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Aproksymacja za pomocg sieci neuronowych

1. Zapoznac sie z nastepujacymi funkcjami przybornika nnet pakietu MATLAB: nntool,
nftool, newff, train i sim.

2. Poziom wody w pewnym morzu zalezy od pltywu. Dokonano pomaréw poziomu w
interwatach 1 godzinnych. Uzyskane wyniki zestawiono w tabeli 1. Przyblizy¢ dane

Tabela 1. Zmierzone poziomy wody.
t [h] 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
h(t) m] | 1.0 | 1.32 | 1.6 | 1.54 | 1.41 | 1.01 | 0.6 | 0.42 | 0.2 | 0.51 | 0.8

pomiarowe za pomoca jednokierunkowej wielowarstwowej sieci neuronowej. Dokonaé
wyboru struktury neuronowego aproksymatora (liczba neuronéw, typ funkcji akty-
wacji). Przetestowaé jako$¢ aproksymacji stosujac interwal czasu réwny 6 minut.
Wyrysowaé na wspéinym wykresie wezty aproksymacji oraz wyjscie sieci neurono-
wej. Wyliczy¢ btad aproksymacji w postaci sumy kwadratow btedow.

3. Dla uktadu zawieszenia magnetycznego wyznaczono charakterystyke statyczna. Po-
budzajac uktad skokiem jednostkowym o réznej aplitudzie u zarejestrowano wychy-
lenie bolca w kierunku ptytki elektromagnesu po zaniku przebiegéow przejsciowych
d. Uzyskane wyniki przedstawia tabela 2.

Tabela 2. Wezty charakterystyki statyczne;.
w[V] [0]05] 1 | 2|3 (4|5 |6 |78 1]9]|10

dmm] {0 0 |01[05]09[2|32[42[45[49|5| 5

Za pomoca jednokierunkowej wielowarstwowej sieci neuronowej dokonaé¢ aproksy-
macji punktéw pomiarowych.

4. Rozwazmy zadanie kinematyki prostej manipulatora jednoprzegubowego zaprezen-
towanego na rys. 1:

Tr = ll COS(@l) + lg COS(Ql + 92),
To = ll sin(@l) + 12 Sil’l(@l + 62),

(1)

gdzie 0,, 65 oznaczaja katy wychylenia przegubow, [ i ls sg dtugo$ciami ramion.
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Rys. 1. Schemat manipulatora.

Skojarzone z (1) zadanie kinematyki odwrotnej ma postac:

0, = arctan (@) — arc tan M ,
T l1 + 15 cos(6s)

2
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05 = arc cos (

Zaimplementowaé zadania kinematyki prostej i odwrotnej w postaci skryptow pa-
kietu MATLAB nastepujace:
[x1,x2]=kin(th1,th2,11,12)
[th1l,th2]=kin od(x1,x2,11,12)

Rozwiazaé zadanie kinematyki odwrotnej (2) za pomoca jednokierunkowej wielowar-
stwowej sieci neuronowej. Wygenerowaé zestaw 100 punktéw uczacych jako spirale
o $rodku w punkcie (0.5,0.5) ograniczona kwadratem o wierzchotkach (0,0), (0, 1),
(1,0)1 (1,1) (rys. 2). Do wyznaczenia probek wejsciowych uzy¢ nastepujacego kodu

phi=[1:0.05:50];
[x1,x2]=pol2cart(phi,0.01*phi);
x1=x1+0.5;x2=x2+0.5;

Zatozy¢ dlugosei ramion [; = I, = 1. Manipular umieszczony jest w punkcie (0, 0).

Nastepnie przy uzyciu funkcji kin_od wygenerwowa¢ wyjsciowe wzorce uczace. W
tym przypadku sie¢ neuronowa bedzie posiadata dwa wejscia (1 i x9) i dwa wyj-
Scia (01 i 03). Po nauczeniu sieci neuronowej przetestowaé jakosé dziatania modelu
stosujac rozne trajektorie zadane:

(a) x1=[0:0.1:1]; x2=[0:0.1:1];,
(b) x1=[0:0.1:1]; x2=x1.72;,

(c) x1=[0:0.1:1, ones(1,10), 1:-0.1:0, zeros(1,10)];
x2=[zeros(1,10), 0:0.1:1, ones(1,10), 1:-0.1:0];.
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Rys. 2. Probki uczace.
Poréwnac katy uzyskane z modelu neuronowego él, 0y 7 wygenerowanymi za pomoca,
modelu (2). Wykresli¢ odpowiednie wykresy.

Za pomoca modelu (1), na podstawie él, 05 wyznaczy¢ aproksymowane wspotrzedne
I1, T9 1 poréwnaé je z zadanymi trajektoriami. Wykresli¢ odpowiednie wykresy.

5. Za pomoca sieci neuronowej dokonaé¢ aproksymacji zadania kinematyki prostej (1).



