
Hình 4 trình bày kết quả điều khiển 

của bộ điều khiển trượt backstepping khi 

robot di chuyển theo quỹ đạo hình tròn. 

Kết quả cho thấy đáp ứng của các góc 

khớp không xuất hiện độ vọt lố, không có 

dao động và sai số xác lập tiến về 0, quỹ 

đạo của khâu cuối bám tốt so với quỹ đạo 

đặt hình tròn có bán kính 0,25m. Ngoài 

ra, sai số của các góc khớp thực tế so với 

tín hiệu đặt hội tụ về 0, điều đó được thể 

hiện qua  hình 5.
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Sai số vị trí của các khớp khi quỹ đạo 

là hình Lissajous được trình bày như 

hình 8. Kết quả cho thấy sai số có sự biến 

động hơn so với tín hiệu tham chiếu là 

hình tròn, tuy nhiên biến động đó không 

đáng kể và sau đó sai số cũng dần hội tụ 

về 0.
Hiện tượng chattering của tín hiệu 

điều khiển trong hình 9 được khắc phục 

so với trường hợp sử dụng bộ điều khiển 

trượt truyền thống, với tín hiệu điều khiển 

được thể hiện qua hình 10. Như vậy, bộ 

điều khiển trượt backstepping đã khắc 

phục được hiện tượng dao động với tần số 

cao quanh mặt trượt.





Nhằm kiểm tra sự ổn định và bền 

vững của bộ điều khiển dưới tác động của 

nhiễu, nhóm tác giả đã giả sử hệ thống 

chịu tác động bởi nhiễu trắng có biên độ 

dao động được trình bày như hình 11. Kết 

quả cũng cho thấy tín hiệu điều khiển có 

dao động (hình 12), tuy nhiên vị trí khâu 

chấp hành cuối vẫn bám tốt so với tín 

hiệu tham chiếu (tương tự như  hình 7) và 

hội tụ về chất lượng bám cận tối ưu theo 

thời  gian.






