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MỞ ĐẦU 

Nƣớc ta đang trong thời kỳ đẩy nhanh tốc độ công nghiệp hoá – Hiện đại hoá đất 

nƣớc, cùng với sự phát triển của các lĩnh vực khoa học kỷ thuật, kinh tế… Trong xã 

hội, sự phát triển của kỷ thuật điều khiển và tự động hoá ngày càng đƣợc nâng cao và 

hoàn thiện về mọi mặt.  

Đối với hệ truyền động có khe hở là một hệ truyền động phi tuyến (nhƣ truyền 

động có bánh răng, truyền động đai…) đƣợc sử dụng rất rộng rãi trong thực tế sản xuất 

bởi vì chúng có những ƣu điểm nhƣ khả năng truyền lực, hệ số có ích lớn và truyền 

động êm. Truyền động bánh răng ( là một đại diện điển hình cho truyền động có khe 

hở )là nhƣng cơ cấu quan trọng trong máy móc, phạm vi tốc độ và truyền lực của bánh 

răng rất lớn. Các giảm tốc vòng của bánh răng có khả năng truyền công suất tới hàng 

chục nghìn KW. Tốc độ cao có thể đạt tới 150m/s. Sử dụng bánh răng có thể truyền 

đƣợc chuyển động quay giữa các trục song song với nhau, chéo nhau hoặc vuông góc 

với nhau. Tuy nhiên truyền động bánh răng có nhƣợc điểm  là luôn chịu các ảnh 

hƣởng: tồn tại khe hở, chịu tác dụng của lực đàn hồi và luôn bị mài mòn do ma sát khô 

phi tuyến, đã làm xấu đi đặc tính động của hệ thống điều khiển tự động truyền động cơ 

điện, khi tác động của những ảnh hƣởng trên càng lớn, hệ thống càng dao động mạnh 

gây mất ổn định hệ thống. Chính vì những đặc điểm trên. Qua nghiên cứu cho tôi nhìn 

cách tổng quan về hệ truyền động có khe hở nói chung hay truyền động có bánh răng 

thƣờng gặp. Và ở đề tài này tôi sẽ nghiên cứu về truyền động có bánh răng nhƣ một 

truyền động đại diện cho truyền động có khe hở. 

Điều khiển quá trình sản xuất đang là mũi nhọn và then chốt để giải quyết vấn đề 

nâng cao năng suất và chất lƣợng sản phẩm. Một trong những vấn đề quan trọng trong 

điều khiển hệ thống là việc tự động điều chỉnh độ ổn định, sai số nhỏ nhất và trong 

khoảng thời gian nhỏ nhất. Về lĩnh vực điều khiển, có thể nói rằng bộ điều khiển PID 

đƣợc xem nhƣ một giải pháp đa năng cho các ứng dụng điều khiển vì nó có các ƣu 

điểm vƣợt trội so với các phƣơng pháp điều khiển kinh điển khác. Tuy nhiên, bộ điều 

khiển PID cũng còn những hạn chế của nó nhƣ: Chất lƣợng phụ thuộc nhiều vào các 

tham số bộ điều khiển (Kp, TI, TD) nên có sai số điều khiển, đặc biệt đối với đối tƣợng 

điều khiển là hệ truyền động khe hở  nói chung và hệ truyền động có bánh răng nói 

riêng, thuộc hệ thống phi tuyến, có các tham số thay đổi (có những nhƣợc điểm nêu ở 

trên) thì áp dụng bộ PID có tham số không đổi sẽ cho chất lƣợng không đảm bảo. 
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Trong các phƣơng pháp điều khiển hiện đại, logic mờ và điều khiển mờ, đặc biệt 

là các bộ điều khiển mờ nâng cao đã đem lại cho công nghệ điều khiển truyền thống 

một cách nhìn mới, nó cho phép điều khiển đƣợc khá hiệu quả các đối tƣợng không rõ 

ràng, các đối tƣợng phi tuyến. Điều khiển mờ, mờ lai đƣợc sũ dụng ngày càng nhiều vì 

nó có các ƣu điểm nổi bật so với hệ thông thƣờng, với khả năng tự chỉnh định lại các 

thông số của bộ điều chỉnh cho phù hợp với đối tƣợng chƣa biết rõ đã đƣa hệ thích 

nghi, mờ lai trở thành các hệ điều khiển thông minh. 

Việc áp dụng bộ điều khiển mờ thích nghi hoặc mờ lai cho hệ sẽ góp phần nâng 

cao chất lƣợng hệ thống điều khiển , áp dụng cho điều khiển hệ truyền động có khe hở 

(đại điện là truyền động có bánh răng) sẽ cho hệ truyền động bánh răng sẽ cho ta chất 

lƣợng động của hệ thống tăng lên, hệ thống làm việc ổn định, nâng cao năng suất lao 

động và chất lƣợng trong sản xuất. 

 Xuất phát từ những luận điểm đã nêu trên, ta thấy việc “NGHIÊN CỨU ỨNG 

DỤNG ĐIỀU KHIỂN THÍCH NGHI CHO HỆ TRUYỀN ĐỘNG CÓ KHE HỞ” 

Là vấn đề cần thiết, đƣợc nhiều nhà khoa học quan tâm 

 Phần nội dung của luận văn gồm 4 chƣơng: 

- CHƢƠNG 1: TỔNG QUAN VỀ HỆ TRUYỀN ĐỘNG CÓ KHE HỞ 

- CHƢƠNG 2: TỔNG QUAN CÁC BỘ ĐIỀU KHIỂN 

- CHƢƠNG 3: THIẾT KẾ BỘ ĐIỂU KHIỂN THÍCH NGHI MỜ CHO HỆ 

TRUYỀN ĐỘNG CÓ KHE HỞ 

- CHƢƠNG 4: TIẾN HÀNH THỰC NGHIỆM 

 Mặc dù bản thân đã có nhiều cố gắng trong quá trình nghiên cứu, với sự hƣớng dẫn 

tận tình của thầy giáo: PGS.TS.Lại Khắc Lãi, song do điều kiện và khả năng bản thân tác 

giả có những hạn chế nhất định nên luận văn chắc chắn không tránh khỏi những thiếu sót. 

Tác giả mong nhận đƣợc sự góp ý, nhận xét để luận văn đƣợc hoàn thiện hơn. 

  

                                                               Thái Nguyên, ngày 22 tháng 04 năm 2014 

                                                                                   Tác giả luận văn                                                                                                    

  

 

                                                                                  Dƣơng Đăng Phong 
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ĐẶT VẤN ĐỀ NGHIÊN CỨU 

 

Ngày nay kỹ thuật điều khiển tốc độ động cơ điện đã đạt đƣợc những tiến bộ đáng 

kể, song vẫn không thể thay thế đƣợc cơ cấu bánh răng vì ngoài chức năng điều chỉnh tốc 

độ cơ cấu bánh răng còn đảm nhận một vài chức năng khác nhƣ thay đổi chiều chuyển 

động quay sang chuyển động tịnh tiến, tăng mô men quay để kéo máy sản xuất… 

Hệ truyền động qua bánh răng hiện nay đƣợc ứng dụng rộng rãi trong thực tế, 

chúng là các bộ phận quan trọng thuộc phần cơ của các thiết bị, máy móc, trong các 

dây truyền sản xuất công nghiệp, các loại máy sản xuất nói chung... có thể nói rằng 

đây là bộ phân không thể thiếu của đa số các loại máy móc trong dây truyền sản 

xuất tự động, trong dân dụng và các ngành: Y tế, thí nghiệm, khoa học kỹ thuật, 

quân sự... chúng có thể đơn giản chỉ là một bộ phận nhỏ nằm trong bộ phận công 

tác hoặc có thể nằm trong một hệ thống cơ điện phức tạp của các dây truyền tự 

động lớn hoặc nằm trong cả hệ thống truyền động bao gồm nhiều khối chuyển động 

có liên quan với nhau nhƣ: Động cơ, hộp số, các bộ truyền... Đặc điểm của hệ 

truyền động có bánh răng là một hệ phi tuyến với các tham số thay đổi và không 

đƣợc biết trƣớc. Các tham số có thể là xác định hoặc bất định và luôn chịu ảnh 

hƣởng của nhiễu tác động. 

Trong hệ truyền động bánh răng, sự truyền động đƣợc thực hiện nhờ ăn khớp 

của các bánh răng trên bánh răng hoặc thanh răng. Truyền động bánh răng đƣợc sử 

dụng trong nhiều loại máy và cơ cấu khác nhau để truyền chuyển động quay từ trục 

này sang trục khác hoặc để biến chuyển động quay thành chuyển động tịnh tiến và 

ngƣợc lại, chúng có những ƣu điểm nhƣ khả năng truyền lực lớn, hệ số có ích lớn 

và truyền động êm. Truyền động bánh răng là những cơ cấu quan trọng trong ôtô, 

máy kéo, động cơ đốt trong, máy công cụ, máy nông nghiệp, ngƣời máy, cần cẩu và 

nhiều thiết bị khác…Phạm vi tốc độ và truyền lực của bánh răng rất lớn. Các giảm 

tốc bánh răng có khả năng truyền công suất tới hàng chục nghìn KW. Tốc độ vòng 

của bánh răng trong các cơ cấu truyền chuyển động tốc độ cao có thể đạt tới 

150m/s. Trong truyền động bánh răng thƣờng có bánh răng chủ động, bánh răng bị 

động và một vài bánh răng trung gian. Sử dụng bánh răng có thể truyền đƣợc 

chuyển động quay giữa các trục song song với nhau, chéo nhau hoặc vuông góc với 

nhau tùy theo yêu cầu của các hệ, các máy sản xuất.   


