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TÓM T T  

Trong bài báo này s  c xem xét h  th ng t  u ch nh lai, h  th ng mà k t h p v i thu t toán 
ng nhanh nh t, thu t toán PID và mô- u ch nh t  ng 

v  s  g p ph i khi mà th c hi n h  th ng này trong th c t  n thi t s  t n t i và chu k  làm 
m i mô hình c ng, có th  s  c tính t  ng c , s  t n t i th i gian tr  

u khi n v.v.). Ti ng cách kh c ph c nh ng khó kh
c công th c cho vi  d  c hi n phân tích tính hi u qu  c a h  th ng này 

ng nhi ng th i so sánh ch ng h  th ng này v u khi n truy n 
th ng. 
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 y: Kob     , T1, T2      gian,    gian   mô hình  t , 
các   n = T2/T1 và  = /T1. 
 Sau khi c  tham   mô hình  t , ANR-1     tính toán tham   u 

      PID, hàm       này  mô  nh sau: 

 
(3) 

 y: Kp     ; Ti     gian tích phân; Td     gian vi phân; Tf = Td/Kf ; 
    Kf = 8.     PID này     rãi trong     

công , ví  nh trong    Remikont   nghiên  NIITeplopribor, Kontrast  
Công ty Volmag, PLC  OWEN.v.v. 
 Các tham   u   toán PID  tính toán      dao  M = 1.4, ph ng 
pháp  mô  trong [ , 2007], phép tính       u gián , d   các 
yêu  cho  tính   toàn       khép kín trong vùng lân     

 h ; nh      biên     cho tr  là 1.4, và giá  pha là -90°. 
 

Kuzishchin và Tsarev, 2014; Kuzishchin, Merzlikina và Van Va Hoang, 2017]. 
  Kob = 1 
°C/%US (unified signal); 1 = 16 s; 2 = 32 s;  

-1: Kmob = 0.99 °C/%US; 1m = 16.54 s; 2m = 31.3 s; m 
Kp 

= 4.26 %US/°C; Ti = 26.6 s; Td = 9.2 s. 

 

 

F trong hình 1). Nh

 
 

, 2007;  và 
, 2003

 
t : 1- tín   vào (SP), 2-  l   ra a HT PV), 3- tác    (tín   
ra     MV). 

  
a) b) 

Hình 3. Quá trình qu  trong HT lai   cho phép   (a) và      (b) 
   sang    PID      nh sai    i vào trong vùng 
cho phép (vùng không    r le)  là   thay    ra PV   giá  cho 
phép (0. Vpv_max|),  y Vpv dPVF/dt. 
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x1k; x2k x1; x2}, 
PV và SP : 

x1 = PVF - SP + (  VPV kpr; 
x2 = VPV, 

(4) 

kpr - PVF  PV
VPV    thay    PVF. 

 kpr 

 
 

 
Kob = 1 °  /% US; T1 = 16 s; n = T2 /T1 T1 = [0.2; 0.4; 

 

pr  
tha ; 1  =0.2; 

1  =0.4; 1  =0.8.
pr=1,86 

 
kpr 

kpr = A·(1 - D) + B·D, (5) 
n+4); B = 0.55+16.66/(n+9.45); C = 2.01-  2.2. 
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Th u ch nh 

(t , s) 
S  u ch nh 

( ) 
kpr = 1.5 95 3.3 

kpr = 1.86 68 3.3 
kpr = 2.5 75 4.3 
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ABSTRACT 

Study of equality of the automatic control system is integrated  
with the maximal rapid response algorithm, PID-controller  

and an autotuing modul for thermal control plants 
 

Nguyen Chi Tinh 1, Kuzishchin Viktor Fedorovich 2, 
Merzlikina Elena Igorevna 3, Hoang Van Va 4, Vo Thi Cam Thuy 5  

1 Hanoi University of Mining and Geology 
2,3,4  
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This paper considers a hybrid control system with the maximal rapid response algorithm, PID-
algorithm and an autotuning module; some difficulties connected with the practical implementation of the 
system are described. The difficulties are the transport delay in the control plant, the possible self-
oscillatory transient process, the plant model that must be accurate enough and periodically renewed. The 
ways how to overcome these difficulties are offered and the system efficiency for thermal plants is 
analyzed. 
 
Keywords: automatic control systems, maximal rapid response algorithm, Pontryagin maximum principle, 
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