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MỞ ĐẦU 

Điều chỉnh tốc độ là một yêu cầu không thể thiếu được của hệ thống truyền 

động điện. Về phương diện điều chỉnh tốc độ, động cơ điện một chiều có một số ưu 

điểm so với loại động cơ khác, không những nó có khả năng điều chỉnh tốc độ dễ 

dàng mà cấu trúc mạch lực, mạch điều khiển đơn giản hơn đồng thời có thể đạt chất 

lượng điều chỉnh cao trong dải điều chỉnh tốc độ rộng. Thực tế, có các phương pháp 

điều chỉnh tốc độ động cơ điện một chiều như sau: 

- Điều chỉnh điện áp cấp cho mạch phần ứng động cơ. 

- Điều chỉnh điện trở mạch phần ứng động cơ. 

- Điều chỉnh điện áp cấp cho mạch kích từ động cơ. 

Cấu trúc phần lực của hệ truyền động điều chỉnh tốc độ động cơ điện một 

chiều bao giờ cũng cần bộ biến đổi. Các bộ biến đổi này cấp cho mạch phần ứng 

động cơ hoặc mạch kích từ động cơ. 

Khi sử dụng hệ truyền động động cơ một chiều thường sử dụng hai mạch 

vòng điều chỉnh (dòng điện, tốc độ), mặt khác các bộ điều khiển PID có thể được 

dùng trong trường hợp này và thường đạt kết quả như ý mà không cần bất kỳ cải 

tiến hay thậm chí điều chỉnh nào.Tuy nhiên, khó khăn cơ bản của điều khiển PID đó 

là: nó một hệ thống phản hồi, với các thông số không đổi điều này khó phù hợp với 

các hệ thống trong thực tế để cho chất lượng điều khiển là tối ưu. Bởi vậy để đạt 

được kết quả tốt hơn có thể sử dụng bộ điều khiển PID số, vì trong bộ PID số của 

mạch vòng dòng điện là loại tự chỉnh (autotuning).  

Vấn đề đặt ra ở đây là khi sử dụng PID số là cần phải nhận dạng được các 

tham số. Với yêu cầu cấp thiết trên, em xây dựng đề tài: ‟ Nhận dạng tham số trong 

hệ thống điều khiển số tốc độ động cơ một chiều” 

Mục tiêu nghiên cứu 


