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Průmyslová motivace

Systém mlýnů na uhlı́ v tepelné elektrárně:

8 mlýnů, potřeba je 7
mlýny se postupně opotřebovávajı́,
až jsou potřeba kompletně vyměnit
kromě toho, mohou mlýny špatně
seřı́zeny
možnost řı́zenı́ soustavy pomocı́
regulace výkonnosti mlýnu
několik možnostı́ zásahu údržby
jako model pro popis komponenty
byl použit vı́cestavový Markovský
řetězec
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Motivace

Klasické spolehlivostnı́ modely

Model k z n

Vı́cestavové modely
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Model degradace

c(t) je stav zařı́zenı́ v čase, p(t) je výkonnost v čase
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Model

Model popsán dvěma veličinami:
ci ∈ [0, 1] - stav komponenty (poškozenı́)
pi ∈ [0, 1] - výkonnost komponenty

Platı́
ċi =

dci
dt

= pi.

Výkon, který jedna komponenta odevzdává je roven

(1− ci(t)) pi(t).
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Dvě spojitě degradujı́cı́ komponenty

Chceme udržet konstantnı́ společný výkon.

(1− c1(t)) p1(t) + (1− c2(t)) p2(t) = 1

(1− c1(t))
2 + (1− c2(t))

2 =
(
1− c01

)2
+
(
1− c02

)2 − 2t
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Cı́l

Cı́lem je minimalizovat na dlouhodobém horizontu počet výměn
času na jednotu času.

lim
t→∞

N([0, t])

t
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Symetrické řı́zenı́

lim
t→∞

N([0, t])

t
) =

8

3

.
= 2, 67
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Nesymetrické řı́zenı́

lim
t→∞

N([0, t])

t

.
= 2, 155
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Simulované žı́hánı́
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Simulované žı́hánı́
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Závěr

Nesymetrické řı́zenı́ vypadá optimálnı́.
Simulované žı́hánı́ je použitelné pro hledánı́
suboptimálnı́ch řı́zenı́.
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Pravá motivace
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DĚKUJI ZA POZORNOST

cenek.jirsak@tul.cz

Čeněk Jirsák (FP TUL) Optimálnı́ho řı́zenı́ systému ROBUST 2016 17 / 17


	Motivace
	Model
	Simulované žíhání
	Záver
	Pravá motivace

