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MỞ ĐẦU 

 

1. Tính khoa học và cấp thiết của luận án 

Hiện nay, việc nâng cao chất lƣợng của hệ thống điều khiển luôn đƣợc các 

nhà khoa học quan tâm nghiên cứu với các phƣơng pháp điều khiển mới. 

Cùng với việc thiết kế hệ tuyến tính, ngƣời ta có thể chế tạo đƣợc các hệ 

thống điều khiển phi tuyến nhờ máy tính có bộ nhớ lớn. 

Hệ mờ và logic mờ do L. Zadeh đƣa ra năm 1965 đã cố gắng mô tả một 

cách toán học những khái niệm mơ hồ mà logic kinh điển không làm đƣợc. 

Đó là việc xây dựng các các phƣơng pháp lập luận xấp xỉ để mô hình hóa quá 

trình suy luận của con ngƣời.  

Các tác giả N.C. Ho và W. Wechler đã xây dựng cấu trúc toán học cho 

biến ngôn ngữ qua việc định lƣợng biến ngôn ngữ bằng một giá trị thực trong 

khoảng [0,1]. Do đó, lý thuyết đại số gia tử (Hedge Algebra - HA) tỏ ra khá 

hiệu quả trong việc đơn giản hóa quá trình tính toán dựa trên tập ngôn ngữ tự 

nhiên.  

Tuy nhiên, trong lĩnh vực điều khiển các đối tƣợng phi tuyến, việc áp dụng 

ĐSGT còn là một vấn đề mới và chỉ đƣợc một số ít các nhà khoa học quan 

tâm nghiên cứu. Vì vậy, luận án đề xuất một phƣơng pháp mới là sử dụng đại 

số gia tử trong bài toán điều khiển các đối tƣợng phi tuyến. Kết quả nghiên 

cứu sẽ khẳng định thêm hiệu quả của lý thuyết ĐSGT với đối tƣợng phi tuyến 

và mở ra khả năng ứng dụng trong thực tế.  

2. Phạm vi nghiên cứu, đối tƣợng và phƣơng pháp luận 

Luận văn đã nghiên cứu thiết kế bộ điều khiển sử dụng đại số gia tử và 

và phát triển phƣơng pháp thiết kế cho một số đối tƣợng công nghiệp 

Phƣơng pháp luận của việc nghiên cứu là xuất phát từ lý thuyết về Đại 

số Gia tử, thiết kế bộ điều khiển , mô phỏng và kiểm chứng kết quả của việc 


