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MỞ ĐẦU 

1. Lý do chọn đề tài 

Trong sản xuất công nghiệp hiện đại, để nâng cao năng suất, hiệu suất sử dụng của 

máy, nâng cao chất lƣợng sản phẩm và các phƣơng pháp tự động hóa dây chuyền sản 

xuất thì hệ thống truyền động điện có điều chỉnh tốc độ là không thể thiếu. Trong đó 

động cơ điện không đồng bộ (KĐB) chiếm tỉ lệ lớn trong công nghiệp, do nó có nhiều 

ƣu điểm nổi bật nhƣ: giá thành thấp, dễ sử dụng, bảo quản đơn giản, chi phí vận hành 

thấp… 

Mặt khác, những năm gần đây do tốc độ đô thị hóa diễn ra nhanh chóng, đặc biệt 

là tại các thành phố lớn với sự xuất hiện ngày càng nhiều các tòa nhà cao tầng để phục 

vụ chỗ ở và chỗ làm việc của con ngƣời khiến nhu cầu sử dụng thang máy ngày càng trở 

nên bức thiết, vì nó mang lại sự tiện lợi và vẻ sang trọng cho các tòa nhà cao tầng. Điều 

đó cũng đặt ra cho các kỹ sƣ và nhà sản xuất thang máy ngày nay càng phải nâng cao, 

cải tiến chất lƣợng hệ thống truyền động thang máy. 

Với sự phát triển của lý thuyết điều khiển tự động cho phép xây dựng các bộ điều 

khiển tốc độ động cơ với chất lƣợng cao. Các bộ điều khiển này có thể đƣợc thiết kế và 

lập trình trên các bộ điều khiển nhƣ PLC kết nối biến tần điều khiển tốc độ động cơ.  

Trên đây là lý do tác giả chọn đề tài: "Nghiên cứu hệ điều khiển tốc độ động cơ 

cho thang máy sử dụng PLC kết nối biến tần". 

2. Mục đích nghiên cứu  

Đề tài có mục đích nghiên cứu là: Thiết kế bộ điều khiển véc tơ để điều khiển tốc 

độ động cơ KĐB 3 pha ứng dụng vào hệ thống thang máy sử dụng PLC kết nối biến tần. 

3. Đối tƣợng nghiên cứu 

- Động cơ KĐB 3 pha. 

- Nghiên cứu các phƣơng pháp điều khiển động cơ KĐB 3 pha. 

- Nghiên cứu điều khiển véc tơ không cảm biến tốc độ động cơ KĐB 3 pha. 

- Thực hiện mô phỏng bộ điều khiển véc tơ không cảm biến tốc độ động cơ KĐB 3 

pha trên phần mềm Matlab/Simulink. 

- Thực nghiệm trên mô hình thang máy tại phòng thí nghiệm trƣờng Đại học Kỹ 

thuật Công nghiệp. 


