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فازي پایه-قاعده سیستمهاي-
غیرخطی تابع یک سازي شبیه-
بعدي دو صفحه در فازي نقاط یابی درون-

اول روش فازي، یابی درون-
دوم روش فازي، یابی درون-

خطی تابع تقریب-
توانی تابع تقریب-
نمایی تابع تقریب-

فهرست مطالب
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:مشاهدات ما از یک سیستم
مجموعه فازي ورودي ها-
قواعد توصیفی-
مجموعه فازي خروجی ها-

:روشهاي کسب اطلاعات

با استفاده از متغیرهاي زبانی موجود   if -thenبیان قواعد: الف

یکیحس مشترك یا دانش درونی مهندسین طراح در مورد یک فرآیند فیز: ب

داستفاده از اصول عمومی فیزیک و قواعد مربوط به دینامیک فرآین: پ

استفاده از دسته بندي الگوها و آنالیز آماري بعضی داده هاي عددي: ت

ترشاستفاده از معادلات تحلیلی مربوط به فرآیند بر اساس اصل گس: ث

سیستمهاي خطی و غیرخطی
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:اول نوع-

پایه فازي-سیستمهاي قاعده
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1 1 1

2 2 2

R   : if   x  is  A   then  y  is  B

R   : if   x  is  A   then  y  is  B

%% %
%% %

1 2i
i i i iR : if     A : x x     then    B : y y     for    i , ,...,r= = =%

X1

y 3

y 2

y 1

X2 X3



:دوم نوع-

پایه فازي-سیستمهاي قاعده
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1 1 1

2 2 2

R   : if   x  is  A   then  y  is  B

R   : if   x  is  A   then  y  is  B

%% %
%% %

1 1 2i i i i iif     A : x x x     then    B : y y     for    i , ,...,r− < < = =%

X1

y 3

y 2

y 1

X2 X3



:دوم نوع-

پایه فازي-سیستمهاي قاعده
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1 1 1

2 2 2

R   : if   x  is  A   then  y  is  B

R   : if   x  is  A   then  y  is  B

%% %
%% %

( )1 1 2i i i i iif     A : x x x     then    B : y f x     for     i , ,...,r− < < = =%

X1

f (x)1

X2 X3

f (x)2

f (x)3



:سوم نوع-

پایه فازي-سیستمهاي قاعده
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1 1 1

2 2 2

R   : if   x  is  A   then  y  is  B

R   : if   x  is  A   then  y  is  B

%% %
%% %

1 1 2i i i i iif     A : x x x     then    B : y B     for    i , ,...,r− < < = =%

X1

B2

~

X2 X3

B1
~

B3
~hgiH

muideM

woL



:چهارم نوع-

پایه فازي-سیستمهاي قاعده
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1 1 1

2 2 2

R   : if   x  is  A   then  y  is  B

R   : if   x  is  A   then  y  is  B

%% %
%% %

( )
1 2i i i

i

if     x=A     then    B : y y     for    i , ,...,r
y f x  

= =

=

%

f (x)1

f (x)3

f (x)2

hgiHwoL muideM



:پنجم نوع-

پایه فازي-سیستمهاي قاعده

9 مرتضی زاهدي –شبیه سازي سیستمهاي غیر خطی 

1 1 1

2 2 2

R   : if   x  is  A   then  y  is  B

R   : if   x  is  A   then  y  is  B

%% %
%% %

i iif     A     then    B% %

X1

R2
~

X2 X3

R1
~

R3
~hgiH

muideM

woL

hgiHwoL muideM



:فازي سیستم یک توصیف-

پایه فازي-سیستمهاي قاعده

10 مرتضی زاهدي –شبیه سازي سیستمهاي غیر خطی 

y

x



عدد یا و                                    اگر                                 : تعریف
:  صورت زیر تعریف می شودبه           مجموعه هاي فازي محدب باشند، زوج مرتب

نقطه فازي
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y

x

{ , ( ) | }x x x x Xµ= ∈%{ , ( ) | }y y y y Yµ= ∈%
( )x, y% %

( ) [ ]( ) { }{ }i ii i i i i i x yA x, y x , y , | x X , y Y , Min ,µ µ µ µ= = ∈ ∈ =% % %



:مثال

نقطه فازي
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( ) ( ) ( ) ( ){ }
( ) ( ) ( ) ( ){ }
5 0 5 6 1 7 1 8 0 5

12 0 3 13 1 14 1 15 0 5

x , . , , , , , , .

y , . , , , , , , .
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به عنوان دو نقطه فازي  و                                  اگر                               : تعریف
:مفروض باشند، فاصله این دو نقطه فازي به صورت زیر تعریف می شود

فاصله فازي
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[ ]( ){ }B B BB x , y ,µ= %
%

( ) ( ) ( )
( ) ( )

2 2
d A B A B

A ,B
d A A B BBA

z d

d , | d x x y y ,
dist

sup M in x , y , x , y

µ

µ µ µ
=

 = − + − =  
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% %
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[ ]( ){ }A A AA x , y ,µ= %
%



له باشند، فاصمفروض                 و تابع فازي                                 اگر نقطه : تعریف
:ف می شود، به صورت زیر تعریمی باشدکه بیانگر کمترین مربعات این فاصله و نقطه فازيتابع

فاصله فازي
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[ ]( ){ }A A AA x , y ,µ= %
%( )y f x=

( ) ( ) ( ) ( )
y yi

y
d A A d A AA ,y f x A

z d
dist d , | d f x y , sup x , yµ µ µ=

=

 
= = − = 

 
%

y
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شبیه سازي یک تابع غیرخطی

15 مرتضی زاهدي –شبیه سازي سیستمهاي غیر خطی 

if   x  is  Z   or  PB  then  y  is  Z
if   x  is  PS   then  y  is  PB
if   x  is  Z   or  NB  then  y  is  Z
if   x  is  NS   then  y  is  NB

PBPSZNSNBX

ZPBZNBZY



شبیه سازي یک تابع غیرخطی
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PBPSZNSNBX

ZPBZNBZY

{ }135 , 45 , 45 ,135x = − −o o o o

{ }y 7, 7, 7, 7= − −
180− 135− 45−

18013545

10

5

10−

5−

y



شبیه سازي یک تابع غیرخطی
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if    x=Zero,    then    y=Zero
if    x=NS,      then    y=Ps

PBythenPBorNBxif == ,

NB NS

( )xµ
( )yµ

Z PS PB Z PS PB



شبیه سازي یک تابع غیرخطی
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if    x=Zero,    then    y=Zero
if    x=NS,      then    y=Ps

PBythenPBorNBxif == ,

µ(x)

0

z z
µ(y)

-0.5 0.5
y6

NS

µ(x)

PS

µ(y)

0.5-1 0 6 120 y
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شبیه سازي یک تابع غیرخطی
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if    x=Zero,    then    y=Zero
if    x=NS,      then    y=Ps

PBythenPBorNBxif == ,

NS

µ(x)

PS

µ(y)

0.5-1 0 6 120 y
x

PB
NB



شبیه سازي یک تابع غیرخطی
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if    x=Zero,    then    y=Zero
if    x=NS,      then    y=Ps

PBythenPBorNBxif == ,

{ }0 6 0 3 0 0 3 0 6x . , . , , . , .= − −

{ }8 5 2 5 8y , , , ,=

12y x=

X

y

12

6

-1 -0.5 0.5 1



درون یابی نقاط فازي در صفحه دو بعدي
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y

x
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02
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A2
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A1
~

A3
~

بعدي دو صفحه در فازي نقاط یابی درون-
اول روش فازي، یابی درون-
دوم روش فازي، یابی درون-

خطی تابع تقریب-
توانی تابع تقریب-
نمایی تابع تقریب-



درون یابی فازي، روش اول
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درون یابی فازي، روش اول
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بعدي دو صفحه در فازي نقاط یابی درون-
اول روش فازي، یابی درون-
)آنتروپی کمک به( دوم روش فازي، یابی درون-

خطی تابع تقریب-
توانی تابع تقریب-
نمایی تابع تقریب-

درون یابی فازي، روش دوم
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درون یابی فازي، روش دوم
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تقریب تابع خطی
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تقریب تابع خطی
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1 2 nA ,A ,...,A% % %

( ) ( ) ( )1 1 2 2 n nx , y , x , y ,..., x , y
1 2 nw ,w ,...,w

y ax b= +

y

x
5

02

51

01

0 5 01 51 02

A2
~

A1
~

A3
~

0 7045 2 18y . x .= +

0 8 1 04y . x .= +



تقریب تابع توانی
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تقریب تابع نمایی
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مطالبخلاصه 
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فازي پایه-قاعده سیستمهاي-
غیرخطی تابع یک سازي شبیه-
بعدي دو صفحه در فازي نقاط یابی درون-

اول روش فازي، یابی درون-
دوم روش فازي، یابی درون-

خطی تابع تقریب-
توانی تابع تقریب-
نمایی تابع تقریب-
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با تشکر از توجه شما

مرتضی زاهدي: ارائه دهنده
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