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                                              LỜI NÓI ĐẦU 

    1. Lý do chọn đề tài 

 Ngày nay, điều khiển chuyển động chính xác, tốc độ cao đã và đang được 

ứng dụng rất rộng rãi trong nhiều lĩnh vực sản xuất và đời sống như điều khiển 

máy in, điều khiển hành trình, điều khiển cánh tay robot v.v...  Đã có rất nhiều 

phương pháp khác nhau nh m thực hiện nhiệm vụ này như dùng bộ điều khiển 

 ID truyền thống, STR (Self Tuning Regulator) v.v... Tuy nhiên, đối với hệ thống 

máy in, khi yêu cầu điều khiển là hình in ra phải giống như hình mẫu, tốc độ in 

cao (năng suất cao) thì lại đối mặt với rất nhiều khó khăn như: thông số của đối 

tượng điều khiển thay đổi, tác động xấu của nhiễu đo, tác động của nhiễu hệ 

thống. Do vậy khi các máy in làm việc với yêu cầu độ ổn định và độ chính xác cao 

thì các bộ điều khiển trên thể hiện các hạn chế. 

          Hệ thống điều khiển thích nghi là hệ thống mà cấu tr c và tham số của bộ 

điều khiển có thể thay đổi theo sự biến thiên thông số của hệ sao cho chất lượng 

đảm bảo các chỉ tiêu đã định. Đặc biệt hệ điều khiển Learning Feed Forward 

Control (LFFC) trên cơ sở thích nghi theo mô hình mẫu (Model Reference Adaptive 

System: MRAS), đã được nghiên cứu và thiết kế ứng dụng trong thực tế. Bộ điều 

khiển này có ưu điểm là có khả năng kháng nhiễu hệ thống (System Noise) có hiệu 

quả, nhờ đó độ chính xác và độ ổn định của hệ có thể đồng thời đạt được. 

   Việc ứng dụng Learning Feed Forward trên cơ sở MRAS để điều khiển 

chính xác vị trí máy in s  nâng cao chất lượng của hệ thống. Vì vậy tác giả lựa chọn 

đề tài: “Thiết kế, chế tạo hệ thống điều khiển chuyển động máy in sử dụng thuật 

toán PID kết hợp LFFC” 

 Luận văn tập trung nghiên cứu xây dựng thuật toán  ID kết hợp LFFC để 

điều khiển chuyển động của máy in. 

  hương pháp nghiên cứu của đề tài như sau: 

- Nghiên cứu lý thuyết và xây dựng mô hình toán của hệ máy in, thiết kế bộ 

điều khiển. 

- Kiểm chứng kết quả thiết kế thông qua mô phỏng b ng phần mềm Matlab 

Simulink và thực nghiệm trên mô hình thực 
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