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BULANIK MANTIK ile KONTROL YARDIMCI NOTLARI -2023 BAHAR
1. Birden fazla ¢ikis1 olan Bulanik Mantik Cikarsama Sistemleri
Bulanik sistemlerde tek ¢ikis olmasi gerekmez. Birden fazla ¢ikis da olabilir.

Ornegin kampiisiimiizde ¢alisacak bir sulama sistemini Bulanik Mantik kullanarak tasarlamaya
calisalim. Bu sistem ile anlik hava sicaklig1 ve toprak nemi bilgilerini kullanarak sulama yapacak

pompa motorunun devir hizini ve motorun ¢alisma siiresini tahmin etmeye calisacagiz.

sulama
Sicaklik (5) ( MotorDevri (5)
mamdani
)
7 rules
Nem (3)

Sure (3)

Svstem sulama: 2 innuts. 2 outbuts. 7 rules
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Girisler:
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Kurallar:

T

'1. If (Nem is KURU) then (MotorDevri is COKYUKSEK)(Siire is UZUN) (1)

'2. If (Sicaklik is ILIK) and (Nem is ORTA) then (MotorDevri is DUSUK)(Siire is KISA) (1)

'3. If (Nem is NEMLI) then (MotorDevri is COKDUSUK)(Siire is KISA) (1)
'4. If (Sicaklik is SICAK) and (Nem is ORTA) then (MotorDevri is ORTA)(Siire is KISA) (1) '

'S, If (Sicaklik is COKSICAK) and (Nem is ORTA) then (MotorDevri is YUKSEK)(Siire is ORTA) (1) '
'6. If (Sicaklik is COKSOGUK) and (Nem is ORTA) then (MotorDevri is COKDUSUK) (Siire is KISA) (1)’

'7.If (Sicaklik is SOGUK) and (Nem is ORTA) then (MotorDevri is COKDUSUK)(Siire is KISA) (1) '

Karar Yiizeyi (Implication: Min, Aggregation:Max, Defuzzification: Centroid)
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Karar Yiizeyi (Implication: Prod, Aggregation:Probor, Defuzzification: Centroid)
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Kod ile ¢ikis hesaplama

nem=15:0.5:95;

sicaklik=16:0.05:25;

sicaklik=sicaklik(l:161); % boyutlar esitlendi

y= evalfis(sulama, [sicaklik;nem]) ;

y=y"';

figure

plot (nem,y(1l, :))%nemdeki artisa gdre motor hizi grafigi
xlabel ('nem'")

ylabel ("Motor Hizi')
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Nem ytlikseldikce motor hiz1 diismektedir.
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Cikarsama Yontemini Sugeno’ya Doniistiirme

sulamaSug=mamZsug (sulama) ;
plotfis(sulamaSug) ;

filu)
Sicaklik (5) sulama MotorDevri (5)
rDevr
(
sugeno
)
7 rules
filu)
Mem (3} Sire (3)

System sulama: 2 inputs, 2 outputs, 7 rules
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fuzzy (sulamaSug) ;

Ardindan
olacaktair.

nem-motor hizi

Sugeno
250 T : .
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grafigi vwve

P

MUHENDISLIGI

karar vylzeyi
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Mamdani ile Sugeno arasindaki
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Fark= abs(y-2z);
OrtalamaFark=mean (Fark(:));

numerik farkin hesaplanmasai:

grafigi

asagidaki

gibi
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BULANIK MANTIK iLE KONTROL GALISMA SORUSU

Asagida girdi ve ¢iktilar: verilen 2 giris ve 1 ¢ikisa sahip bir Risk hesabi Bulanik Mantik kullanilarak
tasarlanacaktir. Tiim kural tablosu asagida verilmistir.

Buna gore;

b- Blitce=%63 ve Calisan Sayis1=%46 kesin degerlerine karsilik kesin ¢iktiy1 manuel olarak

hesaplayiniz. AND yontemi prod(), OR yontemi probor() olacaktir. Durulastirma isleminde asagida
verildigi sekilde agirlikli ortalama yontemi kullanilacaktir.

GIRDILER CIKIS

'Biitce’, (x) Evrensel Kiime [0 100] 'Risk’ (z),

'YETERSIZ', [-36 -4 14 40], ‘yamuk’ 'DUSUK',  f(x,y)=-x+y+25
'SIKISIK', [14 40 60 76], ‘yamuk’ 'NORMAL', f(x,y)=2x+y-20
'YETERLI', [60 83 100 134], ‘yamuk’ 'YUKSEK', f(xy)=x+y+15

'‘Calisan Sayist' (y) , Evrensel Kiime [0 100]
'‘AZ', [-89 -9 34 60], ‘yamuk’
'FAZLA', [41 65 110 190], ‘yamuk’

KURAL TABLOSU
'1. If (BUTCE is YETERLI) or (CALISANSAYISI is AZ) then (RISK is DUSUK) (1)
'2. If (BUTCE is SIKISIK) and (CALISANSAYISI is FAZLA) then (RISK is YUKSEK) (1)’

'3, If (BUTCE is SIKISIK) and (CALISANSAYISI is AZ) then (RISK is NORMAL) (0.5) '
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