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У сучасних системах автоматичного керування регулятори швидкості 

відіграють важливу роль у підтримці потрібних значень швидкості для 

оптимальної роботи об’єкта керування.  

Використання нечітких множин другого типу (НМ типу 2) у проєктуванні 

регуляторів швидкості дозволяє створювати більш адаптивні та гнучкі системи 

керування, які можуть ефективно працювати в різних умовах [1, 2]. Нечіткі 

множини типу 2 є розширенням звичайних нечітких множин, які дозволяють 

враховувати більшу ступінь невизначеності та неоднорідності у вхідних даних 

[3]. Важливість цього підходу полягає у здатності ефективно керувати 

складними системами, які характеризуються невизначеністю, неоднорідністю та 

нелінійністю [4]. 

У перспективі, існують наступні напрямки розвитку методів та технологій 

в області проектування регуляторів швидкості з використанням НМ типу 2:             

– Розробка нових алгоритмів оптимізації, які можуть забезпечить покращення 

ефективності та точності регуляторів з використанням НМ типу 2; – 

Використання методів штучного інтелекту, таких як глибоке та машинне 

навчання нового рівня для автоматизації процесу проектування регуляторів та 

підвищення їх ефективності; – Інтеграція та колаборація з іншими технологіями 

такими як інтернет речей (ІоТ), хмарні обчислення, тощо. – Удосконалення 

симуляційних моделей, а саме створення більш точних та реалістичних моделей 

для тестування та валідації розроблених регуляторів. 

Таким чином, ці напрямки можуть сприяти вирішенню поточних викликів 

та проблем у сфері проектування регуляторів швидкості з використанням 

нечітких множин типу 2 та сприяти подальшому розвитку цієї області 

досліджень. 
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