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1. Ñaët vaán ñeà
Ñoäng cô ñieän moät chieàu (DC) laø moät trong caùc

thieát bò ñöôïc söû duïng roäng raõi trong saûn xuaát vaø
ñôøi soáng. Ñaõ coù nhieàu boä ñieàu khieån toác ñoä ñoäng
cô ñöôïc cheá taïo, cuõng nhö nhieàu phöông phaùp
ñieàu khieån hieän ñaïi ñaõ vaø ñang ñöôïc nghieân cöùu
nhaèm ngaøy caøng naâng cao chaát löôïng cho caùc boä
ñieàu khieån naøy. Moät phöông phaùp ñieàu khieån raát
noåi tieáng ñöôïc bieát ñeán vaø ñaõ trôû thaønh phöông
phaùp kinh ñieån ñeå ñieàu khieån ñoäng cô DC cuõng
nhö nhieàu thieát bò khaùc trong coâng nghieäp laø PID
(Proportional Integral Derivative). Tuy nhieân,
thieát keá boä ñieàu khieån PID lieân quan ñeán phöông
trình toaùn hoïc, ñoäng hoïc, haøm truyeàn vaø vieäc choïn
caùc heä soá Kp, Ki, Kd phaûi qua raát nhieàu khaâu tính

toaùn. Khi thöïc hieän ñieàu khieån thieát bò, ngöôøi ñieàu
khieån chuû yeáu döïa treân caùc thoâng soá naøy ñeå chænh
ñònh ñaùp öùng ngoõ ra cuûa ñoái töôïng caàn ñieàu khieån
sao cho oån ñònh nhö mong muoán, phöông phaùp naøy
chæ aùp duïng cho heä thoáng ñieàu khieån caùc ñoái töôïng
ñôn giaûn. Hôn nöõa, caùc thoâng soá Kp, Ki vaø Kd tìm
ñöôïc chöa phaûi laø caùc thoâng soá toái öu. Trong khi
ñoù, ñieàu khieån logic môø ñöôïc xem laø moät trong
caùc phöông phaùp ñieàu khieån thoâng minh nhôø vaøo
öu ñieåm khi thieát keá khoâng nhaát thieát phaûi bieát
tröôùc moâ hình toaùn, maø chæ caàn söï hieåu bieát veà
phöông thöùc hoaït ñoäng cuûa ñoái töôïng, ñoàng thôøi
theå hieän qua caùc bieán ngoân ngöõ. Trong nhieàu
tröôøng hôïp, khaû naêng nhaän daïng ñoái töôïng qua moâ
hình toaùn laø cöïc kyø khoù khaên vaø ñoâi khi khoâng theå

Ñieàu khieån TOác ÑOä ÑOäng cô Dc 
bAèng bOä Ñieàu khieån ThOâng Minh: 

öÙng Duïng TrOng cOâng nghieäp

l Trieäu Quoác Huy

TOÙM TAÉT:
Baøi baùo nghieân cöùu thieát keá vaø öùng duïng boä ñieàu khieån thoâng minh vaøo vieäc ñieàu khieån oån

ñònh toác ñoä ñoäng cô DC, ñoàng thôøi so saùnh vôùi boä ñieàu khieån PID kinh ñieån. Döïa treân nguyeân lyù

cuûa phöông phaùp ñieàu khieån PID theo Ziegler - Nichols, taùc giaû thöïc hieän phaân tích moâ hình vaø

tính toaùn caùc thoâng soá Kp, Ki, Kd. Töø ñoù, ñeà xuaát giaûi phaùp keát hôïp boä ñieàu khieån PID vôùi boä

ñieàu khieån môø taïo thaønh boä ñieàu khieån thoâng minh. Quaù trình nghieân cöùu ñöôïc thöïc hieän bôûi

phöông phaùp moâ phoûng vôùi söï hoã trôï cuûa phaàn meàm Matlab. Caùc keát quaû nghieân cöùu ñaõ cho

thaáy, boä ñieàu khieån thoâng minh ñaït chaát löôïng ñieàu khieån toát hôn boä ñieàu khieån PID thoâng

thöôøng. Ñaëc bieät, doøng khôûi ñoäng cuûa boä ñieàu khieån thoâng minh chæ baèng 1/6 so vôùi boä ñieàu

khieån PID thoâng thöôøng.

Töø khoùa: moâ hình toaùn ñoäng cô DC, ñieàu khieån töï ñoäng, ñieàu khieån PID, ñieàu khieån môø,

ñieàu khieån môø, ñieàu khieån thoâng minh.
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ñieàu khieån ñöôïc vôùi caùc boä ñieàu khieån thoâng
thöôøng. Ñieåm maïnh cuûa boä ñieàu khieån môø laø söû
duïng ñieàu khieån caùc ñoái töôïng phöùc taïp, caùc ñoái
töôïng maø vieäc xaây döïng moâ hình toaùn cöïc kyø khoù
khaên. Ngay caû ñoái vôùi caùc ñoái töôïng ñieàu khieån
ñôn giaûn thì quy trình thieát keá boä ñieàu khieån môø
cuõng ngaén hôn so vôùi qui trình thieát keá caùc heä
thoáng ñieàu khieån thoâng thöôøng. Ngaøy nay, ñieàu
khieån môø ñaõ ñöôïc öùng duïng thaønh coâng trong
nhieàu lónh vöïc, ñaëc bieät laø ñoái vôùi caùc heä thoáng phi
tuyeán. Beân caïnh nhöõng öu ñieåm thì boä ñieàu khieån
môø tröïc tieáp cuõng coøn nhöõng maët haïn cheá nhö:
thöôøng ñöôïc thieát keá döïa vaøo kinh nghieäm chuyeân
gia vaø mang tính “thöû sai”, do ñoù khi gaëp caùc ñoái
töôïng phöùc taïp, ngöôøi thieát keá seõ maát raát nhieàu
thôøi gian maø keát quaû coù ñöôïc seõ khoâng toái öu hoaëc
sai soá ñieàu khieån lôùn.

Töø caùc öu ñieåm cuûa boä ñieàu khieån môø, nhaèm
muïc ñích naâng cao hieäu quaû cuûa boä ñieàu khieån
PID kinh ñieån, cuøng vôùi nhu caàu öùng duïng coâng
ngheä töï ñoäng hoùa ngaøy caøng gia taêng ñaëc bieät laø
trong thôøi kyø caùch maïng coâng nghieäp 4.0, ñaõ thuùc
ñaåy taùc giaû thöïc hieän nghieân cöùu naøy. Vôùi nhöõng
ñieåm môùi vaø ñoùng goùp chính cuûa nghieân cöùu seõ
taäp trung vaøo nhöõng noäi dung nhö sau:

- Ñeà xuaát moâ hình ñieàu khieån thoâng minh baèng
caùch keát hôïp boä ñieàu khieån môø vôùi boä ñieàu khieån
PID ñeå ñieàu khieån toác ñoäng ñoäng cô DC, vôùi muïc
tieâu chính laø oån ñònh toác ñoä vaø giaûm doøng khôûi
ñoäng. Töø ñoù, giuùp tieát kieäm naêng löôïng cuõng nhö
taêng ñoä an toaøn trong quaù trình vaän haønh heä thoáng.

- Keát quaû nghieân cöùu chöùng toû boä ñieàu khieån
ñeà xuaát toát hôn boä ñieàu khieån PID thoâng thöôøng.

2. Toång quan nghieân cöùu
Phöông phaùp ñieàu khieån PID töø laâu ñaõ ñöôïc

xem nhö laø moät phöông phaùp ñieàu khieån kinh ñieån
cuûa kyõ thuaät ñieàu khieån töï ñoäng. PID coù nhieàu öu
ñieåm nhö coù khaû naêng ñieàu chænh sai soá thaáp nhaát
coù theå, taêng toác ñoä ñaùp öùng, giaûm ñoä voït loá, haïn
cheá söï dao ñoäng. Tuy nhieân, boä ñieàu khieån PID
gaàn nhö chæ aùp duïng ñöôïc vôùi ñoái töôïng tuyeán tính
vaø coù moâ hình toaùn ôû daïng haøm truyeàn roõ raøng,
ñoái vôùi nhöõng ñoái töôïng coù tính phi tuyeán cao thì
khoâng theå ñieàu khieån ñöôïc chæ baèng phöông phaùp
PID ñôn leû. Ñeå khaéc phuïc nhöôïc ñieåm naøy cuûa boä

ñieàu khieån PID, caùc taùc giaû ôû coâng trình nghieân
cöùu [1] ñaõ ñeà xuaát giaûi phaùp keát hôïp PID vôùi boä
“ñieàu khieån cuoán chieáu” (Backstepping
Controller) ñeå ñieàu khieån robot hai baùnh töï caân
baèng baùm quyõ ñaïo cho tröôùc. Keát quaû nghieân cöùu
ñaõ cho thaáy, boä ñieàu khieån keát hôïp PID vaø “ñieàu
khieån cuoán chieáu” coù theå ñieàu khieån robot baùm
quyõ ñaïo cöïc kyø toát vôùi goùc nghieâng nhôû hôn 30o.
Tuy nhieân, nhöôïc ñieåm cuûa phöông phaùp naøy laø
khoâng theå oån ñònh ñöôïc heä thoáng khi goùc nghieâng
cuûa robot laø töông ñoái lôùn. 

Beân caïnh giaûi phaùp keát hôïp PID vôùi caùc
phöông phaùp ñieàu khieån phi tuyeán ñeå ñieàu khieån
caùc ñoái töôïng phöùc taïp, vôùi söï phaùt trieån maïnh meõ
vaø nhanh choùng cuûa khoa hoïc kyõ thuaät ñaõ cho ra
ñôøi nhieàu phöông phaùp ñieàu khieån thoâng minh,
ñieàu khieån môø ñöôïc xem laø moät trong nhöõng
phöông phaùp ñoù. Ñieàu khieån môø coù ñaëc ñieåm laø
phoûng theo quaù trình xöû lyù thoâng tin vaø ra quyeát
ñònh ñieàu khieån gioáng nhö con ngöôøi. Phöông
phaùp naøy raát thích hôïp ñeå ñieàu khieån caùc ñoái
töôïng phöùc taïp, khoâng xaùc ñònh ñöôïc moâ hình
toaùn. Tuy nhieân, boä ñieàu khieån môø tröïc tieáp
thöôøng ñöôïc thieát keá döïa vaøo kinh nghieäm chuyeân
gia vaø mang tính “thöû sai”, do ñoù khi gaëp caùc ñoái
töôïng phöùc taïp, ngöôøi thieát keá seõ maát raát nhieàu
thôøi gian maø keát quaû coù ñöôïc laïi khoâng toái öu. Ñeå
khaéc phuïc nhöôïc ñieåm naøy cuûa boä ñieàu khieån môø
tröïc tieáp, ñaõ coù nhieàu coâng trình nghieân cöùu keát
hôïp boä ñieàu khieån môø vôùi caùc boä ñieàu khieån khaùc
nhaèm toái öu hoùa chaát löôïng ñieàu khieån nhö: ñieàu
khieån oån ñònh toác ñoä ñoäng cô DC vôùi boä ñieàu
khieån PID môø lai [2-4]; keát hôïp boä ñieàu khieån môø
vaø thuaät toaùn toái öu baày ñaøn (PSO) ñeå töï chænh
ñònh vaø toái öu hoùa caùc thoâng soá cuûa boä ñieàu khieån
PID, giuùp robot baùm quyõ ñaïo cho tröôùc [5]; hay
keát hôïp 3 boä ñieàu khieån laø tröôït - môø - PID ñeå
khaéc phuïc hieän töôïng dao ñoäng taàn soá cao cuûa boä
ñieàu khieån tröôït [6]. 

3. phöông phaùp nghieân cöùu
3.1. Moâ hình toaùn hoïc ñoäng cô ñieän DC
Giaû thuyeát kích töø ñoäng cô ñöôïc giöõ khoâng ñoåi,

ta coù moâ hình ñoäng cô DC kích töø ñoäc laäp ñöôïc moâ
taû treân Hình 1. Ngoaøi ra, cuõng giaû thuyeát maïch töø
ñoäng cô laø tuyeán tính. (Baûng1)
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Phöông trình maïch voøng ñieän aùp cho phaàn öùng
ñoäng cô:  

Va =    e + Raia + La
dia (3.1)
dt

Trong ñoù: E = Ka (3.2)
Phöông trình caân baèng moâ men treân truïc 

ñoäng cô:

M   =   Mc + Ba + J  
da               (3.3)
dt

Trong ñoù: M = Kia (3.4)
AÙp duïng bieán ñoåi Laplace, caùc phöông trình

(3.1), (3.2), (3.3) vaø (3.4) trôû thaønh:
Va(s) = E(s) + RaIa(s) + LasIa(s) (3.5)
E(s) = Ka(s) (3.6)
M(s) = Mc(s) + Bs(s) + Jsa(s) (3.7)
M(s) = KIa(s) (3.8)
Töø (3.5) suy ra:

Ia(s)  =
(Va(s) – E(s))Ra

-1  (3.9)
1 + tas

Trong ñoù: ra = La/Ra laø thôøi haèng phaàn öùng
(thôøi haèng ñieän töø) cuûa ñoäng cô.

Töø bieåu thöùc (3.7) suy ra:

a(s)  =
(M(s) – Mc(s))B-1 (3.10)

1 + tms
Trong ñoù: rm = J/B laø thôøi haèng cô cuûa heä

thoáng.
Thöïc hieän tieáp tuïc moät vaøi pheùp toaùn ñôn giaûn,

ta thu ñöôïc haøm truyeàn cuûa ñoäng cô DC nhö bieåu
thöùc (3.11) nhö sau:

a(s)  (3.11)
Va(s)

= K
LaJs2 + (RaJ + LaB)s + RaB + (K)2

3.2. Giaûi phaùp ñeà xuaát
Moâ hình heä thoáng ñieàu khieån oån ñònh toác ñoä

ñoäng cô DC vôùi boä ñieàu khieån thoâng minh ñöôïc
thieát keá döïa treân nguyeân lyù ñöôïc bieåu dieãn nhö
Hình 2. AÙp duïng moâ hình môø Mamdani goàm coù 2
ngoõ vaøo vaø 1 ngoõ ra. Trong ñoù, ñaàu vaøo thöù nhaát
cuûa boä môø laø sai leäch giöõa toác ñoä ñaët vaø toác ñoä

Hình 1: Moâ hình ñoäng cô DC kích töø ñoäc laäp

STT Kí hieäu YÙ nghóa Ñôn vò

1 Ra Ñieän trôû phaàn öùng Ohms  (UØ)

2 La
Ñieän caûm 
phaàn öùng

H

3 Va Ñieän aùp phaàn öùng Volt (V)

4 E
Söùc phaûn
ñieän ñoäng

Volt (V)

5 na Toác ñoä voøng Voøng/phuùt (RPM)

6 a Toác ñoä ñoäng cô Rad/s

7 M
Momen cuûa 
ñoäng cô

Nm

8 Mc
Momen taûi quy ñoåi
veà truïc ñoäng cô

Nm

9 B Heä soá ma saùt Nms

10 J Momen quan tính Kg-m2

11 
Töø thoâng danh
ñònh

Vs

12 K Haèng soá ñoäng cô

Baûng 1.  Caùc tham soá cuûa ñoäng cô DC 
kích töø ñoäc laäp
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thöïc “e(t)”, ñaàu vaøo thöù hai cuûa boä môø laø toác ñoä
bieán thieân theo thôøi gian [de(t)/dt] cuûa sai leäch toác
ñoä. Ñaàu ra cuûa boä môø laø heä soá chænh ñònh ñieän aùp
“du”. Caên cöù vaøo keát quaû moâ phoûng ñieàu khieån
toác ñoä vôùi boä ñieàu khieån PID kinh ñieån öùng vôùi
caùc giaù trò toác ñoä vaø taûi khaùc nhau, ta coù theå xaùc
ñònh ñöôïc mieàn giôùi haïn ñoái cuûa caùc bieán vaøo vaø
ra trong heä thoáng.

3.2.1. Ñònh nghóa caùc bieán vaøo/ra boä môø
- Ñaàu vaøo: goàm coù 2 bieán laø sai leäch vaø ñaïo

haøm sai leäch toác ñoä.
+ Sai leäch: ET = (toác ñoä ñaët) - (toác ñoä ño) ; (chu

kyø laáy maãu T = 1s) 
+ Ñaïo haøm cuûa sai leäch (hay laø toác ñoä cuûa söï

thay ñoåi)  

DET  =
ET(i) – ET(I – 1)

T
- Ñaàu ra: moät bieán Du, laø heä soá sai leäch 

ñieän aùp.
- Soá löôïng bieán ngoân ngöõ ñöôïc choïn laø 5, cuï

theå: AÂm lôùn (NB); AÂm nhoû (NS); Zero (Z); Döông
nhoû (PS); Döông lôùn (PB).

3.2.2. Xaùc ñònh taäp môø cho caùc bieán vaøo/ra
- Mieàn giaù trò caùc bieán vaøo:
+ Sai leäch ET  [-300    300]
+ Toác ñoä cuûa söï thay ñoåi DET [-0.5    0.5]
- Mieàn giaù trò bieán ra:
+ Heä soá Du DU [-1    1]
- Taäp môø caùc bieán vaøo:
+ Sai leäch ET= {NB, NS, Z, PS, PB} 
Bieåu dieãn haøm lieân thuoäc taäp môø cuûa bieán ET

nhö Hình 3. 

+ Toác ñoä cuûa söï thay ñoåi DET = {NB, NS, Z,
PS, PB}

Bieåu dieãn haøm lieân thuoäc taäp môø cuûa bieán DET
nhö Hình 4. 

- Taäp môø caùc bieán ñaàu ra:
+ AÙp ñieàu khieån ngoõ ra 

DU = {NB, NS, Z, PS, PB}
Bieåu dieãn haøm lieân thuoäc taäp môø cuûa bieán DU

nhö Hình 5. 

3.2.3. Xaây döïng luaät ñieàu khieån
Coù toång coäng 5x5 = 25 luaät IF… Then, caùc luaät

hôïp thaønh môø ñöôïc theå hieän nhö Baûng 2.

Hình 2: Sô ñoà ñieàu khieån toác ñoä ñoäng cô DC baèng boä ñieàu khieån thoâng minh

Hình 3: Haøm lieân thuoäc ngoõ vaøo ET

Hình 4: Haøm lieân thuoäc ngoõ vaøo DET

Hình 5: Haøm lieân thuoäc ngoõ ra Du
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- Luaät hôïp thaønh môø: Choïn luaät MAX - MIN 
- Giaûi môø: Theo phöông phaùp troïng taâm.
4. keát quaû nghieân cöùu
Trong phaàn naøy, taùc giaû thöïc hieän moâ phoûng

Matlab ñeå ñaùnh giaù chaát löôïng cuûa boä ñieàu khieån
thoâng minh so vôùi boä ñieàu khieån PID kinh ñieån,
vôùi giaù trò Kp = 0.33, Ki = 1.46 vaø Kd = 0.0185
ñöôïc tính toaùn theo phöông phaùp Ziegler -
Nichols. Caùc thoâng soá cuûa ñoäng cô DC vaø giaù trò
boä ñieàu khieån PID söû duïng trong moâ phoûng ñöôïc
trình baøy nhö Baûng 3.  

- Keát quaû moâ phoûng ôû cheá ñoä khoâng taûi 
(Mc =  0 Nm)

Keát quaû moâ phoûng khi ñoäng cô khoâng taûi ñöôïc
theå hieän nhö Hình 6 vaø Hình 7. 

Keát quaû moâ phoûng toác ñoä vaø doøng ñieän khôûi
ñoäng cuûa ñoäng cô ôû cheá ñoä hoaït ñoäng khoâng coù taûi
ñöôïc theå hieän nhö Hình 6, Hình 7. Deã daøng thaáy
ñöôïc raèng, caû 2 boä ñieàu khieån ñeàu ñaït chaát löôïng
ñieàu khieån raát toát, vôùi ñoä voït loá vaø sai soá xaùc laäp
baèng 0, thôøi gian ñaùp öùng vaø thôøi gian xaùc laäp cuûa
2 boä ñieàu khieån coù ñoä cheânh leäch laø khoâng ñaùng
keå. Tuy nhieân, boä ñieàu khieån thoâng minh coù doøng
khôûi ñoäng raát thaáp (gaàn 7A) vaø baèng 1/6 doøng
khôûi ñoäng cuûa boä ñieàu khieån PID. Ñieàu naøy chöùng
toû boä ñieàu khieån thoâng minh caûi thieän ñöôïc doøng
ñieän khôûi ñoäng, giuùp cho heä thoáng hoaït ñoäng an
toaøn vaø tieát kieäm naêng löôïng hôn.

- Keát quaû moâ phoûng ôû cheá ñoä coù taûi 
( Mc = 0.2 Nm)

Keát quaû moâ phoûng khi ñoäng cô coù taûi ñöôïc theå
hieän nhö Hình 8 vaø Hình 9. 

Keát quaû moâ phoûng ôû cheá ñoä coù taûi theå hieän nhö
Hình 8 vaø Hình 9 cho thaáy raèng:  taïi thôøi ñieåm
ñoùng taûi, toác ñoä ñoäng cô bò giaûm xuoáng, doøng khôûi
ñoäng taêng leân. Ñieàu naøy laø hoaøn toaøn ñuùng vôùi
thöïc teá hoaït ñoäng cuûa heä thoáng. Tuy nhieân, chæ
trong moät thôøi gian ngaén khoaûng 0.5 giaây, heä
thoáng ñaõ trôû laïi oån ñònh. Ñieàu naøy chöùng toû raèng
caùc boä ñieàu khieån ñaõ hoaït ñoäng toát.

5. keát luaän vaø khuyeán nghò
Baøi baùo ñaõ nghieân cöùu vaø ñeà xuaát giaûi phaùp caûi

thieän chaát löôïng boä ñieàu khieån PID kinh ñieån
baèng boä ñieàu khieån thoâng
minh. Ñieåm noåi baäc cuûa
nghieân cöùu laø ñaõ thieát keá vaø
moâ phoûng thaønh coâng boä
ñieàu khieån thoâng minh treân
cô sôû keát hôïp phöông phaùp
ñieàu khieån môø vaø PID. Keát
quaû nghieân cöùu ñaõ cho thaáy
boä ñieàu khieån thoâng minh
coù theå ñieàu khieån oån ñònh
toác ñoä ñoâng cô DC vôùi sai
soá xaùc laäp gaàn nhö baèng 0.
Hôn nöõa, boä ñieàu khieån
thoâng minh caûi thieän ñaùng
keå veà doøng khôûi ñoäng cuûa
ñoäng cô DC so vôùi boä ñieàu
khieån PID thoâng thöôøng.

Du(output)
Toác ñoä cuûa söï thay ñoåi error (DET)

NB NS Z PS PG

Error
(ET)

NB NB NB NS NS Z

NS NB NS NS Z PS

Z NS NS PS PS PS

PS NS Z PS PS PB

PB Z PS PS PB PB

Baûng 2. Caùc quy taéc môø cuûa 
boä ñieàu khieån thoâng minh

STT Thoâng soá Kí hieäu Giaù trò Ñôn vò

1 Ñieän aùp nguoàn Va 24 Volt (V)

2 Coâng suaát P 30 Watt (W)

1 Ñieän trôû phaàn öùng Ra 0.5 ohms

2 Ñieän caûm phaàn öùng La 0.015 H

3 Haèng soá löïc ñieän ñoäng k 0.05 Nm/A

4 Moâmen quaùn tính cuûa roto J 0.00025 Kgm2/s2

5 Heä soá ma saùt cuûa heä thoáng cô B 0.0001 Nms

6 Ñieän aùp phaàn öùng Va 30 Volt (V)

7 Toác ñoä goùc toái ña a 314 Rad/s

8 Toác ñoä quay maximum na 3000 Voøng/ph (RPM)

9 Laáy giaù trò pi p 3.14

Baûng 3. Caùc thoâng soá ñoäng cô DC
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Ñieàu naøy chöùng toû raèng söï keát hôïp boä ñieàu khieån
PID vôùi boä ñieàu khieån môø seõ ñaït ñöôïc chaát löôïng
ñieàu khieån tuyeät vôøi, cuõng nhö coù theå khaéc phuïc

ñöôïc nhöôïc ñieåm cuûa PID vaø boä ñieàu khieån môø
tröïc tieáp, giuùp cho heä thoáng hoaït ñoäng an toaøn vaø
tieát kieäm naêng löôïng n

Hình 6: Ñaùp öùng toác ñoä goùc khoâng taûi
cuûa boä ñieàu khieån PID vôùi boä ñieàu khieån
thoâng minh

Hình 7:  Ñaùp öùng doøng ñieän khoâng taûi 
cuûa boä ñieàu khieån PID so vôùi boä ñieàu khieån
thoâng minh

Hình 8: Ñaùp öùng toác ñoä cheá ñoä coù taûi
cuûa boä ñieàu khieån PID vaø Thoâng minh

Hình 9: Ñaùp öùng doøng dieän coù taûi cuûa boä
ñieàu khieån PID vaø Thoâng minh
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using The inTelligenT cOnTrOller 
TO cOnTrOl dc MOTOrs speed: 

An ApplicATiOn in The indusTriAl field

l Trieu QuoC huy
Tra Vinh University 

AbsTrAcT: 
This study is to design and use an intelligent controller for stable speed control of a DC

motor and compare this  intelligent controller with the conventional PID controller. Based on
Nichol's PID controller design approach, this study performs model analysis and calculates the
parameters Kp, Ki, Kd. Then, the study proposes a solution to combine the PID controller with
the fuzzy controller to form an intelligent controller. The study process is implemented by
Matlab simulation method. The study’s results show that the intelligent controller ar better than
the conventional PID controller in controlling speed of a DC motor. Especially, the starting
current of DC motor when using the intelligent controller is only 1/6 of that of PID controller.

keywords: DC motor modleing, automation control, PID controller, fuzzy control,
intelligent control, Hybrid Fuzzy, 
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