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         Ngày nay với sự phát triển của khoa học kỹ thuật việc ứng dụng lý thuyết điều 

khiển hiện đại vào thực tế ngày càng phát triển mạnh mẽ, trong đó có lý thuyết mờ. 

Trong công nghiệp hiện nay đến 90% các bộ điều khiển trong thực tế là dựa vào luật 

điều khiển PID, để bộ điều khiển PID phát huy tốt hiệu quả của nó thì việc hiệu chỉnh 

các tham số là rất quan trọng. Tuy nhiên việc hiệu chỉnh các tham số bộ điều khiển 

PID còn thụ động. Vì vậy việc nghiên cứu ứng dụng lý thuyết mờ để xác định và hiệu 

chỉnh tham số cho bộ điều khiển PID cho phù hợp với các trạng thái làm việc là cần 

thiết và hiện nay đang được nghiên cứu và phát triển mạnh mẽ. 

 Nội dung nghiên cứu của luận văn là ứng dụng lý thuyết mờ để hiệu chỉnh tham 

số của bộ điều khiển PIDănCaus trúc của luận văn gồm 3 chương 

Chương I : Tổng quan luật điều khiển PID 

Nội dung của chương 1 đề cập đến những đặc điểm của các bộ điều khiển P, PD, 

PI , PID, phạm vi ứng dụng và những ưu nhược điểm của các bộ điều khiển trên. đặc 

biệt đề cập đến tồn tại của bộ điều khiển PID và hướng khắc phục 

Chương 2 :  Bộ Điều khiển mờ 

Nội dung của chương 2 đề cập đến những khái niệm cơ bản về lý thuyết mờ, bộ 

Điều khiển mờ và phương pháp thiết kế bộ điều khiển mờ 

Chương 3: Thiết kế bộ điều khiển PID mờ  

Nội dung của chương 3 là thiết kế bộ điều khiển mờ chỉnh định tham số PID và   

ứng dụng PID mờ điều chỉnh hệ truyền động T- Đ 

Mô phỏng kết quả để đánh giá chất lượng của hệ thống. 

Trong quá trình làm luận văn em được sự chỉ bảo tận tình của giáo viên hướng 

dẫn T.s Nguyễn Văn Vỳ và các thầy cô giáo trong bộ môn Tự động hoá. Tuy nhiên do 

trình độ và thời gian có hạn nên luận văn này không tránh khỏi những thiếu sót. Em 

rất mong nhận được sự đóng góp ý kiến của các thầy cô để luận văn được hoàn thiện 

hơn. 

Em xin chân thành cảm ơn! 

                                                                                                  Học viên Giang Thị Châm 

MỤC LỤC 

Lời cam đoan 

Lời nói đầu 
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STT Kí hiệu Diễn giải 

1 ĐTĐK Đối tượng điều khiển 

2 TBĐK  Thiết bị điều khiển 

3 TBĐL-CĐTH Thiết bị đo lường – chuyển đổi tín hiệu 

4 exl Sai số xác lập 

5 axm  Lượng qua điều chỉnh 

6 tqd Thời gian quá độ 

7 N Số lần dao động 

8 K Hệ số khuếch đại 

9 TI Hằng số thời gian tích phân 

10 Td Hằng số thời gian vi phân 
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11 L Hằng số thời gian trễ 

12 T Hằng số thời gian quán tính  

13 h  Độ quá điều chỉnh 

14 e(t) Tín hiệu đầu vào 

15 u(t) Tín hiệu đầu ra 

16 T-Đ Hệ truyền động máy phát động cơ 

17 Đ Động cơ một chiều 

18 BĐ Bộ biến đổi xoay chiều một chiều có điều khiển 

19 RI Bộ điều chỉnh dòng điện 

20 R  Bộ điều chỉnh tốc độ 

21 Si Xensơ dòng điện 

22 F Mạch lọc tín hiệu 

23 Tf Hằng số thời gian của mạch lọc 

24 Tvo Hằng số thời gian sự chuyển mạch chỉnh lưu 

25 Tdk Hằng số thời gian mạch điều khiển chỉnh lưu 

26 Tu Hằng số thời gian mạch phần ứng 

27 Ti Hằng số thời gian xen xơ dòng điện 

28 Mc Momen tải 

29 T  Hằng số thời gian mạch lọc 

30 Lư Điện cảm mạch phần ứng 

31 Icp Dòng điện cho phép lớn nhất 

32 K  Từ thông định mức 

33 J Momen quán tính 

34 CL Chỉnh lưu 

35 KCL Hệ số chỉnh lưu 

36 Urcm Biên độ máy phát xung răng cưa 

37 Kbd Tỷ số biến đổi dòng 

38 FT Máy phát tốc 

39 E Sức điện động của động cơ một chiều 

40 Ru Điện trở mạch phần ứng 

 

 

 

 

 


