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AMAÇLAR 

1. Bulanık mantık kavramını açıklayabilme.

2. Bulanık mantık matematiksel işlemlerini açıklayabilme.

3. Bulanık ilişkiler mantığını kavrayabilme.

4. Bulanık kontrol uygulamalarını gerçekleştirebilme.

5. Bulanık kontrol ile PID kontrolu karşılaştırabilme.

6. Yapay sinir ağları ve Bulanık sinir ağlarını tanıyabilme.

ÖZEL AÇIKLAMALAR
1. Bulanık mantık uygulamalarının farklılığını kavranabilmesi için öğrenciye çok iyi başarım sağlanan insan denetimindeki sistemlerin sebep sonuç ilişkisini gösteren araştırma ödevleri verilmelidir.

2. Elektronik ile bulanık mantık ilişkisini anlaşılmasını sağlayan basitten başlayarak geliştirilen deneyler gerçekleştirilmelidir.

3. Güncel olarak yürürlükte olan bulanık mantık uygulamalarının başarımı ve kazandırdıkları incelenmelidir. 

4. Öğrencinin kendi yaratıcılık yeteneğini ortaya çıkmasını destekleyen projeler üzerinde durulmalı ve öğrencinin karşılaştığı zorlukları yenebilmesi için alternatif çözümler üretmesi istenmelidir.

DEĞERLENDİRME TABLOSU

Konu ve öğretim tarzına göre yapılmış olan çalışmaların konu alanlarına göre yüzdelikleri aşağıdaki tabloda verilmiştir.  Dönem sonu sınav soruları hazırlanırken bu yüzdelikler dikkate alınacaktır. 

KONULAR
Konu Alanlarının Ağırlıkları (%)

A. BULANIK MANTIK KAVRAMI

B. BULANIK MATEMATİĞİ

C. BULANIK MANTIK KONTROL UYGULAMASI

D. BULANIK MANTIK KONTROL İLE DİĞER KONTROL UYGULAMALARININ DEĞERLENDİRİLMESİ

E. YAPAY SİNİR AĞLARI VE BULANIK MANTIK SİNİR AĞLARI
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KONULAR

A. BULANIK MANTIK KAVRAMLARI

Amaç : Bulanık mantık kavramını açıklayabilme.

Davranışlar  (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Bulanık mantık kavramını bilir,

1.1 Bulanık küme tanımını yapar.

1.2 Bulanık değişkenleri tanımlamak için değişik matematiksel ifadeler kullanır.

1.3 Kümelerde ilişki kavramını bilir ve yansıtmalı, simetrik, anti-simetrik, geçişli ilişkilerin işlemlerini gerçekleştirir.

1.4 Boolean cebri işlemlerini kullanır.

1.5 VE, VEYA, DEĞİL işlemlerinin bulanık modellemesini yapar.

1.6  Kartezyen çarpma, mantıksal çarpma, mantıksal toplama, kapalı toplama, kapalı çıkarma, dış bükey birleştirme işlemlerini gerçekleştirir.

1.7 Değişik bulanık ilişkileri kullanır, birleştirmesini yapar, geometrik gösterimlerini yapar.

B. BULANIK MATEMATİĞİ

Amaç : Bulanık matematiği kavrama ve uygulayabilme.

Davranışılar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Bulanık matematiği kavrar ve uygular.

1.1 Bulanık doğruluk tablosunu çıkarır.

1.2 Bulanık fonksiyonları kullanır.

1.3 Bulanık mantıkta Zadeh max,min uygular.

1.4 Bulanık mantık Mamdani, min kuralını tarif eder.

1.5 Bulanık mantık devrelerindeki VE VEYA DEĞİL işlemlerini gerçekleştirir.

1.6 Bulanık mantık flip-flop devresini kullanır.

1.7 Bulanık mantık karşılaştırıcı, ayırıcı devreleri tanır.

1.8 Bulanık mantık devrelerindeki akım modunu tanımlar.

C. BULANIK MANTIK KONTROL UYGULAMASI

Amaç: Bulanık mantık kontrol yöntemini  kullanabilme.

Davranışılar  (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Bir bulanık mantık kontrol uygulamasının karar mekanizmasını yapar.

1.1 Geleneksel anlamda bir kontrol nasıl gerçekleştirilir tarif eder.

1.2 Bulanık mantık kontrol girişindeki kesin değişkenin bulanıklaştırılmasını üçgen yaklaşımında yapar.

1.3 Kesin değerin bulanıklaştırılması için trapozoid dönüşümü uygular.

1.4 Bulanıklaştırma yöntemlerinden sigmoid fonksiyonu tarif eder.

1.5 Bulanık mantık kontrol devresindeki karar mekanizmasında kullanılabilecek olan if-then kural tablosunu yazar.

1.6 Bulanık kural tablosunu Sugeno biçiminde kurar.

1.7 Bulanık kural tablosunu Takagi-Sugeno’ya göre ortaya çıkarır.

1.8 Bulanık kontrol karar mekanizmasında yansıtma metodunu kullanır.

1.9 Bulanık kontrol akışı için gerçekleştirilebilecek ilişki matrisini kurar.

1.10 Bulanık karar mekanizmasında olabilirliği kullanır.

1.11 Bulanık mantık kontrol uygulaması çıkışında bulanık değerin kesin değer dönüşümünü maksimum üyelik değerine göre yapar.

1.12 Bulanık kontrol çıkışındaki değerin kesin değer dönüşümünde ağırlıklı ortalama formülünü kullanır.

1.13 Basit bir bulanık mantık kontrol uygulamasının akış şemasını çizer.

D. BULANIK MANTIK KONTROL İLE DİĞER KONTROL UYGULAMALARININ DEĞERLENDİRİLMESİ 
Amaç : PID kontrol ile bulanık mantık kontrol arasındaki avantaj ve dezavantajları kavrayabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

1. Kontrol sistemlerindeki karışılabilecek zorluklara göre fikir geliştirme becerisini kazanır.

1.1 PID kontrol parametrelerini açıklar.

1.2 Kontrol sisteminin istenen değeri yakalayabilmesi için kullanılan P,I,D değerlerinin sistem üzerindeki etkilerini açıklar.

1.3 Elektronik bir kontrol aygıtı üzerindeki PID değerlerini ayarlama becerisini gösterir.

1.4 Bulanık mikrokontroller’ın yapısını açıklar.

1.5 Bulanık mikrokontroller ile istenen bir tasarımı gerçekleştirir.

1.6 Bulanık kontrol kararlılığı ile PID kontrol kararlılığını karşılaştırır.

1.7 Bulanık kontrol ile PID kontrol üzerinde yapılabilecek istenen durum değişimine göre yapılacak değişimleri birbiri ile karşılaştırır.

E. YAPAY SİNİR AĞLARI VE BULANIK MANTIK SİNİR AĞLARI

Amaç : Bulanık mantık sinir ağlarını oluşturabilme.

Davranışlar (Bu konu sonunda öğrenciler):

2. Bulanık mantık sinir ağı uygulamasını gerçekleştirir.

2.1 Yapay sinir yapısını bilir giriş çıkış ilişkisini anlar.

2.2 Yapay sinir ağı Hebbian öğrenme metodunu açıklar.

2.3 Yapay sinir ağı Kohonen öğrenme metodunu tarif eder.

2.4 Yapay sinir ağı Back-Propagation metodunu kullanır.

2.5 Yapay sinir ağı Bulanık öğrenme metodunu kullanır.

2.6 Yapay sinir ağı Perceptron modelini bilir.

2.7 Yapay sinir ağı Perceptron modelinin şekilsel gösterimini yapar.

2.8 Çok katmanlı yapay sinir ağlarını açıklar.

2.9 Hopfield ağlarını kullanır,

2.10 Yapay sinir ağı elektronik uygulamasını tümleşik devreler ile gerçekleştirir.

2.11 Bulanık çok katmanlı Perceptron modelini tarif eder.

2.12 Bulanık Min-Max yapay sinir ağı projesini gerçekleştirir,

2.13 Bulanık Min-Max öğrenme modelini kullanır. 
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