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DANH MỤC CÁC KÍ HIỆU VÀ CÁC CHỮ VIẾT TẮT 

idc  Giá trị dòng điện một chiều 

udc  Giá trị điện áp một chiều 

iref  Giá trị dòng điện chỉnh lưu 

i, i  Thành phần vector dòng điện trên hệ trục tọa độ  

f   Tần số  

RA  Điện trở phần ứng 

LA  Điện cảm phần ứng 

M  Động cơ một chiều 

  Tốc độ quay của động cơ 


*
  Giá trị tốc độ đặt 

isd  Thành phần vector dòng điện vào bộ chỉnh lưu trên hệ trục tọa độ d - q  

isq  Thành phần vector dòng điện vào bộ chỉnh lưu trên hệ trục tọa độ d - q 

P  Công suất tác dụng 

Q  Công suất phản kháng 

RI  Khâu điều chỉnh dòng điện 

R  Khâu điều chỉnh tốc độ  

THD  Hệ số méo dạng dòng điện 

BBĐ  Bộ biến đổi 

MBA  Máy biến áp 

PLL  Khối đồng pha 

LC  Mạch lọc LC 

DC  Động cơ một chiều 

ADC  Bộ chuyển đổi tương tự số (Analog -to Digital Converter) 

I/O  Cổng vào ra (Input/ Output) 

PWM  Điều chế độ rộng xung (viết tắt của Pulse Width Modulation) 

SVM  Điều biến vector không gian (viết tắt của Space Vector Modulation) 

FQR  Bộ chỉnh lưu điều biến độ rộng xung ba pha bốn góc phần tư (Three- 

phase Four- Quadrant PWM Rectifier) 
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MỞ ĐẦU 

Ngày nay với sự phát triển nhanh chóng của khoa học kỹ thuật và công nghệ 

trên thế giới, Việt Nam đang từng ngày hội nhập với nền kinh tế thế giới và tiếp 

nhận những thành tựu mới nhất của khoa học và công nghệ. Đặc biệt trong ngành 

công nghiệp điện tử, các thiết bị điện tử công suất được sản xuất ngày càng nhiều. 

Và các ứng dụng của nó trong công nghiệp và đời sống hằng ngày phát triển hết sức 

mạnh mẽ. 

Hiện nay, việc điều khiển động cơ một chiều thường sử dụng bộ biến đổi 

Tiristor truyền thống: Xung áp một chiều, chỉnh lưu tiristor … với nhiều nhược 

điểm: Dòng đầu vào chứa nhiều sóng hài bậc cao, quá trình đảo chiều diễn ra chậm, 

logic đảo chiều phức tạp. Để khắc phục những nhược điểm trên người ta nghiên cứu 

các phương pháp mới. Một trong những phương án đó là phương pháp chỉnh lưu 

PWM ba pha bốn góc phần tư.  

Xuất phát từ thực tế đó tôi đã chọn đề tài nghiên cứu khoa học: “Nghiên cứu 

bộ biến đổi xoay chiều – một chiều bốn góc phần tƣ”. 

Luận văn gồm có 4 chương: 

Chương 1: Phân tích  nhược điểm truyền động T – Đ đảo chiều 

Chương 2: Phân tích nguyên lý làm việc của chỉnh lưu biến điệu độ rộng xung 

Chương 3: Ứng dụng chỉnh lưu PWM cho truyền động đảo chiều động cơ một chiều 

Chương 4: Mô phỏng và thực nghiệm 

Đề tài đã được hoàn thành, ngoài sự nỗ lực của bản thân còn có sự chỉ bảo, 

giúp đỡ động viên của các thày cô giáo, gia đình, bạn bè và đồng nghiệp. Tôi xin 

gửi lời cảm ơn sâu sắc nhất đến PGS.TS Bùi Quốc Khánh, người đã luôn động 

viên, khích lệ và tận tình hướng dẫn tôi trong suốt quá trình thực hiện luận văn. 

 Các vấn đề được đề cập đến trong quyển luận văn này chắc chắn không tránh 

khỏi thiếu sót, tôi mong nhận được lời đóng góp từ các thày cô giáo và các bạn bè 

đồng nghiệp. 

Xin trân trọng cảm ơn! 

 Thái Nguyên, ngày 30 tháng 7 năm 2009 

    Tác giả  

 

 

          Trần Thị Hoàn 
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CHƢƠNG 1 

PHÂN TÍCH NHƯỢC ĐIỂM TRUYỀN ĐỘNG T – Đ ĐẢO CHIỀU 

1.1. Giới thiệu về hệ truyền động Thiristo – Động cơ một chiều (T-Đ) 

 Trong hệ thống truyền động thyristor - động cơ một chiều (T- Đ), bộ biến đổi 

điện là các mạch chỉnh lưu điều khiển có sđđ E
d

phụ thuộc vào giá trị của pha xung 

điều khiển (góc điều khiển). Chỉnh lưu có thể dùng làm nguồn điều chỉnh điện áp 

phần ứng hoặc dòng điện kích thích động cơ. Tuỳ theo yêu cầu cụ thể của truyền 

động mà có thể dùng các sơ đồ chỉnh lưu thích hợp, để phân biệt chúng có thể căn 

cứ vào các dấu hiệu sau đây: 

- Số pha: 1 pha, 3 pha, 6 pha v.v…. 

- Sơ đồ nối: hình tia, hình cầu, đối xứng, và không đối xứng 

- Số nhịp: Số xung áp đập mạch trong thòi gian một chu kỳ điện áp nguồn: 

- Khoảng điều chỉnh: là vị trí của đặc tính ngoài trên mặt phẳng toạ độ [Ud,Id]: 

- Chế độ năng lượng: chỉnh lưu, nghịch lưu phụ thuộc: 

- Tính chất dòng tải: liên tục, gián đoạn. 

- Chế độ làm việc của chỉnh lưu phụ thuộc vào phương thức điều khiển và vào 

các tính chất của tải, trong truyền động điện, tải của chỉnh lưu thường là cuộn kích 

từ (L-R) hoặc là mạch phần ứng động cơ (L-R-E). Để tìm hiểu hoạt đông của hệ T-

Đ ta hãy phân tích một sơ đồ chỉnh lưu hình tia ba pha mà sơ đồ thay thế được vẽ 

trên Hình 1.2, trong đó: 

E- sđđ quay của động cơ 

, ,
21 22 23

u u u  – sđđ thứ cấp máy biến áp nguồn, 

,L L
x

 - điện cảm mạch một chiều (kể cả điện trở dây quấn thứ cấp máy biến áp 

R- điện trở mạch một chiều (kể cả điện trở dây quấn thứ cấp máy biến áp đã 

quy đổi) 

L L L
u k

   

R R R R
ba u k

            
 

Lba = L2 + L1(W1/W2)
2
                       (1-1) 

22( )
2 1

1

W
R R R

ba W
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Hình 1.1.  Sơ đồ cấu trúc hệ truyền động Thyristor – Động cơ một chiều 

 

1.1.1. Chế độ dòng liên tục 

Khi dòng điện chỉnh lưu i
d

là liên tục thì có thể dựng được đồ thị các quá trình 

dòng điện và điện áp như trên Hình 1.3. Sđđ chỉnh lưu là những đoạn hình sin nối 

tiếp nhau, giá trị trung bình của sđđ chỉnh lưu được tính như sau: 

2 / sin os
22

m mE U d E c
d m do

    
             (1-2) 

Trong đó: 

 t
e

   

( )
0 2 m

 
     




 .sin

2

m
E U
do mm

 

Trong đó: 

0
   - tần số góc của điện áp xoay chiều; 

   - góc mở van (hay góc điều khiển) tính từ thời điểm chuyển mạch  tự nhiên 

0
    -  góc điều khiển tính từ thời điểm sđđ xoay chiều bắt đầu dương; 

 m    - số xung áp đập mạch trong một chu kỳ điện áp xoay chiều 

 

 

 

 


