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Trong nhiều năm trở lại đây, với sự phát triển mạnh mẽ về khoa học kỹ 

thuật đã góp phần thúc đẩy sự phát triển nền công nghiệp hóa, hiện đại hóa 

trong và ngoài nước. Vì vậy để đem lại chất lượng kỹ thuật và hiệu quả kinh 

tế cao hơn thì cần phải sử dụng và ứng dụng các hệ thống hiện đại hơn. Trong 

lĩnh vực công nghiệp, hệ thống nâng từ (Maglev) được sử dụng rộng rãi trong 

nhiều hệ thống kỹ thuật và đem lại những lợi ích đáng kể. Hệ nâng vật bằng 

từ trường (Magnetic levitation system) là một hệ phi tuyến được 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 phương tiện giao 

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

máy móc với môi trường bên ngoài. Hiện nay, nhiều phương tiện di chuyển đi 

lại sử dụng hệ thống nâng vật trong từ trường (Maglev) hoạt động dựa theo 

nguyên lý từ trường đẩy, phương pháp này nhanh hơn và tiện hơn so với các 

phương tiện có bánh. Hệ thống nâng vật trong từ trường như tàu đệm từ tốc 

độ cao được sử dụng phổ biến ở nhiều quốc gia như Nhật Bản, Mỹ...  đây là 

một phương tiện chuyên chở được nâng lên, dẫn lái và đẩy tới bởi lực từ hoặc 

lực điện từ. Phương pháp này có thể nhanh, tiết kiệm chi phí và tiện nghi hơn 

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

các cấu trúc cơ khí. 

Các hệ thống nâng từ được phân chia như các hệ thống hút hoặc đẩy 

dựa trên nguồn gốc của lực từ. Những loại này có độ phi tuyến cao và thường 

thay đổi vòng mở nên rất khó đưa vào trong các hệ thống điều khiển. Vì vậy 

nó rất quan trọng đối với việc xây dựng cấu trúc bộ điều khiển hiệu suất cao 

trong việc điều chỉnh vị trí của vật được nâng. Hệ thống này được một số tác 

giả nghiên cứu và điều khiển thành công với nhiều phương pháp khác nhau. 

Tuy nhiên trên thực tế, việc xác định mô hình của đối tượng đặc biệt là các 

đối tượng phi tuyến cao sẽ gặp nhiều khó khăn và đôi khi không đạt được kết 

quả như mong muốn.  


