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1'あらまし 【手順4】IF部構造の岡定を行う。 x,を入力屈の入力俯に割り
神経回路網モデルの学習機能・非綿形性を用いて，より柔軟な 付け，出力層の出力侑として，

推論ルールを自己獲得して推論を行なうフアジィ推論を捉案する。 w, •= { 1 :(x,,y,)E.R.5 
更にファジィ推論の一手法として，ファジィ・モデリングを取り 0 :(x,.y,)姿R.6 

上げ，その推論いの決定手限を示し，数値例で評価する。 for i=l, ・・・,n,, s=l. ・・・ ,r 

2糾嗜甜ば濃長
を割り付ける。学習によってw,• を推定する神経回路網モデルを

のルールペース推論として， 2位論理の推論と 岡定し，各学習データ (x•• Y ,)の各R.sに属する度合いw ,• を推
ファジィ推論（多俯論理）がある。前者は旧来のエキスパート ・シ 定する。 IF部のメンバシップ関数は推定値w,• で定義する。即ち，
ステム (ES)でよく使われた推論で，適合したKルのみが実行さ µ. 6(x, ,y,) = ~,• , i=l,2, …,  n, 
れる。もし，複数のルールに適合した場合は，競合解消で有力な 1 とする。 µ.•cx, , y,) > 0となる学習データを新たに， (x,6 ,Y 、•)
つのかルが選ばれる。逆にどのかいこも適合しない場合，推論は行 ・i=l.2,・・・, (n, 戸とする。
なわれない。THEN部に確信度を取り入れる場合もあるが，ルールを 【手順5]手順4で得られた神経回路網モデルにCHDデータ (x,• 
選択する IF部が2値論理であることが特長である。 y、),i=l.2, …心を代入して， CHDのメンバシップ値を求める。

これに対し，確定的でない入力変数の推論ルールを持つものがフ ァ w,6=μ.5(x,,y,) , i=l,2, ... ,nc 
ジィ推綸である。かルを選択する IF部に媛昧さを包含しているた 【手限6】THEN部構造の同定を行う。各推論かルのTHEN部構造を
め推論いの設計が容品である。また，IF部の護昧さのため，複 神経回路網モデルの入出力関係で表わし， TRDの入力値Xo1S • • •• • 

数ルールに適合することになる。各ルールのメンバシップ関数から帰属 x,.•, i=l.2, ・・・, (n.)51:: 出力値y, • を割り付ける。学習によ っ
度を求め，全てのTHEN部を実行して帰属度との匿み付けによって て制御操作量を推定する神経回路網モデルを問定する。次に， 1号
最終推論結果を求める。覆昧さを扱うことによ って， 推論対象を られた神経回詑網モデルにCHDの入力値xo1 • , ··· , x ,.•,i =l.2會．． ．．
拡大し，推論かルを柔軟にすることができる。最近ではファジィ (n,) • を代入し， 誤差二乗和0.•を求める。
推論かルペースのESも増えている。

(n,f 
0 . • = I: (y ,•-y , •)2 Cl) 

しかし，設計が容易であることと， 実現が容易であることは必 .. , 
ずしも問ーではない。例えば， 「II'室温が旦旦標準温度 and室 【手頑7】変数双少法を用いる。各推論かルのTHEN部の制御操作
温が榎生~上昇 and人の王迭翠は些主上ない,THEN火力を史 量を推定する神経回路網モデルのm個の入力変数の中で，任意の
麒轄とす」とファジィ推論がルを設計することは容品である。 1図の入力変数を取り除き，手順6と同様にTRDを用いてTHEN部
しかし実際のセンサーからの入力値やTIIEH部の制御量は 1個の確 毎に神経回路網モデルを問定する。次に， CIIDを用いた場合の制
定値であり ，これらの揖渡しするメンパシップ関数の決定が，従 御操作量の推定誤差二乗和0.-, •·を計算する。

来は試行鉗誤に頼っていた。また，従来のファジィ推論ル1分割 SP = (1!,)' 0o-l _I:(y16-y,6)2 , p=l,2, ・・・,■ (2) .. , では，実際は図1のような分割が妥当であっても図2のよう な分
割を前提に推論を行な って しまう。複数の入力変数からなるも っ (1)式と (2)式を比較し，
と複雑なルーi分割が必要な場合は，そのメンバシップ関数の決定 0.• > 0.-,•· (3) 

;『!f~~且二冠紐！可誓忍猛望~ ~ 鼠爵苔五五五尋五i %:~"'~ 巳巴 :: せ嗅四零伍召ぷ;;.. 部が決定
数が'-... A• 【手順9】制御操作量 y,軍は次式により得られる。

x, ~ ~ x, I:w ,•y ,6 
y'・= ;., i=l.2, ・・・,n. 

入力変数 X2 入力変数 X2 I:w , • 
l • I 

図2 従来の推論］レール分割 ただし， y,• は手順8で得られた最適な神経回路網モデルにCHD図 1提案方法のルール分割
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ことになる。このような手法にファジイモデリング 2)3)があり，
「IFX~ A 5, THEN y = F (文）」の形式をしている。ここで，
又は入力変数のペク トル， A •は図 1や図2の分割されたかれ空間，
FOは制御操作量推定関数である 。 本提案方法では， A•が神経
回躇網モデルによ って図 1のようにファジィ分割され，F0が神
経回路網モデルそのものになる 。以下，その手順を示す。
［手順 1】観潤値y,を出力，各入力変数x,,j=I,2,・・・,kを入
力と する神経回路網モデルを用いて誤差二乗和を評価指標とする
変数減少法により，出力層に関連がある入力変数x,,j=l,2,… ， 
●, ■<kのみを選択する。こ れは外乱となる入力変数を取り除き，
従来の相関関係の大きい入力変数を選択することに相当する。
［手順2]入出カデータ(x"Y'lをモデル推定の構造問定用デー
タ（以下， TRDと記す。 n,O!llと推定モデルの評価用データ（以下，
CHOと記す。 n.個）とに分割する。 (n = n, • n 。 )
【手順3】TRDを通常のクラスタリ ング手法を用いて最適なr分
割を行う。 r分割された学習データの各組を R叉s=I.2,・・・ ,r, 
R'の学習データ を ( x , • ,y, 6 ).i =I.2, ... ,(n, 戸とする。ただ
し，(n,) • は各炉でのTRDのデータ数を示す。ここでm次元空間
のr分割は1佳論ル1数を r個にすることになる。

を代入した推定値を示す。

で表わした。
因に，岡じ入出力
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