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Eingaben uberprufen

Netz anlernen
Parameterdatei laden

Netzwerkgewichte laden?ja nein

Neuronengewichte uber init_state() / int.c initialisieren
Netzstruktur entsprechend des Netzwerktyps aufbauen

get_all_weights / wio.c
Lernen des Netzes

Netzwerkgewichte speichern?ja nein
save_all_weights / wio.c

C-Code generieren?ja nein
feed_forward_BLITZ() / blitz.c



emulator_get_param_data() / wio.c

build_prop_net() / qcp.c

build_emulator_prop_net() / emul.c
emulator_connect_all() / emul.c

process_connects() / qcp.c



fur i=1 bis Anzahl der Trainingsmuster

solange Epochenzahl < maximale Epochenzahl und
Lernfehler > Abbruchschranke

update_bp_weights() / qcp.c
controller_emulator_backward_pass() / emul.c
controller_emulator_forward_pass() / emul.c

solange k < EmulatorMaxIter und Zustande innerhalb der

forward_pass() / qcp.c
emulator_forward_pass() / emul.c

durch EmulatorOutputBounds vorgegebenen Grenzen



fur alle Zustande

fur j=Anzahl der gemachten Feedforward-Schritte - 1 bis 0
x x

Laden der Emulatoraktivierungen
emulator_backward_pass() / emul.c
Laden der Regleraktivierungen
backward_pass() / qcp.c

E

Ubergeben der Regler- und Emulatoreingange
an Emulatorausgange

= (x e - )








































