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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. Khi bắt đầu nhận luận văn 

nghiên cứu điều khiển tay máy, dưới dự hướng dẫn nhiệt tình của thầy giáo hướng 

dẫn PGS.TS Lại Khắc Lãi, tác giả đã tìm hiểu nhiều công trình đã công bố trước 

đây và nhận thấy, các hệ thống điều khiển tay máy chủ yếu dung phương pháp điều 

khiển kinh điển và được thiết kế theo phương pháp tuyến tính hóa gần dung. Khi 

thông số của hệ thống thay đổi thì thông số của bộ điều khiển giữ nguyên dẫn đến 

làm giảm độ chính xác điều khiển ảnh hưởng đến chất lượng sản phẩm. 

Rất may cho tác giả khi thực hiện luận văn này là gần đây việc ứng dụng các 

lý thuyết điều khiển hiện đại (điều khiển thích nghi, điều khiển mờ, mạng nơron…) 

đã được áp dụng cho rất nhiều các ứng dựng và thu được kết quả rất tốt, do đó đã 

thúc đẩy tác giả xây dựng các bộ điều khiển hiện đại cho điều khiển tay máy. Có 

nhiều nghiên cứu đã công bố trong mấy năm gần đây về ứng dụng hệ mờ, Nơron để 

điều khiển đối các đối tượng phi tuyến [7], [8], [12], [16] cũng như tay máy. Song 

phần lớn các nghiên cứu chưa đề cập đến áp dụng hệ điều khiển NEFCON (Nơron 

mờ) và hầu hết các công trình đó mới đạt được những kết quả nhất định.  

Xuất phát từ quan điểm trên và để nâng cao hiểu biết về hệ điều khiển 

NEFCON cho bản thân nên tôi đã chọn đề tài: "Nghiên cứu ứng dụng nơron mờ 

để cải thiện nhận dạng hệ phi tuyến". 

2. Mục đích nghiên cứu  

Xây dựng bộ điều khiển NEFCON cho cánh tay robot đảm bảm các yêu 

cầu chất lượng, so sánh với chất lượng khi điều khiển tay máy dung bộ điều 

khiển kinh điển. 

Kiểm chứng thuật toán bằng mô phỏng và thực nghiệm. 

3. Đối tƣợng nghiên cứu 

 Điều khiển cánh tay robot theo bộ điều khiển NEFCON 

 

 


