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LỜI NÓI ĐẦU 

 

Ngày nay, khoa học kỹ thuật đạt rất nhiều tiến bộ trong lĩnh vực điều 

khiển tự động hóa. Các hệ thống điều khiển đƣợc áp dụng các quy luật điều 

khiển kinh điển, điều khiển hiện đại, điều khiển thông minh, điều khiển bằng 

trí tuệ nhân tạo. Kết quả thu đƣợc là hệ thống hoạt động với độ chính xác cao, 

tính ổn định bền vững, và thời gian đáp ứng nhanh. Trong điều khiển công 

nghiệp có nhiều bộ điều khiến nhƣ PID truyền thống, PID thích nghi, LFFC 

(Learing Feed –Forword contronl) và LQG (Linear Quadratic Gaussan)… 

Nhƣng để giải quyết các vấn đề  nhƣ điều khiển vị trí, điều khiển vận tốc, điều 

khiển mức… thì điều khiển thích nghi theo mô hình mẫu là m

. 

Trong hệ thống điều khiển tƣơng tự, các bộ điều khiển sử dụng thiết bị 

liên tục và những mạch điện. Trong hệ thống điều khiển số, các bộ điều khiển 

sử dụng thiết bị số và các mạch điện. Lựa chọn giữa hệ thống điều khiển 

tƣơng tự và điều khiển số phụ thuộc vào các ứng dụng, điều kiện yêu cầu cụ 

thể. Lợi thế quan trọng của hệ thống điều khiển tƣơng tự vƣợt hơn điều khiển 

số là ở bên trong hệ thống điều khiển tƣơng tự, bất kỳ sự thay đổi trong cả đáp 

ứng đầu vào tham khảo hoặc rối loạn hệ thống ngay lập tức cảm nhận đƣợc, 

và các bộ điều khiển điều chỉnh đầu ra sao cho phù hợp [1].  Tuy nhiên, các 

bộ điều khiển tƣơng tự đƣợc đề nghị sử dụng trong các hệ thống không phức 

tạp, tinh vi. Trong thực tế, hầu hết các hệ thống điều khiển tƣơng tự đã dùng 

các mạch khuếch đại thuật toán nhƣ các khối xây dựng cơ bản. 

Mạch khuếch đại thuật toán có những ứng dụng trải rộng trong rất nhiều các 

thiết bị điện tử hiện nay từ các thiết bị điện tử dân dụng, công nghiệp và 

nghiên cứu khoa học. Mạch KĐTT thƣờng đƣợc gọi tắt là OP-AMP là 1 mạch 

khuếch đại “ DC couple “ với hệ số khuếch đại rất cao, có đầu vào vi sai và 

thông thƣờng đầu có đầu ra đơn [2]. Những thiết bị khuếch


