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GDF-FRM

Kezdeti lépések:
A Gábor Dénes Főiskolán (GDF) 2009-ben létrejött a Fuzzy 
Robot Műhely (FRM). A műhely tagjai olyan megoldásokat 
keresnek, amire nem létezik statisztikus számítási eljárás, vagy 
valószínűség számítási modell,  viszont van szabály alapú 
konzisztencia. Ezek implementációjára hatékony eszköznek 
bizonyulnak a Fuzzy Logikai Rendszerek. A Gábor Dénes 
Főiskolán viszonylag korán, 1999-ben elkezdődött a Fuzzy 
logika oktatása a Digitális és analógtechnikai ismeretek tárgy 
keretében [14].
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A műhely célja

Az FRM kutatói arra vállalkoztak, hogy 
bebizonyítsák, korlátozott erőforrásokkal 
is képesek olyan labort létrehozni, 
amelyben lehet fuzzy logika szerinti 

tanuló/tanító szoftvert [15],[16],[17]

fejleszteni és távolról vezérelhető mozgó 
járművet irányítani. A GDF-en az FRM 

rendelkezésére áll a MATLAB fejlesztői 
környezet [21] és 4 db. Minstorm NXT 
típusú robot [20].
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Kapcsolatok

Magyarországon is fejlesztenek modulokat 
Kecskeméten, Johanyák, Zs. Csaba és 
Miskolcon  Kovács Sz. vezetésével [19] .

fri.gamf.hu
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Fuzzy logika

Mérföldkövek:
Lotfi Zadeh, 1965: fuzzy logika [1]fogalmának megalkotása.
Mamdani,1975: egyszerűsített modell [2], a modellek kezelése az 
egyes dimenziókban függetlenül történhetett, ilyen módon 
drasztikusan csökkentve a számításigényt.
Larsen-féle algoritmus [3], 1980: a Mamdani -féle algoritmus 
továbbfejlesztése, amely megváltoztatta a következtetés végső 
lépését.
Sugeno és Takagi, 1985:látszólag lényegesen különböző 
modelltípust javasolt [4], amely határesetben a Mamdani-modellel 

ekvivalens.

Kóczy és Hirota, 1991: javasolták [5][6] a ritka szabálybázisokra 
történő áttérést bizonyos esetekben [9].
Sz.Kovács és Kóczy, 1993 [7], 1998 [10]: Az elméletet 
továbbfejlesztették.
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A Fuzzy logika alapjai

A halmazok jelölésére az ábécé nagybetűit használjuk.  A 
klasszikus halmazelméletre épülő crisp, vagy éles logika szerint 

egy elemről mindig eldönthető egyértelműen, hogy eleme-e a 

halmaznak,vagy nem. 
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A karakterisztikus függvény fogalmát úgy általánosíthatjuk, hogy 
az alaphalmaz minden eleméhez valamely rögzített tartományból –
ez általában a  [ 0 , 1 ] intervallum – rendelhető érték. Ezen érték 
nagysága a halmazbeli tagság mértékével arányos, azaz minél 
kisebb mértékben tagja a halmaznak valamely elem, annál kisebb  
az elemre vonatkozó függvényérték. Ezt a függvényt tagsági 
függvénynek, azt általa definiált halmazt pedig fuzzy halmaznak 

nevezzük.
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Fuzzy Modell és Szabálybázis

Az ábrán a Fuzzy szabálybázis modelljét látjuk,
ahol x*=(x1*, x2*,…, xn*) a bemeneti-,  y*=(y1*, y2*,…, 

ym*) a kimeneti paraméterek vektora. n a bemeneti-, m
pedig a kimeneti paramétervektor dimenziója.

 
Fuzzification

Inference engine

Defuzzification

x*

y*

Y

X
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Fuzzy Modell és Szabálybázis

Fuzzy rendszerekben az input vektor és az output vektor között “IF–
THEN” szabályok teremtenek kapcsolatot

R,,i;BisYthenAisXIf
ii 1

ahol MISO rendszer esetén X = (x1, x2, …, xn) a bemeneti változók 
halmaza, Y a kimenetieké, R a szabályok száma [18]. Az Ai - és Bi a 

modell fuzzy halmazai. 

A Takagi–Sugeno típusú fuzzy modell amit “functional fuzzy system”-

nek is neveznek, gi változókat használ a a következtetések 
eredményeként a Fuzzy halmaz helyett.

ahol gi=f(X) a bemeneti változók függvénye. Ha minden gi konstans, 

akkor zero order Takagi-Sugeno rendszerről beszélünk. 

 

RigisythenAisXIf
iii ,,1; 
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ANFIS, Adaptive-Network-Fuzzy 

Inference System

Matlab ANFIS modullal lehet Takagi-Sugeno típusú Fuzzy 
modellt generálni a bementi mintaadatokból adaptív neurális 
hálózati algoritmussal [6]. Az „adaptive network” sokszor 
tekinthető a neurális hálózatok és a Fuzzy rendszereknek az 
általánosításaként [6][7]. Az adaptív hálózat modellje látható a 2. 
ábrán.
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2. ábra Az adaptív hálózat struktúrája
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MATLAB és Fuzzy logika
A GDF-FRM elméleti kutatása elsősorban MATLAB alapú
fejlesztésekre épül, ami a mások által fejlesztett csomagok

tanulmányozását és saját környezet kialakítását jelenti.

A MATLAB külön 
fejlesztői környezettel 
rendelkezik fuzzy 

irányításhoz, aminek a 
neve és verziója: 
Fuzzy Logic Toolbox 

2.2.10. [12],[13].
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MATLAB FIS modul
Következtetésnek nevezzük azt a folyamatot, amelynek során a bemenet és a 
rendelkezésre álló ismeretanyag alapján létrejön a kimenet.
Egy fuzzy rendszer esetén a rendelkezésre álló ismeretanyag, azaz az ágens 
tudásbázisa egy szabályrendszer formájában áll rendelkezésre. A be- és kimenő 
adatok crisp vagy fuzzy jellegétől függően a következtetési folyamat végrehajtása 
előtt és után fuzzifikálásra és defuzzifikálásra is szükség lehet.

Mamdani -féle FIS modell. Sugeno-féle FIS modell
Akövetkeztetés eredményeképpen a Sugeno féle módszer kivételével
egy fuzzy halmaz keletkezik.
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MATLAB Fuzzy modul 

tagsági függvényei
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3. ábra, Fuzzy tagsági függvények

A MATLAB beépített tagsági függvényei közül 11-t láthatjuk a 3.ábrán. 

A 12 membership function a „cos2mf” saját fejlesztés. Célok 
között szerepel a cos2mf alkalmazhatóságának kutatása.
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COS2MF függvény

COS2MF saját fejlesztésű
tagsági függvény.

COS2MF függvény hívása.
(program-kódrészlet)

A program-kódrészlet futási 
eredménye.
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További elképzelések

A GDF FRM kiemelten foglalkozik a robot és az ember 
(számítógép) közötti kapcsolat tanulmányozásával és 
optimalizálásával. Gábor Dénes Főiskola támogatja a Robo 
Cup Junior bajnokság szabályai alapján robotfoci verseny 
rendezését. A robotokat és a focipályát megépítettük, 
fejlesztésük, tesztelésük folyamatban van. Célunk olyan 
eredmények elérése, amelyek összevethetők a 
Magyarországon máshol (pl. Kecskeméten és Miskolcon ) 
kifejlesztés alatt álló robotok és fuzzy programok 
képességeivel.
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Zárszó

Köszönöm a figyelmet!

Email: kovacsj@gdf.hu1

Email: vari@gdf.hu2
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