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Hình 1.7 Cấu trúc hệ điêu khiển NC 9 
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Hình 1.9 Các bước của khâu chuẩn bị chương trình bằng tay 11 
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Hình 1.11 Cấu trúc của hệ CNC 14 
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Hình 3.1 Sơ đồ nguyên lý dây quấn của động cơ không đồng bộ 36 
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Hình 4.5 Sơ đồ cấu trúc tuyến tính hoá 72 
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MỞ ĐẦU 

 Ngày nay , cuộc cách mạng khoa học kỹ thuật trên thế giới đang phát triển 

với tốc độ vũ bão , không ngừng vươn tới những đỉnh cao mới, trong đó có những 

thành tựu về kỹ thuật tự động hóa sản xuất . Đa số các máy côn g cụ hiện đại được 

điều khiển theo chương trình số . Đây là những điều kiện kỹ thuật cơ bản để thực 

hiện những điều kiện tự động hóa linh hoạt  trên từng máy công  cụ điều khiển số 

riêng lẻ, hay các trung tâm điều khiển số cũng như việc g hép nối chúng thành một 

hệ thống linh hoạt , điều khiển liên thông bằng máy tính ghép nối mạng. Với tiến bộ 

mạnh mẽ của công nghệ vi xử lý đã tạo điều kiện nâng cao vượt bậc công năng của 

hệ điều khiển số , đồng thời với việc ngày càng giảm về giá thành của bộ điều khiển 

này. Cụm vi xử lý với tư cách là bộ phận chính yếu của thiết bị và các bo mạch 

ghép nối ngoại vi là những phần cứng không thể thiếu được trong các máy công cụ  

CNC. 

 Trong các nhà máy xí nghiệp công nghiệp ở nước ta hiện nay máy phay CNC 

nói riêng và máy công cụ điều khiển số CNC nói ch ung ngày càng được sử dụng 

rộng rãi . Việc phát huy hiệu quả sử dụng , bảo dưỡng vận hành máy là vấn đề đặc 

biệt quan tâm của chúng ta . Muốn phát huy được hiệu quả tối đa khả năng thiết bị 

cũng như việc cải tiến nó cho phù hợp với điều kiện môi trường và con người Việt 

Nam đòi hỏi phải có sự hiểu biết sâu sắc về máy công cụ CNC.  

 Việc “Nghiên cứu khảo sát và nâng cao chất lượng hệ thống truyền động 

cho bàn máy phay CNC ” có một ý nghĩa rất lớn trong ng ành tự động hóa . Đó 

chính là nội dung đề tài luận văn tốt nghiệp cao học của tôi.  

Luận văn này được chia thành 5 chương sau: 

Chương I   - Tổng quan về máy công cụ CNC. 

Chương II  - Hệ thống đo lường và điều khiển trong máy CNC. 

Chương III - Phân tích và chọn phương án truyền động cho bàn máy phay CNC 

Chương IV - Tổng hợp hệ thống truyền động bàn máy phay CNC. 

Chương V - Nâng cao chất lượng hệ truyền động bàn máy phay CNC bằng bộ 

điều khiển mờ lai. 
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CHƢƠNG I 

TỔNG QUAN VỀ MÁY CÔNG CỤ CNC 

1.1 Khái quát về các máy công cụ CNC. 

1.1.1 Cơ sở của máy CNC. 

 Các trục của máy được trang bị dụng cụ đo vị trí để xác toạ độ của bàn máy 

và của dao cụ (ví dụ Encoder vị trí gắn trên bàn máy để đo khoảng cách dịch 

chuyển của bàn máy theo trục X trên hình 1.1). Khi trục máy di chuyển thì các dụng 

cụ đo lường phát ra một tín hiệu điện, hệ điều khiển CNC xử lý tín hiệu này và xác 

định được toạ độ chính xác của các trục máy.  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

                                 Hình 1.1 Cơ sở của các máy CNC 

 Trong hệ toạ độ đề các được xây dựng trên ba trục toạ độ vuông góc  

(X,Y,Z). Một điểm trong mặt phẳng được xác định bởi hai trục toạ độ, một điểm 

trong không gian được xác định bởi ba trục toạ độ (X,Y,Z) hình 1.2 cho biết các 

trục của máy được miêu tả như thế nào thông qua hệ toạ độ đề các và kí hiệu các 

trục toạ độ theo quy tắc bàn tay phải. Các máy công cụ CNC có thể điều khiển tới 

chín trục, đó là các trục (U,V,W)  là các trục chuyển động thứ hai song song với các 

trục (X,Y,Z) còn các trục (A,B,C) là các trục quay quanh các trục (X,Y,Z).  

 Ngoài ra, trong lập trình gia công còn xử dụng hệ toạ độ cực. Một điểm trong 

mặt phẳng được biểu diễn thông qua hai giá trị là bán kính và góc trong hệ toạ độ 

cực. 

Y 

Z 

X 


