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MỞ ĐẦU 

1. Lý do chọn đề tài 

Hiện nay với tiến bộ khoa học kỹ thuật, mối quan tâm hàng đầu của hầu 

hết các quốc gia là nghiên cứu, chế tạo và dần thay thế các hệ thống lạc hậu, 

lỗi thời bằng các hệ thống hiện đại, vẫn đảm bảo các yêu cầu kỹ thuật mà hiệu 

suất làm việc cũng nhƣ hiệu quả kinh tế cao hơn. Một trong những nghiên cứu 

mang tính ứng dụng cao ở một số nƣớc phát triển và cũng là trào lƣu nghiên 

cứu đang đƣợc phát triển trên phạm vi toàn cầu là nghiên cứu chế tạo hệ 

thống nâng từ.  

Hệ thống nâng từ áp dụng phƣơng pháp nâng một đối tƣợng nào đó mà 

không có sự hỗ trợ nào khác ngoài từ trƣờng. Công nghệ nâng từ đƣợc ra đời 

vào năm 1839 với sự xuất hiện của định lý Earnshaw. Hệ nâng vật bằng từ 

trƣờng (Magnetic levitation system) là một hệ phi tuyến đƣợc ứng dụng nhiều 

trong kỹ thuật robot, phi thuyền không gian, các đệm từ triệt tiêu ma sát ở các 

ổ trục quay thay cho các ổ đỡ cơ khí truyền thống, các phƣơng tiện giao thông 

chạy trên đệm từ với tốc độ cao, cách ly dao động giữa các bộ phận máy móc 

với môi trƣờng bên ngoài...Hệ thống nâng vật trong từ trƣờng nhƣ tàu đệm từ 

là một phƣơng tiện chuyên chở đƣợc nâng lên, dẫn lái và đẩy tới bởi lực từ 

hoặc lực điện từ. Phƣơng pháp này có thể nhanh và tiện nghi hơn các loại 

phƣơng tiện công cộng sử dụng bánh xe, do giảm ma sát và loại bỏ các cấu 

trúc cơ khí. Tàu đệm từ có thể đạt đến tốc độ ngang máy bay sử dụng động cơ 

cánh quạt hay phản lực, tức là khoảng 500 đến 580 km/h.  

Hệ thống này đƣợc một số tác giả nghiên cứu và điều khiển thành công 

với nhiều phƣơng pháp điều khiển phi tuyến.  Mặc dù các nghiên cứu về điều 

khiển phi tuyến đã có nhiều bƣớc tiến quan trọng, tuy nhiên vấn đề trở nên 

phức tạp hơn khi hệ phi tuyến có chứa các thành phần không rõ làm mất tính 

ổn định của hệ. Các đặc tính không rõ này có thể xuất phát từ các nguồn nhiễu 
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đầu vào, động học chƣa biết của đối tƣợng, sai số của các mô hình thay thế 

hoặc các tác động bên ngoài. Để điều khiển ổn định hệ, các phƣơng pháp thiết 

kế sử dụng hệ mờ nhằm loại bỏ tính bất định của mô hình, từ đó tìm cách giảm 

trừ tác động của các thành phần này để đạt chất lƣợng điều khiển tốt nhất.  

Khái niệm về logic mờ đƣợc giáo sƣ L.A Zadeh  đƣa ra lần đầu tiên năm 

1965, tại trƣờng đại học Berkeley, bang California - Mỹ. Từ đó lý thuyết mờ 

đã phát triển và ứng dụng rộng rãi, đặc biệt là trong lĩnh vực tự động hóa. Ƣu 

điểm cơ bản của kỹ thuật điều khiển mờ là không cần biết trƣớc mô hình toán 

của đối tƣợng một cách chính xác, khác với kỹ thuật điều khiển kinh điển là 

hoàn toàn dựa vào thông tin chính xác tuyệt đối mà trong nhiều ứng dụng là 

không cần thiết hoặc không thể có đƣợc. Nó là phƣơng pháp điều khiển thực 

sự hữu dụng đối với các đối tƣợng phức tạp mà ta chƣa biết rõ hàm truyền. 

Logic mờ có thể giải quyết các vấn đề mà điều khiển kinh điển không làm 

đƣợc. Mặt khác, khi sử dụng các bộ điều khiển mờ thì khối lƣợng công việc 

thiết kế giảm đi nhiều do không cần sử dụng mô hình đối tƣợng; đối với các 

bài toán có độ phức tạp cao thì giải pháp dùng điều khiển mờ cho phép giảm 

khối lƣợng tính toán. Việc ứng dụng hệ mờ để điều khiển còn cho phép phát 

triển các bộ điều khiển thích nghi do tham số có thể chỉnh định trực tiếp trong 

quá trình hoạt động. Trong công nghiệp, hệ mờ còn đƣợc nghiên cứu kết hợp 

với hệ PID kinh điển nhằm tận dụng các ƣu điểm của cả hai hệ thống, cho 

phép nâng cao chất lƣợng điều khiển. 

Thực tế hiện nay, trong phòng thí nghiệm của nhà trƣờng còn rất thiếu  

mô hình ứng dụng của hệ thống nâng từ để phục vụ cho công tác giảng dạy, 

học tập cũng nhƣ nghiên cứu của sinh viên. Việc thiết kế mô hình thực hệ 

thống nâng từ, cũng nhƣ xây dựng mô hình toán học và thay thế phƣơng pháp 

điều khiển kinh điển bằng cách sử dụng hệ mờ là không hề đơn giản. Nhƣng 


