statosci sygnatu pobudzajgcego miedzy prébkami po

wykonaniu decymacji).
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