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DANH MỤC CÁC KÝ HIỆU VÀ CHỮ VIẾT TẮT 

PWM  : Bộ biến đổi điều chế độ rộng xung 

Ec  : Encoder 

P  : Bộ điều chỉnh tỷ lệ. 

PID   : Bộ điều chỉnh dùng S7-300 

WL(p)   : Hàm truyền khâu lấy tín hiệu dòng điện 

Uω   : Tín hiệu điện áp chủ đạo đặt tốc độ. 

T, T1  : Chu kỳ lấy mẫu (hay gọi thời gian lƣợng tử). 

H(s)   : Khâu lƣu giữ 0.  

T(s)  : Hệ số truyền bộ biến đổi PWM 

Uc   : Điện áp điều khiển của bộ điều chế độ rộng xung. 

Kω  : Hệ số của khâu lấy tín hiệu tốc độ đƣợc lấy từ Encoder  

Ki , Kp   : Hệ số biến đổi của bộ điều khiển số dòng điện. 

Ku         : Hệ số khuếch đại của bộ biến đổi PWM 

 Tu          : Hệ số thời gian của bộ biến đổi PWM 

WKI      : Hàm số truyền kín của mạch vòng dòng điện 

 WKω       : Hàm số truyền kín của mạch vòng tốc độ 
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LỜI MỞ ĐẦU 

1. Mục tiêu của luận văn 
 

Hiện nay hệ điều khiển truyền động số ngày càng đƣợc ứng dụng rộng rãi 

trong công nghiệp vì nó có nhiều ƣu điểm có thể gọi là hệ truền động thông minh. 

Vì vậy em chọn đề tài: “Khảo sát, tính toán hệ truyền động số PWM-D ở 

phòng thí nghiệm của trƣờng để ứng dụng truyền động cho máy sản xuất 

công nghiệp”. Kết quả nghiên cứu này sẽ tiếp tục đƣợc phát triển nghiên cứu 

trong giảng dạy của nhà trƣờng, đồng thời có thể áp dụng cho máy sản xuất công 

nghiệp. 
 

2. Mục tiêu nghiên cứu 
 

- Tính toán khảo sát hệ truyền động số PWM - D đƣợc điều khiển bởi Card 

Arduino đây là một hệ thống điều khiển số. Việc tính toán khảo sát dựa trên kết 

quả mô phỏng giúp chúng ta kiểm nghiệm so sánh với kết quả thí nghiệm. 

- Tiến hành thí nghiệm và kiểm nghiệm các chế độ làm việc của hệ truyền 

động số PWM - D đƣợc điều khiển bởi Card Arduino cụ thể là: Xác định đƣợc 

chất lƣợng của hệ thống với các bộ điều khiển đƣợc ứng dụng là khâu PI trong 

mạch vòng dòng điện và khâu PI trong mạch vòng tốc độ để so sánh với lý thuyết 

tính toán, đồng thời thông qua thí nghiệm giúp cho việc nắm sâu sắc hơn về 

nguyên lý làm việc của hệ thống này và hiểu đƣợc quá trình vận hành điều khiển 

hệ thống.  

- Từ kết quả lý thuyết và thực nghiệm khẳng định ứng dụng của hệ truyền 

động này là khả thi, từ đó đề xuất ứng dụng cho một số máy trong công nghiệp. 

-

chuyền. 

3. Nội dung luận văn 
 

Nội dung luận văn gồm 4 chƣơng: 

Chƣơng I: Tổng quan về hệ truyền động số. 


