
Identificarea Sistemelor – Laborator 10
Identificarea ARX recursivă

Organizare

Recitiţi regulile de organizare din lab 2, ele se vor aplica şi acestui laborator. Singurul lucru care se
schimbă este link-ul de dropbox, care pentru acest laborator este:

https://www.dropbox.com/request/UX4K2yF77qkrxzywoGFj

Descrierea laboratorului

Vom studia ı̂n acest laborator varianta recursivă a metodei ARX, vezi cursul Identificarea recursivă. Co-
dul Matlab pentru a interacţiona cu motorul de curent continuu se va schimba, fiindcă trebuie să lucrăm
online. Anume, vom folosi un obiect, creat la ı̂nceputul experimentului folosind obj = DCMRun.start()
(constructorul detectează portul COM şi configurează perioada de eşantionare automat). Apoi, vom
folosi metode ale acestui obiect:

• yk = obj.step(uk) pentru a aplica u(k) şi a citi y(k) la fiecare pas k.

• obj.wait() la sfârşitul calculelor efectuate la fiecare pas, pentru a aştepta partea rămasă din
perioada de eşantionare şi a sincroniza codul cu următorul pas discret de timp real.

• obj.stop() pentru a opri experimentul (se apelează odată, la sfârşit).

Cerinţele pentru laborator sunt următoarele:

• Pentru ı̂nceput, vom aplica o secvenţă de zerouri, un semnal treaptă (care ı̂mpreună cu ieşirea
corespunzătoare va constitui setul de date de validare), urmat de o altă secvenţă de zerouri pentru
a readuce motorul ı̂n condiţii nule ı̂n pregătirea experimentului de identificare online. Perioada de
eşantionare este 0.01 s (10 ms). Semnalul treaptă are amplitudinea de 0.3 şi durează aproximativ
70 de eşantioane.

• Pentru a pregăti identificarea online, creaţi (fără a-l aplica ı̂ncă!) un semnal de intrare de tip SPAB
cu o lungime de aproximativ 200 de eşantioane şi cu valori ı̂ntre −0.8 şi 0.8. Pentru a genera
semnalul SPAB, folosiţi fie idinput, fie codul dvs. de la laboratoarele anterioare, dar ı̂n acest al
doilea caz folosiţi suficienţi biţi pentru ca semnalul să nu se repete.

• Implementaţi algoritmul ARX recursiv, care aplică pas cu pas motorului intrarea creată mai sus,
şi apoi actualizează online modelul ARX; vezi pseudocodul de mai jos, care conţine mai multe
detalii decât la curs. Codul trebuie să producă la ieşire o matrice Θ ∈ R(na+nb)×N conţinând
pe fiecare coloană k vectorul de parametri θ(k): ı̂ntâi coeficienţii a1, . . . , ana ai polinomului A,
şi apoi coeficienţii b1, . . . , bnb din B. Vectorul iniţial de parametri θ(0) poate fi luat zero, iar
matricea inversă iniţială P−1(0) = 1000Ina+nb. Ordinele modelului na si nb pot fi luate egale cu
2, modelul va merge mai bine chiar dacă sistemul este de ordinul 1.

• Comparaţi pe datele de validare calitatea a două modele: unul cu parametrii finali găsiţi după
procesarea ı̂ntregului set de date; şi altul după 5% din date. Care model este mai bun, şi de ce?
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Indiciu: Puteţi folosi idpoly(A, B, [], [], [], 0, Ts) urmat de compare pe un
obiect de tip iddata (pe care va trebui să-l creaţi dvs). Nu uitaţi că vectorii de coeficienţi din
polinoame trebuie să fie de tip linie şi să conţină coeficienţii constanţi (puterea 0 a argumentului
q−1), care trebuie să fie 1 ı̂n A, şi 0 ı̂n B; matricea Θ de parametri nu conţine aceşti coeficienţi
constanţi.

1: iniţializează θ̂(0), un vector coloană na + nb
2: iniţializează P−1(0), o matrice (na + nb)× (na + nb)
3: for fiecare pas k = 1, 2, . . . , N do
4: aplică u(k) sistemului, şi citeşte y(k) de la sistem
5: formează vectorul de regresori ARX:

ϕ(k) = [−y(k − 1), · · · ,−y(k − na), u(k − 1), · · · , u(k − nb)]>

6: găseşte eroarea de predicţie ε(k) = y(k)− ϕ>(k)θ̂(k − 1) (un scalar)
7: actualizează inversa: P−1(k) = P−1(k − 1)− P−1(k−1)ϕ(k)ϕ>(k)P−1(k−1)

1+ϕ>(k)P−1(k−1)ϕ(k)

8: calculează ponderile: W (k) = P−1(k)ϕ(k) (vector coloană (na + nb))
9: actualizează parametrii: θ̂(k) = θ̂(k − 1) + W (k)ε(k)

10: aşteapă să se scurgă timpul rămas din perioada de eşantionare
11: end for
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