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LỜI CAM ĐOAN 

Tên tôi là: Trần Thị Thanh Ngân 

Sinh ngày 04 tháng 6 năm 1988 

Học viên lớp cao học K16.KTĐK&TĐH_Trường Đại học kỹ thuật Công 

nghiệp Thái nguyên 

 Tôi xin cam đoan luận văn “Nghiên cứu điều khiển cho đối tượng có 

mô hình bất định - ứng dụng điều khiển cân bằng xe hai bánh” do thầy 

giáo PGS.TS Nguyễn Hữu Công hướng dẫn là công trình nghiên cứu của tôi. 

Tất cả tài liệu tham khảo đều có nguồn gốc, xuất xứ rõ ràng. 

 Tôi xin cam đoan tất cả những nội dung trong luận văn đều đúng với 

yêu cầu của thầy giáo hướng dẫn. Nếu có vấn đề gì trong nội dung của luận 

văn, tôi xin hoàn toàn chịu trách nhiệm với lời cam đoan của mình. 

 Thái nguyên, ngày 27 tháng 01 năm 2016 

Học viên 

 

 

Trần Thị Thanh Ngân 
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LỜI CẢM ƠN 

Sau thời gian nghiên cứu, làm việc khẩn trương và được sự hướng dẫn tận 

tình của thầy giáo PGS.TS Nguyễn Hữu Công, luận văn với đề tài  

“ Nghiên cứu điều khiển cho đối tượng có mô hình bất định - ứng dụng 

điều khiển cân bằng xe hai bánh” đã được hoàn thành.  

Tác giả xin bày tỏ lòng biết ơn sâu sắc tới: 

Thầy giáo PGS.TS Nguyễn Hữu Công đã tận tình chỉ dẫn, giúp đỡ tác giả 

hoàn thành luận văn. 

Các thầy cô giáo trường Đại học kỹ thuật Công nghiệp Thái Nguyên, bạn 

bè đồng nghiệp đã quan tâm động viên, giúp đỡ tác giả trong suốt quá trình 

học tập để hoàn thành luận văn này. 

Mặc dù đã cố gắng hết sức, tuy nhiên do điều kiện thời gian và kinh 

nghiệm bản thân còn hạn chế nên đề tài không thể tránh khỏi thiếu sót. Vì vậy 

tác giả mong nhận được sự đóng góp ý kiến của các thầy cô giáo và bạn bè 

đồng nghiệp. 

Tôi xin chân thành cảm ơn! 

 Thái nguyên, ngày 27 tháng 01 năm 2016 

Tác giả 

 

 

Trần Thị Thanh Ngân 
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MỞ ĐẦU  

1. Tính cấp thiết của đề tài 

Bài toán điều khiển cân bằng rôbốt đang là một bài toán rất được quan 

tâm, do khả năng ứng dụng của rôbốt là rất đa dạng. Một trong số đó là bài 

toán điều khiển cân bằng xe hai bánh. Xe 2 bánh tự cân bằng là loại phương 

tiện di chuyển cá nhân được sử dụng phổ biến tại một số nước phát triển. Với 

ưu điểm: di chuyển linh hoạt, điều khiển dễ dàng, chiếm ít không gian và 

không sinh ra khí thải. Điều khiển cân bằng xe hai bánh hiện nay đang gặp 

một khó khăn là đối tượng điều khiển là khâu không ổn định và luôn bị nhiễu 

tác động. Nguồn gốc của các yếu tố bất định này có thể là [3]: 

- Đối tượng đã được mô tả một cách không đầy đủ, mô hình mô tả đối 

tượng không chính xác. 

- Mô hình đối tượng mà ta sử dụng là một mô hình đơn giản, được xấp xỉ 

từ mô hình phức tạp mô tả chính xác đối tượng 

Những bài toán điều khiển có yếu tố bất định của đối tượng điều khiển 

được thể hiện qua sự thay đổi của tham số trong mô hình đối tượng sẽ được 

gọi là bài toán bền vững với sai lệch mô hình có cấu trúc. Ngược lại, nếu các 

yếu tố bất định lại nằm ở cấu trúc mô hình thì bài toán có tên gọi là bài toán 

bền vững với sai lệch mô hình không có cấu trúc. 

Trong bài toán điều khiển này bộ điều khiển được thiết kế theo thuật toán 

điều khiển bền vững. Lý thuyết điều khiển bền vững là một lý thuyết điều 

khiển hiện đại cho việc thiết kế các bộ điều khiển tối ưu và bền vững cho các 

đối tượng điều khiển có thông số thay đổi hoặc chịu tác động của nhiễu bên 

ngoài. Ứng dụng phương pháp điều khiển này tôi đưa ra đề tài “ Nghiên cứu 

điều khiển cho đối tượng có mô hình bất định - ứng dụng điều khiển cân bằng 

xe 2 bánh ” 
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