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LỜI NÓI ĐẦU 

 

1.Tính cấp thiết của đề tài 

Mô hình “ Ball and Beam”(mô hình bóng và tay đòn), viết tắt là 

B&B là một trong số các mô hình trong phòng thí nghiệm của trƣờng đại 

học công nghiệp Thái Nguyên. Đây là mô hình này chuyên dùng để cho 

các học viên học tập và nghiên cứu khoa học trong quá trình cài đặt các 

thuật toán điều khiển. Khi tìm hiểu và nghiên cứu bộ thí nghiệm điều 

khiển B&B không còn hiện trạng nhƣ ban đầu và hoàn toàn không chạy 

đƣợc. Cụ thể là các thông tin về sẩn phẩm, phần mềm điều khiển cũng 

nhƣ máy tính chuyên dụng đều không còn nữa. Mặt khác các linh kiện đã 

lâu năm nên một số không còn chính xác nữa. Đây chính là khó khăn 

không nhỏ trong việc nghiên cứu mô hình thí nghiệm này. 

Để khắc phục cũng nhƣ những tồn tại trên tôi đã tiến hành đo và 

nhận dạng lại các thành phần của hệ thống nhƣ: Động cơ servo, điện trở, 

biến trở, các khớp truyền động, thay thế khối giao tiếp máy tính bằng 

card NI USB6008, kết nối hệ thống với phần mềm Matlab/simulink để cài 

đặt các thuật toán điều khiển. Khi đã khắc phục và đã có đầy đủ các 

thông số của mô hình, Tôi tiến hành nghiên cứu theo đề tài đăng ký làm 

luận văn thạc sỹ là ”Điều Khiển Thích Nghi Hệ Thống Ball And Beam”, 

sử dụng bộ điều khiển LQR và đề xuất thêm khâu bù nhiễu nhằm nâng cao 

chất lƣợng ổn định của hệ thống khi vị trí viên bi cách xa về hai phía. Đây là 

một đề tài điển hình về kỹ thuật điều khiển và đƣợc hầu hết các trƣờng đại 

học kỹ thuật nghiên cứu và thí nghiệm. Mô hình đƣợc ứng dụng nhiều trong 

thực tế nhƣ hệ thống cân bằng máy bay theo phƣơng nằm ngang khi hạ cánh 

dƣới ảnh hƣởng của các dòng khí chuyển động hỗn loạn, điều khiển cân bằng 

trong ôtô v.v.  

 

2.Mục tiêu đạt được của luận văn 

Xác định đƣợc các thông số vật lý thực của hệ thống Ball and Beam 

thông qua nhận dạng, đo đạc và tính toán 


