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Normierte radiale Basis-Funktionen (NRBF-) Netze

Gleichung fiir Modellausgang:
M
§= 3 wiPi(u)
=1
Partition of Unity:

M
=1

Gultigkeitsfunktionen:

Pj(u) =
> hi(w)
j=1

Normierte Radiale Basisfunktionen Netze
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Aufbau Lokaler Modellnetze (LMN)

Gleichung fiir Modellausgang:
A M A
g=3 Ui Pi(u)
=1
Partition of Unity:

M
=1

Gultigkeitsfunktionen:

Pj(u) =
> hi(w)
j=1

Lokale Modellnetze
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NRBF Netz mit 1 Eingang und 2 Basisfunktionen

NRBF Modellausgang: Interpretation als Regeln:
R i By () if up is small THEN ¢; = wq
= w; - Dy (u; . o .
Y = if uy is big THEN g; = weo
2 2
.
L 10T _7_
S 05 ] P > = >
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Gegentiberstellung: NRBF vs. LMN Modelle
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LMN mit 1 Eingang und 2 Lokalen Modellen

LMN Modellausgang: Interpretation als Regeln:

N 2 if uy is small THEN §; = w3
= l;"I)‘ u
Yy Er i(u)

if (5% is blg THEN @2 = 2u1 —-0.2

N>
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Gegentiberstellung: NRBF vs. LMN Modelle



Naturwissenschaftlich-Technische Fakultat R
a UNIVERSITAT
SIEGEN

Department Maschinenbau
Institut fiir Mechanik und Regelungstechnik - Mechatronik

LMN mit 2 Eingangen und 3 Lokalen Modellen

Interpretation als Regeln:
i Di(u) if w1 is small AND wuy is small THEN g5
if uy is small AND wuy is big THEN ¢

LMN Modellausgang:

. 3
g=>1
=1

>

Gegendiiberstellung: NRBF vs. LMN Modelle
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Local Linear Model Tree (LOLIMOT)

. Herton l (Haupt-)Problematik:

" u Bestimmung der Lage und
2. Teraton Standardabweichungen der
2 Zugehorigkeitsfunktionen.

3. Iteration

3 Losungsansatz:

R Sukzessive Unterteilung des
+ leraton [ e Eingangsraumes (heuristisch,
iterativ).

LOLIMOT Trainingsalgorithmus
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Schatzung der lokalen Modellparameter - Global

LMN mit 2 Eingangen und 2 lokal affinen Modellen
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2
g = Z (’11,‘()71‘ + w1 Ul + '11,'271"11,2) . q)Z(’U,)
=1
Z Ui
Globale Schatzung

<I>1(u) u1(1)<1>1(u) ug(l)lbl(u) ‘I)Q(’U.) u1(1)<1>2(u) U,g(l)q)g(u)
D1(u) uw1(2)P1(u)  u22)®@1(uw) | Po(u) ur(2)P2(u) u2(2)Pa(w)

Br(w) w(N)D1(w) us(N)Dy(w) | Do) wi(N)Ba(w) us(N)Ds(w)

Lokales Modell 1 (X m1) Lokales Modell 2 (X m2)

—1
~ T T
w = [ Wp,1 Wil W21 ‘ Wp,2 W12 W22 ] — w = (X X) X vy

wLm1 wLm2

LOLIMOT Trainingsalgorithmus
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Schatzung der lokalen Modellparameter - Lokal

Lokale Schatzung
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@ M x lokale Least-Squares Schatzung: Geringerer
Rechenaufwand
= O (M(p+1)3) statt O (M3(p+1)3)

. . T -1 T
WM = (XLMiXLMi) XimiYrmi

miti=1,2,...,M

@ Interaktion zwischen lokalen Modellen wird ignoriert
= Erhéhung des Bias-Fehlers

o Einschrankung der Flexibilitdt = Regularisierender Effekt!

LOLIMOT Trainingsalgorithmus
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Demonstrationsbeispiele in MATLAB

Hyperbel
1
y
Hyperbel (1D):
0,
’ w boy(u) = 005+(015 u1)

Hyperbel 30°/60° (2D):

0.55
y(u1,uz) = 0.05+(1—0.5u1)+(1—u2)

MATLAB Beispiele
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Demonstrationsbeispiele in MATLAB

Hyperbel 45°/45°

Hyperbel 45°/45° (2D):

. 0.05
y(Ul,U2) T 0.054+(1—ur)+(1—u2)

Hyperbel+Ebene (2D):

y(ul,UQ) = % ‘I— 08 U2

MATLAB Beispiele
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