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DANH MỤC CÁC KÝ HIỆU VÀ CÁC CHỮ VIẾT TẮT 

 

ĐCMC   Động cơ một chiều 

MCKCT   Một chiều không chổi than 

DC    Direct Current  

DSP    Digital Signal Processor   

PWM   Pulse Width Modulation  

BEMF   Back EMF – Sức phản điện động 

ADC    Analog to Digital Converter 

DAC    Digital to Analog Converter 

GND    Ground 

BLDC   Brushless Direct Current 

MOSFET   Metal Oxide Semi-conductor Field Effect Transistor 

IC    Integrated Circuit 
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MỞ ĐẦU 

1. Đặt vấn đề 

. Tuy nhiên, điể

ệ : 

 -

; 

 - Sinh ra tia lửa điện trong quá trình làm việc. 

Để

(Ví dụ

. Chính vì lý do trên mà việc nghiên cứu, điều khiển hệ 

truyền động điện dùng động cơ một chiều không chổi than đã và đang đƣợc 

nghiên cứu và ứng dụng rộng rãi trong công nghiệp và dân dụng. 

Một điều quan trọng trong hệ truyền động động cơ một chiều không chổi 

than là việc cấp dòng điện vào cuộn dây Stato phải theo vị trí của từ trƣờng 

roto. Nhƣ vậy khi đã xác đƣợc vị trí roto việc xây dựng thuật toán điều khiển 

dòng cấp cho cuộn dây Stato và nghiên cứu ứng dụng máy tính với phần mềm 

Matlab - Simulink để thực hiện thuật toán điều khiển này là cần thiết và cũng 

là hƣớng nghiên chính của bản luận án.  

2. Mục tiêu nghiên cứu 

- Xây dựng thuật toán điều khiển điều khiển hệ truyền động điện dùng 

động cơ một chiều không chổi than. 



- viii - 

 

Số hóa bởi Trung tâm Học liệu                                http://www.lrc-tnu.edu.vn/ 

 

 

- Thực hiện thuật toán điều khiển bằng máy tính thông qua phần mềm 

Matlab - Simulink. 

3. Kết quả dự kiến: 

- Xây dựng mô hình toán học của động cơ một chiều không chổi than. 

- Xây dựng cấu trúc và thuật toán điều khiển động cơ một chiều không 

chổi than. 

- Xây dựng mô hình thực nghiệm hệ truyền động điện dùng động cơ một 

chiều không chổi than. 

4. Phƣơng pháp và phƣơng pháp luận: 

 - Phương pháp luận: 

+ Nghiên cứu lý thuyết về động cơ một chiều không chổi than, phân 

tích lựa chọn, xây dựng cấu trúc và thuật toán luật điều khiển. 

 - Phương pháp nghiên cứu: 

+ Phân tích và tổng hợp hệ bằng mô hình toán, mô phỏng, kiểm chứng. 

+ Xây dựng mô hình thực nghiệm để kiểm tra, đánh giá các kết quả 

nghiên cứu lý thuyết. 

5. Cấu trúc của luận văn 

Luận văn  đƣợc chia làm 3 chƣơng: 

Chƣơng 1: Tổng quan về động cơ điện một chiều không chổi than 

Chƣơng 2: Thiết kế hệ truyền động động cơ một chiều không chổi than 

Chƣơng 3: Thực nghiệm 

Kết luận và kiến nghị.   
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CHƢƠNG 1. TỔNG QUAN VỀ ĐỘNG CƠ ĐIỆN MỘT 

CHIỀU KHÔNG CHỔI THAN 

 

1.1. Tổng quan về động cơ điện MCKCT 

1.1.1. Cấu tạo và nguyên lý làm việc của động cơ điện MCKCT 

Động cơ một chiều (ĐCMC) thông thƣờng có hiệu suất cao và các đặc 

tính của chúng thích hợp với các truyền động servo. Tuy nhiên, hạn chế duy 

nhất là trong cấu tạo của chúng cần có cổ góp và chổi than, những thứ dễ bị mòn 

và yêu cầu bảo trì, bảo dƣỡng thƣờng xuyên. Để khắc phục nhƣợc điểm này 

ngƣời ta chế tạo loại động cơ không cần bảo dƣỡng bằng cách thay thế chức 

năng của cổ góp và chổi than bởi các chuyển mạch sử dụng thiết bị bán dẫn 

(chẳng hạn nhƣ biến tần sử dụng transitor công suất chuyển mạch theo vị trí 

rotor). Những động cơ này đƣợc biết đến nhƣ là động cơ đồng bộ kích thích 

bằng nam châm vĩnh cửu hay còn gọi là động cơ một chiều không chổi than 

BLDC (Brushless DC Motor). Do không có cổ góp và chổi than nên động cơ 

này khắc phục đƣợc hầu hết các nhƣợc điểm của động cơ một chiều có vành góp 

thông thƣờng.  

So sánh ĐCMCKCT với ĐCMC thông thƣờng: 

Mặc dù ngƣời ta nói rằng đặc tính tĩnh của ĐCMCKCT và ĐCMC thông 

thƣờng hoàn toàn giống nhau, thực tế chúng có những khác biệt đáng kể ở một 

vài khía cạnh. Khi so sánh hai loại động cơ này về mặt công nghệ hiện tại, ta 

thƣờng đề cập tới sự khác nhau hơn là sự giống nhau giữa chúng. Bảng 1.1 so 

sánh ƣu nhƣợc điểm của hai loại động cơ này. Khi nói về chức năng của động cơ 

điện, không đƣợc quên ý nghĩa của dây quấn và sự đổi chiều. Đổi chiều là quá 

trình biến đổi dòng điện một chiều ở đầu vào thành dòng xoay chiều và phân bố 

một cách chính xác dòng điện này tới mỗi dây quấn ở phần ứng động cơ. Ở động 


