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MỞ ĐẦU 

1. Lý do chọn đề tài: 

 Cùng với sự ra đời của động cơ không đồng bộ, giá thành thấp và có cấu tạo 

đơn giản, tin cậy. Sử dụng nguồn cung cấp là các bộ biến đổi bán dẫn công suất, hoặc 

được trang bị các bộ biến tần, người ta đã cho rằng động cơ một chiều sẽ trở nên lỗi 

thời trong các ứng dụng công nghiệp. Tuy nhiên, trái với nhận định trên, các truyền 

động động cơ một chiều vẫn được sử dụng rộng rãi trong nhiều ngành công nghiệp 

như nhà máy cán, máy giấy, các máy cuốn và trải...  

 Trong hệ truyền động động cơ một chiều kích từ độc lập (SEDCM), các phương 

pháp điều khiển tuyến tính được áp dụng cho hệ thống một cách đơn giản và được mô 

tả bởi các phương trình tuyến tính trong vùng điều khiển phần ứng. Tuy nhiên, phần 

phi tuyến của hệ thống bắt đầu xuất hiện khi động cơ hoạt động trong vùng kích từ 

giảm, do mômen điện từ là tích của từ thông và dòng phần ứng, sức phản điện động 

(EMF) là tích của từ thông và tốc độ, và độ bão hòa từ.  

 Đề tài nghiên cứu này góp phần thực hiện việc thiết kế điều khiển tốc độ phi 

tuyến của truyền động động cơ một chiều kích từ độc lập trong chế độ giảm kích từ. 

2. Mục tiêu của nghiên cứu: 

 - Đề tài nghiên cứu phương pháp điều chỉnh tốc độ động cơ một chiều ở vùng 

trên tốc độ cơ bản. 

 - Ứng dụng phương pháp điều khiển cho một hệ thống thiết bị thực tế. 

3. Nội dung nghiên cứu: 

Chương 1. Các phương pháp điều khiển tốc độ động cơ một chiều; 

Chương 2. Thiết kế hệ thống truyền động ;  

Chương 3. Xây dựng hệ điều tốc động cơ một chiều ; 

Chương 4: Mô phỏng và thực nghiệm. 


