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LỜI NÓI ĐẦU 

Những năm gần đây lý thuyết điều khiển hiện đại đã đƣợc ứng dụng rộng  rãi  

trong thực tế trong đó có điều khiển thích nghi. Đặc biệt là điều khiển thích nghi 

cho các hệ phi tuyến. Trong quá trình mô tả ngƣời ta thƣờng đƣa ra các giả thiết 

nhƣ bỏ qua khâu động khó mô hình hoặc coi tham số không đổi theo thời gian. Tuy 

nhiên trong thực tế  các giả thiết đó không đáp ứng đƣợc, vì vậy hệ điều khiển thích 

nghi (ĐKTN) là không bền vững. Để ứng dụng ĐKTN điều khiển các hệ thực trong 

thực tế, việc nâng cao tính bền vững cho hệ ĐKTN là một yêu cầu rất cần thiết.   

Với nội dung “Ứng dụng lý thuyết điều khiển thích nghi bền vững nâng 

cao chất lƣợng hệ truyền động tháo- quấn băng vật liệu giấy”. Luận văn của tôi 

gồm các phần sau:  

Chương 1: Tổng quan về lý thuyết hệ điều khiển thích nghi  bền vững.  

Chương 2: Lý thuyết hệ điều khiển thích nghi bền vững.  

Chương 3:Tổng hợp hệ điều khiển hệ điều khiển thích nghi bền vững nâng 

cao chất lượng hệ truyền động tháo- quấn băng vật liệu giấy. 

Sau một thời gian làm nghiên cứu liên tục, nghiêm túc; cùng với sự hƣớng dẫn 

tận tình của cán bộ hƣớng dẫn khoa học, các thầy cô trong khoa, sự giúp đỡ của các 

học viên trong lớp và các bạn đồng nghiệp. Đến nay luận văn đã hoàn thành.  

Qua đây tôi xin gửi lời cám ơn tới quý thầy cô trong khoa Điện trƣờng ĐH Kỹ 

Thuật Công nghiêp - ĐH Thái Nguyên; Ban Giám Hiệu cùng toàn thể giáo viên 

khoa Điện trƣờng Trung cấp Nghề Thừa Thiên Huế đã nhiệt tình giúp đỡ hƣớng 

dẫn, cung cấp tài liệu và tạo mọi điều kiện thuận lợi tốt nhất. 

 Đặc biệt xin gửi lời cám ơn sâu sắc tới thầy giáo TS. Trần Xuân Minh, 

ngƣời đã trực tiếp hƣớng dẫn tận tình, chỉ bảo cặn kẽ để tôi hoàn thành luận văn này 

trong suốt thời gian qua.  

Tác giả xin cám ơn gia đình, bè bạn đã hết sức ủng hộ cả về vật chất lẫn tinh 

thần trong thời gian nghiên cứu để hoàn thành tốt công trình nghiên cứu này.  

Mặc dù đƣợc sự hƣớng dẫn tận tình của cán bộ hƣớng dẫn cùng với sự nỗ lực 

cố gắng của bản thân; song vì kiến thức còn hạn chế, điều kiện tiếp xúc thực tế chƣa 
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nhiều, nên bản thuyết minh không tránh khỏi những thiếu sót nhất định. Vì thế, tác 

giả rất mong tiếp tục đƣợc sự giúp đỡ, góp ý nhiệt tình của quý thầy cô, bạn bè và 

đồng nghiệp. 

Xin chân thành cảm ơn !  

Thái Nguyên, ngày … tháng … năm 2011 

 

 

Học viên 

 

 

 

Nguyễn Đại Triêm 
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LỜI CAM ĐOAN 

  

Tên tôi là: Nguyễn Đại Triêm  

Sinh ngày 30 tháng 12 năm 1963  

Học viên lớp cao học khoá 12 - Tự động hoá - Trƣờng Đại học Kỹ Thuật Công 

Nghiệp Thái Nguyên – Đại học Thái Nguyên. 

Hiện đang công tác tại khoa Điện trƣờng Trung cấp nghề Thừa Thiên Huế. 

Tôi cam đoan toàn bộ nội dung trong luận văn do tôi làm theo định hƣớng của 

giáo viên hƣớng dẫn, không sao chép của ngƣời khác. 

Các phần trích lục các tài liệu tham khảo đã đƣợc chỉ ra trong luận văn. 

Nếu có gì sai tôi hoàn toàn chịu trách nhiệm.     

  

Tác giả luận văn 

 

 

 

Nguyễn Đại Triêm 
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KÝ HIỆU Ý NGHĨA 

ĐKTN Điều khiển thích nghi   

ĐKTNBV Điều khiển thích nghi bền vững   

MRAC Hệ điều khiển thích nghi theo mô hình mẫu  
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hình mẫu  

MIT Massachusetts Institute of Technology- Viện Công nghệ 

Massachusetts  

x(t) Véc tơ trạng thái của hệ  

y(t)                    Tín hiệu  
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θm , θs Tín hiệu ra của mô hình và đối tƣợng  

̂  Véc tơ tham số xấp xỉ  


~

 Sai lệch giữa véc tơ tham số xấp xỉ và véc tơ tham số  

  Ma trận chỉnh định thích nghi  
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 MỞ ĐẦU 

1. Mục tiêu của luận văn  

Luận văn tập trung nghiên cứu, ứng dụng hệ điều khiển thích nghi bền vững 

điều khiển hệ phi tuyến nói chung và hệ truyền động tháo- quấn băng vật liệu giấy 

nói riêng, thoả mãn tính thích nghi đối với sự thay đổi các tham số theo thời gian và 

bền vững đối với sai  lệch của mô hình và nhiễu. Mục tiêu của luận văn là xây dựng 

hệ điều khiển thích nghi bền vững sau đó ứng dụng lý thuyết điều khiển thích nghi 

và bền vững nâng cao chất lƣợng hệ truyền động quấn băng vật liệu giấy.  

 2. Tính cần thiết của luận văn  

Đối với các hệ tuyến tính, ĐKTN nói chung là thoả mãn đƣợc các yêu cầu đặt 

ra về chất lƣợng điều chỉnh. Nhƣng các hệ thống cần đƣợc điều khiển trong thực tế 

đều là các hệ phi tuyến có chứa các tham số không biết trƣớc và thay đổi theo thời 

gian, về cấu trúc đối tƣợng có phần động học không thể hoặc rất khó mô hình hoá. 

Ngoài ra trong quá trình làm việc hệ còn chịu nhiễu tác động ...  

Vì vậy khi thiết kế hệ điều khiển thích nghi cho hệ phi tuyến thƣờng phải chấp 

nhận các giả thiết sau:  

-  Đối tƣợng không có phần tử không mô hình hoá đƣợc.  

-  Các tham số chƣa biết không biến thiên theo thời gian.  

-  Trong qua trình làm việc hệ không chịu nhiễu tác động.  

Trong thực tế các giả thiết trên là không thể thoả mãn vì trong quá trình làm 

việc hệ luôn chịu tác động của nhiễu, mô hình có phần không mô hình hoá đƣợc,  

sai số trong việc xác định tín hiệu vào ra  ... Vì vậy sử dụng hệ ĐKTN cho đối 

tƣợng này hệ sẽ không bền vững.  

Nhƣ vậy ngoài các ƣu điểm mà hệ ĐKTN có đƣợc thì nhƣợc điểm cơ bản của 

ĐKTN là không bền vững khi điều khiển các đối tƣợng phi tuyến và chịu nhiễu tác 

động. Để hệ ĐKTN đƣợc ứng dụng vào hệ điều khiển quấn băng vật liệu giấy, cần 

phải  tìm những biện pháp hạn chế các nhƣợc điểm  trên. Vì lý do trên, việc nghiên 

cứu nâng cao tính bền vững  của  hệ ĐKTN  cho  hệ  điều  khiển  quấn băng vật liệu 

giấy là rất cần thiết và cần tập trung nghiên cứu . 


