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Управление по прогнозной модели
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Дано:
 - модель управляемой системы
 - начальное состояние

Из этого получаем:
 - пучок возможных будущих траекторий
   (в зависимости от управления)

Получаем управление:
 - путём выбора наилучшей траектории



  

Базовая оптимизационная задача

Линейная система в дискретном времени Уравнение Коши

Задача оптимизации

Вопросы:

● Устойчивость?
● Как сделать контроллер?
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Ленивое управление

● Стабилизация ровно за столько шагов, за сколько сказали
● Норма состояния неверно отображает оставшееся к-во работы
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Ненужная асимптотика
если не менять горизонт
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Жадное управление
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Жадное управление

Как это починить? 7



  

Пространство состояний в другом базисе
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Пространство состояний в другом базисе



  

● Существует ли решение? (Да, существует.)
● Как это решать?
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Пространство состояний в другом базисе



  

Исправленное пространство состояний

11



  

Вторичные цели

● Стабилизационная траектория не уникальна
● Можно выбирать улучшая вторичную целевую функцию
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Поиск горизонта
● На каждом шаге выполняется поиск горизонта

- Взвешенные модификации бинарного поиска
- Горизонт предыдущего шага как подсказка
- Макс. длинна горизонта - ограничена

● Зашумлённое состояние
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Спасибо за внимание!


