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MỞ ĐẦU 

1. Mục tiêu của luận văn 

Truyền động có khe hở đang được nhiều khoa học và NCS quan tâm bởi nó 

xuất hiện nhiều trong các dây chuyền sản xuất công nghiệp. Việc điều khiển đảm 

bảo chất lượng cho hệ thống được quan tâm nhiều nhất. Hiện nay các bộ điều khiển 

cho các hệ thống truyền động có khe hở có chất lượng thấp như bộ điều khiển PID 

kinh điển, điều khiển không bị chặn. Thực tế này là do động lực học của các hệ 

thống truyền động có khe hở có tính phi tuyến, các phương pháp thiết kế các bộ 

điều khiển cho các hệ phi tuyến chưa được nghiên cứu và phát triển hoàn thiện để 

có thể ứng dụng vào việc thiết kế bộ điều khiển đảm bảo cho các hệ thống truyền 

động có khe hở có khả năng hoạt động tốt trong mọi chế độ làm việc. Hơn nữa sau 

này, tôi có dự định giảng dạy tại Các Trường Cao đẳng ,Trung cấp dạy nghề hoặc 

công tác tại các nhà máy sản xuất công nghiệp... Nơi các hệ thống truyền động có 

khe hở, các thiết bị truyền động có khe hở được sử dụng rất rộng rãi như các hệ 

truyền động bánh răng, hệ truyền động đai vv… Việc nghiên cứu hệ thống điều 

khiển hệ thống truyền động có khe hở tại trường Đại học Kỹ thuật Công nghiệp 

Thái Nguyên sẽ giúp tôi có có sở để tiếp cận và làm chủ các thiết bị tại nơi công tác 

sau này…Vì vậy tôi chọn đề tài: "Cải thiện chất lƣợng điều khiển hệ thống 

truyền động có khe hở bằng bộ điều khiển thích nghi". 

2. Mục tiêu nghiên cứu   

-  Xây dựng mô tả toán học của hệ thống truyền động có khe hở. 

- Thiết kế bộ điều khiển PID. 

- Thiết kế điều khiển thích nghi. 

- Mô phỏng và thực nghiệm về điều khiển hệ thống truyền động có khe hở 

trên thiết bị thực của phòng thí nghiệm. 

3. Nội dung của luận văn   

Với mục tiêu đặt ra, nội dung luận văn bao gồm các chương sau:  

Chương 1: Hệ truyền động có khe hở 

Chương 2: Cấu trúc điều khiển hệ truyền động có khe hở 

Chương 3: Cải thiện chất lượng điều khiển hệ truyền động có khe hở bằng bộ 

điều khiển mờ thích nghi. 

Chương 4: Kết quả thí nghiệm hệ truyền động có khe hở. 


