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فازي کنترل و کلاسیک کنترل-
کننده فازي-
معرفت پایگاه-

مهارت مدلسازي و خبره انسان دانش و تجربه کلی، قواعد از استفاده-
استنتاج موتور-

ممدانی مدل-
ساگنو مدل-

کننده غیرفازي-
... و ارتفاع روش ها، مجموع مرکز روش ثقل، مرکز روش-

فهرست مطالب
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سیستم کنترل رویکردهاي-
غیرخطی/خطی کنترل-
چندمتغیره کنترل-
دیجیتال کنترل-
مدرن کنترل-
تطبیقی کنترل-
بین پیش کنترل-

فازي کنترل-
یعیطب سیستم یک یا خبره انسان یک مهارت توصیف و مشاهدات اساس بر-

کنترل کلاسیک و کنترل فازي
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کنترل کلاسیک و کنترل فازي
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فازي کننده
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فازي کننده
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معرفت پایگاه-
کلی قواعد از استفاده-
خبره انسان دانش و تجربه از استفاده -
طبیعی فرایند یک یا انسانها مهارت مدلسازي-

پایگاه معرفت
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:  سه قانون کلی زیر را داریم کنترل کنندهدر این 

اید هر دو صفر باشند، کنترل قبلی مساعد است و ب خطا      و تغییرات       خطااگر . 1
.  حفظ شود

و باید حفظ  خطا با نرخ مناسبی به سمت صفرشدن برود، کنترل قبلی مساعد استاگر . 2
.  شود

علامت و   خطا در جهتی غیر از صفرشدن تغییر  کند، فرمان کنترل را با توجه بهاگر . 3
. مقدار خطا و نرخ تغییرات آن در نظر می گیریم

استفاده از قواعد کلی
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استفاده از قواعد کلی
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کنترل کنندهبه عنوان یک ورودي براي )  amount(لباسها میزان 

به عنوان یک ورودي براي کنترل کننده) quality(لباسها جنس 

دانش و تجربه انسان خبره
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کنترل کنندهپره هاي موتور به عنوان یک خروجی قدرت 

گردش موتور به عنوان یک خروجی کنترل کنندهزمان 

دانش و تجربه انسان خبره
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دانش و تجربه انسان خبره
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:جهت زبانی متغیرهاي از استفاده-
کننده توصیف یک توسط ماهر انسان یک عملکرد توصیف-

ماهر راننده یک توسط اتومبیل پارك نحوه :مثال-
طبیعی فرایند یک توصیف-

ويج و محیطی شرایط به توجه با وحشی گیاهان بهتر رشد نحوه :مثال-

مدلسازي مهارت
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استنتاج موتور-
ممدانی مدل-
ساگنو مدل-

موتور استنتاج
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مدل ممدانی
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مدل ممدانی
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مدل ساگنو
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کننده غیرفازي-
ثقل مرکز روش-
ها مجموع مرکز روش-
ارتفاع روش-
سطح بزرگترین مرکز روش-
ماکزیمم متوسط روش-
ساگنو مدل در کننده غیرفازي-

روش؟ کدام از استفاده :پرسش-

غیر فازي کننده
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روش مرکز ثقل
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روش مرکز مجموع ها
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روش ارتفاع
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روش مرکز بزرگترین سطح
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:  محاسبه می شود خروجی    درجه عضویت ماکزیمم در : 1مرحله 

:تشکیل می شود             با درجه عضویت  مجموعه  اي از اعضاء: 2مرحله 

:  3مرحله                                 

روش متوسط ماکزیمم
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غیرفازي کننده در مدل ساگنو
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مطالبخلاصه 
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فازي کنترل و کلاسیک کنترل-
کننده فازي-
معرفت پایگاه-

مهارت مدلسازي و خبره انسان دانش و تجربه کلی، قواعد از استفاده-
استنتاج موتور-

ممدانی مدل-
ساگنو مدل-

کننده غیرفازي-
... و ارتفاع روش ها، مجموع مرکز روش ثقل، مرکز روش-
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با تشکر از توجه شما
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