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LỜI NÓI ĐẦU 
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. 

Những ứng dụng kỹ thuật tự động hóa trong công nghiệp ngày càng được phát 

triển để làm tăng năng suất của dây chuyền công nghệ, cải tiến chất lượng sản phẩm, 

đồng thời cải thiện điều kiện lao động. Đạt được vấn đề đó phải xét đến những hệ 

thống tự động hóa linh hoạt, chính xác, dễ điều khiển. 

Trước những năm 1990, ở nước ta, việc ứng dụng kỹ thuật tự động hóa trong 

công nghiệp còn rất sơ khai. Trong những năm gần đây, nhiều cơ sở công nghiệp đã 

bắt đầu nhập các dây chuyền tự động để lắp ráp linh kiện điện tử, thao tác hàn vỏ xe ô 

tô, xe máy, sơn phủ bề mặt, máy ép kim loại, đóng gói các chất phóng xạ nguy hiểm,…  

Với sự phát triển nhanh chóng của kỹ thuật vi xử lý và vi tính, người ta đã tổng 

hợp ra các hệ điều khiển rất phức tạp, trong đó thiết bị điều khiển chính là máy tính có 

thêm các thiết bị ghép phối ADC và DAC. Các thuật toán điều khiển được tính toán 

theo các phương pháp tối ưu và thích nghi. Hơn nữa, trong những năm gần đây, xuất 

hiện nhiều công cụ phần mềm làm xúc tiến mạnh mẽ việc nghiên cứu phát triển các hệ 

thống điều khiển tự động, trong đó phải kể đến phần mềm Matlab, là công cụ do 

MathWorks xây dựng nên. Đến năm 2008, phần mềm này đã có đến phiên bản 8.0. 

Hiện nay, có nhiều nguyên tắc điều khiển chuyển động: 

- Nguyên tắc điều khiển theo bù nhiễu 

- Nguyên tắc điều khiển theo độ sai lệch 

- Nguyên tắc điều khiển hỗn hợp theo độ sai lệch và bù nhiễu 

Vấn đề cần đạt đến là hệ thống hoạt động đơn giản, chất lượng, độ chính xác và 

độ ổn định cao. 

Việc điều khiển chuyển động đã được nghiên cứu và ứng dụng trong nhiều lĩnh 

vực, đã được đăng tải trên nhiều sách báo và tài liệu. Các phương pháp điều khiển quỹ 
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đạo chuyển động chuẩn thường được thiết kế là điều khiển động lực học ngược, điều 

khiển động lực học ngược thích nghi, điều khiển thích nghi theo mô hình mẫu, điều 

khiển thích nghi trực tiếp và gián tiếp, điều khiển thích nghi theo sai lệch, điều khiển 

kiểu trượt,… 

Nhằm đáp ứng được mục tiêu của luận văn là nâng cao chất lượng hệ  điều khiển 

chuyển động, tôi đã phân tích các ưu nhược đi ểm của các phương pháp điều khiển 

chuyển động nói trên trong chương I, từ đó nhận thấy rằng phương pháp điều khiển 

trượt có những ưu điểm nổi bật hơn các phương pháp khác, nhưng vấn đề còn lại là 

phải khắc phục nhược điểm của phương pháp này là hiện tượng rung (chattering). 

Mục tiêu của vấn đề cần nghiên cứu là với những ưu điểm của phương pháp điều 

khiển trượt, tìm cách khắc phục nhược điểm của nó bằng cách chọn thuật toán điều 

khiển ít phức tạp nhất để giảm tối đa vấn đề chattering của bộ điều khiển trượt mà sai 

lệch quỹ đạo và tính ổn định của hệ thống kín đã được minh chứng thông qua việc sử 

dụng tiêu chuẩn ổn định Lyapunov. Phương pháp được thực hiện bằng việc nghiên cứu 

mô phỏng hệ thống trên Simulink của Matlab với quỹ đạo chuyển động, như vậy mới 

chứng minh được tính đúng đắn và khẳng định việc chọn luật điều khiển cho phương 

pháp điều khiển trượt đưa ra là đơn giản, đáp ứng được các yêu cầu về độ chính xác và 

độ ổn định cao của hệ thống, đồng thời giảm nhỏ được hiện tượng chattering.  

Chương I : Tổng quan hệ điều khiển chuyển động . Nội dung chương này nêu 

lên những phương pháp điều khiển chuyển động, phân tích ưu nhược điểm của từng 

phương pháp và lựa chọn phương pháp điều khiển trượt làm cơ sở cho việc nghiên cứu 

đề tài. 

Chương II : Các phương pháp cải tiến chất lượng điều khiển trượt cho hệ 

điều khiển chuyển động Chương này nêu lên các phương pháp đã được nghiên cứu 

của các tác giả Y.J. Huang, M. Tomizuka, J.J.E. Slotine đã áp dụng phương pháp điều 

khiển trượt và các giải pháp để cải thiện chất lượng điều khiển, từ đó luận án nêu lên 


