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MỞ ĐẦU 

1.Tính cấp thiết của luận văn 

 Hiện nay,bộ điều khiển PID đƣợc sử  dụng  rất rộng rãi để điều khiển các 

đối tƣợng SISO  theo nguyên lý hồi tiếp ,vì tính đơn giản về cấu trúc và nguyên 

lý làm việc. 

Tuy nhiên ,sự ổn định và chất lƣợng của bộ điều khiển PID phụ thuộc vào 

việc lựa chọn ba tham số bộ điều khiển là: Hệ số khuếch đại Kp , thời gian tích 

phân TI , thời gian vi phân TD .Muốn hệ thống có chất lƣợng nhƣ mong muốn 

thì phải phân tích chính xác đối tƣợng, trên cơ sở đó lựa chọn tham số cho phù 

hợp. Nhƣng việc lựa chọn tham số cho bộ PID để đạt đƣợc hiệu quả tối ƣu 

không phải là bài toán đơn giản vì tính đa dang và phức tạp của đối tƣợng điều 

khiển.  

Trong thực tế,các tham số PID thƣờng đƣợc hiệu chỉnh bởi các chuyên gia 

có kinh nghiệm cả về công nghệ lẫn điều khiển. Do vậy dẫn đến nhu cầu về 

việc hiệu chỉnh tham số PID một cách tự động. Đã có nhiều công trình nghiên 

cứu để tạo ra bộ điều khiển này, nhƣng cách đơn giản và dễ áp dụng nhất là 

phƣơng pháp chỉnh định mờ tham số bộ PID của Zhao, Tomizuka và Isaka  

đƣợc đƣa ra trong tài liệu “Lý thuyết điều khiển mờ” của tác giả Nguyễn Doãn 

Phƣớc và Phan Xuân Minh . Nhƣng trong tài liệu này chỉ ứng dụng phƣơng 

pháp với một trƣờng hợp cụ thể.  

Vấn đề đặt ra là khi cải tiến phƣơng pháp chỉnh định mờ tham số PID của 

Zhao,Tomizuka,Isaka với ba đầu vào thì khả năng chỉnh định có nhanh hơn 

không ,và lớp đối tƣợng có đƣợc mở rộng hơn không? Để trả lời hai câu hỏi 

trên em chọn đề tài :“Đánh giá thuật toán chỉnh định mờ tham số PID với 3 đầu 

vào”. 


