























Diagnoza formutowana wskazuje stany, ktérych sygna-
tury sa zgodne z wartociami uzyskanych sygnatéw
diagnostycznych.

DGN(Z*)={z€Z° :juzs;sizv(fkssj)} (33

5. DIAGNOSTYKA W STRUKTURACH
ZDECENTRALIZOWANYCH
5.1. Uwagi wstgpne
Podana w p.3 metoda wnioskowania polega na dyna-
micznym wydzielaniu podzbioru mozliwych uszkodzen
oraz sygnatéw diagnostycznych do ich lokalizacji. Roz-
patrywany jest pewien podsystem okreslony przez pod-
zbiér binarnej macierzy diagnostycznej. Podobne efekty
przynosi dekompozycja obiektu i diagnozowanie w
strukturach zdecentralizowanych. [6, 7, 9].
Struktury wspélczesnych komputerowych systemow
automatyki sa zdecentralizowane, przestrzennie rozpro-
szone. Funkcje diagnostyczne stanowiace integralng
czg$é zadan sterowania i zabezpieczenia obiektu reali-
zowane musza by¢ réwniez w strukturach zdecentrali-
zowanych. Zatem przy projektowaniu diagnostyki
obiektéw zlozonych konieczne jest przeprowadzenie
dekompozycji obiektu na podobiekty sterowane i dia-
gnozowane przez odrgbne jednostki komputerowe.
Zwykle nie mozna wydzielié catkowicie niezaleznych
podobiektéw. To powoduje, ze symptomy uszkodzen
powstatych w jednym podobiekcie moga by¢ obserwo-
wane takze w innych sprz¢zonych podobiektach. Algo-
rytmy diagnozowania w strukturach zdecentralizowa-
nych musza ten problem uwzgledniaé.
5.2. Dekompozycja systemu diagnozowania
Dekompozycja moze byé przeprowadzona w sposib
arbitralny lub tak, aby wydzieli¢ podsystemy o ograni-
czonych rozmiarach, charakteryzujace si¢ najwigkszym
stopniem niezalcznosci. Metoda postgpowania w tym
drugim przypadku zostata podana w pracach [7, 9].
Zal6zmy, ze w sposéb arbitralny wydzielono podsyste-
my o rozlacznych podzbiorach sygnaiéw diagnostycz-
nych. Przyjmujemy, ze diagnozowanie prowadzone jest
w strukturze zdecentralizowanej, jednopoziomowej.
Poszczeg6lne jednostki diagnozujace realizuja rozlacz-
ne podzbiory algorytméw detekcyjnych (testéw):

S.NS, =  m#n,mn=12,.N (34)
Podzbiory wykrywanych uszkodzen:
F,NF,#@; m#n,mn=12..N (35)

w podsystemach nie sa w przypadku ogdlnym roziacz-
ne, przy czym zbiér uszkodzen wykrywanych w n-tym
podsystemie jest nastgpujacy:
EF = UF (s;)
s5€5,
Podzbiér uszkodzefi wykrywanych réwnolegle w
dwéch podsystemach m i n okreslony jest nastepujaco:

(36)

F, =(f,€eF,NF,} (37
Relacje:
Ry =F xS, CR, (38)
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sa podzbiorami relacji R, dla calego obiektu. Kazdy
podsystem okre$lony jest nast¢pujaca tréjka:
0,=<F,S,,Ris >.

n?

(39

5.3. Diagnozowanie zdecentralizowane

Kazda jednostka diagnozujaca w zdecentralizowanej
strukturze diagnozowania wykrywa oraz lokalizuje
uszkodzenia w okre§lonym podsystemie O,. Diagnoza
wstgpna w podsystemie formulowana przy zalozeniu
uszkodzen pojedynczych wskazuje podzbiér uszkodzen,

ktérych sygnatury V, (f,) sa zgodne z aktualnymi

wartosciami V, sygnatéw diagnostycznych:

DGN, ={f, e F,:(v,(f,) =V, )} (40)
gdzie:
V.(f)=V,e Y [v,(f)=v,] 1)

gdzie: v; - aktualna warto$¢ sygnatu s;, vi(fy) - warto$¢
wzorcowa (4).

Okre$lmy zbiér uszkodzen wykrywanych wytacznie w
danym n-tym podsystemie:

F* =F -UJF,,
n=1

Jesli wszystkie uszkodzenia wskazywane w diagnozie
wstepnej DGN; naleza do zbioru F" to diagnoza
taka nie moze by¢ usciSlona lub zweryfikowana na

podstawie sygnaléw diagnostycznych realizowanych w
innych podsystemach. Ma ona charakter ostateczny.

42)

DGN, c F! = DGN, = DGN, 43)
W przypadku gdy:
DGN’ ¢ F¥ 44)

diagnoza wstepna zawiera uszkodzenia wykrywane w
innych podsystemach, to moze by¢ uéci$lona lub zwery-
fikowana na podstawie diagnoz w innych podsyste-
mach, dla ktérych F, =@ .

Modyfikacji diagnozy sformulowanej w n-tym podsys-
temie na podstawie wynikéw diagnozowania w m-tym
podsystemie powinna by¢ przeprowadzona jeéli diagno-
za wstgpna (12) zawiera elementy nalezace do zbioru

mnt

DGN, =(f,¢F,, Uf eF,} (45)
W przypadku, gdy diagnoza wstgpna w m-tym podsys-
temie nie zwiera uszkodzen wskazywanych w diagnozie

DGN, , to zakladajac uszkodzenia pojedyncze, nalezy
wykluczy¢ je z diagnozy ostatecznej n-tego podsyste-
mu:

DGN NDGN,=@=DGN, ={f,¢F,,} (46)
W przypadku, gdy diagnoza wstgpna w m-tym podsys-
temie zwiera uszkodzenia nalezace do DGN, , to nale-
zy wnioskowac, ze wystapito ktére$ z uszkodzen wska-
zywanych w obu podsystemach:

DGN. "DGN,, #Q =

DGN,, =DGN, N DGN,.
W celu uzyskania diagnozy ostatecznej DGN, nalezy
przeprowadzi¢ modyfikacja diagnozy wstepnej na pod-
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stawie wynikéw diagnoz we wszystkich innych podsys-
temach, dlaktérych F, , # .

6. PODSUMOWANIE

W referacie przedyskutowano problemy diagnozowania
uszkodzen wielokrotnych. Mozna sformulowa¢ nastg-
pujace wnioski:

a) Nie ma catkowicie niezawodnej metody wyznacza-
nia sygnatur stanéw obiektu z uszkodzeniami wie-
lokrotnymi na podstawie sygnatur poszczegdlnych
uszkodzen.

b) Diagnozy generowane przy zaloZzeniu wystgpowa-
nia uszkodzen pojedynczych sa prawidlowe, jesli
uszkodzenia wystgpuja kolejno w odstgpach wigk-
szych, niz czas formulowania kolejnych diagnoz.
Uszkodzenia wielokrotne wystgpujace jednocze$nie
lub w krétkich odstegpach czasu bgda prawidlowo
lokalizowane przy zalozeniu uszkodzefi pojedyn-
czych, jesli dynamicznie okreslane podzbiory sy-
gnaléw diagnostycznych przydatnych do ich rozpo-
znania sg rozlaczne.

Nie rozpatrujac stanéw z uszkodzeniami wielokrot-
nymi mozna wskaza¢ zbiér uszkodzen zawierajacy
istniejace uszkodzenia. Podano odpowiedni algo-
rytm wnioskowania.

Przy diagnozowaniu prowadzonym przy zatozeniu
uszkodzen wielokrotnych mozliwe jest ogranicze-
nie zbioru rozpatrywanych stanéw w obiekcie (po-
dobiekcie) w celu redukcji naktadéw obliczenio-
wych. W p.4.2. podano efektywny algorytm rozpo-
znawania stanéw obiektu.

Dekompozycja obiektu i diagnozowanie zdecentra-
lizowane umozliwia w wielu przypadkach lokaliza-
cje uszkodzen wielokrotnych pomimo wnioskowa-
nia prowadzonego przy zalozeniu uszkodzen poje-
dynczych.

c)

d)

PROBLEM OF MULTIPLE FAULTS IN DIAGNOSTICS
OF INDUSTRIAL PROCESSES

Abstract: The issues of on-line diagnostics of multiple faults
in industrial processes have been considered in the paper. The
analysis of isolability of multiple faults has been done under
hypothesis of single faults occurrence. Algorithm for recogni-
tion of system states has been presented. The problem of
multiple fault recognition in case of diagnosing in decentral-
ised structures has been discussed.
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