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FUZZY KERNEL Débuter ave c Fuzz y Kerne l 

La fenêtre Import  Add-On-Deflned (Importe r Nouvell e définition ) apparaît . 

mmmiimfmfaÊÊÊÊÊÊÊÊÊÊÊÊÊÊÊÊÊÊÊmÊÊiÊÊÊÊiÊÊÊÊÊÊÊÊm^ 
Regwdw àmn 

J) 
Matdoairma 

ièc«nN 

Ë 
J 

l y 

i_)fLFB 

Sfl fB 

Fi»n«M. 

Fwcii! r i tew P̂ w «* t u» 

J:J * - E l d " EB -

i j j 1  taw 

fSsLiii5ÔÔi)MiLî î>i'rLS?| 3  * " " " i 
H * 

FIGURE 22 FENÊTR E D'IMPORTATION D E NOUVELLE DÉFINITIO N 

4. Saisisse z l e blo c d e fonctio n < < FLFZ »  et clique z su r Import pour importe r l e blo c d e fonction . 

Le bloc de fonctio n «  FLFB »  et son «  Data Types  »  sont maintenant importés . 

2.3 Crée r un e tâch e pé r i od iqu e pou r l e b!o c ( ( FLF B » 
Lors d e cett e session , vous deve z crée r un e tâch e périodiqu e dan s l e projet . Vou s devez , obligatoirement , 
exécuter l e blo c d e fonctio n «  FLFB ) ) à l'intérieu r d'un e tâch e périodique . 

1. Clique z ave c l e bouto n droi t d e l a souri s su r l e répertoir e Task  (tâche) e t sélectionne z Ne w Task 
(nouvelle tâche) . 

La fenêtre New  Task  (nouvell e tâche ) apparaît . 

BBHH^^^^^^H!^ 
HmK j  O K j 

Tu* iPmd c "^ 

Paint jiaOO O fn i 

watchdoff j5œb"ai" " r ™ 

r DMMAmomabcOLtx'ProceivigToRBduce'MkOveittM d 

r IrMilTM k 

1 
FIGURE 23 FENÊTRE NOUVELLE TÂCHE 
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FUZZY KERNE L Débuter ave c Fuzz y Kerne l 

2. Configure z l a nouvell e tâch e périodiqu e pou r qu'ell e correspond e au x donnée s ci-dessous . Lorsqu e 
vous avez terminé , cliquez su r OK. 

Hmt 

I n » 

iSytt_Airu4g» 

P»kxtc 

lOOOCO m . 

viMMati ieoocib a m 

r D>ïaU«Aul«ii«licOu(pUPtoc«t n 

r I r i iWla i l i 

FIGURE 2 4 FENÉTR i 

Di; 1 

[iZ^v^Zi 
H* 1 

..d 

N u t * « Ytekfc H (̂  PflOiy l 

9 TQ ReduM Tatfc Ovetfiead M 

NOUVELLE TACH E 

3. I l n'y a  pou r l'instan t aucu n programme défin i dan s l a tâch e périodiqu e Sys/_Arro$age . Pou r ajoute r u n 
programme, clique z ave c l e bouto n droi t d e l a souri s su r Sysf_Arro$oge e t sélectionne z New  Program 
(nouveau programme) . 

4. Pou r l e no m du programm e entre z «  Contrôle », puis cliquez su r OK. 

BBB^^^^^^^^^^^Kâ 
Nam« jQrtrol s OK \ 

DnoipMn 1 

SchKUan jE^Sytt_Aiioiaa e 

r IrMrfPraoMi i 

,:.l 

irciss—j 
Hit) i 

FIGURE 2 S FENÊTR E N O U V E A U PROGRAMM E 

5. Clique z su r l e sign e +  pou r déroule r l e programm e Contrôle  qu e vou s vene z d'ajoute r à  l a tâch e 
Sysf_Arroscige. Vou s remarquere z qu'i l n' y a  encor e aucu n sous-programm e attribu é dan s c e 
programme. 

- %  MainTas k 
1; C j MaînProya m 

-! \ ^ Syît_Arrosag « 
-; c i Contrôl e 

^ Pro^a m Tags 
^^Umttwiieti Progrwn s / Phases 

Ensuite, nou s devon s ajoute r un e routin e «Syst_Floul  »  dan s l a quell e l e blo c d e fonctio n u  FLFB  ))  ser a 
exécuter. N'oublie z pa s qu'u n programm e doi t toujour s avoi r u n sous-programme principal . 

6. Pou r ajoute r un e routine , clique z ave c l e bouto n droi t d e l a souri s su r Contrôle  et sélectionne z New 
Routine (nouvelle routine) . 

7. Configure z l a nouvell e routin e pou r qu'ell e correspond e au x donnée s ci-dessous . Lorsqu e vou s ave z 
terminé, cliquez su r OK. 

Page 1  9 
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FUZZY KERNE L Débuter avec Fuzz y Kerne l 

Nanw 1 

OocRto 

!«• 

SyiLFkwl 

iJS fwrfton ehxi Ûdffi n 

OK 1 

|.3«^:ii 

"3 " * j 
z\ 

FIGURE 26 FENÊTR E NOUVELLE ROUTINE 

8. Pou r assigne r l a routin e a u programme , clique z ave c l e bouto n droi t su r l e dossie r Contrôle  e t 
sélectionnez Properties  (Propriétés) . 

9. Clique z su r l'ongle t Configuration  de l a fenêtre Program  Properties. 

Atngrwd Routanei: 

Man [tncnc î 

F i l * |<none > 

^ ^ ^ H P I 1 BU 9̂ 41 

d 
—3 

r ti*»tàPtoçim 

OK 1  1  AmJBt  1 J Ue 

FIGURE 27 FENÊTR E PROPRIÉTÉS DU PROGRAMME 

1 0. Dan s le champ Main (Principale) , sélectionnez «  Syst_Flou1 ))  puis cliquez su r OK. 

L'icône " ^ apparaî t à  côté d e l a routin e «  Sysl_Flou1 » . 

2.4 Créat io n d e point s (TAG ) pou r l e prograr t im e 
Au cours de cett e sectio n pratique , vous allez crée r le s points requi s pou r l e programme . 

1. Dan s l'arborescenc e d e l'automate , double-clique z su r Controller Tags (Point s d'automate) . 

B ê 3 Controlie f ControHet 1 

l i ' C ] Controlle r F*A Handl<ï' 
I '  C J Power-u p Handler 

à ^ T a t k s 

2. L a fenêtr e ta g Monitor/Edito r (Contrôleur/éditeu r d e points ) apparaît . Veuille z noter , e n ba s à 
gauche d e l a fenêtre , les deux point s intitulé s Monitor Tags  (Visualiser/Contrôle r le s points ) e t Edit  Tags 
(Éditer le s points) comm e ci-après . 

Page 2 0 
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FUZZY KERNE L Débuter avec Fuzz y Kerne l 

(§=> Onglets Alonffo r Togs et Edit  Tags (Contrôle r le s points e t Édite r le s points ) 

Lorsque l'ongle t «  Monitor Tags  »  (Contrôle r le s points ) es t sélectionné , l a o u le s valeur(s ) 
réelle(s) de s point s s'affidie(nt) . Pa r ex. , s i vous visualisez u n bouton d e saisie , le logicie l affich e 
le poin t activ é o u désactivé d u bouton . 

Lorsque l'ongle t «  Edit  Tags  »  (Édite r le s points ) es t sélectionné , i l es t possibl e d e crée r d e 
NOUVEAUX point s e t d e modifie r le s propriétés actuelle s de s points . 

Si vou s ave z de s difficulté s à  crée r o u à  modifie r le s paramètre s de s points , vérifie z qu e 
l'onglet «  Edit Tags »  (Édite r le s points) es t bie n sélectionné . 

3. Crée z le s point s (Tags ) associée s a u programm e Sysf_Arroïog e qu i correspon d a u tablea u suivant . 
Respectez le s noms, les types ains i que le s descriptions . 

Scqge: J j Sysl_Ajrosag8 ^ j 

— 
Narrw 

Shsw... 1  Show AS 

.̂ lAJasFoi Baie Tag |  Dala Type 
+ Temperalu e 
+ Humcit e 
+ Ouree_Arro$âg e \ 
+ Data_Fk! u 

Auto 

DINT 
DINT 
DINT 

1 Style 
Décima 

j Décimal 
'Décimal 

1 Descnption 

1 
FUZZY 1 
BOOL Décimal 

2.5 A j o u t d u blo c «  FLF B )> 

Lors de cett e session , vous allez ajoute r u n bloc d e fonctio n «  FLFB » dans l a routin e d e l a tâch e périodique . 

1. Doubl e clique z ave c l e bouto n gauch e d e l a souri s sur l e répertoir e Syst_Flou1. 

La fenêtre d'éditio n Contrôle  -Syst_Floul apparaît . 

FIGURE 28 FENÊTR E D'ÉDITION D E PROGRAMME 
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FUZZY KERNE L Débuter avec Fuzz y Kerne l 

2. Clique z su r l'ongle t ( ( Add-On »  de l a barr e d'outil s de s instructions . 

il j u j '̂ " 1 
< i  » |\ Fftvofie t A  Adi|.O n ^  Procw s ^  Ortve o ; ^ F.ets X  ^ 

3. Clique z su r l'instruction FtF S . 

L'instruction FLF B apparaît dan s l a fenêtr e d'éditio n Contrôle  - Syst_Floul. 

.,..L..ld a) .fil 

c 
c 

i 

Fi.ri_oi 
V 'ir n 
Fu^YInfutl 
' *nv'>.niC 
Mjn_Kul* 
fiitnOiitJ 

-ti 

. , j 

•ilD 

FIGURE 29 FENÊTRE D'ÉDITION D E PROGRAMME 

4. Déplace z l e blo c d e fonctio n ver s l e ba s e t l a droite . 

J JJ. J B i ._i.! .* 1 ^i O 

FLFB_01 

X FLF e 

' ruxnrlnpijt 2 

Mjfi_A;rtfl 

Fuzrybjtji 

FIGURE 30 FENÊTRE D'ÉDITION D E PROGRAMME 

5. Clique z su r l'instructio n < ( Input Référence » de l a barr e d'outil s de s instructions . 

Add-Un \  ^ûÔM S / ( .Us 
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FUZZYKERNEL Débuter avec Fuzz y Kerne l 

L'instruction < ( Input Référence » apparaî t dan s fenêtre d'éditio n Contrôle  - Syst_Floul. 

6. À  l'aid e d e l a souris , cliquez su r l'instructio n «  Input Référence » e t effectue z l e branchemen t à  l'entré e 
« Fuzzyinputi  »  du Blo c d e fonctio n ( ( FLFB » . 

i ^ : 
'<<u>iit<L< F A i n O j t u i J 

7. Doubl e clique z su r l'instructio n «  Input Référence  » e t associé e cett e entré e ave c l e poin t 
« Température  ». 

«p^^wx»'! 

V ' L 
FuBvIrifutl 

F .n*< . . . rU 

M.-._AutB 

FuByDjt j 

'• f laiiOvtful' 

D<tJ_Fii>i 

8, Effectue z le s branchements de s entrée s e t d e l a sorti e qu i respecten t l a figur e suivante . 

FLFB.OI 

|T*mp*i4tul« ^D— I 
I 1  ^  0'— 

MumiJrt» J>~\_ 

IAJIO ^y>~  -I 

FLFB . ^ 

Fuoyfnpull FuoyOuIput l 

fuzmr>»uC 

FlMZvDrif t>#t*_FiBl | 

—CC ^'«'••_'*'"»»»B » 

^ 

9. Dan s l e champ «  FuzzyData  » , sélectionnez l e poin t ( ( Dala_Flou » . 

1 0. Sauvegarde z l e programm e e n cliquant su r l'icône Save LSEi (Sauvegarder) d e l a barr e d'outils , 
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FUZZY KERNEL Débuter avec Fuzzy Kernel 

2.6 Chargemen t d u proje t su r rautomat e 
La présent e sectio n vous explique commen t charge r l e projet . 

1. Assurez-vou s qu e RSLogi x 500 0 es t démarré e t qu e votr e proje t «  Sysf_Arro$oge » es t ouvert . Dan s l e 
menu Communications  (Communications) , sélectionnez Wlto  Active (Qu i es t actif) . 

SctKtfi«cerilp«th,. 

ûoOrdne 
lJtto«l,. 

ar 
I J 

L'écran Who Active (Qu i es t actif ) apparaît . 

f AJaûtnomt  \  Rehei h ] 
~5|''wofta«tton7FÏNfiuM8âr 

• &  LiT M Gdtewayf, Ethernet 
- 0AB_VBP-1 , l7«»-A17/AVitua l Châssis 

I OO , Woikrt.ît»on, PENTPJM800 

02. 1789-51 N 32 Pcr* InpuO'̂ utput Smiatw. 17a9-S[ M vl.OO 

I BoOifc e I 

DoiwkMd I 

Paih AB.VBP-n i 
Path n Protect <noiw> 

SetPraiectPalh 

FIGURE 31 FENÊTRE FURETEUR DE CONTRÔLEUR (WH O ACTIVE) 

2. Sélectionne z l'automat e approprié . 

3. Clique z su r Set Project Path (Activation du chemin du projet) . 

4. Clique z su r Download (Charger) . 

5. L e système vou s demande d e vérifie r l e chargement, cliquez à  nouvea u su r Download. 
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FUZZY KERNEL Débuter ctvec Fuzzy Kerne l 

DonnlMd cfifr» ptofKl "^yf^tmo:^  t o the ciwnaêei 

Ccnrtocted CotUcàer 
NariM TatFuisy 
Type 1793L£QMSonLogK9e60C{rtiol M 
Palk AB.VBP-n i 
S«i^Nun4M 7CI247E1 S 
&ecutr N o halxctxn 

^ DANGE R UnmpecMhaMnkiuDn'j t iorto' inachnMyrr^occi j 

S o m ttovKm ma«lw> ntependeni conhi^alKn leUft^i ititt  tn 
rtot badod lo rhe dovKe A i ng Ihe ttD*wlo«l al the ccr«oler 

Ve<fy>tieMdnv)i:«t(diiv«i.rwt«Mk()(rvKn 3rdp*t)*p>(idjct» ) 
fi«vii b««n Hi^P'f'l' k ^M hofoi e P^ac^ Ihe ccnbolm rto  lu n mo4» 

F«A>e lo load ptopet c«iAgu4bon coukj iMul f^ m»Mgned ddle ard 
urexpeded equvnwnt opnttion. 

Le chargement d u proje t débute . 

Si votre automate était en mode RUN avant le chargement, il est possible que le système vous 
demande de rétablir le mode RUN. Si tel est le cas, cliquez sui' YES. 

6. A  c e stade , l'automat e es t e n lign e e t le s DE L d'éta t imiten t le s voyant s d e votr e automate . Voic i ci -
dessous un exemple d'automat e e n mode Programme . 

Rsn Pio g 

No Faces 

NoEdUs 

1 

fli 1 " Ptogio m Mode 
^ •  CorKidIf l OK 

..^.. r  I/ O No( Piesenl 

T 
M 
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FUZZY KERNEL Débuter avec Fuzz y Kerne l 

1.7 Chargemen t de s donnée s f loue s su r l ' au toma t e 
La présent e sectio n vou s expliqu e commen t charge r le s donnée s floue s su r l'automat e à  l'aid e d u logicie l 
Fuzzy Kernel . 

1. Assurez-vou s que l'automate es t en mode ( ( Rem Prog ». 

2. Crée z u n lie n DDE/OP C dan s RSLin x ver s l'automat e e t so n programm e e t donne z lu i l e no m de 
« Sy$f_Arro$ag e » . 

3. Démarre z Fuzz y Kernel . 

La fenêtre «  Gestionnaire des  données floues » apparaît . 

• • • FVtEx y KMTWI pour A P I 

FIGURE 32 GESTIONNAIRE DE DONNÉES FLOUES 

4. Dan s le menu « Fichier » , cliquez su r « Télécharger un Projet ». 

La fenêtre «  Ouvrir »  apparaît . 

ms^^^^^^^^KÊÊ^^^^^^EE 
Regdicln dont 

lAcsnli 

Susau 

J 

Meadocurnenti 

PCMIO de tT«val 

H 
FSVCDKlétMU 

,jFuizi*:flr»(Cblo»i<v4_3 j » | • • SBiS-
j3|piD2.p>t 
jSPIDa.prj 
'JplD5by5.pr| 

^PlO.pr) 
^PID.tSR.pfi 
3Ptt'_2SR,pr) 
a!PID_Pudl.pr) 
.si|PID_teït.pri 

Mcn du tichM) JArroisg e 

rictiw! d« iw* :  iFÉC**ie«»rprr t 

r Ouvf f en loctm tfti e 

.T.I 1 
d . 

Oum 1 

tvj*à» \ 

FIGURE 33 FENCTRE OUVRIR U N PROJET 

Page 26 



214 

FUZZY KERNEL Débuter avec  Fuzz y Kerne l 

5. Sélectionne z l e proje t d u chapitre 1  « Arrosage.prj » e t cliquez su r « Ouvrir  » . 

6. Compile z e n cliquant sur l'option < ( Compilation des données  floues  »  du menu « Commun/cat/on ». 

7. U n message d u système indiquant qu e l a compilation a  ét é complétée , cliquez sur «  OK  » . 

A Corr^iilMn zar^Àètée. 

OK 1 

8. Clique z su r l'option «  Téléchargement  »  du menu « Communicaffon » pou r ouvri r l a fenêtre d e 
téléchargement. 

La fenêtre <(ré/éc/>argemen r des données floues))  apparaît. 

^ Tëléctiargemcn l de s donnée s f lo je s 

Lirie œ serveut OPC 
iNaOoiuil InsIrimerVs LcokoutO ^J 

Ccnneâon au Saveur CPC 

r "" 

SMveu OPC toMirti : 

national 

Télécharger 

r 
Hsmc 

! 
Valour 

1 

f^\ 

FIGURE 3 4 FENÊTR E D E TÉLÉCHARGEMENT DE S DONNÉE S FLOUE S 

9. Dan s le diamp «  List of OPC Servers available  » , cliquez sur le menu déroulant e t sélectionnez l e 
serveur «  RSLinx OPC  Server ». 

1 0. Cliquez su r le bouton ( ( Connecf to OPC Server » . 

Le client OP C s e branche su r le serveur OP C RSLin x et donn e l a list e des liens existants. 

Télcchargcmcnl de s donnée s 
Citent 
Liste de serveuis 0 ^ 
RSLinK OPC Servît "•3 
( D  «correct» 

•Syst_Anoîage 

..«J 
1 

Syït_Arioïag« 

FIGURE 3 5 FENlTR E D E TÉLÉCHARGEMENT DE S DONNÉE S FLOUE S 
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FUZZY KERNE L Débuter ave c Fuzz y Kerne l 

11 . Développe z l'arborescenc e d u lien «  Sy$f_Arrosoge »  en double cliquan t su r l e +  o u en sélectionnan t 

le lie n et e n cliquant su r l e bouto n Il  l. 

12. Développe z l'arborescenc e d u lien «  Online »  en double cliquan t su r l e + . 

1 •  TdUctMfKMTwi l d « (ionn« n 
OantûP: 
tJ<f*(hr**rM»«tOf^ 
iRSLJrwCPCSiMt 

[Ulr.r'itC'tf 

H^tdte 

_i<J 
j lSiKtAmkstCtfa.FiM 

î 

. » j 

l\nim 

Tfiiécttarqor 

M.,, . 

i r 

Volniif 

r" 

x̂ 

FIGURE 36 FENÊTRE DE TÉLÉCHARGEMENT DES DONNEES FLOUES 

13. Sélectionne z l e poin t «  Data_Flou )) et cliquez su r l e bouton «  Télécharger  » . 

Le téléchargement s'effectue . 

..TT 
i[Sva(..')f'(u«plDo!e_Fku 

FIGURE 37 FENÊTRE DE TÉLÉCHARGEMENT DES DONNÉES FLOUES 

14. Clique z su r l e bouto n «  Ok  » . 

Les donnée s d u systèm e flo u son t maintenan t dan s l'automat e programmable , i l n e rest e plu s qu' à place r 
l'automate e n mod e «  Run » e t teste r l e blo c d e fonctio n «  FLFB  »  e n simulan t le s valeur s d'entré e de s 
variables «  Température »  et «  Humidité » . Pou r l'ensembl e de s valeur s d'entrée s comprissen t dan s l e domain e 
des entrée s «  Température  »  e t «  Humidité » , o n peu t obteni r l a duré e d'arrosag e e n minute . Vou s pouve z 
comparer le s valeur s obtenue s ave c l'optio n mis e a u poin t e n mod e loca l d u logicie l Fuzz y Kerne l e t celle s 
obtenues ave c l e blo c d e fonctio n ( ( FLFB »  d e l'automat e ControlLogix . Attentio n !! ! L e blo c d e fonctio n 
« FLFB  »  es t mun i d'une entré e «  Man Auto  ))  qui doi t êtr e à  u n niveau logiqu e 1  pour fonctionner . 
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A N N E X E VII 

Régulateur flou de type PI développé dans le logiciel FUDGE^ 

FUzzy Development and Génération Environment 
User readable knowledge base file 
Alex DeCastro & Jason Spielman & John Dumas 
Copyright Motorola 1994 

(FUDGE) Version VI.02 

INPUTS 
Input #1 

INPUT NAME 
Erreur 

MEMBERSHIP FUNCTIO N 
NG 
NP 
ZO 
PP 
PG 
-
-
-

Input #2 
INPUT NAME 

Delta_erreur 

MEMBERSHIP FUNCTIO N 
NG 
NP 
ZO 
PP 
PG 
-
-
-

OUTPUTS 
Output #0 

OUTPUT NAME 
Commande 

MEMBERSHIP FUNCTIO N 
NG 
NP 
ZO 
PP 
PG 
-
-
-

MIN 
-100 

PI 
-100 
-66 
-33 
0 

33 
0 
0 
0 

MIN 
-100 

PI 
-100 
-66 
-33 
0 

33 
0 
0 
0 

MIN 
-100 

PI 
-100 
-50 
0 

50 
100 

0 
0 
0 

MAX 
100 

P2 
-100 
-33 
0 

33 
66 
0 
0 
0 

MAX 
100 

P2 
-100 
-33 
0 

33 
66 
0 
0 
0 

MAX 
100 

P3 
-66 
-33 
0 

33 
100 

0 
0 
0 

UNITS 
pourcent 

P4 
-33 
0 

33 
66 

100 
0 
0 
0 

UNITS 
d_erreur_sec 

P3 
-66 
-33 
0 

33 
100 

0 
0 
0 

P4 
-33 
0 

33 
66 

100 
0 
0 
0 

UNITS 
%/sec 

RULES 
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Rule #1 
IF Erreur IS NG 
AND Delta_erreur I S PG 
THEN Commande IS ZO 

Rule #2 
IF Erreur IS NG 
AND Delta_erreur I S PP 
THEN Commande IS PP 

Rule #3 
IF Erreur IS NG 
AND Delta_erreur I S ZO 
THEN Commande IS PG 

Rule #4 
IF Erreur IS NG 
AND Delta_erreur IS NP 
THEN Commande IS PG 

Rule #5 
IF Erreur IS NG 
AND Delta_erreur IS NG 
THEN Commande IS PG 

Rule #6 
IF Erreur IS NP 
AND Delta_erreur I S PG 
THEN Commande IS NP 

Rule #7 
IF Erreur IS NP 
AND Delta_erreur I S PP 
THEN Commande IS ZO 

Rule #8 
IF Erreur IS NP 
AND Delta_erreur I S ZO 
THEN Commande IS PP 

Rule #9 
IF Erreur IS NP 
AND Delta_erreur I S NP 
THEN Commande IS PG 

Rule #10 
IF Erreur IS PG 
AND Delta_erreur I S NG 
THEN Commande IS ZO 

Rule #11 
IF Erreur IS ZO 
AND Delta_erreur IS PG 
THEN Commande IS NG 
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Rule #12 
IF Erreur IS ZO 
AND Delta_erreur I S PP 
THEN Commande IS NP 

Rule #13 
IF Erreur IS ZO 
AND Delta_erreur IS ZO 
THEN Commande IS ZO 

Rule #14 
IF Erreur IS ZO 
AND Delta_erreur I S NP 
THEN Commande IS PP 

Rule #15 
IF Erreur IS ZO 
AND Delta_erreur IS NG 
THEN Commande IS PG 

Rule #16 
IF Erreur IS PP 
AND Delta_erreur I S PG 
THEN Commande IS NG 

Rule #17 
IF Erreur IS PP 
AND Delta_erreur I S PP 
THEN Commande IS NG 

Rule #18 
IF Erreur IS PP 
AND Delta_erreur I S ZO 
THEN Commande IS NP 

Rule #19 
IF Erreur IS PP 
AND Delta_erreur IS NP 
THEN Commande IS ZO 

Rule #2 0 
IF Erreur IS PP 
AND Delta_erreur I S NG 
THEN Commande IS PP 

Rule #21 
IF Erreur IS PG 
AND Delta_erreur I S PG 
THEN Commande IS NG 

Rule #22 
IF Erreur IS PG 
AND Delta_erreur I S PP 
THEN Commande IS NG 
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Rule #23 
IF Erreur IS PG 
AND Delta_erreur IS ZO 
THEN Commande IS NG 

Rule #24 
IF Erreur IS PG 
AND Delta_erreur IS NP 
THEN Commande IS NP 

Rule #25 
IF Erreur IS NP 
AND Delta_erreur IS NG 
THEN Commande IS PG 
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