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Mở Đầu 

1. Tính cấp thiết của đề tài 

Việc nghiên cứu và ứng dụng lý thuyết điều khiển thông minh vào thực 

tế với mục đích giải phóng sức lao động, tăng năng suất và hạ giá thành sản 

phẩm; đồng thời sản phẩm tạo ra đáp ứng đƣợc các yêu cầu ngày càng cao 

(chất lƣợng, hình thức, …) của xã hội là việc làm cần thiết. 

Bộ điều khiển tối ƣu tuyến tính dạng toàn phƣơng LQR (Linear 

Quadratic regulator) là thuật toán điều khiển đƣợc xây dựng dựa trên cơ sở 

nguyên lý phản hồi trạng thái. Tham số của bộ điều khiển đƣợc xác định nhờ 

việc giải phƣơng trình RICATI khi biết mô hình toán tuyến tính của đối 

tƣợng. Khi không có đƣợc mô hình toán tuyến tính của đối tƣợng thì không 

thể có lời giải cho bài toán điều khiển tối ƣu LQR theo các biểu thức giải tích 

thông thƣờng. Trong trƣờng hợp này ta có thể dùng thuật toán di truyền để 

tìm lời giải tối ƣu và đây cũng là hƣớng nghiên cứu chính của bản luận van. 

2. Mục đích nghiên cứu 

Việc điều khiển hệ chuyển động theo mong muốn là vấn đề tồn tại thực 

tế cần nghiên cứu giải quyết. Hiện nay phƣơng tiện lý thuyết và thực nghiệm 

cho phép thực hiện đƣợc các bài toán phức tạp để tìm đƣợc thông số điều 

khiển tối ƣu nhằm nâng cao đƣợc các các chỉ tiêu chất lƣợng của hệ. 

Mục tiêu của luận văn là nghiên cứu điều khiển tối ƣu, điều khiển 

LQR, thuật toán di truyền và ứng dụng để xác định tham số tối ƣu của bộ điều 

khiển LQR trong điều khiển hệ chuyển động. 

3. Đối tƣợng và phạm vi nghiên cứu  

Đối tƣợng nghiên cứu: 

- Xây dựng đƣợc thuật toán di truyền để xác định tham số tối ƣu của bộ 

điều khiển LQR. Ứng dụng kết quả cho một hệ chuyển động thực tế. 


