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DANH MỤC CÁC TỪ VIẾT TẮT 

 

PID  Bộ điều khiển tỷ lệ - tích phân - vi phân  

LQR Phương pháp tối ưu tuyến tính dạng toàn phương  

MIMO  
Hệ thống nhiều đầu vào, nhiều đầu ra (Multi Inputs - Multi 

Outputs)  

SISO 
Hệ thống có một tín hiệu vào, một tín hiệu ra (Single Inputs - 

Single Outputs)  

NL 
Hệ thống phi tuyến với khâu phi tuyến đứng trước tuyến tính 

(nonlinearlinear)  

LN 
Hệ thống phi tuyến với khâu tuyến tính đứng trước khâu phi 

tuyến (nonlinearlinear)  
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LỜI NÓI ĐẦU 

 Các đối tượng điều khiển trong thực tế phần lớn là các đối tượng phi 

tuyến, do đó việc nghiên cứu hệ phi tuyến và lý thuyết điều khiển để điều 

khiển các đối tượng phi tuyến là việc làm cần thiết, luôn thu hút được sự quan 

tâm của những người làm việc, nghiên cứu trong lĩnh vực kỹ thuật điều khiển 

và tự động hoá. 

 Trong những năm gần đây, điều khiển phi tuyến đã có những bước 

nhảy vọt về chất lượng cả trong lý thuyết và ứng dụng. Nhiều phương pháp đi 

theo hướng tuyến tính hóa mô hình đối tượng ở lân cận điểm làm việc rồi từ 

đó thiết kế các luật điều khiển trên cơ sở lý thuyết tuyến tính. Một trong 

những hướng đi đó là phương pháp tuyến tính hóa mở rộng (còn gọi là kỹ 

thuật thiết kế Gain-Scheduling). Tuyến tính hóa mở rộng được thực hiện qua 

hai bước, đầu tiên, từ mô hình toán học ta tiến hành tham số hóa điểm cân 

bằng và xây dựng mô hình tham số hóa cho đối tượng, sau đó thiết kế bộ điều 

khiển phi tuyến trên cơ sở mô hình tham số hóa.  

 Trong khuôn khổ luận văn này tôi đã đi vào nghiên cứu về hệ phi tuyến 

và tuyến tính hóa hệ phi tuyến trong lân cận điểm làm việc đây là cơ sở cho 

việc nghiên cứu phương pháp tuyến tính hóa mở rộng (Gain-Scheduling) để 

thiết kế bộ điều khiển cho hệ phi tuyến. Ứng dụng phương pháp thiết kế Gain-

Scheduling để thiết kế bộ điều khiển cho một đối tượng cụ thể từ đó thấy 

được ưu điểm nổi bật cũng như những hạn chế của nó. Sử dụng phương pháp 

này, ta hoàn toàn có thể áp dụng các phương pháp thiết kế quen thuộc trong lý 

thuyết điều khiển tuyến tính như phương pháp gán điểm cực, phương pháp 

thiết kế luật điều khiển PID trên cơ sở hàm truyền của hệ, phương pháp tối ưu 

tuyến tính dạng toàn phương LQR… . 

 Sau thời gian tìm hiểu và nghiên cứu đến nay luận văn của tôi đã hoàn 

thành. Thành công này phải kể đến sự giúp đỡ tận tình của các thầy cô giáo 


