Presentacién en video:

http://personales.upv.es/asala/YT/V/optrobpi1.html ,
http://personales.upv.es/asala/YT/V/optrobpi2.html ,
http://personales.upv.es/asala/YT/V/optrobpi3.html .

Optimizacion con fmincon/ga de
parametros de modelos de Simulink
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En este fichero, se parte de un sintonizado inicial de un regulador Pl y se busca optimizar un indice de coste
cost eacumsobre esos parametros. Se comparalasalidadef m ncon (busguedalocal) con ga (blsqueda global).

Este codigo funcion correctamente en Matlab R2019b

Simulemos un control con unos parametros
cualquiera:

Kp=0.9; Ki=1.2; %onverge a ninino global

%Kp=6.9; Ki=5.0; %e queda en minino local 1.4 con fm ncon en caso
r obust o!

%Kp=6.9; Ki=6.0; %e queda en minino local 3.2 con fm ncon en caso
r obust o!

UKp=2.7; Ki=1.2; %l Optinp o casi

figure(l)

clf

tic

JO=costeacun([Kp Ki], yes');

title(' Sintonizado inicial J="+string(J0))

dr awnow

Cot asM ni mas=[ 0.1 0. 1];
Cot asMaxi mas=[ 8 6];

Optimicemos con una busqueda local a partir
de esos parametros [optimization toolbox]

TO=tic;tic

[ KpKi _opt 1, J_opt 1] =f m ncon( @osteacum [Kp Ki],[]1.,[]1.1[1.
[1, Cot asM ni mas, Cot asMaxi mas)

T1l=t oc(TO)

% Grafiquenps un control con | os paranetros oOptinos de "fm ncon"
figure(2)

clf

tic
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Optimizacién con fmincon/gade
parametros de modelos de Simulink

J1l=cost eacun{ KpKi _opt1,'yes');

hol d on

Si mul aUnControl (Kp, Ki, 'yes',".r");

hol d of f

title(' Sintonizado fmncon J="+string(J1))
dr awnow

return

Optimicemos con un algoritmo de busqueda
aleatoria dirigida global (algoritmo genético,
global optimization toolbox)

opt s=opti noptions('ga',"' MaxTine', 239, "' FunctionTol erance', 5e-5);
% cuatro m nutos naxino tienpo de ejecuci 6n (aprox.)

NunPar anet r osAQpt i ni zar =2;

TO=tic;tic

[ KpKi _opt 2, J_opt 2] =ga( @ost eacum NunPar anetrosAQptinizar,[],[],[1],
[], Cot asM ni mas, Cot asMaxi mas, [], opts)

T2=t oc(TO)

% Ej ecut enps un control con | os paréanetros 6ptinos de "ga"
figure(3)

clf

tic

cost eacum KpKi _opt 2, "' yes');

hol d on

Si mul aUnControl (Kp, Ki,"yes',".r");

hol d of f

title('Sintonizado ga J="+string(J_opt2))
T1

T2

J optl

J_opt2

KpKi _opt 1

KpKi _opt 2
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function sinout=Simul aUnControl (Kp, Ki, detalles, LineStyle)

arguments %/al i daci 6n de argunentos, Matlab R2019b o superi or

Kp doubl e
Ki doubl e
detalles (1,:) char {rmustBeMenber(detalles,{'yes', ' no'})}
= 'no'
LineStyle char = "k’
end

nodel =" Opt i nRob’ ;

caso='robusto';
i f(strcnp(caso, ' robusto'))
lista_pruebas=diag([2,0.3])*[1.2 1.2 1 0.8 0.8;
1.30.711.30.7];
el se
lista_pruebas=[2;.3]; %aso nom na
end

NRuns=si ze(l i sta_pruebas, 2);

for i=1:NRuns

n(i)=Si mul i nk. Si nul ati onl nput ( model ) ;
n(i)=in(i).setVariable('tau',lista_pruebas(1,i));
n(i)=in(i).setVariable('d ,lista_pruebas(2,i));
n(i)=in(i).setVariable(' Kp', Kp);
n(i)=in(i).setVariable('Ki"',Ki);

end

if(strcnp(detalles,'yes'))

si mout =si n(in, ' ShowProgress', 'on');

for i=1:NRuns
t np=si nout (i).yout; %si mul ati onDat a
t npval =t mp{ 1} . Val ues;
subplot (2,1, 1)
hol d on
pl ot (t mpval , Li neStyl e, LineWdth', 2)
t npval =t mp{ 3} . Val ues;
subpl ot (2,1, 2)
hol d on
pl ot (t mpval , Li neStyl e)

end

hol d of f

grid on

yl abel (" Acc. Control")

ylinm([0 3.2])

subplot (2,1, 1)

hol d of f

grid on

yl abel (" Salida")

ylinm([0 1.3])

el se
si mout =si n(i n, ' ShowProgress', ' of f');




end
end
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function J=costeacun{parans, detall e)
arguments %’/al i daci 6n de argunentos, Matlab R2019b o superi or
params (1,2) double
detalle (1,:) char {nustBeMenber(detalle,{'yes','no'})} = "'no
end
si mout =Si nul aUnCont r ol (parans(1), parans(2), detalle);
NRuns=I engt h( si nout ) ;
cost=zeros(1, NRuns);
for i=1: NRuns
sal i dassi nul adas=si nmout (i).yout; %Si nmul ationbDat a
I nt egral Error=sal i dassi mul adas{?2}. Val ues. Dat a(end) ;
Pi co=nmax(sal i dassi nul adas{ 1}. Val ues. Dat a) ;
cost (i)=0.5*Pi co+0. 5*I ntegral Error

end
J=max(cost);
fprintf('J=% [Kp=%, Ki=%] -- best: %, worst: % -- Tine: %
\n', ...
J, parans(1l), parans(2), mn(cost), nmax(cost),toc);
end
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