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TÓM TẮT LUẬN VĂN 

Tóm tắt: Nghiên cứu phương pháp số trong điều khiển tối ưu cho hệ thống động 

nói chung và điều khiển tối ưu suy biến nói riêng luôn là vấn đề thời sự trong kỹ 

thuật điều khiển tự động bởi các hệ thống cần được điều khiển ngày càng phức tạp 

hơn. Phương pháp giải tựa (giả) tuần tự (Quasi-Sequential Approach QS-SQA) 

cùng với phương pháp rời rạc hóa collocation trực giao được coi là một phương 

pháp tiên tiến mà có thể được áp dụng cho những bài toán điều khiển tối ưu suy 

biến phức tạp có kích thước tương đối lớn. Ưu điểm chính của phương pháp này là 

việc làm giảm đáng kể kích thước của bài toán tối ưu bằng cách đưa vào một lớp bài 

toán mô phỏng (Simulation) để tiến hành giải hệ phương trình vi phân thường 

(ODEs) hoặc hệ phương trình vi phân đại số cấp 1 (DAEs) mô tả hệ thống động cần 

được điều khiển. Mục tiêu của luận văn này là nghiên cứu những vấn đề lý thuyết 

về tối ưu động nói chung, về điều khiển tối ưu suy biến nói riêng; sau đó phát triển 

gói phần mềm sử dụng phương pháp QS-SQA kết hợp với phần mềm giải bài toán 

tối ưu phi tuyến thông thường IPOPT cho bài toán điều khiển tối ưu suy biến. Gói 

phần mềm này sẽ tự động tiến hành việc rời rạc hóa mô hình bài toán dạng phương 

trình DAEs hoặc ODEs mô tả hệ thống do người sử dụng cung cấp, sau đó tiến hành 

giải bài toán tối ưu tĩnh vừa được hình thành bằng phương pháp tối ưu điểm trong 

IP (Interior Point). Phương pháp rời rạc hóa biến điều khiển bằng các đoạn hằng số 

(piece-wise constant) đã được sử dụng trong luận văn này cũng phù hợp với phương 

pháp điều khiển số hiện hành. 06 ví dụ từ đơn giản đến phức tạp trong điều khiển 

tối ưu suy biến đã được dùng để minh họa thuật toán và so sánh với các phương 

pháp điều khiển khác. 

Từ khóa: tối ưu động, điều khiển tối ưu suy biến, hệ phương trình vi phân đại 

số, collocation trực giao, phương pháp tựa tuần tự, tối ưu phi tuyến, phương pháp 

tối ưu điểm trong. 
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