
Homework. 

Write a Mamdami based control using the antecedents of postion ݔ  and velocity  ݔሶ .  Your goal is to get 
home at ݔ ൌ 0 (plus or minus a little slop) and   ݔሶ ൌ 0  (plus or minus a little slop) in time steps  

ሻ ݐሶሺ݊Δݔ ሻ.    Assume ݐሺ݊Δݔ ൌ ௫ሺ௡୼௧ ሻି௫ሺሺ௡ିଵሻ୼௧ ሻ
୼௧

.   Assume a maximum acceleration (e.g.   ݔሶ ሺሺ݊ ൅

1ሻΔݐ ሻ ൑ ሶݔ ሻ  when ݐሶሺ݊Δݔܽ ൐ 0ሶ  and ܽ ൐ 1 ), and maximum braking (e.g.  ݔሶሺሺ݊ ൅ 1ሻΔݐ ሻ ൒  ሻ ݐሶሺ݊Δݔܾ
when ݔሶ ൐ 0ሶ   and 0 ൏ ܾ ൏ 1.) 

 

 

 

The choices of Δݐ, ܽ, ܾ and the meaning of “slop” are yours.  Choose something reasonable.  The goal is 
to show Mamdami fuzzy control works. 

What to hand it:  

1. Snapshots at various times of convergence to home for a few  initializations of ݔ and ݔሶ . 
2. A table (matrix) of a range of initilaizations ݔ and ݔሶ .  The elements of the matrix should be the 

number of steps needed to get home. 
3. Pictures of your fuzzy rule table and membership functions.  Specify all parameters you used. 
4. I will mostly look at the pictures, but please hand in your code too.   

You can either hand in hard copy or email a single pdf file to me. 

Have fun and learn. 
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