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NOI DRU

.J,Üi
Phån MATLAB lå mot cöng cu Xir l! s6 cåc he ky thuät tir don giån

dén phi'rc top. Phån mbm nåy phi hqp v6i viéc phån tfch vå tbng hep nhanh cåc
quå trinh döng Ivc däc biet trong nghién cfru vå phåt trién. Ngåy nay, MATLAB
dang dtrqc sir dung nhi&u trong cong nghiép vå ngåy cång d6ng vai trö quan
trqng trong cåc tnr&ng dei hoc, cao ding ky thuat. MATLAB co thé trq giüp dåc
Ivc cåc Sinh vién vå ky str trong viéc giåi quyet cåc van de tfnh toån so cåc båi
toån ky thuat. D4c biét d6i v&i Sinh vién vå str ngånh co khf, dién, di#n tir, cc
dién tir. .., MATLAB lå mot cöng cu khöng thé thiéu.

Tru6c dåy MATLAB duqc scr dung chü yéu cåc chuyén gia trong Xir
19 tin hiéu vå giåi tich s6, nhtrng trong nhüng näm gan dåy dä dtrqc chåp nh@n
röng räi vå nhiét tinh trong cong dbng ky thuat. Nhi&u tnr&ng dei hoc Icy thuat
hién nay dä dua kh6a hoc cc bån MATLAB hoäc mot phån cüa MATLAB
theo dinh hu&ng sir dung våo trong chucng trinh giång dey. MATLAB ngoåi
viéc cung cap cåc l?nh ding ngay thi cön lå mot möi tru&ng 14p trinh duqc vå
c6 cing cau trüc logic, quan he, c6 dihl ki#n vå vöng 14p nhu cåc ngön ngü lap
trinh khåc. Do d6, n6 co thé duqc sir dung dé doy cåc nguyén tic lap trinh.
Trong håu hét cåc trubng dei hoc, MATLAB dä tro thånh mot hoc phån khöng
thé thieu vå lå cöng cu tinh toån chinh durqc sir dung trong nhi&u hoc phan khåc
nhau suot chucmg trinh giång dey.

Sv Phd bién cüa MATLÅB mot phån lå nhb lich sir låu dåi cüa no, do d6
né duqc phåt trien vå thir nghi?m t6t. Moi ngubi tin tu&ng våo Ibi giåi cüa
MATLAB. Sv Phd bién cüa no cüng lå do giao dién ngu&i ding cung cap möi
tru&ng tucng tåc dé sir dung bao gdm cåc tinh toån sé vå khå näng hién thi két
quå. Sv ngån gon cüa n6 lå mot Iqi thé l&n. Vi du, bon co thé giåi mot h? cåc
phwng trinh dei s6 tuyén tinh v6i chi ba döng IQnh, mot thånh cöng khöng thé
c6 v6i cåc ngön ngü lap trinh truy&n th6ng. MATLAB cüng c6 khå näng mb
röng, hién tai c6 hon 20 g6i cöng cy trong cåc linh vvc (mg dung khåc nhau c6
thé durqc sir dung v6i MATLAB dé thém cåc IQnh vå khå näng m6i.

Cuon såch nåy durqc bién sogn v6i muc dich cung cap nen tång co
MATLAB vå SIMULINK cho cåc Sinh vién k' thuat tir näm thir ba sau khi dä
c6 cåc kién th(rc co bån toån, vat 19, co hoc k? thuat cüngx nhtr k' thuat lap
trinh. Ngoåi ra, néu co duqc thém cåc kién th(rc ve Icy thuat dieu khién, xü l!
lieu so, ngurbi doc c6 thé mb röng thém dtrqc cåc (mg dung cüa MATLAB vå
SIMULINK.

Nöi dung såch durqc phån bb trong Il chucng. Cåc chucng tir I dén 8
trinh båy viéc sir dung cåc l?nh cüa MATLAB cho cåc båi toån co bån nhur tinh
toån trén vector, ma tran, db hoa, tich phån, vi phån so vå giåi phuong trinh vi
phån thu&ng, hdi quy s6 lieu, néi suy vå mét sé phép bién dbi tfch phån nhu
Fourier, Laplace. Riéng chucng 4 trinh båy cc cüa Icy thuat lap trinh, trong
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d6 cåc cåu lénh di&u kién vå cåc vöns -ép duec dua ra. Chtrcnp 9 gi&i thi?u

phån SIMULINK — mét cöng cy st dpng cåc kh6i him de mö phöng he.

Chuong 10 trinh biy viéc st dung MATLAB khåo såt tinh dn dinh, tinh

khién duec vå tinh quan såt duec cüa he tuyén tinh mö tå & dgng Phuong trinh

treng thåi. Hai phuo•ng phåp thiét ké di&u khién duec néu ra dé tinh ma

phån höi cho bé di&u khién. D6i he phi tuyén, cåc vi du vé dn dinh h6a vi tri

can bång, di&u khién vi tri vå di&u khien båm quy deo cho tay måy duqc

båy chi tiét. Trong chuong I l, mét s6 båi toån k' thu#t thu&ng gap trong Iinh

urc co hoc, cc dien tir vi k' thu4t duec trinh båy. Trong möi chucng, sau phan

gi&i thiéu cåch sir dung cåc lénh cüa MATLAB vå döi khi c6 kern theo cc I!

thuyét cüa phuo-ng phåp, co nhüng vi du cu thé vå phån båi tap thyc hånh

dé ngu&i hoc cé thé tv thvc hånh.

Såch durgc bién sogn trén cc båi giång cüa tåc giå cho Sinh vién ngånh

Cc dien tir, Tru&ng Dei hoc Båch khoa Hå Nöi. Tuy nhién, cuon såch khöng chi

lå tåi lieu hoc tap cho Sinh vién k' thu@t må cön lå tåi lieu tham khåo tra ctu bb

ich cho cåc k' su trong cöng viéc chuyén mön cüa ho.

Tåc giå Xin chån thånh cåm cn GS. TSKH. Nguyén Vän Khang, ngu&i

dä khich l? tåc giå bién soen cu6n "Cc Matlab vå Simulink", trén cc dé

tåc giå dä phåt trién thånh cu6n såch nåy. Tåc giå cüng Xin chån thånh cåm cn

GS. TS. Dinh Vän Phong, PGS. TS. Ngyén Phong Dih vå TS. DB Däng Khoa

cüng cåc dBng nghiép trong Bö mön Cc hoc (mg dpng dä xem }iüp bån thåo

c6 nhüng g6p c,' cåi tien quyfr båu. Ngoåi ra, that lå thiéu s6t neu khöng n6i Ib
iå
i

cåm cn t&i vq vå con gåi, nhüng nyr&i dä chäm 10 cöng viéc gia dinh dé tåc g

cé th&i gian cho viéc bién sogn cuon såch nåy.

M4c dü dä cé nhi&u cé gäng, nhtrng cu6n såch chic chin khöng trånh

khöi thiéu sot, tåc giå råt mong nh@n duqc nhüng S' kién déng g6p cüa cåc bon

döng nghiép vå cåc em Sinh vién dé co diåu kién sta chüa, hoån thién nöi dung

såch hon trong cåc lara xuåt bån sau.

Moi kién déng g6p Xin vé dia chi:

PGS. TS. Nguyén Quang Hoång, Bé mön Cc hoc (mg dung, Vien Cc khf'

Tru&ng Dei hoc Båch khoa Hå Nöi.

E-mail: hoang.nguyenquang@hust.edu.vn, h04c Tel.: 0243.8680469.

Tåc giå
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