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Ldl NOI DÅU

Phån tich vå diéu khidn h? phi tuyé'n luön lå vdn dd th&i sV, thu hüt ditQc sv

quan tam cåa nhitng ngzt&i låm viéc trong linh vVc k' thu@t h? thöhg. Nhüng

phztdng phåp phån tich vå töng hqp h? thöhg trén cd så IY thuyéi cdc h? thdng didu

khidn phi tuyé'n dä dtta con ngzt&i déh gån hdn nüa trong cåc z?ng dwng thVc té'cüng

nhtt khå näng nång cao dttQc chdt*lztqng cho cdc h? thöhg didu khiéh hi?n tgi. N6

chinh Id chitc cau nöi giüa thuyéi vå thug deng thVc tién. Chinh vi thé; ngay tit

khi l' thuyé*t diéu khidn dztQc khai sinh, mdng thuyé't cåc h? th6ng didu khidn phi

tuyé'n dä khång dinh dttQc v/ tri cåa minh. Nhiåu phttdng phåp phån tich vå didu

khidn h? phi tuyé'n dä ra vå phåt trién song song cüng thuyéi diåu khidn tuyé'n

tinh cd bån. Db Id cåc phttdng phåp phån tich mét phång pha, phztdng phåp phån tich

vå diéu khidn h? Hammerstein, h? Wiener, phztdng phåp can bäng didu hba, l' thuyéi

Lyapunov hay phttdng phåp didu khidn trtt@t (Sliding Mode Control—SMC)

Déc biét, trong nhüng näm gån dåy, våi sv tre giüp cåa nhidu ngånh khoa hec

khåc nhau, chuyén ngånh phån tich vå diöu khidn h? phi tuyé'n dä cö nhüng bitöc

nhåy vet vé chdt Iztdng, cd trong thuyéi län z?ng deng. Nån m6ng cho phdt tridn

vé mät thuyé't trztåc tién cd thd ké9 dé'n lå phép ddi trec tea dé vi phöi

(diffeomorphism) xåy ung trén nén hinh hec vi phån, dä tgo ra khå näng nghién

citu, phån tich, diéu khidn h? phi tuyé'n theo hztång deng cdc kéi qud dä cd cåa

diéu khidn tuyén tinh, må didn hinh trong sö'd6 lå phztöng phåp thié't ké' bé didu

khidn tinh phån höi trgng thdi (static states feedback) cåa Isidori dd tuyé'n tinh höa

chinh "dc h? phi tuyé'n, phztdng phdp phån tich déng hec khöng h? phi tuyé'n,

phztdng phdp diåu khidn khång nhiäu.... Tztdng tv, Sontag cing cåc ddng dua ra

khåi niém håm diåu khidn Lyapunov (Control Lyapunov Function—CLF) dä giüp

cho viéc giåi quyé't båi toån thié't ké'cåc bé didu khiéh ön dinh dztQc chét ché hdn, rö

rång hdn, nhdt Iå khi döi tztQng cd mo hinh bdt dinh (uncertainties), hoéc bi thay

ddi ngäu nhién khöng bitt trwc.... Cüng nhLt véy, phttdng phåp backstepping cåa

Krstic vå dbng sv ra dbi dä Cho phép ta xåc dinh dzt(jc mét cåch rdt ddn gidn håm

CLF cho h? phi tuyé'n truyån ngugc.... 
Vå gån dåy nhdt lå phztdng phåp didu

khidn h? phång (flat) cåa Fliess cüng céng sv trén nån dgi savi phån Cho phép thiéi

k6dLtQc bé diéu khidn båm phi tuyé'n vå bé diåu khidn déng phån hdi trgng thåi

(dynamic states feedback) dd tuyé'n tinh h6a dLtQc h? phi tuyé'n trong toån bé khöng

gian trgng thåi.

Xét vé khia cgnh itng deng thi våi sv tre giüp cåa l' thuyé't mb, cöng cw

mgng neural, giåi thum di truyån hay k' thu@t vi didu khidn..., khodng cach giüa IY

thuyé't vå thVc té'cåa h? phi tuyé'n dä duec thu hep dång kdtrong khoång 18 näm trå
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lei dåy. Diåu nåy cö thö nh@n thdy dztqc thöng qua xudt hién khå nhiéu cüa cåc

dbng san phåm thiéi bi diéu khiön sö'tv chinh dinh thich nghi cho h? cd dien tü, hay

cåc bé diåu khidn lai trén thi trzt&ng cöng nghiép hién nay, nhzt cåc bé chinh dinh

mb, nib—neural, cåc module didu khidn khå trinh c6 tich hqp chitc näng thöng minh

nhzt loc Katman må röng, quan såt trgng thåi phi tuyéh SMO, thié't bi chdn doån vå

cdnh båo Ibi h? thöhg

Bén cgnh sv phåt tridn möi vé chdt litdng trén, trzt&ng phåi phån tich vå didu

khidn h? phi tuyéh kinh didn cüng dä dztQc bd sung thém nhiåu ky thuät hüu ich

khåc rdt gån z?ng deng, nhzt k' thuét gain—scheduling, k' thu@t didu khié'n d!?

båo theo mö hinh (Model Predictiv Control—MPC), phztdng phåp da tgp trung

tam.... Khöng nhüng thé', thuyét cdc h? th6ng didu khiön Phi tuyéh cbn duec z?ng

dwng thånh cöng cho låp döi tztqng phi tuyé'n cd tinh chdt déng hec déc biét nhzt cåc

h? thw döng, cdc h? hbi tié'p chét tham so, he Oeu tån

SV tié"n bé to Ibn dd cåa chuyén ngånh phån tich vå didu khién h? phi tuyé"n can

phdi duec Phd cap vå nhanh chöng z?ng dyng våo thVc ti8n cöng nghiép Viet Nam.
Db cüng chinh lå l' do thöi thüc tåc gid viét cuö'n såch nåy. Cuö'n såch cd myc dich

chinh lå gibi thiéu våi bgn dec nhüng phztdng phåp tit dgng kinh didn tåi cdu trüc
hién dgi, phvc ve cho båi toån phån tich vå thitt ké" bé didu khidn h? phi tuyé'n. Vi

mong muöh dztqc cüng bgn dec tiép tvc trao döi, nén sau mbi phån trinh båy mét

phztdng phåp, tåc gid dä c6gäng dtta thém våo nhitng kéi qua må réng cåa riéng

minh cüng nhLt cåc suy nghi vé khå näng må cåa né dztåi dgng cdc Ibi bån.

Mét didu khöng thd phå dinh lå l' thuyé't diåu khidn tuyé"n tinh luön lå phån

nån tang cd bdn vå quan treng nhdt cåa IY thuyé't cdc h? thöhg diéu khidn n6i Chung,

trong dö rdt nhiéu cdc phåt trién vé' khåi niém cüng nhzt phztdng phåp cåa didu

khidn phi tuyé'n déu cd duec su gei vé tu tztång tit IY thuyé't didu khidn tuyé'n tinh.

Båi véy viéc näm veng vå låm chi IY thuyéi diåu khién tuytn tinh sé giüp ta cd duec

nhÜng kidn thüc cd bdn, chäc chän dd tv tin titn såu hdn våo cåc linh vVc khåc cüa

didu khidn. Ben dec cd thé' tim doc cuöh såch "13 thuytt didu khién tuyé'n tinh" dä

xudt bån trztöc db cåa tåc gid d tim hidu nhÜtng kidn thüc cd så vå phån tich vå diöu

khidn h? tuyéh tinh, qua db cd thdsz't dyng cudn såch nåy mét cåch hüu ich hon.

Cuö'n såch nåy dugc xem nhzt phién bdn må réng vå nång cao cåa cuö}t "LY

thuyé't diåu khidn phi tuyé"n" cüng cåa tåc gid vå ddng nghiép dä duec xudt bån tit

näm 2002. Sdch duec bö'cgc thånh bdn chztdng, våi mbi chztdng dztgc trinh båy theo

titng déc didm z?ng deng cåa cåc phztdng phåp. Do dö trong titng chUdng sé cö cd

nhüng nöi dung nén tång cd bån vå cd nhüng kéi qua må réng, nång cao måi duec

cong bdtrong nhüng näm gån day,

Truåc tién, chucng 1 täp trung våo trinh båy nhüng vdn dd cd bdn nhdt cåa

linh vVc phån tich vå diéu khidn he phi tuytn. Dåy lå nhüng khåi niém, nhüng

phztdng phåp luön cö mét trong mei båi todn diéu khidn Iién quan tåi h? phi tuyén,

nhzt dinh nghia, phån logi h? phi tuyé'n, nhiém ve båi toån phån tich vå didu khidn,
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If thuyé't Lyapunov.... Tit nan cd bån d6, chztdng 1 sé trinh båy tié'p cåc ké't quå nång

cao nhtt dn dinh theo håm mü, dn dinh ISS, phttdng phåp backstepping hay thich

nghi gid dinh rö (certainty equivalence) vå thich nghi nén midn hdp ddn (damping)

Toån bö chttdng 2 lå dånh riéng cho viéc trinh båy cåc phztdng phåp phån tich

vå di6u khiön h? phi tuyé'n dztQc xåy dung trén nån thuyæt diåu khiéh tuyé}t tinh

kinh dién, nhtt tuyé'n tinh höa xdp xi xung quanh diém can bång, phån tich tinh ön

dinh h? phi tuyé'n tm didm can bång nhb da tgp trung tam, didu khiéh tuyän tinh

hinh thüc h? phi tuyé'n, kj thuét gain--scheduling, cåc phztdng phdp phån tich, tdng

hep bé diåu khidn phi tuyé"n trén ndn hinh hec vi phån. Trpng tam cåa phån trinh

båy va nhÜtng kéi qua nång cao måi dztgc cong bd trong nhüng näm gån dåy cüa

chztdng 2 bao göm cåc phztdng phåp xåc dinh phép doi trec tea dé vi phöi, phztdng

phåp thié't ké'bö diöu khidn tinh phdn höi trgng thåi (static states feedback) ddtuyen

tinh höa h? phi tuyé'n trong toån bé khöng gian trgng thåi, cdc phztdng phåp phån

tich déng hec khöng, tinh diåu khién dLtQc, quan såt duec cåa h? phi tuyéh affine.

Tiéi) theo, chitdng 3 trinh båy vé€ cåc phztdng phåp phån tich vå didu khidn

nhüng h? phi tuyé'n cd déc thü déng hec riéng, thzt&ng gép trong thVc té.' D6 lå

nhüng h? Hammerstein, h? Wiener, h? hai cdp, h? thw déng, h? Euler—Lagrange, h?

phäng. Cåc phztdng phåp phån tich vå didu khidn kinh didn dttQc trinh båy trong

chUdng 3 bao gdm phztdng phåp phån tich tinh dn dinh tuyet döi, khå näng tv dao

déng vå tinh ön dinh cåa dao déng, phztdng phåp diåu khiéh trWt.... Ngoåi ra,

chztüng 3 cön trinh båy nhüng phttdng phåp måi dztQc bd sung trong cåc näm gan

dåy nhzt diåu khidn hai cdp, diåu khidn t!ta theo the déng, didu khiéh thich nghi bäng

mö hinh ngztQc, diEu khidn thich nghi gid dinh rö h? Euler—Lagrange, diåu khidn tua

phång våi khå näng tuyé"n tinh höa chinh xåc h? phi tuyéh trong toån bé khöng gian

trgng thåi nhb bé diåu khidn déng phån hdi trgng thåi (dynamic states feedback).

Cuöi cüng, chLtdng 4 lå phån trinh båy vé néi dung cåc phztdng phåp thiéi ké" bé

quan såt trgng thåi h? phi tuyéh vå diåu khiéh h? phi tuyéh bång phdn hdi dåu ra

(dynamic outputs feedback). Dåy cüng Iå nhÜng kéi qua måi dttQc cöng bd trong

nhüng näm gån dåy. Nhiéu kéi qua IY thuyéi dä duec chuyéh sang thånh dgng thuét

todn dd bgn dec cd thddé dång cåi dét thånh chitdng trinh z?ng deng cåa riéng mjnh.

Cudn såch nåy dLt(jc vié't ra tit cåc båi giång cåa tåc gid cho låp cao hec ngånh

Diåu khién vå 'IV déng höa vå chuyén dé nghién cz?u Sinh tgi Dgi hec Båch khoa

Hå Néi vé LY thuyé't diéu khidn phi tuyæn våi nhÜtng néi dung chinh nhzt sau:

Cåc phztdng phåp phån tich vå diéu khiéh h? phi tuyén,•

Üng deng cåc phztdng phåp tm Etu höa trong diåu khié'n;

Diåu khién töi du;

Diåu khidn thich nghi.

Myc dich cåa tåc gid khi viéi cudn såch nåy chi ddn giån lå mong muön cung

cdp cho cåc bgn Sinh vién dang theo hec cåc ngånh Diåu khién tv déng, Do ILt&ng vå
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Tin hec cong nghiép, TV déng h6a, thém mét tåi liéu bd trq cho viéc hié'u k', hidu

sau båi giång cüng nhzt hd tre viéc tv hec cåa Sinh vién, hec vién cao hpc, nghién

cz?u Sinh thuéc cdc ngånh lién quan.

Cuöh såch cüng dä duec viéi vöi sv cam thong, Chiu dztng, chia sé rdt to lån cåa

nhüng thånh vién trong gia dinh tåc gid 10 ve Ngö Kim Thu, con gåi Nguyén Phztåc

My vå hai chåu ngogi Böng, Bo. Khöng cd h? chäc chän cudn sach khöng thé' hoån

thånh. Såch cüng cbn dLtgc hoån thånh sv cd vü, khuyéh khich vå tgo diåu kién

thuén lei cåa cdc dbng nghiép trong Bé mön Didu khidn TV döng, trzt&ng Dgi hec

Bdch khoa Hå Néi, noi tåc gid dang cöng tåc. Tåc gid Xin duec güi tåi gia dinh vå

cåc bgn Ibi cåm dn chån thånh.

Méc dü dä rdt nb IVc, song chåc chän khöng thé' trånh khdi thié%L söt. Do dö tåc

gid rdt mong nhén dzmc nhüng g6p süa ddi, bo sung cåa bgn dec dd cuö% sach

dztqc hoån thién hdn. Thztg6p Xin gz'ti vd:

Dpi hoc Béch khoa Hd Nél
Vién Dién, BO mon Dléu khlén TV déng - s6 1 Dql CO Vlét, Hal Bd Tri-mg, Hd Nél

Email: phuocnd-ac@mail.hut.edu.vn

Tåc giå
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MUC I-vc

Ldi n6i dåu

ChÜdng 1 LY thuyå phi tuyé'n cd bån

1.1 Phän 10?i h? th6ng diéu khidn

1.1.1 Nhiém vy cüa båi toån diéu khién

1.1.2 Phån 10?i he th6ng.

Phån loai theo tin hi#u våo—ra

Quå trinh ngåu nhién, he ngåu nhién vå nguyén IY trvc giao

Phån loqi theo mö hinh toån hoc

Phån loqi theo cäu tric mö hinh

Phän loqi theo tinh chät déng hoc

1.2 Nhi#rn vy phån tich th6ng

1.2.1 Nhüng tinh chät déng hoc didn hinh

Didm trqng thåi can bång vå didm dirng

Tinh dn dinh diém cån bång

Khå näng tv dao déng h04c dao déng cuöng büc tinh dn dinh cüa dao déng

Hién tuqng hön loqn tv do vå hön loqn cuöng büc (chaos)

Hi#n tuqng phån nhånh

Béc tddng d6i cia he phi tuyén affine SISO

Tinh déng hQC khöng vå kHåi ni#rn he pha cVc tiéu

1.2.2 Phån tich trong rn4t phång pha

Xåy dVng quy deo pha bång phddng phåp tåch bién

Xåy dVng quy dqo pha bång phlfdng phåp dudng dång tå

Phån tich chät lugng he phi tuyén nhd möt phång pha

1.3 1-9 thuyåt Lyapunov

1.3. I Tiéu chuån dn ff!nh Lyapunov

Tinh chåt nghi#rn phuong trinh vi phån (1.64)

Tiéu chuån xét tinh dn dinh cho he phi tuyén dirng

Phuong trinh Lyapunov

Tich Kronecker vå phddng phåp tim nghi#m phlfdng trinh Sylvester—Lyapunov

Mét s6 phuong phåp tim håm LF cho he tv tri

Tiéu chuån xét tinh dn dinh cho he khöng dtfng

Khåi niérn dn dinh ti#m cen déu vå dn d!nh theo håm mü.

Khåi niérn dn ISS (dn dinh våo—trqng thåi)

Khåi ni#rn dn (T!nh bån toån cyc (semiglobal asymptotic stable)

Hé dn dinh ti#rn cen v6i khoång thdi gian hüu hen (finite—time stable)

- 1.3.2 Thiét ké bé diéu khién låm he dn dinh

Khåi ni#m håm CLF vå nguyén IY thiét ké bé diéu khidn GAS

Phuong phåp thiét ké cu6n chiéu (backstepping)

Diéu khién GAS he truyén thång (feedforward systems)
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Phuong phåp giå dinh rö trong diéu khién thich nghi (certainty equivalence)
Thiét ké cu6n chiéu (backstepping) bé diéu khidn giå dinh rö
Diéu khién thich nghi ISS vå phlfdng phåp damping (nén mién häp dån).

Cäu hdi ön töp vå båi tap

Chl.fdng 2 Cåc phtrong phåp tuyé'n tinh h6a
2.1 Xip xi tuyön tinh xung quanh didm dirng vå didm cän bång

2.1.1 Xåy d!mg mö hinh xäp xi tuyén tinh
2.1.2 Phån tich tinh dn dinh nhd mö hinh xäp xi tuyén tinh ..............

111

117

118

125

129

129

129

Tinh dn dinh ti#m can cüa he phi tuyén vå giå tri riéng cüa mö hinh tuyén tinh xäp 
. 
xi
133

Phuong phåp da tep trung tam
Våi cTléu bån thém

2.1.3 Thiét ké bé "u khién nhd mö hinh xäp xi tuyén tinh
Diéu khién phån h6i treng thåi
Quan såt trqng thåi vå "u khidn phån h6i dåu ra theo nguyén IY tåch
KY thu4t gain—scheduling

2.2 Di6u khidn tuyön tinh hinh thüc
22.1 Tuyén tinh h6a nhd phån h6i trqng thåi

Xåc dinh bé dléu khién tuyén tinh h6a
Dinh hLfdng tuyén tinh nhd gån &lérn cVc

2.2.2 Phuong phåp &léu khién tiérn can tuyén tinh cüa Sieber ...
Muc dich cüa phi-rang phåp
Cöng cv toån hQC.• Phép ddi hång/cét trong ma tren
Cåc bi-f6c thiét ké bé "u khidn

2.3 Tuyön tinh h6a chfnh xåc
2.3.1 Nhüng ggi y ban dåu

Diéu khidn GAS cho he truyén ngugc ch4t dqng chuån
Diéu khidn GAS cho he truyén ngugc ch4t
Phuong phåp "u khidn tåch kénh he tuyén tinh Cda Falb—Wolovich

2.3.2 Cöng cv toån hqc: Hinh hec vi phån
Cåc phép tinh vector vå quy vector trong khång gian ba chiéu
Khöng gian tiép tuyén
Phép d6i bién vi phöi
Phép ddi truc toa dé giüa cåc khöng gian tiép tuyén
Deo håm Lie vå tich Lie
Håm md réng (distribution).

2.3.3 Tuyén tinh h6a chinh xåc he affine mét dau våo
Phép ddi bién dua he affine vé deng chuån
Xåc dinh bé diéu khién tuyén tinh håa våo—ra
Xåc dinh bé &léu khién tuyén tinh h6a våo—trqng thåi .
IJng dvng våo diéu khidn thich nghi theo må hinh måu

2.3.4 Phån tich he affine mét dåu våo nhd phép ddi bién vi phöi
Phån t(ch tinh déng hqc khöng vå tinh pha CVc tiéu
Båi toån nghich dåo mö hinh (diéu khidn tüy déng)
Phån tich tinh diéu khidn dugc
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Phån tich tinh quan såt dugc

2.3.5 Tuyén tinh h6a ch(nh xåc he affine nhiéu dåu våo
Khåi niém vector båc turong d6i t6i thidu
Tuyén tinh h6a chinh xåc vå tåch kénh våo—ra
Tuyén tinh h6a chfnh xåc våo—trqng thåi

Ung dung våo diéu khién thich nghi khång nhiéu

Ung dung våo "u khidn thich nghi theo mö hinh måu

Cåu hdi ön t?.p vå båi tap

Chufdng 3 Cåc phÜdng phåp phån tich — di6u khidn däc thü

3.1 Hé Hammerstein vå he Wiener

3.1.1 Phån t(ch tinh dn dinh tuyet d6i

Khåi niém häm thVc—dLfdng
Khåi niém he tuyén tinh thy déng.

Tiéu chuan dn tuyet d6i cüa Popov cho he NL

Xét tinh dn ffnh tuyet d6i cho he NL c6 khåu tuyén tinh dn (T!nh

Xét tinh dn dinh tuyet d6i cho he NL c6 khåu tuyén tinh khöng dn dinh

Phån tich tinh dn dinh tuyet d6i nhd tiéu chuån dudng trön

3.1.2 Phån tich khå näng tv dao déng vå tinh dn (T!nh coa dao déng

Nguyén tåc xåc dinh he s6 khuéch phüc

Xåc dinh he s6 khuéch dei ph(fc cüa cåc khåu relay

Xåc dinh he s6 khuéch phüc cüa cåc khåu khuéch dei bäo höa

Xåc dinh dao déng vå tinh dn dinh cia n6

3.2 Diéu khien ön dinh bång bé diéu khién hai Idp

3.2.1 Diéu khidn trugt
M4t trugt vå diéu ki#n truqt cho he truyén nguqc chöt dang chuan

Thiét ké bé &léu khién truqt låm he dn dinh bén vüng

Bån vé chät lugng dn (T!nh cia he truqt

Diéu khién trugt båm theo tin hiéu våo

Thiét ké rn4t trugt cong vå bé diéu khidn trugt cho he phi tuyén affine SISO

3.2.2 Phddng phåp thiét ké hai cäp (two—scale design)

Nguy cd finite—escape—time coa he kin

Khå näng dn dinh ti#rn cen cia bé diéu khidn hai cäp

3.3 Phuong phåp diéu khidn the déng

3.3.1 Khåi niém he phi tuyén thy déng

Dinh nghia he phi tuyén thy déng

Nhüng tinh chät co bån cüa he thy déng

3.3.2 Diéu khién thy déng

Y nghTa båi toån diéu khidn thy déng

Diéu ki#n can cho båi toån diéu khidn thy déng

Thu déng h6a he c6 cäu trüc truyén ngugc

Thu déng h6a he cé cäu trüc truyén thång

3.3.3 Ung dung våo diéu khién he Euler—Lagrange

Khåi ni#m he Euler—Lagrange

Phån t(ch tinh dn dinh Lyapunov vå tinh thy déng
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Diêu khi6n dn dinh tièm can
Diêu khiên tuy6n tinh h6a chfnh xéc
Nâng cao chât lif0ng nhò diêu khi6n thfch nghi già dinh rô bàng mô hình ngrqc
PhLfdng phép Œiêu khiên thich nghi Li—Slotine
Diêu khiên dn dinh thich nghi ISS (diêu khi6n bén vCmg)
Diêu khi6n thich nghi ISS và bù sai lëch
Diéu khiên bâm dn dinh bên vüng theo nguyên IY tnrqt

3.4 Hê phàng (flat) và di6u khidn tVa phàng
3.4.1 Khéi nièm he phàng và y nghïa trong Œiêu khiên

Dinh nghïa hê phàng
Vai trò cùa he phàng trong phân tich và diêu khi6n hê phi tuy6n

3.4.2 KiCm tra tinh phàng và bài toân diêu khidn tya phàng
Mô tà hê phi tuyën trong không gian vô hqn chiêu
Hè phi tuy6n turong durong (equivalent systems)
Ki6m tra tinh phàng
Bài toân Œiêu khiên tga phàng

3.4.3 Vài Idi tdng k6t

Câu hòi ôn tap và bài tap

ChÜdng4 Diêu khidn phàn hôi dâu ra

4.1 Di6u khidn theo nguyên IY tâch

4.1.1 Quan sét trang théi và không gian quan sét
Khà nàng phét hiën trang théi và quan sét trang théi
Không gian quan sét
Vài Idi tdng k6t

4.1.2 Thiét ké bê quan sét trang théi
Mô hinh toén Cd bàn cùa bê quan sét
Bê quan sét tl;fa Luenberger
Bê quan sét tirfa Luenberger cho hê Lipschitz (bê quan sét Lipschitz)
BO quan sét hé s6 khu6ch dai Ibn (HGO—high gain observer)
Bê quan sét trtfqt (SMO—sliding mode observer)
LQC Kalman md rong và bê quan sét Kalman—Bucy md rong
Bê quan sét tça t6i Itu MHO (moving horizon observer)
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4.1.3 Céc v5n dé này Sinh khi ghép chung bé quan sét trang théi v6i bé diéu khièn
phàn h6i trang théi tïnh

Hièn tuqng ti6n t6i vô cùng sau khoàng thòi gian hüu han (FET)
Tinh dn Œ!nh bén toàn cyc (semi global stable)
L6p céc hè thòa mân nguyên IY tâch

4.2 Bài toén di6u khidn phàn h6i dâu ra trvc tiê'p
4.2.1 Nguyên IY chung

4.2.2 Thy dêng h6a và Œiêu khiên hê thl;' dong bàng phàn h6i dâu ra
Câu hòi ôn tap và bài tap

Tài lieu tham khào
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