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Modele rozmyte
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Modele rozmyte - przykiad
1) Fuzyfikacja
Okreslenie stopnia przynaleznos$ci wartosci do zbiorow rozmytych
np.: A1=malty, ok.0; A2=duzy, ok.2; B7=maty, ok.0; B2=duzy, ok.2;

TENY N 1) A ) N px2) AN
1 Mok
0 0] *T x; 0
X]

2) Inferencja wynikowa funkcja przynaleznos$ci
Reguta 1: JESLI (x=A1) TO (y=C1) (akumulacia)

uGey uoMN LY

| /uAI(x) 1 \ILicj(y) \\,Uwyn(y)

0 *.T X7 0 \?y 0 \’:?y

R2: JESLI (x=A2) TO (y=C2)

,u(x)A uy uy
| 142(X) U ue) | J Poyn(V)




Sterowanie rozmyte statyczne

Yo + e u y

<

1) Statyczny regulator ,liniowy” z ograniczeniem i jego wersja rozmyta

R1: JESLI (e=N) TO (u=N)
R2: JESLI (e=P) TO (u=P)

- z odcinkowo-liniowymi funkcjami przynaleznosci

- z gtadkimi funkcjami przynaleznosci
typu Gaussa lub sin(x)




Sterowanie rozmyte statyczne

+
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2) Statyczny regulator liniowy” z nieczutoScig i ograniczeniem i jego wersja rozmyta

R1: JESLI (e=N) TO(u=N)
R2: JESLI (e=Z) TO(u=2)
R3: JESLI (e=P) TO(u=P)




Sterowanie rozmyte statyczne

Yo + e u y

<

3) Regulator o ztozonej charakterystyce statycznej i jego wersja rozmyta

R1: JESLI (e=A1) TO(u=B1)
R2: JESLI (e=A2) TO(u=B2)
R3: JESLI (e=A3) TO(u=B3)
R4: JESLI (e=A4) TO(u=B4)

>
e

- Stosujgc rozne ksztatty funkcji przynaleznosci mozna uzyskac praktycznie dowolng
nieliniowg charakterystyke regulatora.

- Konwecjonalny regulator statyczny a statyczny regulator rozmyty — algorytm dziatania
r.rozmytego jest sformutowany w formie tatwych do zrozumienia regut lingwistycznych.S




Sterowanie rozmyte dynamiczne
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Defuzyfikacja
il veeee By
u

(o

1) Fuzyfikacja: w kazdym torze 3 zbiory rozmyte N, Z, P.

2) Defuzyfikacja — metodg singketondw z uzyciem 27 zbioréw B1, ... B27.
3) Petna baza reguta — 27 regut - przestanki zawierajg wszystkie kombinacje zbiorow wejsc¢ N,

Z, P, a kazdej regule odpowiada jeden zbior wyjscia Bi , i=1..27):
Ri: JESLI (ep=N) | (el=N) | (eD=N) TO (u=Bi)

4) Sygnat sterujgcy

VW g, (aol.jk +ae, ta,,e +a,e,ta,ee +as,ee,+agee,+ +a7l.jkepeleD)

6



Sterowanie rozmyte dynamiczne

. Sytgna’f sterujgcy - petna wersja zawiera 64 segmenty

U= Z Z VW4, (aol.jk tae,ta,,e +ay,e,+a,ee +as,ee,+dageen,+ +a7l.jkepeleD)
i=l  j=1 k=l

gdzie v, w;, g, — zmienne logiczne (0, 1) méwigce o przynaleznosci aktualnej wartosci sygnatu

btedu do okreslonego sektora rozwazan

regulator rozihyty PD (16 segmentow) ep klasyczny regulator PD:

U, =a,; +aye,+a,.e,+aye.e, u=K,e, |Kpe,



