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Điều khiển theo mô hình dự báo (Moldel Pridictive Control - MPC) ra đời từ những năm 80 của thế
kỷ 20 và có nhiều ứng dụng thành công trong công nghiệp. Sở dĩ như vậy là do điều khiển dự báo
là giải pháp tổng quát nhất cho bài toán điều khiển quá trình trong miền thời gian. Trong MPC



bao gồm cả điều khiển tối ưu, điều khiển các quá trình ngẫu nhiên, điều khiển quá trình có thời
gian trễ, điều khiển khi biết trước quỹ đạo đặt. Một ưu điểm khác của điều khiển dự báo là có thể
điều khiển các quá trình có tín hiệu điều khiển bị chặn, có các điều kiện ràng buộc, các quá trình
phi tuyến, …  thường gặp trong công nghiệp.
Trong sản xuất ta thường gặp các quá trình biến thiên chậm, có trễ, các hệ thống có tham số rải,
cấu trúc hàm truyền thay đổi và có độ phi tuyến lớn, các tham số điều khiển có độ tương tác, hệ
thống có vùng chết “dead time”. Đó là các quá trình điều khiển nhiệt độ, lưu lượng, áp suất, phản
ứng hoá học, ... Hàm truyền của các đối tượng này thường có dạng: trong đó T là hằng số thời
gian của quá trình,  thời gian trễ của quá trình.
Do đặc tính biến thiên chậm của quá trình nên ta có thể nhận dạng trực tuyến (online) khi điều
khiển. Từ đó có thể thay đổi tham số của bộ điều khiển cho phù hợp với đối tượng điều khiển. Thời
gian trễ là nhân tố gây khó khăn cho quá trình điều khiển, thời gian trễ càng lớn thì quá trình điều
khiển càng khó chính xác. Với các quá trình trên nếu chỉ dùng phương pháp điều khiển truyền
thống (như bộ điều khiển PID) thì chất lượng điều khiển không cao.
Trong bài báo này, các tác giả đề xuất một phương pháp xây dựng mô hình điều khiển dự báo để
điều khiển nhiệt độ mô hình bình trộn hỗn hợp chất lỏng có ống làm trễ.


