Intelligens rendszerek gyakorlat

A mai gyakorlat célja hogy elkészitslink egy ingdt és ennek kilengését egy PID szabalyzéval majd egy
Fuzzy szabdlyzéval szabalyozzuk.

Ehhez el6szor is készitsiik el az el6z6 érai inga lehet6 legegyszerlibb megvaldsitasat. EmlékeztetSil az
inga az alabbi dbran lathatd.

"

1. abra: A mult 6rai inga és a paraméterek

A SimMechanics-ban elkészitett egyszer(i inga modell az aldbbi abran lathato.
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2. abra: Az egyszer(iinga

Készitslink ehhez az ingdhoz egy PID szabalyzot, ami az aldbbi médon néz ki.
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3. dbra: PID szabdlyzo

Az elkészitett PID szabalyzo, ami 10 fokos sz6gben kitériti az ingat az aldbbi dbran [athatd.
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4. abra: Aziinga a PID szabdlyzéval és a kapott eredmény

A 10-es konstans kicserélhet6 szinusz hulldmra (Amplitido: +15 és -15, Frekvencia: 0.1 rad/sec) a
gain-ek pedig slider gain-ekre (mikodés kdzben valds id6ben hangolhatoak a paraméterek). A
madositott modell az alabbi dbran lathato.
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5. a&bra: A mddositott modell

A kovetkez6 feladat, hogy tervezziink egy Fuzzy szabdlyzét amivel helyettesitheté a PID szabdlyzé.
Ehhez elGszor is kossiik vissza a 10-es konstanst és vizsgaljuk meg hogy mekkora a hibajel a hiba
derivaltja és a hiba integralja, valamint hogy a szabalyzénk mekkora beavatkozo jelet ad. Ezek az
informdcidk segiteni fognak a Fuzzy PID tervezésénél.



A modositott modell és a kapott scope dbra az alabbi dbran lathaté.
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6. abra: A mdodositott modell

7. abra: A kapott scope kimenet

A 7. dbran a citromsarga jel maga a hiba, a lila a hiba derivaltja, a kék a hiba integrélja, mig a piros
maga a beavatkozé jel. Ezek alapjan tervezziink egy Fuzzy PID szabalyzét, amely az aldbb rész

szerepét veszi at.
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8. abra: a Helyettesitendé rész

Fuzzy tervezés elsé |épése, hogy felvessziik a be- és kimeneteket.
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9. abra: Be- és kimenetek beallitasa

A kovetkez6 |épés a tagsagi fliggvények elnevezése és a range meghatarozasa.
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10. abra: Tagsdgi fliggvény és range beadllitadsa

A kovetkez6 lépés a szabalyok megadasa, amely az aldbbi abran lathaté.

File Edit View Options

1. If (EP i N} then (Torgue is NB) (1) -
Z.If (EP i P) then (Torgue is PB) (1)

3. If (EP iz 0) and (ED iz N} then (Torgue iz NS) (1)

4. If (EP is 0) and (ED is P} then (Torgue is PS) (1)

S, If (EP is 0) and (ED is 0) and (El is N} then (Torgue is NS) (1)

6. If (EP is 0) and (ED is 0} and (El is P} then (Torque is PS) (1)
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11. dbra: A szabalyok

A szabalyok beallitdsa a scope alapjan torténik. Prébaljuk ki a Fuzzy szabalyzot.
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12. abra: A Fuzzy tesztelése

13. abra: A kapott eredmény

Latszik, hogy szogletesen, ugyan de koveti a Fuzzy daltal kiadott beavatkozd jel a PID altal kiadott
beavatkozd jelet. Ha tagsagi fliggvényeket lesimitjuk, akkor ez sokkal szebb lesz. Ne felejtsiik el Ujra
kiexportalni a Fuzzy szabdlyzot.
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14. 3dbra: Mddositott tagsagi fliggvények

15. dbra: A kapott eredmény



Ha szimulacio tul lassan futna, akkor mddositani kell a step-size-ot (Simulation -> Configuration
Parameters -> Fixed step-size: 0.1)

Cseréljik ki a PID szabalyzét a Fuzzy szabdlyzéra és nézzilk meg mit kapunk ha a szinusz jelet adjuk
meg parancsolt értékként.
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16. dbra: A megtervezett fuzzy szabdlyzé m(ikodés kézben



