PHẦN MỞ ĐẦU
Mở đầu
1.Lý do lựa chọn đề tài 
Ngày nay cùng với sự phát triển của công nghệ thông tin, ngành kỹ thuật điện tử là sự phát triển của kỹ thuật điều khiển và tự động hoá. Hệ truyền động động cơ là một bộ phận  quan trọng không thể thiếu được trong mọi quá trình tự động hoá. Đối với việc khai thác tài nguyên trong hầm lò, lưu thông giao thông vận tải đường hầm.v.v…  rất cần sự đảm bảo an toàn nói chung và an toàn với hệ thống thông gió nói riêng, vấn đề này luôn luôn mang tính cấp thiết và thời sự. Với đề tài: “Nghiên cứu ứng dụng hệ truyền động số nối cấp điện cho quạt gió hầm lò”  là một trong những giải pháp chính nhằm đảm bảo an toàn. 

2.Cơ sở khoa học và thực tiễn của đề tài

 
Đề tài nghiên cứu việc ứng dụng hệ truyền động điều khiển số thay thế cho hệ truyền động cũ của hệ truyền động số nối cấp điện cho quạt gió hầm lò nhằm nâng cao chất lượng của hệ thống

 3. Mục đích của đề tài 

 
Nghiên cứu khảo sát hệ truyền động nối cấp điện dưới đồng bộ, trên cơ sở phân tích và tổng hợp hệ tương tự để làm cơ sở chuyển sang hệ thống truyền động nối cấp số từ đó có thể nghiên cứu và áp dụng vào hệ truyền động máy bơm hầm lò.

  4. Nội dung của đề tài

Chương 1: Vị trí, tầm quan trọng của việc thông gió trong hầm lò
Chương 2: Tổng quan về điều khiển nối cấp dưới đồng bộ



Chương 3: Phân tích v à tổng hợp hệ nối cấp điện 
Chương 4:Xây dựng hệ điều khiển truyền động nối cấp số

  5. Ý nghĩa khoa học và thực tiễn của đề tài

 Điều khiển số với các mạch vòng phản hồi kín đảm bảo cho hệ thống ổn định và đảm bảo các chỉ tiêu về mặt chất lượng động như: độ quá điều chỉnh, tốc độ, thời gian điều chỉnh.v.v...Do đó việc ứng dụng điều khiển số vào hệ truyền động số nối cấp điện cho quạt gió hầm lò mang ý nghĩa thực tiễn.


TÓM TẮT NỘI DUNG LUẬN VĂN

CHƯƠNG 1

VỊ TRÍ, TẦM QUAN TRỌNG CỦA VIỆC THÔNG GIÓ TRONG HẦM LÒ

1.1 Đặc điểm môi trường trong hầm lò và tác hại của nó

Trong thực tế sản xuất và giao thông vận tải ở nước ta  và các nước trên thế giới, chúng ta gặp rất nhiều hệ thống đường hầm phục cho phương tiện giao thông vận tải, vận chuyển hàng hóa, giảm bớt ùn tắc cản trở  ách tắc giao thông thuận tiện cho đi lại, góp phần đáng kể vào việc nâng cao hiệu quả năng suất lao động, góp phần vào công cuộc Công nghiệp hóa - Hiện đại hóa đất nước

1.2. Thiết bị thông gió

a.Phân loại

- Theo nguyên lý làm việc

- Theo áp suất

- Theo mục đích sử dụng

-Theo tốc độ chạy quạt, có quạt cao tốc (hơn 1500 vg/ph)                                                

b. Đặc tính của quạt 

- Quạt ly tâm
- Quạt hướng trục
1.3. Đặc tính tải và yêu cầu kỹ thuật của thông gió

a. Đặc tính tải

b. Các yêu cầu kỹ thuật chính của hệ thống thông gió của hầm lò 

1.4. Các động cơ truyền động cho quạt gió

+ Dải công suất nhỏ dưới 200 kw 

+ Dải công suất lớn trên 200 kw 

1.4.1. Đối với dải công suất lớn trên 200 kw

1.4.1.1. Động cơ điện Đồng bộ


  a. Động cơ điện Đồng bộ mở máy trực tiếp

  b.  Động cơ điện Đồng bộ mở máy gián tiếp

1.4.1.2. Hệ truyền động động cơ điện một chiều

1.4.2. Hệ truyền động nối cấp 

- Nối cấp cơ

- Nối cấp điện

- Nối cấp van

CHƯƠNG 2

PHÂN TÍCH VÀ CHỌN PHƯƠNG ÁN NỐI CẤP DƯỚI ĐỒNG BỘ

2.1.  Đặt vấn đề .


Dựa trên điều chỉnh công suất trượt tức là ta có thể đưa phần công suất đó quay trở lại sử dụng dưới dạng năng lượng có ích như biến thành cơ năng quay trục động cơ hay quay máy sản suất hoặc biến thành điện năng quay trở lai lưới điện nhờ máy phát hoặc nghịch lưu. 

2.2.  Một số dạng của nối cấp

- Hệ thống nối cấp điện

- Hệ thống nối cấp kiểu cơ khí

- Hệ thống nối cấp van

2.2.1. Hệ thống nối cấp điện


2.2.2. Hệ thống nối cấp cơ khí

2.2.3. Hệ thống nối cấp van

- Nối cấp trên đồng bộ ( siêu đồng bộ)
- Nối cấp dưới đồng bộ

2.2.3.1. Điều tốc nôi cấp trên đồng bộ
2.2.3.2. Điều tốc nối cấp dưới đồng bộ 


CHƯƠNG 3

PHÂN TÍCH VÀ TỔNG HỢP HỆ NỐI CẤP ĐIỆN 
3.1. Khảo sát chế độ tĩnh 

3.1. 1. Sơ đồ mạch động lực hệ điều chỉnh tốc độ động cơ điện xoay chiều ba pha rotor dây quấn

3.1.2. Nguyên lý làm việc của sơ đồ hệ truyền động nối cấp



3.1. 3. Đặc tính tĩnh của hệ

3.1.3.1. Xây dựng đặc tính cơ tư nhiên 
3.1.3.2. Đặc tính cơ


a. Xây dựng đặc tính tĩnh hệ truyền động nối cấp.

b. Đặc tính tĩnh của động cơ không đồng bộ ba pha roto dây quấn khi làm việc điều tốc nối cấp.

3.2. Khảo sát hệ truyền động nối cấp ổn định tốc độ

3.2.1. Xây dựng sơ đồ khối của hệ tự động ổn định tốc độ


Để xây dựng hệ truyền động ổn định tốc độ thì chúng ta đưa vào trong hệ thống điều khiển hai mạch vòng phản hồi đó là: phản hồi âm tốc độ để ổn định tốc độ và phản hồi âm dòng điện để hạn chế dòng điện quá tải và duy trì dòng điện mở máy là không đổi.
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Với cách đặt vấn đề như trên ta có sơ đồ khối như hình 3-4

3.2.3. Sơ đồ cấu trúc 
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Từ sơ đồ khối và các hàm truyền trên ta có sơ đồ cấu trúc của hệ tự động điều chỉnh như sau:
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3.2.4. Tổng hợp mạch vòng dòng điện
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Từ sơ đồ cấu trúc ta có mạch vòng dòng điện:

Khâu PI này có dạng như hình 3.7:

[image: image16.png]3 szo 0 sevro ee'0 s91°0

sz*
&7 = Guop oep uer os

Ge97°0 > op enb uers roul
8c's2% = UuTuD netp enb oq

teuont jeus nar3 rue 1eq

0000° 05 .
002+ 0 s sar
8062000 = nis ot

100 (3)3=(3)Txu op enb Guod Guona

s | N

o}

szt

o

Crres




        

3.2.5. Tổng hợp mạch vòng tốc độ

Từ sơ đồ cấu trúc của hệ thống ta có sơ đồ cấu trúc của mạch vòng tốc độ như 

hình 3.8:
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Ta có sơ đồ của khâu P như hình 3.9
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CHƯƠNG 4

XÂY DỰNG HỆ ĐIỀU KHIỂN TRUYỀN ĐỘNG NỐI CẤP SỐ

4.1.  Cơ sở xây dựng hệ điều khiển truyền động nối cấp số 

4.1.1. Cơ sở xây dựng 

      Xuất phát từ sơ đồ cấu trúc hình 3-5 ta có thể thay thế bộ  R(, Ri  bằng bộ điều khiển số.

4.1.2. Xây dựng  sơ  đồ  khối  truyền  động  nối cấp  số 

4.1.2.1. Sơ đồ ứng dụng  Máy  vi tính 

Dựa vào sơ đồ cấu trúc hệ điều khiển tương tự hình (3-5) ta tiến hành chuyển hệ điều khiển tương tự sang số, với sơ đồ khối dùng máy vi tính với ưu đi ểm cài đặt đa dạng phong phú hơn. Ta thiết lập được Sơ đồ khối hệ thống truyền động số sử dụng máy vi tính như hình (4-1)
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Hình 4.1: Sơ đồ khối hệ thống truyền động số.

4.1.2.1. Sơ đồ ứng dụng  Vi xử lý
Dựa vào sơ đồ cấu trúc hệ điều khiển tương tự hình (3-5) ta tiến hành chuyển hệ điều khiển tương tự sang số, với sơ đồ khối dùng Vi xử lý với ưu đi ểm cài đặt đ ơn giản hơn. Ta thiết lập được Sơ đồ khối hệ thống truyền động số sử dụng Vi xử lý như hình (4-2).
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Hình 4.2:Sơ đồ khối hệ thống truyền động số sử dụng vi xử lý
4.1.2.2. Giới thiệu PID số trong hai sơ đồ trên
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4.2. Phân tích và tổng hợp hệ điều khiển số
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Hình 4.3: Sơ đồ cấu trúc của hệ thống.
4.2.1.Tổng hợp mạch vòng dòng điện

4.2.2. Tổng hợp mạch vòng tốc độ

Sau khi tổng hợp mạch vòng dòng điện ta tổng hợp mạch vòng tốc độ theo sơ đồ khối (hình 4-8):
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Hình 4-8: Sơ đồ mạch vòng tốc độ

Hàm truyền hệ kín của mạch vòng tốc độ:
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4.3. Xét ổn định hệ thống 
4.3.1. Xét ổn định của mạch vòng dòng điện

Ta có phương trình đặc tính
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 4.3.2. Ổn định của mạch vòng tốc độ:

Từ hàm truyền đạt hệ kín của mạch vòng tốc độ:
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Ta có phương trình đặc tính:
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Ta xét ổn định cho mạch vòng tốc độ theo tiêu chuẩn Routh.

4.4. Khảo sát chất lượng của hệ thống

4.4.1. Khảo sát chất lượng hệ thống bằng phần mềm Pascal

4.4.1.1. Mạch vòng dòng điện


Từ phương trình sai phân này lập trình theo ngôn ngữ Pascal ta sẽ được phương trình đường cong R.i(t) ứng với các giá tị KP và KI, ta vẽ các đường cong R.i(t) trên cùng một hệ trục tọa độ. Chương trình vẽ đường cong này có tên: "Program DDIEN 3”.
 SHAPE  \* MERGEFORMAT 




[image: image9]
4.4.1.2. Mạch vòng tốc độ

Tiến hành thông số với nhiều giá trị khác nhau và thay vào chương trình ta có được kết quả.Từ các đường cong quá độ đối chiếu với các tiêu chuẩn chất lượng ta chọn được các giá trị KP và Ki .


Từ đây dựa vào chương trình “Program TOCDO1” ta vẽ được đường cong n(t) cũng như là bảng kết quả của n[K] ứng với các giá trị T, KP, K( và Ki đã chọn. Cụ thể như sau :


Program ondinh1;

program ondinh02;

PROGRAM TOCDO3; (Tính sơ bộ)
PROGRAM TOCDO1;

[image: image10]
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4.4.2. Khảo sát chất lượng hệ thống bằng phần mềm Matlab Simulink
4.4.2.1. Khảo sát chất lượng mạch vòng dòng điện 
a. Chuyển đổi hàm số truyền mạch vòng dòng điện sang hàm số truyền theo Z

Sơ đồ cấu trúc mạch vòng dòng điện như hình 4- 9:

Hình 4-9 : Cấu trúc mạch vòng dòng điện số.
b. Sử dụng phần mềm MATLAB SIMULINK mô phỏng hệ thống


Sau khi thay các thông số đã tính toán tiến hành Sử dụng phần mềm MATLAB SIMULINK mô phỏng hệ thống ta được kết quả mô phỏng ở hình 4-10
Hình 4-10 : Đáp ứng dòng điện với kp=0.25; ki = 42.
T = 0,5 Tu= 0,002

Hình 4-11 : Đáp ứng dòng điện với kp=0.25; ki = 50 ;T = 0,5Tu = 0,0065

4.4.2.2. Khảo sát chất lượng mạch vòng tốc độ
a. Chuyển đổi hàm số truyền mạch vòng tốc độ sang hàm số truyền theo Z
Sơ đồ cấu trúc mạch vòng tốc độ số (hình 4-12):

Hình 4-12 : Cấu trúc mạch vòng tốc độ số.
b. Sử dụng phần mềm MATLAB SIMULINK mô phỏng hệ thống



[image: image12.png]




4.5. Đánh giá chất lượng

Sau khi sử dụng phần mềm PASCAL và Sử dụng phần mềm MATLAB SIMULINK để mô phỏng hệ thống và lần lượt thay các thông số với các giá trị khác nhau. Ta nhận được kết quả mô phỏng đáp ứng dòng điện và tốc độ là như nhau đều đáp ứng được các yêu cầu mà hệ thống đặt ra.Tuy nhiên,  khi mô phỏng hệ thống ta thấy việc sử dụng phần mềm MATLAB SIMULINK sẽ cho kết quả nhanh và chính xác hơn.

KẾT QUẢ LUẬN ÁN VÀ HƯỚNG PHÁT TRIỂN CỦA ĐỀ TÀI

  Qua việc làm luận văn đã thực hiện được kết quả :
1.Phân tích và tìm hiểu kỹ thực trạng của hệ truyền động cho quạt gió hầm lò từ đó đề xuất được phương án cải tạo.

 2. Thay thế nâng cấp này đó là thay thế hệ thống truyền động số nối cấp điện cho quạt gió hầm lò.

 3.Tiến hành nghiên cứu 1 hệ truyền động nối cấp tương tự và khảo sát nó một cách hoàn thiện.

 4.Với kết quả của bản luận văn là tài liệu quí cho quá trình cải tạo hệ thống truyền động số. Đồng thời có thể tiếp tục nghiên cứu để ứng dụng vào chuyển động những hệ thống truyền động của máy cũ sang hệ thống truyền động số mà hệ thống này đang được nghiên cứu và ứng dụng thực tế.

     Kiến nghị:
      Để đề tài có thể ứng dụng vào sản xuất thì cần có thời gian nghiên cứu 1 cách chi tiết cụ thể hơn, đồng thời phải tiến hành thí nghiệm trên mô hình thực. Làm được như vậy thì đề án sẽ có tính khả thi ứng dụng vào thực tế.
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Hình 4.14. Đáp ứng tốc độ với T= 0.002;kp= 0.25; ki = 50;


 k( =0.00058. 0.00058.
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Hình 3.5. Sơ đồ cấu trúc hệ thống điều tốc nối cấp điều khiển hai mạch vòng kín
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Hình 3.9. Sơ đồ nguyên lý khâu P








Hình 4.13. Đáp ứng tốc độ với; kp=0.25; ki = 42; k( =0.0006 ;T = 0,5 Tu = 0,001650
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Hình 3.6. Sơ đồ cấu trúc mạch vòng dòng điện
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Hình 3.8. Sơ đồ cấu trúc ta có mạch vòng tốc độ
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Hình 3.4. Sơ đồ khối hệ thống nối cấp điều khiển hai mạch vòng kín





Hình 3.7. Sơ đồ nguyên lý khâu PI
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