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PIEU KHIEN TOI UU PHI TUYEN SUDUNG
MANG NO RON

vU NHU LAN

Abstract . In this paper the method of the nolinear system Indetification is presented by using

multilayer neural networks.

1. DAT VAN PE

Diéu khién t6i wu 1a co s& cho nhiéu linh vuc ing dung. Tuy nhién d6i véi hé phi tuyén,
viéc gidi phuong trinh qui hoach hoat dong Hamilton-Jacobi-Bellman dé tim diéu khién t6i uu
phi tuyén gap nhiéu khé khan [2].

Trong bai bdo di sir dung mang no ron nhiéu I6p nhan dang d6i tuong phi tuyén [1] trong
qua trinh diéu khién téi vu.

2. PIEU KHIEN PHAN HOI TOI UU PHI TUYEN
Xét he:
x(k + 1) = f(x(k), uk)) 2.1)

& day x(k) € R, u(k) e R?

x(k) va u(k) biéu dién vécto trang thdi va vecto diéu khién tai thoi diém k.

Déi véi bai todn diéu khién bam (tracking control) tiéu chuan diéu khién c6 dang.

N-1

1 ;
J= = (X(N - x) PON)(x(N) - x,) + 52 {(x(K) - )" Q(x(K) - X,) + (u(k) - u,) R(u(k) - u,)}

k-
2:2)
VGi u, - vecto diéu khién mong muén
X, - vecto trang thai mong muén
P(N), Q, R - cdc ma tran thuc d6i ximg xdc dinh phuong.
Diéu khién t6i vu phi tuyén s& dat duoc khi giai phuong trinh qui hoach dong Haminlton-
Jacobi-Bellman sau day [2].

. 1
(2.3) v(x(k)) = rmr)) { ;(x(k) - %.)"Q(x(K) - x,) + (u(k) - u,)"R(u(k) - u) + v(x(k + 1))}

Ngoai ra c6 thé biéu dién v(x(k)) theo dang:

|
(2.3a) v(x(k)) = E(X(k) - X)) "PR)(x(K) - X,)
véi luu y:

1
(2.3b) VXN = 2 (XN - X)) (x(N - X,)
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Hon nia:

1
(2.4) v(x(k + 1)) = ) (f(x(k), u(k)) - x,) Pk + D(E(x(k), uk)) - x,)
Dé tim nghiém cua (2.3). Thay (2.4) vao (2.3), 1dy dao ham vé phai & (2.3) va dat bang 0.
(2.5) 2R(u(k) - u,) + £ (x(k), u(k)P(k + DEx(K), uk) - x,) + (T(x(k), u(k)
- x,DP(k + Df(x(k), u(k)) =0
Phan ra f(x(k), u(l)) 1an can u, theo chudi Taylor, bo qua céc s6 hang bac cao:

(2.6) f(x(k),uk)) = f(x(k),u,) + f,(x(k,u,)(u(k))
Thay (2.6) vao (2.5), diéu khién tim dugc c6 dang:

Q2. 7Hu'(k)=(R + fuT (x(k), u)P(k + Df,(x(k), u,))’ fuT (x(k), u)P(ke + 1).(f(x(k), u,) - x,)

bén day c? thé st dung 2 mang no ron nhiéu 16p nhu & [1] dé xdc dinh f(x(k),u,) va
f,(x(k),u,). C6 thé xap xI.

2.7a) - f.(x(k), u,) ~f(x(k), u, + 1) - f(x(k), u,)

vén dé con lai 1a xay dung quan hé giita P(k) va P(k + 1). Tiép tuc phén ri f(x(k), u,) theo

chudi Taylor lan can x, va c6 thé 1dy dén s6 hang bac 2 do trang thdi x(k) bién déi nhanh hon
diéu khién u(k):

|
(28) f(X(k), Uo) = f(xu, Uo) * fx(xo» uo)(x(k) - xo) + .2— fxx(xo’ uu)(x(k) = xo;)2
Voi:
(2.8a) f(xosug)=F (x(k)u) -
(2,8b) fxx(xo’uo):fxx(x(k)’uo)x(k):x

Tu phuong trinh (2.3) va (2.3a), (2.3b) suy ra:
(2.9) (x(K) - x)PER)Ix(K) - x,) = 13}(1)1 (x(k) - x)"Qx(K) - x,) + (u(k) -

1
u,) R(uck) - u,) + 5 (f(x(K), u(k) - xo)'P(k + Df(x(k), u(k) - x,)

Thay (2.7) vao (2.9) rit ra:
1
(2.10) P(k) = Q + (] (X u,)+ E(X(k) - X)" £ 5 (oo U {KT(x(K)RK(x(K)) +

1
(1 - £ (x(K), u)K(x(k)P(k + 1)1 - F,(x(K), u K& H( Y (Koryo) + ;f:x (Xo5 ug)(x(K) - X,)

véi diéu kién bién P(N), trong dé:

(2.10a) Kx(k)) = (R + f,(x(k), u)Pk + Df,(x(k), u,))" fuT (x(k), u )Pk + 1)
Sir dung (2.10a) vao (2.7), diéu khién t6i uu c6 thé viét dudi dang:
(2.11) u'(k) = u, - KxK))f(x(k), u,) - x,)

Nhu vay diéu khién thu dugc (2.11) 1a diéu kién x4p xi t8i uu véi viéc dung 2 mang no ron
xdp xi f(x(k), u,) va f(x(k), u,).

31



DIEU KHIEN TOLUU PHI TUYEN SUDUNG MANG NO RON

3. KET LUAN

Trong bai bdo nay xay dung mot bo diéu khién xap xi t6i wu phan héi phi tuyén cé sir
dung 2 mang no rong dang [1] dé nhan dang trong qud trinh diéu khién hé phi tuyén.

C6 thé md rong tiép can nay cho bai todn diéu khién phi tuyén hé véi thong s6 va céu triic
chua biét trudc véi viéc st dung thém mang no ron nhan dang cau tric va thong so.
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