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Celem laboratorium jest zapoznanie si¢ z zasadami sterowania rozmytego.

Przyktad bazy regut stosowanej do projektowania FLC jest podana ponizej (btad e
jest okreslany jako réznica migdzy wyjsciem 1 warto$cig zadange =y -yq ).

Jest ona zwiazana z podzialem przestrzeni uchybu e i jego pochodnej € i zmiennej
sterowania u (w przypadku FLC typu PD) Iub 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 przynalezno$ci znormalizowanych zbioréw rozmytych odniesienia
zwiazanych ze zbiorem terminow: 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

1. Zadanie do wykonania

a). Przeprowadzi¢ syntez¢ sterowania rozmytego typu PI, PD (9 regul), dla podanych
obiektow sterowania, przyjmujac sygnat zadany y 4 =5(t) i zerowe wp. obiektu.

b) symulacje sterowania bez zaktocenia,
¢) symulacje sterowania z zakloceniem parametrycznym jednego parametru Aa; =1 lub

Aag =1 (przy braku parametru aj).

Obiekt nieliniowy opisany jest rozniczkowym réwnaniem ruchu.

a) a,y+a,cosy=u
b) a,y+a,y+a,cosy=u
9) a2y+a1y2 =u
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d) a,y+a,siny=u
e)a,y+ay+a,cosy=u
f) azy+a1y2 +a,y=Uu

g) a,§+a,y” +sina,y) =u

h) a,y+ alyz +ay,y=u

gdzie a,,a,,a, to wspotczynniki, ktorych wartosci podano w Tab. 1.

Tab.1. Warto$ci wspotczynnikéw réwnan ruchu

A B C D
ap 2 1 0 3
a 0 2 1 0
a 1 3 3 2

E F G H
ag 2 1 2.5 1.5
aj 4 3 3.5 2
a 1 2 5 3

Przyktadowy schemat symulacji sterowania rozmytego typu PI pokazano na rys.4.
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Rys. 4. Schemat symulacji rozwiazania.
2. Sprawozdanie powinno zawierac:

1. Wstgp teoretyczny
- podstawowe wiadomosci na temat sterowania uktadow z logika rozmyta,
2. Przebieg ¢wiczenia
- przebieg procesu syntezy regulatora rozmytego z opisem poszczegolnych etapow,
- baze regut regulatora rozmytego.
3. Wyniki symulacji.
- poda¢ wykresy wektora stanu, wykresy w przestrzeni btedow, e €
4. Whnioski.
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