Katedra Mechaniki Stosowanej 1 Robotyki

METODY SZTUCZNEJ INTELIGENCJI

Laboratorium nr 13_SF

Temat: Synteza rozmytego regulatora PI, PD



1. Cel ¢wiczenia

Celem ¢wiczenia jest zapoznanie si¢ z zasadami sterowania rozmytego. Cwiczenie zostanie
wykonane z zastosowaniem pakietu Matlab/Simulink.

Przyktad bazy regut stosowanej do projektowania FLC jest podana ponizej (e jest
okreslany jako roznica migdzy wyjsciem 1 wartoscia zadang e =y -yq ). Jest ona zwigzana

z podzialem przestrzeni uchybu e i jego pochodnej € i zmiennej sterowania u (w przypadku
FLC typu PD) lub u (w przypadku FLC typu PI) na trzy zbiory rozmyte: "ujemny" (N),
"zero" (Z) i "dodatni" (P). Odpowiednie przestrzenie pokazano na rys.1.
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Rys.1. Funkcje przynaleznosci znormalizowanych zbiorow rozmytych odniesienia
zwiazanych ze zbiorem terminéw: uchyb, jego zmiana i zmiana sterowania.

Baza regul dla regulatora FLC typu PI lub PD (9 regul)
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Rys.2. Baza regut i trzy glowne obszary pasmowe sterowan
W drugim przypadku przestrzenie wejs¢ e ,€ dziela sie na pie¢ zbioréw rozmytych: "duzy
ujemny'" (NB), "Sredni ujemny'" (NM), "zero" (Z), "$redni dodatni (PM) i "duzy
dodatni'" (PB) a przestrzen sterowania u lub U na siedem zbiorow rozmytych.

Z analizy baz regut (rys.2) wynika, ze:

e wartosci ujemne sterowania sa umieszczone powyzej, a wartosci dodatnie ponizej gldéwne;j
przekatne;.

e wartoSci rozmyte zmiennej sterowania rosna ze wzrostem odleglosci od gléwnej
przekatne;.

e wartosci zerowej zmiennej sterowania leza na gtownej przekatne;.

Te wspdlne cechy dotycza takze podzialu przestrzeni wejSciowej okreslonej przez
poprzedniki regut (warto$ci rozmyte uchybu e i jego pochodnej€ ).



2. Zadanie do wykonania
Mamy obiekt nieliniowy opisany rézniczkowym réwnaniem ruchu.

a) a,y+a,cosy=u

b) a,y+a,y+a,cosy=u

c) a2y+a1y2 =u

d)a,y+a,siny=u (D)
e) a,y+ay+a,cosy=u

f) a2y+a1y2 +a,y=Uu

g) azy+aly2 +sin(a,y) =u

h) a2y+a1y2 +agy=u

gdzie a,,a,,a, to wspolczynniki, ktorych wartosci podano w tabeli.

Przeprowadzi¢ synteze¢ sterowania rozmytego typu PI, PD (9 regul), dla podanych
obiektow sterowania, przyjmujac sygnal zadany y 4 =5(t) i zerowe wp. obiektu.
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Przyktadowy schemat symulacji sterowania rozmytego typu PI pokazano na rys.3.
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Rys. 3. Schemat symulacji rozwiazania.



3. Sprawozdanie powinno zawierac:

1. Wstgp teoretyczny
- podstawowe wiadomosci na temat sterowania uktadow z logika rozmyta,

2. Przebieg ¢wiczenia
- przebieg procesu tworzenia regulatora rozmytego z opisem poszczegdlnych etapow,
- bazg regut regulatora rozmytego.

3. Wyniki symulacji.

4. Wnioski.

Uwaga. Kazdy realizowany podpunkt sprawozdania powinien by¢ odpowiednio skomentowany.
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