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Chương I: Mở đầu 

1.1. Cơ sở nghiên cứu và mục đích luận văn  

Ngày nay, thang máy là thiết bị không thể thiếu trong việc phục vụ 

cuộc sống con người. Xét trên quan điểm năng lượng, thang máy là thiết bị sử 

dụng trực tiếp điện năng từ lưới điện chuyển thành cơ năng vận chuyển buồng 

thang, trong đó có con người và hàng hoá theo phương thẳng đứng hoặc góc 

nghiêng định sẵn. Tùy thuộc vào tính chất nhiệm vụ và yêu cầu, các nhà 

nghiên cứu thiết kế hệ thống điều khiển thang máy cho phù hợp. 

Tuy nhiên yêu cầu chuyển động của tải thang máy là tương đối phức 

tạp, do hoạt động với tần suất cao, nên các tham số của tải về tốc độ phải đạt 

giá trị phù hợp, Gia tốc tối ưu, độ giật, độ chính xác dừng cabin đúng yêu cầu. 

Đồng thời phải bảo đảm tính an toàn tuyệt đối của hệ thống, giá thành đầu tư 

thấp, tiết kiệm điện năng, bảo dưỡng, sửa chữa dễ dàng. Bởi vậy Nghiên cứu 

lý thuyết điều khiển và ứng dụng vào thang máy luôn được các nhà khoa học 

quan tâm nghiên cứu.  

Những năm trước đây khi mới ra đời, thang máy có kết cấu đơn 

giản, hệ thống điều khiển được sử dụng động cơ điện một chiều, việc điều 

chỉnh tốc độ, thay đổi chiều quay và hãm dừng động cơ được thực hiện bằng 

các bộ điều chỉnh tốc độ tỷ lệ, bộ điều chỉnh tốc độ tích phân tỷ lệ PI, bộ điều 

chỉnh tốc độ hai thông số từ thông  và sức điện động E thông qua các hàm 

truyền mạch vòng điều chỉnh, đồng thời hệ thống phải sử dụng các máy phát 

xung chủ đạo để điều khiển 2 bộ biến đổi nối song song ngược để đảo chiều 

quay động cơ. Với cấu trúc trên hệ thống điều khiển làm cho tốc độ di chuyển 

của cabin thấp, tác động chậm, gây rung giật, hiệu suất và độ an toàn của hệ 

thống không cao, kích thước  của động cơ và hộp số lớn, lắp đặt và bảo dưỡng 

sửa chữa khó khăn. Do vậy việc sử dụng động cơ điện 1 chiều trong hệ thống 

truyền động điều khiển thang máy không còn phù hợp. 
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Bên cạnh đó do yêu cầu sử dụng và phát triển thang máy phục vụ 

đời sống và làm việc của con người đòi hỏi hệ thống điều khiển thang máy 

ngày càng cao và hoàn thiện như: thời gian khởi động nhanh, chuyển động 

êm, không rung giật, hãm dừng chính xác, hiệu suất cao, ít tốn điện năng, chi 

phí thấp và dễ lắp đặt bảo dưõng, sửa chữa. Đây là vấn đề đặt ra đòi hỏi các 

nhà khoa học nghiên cứu thiết kế hệ thống điều khiển thang máy tối ưu hơn 

để thay thế. 

Cùng với yêu cầu trên. Những năm gần đây nhờ những tiến bộ và 

phát triển nhanh của khoa học kỹ thuật trong các lĩnh vực như điện tử, khoa 

học máy tính, các thuật toán về logic, các phương pháp điều khiển số, điều 

khiển thông minh cụ thể là sự phát triển của công nghệ chế tạo các phần tử 

bán dẫn công suất lớn và công nghệ chế tạo các bộ vi xử lý tín hiệu số có tốc 

độ cực nhanh đã tác động mạnh mẽ và làm thay đổi căn bản cấu trúc hệ 

truyền động điện thang máy. Từ cơ sở đó với ưu thế đặc biệt, hệ truyền xoay 

chiều  đã thay thế hoàn toàn hệ truyền động một chiều điều khiển thang máy 

và đang thu hút rất nhiều các nhà khoa học trong và ngoài nước tập trung 

nghiên cứu lựa chọn phương pháp điều khiển tối ưu nào đó để đạt được mục 

tiêu là thời gian khởi động nhanh , động cơ nhanh chóng đạt tốc độ ổn định, 

đảo chiều quay nhanh, hãm dừng động cơ chính xác. Như vậy sẽ điều khiển 

được tải thang máy đạt được các yêu cầu về tốc độ, gia tốc, độ giật, trong các 

hành trình chuyển động lên xuống của tải thang máy, đó là mục tiêu mong 

muốn của các nhà nghiên cứu, thiết kế. Nhằm hoàn thiện và nâng cao chất 

lượng, độ tin cậy, an toàn của hệ thống. Bởi vậy đề tài “Ứng dụng lý thuyết 

điều khiển vào thang máy” mang tính cấp thiết và là vấn đề mới có tính thời 

sự, là cơ sở đề tài được chọn. 

 

 


