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TÓM TẮT   

Bài báo này trình bày vấn đề tổng hợp thuật toán điều khiển bám vị trí khớp quay tay máy với giả thiết liên kết giữa 

các khớp là liên kết cứng; các tham số bất định và nhiễu loạn tác động đến hệ thống trên cơ sở tính toán áp đặt mô 

men kết hợp đánh giá hàm bất định dùng mạng nơ ron hàm bán kính cơ sở (RBF) với luật thích nghi trọng số. Trên cơ 

sở những kết quả đa tổng hợp được, nhóm tác giả đa tiến hành mô phỏng trên máy tính bằng công cụ Matlab-Simulink 

cho đối tượng tay máy robot 2 khâu nhằm chứng minh khả năng làm việc của các thuật toán điều khiển. 

Từ khóa: Điều khiển thích nghi, điều khiển robot, mạng nơ ron RBF. 

ABSTRACT   

This article presents synthesis of algorithm for adaptive controller for Robot Manipulator with the assumption that 

links between joints are rigid; parameters are uncertain and there is disturbance based on calculating certain torques 

and approximately evaluating function uncertainty using Radial Basic Function (RBF) Neural Network. Finally, 

simulation results of single - link flexible - joint manipulator robot using Matlab-Simulink are then presented to 

demonstrate the effectiveness of the proposed control algorithms 
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