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Bulanik modellemede, iiyelik fonksiyonlari ve bulanik kurallarin uygun bir sekilde belirlenmesi, deneme-
yamlma siirecinin kisa tutulabilmesi ve modelin basarist agisindan birinci derecede énemlidir. Gerek iiyelik
fonksiyonlarimin  belirlenmesine gerek kurallarin  atanmasina iligkin literatiirde ¢esitli  yaklasimlara
rastlamak miimkiindiir (Genetik Algoritma, Yapay Sinir Aglar, Kalman Filtresi, ¢esitli istatistiksel ve
grafiksel yaklagimlar gibi). Fakat bu algoritmalar genellikle, iiyelik fonksiyonlari ve bulanik kurallarin
belirlenmesi icin ayri ayri gelistirilmistir. Bu yontemlerin bir kismi ayrica paket programlari ve genis zaman
ve islem hacmini gerektirirken bir kismi ise deneme-yanilma yonteminden tiimii ile kurtaracak kadar iyi
sonug verememektedir. Bu ¢alismada ise hem tiyelik fonksiyonlarimin (iiggen/trapez) belirlenmesinde hem de
bulanik  kurallarin atanmasinda sentroid durulastirma yontemi ile kullanilabilecek SMRGT adinda
literatiirde yeni olan bir yaklasimmn iki pratik uygulamasi: sunulmaktadir. Uygulama sonucunda, yontemin
basarili oldugu goriilmiistiir.
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Giris ve Literatiir

SMRGT yontemi ilk kez Toprak (2009)
tarafindan sunulmustur. Yontem, hem iiyelik
fonksiyonlarmin (iiggen/trapez) hem de bulanik

kurallarin  belirlenmesinde sadece “agirlik
merkezi” durulagtirma yontemi ile birlikte
kullanilabilmektedir. Bulanik mantik

felsefesinin, gerek bilimde gerek teknolojide
gittikce daha iyi bir yere geldigi goriilmektedir.
Bulanitk modellemede, iiyelik fonksiyonlart
(UF) ve bulanik kurallarm (BK) uygun bir
sekilde belirlenmesi, modelin basarisi agisindan
birinci derecede Onemlidir. Eger modelleme
sadece eldeki verilerle yapilacaksa bunun dnemi
daha da  artmaktadir.  Gerek  UF’nm
belirlenmesine gerek BK’m atanmasina iliskin
literatiirde  ¢esitli  yaklasimlara  rastlamak
mimkiindiir. Genetik algoritma (Chen vd.,
2002; Inoue vd.,1998; Kim vd., 2003; Kissi vd.,
2004; Pal vd., 2003; Kim vd., 1998; De Castro
ve Camargo, 2004; Cimar, 2005; Mondelli vd.,
1998), yapay sinir aglar1 (Besada-Juez ve Sanz-
Bobi, 2002; Kim vd., 1996; Jin ve Sendoff,
2003; Leng vd., 2005; Wu vd., 2001), olasilik
oOlciitleri  (Singpurwalla vd., 2004; Lindley,
2004; Laviolette, 2004; Zadeh, 2004; Dempster,
2004; Singpurwalla, 2004), Kalman filtresi
(Simon, 2002) bu yaklasimlardan bir kagidir ve
stk¢a kullanilanlaridir. Ayrica gok sayida yeni
gelistirilen algoritmalart literatiirde gérmek
miimkiindiir (Cho vd., 1998; Hong ve Lee,
1996; Chen vd., 2002; Lin ve Ho, 2005; Wu ve
Chen, 1999; Chen ve Chang, 2005; Halgamuge
vd., 1995; Chen ve Otto, 1995; Sancho-Royyo
ve Vergeday, 1999). Bu c¢alismalarin bir kismi
sadece iiyelik fonksiyonlarmin (Kissi vd., 2004;
Kim vd., 1998; Cinar, 2005; Mondelli vd.,
1998; Kim vd., 1996; Singpurwalla vd., 2004;
Lindley, 2004; Laviolette, 2004; Zadeh, 2004;
Dempster, 2004; Singpurwalla, 2004; Simon,
2002; Chen ve Otto, 1995; Sancho-Royyo ve
Vergeday, 1999), bir kismi ise sadece bulanik
kurallarin (Inoue vd., 1998; Kim vd., 2003; Pal
vd., 2003; De Castro ve Camargo, 2004;
Besada-Juez ve Sanz-Bobi, 2002; Jin ve
Sendoff, 2003; Leng vd., 2005; Wu vd., 2001;
Singpurwalla vd., 2004; Yin, 2004; Chen ve
Lee, 2003; Chen ve Yu, 2003; Luciano vd.,

1998; Fahn vd., 1999; Wan vd., 2005, Casillas
vd., 2005; Finn, 1999) belirlenmesine yoneliktir.
Hem dyelik fonksiyonu hem de bulanik
kurallarin belirlenmesine yonelik ¢aligmalara
rastlamak da miimkiindiir (Chen vd., 2002;
Mondelli vd., 1998; Cho vd., 1998; Hong ve
Lee, 1996; Chen vd., 2002; Lin ve Ho, 2005;
Wu ve Chen, 1999; Chen ve Chang, 2005;
Halgamuge vd., 1995). Ne yazik ki UF ve
BK’m belirlenmesine yonelik gelistirilen bu
yontemler, ek olarak farkli paket programlart
veya deneme-yanilma yontemine gore daha ¢ok
zaman ve islem hacmini gerektirmektedir.
Dahasi, bu yontemlerin bir ¢ogunu kullanirken
bile arastirmacilar deneme-yanilmadan tam
anlamiyla kurtulamamaktadir. Bu nedenle
antlan bunca g¢alismaya ragmen hala deneme-
yanilma yontemi cogu kez tercih edilmektedir.
Oysa UF ve BK’in belirlenmesine yonelik
yontemlerin, deneme-yanilmaya tercih
edilebilecek kadar basit, az islem hacmine sahip
ve sonuglart iyi ve giivenilir olmalidir. Yine
baz1 yeni yontemlerin her tiyelik fonksiyonu ve
durulastirma yontemi i¢in gecerli olmadigi
bazisinin ise 6zellikle bu agidan 6zellestirildigi
goriilmektedir. Bu calismada sunulan yontem,
mevcut yontemlere gore daha az islem hacmini
gerektirdigi, daha hizli ve daha giivenilir oldugu
sOylenebilir.

Yontem

Bu calismada sunulan yeni yontemin uygulama
sekli maddeler halinde asagidaki  gibi
Ozetlenebilir:

1. Degigkenlerin  her biri smirli bir aralikta
dagilmasi gerekir. Yani her bir degiskenin en
kiigtik ve en biiyiik degerleri belli olmalidir. Bu
sart, verilerin ¢ok kiigiik bir aralikta dagilmasi
gerektigi anlamma gelmez. Bu aralik, eldeki
probleme gore istendigi kadar genis tutulabilir.

2. Her bir bagimsiz degisken icin en az ii¢ gegici
iiyelik fonksiyonu belirlenir. Uyelik fonksiyonu
sayisinin  fazla olmast modelin hatasinin
azalmasim1 saglayacak fakat aym1 zamanda
islem hacmi artacagi i¢in program yikiiniin
artmasina da neden olacaktir. Bu nedenle 6nce
en az sayida dyelik  fonksiyonunun
secilmesinde fayda vardir. Yontem, iiggen ve
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7. Bu

Bulanik SMRGT yonteminin pratik uygulamalart

trapez seklindeki {iyelik fonksiyonlar: {izerinde
denenerek  iyi  sonu¢  alindigi  igin,
fonksiyonlarmn bu sekilde secilmesi yontemin
daha giivenli bir sekilde uygulanabilirligi
acisindan tercih edilir.

3. En bastaki ve en sondaki tiyelik fonksiyonunun

dik tiggen veya dik trapez olarak secilmesi daha
uygundur. Ortadakilerin ise trapez veya
ikizkenar liggen segilmesinde yarar vardir.

4. Uyelik fonksiyonlarmm, Sekil 1°deki gibi
birbirinin dik {iggen parcalarinin  agirhik
merkezine kadar yani tabanin 1/3 ve 2/3’line
kadar yayilmasi hata yiizdesini diisiiriir.

5. Bulanik sistem, her bir bagimsiz degiskenin ilk

ve son lyelik fonksiyonunun agirlik merkezine
denk gelen deger araligi igin gegerli olacaktir.
Bu yiizden en basta, bagimsiz degiskenlerin
dagilim araliklarinin biraz genis tutulmasinda
yarar vardir. Bu sart Ozellikle sentroid
durulastirma kullanildigi zaman hata yiizdesini
distirecektir. Cilinkii bulanik sistem, ozellikle
sentroid durulastirma ydntemi secildiginde belli
sartlarin  disinda en diisik ve en yiiksek
degerleri vermemektedir.

6. Boylece, ii¢ tiyelik fonksiyonu olan bir degisken

icin, her biri ilgili tiyelik fonksiyonunun agirlik
merkezine denk gelen ii¢ tane elemani elde
edilmis olacaktir. Bu elemanlar ayni zamanda
bulanik modelin girdileri (inputs) olacaktir. Bu
elemanlar1 pesinen belirledikten sonra biiylik
olciide deneme-yanilmadan kurtulmus
olunacaktir. Bagka bir ifade ile girdilerin tiyelik
fonksiyonlarinin  belirlenmesinde ~ deneme-
yanilma sonucu varilacak sonuca pesinen
varilmis olur.

islemlerden sonra her bir bagimsiz
degiskenin secilmis bu degerlerine kars1
ciktinin yani bagimli degiskenin alabilecegi
degerlerin tim kombinezonlari, &rnegin her
hangi A, B ve C degiskenleri i¢in Tablo 1’de
gosterildigi gibi belirlenmis olacaktir. Girdilerin
belirlenen bu degerlerine karsi gelen ¢ikt
degerleri deneysel olarak veya uzman goriisii
dogrultusunda (gerekirse hesap yoluyla) elde
edilecektir. Bu kombinezonlar bize tiim
kurallart vermis olacaktir. Elde edilen bu kural
sayisinca ¢iktimin {yelik fonksiyonu sayisi
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belirlenir. Girdilerin iiyelik fonksiyonlarinda
oldugu gibi bu degerler ¢iktinin her bir iyelik
fonksiyonunun agirlik merkezine denk gelen
elemanlar olacaktir.

U

VERI

Sekil 1. Gegici tiyelik fonksiyonlar

8. 1k yedi maddede yapilan isler, Tablo 1 gibi bir

tablo ile veya bir grafik iizerinde gosterilir.
Grafik tlizerinde gosterilmesi, asagida verilecek
orneklerden anlasilacagi lizere daha sonraki
isleri daha da kolaylastiracaktir.

Tablo 1. Ciktimin iiyelik fonksiyonlart ve bulanik
kurallarin belirlenmesi

WURALLAR A (GIRDI1) B (GIRDNZ)  C(GIROI3] D (GIKTI)
T DUSUE [ DUSUE [ DUSUK
2 DUSUE | DUSUEK | ORTA ~
3 DUSUR | DUSUR | YURSER | H
El DUSUE | ORTA DUSUK =
3 DUSUE___| ORTA ORTA 2 ®
6 DUSUE | ORTA YUKSEE | o 9
7 DUSUK | YUKSEK | DUSUK o3
T DUSUE | YUKSEEK | ORTA v N
g DUSUK | YUKSEK | YURSEK | °F =,
10 ORIA DUSUK | DUSUK =
11 ORTA DUSUK___| ORIA = o
j¥) ORTA DUSUK | YUKSER | & 'o
3 ORTA ORTA DUSUK 5o
e} ORTA ORTA ORTA ]
5 ORTA ORTA YUKSEE | = @
16 ORTA YUKSEE | DUSUK 5 =
7 ORTA TUKSEK | ORIA =
13 ORTA YUKSEK | YUKSER | . &
0 YUKSEK | DUSUK | DUSUK g -
0 YUKSEK | DUSUK | ORTA = g
71 YUKSEE | DUSUK | YUESEE | = 2
77 YUKSEE | ORTA DUSUK a8
73 TUKSEK | ORTA ORTA 5
27 YURSEK | ORIA YURSER | © <
75 TUKSEK | YUKSEK | DUSUK 5
76 TUKSEK | YUKSEK | ORTA T
7 YUKSEK | YUKSEK | YURSEE
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9. Bu sekilde iiyelik fonksiyonlar1 ve kurallar

11.

13.

14.

belirlendikten  sonra  swra ilgili  paket
programlarda ornegin MATLAB’te bulanik
sistemi  kurmaya gelmistir. ilk  sekiz
maddedeki tim isler el ile bir karalama
kagidima yapilabilecegi gibi bilgisayarda
Excell programi yardimi ile daha kolay
yapilabilir. Bu asamaya kadar yapilan tim
islemlerin sadece modelin kurulmasi (kalibre
edilmesi) i¢in oldugu ve bunun igin ¢ok az

sayida veri kiimesinin kullanildigt
unutulmamalidir.
.1lgili paket programda, kalibrasyon verileri

kullanarak girdi ve ¢ikti veri dosyalart
hazirlanir. Ayni sekilde ve es zamanli olarak
test agsamasi verileri kullanilarak girdi ve ¢ikti
dosyalar1 hazirlanir. Boylece kalibrasyon ve
test agamalarinin her biri i¢in biri girdi, biri de
¢ikti icin olmak tizere ikiser tane veri dosyasi
hazirlanmig olacaktir.

Daha sonra yine ilgili paket programlar

yardimiyla  bulanik  sistem  (yukaridaki
maddelerde nasil olmasi gerektigi
belirtilmistir) kurulur.

. Programi daha kolay ¢alistirmak ve sonuglart

degerlendirmek {izere basit bir alt program
hazirlanir.

Bu yontem ile hazirlanan programin ¢ogu kez
deneme-yanilma stirecine ihtiyact
olmayacaktir; olsa da bu siire¢ son derece kisa
olacak ve az islem gerektirecektir. Bu kisa
stireg de ¢iktinin {yelik fonksiyonlarinin
gereginden fazla i¢ ige gegmesi yani
alanlarmin  farkinin ~ sifira  yakin  olmasi
nedeniyle olabilir. Olast (muhtemel) boyle bir
durumda ilgili programlar zaten uyar1
yapmaktadir.  Yapilacak tek i3, uyari
dogrultusunda ¢iktinin, i¢ i¢e gegmis iki veya
daha fazla tyelik fonksiyonlarinin sayisini
uygun bir sekilde teke indirerek azaltmaktir.

Bu caligmada verilen yeni ydntemin
kullanilmas1 halinde, uzman deneyimi ile
olaym matematik fonksiyonunu elde edilip bu
fonksiyon ile uygun veriler tiiretilerek veya
deneysel yollarla amacin dogrultusunda veriler
elde edilerek bulanik sistemin kurulmasinda
bulanik sistemin giivenle ve ilerde tadilata

gerek kalmaksizin kullanilabilmesi agisindan
olduk¢a dnemlidir.

Ornek Uygulama

Problem, kesit ortamla akim hizi ve akimin en
kesit alanina bagl olarak debinin hesaplanmast
olsun. Bunun icin iki bagimsiz degiskeni olan
siireklilik denklemi esas alinmistir.

Q=VA (@)
1.Degiskenlerin her biri smirli bir aralikta
dagilmast  gerekir: Kesit ortalama akim

hizlarnin 0.45 m/s ile 2.55 m/s; akimin kesit

alaninin ise 9 m? ile 129.6 m? arasinda degistigi
ilgili uzmanca belirlenmis olsun.

2.Her bir bagimsiz degisken i¢in en az ii¢ gegici

tiyelik fonksiyonu belirlenir: Bagimsiz degisken
sayist az oldugu i¢in islem hacmini artirmadan
degiskenlerin her biri igin beser tane iyelik
fonksiyonunu atamak miimkiindiir.

3.En bastaki ve en sondaki iiyelik fonksiyonunun

dik iicgen veya dik trapez olarak se¢ilmesi daha
uygundur: Her iki bagimsiz degiskenin de ilk
ve son iiyelik fonksiyonlar dik, ortadakiler ise
ikizkenar tiggen olarak segildi.

4.Uyelik fonksiyonlarinm, Sekil 1°deki gibi

birbirinin dik {iggen pargalarmm agirlik
merkezine kadar yani tabanin 1/3 ve 2/3’{ine
kadar yayilmasi hata yiizdesini diisliriir. Buna
gore her iki degiskenin iyelik fonksiyonlar
Sekil 2’de verildigi gibi belirlendi.

5.Bulanik sistem, her bir bagimsiz degiskenin ilk

ve son lyelik fonksiyonun agirlik merkezine
denk gelen deger aralif1 i¢in gegerli olacaktir.
O halde her ne kadar veri araligimiz, V igin 0.3
ile 2.77; A igin 0.5 ile 138.2 arasinda dagilryor
ise de bulanik modelimiz, V’nin 0.45 ile 2.55
ve A’nm 9.1 ile 129.6 deger araliklart igin
gecerli olacaktir.
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Bulanik SMRGT yénteminin pratik uygulamalar

UD 10403 X 15 1 27
05
0.0 ‘ b ! : .
045 075 105 135 165 195 235 255
(a) V (mis)

13

2

129.6
A (m%)

9.1 2632 4353 6074 TTOE 0517 1124

Sekil 2 Bagumsiz degiskenlerin tiyelik
fonksiyonlart (Ornek Uygulama)

7.Bu

islemlerden sonra her bir bagimsiz
degiskenin secilmis bu degerlerine karst
¢iktinin yani bagimli degiskenin alabilecegi
degerlerin tiim kombinezonlari, Tablo 3’de
gosterildigi gibi belirlenmis oldu.

Tablo 3. Ciktinin tiyelik fonksiyonlart ve bulanik
kurallarin belirlenmesi

KURAL V (GIRDIL 1), mis A (GIRDIL2), m Q (CIKTI), m/s

NO TSAVISAL __ SOZEL SAVISAL __ SOZEL SAVISAL _ SOZEL ™
T 03 CDUSUK 51 (DUUK [N] 1
2 05 CDUSTK 349 DUSLK 157 2
3 03 CDUSUK 694  ORTA 312 3
4 0.3 CDUSTK 1038 YUKSEK 467 4
5 03 CDUSTK 1296 G.YUKSEK 383 5
6 09 DUUK 91 CDUSIK 32 6
7 09 DUSUK 349 DUSLK 314 7
8 09 DUSUK 694  ORTA 624 3
9 09 DUSUK 1038 YUKSEK 934 9
10 09 DUSUK 1296 YUKSEK 1166 10
11 13 ORTA 91 CDUSUK 137 11
2 13 ORTA 349 DU§UK 524 12
13 13 ORTA 694  ORTA 1040 13
It 13 ORTA 1038 YUKSEK 1357 1
15 13 ORTA 1206 GYUKSEK 1944 15
16 21 YUKSEK 91 CDUSUK 191 16
17 21 YUKSEK 345  DU§TK 733 17
18 21 YUKSEK 694  ORTA 1456 18
19 21 YUKSEK 1038 YUKSEK 2179 19
20 21 YUKSEK 1206 CYUKSEK 2721 20
21 26 C.YUKSEK 91  CDUSUK 232 2
2 26 CYUKSEK 349  DU§UK 80.1 2
23 26 CYUKSEK 694  ORTA 1768 23
b1 26 CYUKSEK 1038  YUKSEK 2646 2
26 CYUKSEK 1206 CYUKSEK 3303 25

23
(1) Fer bir kurala kargs qikdum bir Gyelik forksiyons olacakisr_Sayica fazla olduklar igin
gitinsn iiyelik fonksiyonlarina sézel ifadeler yerine numara verilmitir

6.Boylece, bes iyelik fonksiyonu olan bir g By gekilde iiyelik fonksiyonlar1 ve kurallar

degisken i¢in, her biri ilgili {yelik
fonksiyonunun agirlhik merkezine denk gelen
bes tane elemani elde edilmis oldu (Tablo
2’deki koyu yazilmis degerler).

Tablo 2 bagimsiz degiskenlerin iiyelik
fonksiyonlarinin belirlenmesinde esas alinan degerler

\ A
0.3 0.5
0.5 9.1
0.8 26.3
0.9 34.9
1.1 435
1.4 60.7
1.5 69.4
1.7 78.0
2.0 95.2
2.1 103.8
23 112.4
2.6 129.6
2.7 138.2

belirlendikten  sonra  swra ilgili  paket
programlarda o6rnegin MATLAB’te bulanik
sistemi  kurmaya  gelmistir. Ilk  sekiz
maddedeki tim isler el ile bir karalama
kagidina yapilabilecegi gibi bilgisayarda
Excell programi yardimi ile daha kolay
yapilabilir. Bu asamaya kadar yapilan tim
islemlerin sadece modelin kurulmasi (kalibre
edilmesi) i¢in oldugu ve bunun igin ¢ok az
sayida veri kiimesinin kullanildig
unutulmamalidir.

9.ilgili paket programda, kalibrasyon verileri
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kullanarak girdi ve ¢ikti veri dosyalar
hazirlanir. Ayni sekilde ve es zamanli olarak
test asamasi verileri kullanilarak girdi ve ¢iktt
dosyalar1 hazirlanir. Boylece kalibrasyon ve
test asamalarinin her biri icin biri girdi, biri de
¢ikt1 icin olmak iizere ikiser tane veri dosyast
hazirlanmig olacaktir.
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gerek kalmaksizin kullanilabilmesi agisindan
olduk¢a dnemlidir.

30 - R? =0.9994 .
300
Q (m’rs)] 250 4
f—
Sekil 3. Ciktimin iiyelik fonksiyonlar g 200 4
)
€ 150 4
10.Daha sonra yine ilgili paket programlar d -
yardimiyla ~ bulanik  sistem  (yukaridaki
maddelerde nasil olmast gerektigi 50
belirtilmigtir) kurulur.
o . . . . . : .
11.Programi daha kolay calistirmak ve sonuglar 0 &0 100 180 200 250 300 350
degerlendirmek {izere basit bir alt program (2) Q, mfs (Tahmin)
hazirlanir.
12.Bu ydntem ile hazirlanan programin ¢ogu kez 350 - Re=0.0761

deneme-yanilma siirecine ihtiyac1 olmaya-
caktir; olsa da bu siire¢ son derece kisa olacak
ve az islem gerektirecektir. Bu kisa siire¢ de 250 4
ciktinin iyelik fonksiyonlarmm gereginden
fazla i¢ ice gecmesi yani alanlarinin farkinin
sifira yakin olmasit nedeniyle olabilir. Olas1
(muhtemel) boyle bir durumda ilgili
programlar  zaten  uyart  yapmaktadir. 100 4
Yapilacak tek is, uyar1 dogrultusunda ¢iktinin,

300 4

200

150 4

Q, m¥/s (eri)

i¢c ige geemis iki veya daha fazla iyelik 1

fonksiyonlarmimn sayisini uygun bir sekilde R E ; . . . . \

teke indirerek azaltmaktir. 0 50 100 150 200 250 300 350
13.Sekil 4 ve 5’te iki uygulamanin sonuglarina (o) AR i)

iliskin ~ sagilma  diyagramlart  verilmistir.

Grafikler SMRGT yénteminin oldukga basarili Sekil 4. Birinci uygulama sonuglari a)

oldugunu gostermektedir. Yontemin kullanil- kalibrasyon asamast b) test asamast

mas1 halinde, uzman deneyimi ile olayn (Toprak, 2009)

matematik fonksiyonunu elde edilip bu
fonksiyon ile uygun veriler tiiretilerek veya
deneysel yollarla amacin dogrultusunda veriler
elde edilerek bulanik sistemin kurulmasinda
bulanik sistemin giivenle ve ilerde tadilata
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Bulanik SMRGT yéonteminin pratik uygulamalar

250 - R*=0.9827 N

200 -
.‘E-‘\ *
$ 150
2
.
€ 100 - 5
e 5

50 4 N

0 . . .
o 50 100 150 200

@ @, m%s (Tahmin)

Rr? =D 8558

] T T T T |
50 100 150 200 250

Q, m'/s (Tahmin)

Sekil 5 Ikinci uygulama sonuclari: a) kalibrasyon asamasi b) test asamasi (Toprak, 2009)

Sonuclar ve Oneriler

SMRGT yontemi bulantk modellemede,
ozellikle “agirlik  merkezi”  durulastirma
yontemi ve tiggen veya trapez seklindeki
tiyelik  fonksiyonlar1 kullanildigr  takdirde
deneme-yanilma veya diger yontemlere ihtiyag
kalmaksizin iyelik fonksiyonlarinin
belirlenmesinde  ve  bulamk  kurallarin
atanmasinda giivenle kullanilabilir. Yontem,
hazir verilerden ¢ok, tiiretilen veya deney veya
gbzlem sonucu amaca uygun olarak elde edilen
veriler ile veya direkt olarak uzman goriisii ile
yapilacak bulanik modellerde daha iyi sonug
vermektedir.
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Practical Applications of Fuzzy
SMRGT Method

Extended Abstract

In developing any fuzzy model, construction of the
membership functions and generating fuzzy rules
are very important. There are many relevant
algorithms, i. e. Genetic Algorithm, Artificial
Neural Network, Kalman Filters, and many other
new statistical or graphical approaches in the
literature. However, these approaches do not help
in determination of both the fuzzy rules and
membership  functions together. Additionally,
since the difficulties in the usage of these methods
many researchers hesitate to use them. Therefore,
instead of such methods, the “training and error”
approaches are still preferred.

In the present study, two applications of a new
methodology namely SMRGT, which developed
for determining both the membership functions
and generating fuzzy rules for a fuzzy system
having triangular and trapezoidal membership
functions with sentroid deffuzzification method is
presented. The SMRGT method was first
presented by Toprak (2009). The method can be
used only with the "center of gravity" refinement
method, both in terms of membership functions
(triangle / trapezoid) and fuzzy rules. The
difference is that the method often does not need
trial-and-error processes; Although this process
will be extremely short and will require little
processing.

In this study, what to do when applying the
method is stated in order. A sample application
has been given to show the place of this sequence
in practice. In practice, it is aimed to calculate the
flow depending on the cross-sectional flow
velocity and the cross-sectional area of the flow.
After the membership functions and rules have
been defined, the fuzzy system is set up in the
program (MATLAB). The resulting application,
graphics are obtained. And this graphs show that
the SMRGT method is successful.
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This study shows; by using the method,
mathematical functions can be obtained and the
appropriate data can be derived from this
function. And so it can be reliably used in the
determination of membership functions and the
assignment of fuzzy rules without the need for
other methods.
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