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LỜI NÓI ĐẦU 

 

Robot là đối tượng phi tuyến nên rất khó xác định được chính xác các thông số 

đo lường tại các thời điểm nhất định. Do vậy, bài toán điều khiển cánh tay robot là 

bài toán khá phức tạp. Vì vậy, áp dụng bộ điều khiển mờ thích nghi trong bài toán 

điều khiển cánh tay robot sẽ hứa hẹn là một giải pháp hiệu quả góp phần nâng cao 

hiệu quả làm việc của robot nhờ khả năng di chuyển chính xác đối tượng trong các 

môi trường làm việc.  

Hiện nay trong nước và trên thế giới đã có một số nghiên cứu điều khiển cánh 

tay robot. Tuy nhiên, vẫn chưa thu được các kết quả như mong muốn. Chính vì lý do 

trên tác giả quyết định chọn đề tài: 

 “Nghiên cứu ứng dụng điều khiển mờ thích nghi cho tay máy robot hai bậc tự do”. 

Luận văn chia làm 4 chương: 

Chương 1: Tổng quan về Robot công nghiệp và tay máy 

Chương 2: Tổng quan về các hệ điều khiển 

Chương 3: Thiết kế hệ thống điều khiển mờ thích nghi cho cánh tay robot hai bậc tự 

do và mô phỏng 

Chương 4: Thực nghiệm bộ điều khiển mờ thích nghi trên robot RD5NT. 

Mặc dù hết sức nỗ lực song do quỹ thời gian và kinh nghiệm khoa học còn 

nhiều hạn chế nên bản luận văn không tránh khỏi những thiếu sót, rất mong nhận 

được sự đóng góp của các thầy cô và các bạn đồng nghiệp! 

Tôi xin chân thành cảm ơn Thầy giáo hướng dẫn PGS TS Nguyễn Thanh Hà và các 

thầy cô khác đã tận tình giúp đỡ, định hướng và giúp tôi hoàn thành bản luận văn này! 

Và qua đây xin dành lời biết ơn sâu sắc đến người thân đã hết lòng động viên, 

giúp đỡ tôi trong suốt quá trình học tập và hoàn thành bản luận văn này! 

Thái Nguyên, tháng 5 năm 2014 

Tác giả 

 

 

 

Nguyễn Thị Hòa 
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PHẦN MỞ ĐẦU 

1. Lý do chọn đề tài 

Việc nâng cao chất lượng điều khiển tay máy luôn là vấn đề cấp thiết được nhiều 

nhà khoa học trong và ngoài nước quan tâm. Các hệ thống điều khiển tay máy hiện 

nay chủ yếu dùng phương pháp điều khiển kinh điển và được thiết kế theo phương 

pháp tuyến tính hóa gần đúng. Khi thông số của hệ thống thay đổi thì thống số của bộ 

điều khiển giữ nguyên dẫn đến làm giảm độ chính xác điều khiển ảnh hưởng đến chất 

lượng sản phẩm. 

Với sự ra đời của lý thuyết điều khiển hiện đại (điều khiển thích nghi, điều khiển 

mờ, mạng nơron…) đã tạo điều kiện cho việc xây dựng các bộ điều khiển thông minh 

đáp ứng yêu cầu công nghệ ngày càng cao của nền sản xuất hiện đại. Trong mấy năm 

gần đây đã có nhiều đề tài nghiên cứu ứng dụng hệ mờ để điều khiển các đối tượng 

phi tuyến. Song phần lớn các nghiên cứu chưa đạt được kết quả như mong muốn. 

Trong đề tài này tác giả nghiên cứu và ứng dụng hệ mờ thích nghi để điều khiển tay 

máy hai bậc tự do.  

Trên đây là lý do tác giả chọn đề tài: "Nghiên cứu ứng dụng điều khiển mờ 

thích nghi cho tay máy robot hai bậc tự do" 

2. Mục đích nghiên cứu  

Xây dựng bộ điều khiển mờ thích nghi cho cánh tay robot đảm bảm các yêu 

cầu chất lượng. 

3. Đối tượng nghiên cứu 

 Điều khiển cánh tay robot hai bậc tự do theo mờ thích nghi 

4. Ý nghĩa khoa học, ý nghĩa thực tiễn của đề tài 

a) Ý nghĩa khoa học 

Bộ điều khiển mờ thích nghi đang nổi lên như một công cụ điều khiển các hệ 

thống phi tuyến với các thông số chưa xác định. Điều này có ý nghĩa rất lớn về mặt 

khoa học trong việc điều khiển các đối tượng phi tuyến.  

Đề tài này sẽ đề cập đến ứng dụng của mờ thích nghi trong việc điều khiển đối 

tượng phi tuyến đặc biệt là điều khiển cánh tay robot. 

 


