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Research topics 

Our research interests consist of two parts: adaptive fuzzy control 

system design (see the image in the right column) and its applications to 

environmental issues. For the first part, we have recently been working 

on a so-called uncertainty observer, which is involved in the controller 

design in an effort to improve control performance. For the second part, 

the research focuses attentions on water quality prediction model and its 

control issues using fuzzy logic and the approaches we proposed. Some 

research topics are as follows. 

1) Water quality modeling of an urban stream and development of fuzzy 

water quality prediction model; 

2) T-S/polynomial fuzzy control system in consideration of modeling 

error and its applications to intelligent environmental systems; 

 
研究概要                               
環境諸問題における現状の把握とそのメカニズムの解明が必

要であり、従来工学で用いられる定量的なモデル解析手法が不
可欠である。一方、複雑な様相を呈する環境諸問題の数学モデ
ルに精度の問題があり、従来の定量的な解析手法が不十分であ
るため、精密な数学モデルを必要としない人工知能、特にファ
ジィ理論のような定性的な解析手法の援用が期待されている。
本研究では、システム制御理論、ファジィ理論をバックグラン
ドにし、いくつか環境問題、特に都市河川水質を取り上げ、そ
のメカニズムを解明したうえ、環境知能システムの構築を目的

としている。 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

研究課題                               
１) 河川水質モデリングとファジィ水質予測モデルの構築 
２) システムの不確かさを考慮した T-S／多項式ファジィシス

テムとその環境システムへの応用 
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