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ĐỀ CƯƠNG CHI TIẾT HỌC PHẦN

1. Tên học phần: Tên tiếng Việt (tên tiếng Anh)
· Tên tiếng Việt: Nhập môn điều khiển thông minh     
· Tên tiếng Anh: Introduction to Intelligent Control
Mã số học phần: 7090222
Số tín chỉ học phần: 3(2-1-6)
Số tiết học phần: 45; học trong 16 tuần
     Lý thuyết: 30;      Bài tập: 15;     Bài tập lớn: 0.
     Thực tập: 0;         Đồ án: 0;         Tự học: 90
2. Đơn vị quản lý học phần
    2.1. Giảng viên giảng dạy:                                Mã giảng viên
1. TS. Đặng Văn Chí                                          0902-07
2. Th.S Đào Hiếu                                                0902-14	
   2.2. Bộ môn: Tự động hóa xí nghiệp Mỏ và Dầu Khí
   2.3. Khoa: Cơ điện
3.  Điều kiện học học phần (mã số học phần): 
          3.1. Học phần tiên quyết: Cơ sở lý thuyết điều khiển tự động (7090218)
          3.2. Học phần học trước: Mô hình hóa và mô phỏng (7090220)
4.  Mục tiêu của học phần
     4.1. Kiến thức: 
         4.1.1. Nắm được các khái niệm, kiến thức cơ bản về điều khiển thông minh, logic mờ, hệ thống điều khiển mờ. 
         4.1.2. Khả năng thiết kế một bộ điều khiển mờ, nhận dạng mờ cho các đối tượng có mô hình không rõ ràng (hệ phi tuyến).
        4.1.3. Nắm được khái niệm, kiến thức cơ bản về mạng nơron và trí tuệ nhân tạo 
        4.1.4. Nắm được những khái niệm và kiến thức cơ bản của các kỹ thuật về Giải thuật di truyền (GA).   
        4.1.5. Ứng dụng vào giải quyết các bài toán trong lĩnh vực nhận dạng, điều khiển, tối ưu và tự động hóa.
    4.2. Kỹ năng: 
        4.2.1. Nắm được cơ sở lý thuyết, biết cách vận dụng linh hoạt vào giải quyết các đối tượng có mô hình phi tuyến trong thực tế. 
        4.2.2. Thiết kế, xây dựng được hệ thống nhận dạng, hệ thống điều khiển mờ và mạng nơron cho các đối tượng có mô hình không rõ ràng. 
        4.2.3. Thiết kế và ứng dụng các kỹ thuật trong Giải thuật di truyền vào giải quyết các bài toán về tối ưu, hoạch định hoạt động Robot, hệ thống học, nhận dạng mẫu …. 
5.  Tóm tắt nội dung học phần: 
      5.1. Logic mờ: Giới thiệu tập mờ và logic mờ, biến ngôn ngữ, phép suy diễn mờ, giải mờ. Bộ điều khiển mờ cơ bản, bộ điều khiển mờ lai. Tính ổn định của hệ điều khiển mờ.
      5.2. Mạng neural: Cấu trúc của mạng neural nhân tạo. Các phương pháp huấn luyện mạng neural: Gradient, giải thuật lan truyền ngược, giải thuật di truyền; Ứng dụng mạng neural trong điều khiển. Khái niệm về hệ mờ - neural và hệ neural – mờ.   
     5.3. Giải thuật di truyền: Các kỹ thuật và lưu đồ về Giải thuật di truyền cơ bản. Giải thuật di truyền mã số thực. Giải thuật di truyền song song. Ứng dụng GA trong các bài toán nhận dạng, tối ưu và điều khiển.   
6. Cấu trúc nội dung học phần
        Bảng 1. Nội dung học phần
	6.1. Lý thuyết

	Đề mục
	Nội dung
	Số tiết
	Mục tiêu

	Chương 1
	Tổng quan về điều khiển thông minh
	3
	

	1.1
	Khái niệm về điều khiển thông minh
	
	4.1.1

	1.2
	Đặc điểm và cấu trúc của hệ thống điều khiển thông minh
	
	4.1.1

	1.3
	Các lĩnh vực liên quan đến điều khiển thông minh
	
	4.1.1

	1.4
	Hướng nghiên cứu điều khiển thông minh
	
	4.1.1; 4.2.3

	Chương 2
	Lý thuyết về tập mờ và logic mờ
	6
	

	2.1
	Các khái niệm cơ bản về tập mờ
	
	4.1.1

	2.2
	Các phép toán trên tập mờ 
	
	4.1.1

	2.3
	Biến ngôn ngữ và giá trị của nó
	
	4.1.1

	2.4
	Luật hợp thành mờ
	
	4.1.1

	2.5
	Các phương pháp mờ hóa và giải mờ
	
	4.1.1

	Chương 3
	Hệ thống điều khiển mờ
	5
	

	3.1
	Thiết kế bộ điều khiển mờ cơ bản
	
	4.1.2

	3.2
	Thiết kế bộ điều khiển mờ động
	
	4.1.2

	3.3
	Phân tích tổng hợp bộ điều khiển mờ
	
	4.1.2; 4.1.3

	3.4
	Bộ điều khiển mờ lai, mờ thích nghi, chỉnh định mờ tham số cho bộ điều khiển PID 
	
	4.1.2

	Chương 4
	Mạng neural nhân tạo
	6
	

	4.1
	Cấu trúc của mạng neural nhân tạo
	
	4.1.3

	4.2
	Các luật học
	
	4.1.3

	4.3
	Mạng neural truyền thẳng nhiều lớp
	
	4.1.3

	4.4
	Phương pháp huấn luyện mạng neural
	
	4.1.3

	4.5
	Huấn luyện ngược hướng Gradient
	
	4.1.3

	4.6
	Giải thuật lan truyền ngược sai số
	
	4.1.3

	Chương 5
	Ứng dụng mạng neural trong điều khiển 
	5
	

	5.1
	Thiết kế bộ điều khiển trên cơ sở mạng neural nhân tạo
	
	4.1.1; 4.2.2

	5.2
	Thiết kế mô hình điều khiển dự báo
	
	4.1.2; 4.2.2

	5.3
	Thiết kế bộ xấp xỉ trên cơ sở mạng neural nhân tạo
	
	4.1.5

	5.4
	Thiết kế bộ điều khiển thích nghi trên cơ sở mạng neural 
	
	4.1.5

	Chương 6
	Giải thuật di truyền (GA: Genetic Algorithm)
	5
	

	6.1
	Giải thuật di truyền cơ bản
	
	4.1.4; 

	6.2
	Giải thuật di truyền mã số thực
	
	4.1.4; 4.1.5

	6.3
	Giải thuật di truyền song song
	
	4.1.4; 4.1.5

	6.4
	Các ứng dụng của GA trong các bài toán tối ưu, nhận dạng và điều khiển. 
	
	4.1.4; 4.2.3

	6.2. Bài tập 

	Đề mục
	Nội dung
	Số tiết
	Mục tiêu

	Bài 1
	Ứng dụng fuzzy-logic để xây dựng và thiết kế hệ thống nhận dạng, bộ điều khiển thích nghi cho đối tượng phi tuyến
	5
	4.1.5; 4.2.2

	Bài 2
	Ứng dụng neural network để thiết kế hệ thống nhận dạng và điều khiển cho đối tượng phi tuyến
	5
	4.1.5; 4.2.2

	Bài 3
	Ứng dụng giải thuật di truyền để xây dựng và thiết kế hệ thống điều khiển tối ưu. 
	5
	4.1.5;4.2.2;4.2.3


7. Phương pháp giảng dạy:
    - Giảng dạy lý thuyết kết hợp các ví dụ minh họa, thảo luận nhóm và làm bài tập. 
8. Nhiệm vụ của sinh viên: 
    - Sinh viên phải thực hiện các nhiệm vụ sau:
- Có mặt tối thiểu 80% số tiết học lý thuyết.
- Hoàn thành đầy đủ 100% giờ thực hành - thí nghiệm và có báo cáo kết quả.
- Tham dự kiểm tra giữa học kỳ.
- Tham dự thi kết thúc học phần (bắt buộc).
- Chủ động chuẩn bị các nội dung và thực hiện giờ tự học theo mục 11.
9. Đánh giá kết quả học tập của sinh viên
a. Cách đánh giá
Sinh viên được đánh giá tích lũy học phần như sau:
Bảng 2. Đánh giá học phần
	TT
	Điểm thành phần
	Quy định
	Trọng số

	1
	Điểm chuyên cần
	Số tiết tham dự học/tổng số tiết
	10%

	2
	Điểm thảo luận
	Báo cáo/thuyết trình  
	
30%

	3
	Điểm bài tập
	Số bài tập đã làm/số bài tập được giao
	

	4
	Điểm kiểm tra
giữa kỳ
	Thi viết (45 phút)
	

	5
	Điểm thi kết thúc học phần
	Thi viết (60 phút).
Yêu cầu tham dự ≥80% tiết lý thuyết 
Dự thi kết thúc học phần.
	
60%


b. Cách tính điểm
-  Điểm đánh giá thành phần và điểm thi kết thúc học phần được chấm theo thang điểm 10 (từ 0 đến 10), làm tròn đến một chữ số thập phân. 
-  Điểm học phần là tổng điểm của tất cả các điểm đánh giá thành phần của học phần nhân với trọng số tương ứng. Điểm học phần tính theo thang điểm 10 làm tròn đến một chữ số thập phân, sau đó được quy đổi sang điểm chữ và điểm số theo thang điểm 4 theo quy định về công tác đào tạo của Nhà trường. 
10.  Tài liệu học tập
[1]. Phan Xuân Minh, Nguyễn Doãn Phước (2002), “Lý thuyết điều khiển mờ”, NXB Khoa học và Kỹ thuật.
[2]. Đặng Văn Chí (2015), “Bài giảng nhập môn điều khiển mờ và mạng nơron nhân tạo”. Tài liệu dùng cho SV ngành KT điều khiển và Tự động hóa. 
[3]. Huỳnh Thái Hoàng (2006),“Hệ thống điều khiển thông minh”, NXB Đại học Quốc gia TP. Hồ Chí Minh.
[4]. M.Norgaard, O.Raun,N.K.Poulsen and L.K.Hansen (1999),“Neural Network for Modelling and Control of Dynamic Systems”.Springer-Verlag London Berlin Heidelberg  
11. Hướng dẫn tự học của học phần
     Bảng 3. Nội dung chuẩn bị
	Tuần
	Nội dung
	Lý thuyết (tiết)
	Bài tập
(tiết)
	Thực hành
(tiết)
	Sinh viên cần chuẩn bị

	1
	Chương 1: 
Tổng quan về điều khiển thông minh
	6
	
	
	+ Tài liệu [3]: Nội dung từ trang 9 đến trang 22.
+ Tham khảo [4]

	2,3
	Chương 2:
Lý thuyết về tập mờ và logic mờ
	12
	
	
	+Tài liệu [1]: Nội dung từ trang 10 đến trang 88;
+Đại số logic, phép toán tập mờ.
+Đọc tài liệu [2] : Giao bài tập fuzzy, cách lấy số liệu, tuyến tính hóa...

	4,5
	Chương 3:
Hệ thống điều khiển mờ
	10
	
	
	+Tài liệu [1]: Nội dung từ trang 91- 136; trang 143-160
+ Tham khảo [2]

	6
	Bài tập 1: Fuzzy - logic
	
	10
	
	+ Thực hiện và nộp báo cáo bài tập.

	7,8
	Chương 4:
Mạng neural nhân tạo
	10
	
	
	+Tài liệu [1]: Nội dung từ trang 203 – 227; Tham khảo [4]
+ Đọc tài liệu [2] : Giao bài tập mạng Nơron, cách tuyến tính hóa và xây dựng bảng số liệu.

	9,10
	Chương 5:
Ứng dụng mạng neural trong điều khiển
	5
	
	
	+Tài liệu [1]: Nội dung từ trang 228 – 232;
+Cơ sở lý thuyết.....
+ Tham khảo [2],[4]

	11
	Tiếp chương 5: Các bài tập về điều khiển và nhận dạng dùng fuzzy và neural network 
	5
	
	
	+ Đọc tài liệu [2] : cách tuyến tính hóa, xây dựng bảng số liệu và ứng dụng Matlab trong thiết kế hệ thống điều khiển và nhận dạng.

	12
	Bài tập 2: Neural network
	
	10
	
	+ Thực hiện và nộp báo cáo bài tập.
+ Tham khảo [2],[4]

	13,14
	Chương 6:
Giải thuật di truyền
	10
	
	
	+Tài liệu [3]: Nội dung từ trang 126 đến trang 167;
+ Thực hiện và nộp báo cáo.  

	15
	Bài tập 3: GA
	
	10
	
	+ Thực hiện và nộp báo cáo bài tập.
+ Tham khảo [2],[4]

	16
	Ôn tập, chữa bài tập, thảo luận và giải đáp thắc mắc.
	2
	
	
	Ôn tập các nội dung đã học.
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