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MPC

Minimeringsproblem i MPC:

N-1
min > lz2(k+ )5, + lulk+ )3,
=0

Umnin SUSUmagz

En fordel med MPC ar dess flexibilitet, vilken gor att metoden kan anpassas
till olika typer av reglerproblem. Har: Nagra exempel pé detta.
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Referensfoljning

Modifiera malfunktionen till:

i

l2(k+5) — r(k + )5, + lulk+ )5,

<.
I
o

r(k): aktuellt virde p& referenssignalen

r(k+37),j=1,...,N — 1: framtida (!) vdrden pa referenssignalen
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Referensfoljning. . .

Lat
i
R r( * )

r(k+N—-1)
och Z = MX. Den modifierade malfunktionen kan nu skrivas

(Z-R)T01(Z — R)+UT QU
= (M(Fz(k) + GU) — R)T Q1 (M(Fz(k) + GU) — R) + U QU

Jamfort med standardfallet har vi nu MFz(k) — R istéllet for MFz(k).

Referensfoljning f&s om man gor detta byte i QP-problemet.
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Integralverkan

Med en referenssignal: Olampligt att straffa storleken p& styrsignalen i
maélfunktionen eftersom det kan kravas ett u # 0 for att f& z = r.

Alternativ: Straffa dndringar i styrsignalen istéllet genom att modifiera
malfunktionen till:

N—

,_.

2(k + §) — r(k + )5, + llulk + j) —ulk +j — 1|3,
7=0
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Integralverkan. . .

Infor notationen

u(k) —u(k —1) I u(k —1)
u(k +1) — u(k) -1 I 0
: - S U- :
w(k+N—1) —ulk+ N —2) I 0
=0 =5
=QU -9

Malfunktionen kan nu skrivas
(M(Fz(k)+GU) — R)T Q1 (M(Fz(k)+GU) — R) + (QU — 8)T Q3(QU —6)

och ger ocksé ett QP-problem. Regulatorn blir nu dynamisk p& grund av
beroendet p& u(k — 1).
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Generella bivillkor

Antag att man vill se till att den styrda signalen z uppfyller vissa bivillkor,
t.ex.:

Med notationen Z = MX = M(Fz(k) + GU) far man

Zmazx
M(Fx(k) 4+ GU) <
Zmax
d.v.s.
Zmax
MGU < — MFux(k)
=:A. Zmax
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Generella bivillkor. . .

Bivillkor b&de p& insignalen och p& z f&s med

NESI

Alla bivillkor som &r linjdra i U
kan inkluderas i MPC-problemet!
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Exempel: Generella bivillkor

Antag att vi har ett system med tv4 tillstdndsvariabler och att vi vill kunna
garantera att skillnaden mellan dem inte blir storre dn ett.

Kravet ar |21 — 23| < 1, vilket ocksa kan skrivas som 2z < <1) dar
(1 -1,
L CE

Med vektornotation Z = MX = M(Fz(k) + GU) kan vi nu skriva
bivillkoret som

1 1
M(Fz(k) +GU) < | d.v.s. som @EU < || - MFa(k)
1 —A 1

LINKOPING
II.“ UNIVERSITY



Sammanfattning

® MPC-utvidgningar:
e Referensfdljning
e Integralverkan
o Generella bivillkor
® Ma&nga andra modifieringar av MPC-problemet 3r ocks& mgjliga (men
resulterar ofta i andra optimeringsproblem dn QP-problem)
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