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KHONG DUNG CHIU TAC BPONG CUA NHIEU

PHAN VAN TU

Abstract. This paper is using SIMULNK for the model building of the dynamic nonlinear,
time-variable system under acting of a noise, e.g. the control system of fly equipment. These
results showed the noise influence on system variables, that gave us decision to use or to resist
the noise influence for system control. '

DAT VAN DE

Trong thuc t& hiu hét cic hé théng diéu khién tu dong déu dwgc mo ta toan hoc bing
cac phuong trinh vi phan phi tuyén, khéng dimg. Céc tac dong, trén thuc té, ddi véi hé
thdng 1 rdt phirc tap, nhiéu khi 13 nhiéu ngiu nhién.

Dé gidi cidc phuong trinh vi phan d6, hay lam bai todn phan tich cic hé thong dong
hoc phirc tap d6 nguoi ta da ding cic phuong phép tuyén tinh héa O-le, Runge-Kutta,
Adam... Céc phuong phap dé cho ta 1&i gidi 14 céc diém tng véi cac théng sé dwoc chon
¢8 dinh (déng cing).

Hién nay da xudt hién nhiéu céng cu mé phdng trong dé cé Matlab- Simulink [1, 2].
Véi coéng cu nay ta cb thé xay dung mé hinh twong Wng véi hé thdng nhu né vén cé va
khdo sit cic qué trinh xdy ra trong d6. Qua bai béo nay chiing ta cé thé dinh gid dwoc
strc manh va tinh wu viét cla phuong phip méi va cé ging dwa né vao gidi quyét nhirng
van dé gip phai cda chinh minh.

PHAN TiCH BAI TOAN
Mot hé dong hoc phirc tap dwgc mé t4 bing hé phuong trinh vi phan sau day:

r=1V cos(f —¢)

1
€= —sin(f —¢)
r

véi cac diéu kién dau
r(0) = 100.000m, £(0) = 0,2rad, 6(0) = 3,14rad, v = 500m/s, T = 0,005.
Hé phuong trinh niy cé thé mé ta chuyén dong cia vat thé bay trong truong hap din

duéi téc dong cia nhiéu ngau nhién.
P
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O day r cy ly dén mét di€ém méc nao dé
v - t6c 4, xem nhu khéng d6i,
6 - géc nghiéng cda quy dao,
e - gbéc tam,
w - gia téc phap tuyén,
¢(t) - nhiéu ngau nhién,
T - hing s8 thoi gian.

Nhin vao hé phuong trinh ta thdy: quan hé gilra cdc bién la phi tuyén va théng qua
céc ham lugng gidc. Cy ly la mdt bién - nghia 14 luén luén thay ddi lam cho hé phuong
trinh trd thanh khéng dirng. Hé lai chiu tdc dong cla nhiéu ngau nhién £(t).

Péy 14 mét md hinh todn da dugc don gidn héa nhiéu so véi thyc t&€ nhung ching ta
van thay né khé phtrc tap. D& gidi quyét bing coéng cu lap trinh truéc diy sé gip phdi
rat nhiéu khé kh&n va dd chinh xéc sé bi han ché.

THUAT TOAN GIAI

Xuét phat tir hé phuong trinh mé t4 dong hoc ta cé thé xay dung so dd thuat toan
mé phéng bing céc khdi nhu:
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Hinh 1

SO PO CAU TRUC THEO SIMULINK

Simulink [2] 1a tir viét tdt cda cdc tir simulation link, nghia la lién két mé phdng. N6
la mét phan mém cé thu vién chira s&n cac khdi déng hoc da dwoc xay dung, cho phép ta
lién két céc khdi dé theo cdu tric dong hoc cia hé théng va quan sat két qud mé phéng
duéi dang cac dwong cong nhw trén Scop. Khi ta vao Simulink ta cé thé 14y cac khéi dong
hoc ¢6 s&n trong thw vién cia né. Ngoai ra ta cé thé dung bé tao ham va diung cong cu
tao ham cia Matlab dé€ tao ra cic ham cin thiét. Trén so d6 ta ding cic Scop dé quan
sat két qud (hinh 2).
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Hinh 2. So 45 ciu tric theo Simulink

PHAN TicH KET QUA VA KET LUAN

Véi cong cu mbé phéng Simulink ta d& gidi quyét bai todn phitc tap trén bing thuit
todn cdu tric cé tinh truc quan cao. Két qud dwoc ghi nhéan cho ta sy hiéu biét vé qua
trinh thay déi céc thong s6 cia hé thong.

Vé cy ly r: Ta thdy cu ly gidm dan tuyén tinh va khéng chiju dnh huéng cda nhiéu.
Néu nhu déi twong mé t4 1a muc tiéu thi né cang ngay cang tién gan dén vi tri quan sat
(hinh 3). .

Vé géc tim e: Trong thoi gian quan st géc tdm hau nhw khéng thay déi (hinh 4).
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Vé géc nghiéng cia qu§ dao §: Géc nghiéng cla quy dao thay ddi theo dudng cong
phitc tap nhung cé xu huéng léch vé hai phia cia mét gi4 tri khong ddi (hinh 5).

Vé gia tdc phdp tuyén w: Gia téc phap tuyén thay doi rdt phirc tap, chiu sy 4nh
huéng nhigu cda nhi€u va né phéan bd xung quanh gid tri 0 (hinh 6).
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Hinh 5. 8 géc nghiéng cda quy dao Hinh 6. w gia t8c phip tuyén (m/sec?)

Véi két qud trén ta dwa ra quyét dinh nhu th ees nao?

a) Néu thiét bi bay la cda ta thi ta yén tdm ring quy dao bay van binh thuomg va it
chiu sy tdc dong cia nhiéu ngau nhién.

b) Néu thiét bi bay cda d8i phuong va né la muc tiéu phdi chdng trd cda ta ma ta
muén gay nhiéu cho né thi ta phdi ting manh cuwdng d nhi€u méi lam cho né chéch quy
dao. ‘

Céng cu mé phéng da cho ta két quéd rat gan véi thuc t€ va rat hiru ich.
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