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MỘT BÁNH ĐƠN XS120 .............................................................................. 21 

2.1. Xây mô hình dao động của xe lu rung bánh đơn ..................................... 21 

2.1.1. Giả thiết ................................................................................................. 21 

2.1.2. Mô hình dao động xe lu rung bánh đơn ................................................ 22 

2.1.3. Thiết lập hệ phương trình vi phân mô tả dao động ............................... 23 

2.2.4.Phân tích hàm kích thích dao động ........................................................ 31 

2.2.Phân tích các bộ điều khiển và lựa chọn ................................................... 36 

2.2.1. Phân tích các bộ điều khiển cổ điển[7] ................................................. 36 

2.2.2 Điều khiển thông minh và điều khiển tối ưu .......................................... 43 

2.3. Cơ sở lý thuyết Fuzzy)[6] ........................................................................ 48 



iv 

 

2.3.1. Tập mờ và logic mờ .............................................................................. 48 

2.3.2.Định nghĩa tập mờ .................................................................................. 48 

2.3.3. Các dạng hàm liên thuộc của tập mờ .................................................... 49 

2.3.4. Các phép toán trên tập mờ .................................................................... 50 

2.3.5. Biến ngôn ngữ và giá trị của nó: ........................................................... 53 

2.3.6. Luật hợp thành mờ: ............................................................................... 53 

2.3.7.Giải mờ ................................................................................................... 56 

2.3.8.Nguyên tắc tổng hợp bộ điều khiển mờ ................................................. 57 

2.4.Xây dựng bộ điều khiển mờ ...................................................................... 58 

2.4.1.Biến vào bao gồm: .................................................................................. 58 

2.4.2. Xác định tập mờ .................................................................................... 58 

2.4.3.Tập luật điều khiển: ................................................................................ 59 

2.4.4.Chọn thiết bị hợp thành: ......................................................................... 60 

2.5. Kết luận .................................................................................................... 61 

CHƯƠNG 3: MÔ PHỎNG VÀ PHÂN TÍCH HIỆU QUẢ HỆ THỐNG ĐỆM 
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