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MỞ ĐẦU 

1. Lý do chọn đề tài  

 Cùng với sự phát triển mạnh mẽ lý thuyết điều khiển hiện đại và thông minh; hệ 

mờ và mạng noron ngày càng được ứng dụng rộng rãi trong nhiều lĩnh vực. Hệ mờ dựa 

trên logic của con người, với ưu điểm đơn giản và xử lý chính xác những thông tin không 

chắc chắn và mạng nơ ron có khả năng tự học hỏi, tự chỉnh định cho phù hợp với sự thay 

đổi của đối tượng điều khiển; sự kết hợp giữa hệ mờ và mạng noron nhân tạo đã đem lại 

nhiều hiệu quả đáng kể trong lĩnh vực điều khiển và tự động hóa. Trong những năm gần 

đây đã có nhiều đề tài nghiên cứu ứng dụng hệ nơ ron mờ để điều khiển các đối tượng phi 

tuyến [6], [7], [10]  và cũng đã thu được một số kết quả nhất định. Việc nghiên cứu thiết 

kế bộ điều khiển cho robot đảm bảo các yêu cầu chất lượng là rất cần thiết và có ý nghĩa. 

Trong đề tài này tác giả trình bày ứng dụng mạng noron nhân tạo và hệ điều khiển mờ để 

thiết kế bộ điều khiển nâng cao chất lượng điều khiển cánh tay máy. 

 Xuất phát từ tính cấp thiết nâng cao chất lượng điều khiển robot và mong muốn áp 

dụng hệ điều khiển nơ ron mờ (NEFCON) vào thực tiễn là đối tượng robot 5 bậc tự do 

nên bản thân tôi chọn đề tài : “Hệ nơ ron mờ và ứng dụng cho robot 5 bậc tự do” 

2. Mục đích nghiên cứu  

 Xây dựng bộ điều khiển noron mờ cho cánh tay robot đảm bảm các yêu cầu chất 

lượng, kiểm tra kết quả thông qua mô phỏng và thực nghiệm. 

3. Đối tượng nghiên cứu  

 Điều khiển tay robot theo hệ noron mờ  

4. Ý nghĩa khoa học, ý nghĩa thực tiễn của đề tài  

a) Ý nghĩa khoa học  

 Hệ thống noron mờ đang nổi lên như một công cụ điều khiển các hệ thống phi 

tuyến với các thông số chưa xác định. Việc kết hợp giữa phương pháp noron và phương 

pháp mờ đem lại khả năng tuyệt vời cho sự linh hoạt và học theo thao tác của con người. 

Điều này có ý nghĩa rất lớn về mặt khoa học trong việc điều khiển các đối tượng phi 

tuyến. 


