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Mở đầu

Tính cấp thiết của đề tài
Trong thực tế, một số hệ thống động học có các ma trận trong hệ phương

trình trạng thái phụ thuộc theo các tham số biến đổi theo thời gian. Nếu các
ma trận này phụ thuộc affine theo các tham số đó thì có thể sử dụng các
phương pháp hiệu quả để cấu trúc lại hệ thống theo hướng tạo thành các tổ
hợp tập lồi. Khi các giá trị của các tham số biến đổi có thể đo được trong
thời gian thực thì các giá trị tức thời của chúng có thể được sử dụng khi thiết
kế các bộ điều khiển gain-scheduling từ việc nội suy từ một số bộ điều khiển
tuyến tính dừng được thiết kế tại các đỉnh của tập lồi. Các bộ điều khiển
được thiết kế theo phương pháp này có thể đảm bảo chất lượng điều khiển
của hệ thống kín trong toàn bộ không gian biến thiên cho trước của các tham
số biến đổi.

Tuy nhiên, việc đánh giá tính ổn định của hệ thống đối với các tham số
còn lại của hệ thống (các tham số không đo được) thì vẫn còn chưa được chú
ý nhiều. Vì vậy, đề tài này sẽ tập trung theo hướng "Phân tích chất lượng
điều khiển bền vững cho các hệ tuyến tính phụ thuộc affine theo tham số biến
đổi".

Đối tượng nghiên cứu
Đối tượng nghiên cứu của đề tài là các hệ tuyến tính phụ thuộc affine theo

tham số biến đổi.

Phạm vi nghiên cứu

• Nghiên cứu lý thuyết điều khiển bền vững trong không gian, kỹ thuật
gain schduling cho các hệ thống có tham số biến đổi tuyến tính, phụ
thuộc affine và có thể đo được trong thời gian thực.

• Phân tích ổn định bền vững của hệ kín sử dụng phép phân tích giá trị
suy biến.

• Áp dụng kết quả nghiên cứu cho một đối tượng cụ thể là máy phát điện
không đồng bộ nguồn kép.

Mục tiêu nghiên cứu của đề tài
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• Tiếp tục nghiên cứu và hoàn thiện thuật toán điều khiển cho các hệ thống
có tham số biến đổi tuyến tính.

• Nghiên cứu áp dụng phương pháp đánh giá chất lượng ổn định bền vững
của hệ kín khi các tham số không đo được thay đổi giá trị.

• Kiểm nghiệm thuật toán điều khiển thông qua tính toán trên phần mềm
Matlab và mô phỏng trong môi trường Simulink.

Phương pháp nghiên cứu

• Nghiên cứu lý thuyết cơ bản, mô hình hóa hệ thống, áp dụng các lý
thuyết đã phát triển để thiết kế các bộ điều khiển và đánh giá chất lượng
ổn định của toàn hệ thống.

• Sử dụng các công cụ toán học và phần mềm Matlab để thử nghiệm các
thuật toán, mô phỏng hệ thống. Đánh giá, so sánh các kết quả lý thuyết,
kết quả mô phỏng.

Bố cục của luận văn
Luận văn gồm 5 chương. Chương 1 là phần tổng quan về đề tài nghiên

cứu. Chương 2 đề cập việc tổng hợp bộ điều khiển gain-scheduling cho các hệ
tuyến tính phụ thuộc affine theo tham số biến đổi. Chương 3 sẽ dành cho việc
phân tích chất lượng ổn định bền vững của một hệ thống điều khiển tuyến
tính. Chương 4 trình bày về điều khiển bền vững cho một hệ thống máy phát
điện nguồn kép. Chương 5 là một số kết luận và kiến nghị.

Nguyễn Nam Minh 2 09/2020


