RNs em Controle

Malha de controle classico: planta + controlador
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Figura 2.4 — Diagrama de uma malha de controle automafico.
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Fig. 19. Direct adaptive control.
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Figura 2.4 — Diagrama de uma matha de controle automatico.
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Figura 13.1 — Utiliza¢do de uma rede neural como controlador.
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Figura 13.1 — Utilizagdo de uma rede neural como controlador
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Figura 13.1 — Utilizagao de uma rede neral como controlador:
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Treinamento da Rede - Erro a retropropagar
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Como retropropagar ?

Existe um modelo da planta:

dy/du é calculado a partir do modelo

Nao existe um modelo da planta:

dy/du é calculado a partir dos pares entrada-saida



