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Abstract. Research on vibration control of vehicle active and semi-active suspension systems
is increasingly interested. In the present work, the investigation of the state variables selection
to find the control variable in the hedge-algebras-based controller is carried out for a quarter
car active suspension model. State variables that can be used include vertical displacement,
velocity, and acceleration of the vehicle body and wheel. By investigating the influence of
state variables on the efficiency of the hedge-algebras-based controller consisting of two input
state variables and one output control variable, it is possible to determine the appropriate state
variables for the control targets. The numerical simulation results show that the controller is
most effective when using the vehicle's body speed and acceleration as state variables. The
present approach can be extended to different controlled objects to find suitable state
variables, especially for controllers using qualitative rule systems such as controllers based on
the fuzzy-set or hedge-algebras theories.
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Tom tit. Nghién ctu vé diéu khién dao dong cua céc hé théng treo chi dong va ban chu dong
trén xe 6 to ngdy cang duoc quan tdm. Trong bai béo nay, viéc khao sat vé su lra chon cac
bién trang thai dé tim bién diéu khién trong bo diéu khién dua trén ly thuyét dai sé gia tir dugc
thuc hién cho mot hé thdng treo chi dong ciia md hinh mot phan tu xe 6 t. Céc bién trang
thai co thé duoc st dung bao gom chuyén vi, van tc va gia toc theo phuong thang dung cua
than xe va béanh xe. Bing viéc khao sat anh huong cua cac bién trang thai dén hiéu qua cua bo
diéu khién dua trén dai sb gia tir gom 2 bién trang thai dau vao va 1 bién diéu khién dau ra
cho phép xac dinh dugc cac bién trang thai phi hop vai cac muc tiéu diéu khién. Két qua mo
phong s6 cho thay bo diéu khién dat hiéu qua cao nhat khi st dung van tdc va gia toc cua than
xe lam bién trang thai. Cach tiép can cta bai bao c6 thé dugc mé rong cho nhiing ddi tugng
duoc diéu khién khac nhau dé tim ra céc bién trang thai phu hop, nhat 1a d6i véi nhiing bo
diéu khién sir dung hé luat dinh tinh nhu cac bo dieu khién dya trén Iy thuyét tap mo hay dai
SO gia tur.

Tir khoa: hé thdng treo caa xe 8 t6, diéu khién dao dong, lua chon bién trang théi, dai sb gia
.
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1. PAT VAN DPE

Véi yéu cau ngay cang cao dbi vai van hanh caa 6 t6, hé thdng treo trén xe c6 vai tro
quan trong trong diéu khién xe, tao su thoai méi cho hanh khéach va cach ly xe khoi tiéng 6n,
va cham, rung lic trén duong,...

Trén quan diém cua ché do diéu khién, hé théng treo caa xe c6 thé dugc phan thanh ba
loai: bi dong, ban chu dong va chu dong. Trong cac loai trén, hé théng treo chu dong c6 tiém
nang 16n nhat dé cai thién su thoai mai khi lai xe va kha nang van hanh caa phuong tién, va
linh vuc nghién ctu ndy van nhan duoc su quan tdm trong nhiéu nim qua. Trong hé théng
treo chu dong, cac co cau sinh luc dugc dit giira than xe va truc banh xe song song vai cac bo
phan cua phan tu treo, vira ¢d thé bd sung va tiéu hao ning luong tir hé thdng, gitp hé thdng
treo kiém soat dugc tng X cua xe, ting su thoai mai khi lai xe va kha ning bam duong cua
xe. Mic du diéu khién cha dong c6 nhiéu wu diém, nhung ciing c6 mot s6 han ché gom: (1)
thuat toan diéu khién phuc tap; (2) rai ro tiém an vé do tin cay; va (3) tiéu thy thém ning
lwong [1].

Nhiéu cac thuat toan diéu khién hién dai va thong minh da dugc ap dung cho bai toan nay
[2-9]. Trong phuong phéap diéu khién thong minh, diéu khién mo chiém sé luong dang ké voi
nhitng uu diém nhu don gian, hiéu qua va sir dung it bién trang thai [10-12].

Véi cach tiép can khéc voi cach tiép can trong ly thuyét tap mo, 1y thuyét dai sb gia tir
(Hedge-algebras, HA) cho phép biéu dién cac bién ngdn ngir bang cac ¢6 do mo dinh luong
cuia chaing (cé4c sb thuc trong khoang tur 0 dén 1) dya trén thir tu ngir nghia tu nhién cia cac
gia tri ngon nglr ma khong can st dung cac ham lién thugc mo [13, 14]. Do do, ly thuyet HA
da phat trién va dat duoc két qua kha quan trong mot s6 linh vuc, lién quan dén cé4c van dé co
so dir liéu, 1ap trinh logic, phan 16p va hoi quy, du bao voi chudi thoi gian mo va tém tat ngon
ngtr.

Trong linh vuc diéu khién dao dong két cau hay diéu khién can bang cua cac hé hut dan
dong, bo diéu khién dya trén dai s gia tir cho thay nhiéu loi thé so véi bo diéu khién dya trén
tap mo, chang han nhu don gian hon trong thiét ké va ti wu hoa, hiéu qua diéu khién cao hon
va thoi gian tinh toan nhanh hon nhiéu [15-23)].

Tuy nhién, trong cac nghién cau ké trén, cac khao sat lya chon dugc cac bién trang thai
pht hop cho b diéu khién dya trén HA chua dugc thyc hién. Vi vay, trong nghién cau nay,
hiéu qua cua cac bo diéu khién dua trén HA, gém 2 bién trang thai dau vao va 1 bién diéu
khién dau ra, dugc danh gia thong qua cac cip bién trang thai khac nhau dé tim ra cap bién
trang thai phi hop nhét véi ddi tugng duogc diéu khién — hé théng treo chu dong cua mé hinh
mot phan tu xe 6 0.

2. HE THONG TREO CHU PONG

Xét hé théng treo cha dong caa md hinh mot phan tu xe 6 t6 nhu Hinh 1. Trong d6, mi va
mz 1a khéi luong caa than xe va banh xe; ki, ka, €1, ¢z 1an luot 1a d6 cang va hé sé can cua hé
thdng treo va 16p xe; z1, Z2, zr 1an luot chuyén vi ciia than xe, cua 16p va bién dang mat duong.
Luc diéu khién u duoc sinh ra tir may kich dong dat vao gitra cac khdi luong my va my. Hé
phuong trinh trang thai cua hé duogc viét dudi dang ma tran nhu sau [1]:

LR i s e Y L
0 m,||Z, —C, C+C, |7 -k, k +k, ||z, C,Z2, +K,z, —u
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Hinh 1. Hé thdng treo cha dong ciia md hinh mot phan tur xe 6 6.

Céc van d& can giai quyét ddi vai hé thdng treo ké trén bao gom [24]: (1) Gia tri tuyét ddi
cuc dai cua gia téc than xe max |z, dai lwong nay can giam thiéu dé dam bao su thoai mai

cho hanh khach; (2) Bién dang cua bo phan treo max|z,—z,| va bién dang cia 16p xe

max|z, - z,|, cdc dai lugng nay cling can giam thiéu dé dam bao an toan cua h¢ théng; (3)

Gioi han vat Iy ciia méay kich dong max|u|<u,,, trong d6 Umax luc diéu khién cho phép cua
may kich dong; (4) Thoi gian dao dong caa hé théng can dugc giam thiéu.

3. THIET KE BQ PIEU KHIEN

Xét mot cau trac dai s6 gia tir ciia bién ngdn ngir X nhu sau:
AX =(X,G,C,H,<) )

trong d6 G, C, va H lan luot la cac nhadn ngdn ngir goc, cac hang s va cac gia tir. Dau “<” thé
hién quan hé thir tu cua X.

Thong thuong, Iy thuyét HA cho phép xdc dinh tat ca cc gid tri ngon ngir ciia bién ngon
ngir X bang cach ket hop 2 nhan ngdn ngir goc Am va Duong (ky hiéu la A va D); 3 hang so 0
(tuyét @oi Am), W (trung hoa) va 1 (tuyét d6i Duong); va 2 gia tir Hoi va Rat (ky hiéu la H va
R) nhu sau:

G={c, c"}={A D}
c={0,wW,1 ®3)
H={h", h}={H R}

Trong ly thuyét HA, cac gia tri ngdn ngit duoc biéu dién bai cac gia tri do do tinh mo cia
ching trong khoang [0,1], va vi vy, cac thao tac ddi véi cac gia tri ngdn ngit dugc thuc hign
trén cac sb thuc thay vi sir dung cac tap mo nhu trong 1y thuyét tap mo. Cac cong thirc dé xac
dinh mét gia tri d¢ do tinh mo, con goi la gia tri &nh xa ngir nghia dinh lugng (semantically
quantifying mapping, SQM), di dugc tom tit trong [18]. Mot sb gia tri SQM ¢ cua cac gia tri
ngdn ngir dién hinh dwoc thé hién trén Hinh 2 véi truong hop fm(c) = x(h) = 0,5 (M6 hinh
hoa ddi xing). Trong @6, fm(c) va u(h) lan lugt 12 do do tinh mo cua ¢ va h-.

Tur Hinh 2, ¢6 thé thdy méi quan hé giira cac gia tri ngbn ngit va gia tri SQM cua ching la
dong bién, nghia 1a 1y thuyét HA dam bao tht ty ngit nghia ty nhién caa cac gia tri ngén ngi
ciia mot bién ngdn ngir.
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Hinh 2. Gia tri SQM cua mét s6 gia tri ngdn ngir dién hinh.

Bo diéu khién dya trén HA gom 2 bién trang thai dau vao, X1 va Xz, va 1 bién diéu khién
dau ra u. Trong d6, X1 Va Xz duoc td hop tir chuyén vi, van toc va gia téc cua than xe va banh
xe. So d6 nguyén Iy cua bo didu khién duoc thé hién trén Hinh 3, trong d6 Xis, Xzs, VA Us lan
luot 1a gid tri SQM cua z1, 22, va u. C&c gid tri ngdn nglr voi gia tri SQM va khoang xac dinh
cuia cé&c bién trang thai va bién diéu khién duoc lua chon va thé hién trén Bang 1.

v
X1s rTTTTTmomomT
g - | Co so luat HA i b(§
= | | l ______ Usyl 5
03
= e R
<= 1 n 1 R
O | X |1 SuyluanHA O
L [ I
3
Hinh 3. So @ nguyén Iy cia bo diéu khién.
Bang 1. Tham s cua cac bién.
Bién Khoang xac dinh  Cac gia tri ngon ngir véi gia tri SQM
X1 [—a, a] A:0,25;HA:0,375;W:0,5; HD: 0,625 ; D: 0,75
X2 [-b,b] HA: 0,375 ; W: 0,5 ; HD: 0,625

[_C C] RA: 0,125; A: 0,25; HA: 0,375; W: 0,5;
' HD: 0,625; D: 0,75; RD: 0,875

Céc budc Chuan hda va Giai chuan dé chuyén doi gitra cac gié tri thuc va giéa tri SQM
cuia cac bién, vi vay cac bude nay tuong duong vai cac buéc Mo hoda va Giai mo ciia mot bo
diéu khién dua trén ly thuyét tap mo. Cac budc Chuan hda va Giai chuin duogc thé hién trén
Hinh 4 sir dung céc phép noi suy tuyén tinh.
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T @ Yoo T ©
D:0,75f----- a------ HD: |----- m—————— RD: |----- =-----
: : 0,625 : : 0,875 : :
I 1 1 1 I 1
I 1 1 1 I 1
] 1 1 1 I 1
W:0,5pF-----H-----4 W:0,5F-----H-----4 W:0,5f----- oo md
™ : i - i i ; :
A : HA: A : RA: Y o :
A:0.25 ! ! _ 0375 ! ! 0.125 ! : >
-a 0 a X1 -b 0 b X2 -c 0 c u

Hinh 4. Cac budc Chuan héa (a, b) va Giai chuén (c).

Bang 2 thé hién co s luat cua bo diéu khién dya trén HA, gdm 15 luat, véi céc gia tri
SQM cua céc gié tri ngdn ngit. Céc sé lidu trén Bang 2 cho phép v& mat co sd luat us(Xas, Xzs),
nhu duoc thé hién trén Hinh 5. Nhu vay, Viéc xac dinh us tir nhitng cap gié tri (Xss, Xzs), dugc
coi 1a budc suy luan cua bo diéu khién dya trén HA, c6 thé duoc thuc hién dya trén phép noi
suy tuyén tinh trén mit co sé luat us(Xus, Xzs).

Bang 2. Co s& luat cua bo diéu khién

= HA: 0,375 W:0,5 HD: 0,625
X1s
A: 0,25 RA: 0,125 A: 0,25 HA: 0,375
HA: 0,375 A: 0,25 HA: 0,375 W:0,5
W:0,5 HA: 0,375 W:0,5 HD: 0,625
HD: 0,625 W:0,5 HD: 0,625 D: 0,75
D: 0,75 HD: 0,625 D: 0,75 RD: 0,875

- 045 >
0,2 04 s

Hinh 5. Mat co s luat caa b diéu khién.
Nhu vay, c6 thé thiy rang bo diéu khién duya trén ly thuyét HA c6 cac dic diém sau:

- So dd nguyén ly cua bo diéu khién giéng véi cac bo diéu khién dua trén Iy thuyét tap
mo. Tuy nhién, cac 1ap luan va phép toan thao tac trén cac gia tri ngdn ngir cua cac bo diéu
khién dua trén HA chit ché hon vé mit tha tu ngit nghia; cac budc Chuan hda, Suy luan, va
Giai chuan cua bo diéu khién dya trén HA don gian va truc quan hon so vdi cac busc Mo

950



Tap chi Khoa hoc Giao théng van tai, Tap 72, S6 08 (10/2021), 945-956

hoa, Suy luan, va Giai mo cua céc bg diéu khién dya trén ly thuyét tap mo. Diéu nay cho phép
giam thoi gian tinh toan caa cac b dicu khién dua trén HA so vai cac bo diéu khién dya trén
ly thuyét tap mo.

- S6 luong bién thiét ké lién quan dén bo diéu khién khi muén téi wu bo diéu khién dua
trén HA (gom 2 bién fm(c’) va x(h)) it hon nhiéu so véi khi toi uu céc bo diéu khien dya trén
ly thuyét tap mo (thuong dung toa do cia cac ham thudc lam bién thiét ke).

- Mdi b diéu khien dua trén HA chi sir dung 2 bién trang thai diu vao, x va xo. Day 1a
loi thé cua Igc} dieu khién‘dua trén HA so véi cac bo dieu khie}n phai su dung nhi¢u hon bién
trang thai dau vao, bao gom ca bién dang mat duong va cac td hop bién trang thai khac nhau
[5, 11, 25-29].

- C6 thé d& dang thiét 1ap hé luat diéu khién nhu trén Bang 2 néu cac bién trang thai la
chuyén vi va van téc cua than xe hodc chuyén vi va van téc tuong déi cua than xe so véi banh
xe. Bai vi hé luat diéu khién dang nay da tré thanh phd bién trong cac bai toan diéu khién dao
dong két cau [15-23]. Tuy nhién, khi cac bién trang thai lién quan dén gia toc cua than xe va
banh xe thi kho c6 thé thiét lap duoc hé luat diéu khién nay vi dai lugng gia téc khd co thé
quan sat va rat ra kinh nghiém dé thiét lap hé luat diéu khién. Vi vay, viéc khao sat cac cip
bién trang thai khac nhau la can thiét dé tim kiém cap bién trang thai phu hop nhit voi doi
tugng duogc diéu khién.

4. MO PHONG SO

Céc tham s6 cua hé duoc cho nhu sau [1]: m1 = 320 kg; m2 = 40 kg; ki = 18000 N/m; k2 =
200000 N/m; ¢1 = 1000 Ns/m; ¢z = 10 Ns/m; Umax = 2500 N; bién dang cho phép cua bd phan
treo Zizmax = 0,1 m; bién dang cho phép cua 16p Xe zzrmax = 0,01764 m; va thoi gian mé phong
= 5 5. Kich dong tir bién dang mat duong dang xung don diéu hoa, véi chiéu dai L = 5m,
chiéu cao A = 0,08m va van toc xe 13 V = 12,5m/s (45km/h), nhu sau:

xrzlA 1-cos 27rt\i kh|0<t<L —Okh|t>L 4)
2 L V V
Bo diéu khién dua trén HA duogc khao sat vai nhitng truong hop khéc nhau cua céc bién

trang thai duoc thé trén Bang 3.
Bang 3. Céc bo diéu khién dya trén HA.

Bién trang thai Ky hiéu Bién trang thai Ky hiéu
X =72—2,X%=1-1, H_DV12 X\ =7;X% =1 H_DAl
X\ =2;% =1 H_DV1 X\ =2—1,,%=1—1, H_VA12
X\ =2 —2,% =21, H_DA12 X\ =1;X% =1 H_VA1l

Ngoai ra, truong hop khong diéu khién (open loop, ky hiéu la OL) va by diéu khién bén
viing trong [1] (ky hiéu 1a Hinf) ciing duoc bao gdm dé so sanh. Trong do, lyc diéu khién cua
Hinf dugc xac dinh nhu sau [1]:

u=10%[1,0098 4,9655 —0,1896 0,0909]x [z, —2, 2z, —2z. Z; Z5]7 5)
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Khoing xac dinh cua cac bién trang théi va bién diéu khién trong céc bo diéu khién dua
trén HA (a, b, ¢) duoc h,;a chon dua :[rén gia tri tuyét doi cuc dai cua c‘éc biép trang thai ¢
trang thdi khong dieu khién (OL) va de gié tri tuyét doi cuc dai cua luc diéu ‘khién gitra c&c bo
diéu khién dua trén HA va bd dieu khién bén viing (Hinf) trong [1] 1& bang nhau, khoang
918N (xem Hinh 6).

Dap ung theo thoi gian cua gia téc than xe (Z,, m/s?), bién dang twong d6i cia bo phan
treo ((z,—2,)/ 2., , relative suspension deflection - RSD), bién dang twong déi cia 16p xe
((2,~2,)] 2,y » Telative tyre deflection - RTD) va luc diéu khién (u, N) dugc thé hién trén
Hinh 6. Trong d6, ky hiéu oH_VA1 duogc giai thich sau.

Sy thay doi (%) so véi trudng hop khong diéu khién (OL) d6i véi cac gia tri tuyét déi cuc
dai cua gia toc than xe (Z, ), bién dang cta bo phan treo (z, —z,, suspension deflection - SD),
bién dang cuaa 16p xe (z,-z,, tyre deflection - TD) va luc diéu khién (u) dugc thé hién trén
Hinh 7.

Tir cac két qua trén cac Hinh 6 va 7, ¢6 thé thy rang céc bo diéu khién déu c6 kha ning
dua hé vé vj tri can bang theo phuong thang dung vai cing gia tri tuyét dbi cuc dai cua luc
diéu khién, tuy nhién, hiéu qua diéu khién cua chiing c6 su khac biét dang ké, cu thé nhu sau:

r?

- Péi vé6i bo diéu khién Hinf [1], sir dung 4 bién trang thai la chuyén vi tuong ddi gitra
than xe va pénh Xe, gitra banh xe va bién dang duong, van toc cua than xe va cua b;’mh xe theo
phuong thang dung (z,-2z,;2,—2,;2;2,), ti I¢ giam cua gia toc than xe (Z ), bien dang cua
b phan treo (SD) va bién dang cua I6p (TD) so vai truong hop khong diéu khien lan luot 1a
khoang 32%, 27% va 16%. Thoi gian dap tat dao dong cua hé la ngan, khoang 2s.

- Déi vai bo didu khién H_DV12, st dung 2 bién trang thai 1a chuyén vi va van géc tuong
doi gilra than xe va banh xe (x, =z,—2,;x, =2,—12,), ti I1¢ giam cua Z, SD va TD lan luot la
khoang 69%, 14% va 44%. Nhu vay, H_DV12 cho hiéu qua diéu khién vuot troi so véi Hinf
d6i voi cac chi tiéu 7, va TD. Tuy nhién, thoi gian dap tat dao dong cta hé bi kéo dai, I6n hon
5s.

- Hiéu qua diéu khién ciaa H_DV1, st dung 2 bién trang thai x, =z,;x, =2, la kém khi
chi tieu 7 va SD chi giam khoang 11% va 27%, trong khi TD tang khoang 1%. Thoi gian dap
tat dao dong kha tot, khoang 2s.

- Déi véi b diéu khién H_DA12, sir dung 2 bién trang thai x, =z, —2,;X, =2, —Z,, ti I¢
giam cua 7, SD va TD lan luot la khoang 21%, 18% va 28%. Tuy nhién, dap tng theo thoi
gian cua Z, TD va u xay ra hién tuong chattering, khong dam bao d¢ tin cay va on dinh khi
diéu khién. Tuong ty doi voi bo dieu khién H_VAL2, sit dung 2 bién trang théi
X =12,—1,; X, =% —Z,, hién tugng chattering ciing xay ra doi voi Z, TD va u. Ngoai ra, bo
diéu khién nay c6 hiéu qua kém nhat trong s6 céc bo diéu khién dugc khao sat.

- Déi v6i bo diéu khién H_DAL, st dung 2 bién trang thai x =z,;x, =%, ti I¢ giam cta
Zz,SDvaTD lan luot 1a khoang 32%, 16% va 30%. Nhu vay, cd thé coi H_DAL cho hiéu
qua diéu khién twong duong voi Hinf. Tuy nhién, thoi gian dap tat dao dong cia H_DAL 1én
dén hon 5s.
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- Béi voi bo didu khién H_VAL, sir dung 2 bién trang théi 1a van toc va gia téc cua than
xe va banh xe (x =2;%, =Z), ti 1¢ giam cta Z, SD va TD lan luot Ia khoang 56%, 20% va
42%. Nhu vay, c6 thé thdy H_VA1 cho hiéu qua diéu khién vuot troi so véi Hinf va gan bang
H_DV12. Thoi gian dap tat dao dong cua hé 1a ngan, khoang 2s, twong duong voi Hinf va
nhanh nhiéu so véi H_DV12. T cac phan tich trén c6 thé két luan riang bo diéu khién H_VA1
cho hiéu qua diéu khién tét nhat ddi véi hé théng treo chu dong caa mé hinh mét phan tu xe 6
to dang duoc khao sat.

0 1 2 3 4

RSD theo thoi gian (s)

Luc diéu khién (N) theo thoi gian (s)

-500

2 3 4 5
......... OL -==-Hinf ——H DVI2
——H DVI ——H DAI2 ——H DAI
——H VAI2 ——H VAI oH VAI

Hinh 6. Bap ung theo thoi gian cua hé.
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oL Hinf H_DV12 H_DV1 H_DA12 H_DAL H_VAL2 H_VAl oH_VAl
_ B0 diéu khién
Hinh 7. Sy thay doi (%) cua cac dai lugng.

C6 thé thy rang céc khoang xéc dinh (a, b, c) cua cac bién trang thai va bién diéu khien
anh huong den hiéu qua cua cac b dieu khien dya trén HA (xem Hinh 4). Vi vay, trong phan
tiep theo b dieu khien H_VA1 dugc toi uu dya trén sy thay doi cua cac khoang xac dinh nay.
Bai toan toi wu dugc phat biéu nhu sau:

- Ham muc tiéu:

max |Z,| — min (6)
- Bién thiét ké:
aela,a,];be[b,b,];celc,c,] )
Trong do, can dudi (a1, b, €1) = 0,1x(a, b, ¢) cia H_VA1 va can trén (az, b2, ¢2) = 10x(a,
b, ¢) cia H_VAL.
- Rang budc:
max |z, — z,| <1.1xSD*; max|z, — z,| <1.1xTD*; u <918 (8)

Trong do, SD* va TD* lan luot |2 gia trj tuyét doi cuc dai cua bién dang cia b phan treo
va bién dang cua l6p xe trong truong hop su dung bo diéu khien H_VAL.

Nhu da phén tich & muc 2, cac chi tiéu quan trong ddi véi md hinh hé thdng treo cua xe &
t6 1a giam cac dai lugng géom gia toc than xe Z, bién dang cia bo phan treo (SD) va bién
dang cua 16p xe (TD). Vi vay, ham myc tiéu khi t’(‘)i uu H_VAL duoc chon nhu phuong trinh
(6). Cac chi tiéu bien dang cua bo phan treo va 16p xe duoc dwa vao rang bugc (8) vi so véi
truong hop khong diéu khién, cac chi tiéu nay cuia H VA1 da giam dwoc nhiéu, lan luot
khoang 56% va 20%.

Két qua mo phong cua bo diéu khién toi wu, duoc ky higu 1a oH_VAL, ciing dugc thé
hién trén cac Hinh 6 va 7. C6 thé thay rang, véi cung luc diéu khién cuc dai, hiéu qua cua
oH_VAI cao hon so véi H VA1 dbi voi cac chi tiéu 7, va TD. Thoi gian dap tit dao dong
cua hé khi sir dung oH VA1 ciing chi khoang 2s.

5. KET LUAN

Trong nghién curu nay, viéc khao sat vé su lua chon cac bién trang thai dé tim bién diéu
khién phu hop cho bd di¢u khién dua trén ly thuyét dai s6 gia tir dugc tién hanh d61 vo1 mot
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d6i tuong duoc didu khién 14 hé thong treo chu dong cuia mo hinh mot phan tur xe 0 t6. Cac két
qua khao sat trong bai bao cho thy, cip bién trang thai van tdc va gia tdc ctia than xe 1a phu
hop nhit d6i mé hinh khao sat théng qua viéc giam cac dap ung dong lyc cling nhu giam thoi
gian dao dong cua hé khi su dung bo diéu khién dua trén HA véi 2 bién trang thai nay dé tinh
toan luc didu khién. Nhu vay, cac mo hinh khac khi dugc diéu khién bang cac b diéu khién
dua trén hé luat dinh tinh ciing can duoc khao sat dé lua chon dugc cac bién trang thai phu
hop nhat d6i véi mé hinh va muc tiéu diéu khién. Hudng nghién ciru ciia bai bao co thé mé
rong ddi véi cac hé théng treo cua mo hinh xe 6 t6 mot nira hoac déy du va c6 thé ké dén dao
dong ciia ghé ngdi ciing nhu cua hanh khach.
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