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Бивалентами лингвистических значений ошибки и 
выхода fuzzy-регулятора. 

Аналогичным образом можно показать, что 
изменение численных эквивалентов лингвистиче­
ских значений скорости приводит к изменению 
положения узловых точек нелинейной характери­
стики в цепи скорости, а изменение численных 
эквивалентов лингвистических значений выхода -
к соответствующему изменению нелинейной ха­
рактеристики на выходе регулятора. 

Наиболее важное влияние на свойства fuzzy-
регулятора оказывает блок правил. 

Пусть теперь численные эквиваленты лин­
гвистических значений ошибки, скорости и выхо­
да заданы в соответствии с табл. 1, 3 (для того, 
чтобы в цепях ошибки, скорости и выхода нели-
нейностей не было), а блок правил определен в 
соответствии с табл. 5. 

Очевидно, что в этом случае глубина обрат­
ной связи по скорости будет определяться величи­
ной ошибки (максимальная при малых ошибках и 
нулевая - при больших). 

Приведенные на рис, 6 статические характери­
стики это полностью подтверждают. В данном слу­
чае fuzzy-регулятор также имеет близкий «традици­
онный» эквивалент, структурная схема которого 

приведена на рис. 7. Это уже система с переменной 
структурой, поскольку в ней глубина обратной свя­
зи по скорости определяется величиной ошибки. 

Как и в предыдущих случаях, можно устано­
вить связь между параметрами нелинейного эле­
мента «традиционного» регулятора и параметрами 
fuzzy-регулятора, которому он соответствует. 

Изменяя параметры ruzzy-регулятора совме­
стно, можно изменять характеристики регулятора 
в широких пределах (как правило, параметров ока­
зывается не так уж много, поскольку для получе­
ния нечетно-симметричных статических характе­
ристик fuzzy-регулятора его параметры, также 
должны обладать свойством симметрии, а числен­
ные эквиваленты «крайних» лингвистических зна­
чений вообще определяются разрядностью вход­
ных и выходной переменных). В любом случае 
существует близкий (но не совсем точный из-за 
аппроксимации между узловыми точками) «тра­
диционный» эквивалент fuzzy-регулятора, струк­
турная схема которого может быть построена по 
аналогии с рис. 5, 7. Другое дело, что при увели­
чении количества входных переменных устанав­
ливать такие аналогии становится весьма затруд­
нительно и вряд ли целесообразно, но принципы 
работы fuzzy-регулятора от этого не меняются. 
Единственным его преимуществом является то, 
что он позволяет не возиться с достаточно слож­
ной (за исключением подобных приведенным вы­
ше простых частных случаев) структурной схемой, 
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Параметры лингвистических значений входных сигналов регулятора Р1 
Таблица 1 

Блок правил регулятора Р1 
Таблица 2 

Параметры лингвистических значений выходного сигнала для регулятора Р1 
Таблица 3 

Параметры лингвистических значений ошибки регулятора Р2 

Блок правил регулятора РЗ 

Таблица 4 

Таблица 5 

реализующей функцию (2), а задавать узловые 
точки этой функции и затем вычислять ее значе­
ние с помощью простого алгоритма. 
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