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1. GIOI THIEU CHUNG

Ngay nay voi sy phat trién manh mé cua
khoa hoc va ky thudt, 6 to ngoai viéc dap g
cac muyc tiéu v€ van chuyén con can phai dap
ung cac yéu cau vé an toan cling nhu sy tién
nghi cho hanh khach. Cic dong xe doi cii
thuong chi ¢6 cac hé théng co khi trong khi
céc mau xe hién dai da duoc trang bi nhiéu cac
hé théng chii dong co kha ning tu dong diéu
khién. Ban chét cua cac hé théng co dién tur
trén 6 t0 la st dung cac thuat toan diéu khién
dé gitp hé thong co thé dap img mot cach linh
hoat v&i cac didu kién chuyén dong khac nhau.

C6 nhiéu phuong phap dugc st dung dé
diéu khién cac hé théng co dién tir trén O tO,
chfmg han nhu diéu khién PID cho hé tuyén
tinh SISO, diéu khién LQR cho h¢ tuyén tinh
MIMO hay diéu khién SMC cho h¢ phi
tuyén,... Tuy nhién, cac thuat toan ké trén
déu can phai xac dinh trudec mé hinh toan hoc
ctia dbi tuong trong khi hiéu nang cua chung
chi ¢6 thé dam bao cao nhat trong mot s6 cac
diéu kién cu thé. Trong mét so tinh huong,
cac thuét toan diéu khién kinh dién ciing nhu
diéu khién hién dai kho co thé dap tmg duoc
day du cac yéu cau can thiét cho hé 6n dinh.
Dé giai quyét nhitng van d& néu trén, mot sd
thuét toan didu khién thong minh (dién hinh
la didu khién logic mo) da va dang duogc ap
dung cho céac h¢ théng co dién tir trén 6 t0.

Logic mo di trai qua qua trinh phét trién
trong sudt nhiéu thap ky nay. Ly thuyét tap
mo da duogc Lofti A. Zadeh dua ra tr nhitng
nim 65 cua thé ky truée [1]. Khac véi logic
kinh dién chi c6 hai trang thai dung va sai
(d6ng va ma), logic md con bao gdm nhiéu
trang thai trung gian gitra hai giéi han nay. Ly
thuyét mo duoc img dung cho nhiéu nganh ky

thuat & cac qudc gia phat trién trén thé gidi tir
khi ra doi. Cho dén dau thé ky XXI, linh vuc
diéu khién mo tré nén phat trién manh mé va
duoc ap dung cho nhiéu nganh cong nghiép
khéc, bao gdm ca k¥ thuét 6 t6.

Theo dinh nghia, mdt tdp mo B xac dinh
trén tap kinh dién M 12 mot tdp ma mot phﬁn
tr ctia nd duge biéu dién boi mot cap gia tri
(x, uB(x)). Trong d6, x € M va up(x) la mot
anh xa hay con dugc goi 1a ham lién thudc
cua tdp mo B [2].

,uB(x):M—>[a,b],VxeM (1)

Co nhiéu dang ham lién thudc dugc st
dung trong diéu khién, ching han nhu ham
tam gidc, ham hinh thang, ham hinh chuéng,
ham Gauss, ham sigmoid,... Mdi kiéu ham
lién thudc c6 nhitng dic tmh riéng biét va
pham vi 4p dung cu thé cho timg déi twong.
Tuy theo céch thu nhan cac ham lién thudc va
phuong phap thuc hi€n phép hop thanh,
chung ta c6 cac ludt hop thanh khac nhau,
nhu la: Iuat hop thanh MAX-MIN, MAX-
PROD, SUM-MIN, SUM-PROD.

Tir cac ménh dé mo va luat hop thanh, ta
thu duoc két qua 1a mot tp mo véi ham lién
thudc pr(xo, y) phu thudc vao diu vao xo va
dau ra y. Viéc xac dinh rd mét gia tri )’ tu
ham lién thudc dugce biét dén 1a qué trinh giai
mo. Hién nay, ¢6 3 phuong phap chu yéu
dugc sir dung dé giai mo, bao goém: phuong
phap cuc dai, phuong phap diém trong tam
va phuong phap duong tich phan.

+ Khbi mo héa: chuyén cac gia tri rd cia
bién dau vao thanh vector u (s6 phan tu
tuong tmg vai sd luong dau vao).

+ Khbi hop thanh: thuc hién luat hop thanh
R dugc thiét ké trén co so luat diéu khién.
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+ Khéi giai mo: chuyén tap mo dau ra
thanh gié tri 15 ).

Trén thyc té, luat didu khién mo thuong
duoc thiét ké dua trén tuong va kinh nghiém
cua cac nha nghién ctru. Diéu khién mo 6 thé
ap dung cho nhiéu hé théng trén 6 t6 ngdy nay
ma khéng phu thude vao ddi tuong.

Mot bo diéu khién mo thuong bao gom 3
thanh phan co ban (Hinh 1):

Mo hoa =

Giai m¢ >

A4

Hop thanh |

Hinh 1. Bé diéu khién mo

2. UNG DUNG PIEU KHIEN MO

Giai thuat mo duoc sir dung phd bién dé
diéu khién cac hé théng co dién tir hién dai
trén 6 t0. Trong [3], Le da trinh bay vé viéc
thiét ké mot by didu khién mo cho hé thong
phanh ABS trén 0 t6. Trong nghién ctu nay,
Le da két hop giita thuat toan md loai 2 véi
thudt todn mang no ron nhan tao va thudt
toan bay dan PSO. Mot phuong phéap diéu
khién mo khac sit dung ham lién thudc co
dang tam gidc va dang hinh thang duoc trinh
bay trong bai bdo ctia Aksjonov et al. voi
muc tiéu kiém soat do truot cua hé théng
phanh 6 t6 [4]. Két qua cua [4] cho thdy viéc
ap dung thuat toan mo cho hé théng phanh
ABS c6 thé gitip dam bao hiéu qua chdng
truot mot cach toi wu.

Thuat toan mo dugc ap dung cho cac hé
thdng lai dién trén 6 t6. Trong [5], Lin et al.
két hop thuat toan diéu khién SMC va giai
thuat mo no ron dé nang cao do 6n dinh cho
hé thdng 14i. Cac phuong trinh toan duoc st
dung trong [5] c6 d0 phuc tap cao. Mot giai
thuat mo khac dugc ap dung cho hé théng lai
0 t6 va mang lai hiéu qua cao dugc chi ra
trong [6]. Theo Mirzaei va Mirzaeinejad [6],
thudt toan nay co thé ap dung cho dong thoi
ca hé thdéng 1ai va hé théng phanh mot cach
t6i wu. Tuy nhién, cac tac gia trén chi st dung
cac ham lién thudc don gian v6i ba muc do:
thap, trung binh va cao.

Trong thoi gian qua, tic gia da thuc hién
viéc ung dung ly thuyet mo dé didu khién hé
thong treo va chdng lat chu ~dong trén 0 tO.
Trong [7], tac gia da thiét k& mot thuat toan
mo voi hai diu vao (chuyén vi va gia toc) dé
diéu chinh cac thong s6 ciia bo diéu khién PID
hé théng treo. Viéc diéu chinh nay giup ning
cao kha ning thich nghi ciia hé thong trudc
nhitng sy thay ddi tir bén ngoai. Két qua trong
[7] cho thay chuyén vi than xe dd giam dang
ké khi 4p dung thuat todn mo PID-SMC (Hinh
2). Trong cac nghién ctru sau do, tac gia da de
Xudt sir dung cac bo didu khién mo tich hop
cho hé thong treo v6i hai vai tro: b diéu khién
thanh phan cta hé thdng [8] va chinh dinh cac
tham s6 ctia bo diéu khién khac [9]. Theo két
qué trén Hinh 3, gia toc than xe duoc dam bao
trong ngudng on dinh khi 4p dung thuat toan
mo tich hop dé diéu khién hé thdng treo 6 to.

Displacement of the sprung mass (mm)

Hinh 2. Chuyén vi thin xe [7]
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Mot tng dung cua tdp mo trong diéu khién
hé théng chdng 14t duoc chi ra trong [10] boi
Pi et al. Ho da gidi thiéu viéc su dung thuat
toan mo dé hiéu chinh cac tham sd cua b
diéu khién PID cho mé hinh thanh chéng lat
thiy lye. Mot gidi phap diéu khién mo truc
tiép khac [1 1] dugc tac gia thyc hién dya trén
cac quan diém cua Pi et al. Két qua [10, 11]
cho thdy goc nghiéng cua than xe dwoc giam
xudng mot khi ap dung cac thuit toan mo cho
hé théng (Hinh 4).
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Hinh 4. Goc nghiéng than xe [11]

3. KET LUAN

Piéu khién mo 12 mot thudt toan thong
minh dugc st dung cho nhiéu cac hé théng
co dién tir trén 6 to. Mot b diéu khién mo
thong thuong c6 ba thanh phan tuong tng
v6i ba chic ning cu thé. Luit mo thuong
dugc xay dung dua trén kinh nghiém va kién
thirc cia nguoi thiét ké.

Céc thuat toan diéu khién logic m& c6 thé
gitip nang cao hiéu ning cua hé thong ma
khong cin phai xac dinh trude ddi twong.
Tuy nhién, viéc lga chon cac ham lién thudc
va lugt md ti vu 1a mot thach thie rét kho
cho cac nha nghién ctru. Trong thoi gian tdi,
nhom tac gia s& tlep tuc cai thién va phat
trién cac bo diéu khién mo thich nghi dé nang
cao chét luong ctia hé thong phi tuyén.
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