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PHẦN MỞ ĐẦU 

1. Lý do chọn đề tài. 

Trong sự nghiệp công nghiệp hóa, hiện đại hóa đất nước, vấn đề tự động 

hóa sản xuất có vai trò đặc biệt quan trọng. Một trong những phương pháp giúp 

cho vấn đề tự động hóa đạt hiệu quả cao là sử dụng robot công nghiệp vào quá 

trình sản xuất. 

Mục tiêu ứng dụng kỹ thuật robot trong công nghiệp là nhằm nâng cao 

năng suất dây chuyền công nghệ, nâng cao chất lượng, giảm giá thành sản 

phẩm, đồng thời cải thiện điều kiện lao động. Sự cạnh tranh hàng hóa đặt ra 

cho chúng ta vấn đề thời sự là làm sao để hệ thống tự động hóa sản xuất phải 

có tính linh hoạt cao nhằm đáp ứng với sự biến động thường xuyên của thị 

trường hàng hóa cạnh tranh. Robot công nghiệp là một bộ phận không thể thiếu 

trong việc tạo ra những hệ thống tự động sản xuất linh hoạt đó. 

Việc nâng cao chất lượng điều khiển tay máy luôn là vấn đề cấp thiết 

được nhiều nhà khoa học trong và ngoài nước quan tâm. Các hệ thống điều 

khiển tay máy  hiện nay chủ yếu dùng phương pháp kinh điển và được thiết kế 

theo phương pháp tuyến tính hóa gần đúng. Khi thông số của hệ thống thay đổi 

thì thông số của bộ điều khiển giữ nguyên dẫn đến làm giảm độ chính xác điều 

khiển ảnh hưởng đến chất lượng sản phẩm. 

Với sự ra đời của lý thuyết điều khiển hiện đại (điều khiển thích nghi, 

điều khiển mờ, mạng nơron,…) đã tạo điều kiện cho việc xây dựng các bộ điều 

khiển thông minh đáp ứng yêu cầu công nghệ ngày càng cao của nền sản xuất 

hiện đại. Trong mấy năm gần đây đã có rất nhiều đề tài nghiên cứu ứng dụng 

hệ mờ để điều khiển đối tượng phi tuyến. Trong đề tài này, tác giả nghiên cứu 

về: “Thiết kế bộ điều khiển mờ theo đại số gia tử cho robot 2 bậc tự do”. Sau 

đề tài nghiên cứu này, sẽ thiết kế được một bộ điều khiển để điều khiển robot 
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2 bậc tự do theo dạng điều khiển hiện đại, tính toán  và thiết kế bộ điều khiển 

trên nền đại số gia tử cho robot 2 bậc tự do, đảm bảo điều khiển các chuyển 

động của robot một cách chính xác. 

Trên đây là lý do tác giả chọn đề tài: “Thiết kế bộ điều khiển mờ theo 

đại số gia tử cho robot 2 bậc tự do”. 

2. Mục đích nghiên cứu 

- Tính toán thiết kế bộ điều khiển mờ trên nền đại số gia tử cho robot 2 

bậc tự do; kiểm tra kết quả thông qua mô phỏng và thực nghiệm.. 

3. Đối tượng nghiên cứu. 

- Điều khiển cánh tay robot hai bậc tự do theo mờ trên nền  đại số gia tử. 

4. Ý nghĩa khoa học, ý nghĩa thực tiễn của đề tài. 

4.1. Ý nghĩa khoa học. 

 Bộ điều khiển mờ trên nền đại số gia tử  giống như một công cụ điều 

khiển các hệ thống phi tuyến  với các thông số chưa xác định. Điều này có ý 

nghĩa rất lớn về mặt khoa học trong việc điều khiển các đối tượng phi tuyến. 

 Đề tài này đề cập đến ứng dụng mờ trên nền đại số gia tử trong việc điều 

khiển đối tượng phi tuyết đặc biệt là điều khiển robot. 

4.2. Ý nghĩa thực tiễn. 

 Việc điều khiển canh tay robot được áp dụng mờ trên nền đại số gia tử 

có ý nghĩa thực tiễn lớn. Bời vì, robot được áp dụng ngày một rộng rãi trong 

nhiều lĩnh vực khác nhau, chúng phải làm việc ở những môi trường có điều 

kiện khắc nghiêt và luôn thay đổi để thay thế cho con người. Việc nâng cao 

chất lượng điều khiển robot sẽ góp phần nâng cao chất lượng sản phẩm, nâng 

cao năng suất và hiệu quả lao động. 


