>>iddemo
% 10-й пример

Рассмотрим методы идентификации, предлагаемые пакетом идентификации MATLAB, на примере моделирования модели системы, определяемой следующей   передаточной функцией:
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Idpoly- модель полинома "Черного ящика": 

Общая форма ввода-вывода 
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определена этими пятью полиномами А(q), B(q), C(q), D(q), и F(q). Они представлены в стандартном формате MATLAB для полиномов. Коэффициенты полинома сохранены как векторы-строки, упорядоченные убывающими степенями. Задержки системы обозначены начальными нулями в полиноме B(q).

Сформируем моделируемые данные. Числитель и знаменатель модели передаточной функции системы:

B = [0 1 0.5];

A = [1 -1.5 0.7];

Они могут быть помещены в модель объекта m0, используя функцию idpoly:

m0 = idpoly(A,B,[1 -1 0.2]);

Третий параметр, С = [1-1 0.2], дает характеристику шума, который действует на систему. m0 = idpoly(A,B,C);

Эта демонстрационная версия описывает группу рекурсивных алгоритмов. Рекурсивные М-файлы включают: RPEM, RPLR, RARMAX, RARX, ROE, и RBJ. Это все рекурсивные алгоритмы, описанные в Главе 11 Ljung (1987).

· RPEM - общий рекурсивный алгоритм ошибки предсказания для произвольных моделей со множеством входов и единственным выходом (те же модели, что и PEM).

· PRLR - общий рекурсивный псевдолинейный метод регрессии для того же самого семейства моделей.

· RARX - более эффективная версия RPEM (и RPLR) для случая ARX-модели.

· ROE, RARMAX и RBJ, более эффективные версии RPEM для OE, ARMAX, и BJ случаев (сравнивают эти функции с другими методами).
Механизмы адаптации. Каждый из алгоритмов осуществляет четыре самых общих принципа адаптации:

· подход фильтра KALMAN: истинные параметры  изменяются подобно методу случайного блуждания с возрастающей матрицей ковариации R1.

· упущение факторного подхода: Старые измерения обесценены по экспоненте. Ядро распада - коэффициент(фактор) упущения лямбда.

· Метод градиента: шаг обновления взят как шаг градиента длины гамма (th_new=th_old + gamma*psi*epsilon).

· нормализованный метод градиента: Как выше, но гамма заменен гамма / (psi '*psi). Методы Градиента - также известны как LMS (наименьшие средние квадраты) для ARX случая.

Давайте выбирать модель и генерировать некоторые данные ввода - вывода:

u = sign(randn(50,1));    % входной сигнал – 
e = 0.2*randn(50,1);      % случайная выборка 50 значений  уровня 0.2
th0 = idpoly([1 -1.5 0.7],[0 1 0.5],[1 -1 0.2]);  % номинальная модель 
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, третий параметр, С = [1-1 0.2], задает характеристику шума, который действует на систему

y = sim(th0,[u e]);    % Моделирование номинальной модели
z = iddata(y,u);         % Создание объекта данных
plot(z)
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Сначала мы сформируем модель Ошибки выхода для данных представленных на  графике. Используем модель второго порядка с одной задержкой и обратимся к рекурсивному алгоритму упущенного фактора с лямбдой = 0.98:

thm1 = roe(z,[2 2 1],'ff',0.98); 

Эти четыре параметра могут теперь быть представлены на графике как функции времени. 
plot(thm1), title('Estimated parameters')
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Истинные значения следующие: 

plot(ones(50,1)*[1 0.5 -1.5 0.7])
title('Estimated parameters and true values')
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Теперь давайте построим ARMAX модель второго порядка, используя RPLR
подход (т.е. ELS) с Kalman фильтром, принимая параметр дисперсии 0.001:

thm2 = rplr(z,[2 2 2 0 0 1],'kf',0.001*eye(6));
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plot(thm2), title('Estimated parameters')

axis([0 50 -2 2])

Истинные значения следующие: 
plot(ones(50,1)*[-1.5 0.7 1 0.5 -1 0.2])
title('Estimated parameters and true values')
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       So far we have assumed that all data are available at once.  We are thus studying the variability of the system rather than doing real on-line calculations. The algorithms are also prepared for such applications, but they must then  store more update information. The conceptual update then becomes:

1. Wait for measurements y and u.

2. Update: [th,yh,p,phi] = rarx([y u],[na nb nk],'ff',0.98,th',p,phi)

3. Use th for whatever on-line application required.

4. Go to 1.

Thus the previous estimate th is fed back into the algorithm along with the previous value of the "P-matrix" and the data vector phi.  We now do an example of this where we plot just the current       value of th. The code is as follows:
       Пока мы предположили, что все данные доступны сразу. Мы таким образом изучаем изменчивость системы вместо того, чтобы делать реальные сетевые вычисления. Алгоритмы также готовы к таким приложениям, но они должны тогда сохранить больше информации обновления. Концептуальное обновление тогда становится:

1. Ждать измерений y и u.

2. Модифицировать: [th, yh, p, phi] = rarx ([y u], [na nb nk], 'ff', 0.98, th ', p, phi)

3. Использовать th для любого сетевого требуемого приложения.

4. Идти в 1.

Таким образом, предыдущая оценка th подана назад в алгоритм наряду с предыдущим значением "P-матрицы" и вектора данных phi. Мы теперь делаем пример этого, где мы строим график только текущего значения th. Код следующие:

     [th,yh,p,phi] = rarx(z(1,:),[2 2 1],'ff',0.98);

      for k = 2:50

          [th,yh,p,phi] = rarx(z(k,:),[2 2 1],'ff',0.98,th',p,phi);

           plot(k,th(1),'*',k,th(2),'+',k,th(3),'o',k,th(4),'*')

      end
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СЕГМЕНТАЦИЯ ДАННЫХ

Команда SEGMENT сегментирует данные, которые сгенерированы от систем, которые могут подвергнуться резким изменениям. Типичные приложения для сегментации данных - сегментация речевых сигналов (каждая сегмент соответствует phonem), обнаружение отказа (сегмент соответствует операции с и без отказов) и оценки различных рабочих режимов системы. Мы изучим систему, запаздывание которой изменяется от два до одного.

load iddemo6m.mat

z = iddata(z(:,1),z(:,2));

Сначала, смотрите на данные:
pause, idplot(z)
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Изменение имеет место при выборке числа 20, но это не настолько просто видеть.

Мы хотели бы оценить систему как модель ARX-структуры с одним a-параметром, двумя b-параметрами и одной задержкой:

y (t) + a*y (t-1) = b1*u (t-1) + b2*u (t-2)
Информация, которая будет дана - данные, порядки модели и предположение дисперсии (r2) шума, который действует на систему. Если это - полностью неизвестное, это может быть оценено автоматически. Здесь мы устанавливаем это на 0.1:
nn = [1 2 1];

Let's take a look at the segmented model. Blue(yellow) line is for the a-parameter. Green(magneta) is for b1 and Red(cyan)  for the parameter b2.

plot(seg)

Давайте смотреть на сегментированную модель. Синяя (желтая) строка - для a-параметра. Зеленый (magneta) для b1 и Красен (голубой) для параметра b2.

plot(seg)

график (seg)[image: image11.png]



Мы видим ясно переход вокруг выборки числа 19. b1 идет от 0 до 1 и b2 наоборот, который показывает изменение задержки. Истинные значения можно также показать:

plot(pars)
[image: image12.png]15

05

20 E3 30 3 0




[image: image13.png]15

05

10

15

20

E3

30

3

0




Метод для сегментации основан на AFMM (адаптивное упущение через множественные модели), Andersson, Int. J. Ноябрь 1985 управления. Мульти-модельный подход используется в первом шаге, чтобы проследить время изменения системы. Окончание, прослеживающее модель могло представлять интерес в ее собственной правде, и дается третьим параметром выхода SEGMENT (tvmod в нашем случае). Они смотрят следующим образом:

plot(tvmod)
SEGMENT М-Файл - таким образом альтернатива к рекурсивным алгоритмам RPEM, RARX и т.д для того, чтобы проследить время изменения системы. Это особенно важно для систем, которые могут измениться быстро.

От модели tracking, SEGMENT оценивает моменты времени, когда переходы произошли, и создает сегментированную модель процедурой сглаживания по модели tracking. Две самых важных "пункта" для алгоритма - r2, как упомянуто прежде, и предполагаемая вероятность переходов, q, четвертый входной параметр, чтобы СЕГМЕНТИРОВАТЬ. Чем меньший r2 и больший q, тем более желающая SEGMENT должна будет указать точки сегментации. В ситуации off line, пользователь должен будет пробовать несколько выборов (r2, обычно более чувствителен чем q). Второй выходной параметр SEGMENT’а v является функцией потери для сегментированной модели (то есть оцененная дисперсия ошибки предсказания для сегментированной модели). Цель будет состоять в том, чтобы минимизировать это значение.
OBJECT DETECTION IN LASER RANGE DATA

ОБЪЕКТНОЕ ОБНАРУЖЕНИЕ  ЛАЗЕРЕ ДИАПАЗОНА ДАННЫХ 
The reflected signal from a laser (or radar) beam contains information about the distance to the reflecting object. The signals can be quite noisy.  The presence of objects affects  both the distance information and the correlation between neighbouring points. (A smooth object increases the  correlation between nearby points.)
In the following we study some quite noisy laser range data.  They are obtained by one horizontal sweep, like one line on  a TV-screen. The value is the distance to the reflecting object.       We happen to know that an object of interest hides between sample numbers 17 and 48.

Отраженный сигнал от лазера (или радар) луч содержит информацию о расстоянии к объекту отражения. Сигналы могут быть весьма шумными. Присутствие объектов затрагивает и информацию расстояния и корреляцию между соседними пунктами(точками). (Гладкий объект увеличивает корреляцию между близлежащими пунктами(точками).)

В следующем мы изучаем некоторые весьма шумные лазерные данные диапазона. Они получены одной горизонтальной проекцией, подобно одной строке на Экране телевидения. Значение - расстояние к объекту отражения. Мы, случается, знаем, что объект, представляющий интерес скрывается между типовыми числами(номерами) 17 и 48.

plot(hline)
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Глаз не хорош при обнаружении объекта. Мы будем использовать " segment ". Сначала мы detrend и нормализуем данные к единичной дисперсии. (Это не необходимо, но это означает, что заданные по умолчанию выборы в алгоритме лучше настроены.)

hline = dtrend(hline)/200;

Мы будем теперь формировать модель вида:   y(t) + a y(t-1) = b
The coefficient 'a' will pick up correlation information.  The  value 'b' takes up the possible changes in level. We thus introduce a fake input of all ones:

Коэффициент 'a' собирает информацию корреляции. Значение 'b' поднимает возможные изменения в уровне. Мы таким образом вводим поддельный вход всех:

[m,n]=size(hline);

zline = [hline ones(m,n)];

s = segment(zline,[1 1 1],0.2);
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subplot(211),plot(hline),title('LASER RANGE DATA')

subplot(212),plot(s)

title('SEGMENTED MODELS, blue/solid: correlation, green/dashed: distance')
Сегментация таким образом была весьма успешна. SEGMENT способен к обработке мультивходных систем, и к использованию ARMAX модели для добавленного шума. Мы можем пробовать это на испытательных данных iddata1.mat (который не содержит никаких переходов):

load iddata1.mat
s = segment(z1(1:100),[2 2 2 1],1);

subplot(111),plot(s)
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Сравните это с истинными значениями:

plot([ ones(100,1)*[-1.5 0.7],ones(100,1)*[1 0.5],ones(100,1)*[-1 0.2]])
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SEGMENT thus correctly finds that no jumps have occurred, and  also gives good estimates of the parameters.

SEGMENT таким образом правильно находит, что никакие переходы не произошли, и также дает хорошие оценки параметров.
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