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MỞ ĐẦU 

1. Lý do chọn đề tài:  

Trong công nghiệp: Các ngành chế biến thực phẩm hoặc hóa chất,… sản 

phẩm thường là dạng dung dịch lỏng cần được vận chuyển qua các đường ống 

để đưa đến các bình chứa. Điều khiển lưu lượng để duy trì mức dung dịch trong 

bình hóa chất hoặc thực phẩm, bằng điều khiển tốc độ động cơ xoay chiều ba 

pha thay đổi tần số là bài toán cần giải quyết trong thực tiễn. 

Ngày nay, điều chỉnh tốc độ động cơ điện xoay chiều không còn là lĩnh 

vực mới mẻ trong lý thuyết điều khiển tự động, nhưng ứng dụng của nó trong 

thiết kế các hệ thống điều chỉnh thì lúc nào cũng mới và đầy tiềm năng. Do các 

ưu điểm như: Bộ điều khiển truyền động cho phép dễ dàng thay đổi cấu trúc của 

động cơ, có thể đưa ra độ tin cậy cao dựa trên hệ truyền động của nó. Các bộ 

điều khiển động cơ còn được kết nối với các bộ phận khác bởi một bộ điều khiển 

trung tâm để xây dựng lên những hệ thống điều khiển lớn, phức tạp, nó thực 

hiện vai trò điều khiển truyền động hệ thống và cung cấp cho người sử dụng,… 

Trong lĩnh vực điều khiển tốc độ động cơ điện xoay chiều roto lồng sóc, 

điều khiển tốc độ động cơ ứng dụng các phương pháp điều khiển truyền thống, 

vì theo yêu cầu ngày càng cao về chất lượng sản phẩm cũng như độ chính xác, 

dễ dàng thiết kế của hệ thống điều khiển. Việc nghiên cứu thiết kế hệ thống điều 

khiển tốc độ động cơ điện xoay chiều roto lồng sóc là một công việc cần thiết, 

để nhằm khai thác có hiệu quả các trang thiết bị hiện có tại Trung tâm Thí 

nghiệm, hướng tới thực hiện chương trình triển khai ứng dụng khoa học công 

nghệ này vào thực tiễn. 

Với những lý do nêu trên, tác giả đã mạnh dạn tìm hiểu nghiên cứu đề tài 

“Nghiên cứu điều khiển lưu lượng bằng bộ biến đổi tần số cho hệ thống điều 

khiển quá trình’’ với hy vọng sẽ được ứng dụng rộng rãi trong thực tế. 

- Việc ứng dụng các thuật toán điều khiển hiện đại sẽ nâng cao được chất 

lượng và số lượng sản phẩm, đưa lại hiệu quả kinh tế rõ rệt cho công nghiệp 

nước ta. 
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2. Mục tiêu của nghiên cứu: 

  - Thiết kế điều khiển lưu lượng chảy qua đường ống cấp cho bình trộn 

dung dịch có hai thành phần chất có nhiệt độ khác nhau, nhằm duy trì mức bình 

trộn bằng bộ điều khiển tần số thông qua bộ biến tần động cơ xoay chiều ba pha.  

 - Học đi đôi với hành, gắn liền lý thuyết thực tế. 

 - Mục tiêu trực tiếp là góp phần nâng cao chất lượng cho hệ thống thiết bị 

sản xuất, đồng thời đóng góp phần nâng cao chất lượng của luận văn khoa học 

ngành TĐH. 

  - Điều khiển tự động phải có ứng dụng hiệu quả cho sản xuất, định hướng 

đề tài là: dùng lý thuyết chuyển hệ trục tọa độ để thiết kế hệ điều khiển động cơ 

xoay chiều ba pha là đối tượng phi tuyến, nhằm năng cao chất lượng và năng 

suất. Chính đó cũng là mục tiêu học thuật của Luận văn.  

3. Ý nghĩa khoa học, ý nghĩa thực tiễn của đề tài 

Ý nghĩa khoa học: Đề tài “Nghiên cứu điều khiển lưu lượng bằng bộ biến đổi 

tần số cho hệ thống điều khiển quá trình’’. Mô phỏng trên Matlab/Simulink và 

kiểm chứng trên mô hình thực. 

 Ý nghĩa thực tiễn: Ứng dụng vào hệ thống điều khiển điều khiển quá trình 

nhằm nâng cao chất lượng cho hệ thống thiết bị sản xuất. 

4. Cấu trúc của luận văn: 

 Luận văn bao gồm các phần chính như sau: 

Chương I: Đối tượng nghiên cứu và định hướng điều khiển lưu lượng. 

Chương II: Mô hình toán học của động cơ không đồng bộ ba pha.  

Chương 3: Đánh giá chất lượng hệ thống bằng mô phỏng và thực nghiệm. 

 

 

 

 

 

 


