Sažetak 

Osnovni cilj ovog rada jeste upoznavanje, analiza, simulaciona implementacija i testiranje performansi nekih tehnika učenja koje se koriste u sistemima upravljanja. 

Rad se sastoji od sedam poglavlja. U uvodnom dijelu su predstavljeni pojam i geneza tehnika mašinskog učenja u sistemima upravljanja. Drugo poglavlje je učenje kao aproksimacija funkcija i tu je objašnjeno kako napraviti neuronsku mrežu koristeći supervizirano učenje pri formiranju mreže za aproksimaciju nepoznate funkcije koja je predstavljena skupom ulazno-izlaznih parova podataka. Glavni fokus je na analizi mogućih struktura aproksimatora i to linearne i polinomne strukture, te neuronske i fuzzy strukture (multilejer perceptron, Takagi-Sugeno Fuzzy sistemi). 

Treće i četvrto poglavlje obrađuju analizu mogućih tehnika (metoda) učenja (treniranja, podešavanja) aproksimatora, i to u trećem poglavlju su linearne metode najmanjih kvadrata (paketni – bač najmanji kvadrati za offline podešavanje aproksimatora, rekurzivni najmanji kvadrati za online podešavanje aproksimatora), a u četvrtom gradijentni metodi (metoda najbržeg spusta, Levenberg – Marquardt metod). U tom dijelu su objašnjena pitanja konvergencije, veličine koraka i pitanja završetka algoritama, kao i offline i online obrada podataka. Predstavljen je i matlabov paket za treniranje neuronskih mreža.


U petom poglavlju je obrađena adaptivna kontrola (upravljanje), gdje je pokazano kako učenje (aproksimacija funkcija) može biti osnova za učenje u sistemima upravljanja, odnosno kako može biti iskorišteno za razvoj adaptivnih kontrolera. To je urađeno kroz predstavljanje nekoliko shema adaptivnih fuzzy i neuronskih kontrolera.

Šesto poglavlje obrađuje genetski algoritam i objašnjeno je kako se taj algoritam može koristiti za simulaciju evolucije i rješavanje problema optimizacije. Genetski algoritmi se mogu uvesti za podešavanje aproksimatora u sistemima zatvorene petlje te mogu postići adaptivnu kontrolu u realnom vremenu. Direktni i indirektni adaptivni kontroleri i adaptivni modeli  kontrolera predviđanja mogu se dizajnirati korištenjem genetskih algoritama.

I na kraju je zaključak u kojem su ukratko navedeni problematika u sistemima upravljanja i mogući načini rješavanja pomoću navedenih metoda i struktura aproksimatora. Razumijevanje procesa učenja kao osnove inteligentnog ponašanja ima ogroman potencijal primjene u skoro svim tehničkim sferama, a posebno u sferi sistema upravljanja i ovaj rad ukazuje na mogućnost primjene tehnika učenja pri realizaciji adaptivnih upravljačkih struktura.

