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SAŽETAK

''Primjena proširenog Kalmanovog filtra za učenje dinamičkih neuronskih mreža''
Ovaj rad počinje kratkim pregledom arhitektura neuronskih mreža (statičkih i dinamičkih) koje su korištene za implementaciju algoritma učenja temeljenog na proširenom Kalmanovom filtru. Predstavljen je opći algoritam učenja neuronskih mreža temeljen na Kalmanovom filtru (GEKF), popraćen preporukama u podešavanju parametara učenja, uključujući i povezanost izbora kojeficijenta učenja i inicijalizacije matrice kovarijanci pogrešaka. Za primjenu u realnom postrojenju, naftnoj rafineriji, konstruiran je softverski senzor viskoznosti izlaznih proizvoda baziran na neuronskoj mreži. Za učenje neuronske mreže korišten je GEKF algoritam. Simulacijski rezultati te analiza predhodno spomenutih preporuka dani su u završnim poglavljima ovog rada.
Ključne riječi

Algoritam učenja temeljen na proširenom Kalmanovom filtru, neuronske mreže, parametarsko učenje temeljeno na Kalmanovom filtru, algoritam povratnog prostiranja pogreške, softverski senzor, estimator

ABSTRACT

''Training reccurent neural networks with extended Kalman algorithm''

This work begins with a brief discussion of the types of neural network architectures (feedforwad and reccurent) that are used for training by EKF method. Then the global EKF training method is introduced, followed by recommendations for setting of parameters for GEKF method, including the relationship of choice of learning rate to the initialization of the error covariance matrix. For the purpose of the real plant - oil refinery, viscosity soft sensor is designed based on neural network. For the neural network training, GEKF training algorithm is used. Simulation results and analysis of recommendations mentioned above are given at the conclusion of this work. 
Key words
EKF training algorithm, neural network, parameted-based Kalman filter training, backpropagation algorithm, soft sensor, estimator
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