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Pramyslova motivace

Systém mlynd na uhli v tepelné elektrarné:

m 8 mlyn(, potfeba je 7

m mlyny se postupné opotiebovavaji,
az jsou potreba kompletné vymeénit

m kromeé toho, mohou mlyny Spatné
sefizeny

B moznost fizeni soustavy pomoci
regulace vykonnosti mlynu

m nékolik moznosti zasahu Udrzby

m jako model pro popis komponenty
byl pouzit vicestavovy Markovsky
fetézec
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Motivace

Klasické spolehlivostni modely
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m Vicestavové modely

S

m Model k£ zn
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Model degradace
c(t) je stav zafizeni v Case, p(t) je vykonnost v Case

Pribéh vykonnosti v éase
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Pribéh stavu kemponent v ¢ase
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Model

m Model popsan dvéma veli¢inami:
m ¢; € [0,1] - stav komponenty (poskozeni)
m p; € [0, 1] - vykonnost komponenty

m Plati
o dCi

o dt
m Vykon, ktery jedna komponenta odevzdava je roven

(1 —ci(t) pi(t).

¢ = p;.
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Dvé spojité degradujici komponenty
Chceme udrzet konstantni spoleCny vykon.

(I—c1(t)) pr(t) + (1 = c2(t)) p2(t) = 1
1=+ (1 =)= (1 =)+ (1-9)° — 2

Prubéh vykonnosti v éase
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Dveé spojité degradujici komponenty
Chceme udrzet konstantni spoleCny vykon.

I —ca®)alt)+(1-c)e) =1
Q=)+ 1 —cl)?=0-)+1-cd) -2t
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Cilem je minimalizovat na dlouhodobém horizontu pocet vymeén
Casu na jednotu ¢asu.
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Prubé&h vykonnosti v éase
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o N(0:1)
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Pribéh vjkonnosti v éase
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m\

Simulované zihan

Fitness =—

Possible states m——3
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Vykonnost novejsi komponenty ve 100 cyklech

Vykonnost novej$i komponenty
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Vykonnost novejsi komponenty ve 100 cyklech

Vykonnost novej$i komponenty
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Vykonnost novejsi komponenty ve 100 cyklech

Vykonnost novej$i komponenty
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Simulované zihani
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Vykonnost novejsi komponenty ve 100 cyklech

Vykonnost novej$i komponenty
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Vykonnost novejsi komponenty ve 100 cyklech

Vykonnost novej$i komponenty
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Vykonnost novejsi komponenty ve 100 cyklech

Vykonnost novej$i komponenty
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m Nesymetrické fizen

7 w7

i vypada optimalni.
m Simulované zihani je pouzitelné pro hledani
suboptimalnich fizeni.
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Prava motivace

Cengk Jirsak (FP TUL) Optimalniho fizeni systému ROBUST 2016 16/17



DEKUJI ZA POZORNOST

cenek.jirsak@tul.cz
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