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whi ch govern its operation. The paraneter estimator 12 continually nonitors
i'ts out putwhehi s function code prevents use of its estinates when they are
i naccurate #fH r eset sUentPredegioreeewemeRftien unf avour abl e condi ti ons persi st.
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firs{_order pcfus £ re yham ¢ no "™ nherent in this formulation is
t he assur‘rpg(ﬁarw h@&,}&@ pwcess can be adequatel y nodel l ed by the form 30
[err] whergn)¢'d Pe-1)0 ¢ CHYTent process maasurerrent 35 y(t-1) =
Previ ous péypeesE 1) et @RI [winik) @ = control out put at sanple t-k; al
, bCc = ROt AR edyHPHE +payjadeppr sE) and k process dead tine.
The fol koVP(HI & ra(quat(n)p-n(i)wdm‘(tnw(t)th@,(tnpt|(ﬂy51t|on al gorlthm 40 e(t) = y(t) -
[err]( t-1) [err](t) (2) wWt) [err](t) P(t-1) O (t) (3) [err](t) [err]
(t-1) + [Rgrerel) O(t) e(t)] / [1 +W(t)] (4) [err](t)  n [l +wWt)]/ [n]1
+ Wt)) + e2(t)] =ebposE P(t) = P(t-1) /[err](t) [err] (6) where [err](t)

= [al, b0, &M OFthy®t-1).utkLy¥kt-1), u(t-k), 1]; 60 n - = time horizon
for for ffet tig f&cﬁﬂmh""{%l‘qf}‘f(fqe)ﬂng facter var i abl e _exponent i al weighting factor;
e(t) = pr’*@’cess* m@aexmngm&wmmﬁwm(t) = gain vector.
e(t) = process model mismatch; and
P(t) = gain vector.

A more detalled description of the heuristics included in the parameter estimation function code appears
55 in the above-identified 1986 article by Lane.
Parameter conversion in the PID converter 14 and the user defined converter 30, which are of known
design, is effected in known manner.
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conj urft | orP%?t"f 0%@"@%( eduI o V\/n ch wer

i ncor por at e % bllt}(' o hg am cLa tts :%;g Itn'
process PFﬁ’ f"ﬁ %PWP‘?;S&%E‘* %’P e el 88’ﬁ?sP gf'f B'Pm fageirstihe oiieh B o8N 5, a
time Cons |le or co 311 ecR| éerémqgn UIm ?ov db‘amg% aﬁ Rt of
the Wb%he flor i ﬁl‘ft@& ﬁroédgs aXtBt%ﬁc e&%%ﬂ%% %égl ?Wsr

schedul egest drivehtbErufin mﬁ,g o bRIBRERIUT € pr o curve 'l ne t al ne

during snardguiddd Bhows Itteduh;settmuexvrrtahe amaﬁuardututy §n‘|a?t| gaﬂaécﬁhdﬁlﬁtb Qth! h%oocuﬁﬂal\@ﬁiﬁ
made of gewe@uist ant gai n schedul e of : 25 + 0.00 X (nunber of

heat ers i n ™egaih SchpduleMis SiverDRGt ant gal n schedul e showed the ability of the
smart sgai n eoohedas e (nuinberophbaiess ih sedvicephedul i ng equation. Figure 11 shows a
conpar i son Thist ustatest the taet of aerfrmense swailglaie thraugb ftiie @pplgbinnaft ganheehédalingi After

fi xed- gapuificeotidata) bellecing thehemastgaint safjeduler defitifies b @ain \S¢hefde ploser todluat giveri above,

r esul t ed indergndenthycof jits stertied paiphiFigurcig shiansa copparis hetweeradtyshgainsefilesand frtitial agdar t
gai n 40 $§eshegainscheduledesthis Bsted process characteristics. Correction of -data in
only f®Pve dfouiendo rreprespntyithe damppralyee prgfile (iftaingd dising: Setftysing fopkdd dwitheit t the igain
updat i ng S‘ES‘Pd‘l"Pﬂa 'éﬂ’en FarcHis ratias . of e t"l? Yvankagess oft 90 9B l%'?ga‘trﬂt et Y jeyigent.

obt ai ned N gﬁ? el XPRIGREP %f"gga BVBHS'PH fods oidinen ‘E’E’H@&%F"é

The gain 'hg’E!'t‘Fé'HuT'}és {Rele & V2 ﬁe'fb‘9"'"94‘é’""° ors ol 9 Qf’a'meSPef' Ywﬂ‘erPsPBFs"H%af%‘?% in
servic )° ¥ illustrates the type of performance avail able through t he
application of gain scheduling. After sufficient data collection, the smart
gain scheduler identifies a gain schedule close to that given above,

i ndependently of its starting point. Figure 12 shows a conparison between
actual gain profile and initial and final gain schedule for this test. 50
Figure 10 represents the tenperature profile obtained using selftuning
control without the gain scheduling felture. For this series of tests, the
advant ages of gain scheduling are not clearly evident. Neverthel ess, for
processes that experience |arge gain changes over short periods of ti e,
advant ages are si gnificant Th| S |s due to the self tum ng control ler's
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EP 0 263 616 Bl Clainms 1. A self-tuning systemfor controlling a process
(10) havi ng at' | east one measured paraneter, the systemconprising: 6

a modul-ar paraneter estimator (12) EP®263@38B1i ng t he nmeasured par anet er and
for calculating an esti mated parameter using an estimation algorithm a
modul ar-. Pl D proportional plus integral plus derivative) paraneter

converter 8PS connect ed to the estimator (12) for appl ying a PI D al gorl 1 hm

to the est4 teld ara r to roduce a EI D control nal ; a

control | er™( gg Ry %g BPEres HaEYng atd??ﬁ‘\?@? ?s“’@’i&?'a'?‘?i?' the system
troll

control fery o g mg %E,Eﬁgtﬁ,%%ﬂsmﬁ‘?g@ o ol O Rlas ettt ama*aeFBcgﬂ,e % hm

and connect ed t0nddifr ABr {teﬁafﬁ pm%F?JQ ivXth)aﬂpaHﬂ%tet PinGdita %J:ted to the

al gorithmt Oeiuhﬁtoﬁéé)'fﬁﬁbﬁ 18 :‘ﬁﬁm i&h&é‘s‘ﬂﬂﬁt@& S‘ara?rtbtdr grddil troPsﬁH?- ol

signal; an IMG mﬂt:éd%lle?(m)(g%ghectg%ut heBID 9&&%&6} ﬁ@&rkﬂﬁo%ﬁmﬁét Brhbess10);
m{Q ar puser def inbfhr NG QBIA moABSRFAIAY pdr rt‘cdne.@ﬁmz chriteirinyCanCiftbiBEh 6!
(12)f or r eceigditingaridionnbbied to thetslirdid {(£2gliop apH NG bR linté & alg@HHRT 18 el udtinfutddS T

defined cont patmetérgngenpraaind inferabsdetiedhiranéignagont rol | er (34) connected to the

nodul ar . user . dehilM@ donprallea(2e;t42) foromnivodiing the plocdsy (IORr recei vi ng t he user .

def i ned cont r ola rsedylaaiiset defipesigaranietet banveyteoS8s@nifeted to thé estiswiot H2) frgbeslying the

charact ®ri see.stib‘ytegatrwnee,rned@r aling @rvser (dsiinpd canhrelsigtabdnd 0 t he nodul ar | MC.

par amet er  conv & Ysai definag) contpfler (¥4} eenppaiey! g tecrerdulpioysadelingdrrgesmetanepnysiter (30) for

i nt'er nal rmdéﬂce't‘,“(‘ﬂn"[‘? Eer %ﬁf‘ aﬂ°“‘t°bs'%”°°°“‘ dhediropess (?:P) a| n schedul ed cont roI

signal for a It?%%?eﬁ‘n ﬁ'éct? ° ‘f"“ 2@“

means’ ( -tvzo 4) ¢ reﬁaﬁeiv g arfe@grfﬁgg ro sngnal to

consg ant’ gai r at

oot ga“ﬁ’"" o oét:'ge:a( e o t gt%fﬁ‘"
nl

estimating a

e
di fference bé‘ éﬁ'é‘r%la bE &nQQJ‘éJnQEHt gﬁgﬁé Haﬁd ﬁlbg ate’al r é .tama eed
f or war dassi gnal gikeRondy QM S fogression, @futd(!i ) @hiiclel 18 NSt s@nn{lnaggﬁrﬁsfgh)oﬂr H[SHI)Img
(56) connect RygrebdiveldnBlysid doedrdifgH8TH rBgedeidh bigbritith tof thd AR BN, QBRI ¥&uation
anal ysi s accoitss)Gorindctéd tb &I ression urill (§5) fdr teebivibDa feBRssibinfsighdl 66 theTbgistaibn urik
pol ynom al eenticdppiging 1 & d polynSnrial@qEEtier; the deet! Gorkrdidindex Q463 B&ingOddnnsdied to( thddpolynorhial
recei ving a eqgtioasusit@s8) r grieimbing theudela (48f ega éR®r oNthél Polynomiat] equaiiny andga sdcorido a
pol ynomwoal e eunabingunjt (60 eorihextall tb thowansthni gatheschdddien) (48)@ndthe pamoenial ephation ubiti(8)
pol ynoni al  efpnaddingrtheimitputs( §&yof foprodune tha diain getetided edienk siguebTor applicatisrelo tthsr IMGT

the pol ynom edntrellguédeli on, and a second 30 summi ng unit (60) connected to °

t he constant gal n schedul er (48) and the polynom al equation unit (58) for

addi ng t he® o Atsihed of gealalling a pecese GGl auing pideagtonp messhied paraleter othe F‘B‘F‘Wg\ﬁ&?'"gf or

appl i cat® on f‘t?’ePHE f meﬁd’ﬁﬂ rPB’F"I"e‘P' 'a’@e' As“fﬂ@t‘%dﬂf’cb‘?" @8rie Propyce 7y egtimated
”'°'ﬁ'té"” E_IP'E% [”F‘%’?)ng

process (10) PHHNA yingq §°s op2

35 - subj eﬁ‘t"i" t?rB'ag‘ffP arétﬁ%i ( '° ! A %

(12) to prod "%é:goau r% ?aam ! ve ,} ggnem—zea 5 eﬁ%ﬁr‘: |t0
a PIQ/(Br OpO naPB on llHﬁt £(1 'le &ﬁﬁ) a ge é?d mdex
produce a P nErPFé fo ntssdng Quc é?fiﬁer ks“ao E‘a&tnogcﬁ Ie(y .thg he
et mat od papagonbesn S bl ar AR et A

nodel s the pieeerstant deih)schedMe st b thidestimlePRbd IRaRIGIgARARGHBALRS a UfflerBndd S ﬁal
defi ned par aagplyig GONG6SEVE Nenbipdly) adcOrd@g e lraateGrossion Sagorthaf toNBél dAedhdeOsigmDto

si gnal 4sor cpiotuce lalrbghessibmsigrar, aspda® theliBgressioh @ighae tdeogblyperhiBiqtdiaT @e)tveth itdebdby
appl yi ng a f oeshrd indexdds)l beingoiactudedn bdfactenuf &6 @olisomieh equativh taprbdice & icortectioh sigha,
process (10) aidoadding) &ierconstanghin sehazlig signal lamd thel Byrrettion kignairtocpratuemsd eowibingd icontrol
schedul e si gsignal foeconiroling thegracd8 X1 feed forward signal, taking the _
di fference 554) bet ween the constant gain schedul e si gnal and the estinmted
feed fo nEnNgPIiPhe o produce a difference signal, applying (56)

regresswe anal SIS according to a regression al orlthmto the difference
si gnal ‘453""’ b P'S ?f%“ & P%'é 8ies ’%Zieﬁ*ﬁ%dm) SiiﬁP'y‘r“FP@‘ 't"r?é QP@?ﬁs@?% Pepmeter

si gnal tO a 'l uaren era chitze es sn l-na ele d_zum
el udeg os & ae el odogtle VG it ém s, (o "
Signal o pr ASH Al gl ot 'ag ﬂihswettg tsél%%"
(10). 50 Pa tﬂi@tﬁghg,gg ' E-stgabth'ﬁel cﬁsensat it zum euerr n
Prozesses (10), der zum ndest eI nen genmessenen Par anet er

Syst em auf wei st: ei nen nodul aren Par aneterabschitzer (12). N
des genessenen Paraneters und zum 66 9 Berechnen eines a %mm\mm\‘m“‘ '
Paraneters unter Verwendung eines Abschdtzungsal ogi t hnus, ukare&n *

PI'D-(Proportional flntegral /Differential)-Paranmeterwandl er (14), der mt dem
Abschatzer (12) verbunden |st um ei nen PI DAI gorlthrrus auf den

~~ o 1 N o~ o ~



EP 0 .263 616Bl1 einen PID-Regler (18), der mt dem Pl D Paraneterwandl er (14)
verbunden ‘i st,* urn den Prozel (10) zu steuem “el nen nodul aren | MC-(Internen:
Model |.r egel - )Par anet erwandl er (2(EP 0 @68 6&-BEN i nt enen Model | al gorith- nus
enthalt und nmit dem Abschatzer (12) ver bunden ist, urn den intenen

Model I'al gor i t hitus _ auf bgesch~t zt en Par anet er anzuwenden und -
urn ein i nt%ﬂeﬂ&n MI(HSEL"%U@'F g?"@ HQPWWQ’H&:‘H‘) verpyrgen ishvan dag Propes (33 v 42),
um denPr o4 (Ieuem du aren vom Anwender definierten- :
Par. anet er ko‘?’ﬂ?@ °€g %Eﬁ?ﬁ 'st ‘1)2 er pig ?I'NP :t"alg‘hl@ den
abgesch atzt en a e%’ﬂanzu ?"n ?55\"] AP rPRs

OSC

St suerS| gn ﬁ ﬂfn und ulrl"Ie‘.r:{ eme 03%13 ?ﬁﬁ’qnﬁ' z@l”fzgtﬁ;eﬁegl er (34),
der mit derggge z‘?”“ G St Il 1

l VO ort rRonvert rmit tz
ver bunden iygfpunddh rhtrgﬁvsdﬁqb Wﬁ\@ Péuf hh'l'ah éffgnng%\%u:ﬁ Aﬁ\'mg\'a definiertes
aufzunehrrerstedéfs@n S orEs & zu steuern, wobel das System

gekgnngei Chéidh ahidnddlbbtif eﬁlnagaer\/m)saea HRURESRICBRGh, Rioin GAveHABr defiriarion Par@mBtbit dem
modular en | idadibaae) Werbsndwaisel L dad dildch déR WhWHAEE Riefinfokte StéGRragriaRdMzunehmen, um den

Opt i mi er ungbézesl eiv) aurstbueta,s | nt erme 15 Mbdel | st euer si gnal auf zunehnen,

urn ei n vervbeir dasngyspaphakainedichbbteigte dachg niad  Vatstiewagaplgreinridhtung d243, dm\mndnmg

auf den ( b zoedularan dMEParkiviBeriRargloe (20§ 28bundéh) ist, warbeihen ddpdimierungsindex und das interne

Ver st a8 kunddqsietistesersignat lavfeumghniend ymedim eversiickivadaspiantey $®)orsignal 21 jerzeugen fir die

St euer pr ogréardung adidee (hewnivtderm EMG/Bealer (2% 4Rl wehel diej Vorstiriypgselanelarichtung (24)

Pl anal gor i tqNe0sSchegpler (Al bz ol Sreyeprogranyh §ir 23 k&@ﬁ‘r’"@p‘ﬁ%’ﬁ"@ﬂm AferiFideR onew)

anzuwenden, Plapgigeritmus) fﬁ‘n!f? %H’ “f"[ﬂi‘a"‘é'f‘%é"fk Petimigrungsi uweides, ym e,
ei nen l\/bdeI'T'%“F' ’ff‘él:é%é grkun rﬁ"sﬂ'ﬁ’“ » éinen Eﬂ?’" F' tzﬁb?ﬂ (',’ﬁ‘g Een
ein e ste

nat zuH

ZL?th g Ea| 6| renzsn ¥ u er, ellﬂ?}lz?é eaigermg %@% ummle sei%he%}%glt
(56), die. rﬂlﬁer arigna i el Aty .;ﬁ "‘"s&,,aﬁfd%f%

8t (8P4
Regr esgi onsgipail 61SvefilhdoR | s?QJP:Péi ns'gr&@.ms. 5&5& kR i
- Di ff er enzs),paiRy PR ng ahizdhondeR! woB6i e GibtithieRing Qﬁé)'rﬁ\ Polfme nalglel- :
auf wei st,  CinBngddidheit §58) FBBLRHBS iRNEM &R Index (#9) rdebihen( BPlRior 6 Wﬂﬂﬂmalbﬁlhwr n

ei N Regr es iR iisMliogialzy MifurbiinerReGNE B HVORE BafAiblungBbI ol (50)) AR Mit dtth Sche

ei ne Pol ynqus)nigwg istsaerbiofrgmmnile Worsthate, Vetaining At dap tFolyhaesinaiipichirigesinhbid fgg) i t-
der Pabynomnerbahdsh ést,-umadaten desyangseerte 41 a8dierere i \daslslanmiasity versthiriid Sreubrsigreak il 6 )

al s ei nen Hawbmiunglaf déAdMgTegibr(éd) g eeagemg ei nzuschl i eBen bzw. auf zunehmnen,
sow e sine zweite Summ erungsei nheit (60), die mt dem Schedul er (48) bzw.
St euer pr &gr\éerfaran Jum eyt aings Broz@s@t(? Idgngmlmast @een Parameter hat, wobei das Vertahren -

Pol ynoni nal 4g81Sekitautyeist defeder ggmygyeng (Parameter qinen Rerarasterphpchityngsfupidiprs(12) ausge-
Ausgartswersogt pay- a'ﬂdﬁ"@PeW‘ge d’ﬁ'g 'I"a‘PWEB‘F hgesghiidlen Prrergeter &Y @ReY08M M8 1A i e

Anwendung es, g (%' (o we“detz"""ddé"ﬁ“fe&h?@ﬁ‘ez‘ﬂ' nabZW o nm
si nes Proze %‘@ ;7 UI;:S"S 9z Bﬂagl?“ t‘” °‘“°\)\§£{E‘T cﬂ‘? “:;a'

Ver f ahr en sc tzte{l ar: n'}f‘e r auf eine’ ;Nll’ e?wender e arame og N Ihg? .Of
Par er a &H% 6 E!éf Qrtefs gueg Ral 24 uer desS S | i

ei ngeset zt a% ahtel GSHehE0ic gP Bn

abgesch~t Z%cﬁ’@é Siaft dgd! roE‘ds% ( Qi ‘al&fgau 4 rs@ma@ E&nﬂ\%u& 48) Llfnﬂeuﬁ' n
Pl'D- St euer spigigighal fkGRe &Wéﬂﬁ&kﬂ O BiRioR AbchEtlenZsh) BinéAMEHRI bz dﬁrun
abgeschat ztsignkaramehmdn duiDilRIeREL (54 ivdschéh ddarlBbdsiynd atr HﬁmtéﬁfeerkUﬂg uhd gm
angewasidet -abpésthitenl Qduimietingssiybalaln eif DffedRRight a7 e2bugdh) JAnRenaére (b)Y einet! Regrékas
der ; ~sichiEgaigselehisprachbndRanea REgmssiansdigovithmes auddas\Diffevenssibal, whebih Rbgréssions-
Par anet er nasigialum grze@0). Anneretere bale Verwbndein desr Regessionssignely/r aven Belynookinbiglaicieng e s
St euer si gnab8)zwalyei Slec Qptimierchgsinder (A6pals eig Faldd in dan Pelynoainglgleichung yeriverdigiswird, um
Ver f ahr en Rk Berrekigisightiet arasugeduvrshAdtivreordbe iPlapsiorals fipkdnstandy Mergiéikvndeynd des
wel chep- si riformekiusigralscym eip kambiniares $toypesinnaliu przeugersfipsie Stevsreng des Brpzeptes (61 gi bt |,
auf einen Verstdrkungspl anal gorithrmus (48), urn sin Plansignal fU sine
konst ant Bevpapicat 1‘1“Rung zu bilden, Abschltzen (50) sines Mdell- bzw.

Qpt.i m er.yn fnehnen er Differen 54 schen m Pl ansi gnal
far kopst: aﬁi ‘ﬁy;?r‘f"jj? et eomiEnye oo PocosRiscld ket 3y Bty FAvERaMEePnal
um si n Di ff Iﬂ i@@r laifd de) %%tre QQY\FOQF’% vg'ﬁ@paﬁmgt?e mB%% G§ Eour calculer un

si onsanal Y Sdar. JoT=Yy gﬁsﬁ ori'thnmus” au

Di fferenzsi gn conbisEdull lrgﬁé é?%’treﬁ[gﬁé nﬁ FJIE?MP%P! lﬁ’&\éﬁ)&}jﬁ} ﬁr?n@/ctél
Ver wenden -des Regressionssignals I'n einer nom na f

der Optim erungsindex (48) als ein Faktor |n der Pol ynom nal gl

verwendet wird, urn ein Korrektursignd? zu erzeugen, und Addi iﬂﬂiﬁ " rum,“"'
Pl ansi gnal s fUr konstante Verstarkung und des 50 Korrektu

sin konbiniertes Steuersignai zu erzeugen ftr die Steuerung des Prozesses
(10). Revendl caffons 1 Systbrre auto adapt atif pour corrmander un processus

o ~ o~
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EP 0 2637616 Bl a I estimateur (12) pour appl i quer un al gorlthrre PIDau "+ =
par anetre-estinb pour produire un signal de comande PID; une unit6 de
comands PID (18) reli6e au converEPsn;a'irGweBlpar amatre PID (14) pour

comander. .|-e.processus (10);" un convertisseur nodul aire de

paranbtre | (a unit4 de conmande de nodbl e Interne) (20), contenant un

aI gorithme d&' ‘E ﬁ‘ ROMe2PRYquern) algorithine BID au peyamiire (’ﬁ@f HSULR’“&}S?)P’P genat de
*al gori t hme °Yf@

corrmandgr Ie r c uldia é}ré e d i ni

par 1" ufi || S%rﬁéﬁs FRL 8 i T puiedis ok ik s
nt rit totir i IGorithm
par anet re  estioie fle mequbaraﬁa.qlésm i mfg% mhdéi ]?\E&%E]e ﬂaﬁ

" utilisateur unehmtélaa%od«lmaﬁdel 2603273 nh&'i@ Bcbsus (g} | 1 sateur” (34)
reliee au convarntdomawéeudﬂomrr@ F&rﬂn&dfdéﬁﬂu paai.misatém igdod, sa.ts AUlestimaflr @9Uour
recgvai o | € sdcgvdilie sheaneoerBaiME Gt SHIN priduird @ signalel coimarids dsfinDs utitaumRger | e
proc&ssus (10) ;unb eniﬁ)dbtcbtﬂﬁalﬂbaé‘tnle%f AdisatbrIsh) plfide aurtoiditiessuctid farfangtredeiaitpaon
de gain' (24)utiiskdut (30) poweevdil BSeyhal 46 commante Cisid i pac I'diisapar poddtdommeder le
(20), pour remesssus(iQn i ndex de preconpensation et |e signal de commando de
nodel e i nterne 'peyatdmor &bl Farecténisé sar gn aroyehedecpyogramraitiodide gain (24)omiscauznonebrtigmur
appl i cats on Aopulaini dee pefemigenthien (R9). |HVB (sRoif unzlzdexltte préseomensetiop r e ge ceianelt deon
de gain (24) Wérﬂ&n‘!“"@ﬁ ﬁ?eﬁ'grla’ﬁﬁ‘rﬂ@#"' a#ignat ge sommende £99) galio RTINS | R9Mer

=

de conmands Lf?%éfﬁ' gg‘%?%\%{'l%%'ﬁk:’gpﬁw%tchgegmI cfg 8(%'1)}%%8'3%' ta

un al gorit hm?p‘!!f%a‘ ganmands MG (28 d?h 'a‘ﬁ‘@" ge P'Pmaﬁﬂ%d% gl @thseneenanbn
(46) pour pr é’“ﬁ‘ ur W“ﬁ%‘t Ei :ﬁaﬁmwﬂ 7 d¢ grpgram §F°2 ga'" “"Sta"t
esti mat eur d t'é'? RyEco 35'8 3 ﬁs gﬂa' %t _
precomp nsat Ia T urnthé tlo ( r(Id e la rem e(:\ re ?éf DLSFO x‘éﬂqnauar::

di ff6rence e n éﬁg di NS

pr ~conpensat e 'gf la wilimga i m ﬁf;}%‘ Q%n v
regression (384n Igo m@ dlﬁé s86H & é?gnleHlﬁéﬁan ur?ep b 53 idlideQUET

une anabyse i 4B SkibsshR! (§8) pobl BEAAF ub Righal 48 & %@ﬁ%qmmﬁuuues tégR8sion et pour
difference, wapidesi btund' eaaauaﬁ ipBihoRfdey R34S plsechipentidn©(48) &bnt applighé ANihilé de
regression ( a@jualshiidolyhGmigly (68) pduP inBling Tbiex(@6) [cEiing fekioGi teClBquatidhdolyflorkifle; et une
regressi on etedondsr ufta el soineion(60) Cornepiiset 410 Prof@inB@nd @his , cohstdnt UBX efl@ 1'unité
pr ~conpensat idBnuatiehtolydorsiald (S8pgut sfiditiordier lowrs bdribs Powe roeititeOn signal Jan@nimahds A §aly)
pour I ng&l ur e ptogiamohé por Aplicatiomdriuniidide exmmadde IMBG4Zt | on pol ynomi al e, et une
seconds unit6 de sommation (60) connect~e au programpur a gain constant
(48) et a.?' Erocédspeusrammandsn umprbsaseti(t) ayanba) meisiun RACNIPYS, imeqsdd eamprenant la
sorties pour SpHMissian (G ReEMdry mapwrdié uee enstiro %F’f' gilop, dg (paramétn T‘)Jﬂélg P%?E’d E?u‘t'"
appl i cat i on g&;?'“ﬂﬁl emic lepptinating du | nerempte s‘““é PR S sip,

0

1 Riys ‘?ﬂ" {1 RPoUProgyire, i pignal de @ pie_R|B pp rtle p(rfcessus
Dby eSron. & ﬁ %@ﬂ;ﬁg%g Frrer e ﬁ‘é%g % ! e
12) .
(8L UI)’lepgch)Ir‘]vglr‘ E?t r((ghigr&%: aduire ularz n:l H(?t%}mcauoﬁ rﬂ par l ur p ur ¢ anma %

(14)\poly pr yrithing

(10); 1" appl 'f&rﬁ&r'tﬂrkl &) dd P Eaﬁr‘ l'é&@naﬁ&\ & dun Qje%c §a%o

nmodbl e i nt er gacll #4) deCia! it Lahn.%ae iGnaPEOSEFSHo & 480 constiit o leaaa | & &Bédﬂﬁe
paranrtre estibibstimé Ho6r SrodUKE ub isigRal ARSRACR Mpblication O(58) Ni'unp &halyse UbgréssiBa b&ldi un
(30) pour pr egorithings denréglessival au Gigndl @E@AE SpoGCHrbduire rasigial dd tshiessidhe applicatién du
comander | e signad de ségnessi¢ril 8 Jupe Kquafionomolyticiele 458), I'treleadd pnécabbersanion| (48) @t inelts on
d' un i ndex deommelBciweied'dquation,polyeamiakDpour produip Lol signel de coamectiom r etdadditios tu ggre! du
processus ( 1@y pragrammead gain icostapt elcdupsigngl dergerredion greiimprodi8y up cignalf der ¢pemande
signal de pr nglanﬁmurapogmamﬂecbmmvs (192 esti mation (50) d'un signal de
prdconpensation, le calcul (54) de |la difference entre |le signal de
progranffe & gain constant et |le signal de preconpensa- tion estine pour
produire un signal difference, |'"application (56) d' une anal yse rdgressive
selon un algorithms de regression au signal dlff6érence pour produire un
signal de regression ; |'application du 45 signal de regression a une
6quat i op polynonlals (58) | "index de pr~conpensation (46) 6tant inclus
come. facteur de |'4quation polynom als pour produire un signal de
correction; et |'addtion du signal de progranme a gain constant et du

si gnal de correction pour produire un signal de commuands conb|n6 pour

commander | e processus (10). sO 65 |
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