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MỞ ĐẦU 

1. Tính cấp thiết của đề tài 

Động cơ một chiều trong cấu tạo và khi làm việc có một số những nhƣợc điểm 

; không sinh ra tia lửa điện trong quá trình làm việc. Vì vậy, hệ 

truyền động - động cơ không đồng bộ đã và đang đƣợc ứng dụng nhiều trong thực tế 

sản xuất. 

Một nhƣợc điểm cơ bản của hệ truyền động này là việc điều chỉnh tốc độ ở dải 

rộng gặp nhiều khó khăn. Tuy nhiên với sự phát triển của công nghệ vật liệu, của khoa 

học kỹ thuật việc mở rộng dải điều chỉnh tốc độ của hệ truyền động này đã đƣợc khắc 

phục bằng phƣơng pháp điều chỉnh tần số (Hệ truyền động biến tần - động cơ). 

Với các hệ truyền động yêu cầu chất lƣợng điều khiển không cao thì điều khiển 

theo cấu trúc hệ hở là đáp ứng đƣợc yêu cầu. Tuy nhiên, với các hệ truyền động yêu 

cầu chất lƣợng điều khiển cao thì trong hệ phải có mạch tổng hợp, tạo tín hiệu điều 

khiển với các mạch vòng phản hồi. 

Dây chuyền công nghiệp sản xuất xi măng gồm 6 hệ truyền động cho 6 cân 

băng định lƣợng đảm bảo việc phối liệu theo đúng tỷ lệ cho trƣớc. Đây là một trong 

những công nghệ yêu cầu chất lƣợng điều khiển cao, vì vậy việc nghiên cứu ứng dụng 

máy tính với phần mềm Matlab - Simulink để thực hiện thuật toán điều khiển hệ 

truyền động biến tần động cơ, theo yêu cầu công nghệ cân băng định lƣợng của dây 

chuyền sản xuất xi măng là việc làm cần thiết và là hƣớng nghiên cứu chính của bản 

luận văn. 

2. Mục tiêu nghiên cứu 

Xây dựng thuật toán điều khiển điều khiển hệ truyền động biến tần - động cơ 

đáp ứng yêu cầu công nghệ cân băng định lƣợng trong dây chuyền sản xuất xi măng. 

Thực hiện thuật toán điều khiển bằng máy tính với phần mềm Matlab – 

Simulink. 
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3. Dự kiến các kết quả đạt đƣợc 

Xây dựng cấu trúc và thuật toán điều khiển hệ truyền động biến tần động cơ 

trong công nghệ cân băng định lƣợng của dây chuyền sản xuất xi măng. 

Xây dựng mô hình thực nghiệm ứng dụng máy tính với phần mềm Matlab - 

Simulink để điều khiển hệ truyền động biến tần - động cơ theo công nghệ cân băng 

định lƣợng của dây chuyền sản xuất xi măng. 

4. Phƣơng pháp và phƣơng pháp luận 

- Phƣơng pháp luận: 

Nghiên cứu lý thuyết về động cơ không đồng bộ, phƣơng pháp điều chỉnh tốc 

độ bằng phƣơng pháp thay đổi tần số. Nghiên cứu về biến tần; phần mềm Matlab - 

Simulink; công nghệ cân băng định lƣợng; phân tích lựa chọn, xây dựng cấu trúc và 

thuật toán điều khiển. 

- Phƣơng pháp nghiên cứu: 

Phân tích và tổng hợp hệ bằng mô hình toán. 

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: Tông quan về hệ thống cân băng định lƣợng trong dây chuyền sản 

xuất xi măng 

Chƣơng 2: Bài toán điều khiển hệ thống cân băng định lƣợng 

Chƣơng 3: Thực nghiệm hệ thống cân băng định lƣợng 

6. Kết luận và kiến nghị 


