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Từ viết tắt Tên tiếng Anh Tên tiếng Việt 

MRAS 
Model Reference Adaptive 

System  

Hệ thống thích nghi theo 

mô hình mẫu 

PID 
Proportional - Integral - 

Derivative  
Tỷ lệ - tích phân - đạo hàm 

AC Alternating Current Dòng điện xoay chiều 

DC Direct Current Dòng điện một chiều 

AD Analog digital Bộ biến đổi tương tự -số 

TNTT  Thích nghi trực tiếp 

ĐCĐB  Động cơ đồng bộ 

ĐB3P  Đồng bộ 3 pha 
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LỜI NÓI ĐẦU 

 Trong thời đại công nghiệp hóa hiện đại hóa gắn liền với tri thức hiện 

nay, việc ứng dụng các tiến bộ của khoa học kỹ thuật trong các hệ thống điều 

khiển, từ việc điều khiển động cơ công suất nhỏ, đến những động cơ công suất 

lớn cho cả một dây truyền lớn, một hệ thống trong các nhà máy, xí nghiệp.... 

đang được đặc biệt quan tâm. Cùng với sự trợ giúp của máy tính, của trí tuệ 

nhân tạo, các hệ thống điều khiển ngày càng trở nên hoàn thiện hơn, phục vụ 

nhiều chức năng hơn và khả năng tự động hóa ngày càng cao. Do đó, yêu cầu 

đối với cán bộ kỹ thuật phải có trình độ cao, đồng thời phải có khả năng nắm 

bắt công nghệ mới một cách tốt nhất. Tuy nhiên, đối với những hệ thống đã và 

đang được sử dụng lại yêu cầu người cán bộ kỹ thuật phải có khả năng nắm bắt 

và cải tiến công nghệ cho các hệ thống đó. 

Việc sử dụng những động cơ công suất lớn đáp ứng được yêu cầu của tải 

gặp nhiều khó khăn thiết kế, chế tạo các động cơ công suất lớn. Vận hành động 

cơ công suất lớn đồng nghĩa với việc đi kèm với nó là thiết bị biến đổi (bộ chỉnh 

lưu có điều khiển đối với động cơ một chiều, bộ nghịch lưu đối với động cơ 

xoay chiều) công suất lớn. Việc chế tạo động cơ công suất lớn và chế tạo các 

bộ biến đổi công suất lớn tương xứng là rất phức tạp và cũng rất tốn kém để 

thiết kế và chế tạo.  

Với đề tài: “Phân chia tải cho 02 động cơ xoay chiều làm việc song 

song nối cứng trục”, đưa ra giải pháp khắc phục các khó khăn, hạn chế trên 

khi thay vì chỉ sử dụng một động cơ công suất lớn ta sử dụng 02 động cơ có 

tổng công suất bằng công suất của động cơ cần thay thế, các động cơ được chọn 

có cùng tốc độ định mức và công suất định mức, nối cứng trục. Ưu điểm của 

giải pháp là: Tính khả thi trong việc thiết kế, chế tạo động cơ cũng như bộ biến 

đổi đi kèm có công suất nhỏ hơn. [1] 

Phương pháp nghiên cứu của đề tài như sau: 

http://www.lrc.tnu.edu.vn/


X 
 

Số hóa bởi Trung tâm Học liệu – ĐHTN     http://www.lrc.tnu.edu.vn 

  

- Nghiên cứu lý thuyết và xây dựng mô hình toán hệ hai động cơ xoay 

chiều nối cứng trục. 

- Nghiên cứu hệ thống điều khiển thích nghi theo mô hình mẫu MRAS 

áp dụng cho bài toán cân bằng tải hai động cơ xoay chiều làm việc song 

song nối cứng trục. 

- Kiểm chứng kết quả thiết kế thông qua mô phỏngbằng phần mềm 

Matlab/Simulink. 

Cấu trúc luận văn bao gồm 4 chương, nội dung tóm tắt của các chương 

như sau: 

Chương 1: Tổng quan về phân chia tải cho 02 động cơ xoay chiều nối cứng 

trục. 

Đặt vấn đề cân bằng tải cho hai động cơ xoay chiều nối cứng trục. Tổng 

quan về phương pháp cân bằng tải cho hai động cơ xoay chiều nối cứng trục. 

Chương 2: Mô hình toán động cơ điện xoay chiều. 

Cấu tạo, phân loại nguyên lý hoạt động của máy điện đồng bộ. Trình bày 

cấu tạo, nguyên lý làm việc và các phương pháp khởi động của động cơ điện đồng 

bộ 3 pha. Mô hình toán mô tả động học động cơ đồng bộ 3 pha và dựng mô hình 

toán cho hệ truyền động gồm 2 động cơ xoay chiều nối cứng trục. 

Chương 3: Điều khiển thích nghi theo mô hình mẫu (MRAS). 

Khái niệm về điều khiển thích nghi, điều khiển thích nghi theo mô hình 

mẫu, điều khiển thích nghi trực tiếp. Lý thuyết ổn định Lyapunov đýợc áp dụng 

để tìm ra công thức hiệu chỉnh thông số của đổi tượng điều theo thông số của 

mô hình mẫu. 

Áp dụng lý thuyết về hệ thống thích nghi theo mô hình mẫu MRASđể 

thiết kế hệ thống điều khiển như đã đề xuất tại Chương 1. Hệ thống điều khiển 

với cấu trúc 02 mạch vòng, mạch vòng tốc độ bên ngoài, mạch vòng dòng điện 

bên trong. Bộ điều khiển PID mạch vòng dòng điện của động cơ thứ nhất được 

tính toán trước với các thông số bộ điều khiển là cố định.  
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