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  كنترل فازيدرس  هايتمرين ومسسري 
 :ي زير باشدفرض كنيد پايگاه قواعد فازي شامل يك قاعده) كتاب 7-3تمرين ( -1

,ܣ ݏ݅ݔ ݀݊ܽڮଵܽ݊݀ܣ ݏଵ݅ݔ ܨܫ  ܤ ݏ݅ ݕ ܰܧܪܶ
  :كه داريم

ሻݕሺߤ ൌ  ଶሻݕሺെݔ݁
را در  ሻݕᇲሺߤفازي باشد تابع عضويت خروجي يعني  singletonبه موتور استنتاج فازي،  'Aاگر ورودي 

  .شرايط زير رسم كنيد
  موتور استنتاج ضرب: الف
  موتور استنتاج مينيمم: ب
 Lukasiewiczموتور استنتاج : ج

 Zadehموتور استنتاج : د

 Dienes-Rescherموتور استنتاج : ه
 

  :باشد يري زشامل دو قاعده يفاز يستمس يكدر  يقواعد فاز يگاهپا يدفرض كن) كتاب 7-4تمرين ( -2
:ଵݑܴ ,ܣ ݏ݅ݔ ݀݊ܽڮ݀݊ܽ ଵܣ ݏଵ݅ݔ ܨܫ  ܤ ݏ݅ ݕ ܰܧܪܶ
 

:ሺଶሻݑܴ ݀݊ܽ ଵܥ ݏଵ݅ݔ ܨܫ ,ܥ ݏ݅ݔ ݀݊ܽ…  ܦ ݏ݅ ݕ ܰܧܪܶ
  كه در آن

ሻݕሺߤ ൌ ቄ1 െ |ݕ| ݂݅ െ 1  ݕ  1
0                     ݁ݏ݅ݓݎ݄݁ݐ

  
 

ሻݕሺߤ ൌ ቄ1 െ ݕ| െ 1| ݂݅ 0  ݕ  2
0                 ݁ݏ݅ݓݎ݄݁ݐ

  

هاي استنتاج زير تعيين را با استفاده از موتور µBᇲሺyሻ ،باشد يفاز singleton يك 'A ياگر مجموعه ي فاز
  :نماييد
   Lukasiewiczموتور استنتاج : الف
   Zadehموتور استنتاج : ب

  

ي زير است را يك خروجي كه پايگاه قواعد آن شامل دو قاعده -سيستم فازي دو ورودي) كتاب 8-3تمرين (  -3
 :در نظر بگيريد

:ଵݑܴ ,ଶܣ ݏଶ݅ݔ ݀݊ܽ ଵܣ ݏଵ݅ݔ ܨܫ  ଵܣ ݏ݅ ݕ ܰܧܪܶ
 

:ሺଶሻݑܴ ,ଵܣ ݏଶ݅ݔ ݀݊ܽ ଶܣ ݏଵ݅ݔ ܨܫ  ଶܣ ݏ݅ ݕ ܰܧܪܶ
  كه در آن،

ሻݑభሺߤ ൌ ቄ1 െ |ݑ| ݂݅ െ 1  ݑ  1
0                     ݁ݏ݅ݓݎ݄݁ݐ

 
 

ሻݑమሺߤ ൌ ቄ1 െ ݑ| െ 1| ݂݅ 0  ݑ  2
0                 ݁ݏ݅ݓݎ݄݁ݐ

 
 



 

,כଵݔሺفرض كنيد ورودي سيستم فازي  ሻכଶݔ ൌ ሺ0.3,0.6ሻ سازي باشد و از فازيsingleton استفاده گردد .
  .خروجي سيستم فازي را در هر يك از شرايط زير تعيين نماييد

   mean of maximaساز و نافازي Zadehموتور استنتاج : الف
  mean of maximaساز و نافازي Dienes_Rescherموتور استنتاج : ب

  

 :يپايگاه قواعدي شامل دو قاعده) كتاب 9-6تمرين ( -4
:ଵݑܴ ,ଶܣ ݏଶ݅ݔ ݀݊ܽ ଵܣ ݏଵ݅ݔ ܨܫ  ଵܣ ݏ݅ ݕ ܰܧܪܶ
 

:ሺଶሻݑܴ ,ଵܣ ݏଶ݅ݔ ݀݊ܽ ଶܣ ݏଵ݅ݔ ܨܫ  ଶܣ ݏ݅ ݕ ܰܧܪܶ
  :باشندو با تابع عضويت زير مي Rهاي فازي در مجموعه ଶܣو  ଵܣرا در نظر بگيريد كه 

ሻݑభሺߤ ൌ ቄ1 െ |ݑ| ݂݅ െ 1  ݑ  1
0                     ݁ݏ݅ݓݎ݄݁ݐ

 
 

ሻݑమሺߤ ൌ ቄ1 െ ݑ| െ 1| ݂݅ 0  ݑ  2
0                 ݁ݏ݅ݓݎ݄݁ݐ

 
 

و  singletonساز سيستمي فازي با پايگاه قواعد فوق، موتور استنتاج ضرب، فازي ሻݔଵ݂ሺفرض كنيد : الف
ܷي را در محدوده ሻݔଵ݂ሺسيستم فازي . ساز ماكزيمم باشدنافازي ൌ ሾെ1,2ሿ ൈ ሾെ1,2ሿ رسم كنيد.  

و  singletonساز سيستمي فازي با پايگاه قواعد فوق، موتور استنتاج ضرب، فازي ሻݔଶ݂ሺفرض كنيد : ب
ܷي را در محدوده ሻݔଶ݂ሺسيستم فازي . ساز متوسط مراكز باشدنافازي ൌ ሾെ1,2ሿ ൈ ሾെ1,2ሿ رسم كنيد.  

  

ܷي را در محدوده ሻݔሺ݃يك سيستم فازي طراحي نماييد كه تابع ) كتاب 10-2تمرين ( -5 ൌ ሾെ1,1ሿ  با دقت
ߝ ൌ  .تقريب بزند 0.1

݃ሺݔሻ ൌ sinሺݔߨሻ  cosሺݔߨሻ  sinሺݔߨሻ cosሺݔߨሻ  
  

ܷاز  ሻݔሺ݃تابع ) كتاب 10-5تمرين (  -6 ൌ ሾ0,1ሿଷ  ݃به صورتሺݔଵ, ,ଶݔ ଷሻݔ ൌ 1  ∑ ଵݔ
భݔଶ

మݔଷ
య

భమయఢ  با
ܭ ൌ ሼ݇ଵ݇ଶ݇ଷ|݇ ൌ 0,1 ; ݅ ൌ 1,2,3 ܽ݊݀ ݇ଵ  ݇ଶ  ݇ଷ  0ሽ سيستمي فازي طراحي نماييد كه . است

݃ሺݔሻ  ߝرا با دقت ൌ  .تقريب بزند 0.05
 

,ଵݔሺ݃خواهيم با طراحي يك سيستم فازي، تابع مي) كتاب 11-4و  11-2هاي تمرين( -7 ଶሻݔ ൌ
ଵ

ଵା௫భమା௫మమ
را در  

ܷي محدوده ൌ ሾെ1,1ሿ ൈ ሾെ1,1ሿ  ߝبا دقت ൌ  تخمين بزنيم، 0.1

مراكز طراحي ساز متوسط اي با نافازيي اول، سيستم فازيي كران دقت تقريب مرتبهبا استفاده از رابطه :الف
  .نماييد

ساز متوسط مراكز طراحي اي با نافازيي دوم، سيستم فازيي كران دقت تقريب مرتبهبا استفاده از رابطه :ب
  .نماييد

  .طراحي نماييد و دقت تقريب خواسته شده ساز ماكزيمماي با نافازيسيستم فازي: ج
 .ه كنيدسينموده و با هم مقارخطي را ترسيم هاي فازي طراحي شده و تابع غيسيستم: د


