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TÓM TẮT:  
Bài toán điều cân bằng rôbốt đang là một bài toán rất được quan tâm do khả năng ứng dụng của
rôbốt là rất đa dạng. Trong bài toán này vấn đề thiết kế bộ điều khiển theo thuật toán điều khiển
định dạng H gặp khó khăn khi bộ điều khiển có bậc cao, do đó đặt ra yêu cầu cần phải giảm bậc
bộ điều khiển để việc thiết kế và ứng dụng bộ điều khiển hiệu quả hơn. Bài báo này trình bày
phương pháp giảm bậc mô hình theo phương pháp cân bằng và ứng dụng phương pháp giảm
bậc cân bằng để giảm bậc bộ điều khiển cho hệ thống điều khiển cân băng rôbốt. Các kết quả mô
phỏng thể hiện tính đúng đắn của thuật toán giảm bậc và chất lượng bộ điều khiển giảm bậc
trong hệ thống điều khiển cân bằng rôbốt.


