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LỜI MỞ ĐẦU 

 Ngày nay công nghệ tự động hóa đang được ứng dụng rộng rãi trong các 

nghành công nghiệp, góp phần quan trọng vào quá trình công nghiệp hoá , hiện 

đại hóa đất nước. Song song với nó là nhu cầu phát triển cơ sở hạ tầng ngày 

càng trở nên cấp thiết. Do đó nghành công nghiệp cán thép và luyện kim chiếm 

một vị trí quan trọng, mà cụ thể là công nghệ cán nóng vì nó tạo ra nguyên liệu 

thiết yếu cho xây dựng dân dụng và công nghiệp. 

 Vấn đề đặt ra là làm thế nào để nâng cao chất lượng cán trong khi hiện 

nay nhiều hệ thống cán mới chỉ sử dụng bộ điều khiển truyền thống để tổng 

hợp và điều khiển. Trong các hệ điều khiển tự động truyền thống, các xử lý 

điều khiển thường là ở trong  mạch phản hồi kín dùng bộ điều khiển kinh điển 

PID. Các hệ điều khiển loại này còn có nhiều nhược điểm vì trong thực tế các 

yếu tố ảnh hưởng đến hệ thống liên tục thay đổi dẫn đến chất lượng đầu ra cũng 

rễ bị thay đổi theo nên chất lượng điều khiển chưa cao. Chính vì vậy thực tế 

đòi hỏi phải có những hệ điều khiển đáp ứng được các chỉ tiêu chất lượng đã 

đặt ra. Trên cơ sở đó sẽ nghiên cứu và ứng dụng phương pháp điều khiển mờ 

trượt để nâng cao chất lượng hệ thống truyền động trục cán trong dây chuyền 

cán nóng liên tục có công suất nhỏ ở nước ta. 

 Điều khiển mờ trượt hiện đang giữ vai trò quan trọng trong các hệ thống 

điều khiển hiện đại, vì nó đảm bảo tính khả thi của hệ thống, đồng thời lại thực 

hiện tốt các chỉ tiêu kỹ thuật của hệ như độ chính xác cao, độ tác động nhanh, 

tính bền vững và ổn định tốt. Khác với kỹ thuật điều khiển truyền thông  là 

hoàn toàn dựa vào độ chính xác tuyệt đối của thông tin mà trong nhiều ứng 

dụng không cần thiết hoặc không thể có được. 

 Hệ điều khiển mờ trượt được áp dụng hiệu quả nhất trong các quá trình 

chưa xác định rõ hay không thể đo đạc chính xác được, trong các quá trình điều 

khiển ở điều kiện thiếu thông tin. Chính khả năng này của điều khiển mờ trượt 


