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Cel przedmiotu: 
Wstęp do sterowania rozmytego. Elementy teorii zbiorów rozmytych. Rodzaje modeli rozmytych; modele Mandaniego, modele Takagi-Sugeno, modele relacyjne, modele globalne i lokalne, modele alternatywne. Metody identyfikacji rzeczywistych obiektów sterowania – modele rozmyte wybranych elementów składowych układu  sterowania z rzeczywistym  obiektem. Zastosowanie teorii zbiorów rozmytych w układach sterowania. Sterowniki rozmyte z możliwością uczenia reguł, sterowniki typu Takagi-Sugeno. Regulatory cyfrowe: konwencjonalne a rozmyte. Algorytmy wybranych struktur regulatorów rozmytych. Wskaźniki jakości regulacji. Pojęcie stabilności. Synteza sterowania rozmytego wybranego obiektu rzeczywistego dla przyjętych wskaźników jakości regulacji.              
Laboratorium: 
1. Zapoznanie się z  pakietem Fuzzy Logic Toolbox w programie MATLAB,
2. Określenie modeli rozmytych wybranych elementów składowych układu  
    sterowania z  rzeczywistym  obiektem,
3. Realizacja algorytmów  wybranych struktur regulatorów rozmytych,
4. Określenie stabilności układu o  sterowaniu rozmytym,
5. Realizacja  sterowania rozmytego wybranego obiektu rzeczywistego 
    dla przyjętych wskaźników jakości  regulacji.

Treści kształcenia: 
Wykład
1. Wstęp do sterowania rozmytego. Elementy teorii zbiorów rozmytych  1
2. Modele rozmyte; modele Mandaniego; modele Takagi-Sugeno   1
3. Modele relacyjne, modele globalne i lokalne, modele alternatywne  1
4. Modelowanie rozmyte na bazie wiedzy eksperta systemu   1 
5. Samonastrajające się modele na bazie danych pomiarowych we/wy   1
6. Strojenie parametrów modelu rozmytego metodą algorytmów genetycznych 1
7. Metody identyfikacji rzeczywistych obiektów sterowania   1 
8. Zastosowanie teorii zbiorów rozmytych w układach sterowania   1 
9. Regulatory cyfrowe: konwencjonalne a rozmyte     1 
10. Sterowniki rozmyte; projektowanie bazy reguł rozmytych    1
11. Algorytmy wybranych struktur regulatorów rozmytych    1 
12.Wskaźniki jakości regulacji. Pojęcie stabilności     1
13. Kołowe kryterium stabilności       1
14. Synteza sterowania rozmytego wybranego obiektu rzeczywistego dla 
      przyjętych wskaźników jakości regulacji     2
Razem    15
Laboratorium
1. Zapoznanie się z  pakietem Fuzzy Logic Toolbox w programie MATLAB 1
2. Określenie modeli rozmytych wybranych elementów składowych układu 
   sterowania z  rzeczywistym  obiektem      2
3. Realizacja algorytmów  wybranych struktur regulatorów rozmytych  5
4. Określenie stabilności układu o  sterowaniu rozmytym    2
5. Realizacja  sterowania rozmytego wybranego obiektu rzeczywistego 
  dla przyjętych wskaźników jakości  regulacji     5
Razem    15
Metody oceny: 
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