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partacioenirinju prostore graimerz

koja sadr3i grupacije primers, Talecro <A prigr

nem strukturcs
podataka koja cefinile interpolaciony chesu. upravlijanie ze post:iSe

upetrebom ulaznib vredrosti i vebtors stenia oc se adresira

particiza; izlzzni vektor se formire 1aterpaiacy

primera. Meisd Je vepedno prisenjen ni pr
;ohata; poesebno dp  interesantng poreden)e
neuroworfnon arhitaituros na 1sipam prot
metos pokazan velu brzinu 1 tafnoer ufeni,
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Red ie organizovan n: slegecs nafain:

ernitexturu cpravijania za "1r.eirgentne”

Je prezentiran o ocelirue I, Nar

omogucaveiv poredenre metoda s: bean
diskutujeso o cogufim primename 3 daig
2. KONCEFT UFRAVLJANJIA SISTEMIMA TASNDVAN NA LUCENJU INVERIKIH MODELA

Na slici ¢ pretsiavlen JE epeti voncept fletsibiirog,

"inteligentnog” ugravijanje dinesichinm sistemima {posebno inteligentnin
robota). Modul z2 " planiranie ireira reprezentaciau planz BkC1ss

ne osrovu irformecija od proces: pa vifia nrveime {npr. simbolids«ih
planera ili ekspertnih sisterzi. : reroliata prethodnih  akcija. Moduli
vpravlianja u ctvorencji petlji 1 povratnoj  ve:i genrerireju  bomencre
»sxgnale xr#ft) i xfbkt), respertivne,  Jire se  generife  gogoversiufy
pdziv sictema. Konktroler u etvorens: petlii  isplepentire inverznu
;“4‘dfﬁ§ni&u'%ist!miki(i1*= ff‘(yndti): pretlek 'sé ‘sastoii u  pronailaieniu

metoda ufenjs za akviziciju modela inver-ne dinamike

Postoie predlice¥eni postuzz; 23 realizacijy svih dantrelera o

ebliku kasiadnih reurenckin

modifikaciron .

algoritsu za povratsu propegacije grefke [3)

ulazno-izlaznih  vektoFa <y (f), yi(t)>
n

aprokeiamaci ju nelinearney nree}

dinasrku, dob greke prafenis £.1,
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isa za posledicu preﬁzimanje genericanja koman
kontrolerz u otvorens; petlyi 1 ubroanie

tipifni nedostaci neuromorinit sistesa su
problematifn: tLonvergenciza ke vonainoy  internc

neproZirnost neufene reprezentaci e,
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ukljuBuje N naibitfth tafaka N ‘e neuristicud
par;metar: ? )
- odrede se koeficijenti Cvarna2 funkciie Qk refavanjz2a
regresione- matrice za meted najmaniih kvadrata, po aetodu
QR-dekompozics je

;. EXSPERINENTALNI REZULTATI
Predioieni algoritanm Vje eksperimentaing  teetiran o2 nekolike

zadataka akvizicije interne reprezentaciis neliaseararh presiieavanija

kojima su detinisane funkcije inverine

intereasantna komparacija sa metcdaom kaj: je pregizd

kagkadne neuronska mreza koridfena :za

gravaugaonih | polarmih koordinata (x,v) > (r,
ufenja pomodu povratse grasag

primera (tacke o:znacene krulidima 5 2z, w4 oblasti {0,101 2

{0,101). Na Sl. 2a, Tb i 2c oret vl jer i Loature greske ucenja
2z : - ; -
“x—xdu 1@ metad i: [2), nsfe moditikacize (51, 1 metada
predlioienng u avoa radu. Vidi se da pradlofeni ametod proizvedi  qctove

. savrienc preslxkiganje;‘sa gredkom priblifno za dva reda veliline
R I s e A SR :

anjom ‘od metocda povratne propagacije gredke 4 neurcnskoj mref:

iuporaditi S1. Zc i S§l. 2a). Ove wvelifine =su dobijene acsle 000

prezentacija cele baze primeras 23 5.

{u trajanju =@ 3kO

min), dok predlcienmi metad ufi iaternu siambolicku reprezentaciiu u
t

j=dnoe pral: 4, za oo {0 sec.
: z> S
Slika 2d prl“a’uje sredn‘x kvadrat greske g u  runkcy il craa
gre’entacxja cele dat'teka primera. UQLSYu se da qr=§k kod merada 1z
: }}M&s e SR
2] fdepredvidl jiva varira sa trajea 1*arah13 iysnrevicana 1inijal 1 da

se stabilizuje tek sa brojem iteracija »  Luig. Kasuprot

modifikacija pokazuje brzy stehilizazige 0 qar

‘z2tod © koji na ovom srinery u jedngj :edingy iteraciji postife gredu

araktidne jednaku nuli,

asdels inverine

dxnam\ve upra§’encg modela ruke, sa realnias vrednostiza paragetara,
Puka’alu se da je nauZena internz reprezentacije u stanju da upravlja

izvr&enjes zadate trajektor:je sa velikim stepencs talnosti.
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23 je p - broj vzaraka, x -

nominaina {zadata) vredrost rllzzneq veetora, I v - njegeea
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Foradenje tin cericrpansi 1

izmedu ovog metods i metode predlofency u radu (program RSVD) data ie u

abel: 17 evidentna e srednost prograez ASVE,

fra; CFU vreame
Iterac £ {s}
DFEN 13 DI 1T he
1 LG AT 1318

[z particija n proustora ulaznih vektora = koje su¢  definirane
*

produkioa  intervaia 1 (x .r 1. mugu se  denriti sladels
19

gde Aiciia P padrazumz2.a ratis T3 kenstro

t:laznog  vektora

pomacde interpaslaciye. Sornli @bt pretstavlja

simbcliZbu

reprezentaciju znaria u 2kspertnim sistemima.
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5. 1akLJufak

Razvili smo =&

aete Ta utenye 17 prizera na nov L
originalncg algoritma koji kombinira simboli®ke i rumsrifke postupke.
Metod J&  uspesne primenjen na ufenie simoolifkih interrih
reprezentacija nelinearnih kontinualnih preasiikavania kori  kerasteridy
42Pkcije inverzpe dinami¥e sistema ({posebnc rooctskih eanipuiatcra).
Disada§5je eksperinéﬁtalne provera pokazale su daleko balje pe-farrmanse
predloiensg metoda nag metodom ufenja neuronsrih  mreza  pavratagn
propagaci jos graska.

Cinmjenicu da je jedn: oztoda ufenja  Hola haastrul

resrezentaci ju useeSna primenjena u domenu
10fe obradivati samc navim  neurcmorfnim
pesetno  nacajnom zhog maguinosti  automatsk

zasnavanih na 203nju za upravlianjs sia¥emin

lad

ransforescije razlifitin tipova znanjz. N

raxvoj ovog aetoda bife usmereni u tom pravcu.
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