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1. Luan diém khoa hoc can giai quyet trong luan an

Noi dung luan an nay nham tra 1oi cac cau hoi khoa hoc co ban sau:

- C6 thé higu chinh tham s6 t6i wu ctia b diéu khien mot cach truc tuyén hay?

-CO thé dung mang no-ron mo hdi quy dé hiéu chinh b cho bo diéu khién PID truyén
thong trén mot d6i twong phi tuyén cho truge?

2. Muc tiéu cia luan an
2.1. Muc tiéu tong quat

Xay dyng giai thuat diéu khién thdng minh dung mang no-ron mo hoi quy dé kiém
soat dbi tugng phi tuyén — minh hoa bang diéu khién bam quy dao cho robot Delta 3 bac
tu do (3-DOF), thdng qua mé phong va thuc nghiém.

2.2. Muc tiéu cu thé

- Nghién ctu xay dung cac phuong trinh chuyén dong cia hé phi tuyén thyc nghiém
la robot Delta 3-DOF: xay dung cac phuong trinh dong hoc thuan, dong hoc ngugc va dong
luc hoc cua robot Delta 3-DOF

- Thiét ké bo diéu khién FUZZY-PID va GA-PID dé diéu khién hé phi tuyén bam theo
quy dao dat trude dé c6 co s danh gia chat luong diéu khién véi giai thuat dé xuat.

- Nghién ctru xay dung bo diéu khién Single Neural Adaptive PID dya trén bo nhan
dang mang no-ron mo hoi quy dé diéu khién hé phi tuyén bam theo quy dao dit truéc.

- B¢ xuat b dieu khien giam sat (Supervisory Control) bang cach sir dung bo dieu
khién mang no-ron mo hoi quy (RFNNC), két hop véi PID dé diéu khién hé phi tuyén bam
theo quy dao dit trude. Bong thoi cai thién chit luong diéu khién bang cach su dung bo
nhan dang mang no-ron mo hdi quy (RFNNI), dé nhan dang hé phi tuyén hoi vé bo diéu
khién mang no-ron mo hoéi quy dé diéu khién tu chinh thich nghi véi bo diéu khién PID,
lam nhiém vu tao ra dién ap ban dau 16n dé quay céc canh tay caa ca hé phi tuyén. Cac giai
thuat nghién cru dugc ap dung diéu khién badm quy dao robot Delta 3-DOF trén
MATLAB/Simulink, dé so sanh danh gia cac két qua dat duoc cua 4 bo diéu khién va kiém
ching giai thuat diéu khién giam séat két hgp RFNN-PID, trong diéu khién bam quy dao
robot Delta 3-DOF & trang thai danh dinh va su thay d6i cac théng sé caa dbi tuong.

- Thiét ké, ché tao md hinh robot Delta 3-DOF va thuc nghiém diéu khién thoi gian
thuc cac bo dicu khién da xay dung trén MATLAB/Simulink, dé diéu khién bam quy dao
robot Delta 3-DOF thdng qua giao thirc truyén nhan dir liéu UART.

3. Giéi han caa luan an

Luan an tap trung nghién ctru hé thdng phi tuyen MIMO - robot Delta 3-DOF va phat

trién giai thuat toi wu cAu trlc, cung vai cac thong sb cua mang no-ron mo hdi quy, dé diéu
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khién bam theo quy dao d6i twong phi tuyén, nham nang cao chat luong diéu khién cua ca
hé vong Kin.
4. Péi tweng va pham vi nghién céu

- Déi twong nghién cizu: hé théng phi tuyén MIMO va SISO duoc mé ta todn hoc bang
mo hinh trang théi phi tuyén.

- Pham vi nghién c:zu: Tap trung nghién ctru phuong phap moé ta toan hoc cho hé théng
phi tuyén MIMO 1a robot Delta 3-DOF. Nghién ciru cac cong trinh di dugc cong bé trong
va ngoai nudc & linh vuc didu khién phi tuyén, diéu khién thich nghi, giai thuat di truyén
va diéu khién mo 1am nén tang cho viéc danh gia chét luong nghién ciu cua giai thuat dé
xuit 1a giai thuat diéu khién giam sat két hop RFNN-PID. Déng thai nghién ciu cac cong
cy tinh todn mém dé kiém chimg tinh dung dan caa giai thuat duoc dé xuat trong luan an
va thuc nghiém trén md hinh hé phi tuyén that, 1a diéu khién bam quy dao vong kin robot
Delta va diéu khién 6n dinh luu luong chét long trén hé RT020.

5. Phwong phap nghién citu, cach tiép can

Luan an duoc thuc hién vaéi cac phuong phap nghién ctru sau:

- Nghién ciu tai liéu: thu thap tai liéu tir nguon tai liéu khoa hoc trong nganh trén céc
tap chi khoa hoc uy tin trong nudc va quéc té lién quan dén noi dung nghién ciu cia luan
an; phan tich, tong hop tai liéu tir cac ngudn thu thap ¢ trén, xac dinh vu diém cua phuong
phap diéu khién hé phi tuyén dé sir dung 1am co sé khoa hoc cho luan an, déng thoi tién
hanh cai tién nhitng ton tai trong céc tai liéu.

- Nghién cu phan mém Solidworks, CoreIDRAW dé thiét ké ban vé& va cit khung co
khi robot Delta 3-DOF.

- Nghién citu phan mém Proteus dé thiét ké, md phong va thi cong mach diéu khién cho
robot Delta 3-DOF.

- Thyc nghiém mé hinh déng lec hoc hé phi tuyén la robot Delta 3-DOF. Két qua mé
phong duoc thuc hién trén MATLAB/Simulink.

- Xtr ly thong tin: quan sat dap tng cua hé théng va diéu chinh céac thdng sb cua bo diéu
khién (néu co) sao cho dap wng thoa mén cac chi tiéu chat luong diéu khién nhu: sai s6 xac
lap, thoi gian qua do va vot 14.

6. Y nghia khoa hoc va thuc tién ciia luan an
6.1. Y nghia khoa hoc
Nghién ciru dé xuét giai thuat diéu khién giam sat RFNN-PID: trong d6 bo diéu
khién mang no-ron mo hdi quy RFNNC két hop cling véi bo diéu khién PID va bo nhan
dang RENNI dugc sir dung dé quan sat cac thong sé sai s6 dau ra cua hé phi tuyén dé cap
nhat, diéu chinh cac théng sé dau vao téi wu diéu khién hé phi tuyén bam theo tin hiéu dat
truéc sao cho sai s6 bam tién vé khong, giam vot 16 va it bi anh huéng cua nhiéu.

6.2. Y nghia thuc tién

Kiém chung dugc kha niang tng dung thyc té caa giai thuat diéu khién giam sét
RFNN-PID dé diéu khién hé théng phi tuyén dugc dé xuat bang cac cong cu tinh todn mém
va thuc nghiém trén md hinh hé phi tuyén that 1a diéu khién bam quy dao vong kin robot
Delta 3-DOF va trén hé 6n dinh luu luong RT020.

7. Nhirng diém déng gop méi caa luan an

7.1. Vé ly thuyét

- Xay dung duoc giai thuat diéu khién thich nghi mang no-ron trén co s¢ bo nhan
dang mang no-ron mo hoi quy SNA-PID dé dieu khién hé phi tuyén bam theo quy dao dat.

- Xay dung duoc giai thuat diéu khién giam sét (Supervisory Control) bang cach sur
dung mang no-ron mo hdi quy RFNNC két hop véi bo diéu khién PID dé diéu khién hé



phi tuyén bam theo quy dao. Pong thoi danh gia va lya chon cau trdc mang no-ron mo hoi
quy thich hop trong diéu khién hé phi tuyén.
7.2. Vé thuc tién

- M6 phong b diéu khién FUZZY-PID, GA-PID va SNA-PID dé diéu khién hé phi
tuyén bam theo quy dao dit trudc dat cac chi tiéu chat luong.

- M6 phong bo diéu khién giam sét (Supervisory Control) bang cach sir dung mang
no-ron mo hdi quy RFNNC, két hop véi bo PID dé diéu khién hé phi tuyén bam theo quy
dao dat trude dat cac chi tidu chat luong.

- Cai thién chat luong bo diéu khién giam sat bang céach st dung bo nhan dang
mang no-ron mo hdi quy RENNI dé uée lwong thng tin vé d6 nhay cua dbi tuong, lam co
s& dé ty cap nhat tham sé bo diéu khién thich nghi véi céc thay doi trong qué trinh kiém
soat ddi tuong.

- Ung dung thuc nghiém trén hai md hinh hé phi tuyén that: mot 1a diéu khién robot
Delta bam theo quy dao dudng tron va s 8, déng thoi thuc nghiém trén mé hinh hé phi
tuyén thtr hai 1a diéu khién hé 6n dinh luu lugng chét long RT020.

8. Két cdu caa luan an
Luan &n duogc to chuac bao gom phan Tong quan; Chuong 1 trinh bay diéu khién PID
thich ‘nghi dya trén mang no-ron mo hoi quy dé diéu khién hé phi tuyen diéu khién glam
sat két hop RFNN-PID duya trén bé nhan dang mang no-ron mo hoi quy dé diéu khién hé
phi tuyén 1a Chuong 2. Chuong 3 trinh bay phwong phap nghién cttu ché tao va thuc
nghiém diéu khién trén hé phi tuyén, dong thoi trinh bay két qua, két luan.
Tp. Hé Chi Minh, ngay 29 thang 3 nam 2024
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