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TÓM TẮT:  
Điều khiển dự báo theo mô hình (MPC Model Predictive Control) là phương pháp điều khiển dự
trên bài toán tối ưu sử dụng kết quả dự báo hành vi của hệ thống trong tương lai. Chính vì sử
dụng kết quả dự báo đó, điều khiển dự báo đã cải thiện chất lượng điều khiển một cách đáng kể
so với các phương pháp khác, do vậy mà MPC đã được ứng dụng rộng rãi trong công nghiệp,
đặc biệt là đối với hệ tuyến tính biến đổi chậm. Tuy nhiên sẽ khó khăn hơn khi xây dựng mô hình
dự báo đối với đối tượng phi tuyến bất định. Để áp dụng được phương pháp MPC điều khiển các
đối tượng này cần thiết phải có một cơ chế để cập nhật mô hình của đối tượng. Bài báo này tập
trung vào việc sử dụng mô hình mờ TaKagi-Sugeno (TS) để xây dựng mô hình dự báo với những
ưu điểm là có thể rút ra từ dữ liệu vào-ra quan sát được bằng cách dụng kỹ thuật phân nhóm. Hơn
thế, mô hình TS còn có ưu điểm là tốc độ tính toán nhanh hơn mô hình Mandani dồng thời cho kết
quả chính xác hơn.


