Cvi¢eni 11 — Zaklady dynamického programovani

P¥iklad 1: u; — smér (dold, doprava), start — (), cil = O
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Cviceni 11 — Rizeni s regresnim modelem

Priklad 2: y; = bou + a1ys—1 + bius—1 + azyr—2 + botr_o + k + &

Je — rychlost auta Penalizagni funkce x;Qx;
-

st — doporugend rychlost (setpoint) w 0 0 0 —ws
uy — poloha plynového pedilu 0 A 0 =X O
Je = (p — se)w + (up — up_1)? 2 Q= 0 0 0 O 0
Stav x; = [yt ur yr—1 uUr—1 1] 0 A 0 A 0
—ws; 0 0 O ws,_?

v

e Odhad z apriornich dat + optimdlni fizeni (simulace — reakce na Fizeni)

@ Penalizace w, A, setpointy

[ Viz programy pro cvi¢eni 11 ]




Zadani pro samostatnou praci — 1

Vypoctéte optimalni cestu s minimem penalizaci.
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Zadani pro samostatnou praci — 2

@ prozkoumejte Fizeni s doporuéenou rychlosti ve méste a na
dalnici (zmé&na setpointi)

@ vyzkousejte jaky minimalni pocet apriornich dat je potfeba pro
odhad parametrii (zmé&na ndi)

© vyzkousejte Fizeni s setpointem
s=6*sign(56*sin(19*(1: (nd+nh))/nd))+90;

Q vyzkousejte generovani stfedni hodnoty vystupu



