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Chương 3: Mô hình ĐCKĐB trong hệ qui chiếu quay III.1 

Chương 3: MÔ HÌNH ĐCKĐB TRONG HỆ QUI CHIẾU QUAY 

 I. Một số khái niệm cơ bản của động cơ không đồng bộ ba pha 

I.1. Một số qui ước ký hiệu dùng cho điều khiển ĐCKĐB ba pha 
 Để xây dựng mô hình mô tả động cơ KĐB ba pha, ta thống nhất một số qui 
ước cho các ký hiệu cho các đại lượng và các thông số của động cơ.   

 
 

Hình 2.1: Mô hình đơn giản của động cơ KĐB ba pha 
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Hình 2.2: Mạch tương đương của động cơ KĐB ba pha 
 

 Trục chuẩn của mọi quan sát được qui ước là trục của cuộn dây pha A như 
hình 2.1. Mọi công thức được xây dựng sau này đều tuân theo qui ước này. Sau đây 
là một số các qui ước cho các ký hiệu: 
 
 
 

 Hình thức và vị trí các chỉ số: 

 

stator 

Cuộn dây 
pha A 

isa 

usa

 irA

isc 

usc 

isb 
usb

Cuộn dây 
pha C 

Cuộn dây 
pha B 

rotor

irC 

irB 

stator

ω 

θ 

Trục chuẩn
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Chương 3: Mô hình ĐCKĐB trong hệ qui chiếu quay III.2 

• Chỉ số nhỏ góc phải trên: 
 s đại lượng quan sát trên hệ qui chiếu stator (hệ tọa độ αβ). 
 f đại lượng quan sát trên hệ qui chiếu từ thông rotor                  

(hệ tọa độ dq). 
 r đại lượng quan sát trên hệ tọa độ rotor với trục thực là trục 

của rotor (hình 1.6). 
 *, ref, giá trị đặt /lệnh (reference) 
 e giá trị ước lượng 
• Chỉ số nhỏ góc phải dưới: 

o Chữ cái đầu tiên: 
 s đại lượng của mạch stator. 
 r đại lượng của mạch rotor. 

o Chữ cái thứ hai: 
 d, q phần tử thuộc hệ tọa độ dq. 
 α, β phần tử thuộc hệ tọa độ αβ. 
 a, b, c đại lượng ba pha của stator. 
 A, B, C đại lượng ba pha của rotor, lưới. 

• Hình mũi tên (→) trên đầu: ký hiệu vector (2 chiều). 
• Gạch chân (_) ở dưới: ký hiệu vector, ma trận. 
• Độ lớn (modul) của đại lượng: ký hiệu giữa hai dấu gạch đứng (| |). 

 Các đại lượng của ĐCKĐB ba pha: 
u điện áp (V). 
i dòng điện (A). 
Φ từ thông (Wb). 
ψ từ thông móc vòng (A.vòng). 
Te momen điện từ (N.m). 
TL momen tải (momen cản - torque) (hay còn ký hiệu là MT) (Nm). 
ω tốc độ góc của rotor so với stator (rad/s). 
ωa tốc độ góc của một hệ toạ độ bất kỳ (arbitrary) (rad/s). 
ωs tốc độ góc của từ thông stator so với stator (ωs = ω + ωsl) (rad/s). 
ωr tốc độ góc của từ thông rotor so với stator (ωr ≈ ωs) (rad/s). 
ωsl tốc độ góc của từ thông rotor so với rotor (tốc độ trượt) (rad/s). 
θ góc của trục rotor (cuộn dây pha A) trong hệ toạ độ αβ (rad). 
θs góc của trục d (hệ toạ độ quay bất kỳ) trong hệ toạ độ αβ (rad). 
θr góc của trục d (hệ toạ độ quay bất kỳ) so với trục rotor (rad). 
φs góc của từ thông stator trong hệ toạ độ αβ (rad). 
φr góc của từ thông rotor trong hệ toạ độ αβ (rad). 
φr

e góc của từ thông rotor ước lượng (estimated) trong hệ toạ độ αβ (rad). 
ϕ góc pha giữa điện áp so với dòng điện. 

 Các thông số của ĐCKĐB ba pha: 
Rs điện trở cuộn dây pha của stator (Ω). 
Rr điện trở rotor đã qui đổi về stator (Ω). 
Lm hỗ cảm giữa stator và rotor (H). 
Lσs điện kháng tản của cuộn dây stator (H). 
Lσr điện kháng tản của cuộn dây rotor đã qui đổi về stator (H). 
P số đôi cực của động cơ. 
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Chương 3: Mô hình ĐCKĐB trong hệ qui chiếu quay III.3 

J momen quán tính cơ (Kg.m2). 
 Các thông số định nghĩa thêm: 

Ls = Lm + Lσs điện cảm stator. 
Lr = Lm + Lσr điện cảm rotor. 

Ts = 
s

s

R
L  hằng số thời gian stator. 

Tr = 
r

r

R
L  hằng số thời gian rotor. 

σ = 1 – 
rs

2
m

LL
L  hệ số từ tản tổng. 

Tsamp  chu kỳ lấy mẫu. 
 Cc đại lượng viết bằng chữ thường – chữ hoa: 

Chữ thường: Đại lượng tức thời, biến thin theo thời gian. 
  Đại lượng là các thành phần của các vector. 
Chữ hoa: Đại lượng vector, module của vector, độ lớn. 

I.2. Các phương trình cơ bản của ĐCKĐB ba pha 
 Các phương trình toán học của động cơ cần phải thể hiện rõ các đặc tính thời 
gian của đối tượng. Việc xây dựng mô hình ở đây không nhằm mục đích mô phỏng 
chính xác về mặc toán học đối tượng động cơ. Việc xây dựng mô hình ở đây chỉ 
nhằm mục đích phục vụ cho việc xây dựng các thuật toán điều chỉnh. Điều đó cho 
phép chấp nhận một số điều kiện giả định trong quá trình thiết lập mô hình, tất 
nhiên sẽ tạo ra một số sai lệch nhất định giữa đối tượng và mô hình trong phạm vi 
cho phép. Các sai lệch này phải được loại trừ bằng kỹ thuật điều chỉnh. 
 Đặc tính động của động cơ không đồng bộ được mô tả với một hệ phương 
trình vi phân. Để xây dựng phương trình cho động cơ, giả định lý tưởng hóa kết cấu 
dây quấn và mạch từ với các giả thuyết sau: 

 Các cuộn dây stator được bố trí đối xứng trong không gian. 
 Bỏ qua các tổn hao sắt từ và sự bảo hòa của mạch từ. 
 Dòng từ hóa và từ trường phân bố hình sin trong khe hở không khí. 
 Các giá trị điện trở và điện kháng xem như không đổi. 
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Chương 3: Mô hình ĐCKĐB trong hệ qui chiếu quay III.4 

 

 

mL
s

Rr

rLσsLσsR

sv

si ri

mi

 

 

r
rjωψ

sR sLσ rLσ
r
rR

s

*
ψsv mLmi

*
r
rψ r

rv

si

 

 

Rr  

 

 

Rs sI& jXs 

sU&

Mạch tương đương động cơ KĐB với dòng từ hoá 
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Chương 3: Mô hình ĐCKĐB trong hệ qui chiếu quay III.5 

 

 
Phương trình điện áp trên 3 cuộn dây stator: 

  usa(t) = Rsisa(t) + 
dt

)t(d saΨ   (2.1a) 

  usb(t) = Rsisb(t) + 
dt

)t(d sbΨ   (2.1b) 

  usc(t) = Rsisc(t) + 
dt

)t(d scΨ    (2.1c) 

Biểu diễn điện áp theo dạng vector: 

  [ ]00 240j
sc

120j
sbsa

s
s e)t(ue)t(u)t(u

3
2)t(u ++=

r     (2.2) 

Thay các phương trình điện áp pha (2.1a),(2.1b),(2.1c) vào (2.2), ta được: 
Ví dụ 3.1:  Chứng minh:  

  s
sur (t) = Rs. )t(i s

s

r
 +

dt
)t(d s

sψ
r

     (2.3) 

Trong đó, tương tự như đối với điện áp: 

  [ ]00 240j
sc

120j
sbsa

s
s e)t(ie)t(i)t(i

3
2)t(i ++=

r
    (2.4) 

  [ ]00 240j
sc

120j
sbsa

s
s e).t(e).t()t(

3
2)t( ψ+ψ+ψ=ψ

r       (2.5) 

Tương tự, ta có phương trình điện áp của mạch stotor. Khi quan sát trên hệ qui 
chiếu rotor (rotor ngắn mạch): 

  ( ) ( )
dt

td
tiR0)t(u

r
rr

rr
r
r

Ψ
+==

r
rrr      (2.6) 

Các vector từ thông stator và rotor quan hệ với các dòng stator và rotor: 
Ví dụ 3.2:  Chứng minh:  

CM  rmsss iLiL
rrr

+=ψ    (2.7a) 
CM  rrsmr iLiL

rrr
+=ψ    (2.7b) 

  ( )rsmmmm iiLiL
rrrr

+==ψ    (2.7b) 
Ví dụ 3.3:  Chứng minh: Lm= 3/2LaA? 

 
ĐCKĐB là một hệ điện cơ, có phương trình momen: 
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Chương 3: Mô hình ĐCKĐB trong hệ qui chiếu quay III.6 

 
  ( ) ( )rrsse ixP

2
3ixP

2
3T

rrrr
ψψ −==     (2.8) 

 
Ví dụ 3.4:   Chứng minh: 

( ) ( ) ( )srmsmsr
r

m
e ixiPL

2
3ixP

2
3ix

L
LP

2
3T

rrrrrr
=== ψψ  

và phương trình chuyển động: 

  Te = TL + 
dt
d

P
J ω      (2.9) 

 Việc xây dựng các mô hình cho ĐCKĐB ba pha trong các phần sau đều phải 
dựa trên các phương trình cơ bản trên đây của động cơ. 

 II. Mô hình liên tục của ĐCKĐB trên hệ tọa độ stator (toạ độ αβ) 
 

Tương tự như (1.13), từ hệ quy chiếu rotor quy về hệ quy chiếu stator theo các 
phương trình: 

Ví dụ 3.5:  Chứng minh: θjs
r

r
r eii −=

rr
  (2.10) 

  Và             θψψ js
r

r
r e−=

rr   (2.11) 

với ωθ
=

dt
d , trong đó ω là tốc độ quay của rotor (theo hình 2.3). 

Thay pt (2.10) và pt (2.11) vào pt (2.6), qui pt (2.6) về hệ quy chiếu stator: 

Ví dụ 3.6:  Chứng minh: s
r

s
rs

rr j
dt

diR0 ψω
ψ r
rr

−+=   (2.12) 

 
Sơ đồ mạch điện tương đương của mô hình động của ĐCKĐB trong HTĐ stator 

 
Vậy từ các pt (2.3), (2.7), (2.8), (2.9) và(2.12) ta có hệ phương trình: 

  s
sur = Rs. s

si
r

 +
dt

d s
sψ

r

            (2.13a) 

  0 = Rr
s

ri
r

 + 
dt

d s
rψ

r

 - s
rj ψω

r             (2.13b) 

  s
rm

s
ss

s
s iLiL

rrr
+=ψ    (2.13c) 

  s
rr

s
sm

s
r iLiL

rrr
+=ψ    (2.13d) 
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Chương 3: Mô hình ĐCKĐB trong hệ qui chiếu quay III.7 

  Te  = 
2
3 p( sψ

r x si
r

)= -
2
3 p( rψ

r x ri
r

)    (2.13e) 

  Te = TL + 
dt
d

p
J ω      (2.13f) 

Để xác định dòng điện stator và từ thông rotor, từ pt (2.13d) và pt (2.13c) có: 

  s
ri
r

 = 
rL

1 ( )s
sm

s
r iL

rr
−ψ   (2.14) 

  s
sΨ = Ls. 

s
si  + 

r

m

L
L ( )s

sm

s
r iL−Ψ   (2.15) 

Thay (2.14) và (2.15) vào (2.13a) và (2.13b), với các định nghĩa sau: 

 Ts = 
s

s

R
L    : hằng số thời gian stator. 

 
r

r
r R

LT =    : hằng số thời gian rotor. 

 
rs

2
m

LL
L1−=σ  : hệ số từ tản tổng. 

Phương trình (2.13a) và (2.13b) trở thành: 

   
dt

d
L
L

dt
id

LiRu
s
r

r

m
s

s
s

s
sS

s
s

ψ
+σ+=

rr
rr   (2.16) 

   
dt

d
j

T
1i

T
L

0
s
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r
r

s
s

r

m ψ
+ψ⎟⎟

⎠

⎞
⎜⎜
⎝

⎛
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  (2.17) 

suy ra: 

  s
r
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r

m
s
r j

T
1i

T
L

dt
d

ψ⎟⎟
⎠

⎞
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⎝

⎛
ω−−=

ψ rrr

    (2.19) 

Thay (2.19) vào (2.16): 
s
s

s

s
r
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s
s
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s
s u

L
1j

T
1

L
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T
1

T
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dt
id rrr
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σ
σ
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⎠

⎞
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⎝

⎛
−

−
+⎟⎟

⎠

⎞
⎜⎜
⎝

⎛ −
+−=    (2.20) 

  s
r

r

s
s

r

m
s
r j

T
1i

T
L

dt
d

ψ⎟⎟
⎠

⎞
⎜⎜
⎝

⎛
ω−−=

ψ rrr

    (2.21) 

Chuyển sang dạng các thành phần của vector trên hai trục toạ độ: 

αβαα
α

σ
+ωψ

σ
σ−

+ψ
σ

σ−
+⎟⎟

⎠

⎞
⎜⎜
⎝

⎛
σ

σ−
+

σ
−= s

s
r

m
r

mr
s

rs

s u
L
1

L
1

LT
1i

T
1

T
1

dt
di            (2.22a) 

βαββ
β

σ
+ωψ

σ
σ−

−ψ
σ

σ−
+⎟⎟

⎠

⎞
⎜⎜
⎝

⎛
σ

σ−
+

σ
−= s

s
r

m
r

mr
s

rs

s u
L
1

L
1

LT
1i

T
1

T
1

dt
di

           (2.22b) 

βαα
α ωψ−ψ−=

ψ
rr

r
s

r

mr

T
1i

T
L

dt
d             (2.22c) 

αββ
β ωψ+ψ−=

ψ
rr

r
s

r

mr

T
1i

T
L

dt
d

            (2.22d) 

Thay pt (2.14) s
ri
r

 = 
rL

1 ( )s
sm

s
r iL

rr
−ψ  

vào pt (2.13e), có: 
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Chương 3: Mô hình ĐCKĐB trong hệ qui chiếu quay III.8 

  ( ) ( )s
s

s
r

r

m

r

s
sm

s
r

s
re i.x

L
L

P
2
3

L
1iLxp

2
3T

rrrrr
ψψψ =⎥

⎦

⎤
⎢
⎣

⎡
−−=  

Thay các thành phần của vector từ thông rotor và dòng stator, được: 
Ví dụ 3.7:  Chứng minh:  

 ( )αββα srsr
r

m
e ii

L
L

p
2
3T Ψ−Ψ=   (2.24) 

  [ ]Le TT
J
p

dt
d

−=
ω  

 

 Mô hình toán động cơ DC 
Mạch tương đương của động cơ DC : 
 

          
 
Phương trình mạch vòng điện áp cho phần ứng của động cơ. 

   U = E + Ruiu + Lu
udi

dt
     

 Trong đó :    E = Kφω   
  φkt ≈ kkt.ikt 
Phương trình cân bằng moment trên trục động cơ : 

   Te = TL + J d
dt
ω + Bω   

 Trong đó :  Te = k.φ.iu 
J  - Moment quán tính của hệ thống quy đổi về trục động cơ. 
B - Hệ số ma sát  

   TL - Moment cản quy đổi về trục động cơ. 
 
Ap dụng biến đổi laplace, từ các phương trình trên, có mô hình động cơ DC: 

( ) ( ) ( ) ( )ssILsIRsEsV uuuu ++=      
( ) ( )sKsE φω=          

 ( ) ( ) ( ) ( )sJssBsTsT L ωω ++=        
( ) ( )sIksT uφ=          

⇒  ( ) ( ) ( )
uu

u
RsL

sEsVsI
+

−
=      

⇒  ( ) ( ) ( )
BJs

sTLsTs
+

−
=ω     

Ikt 

U 

Rư 

Iư 

E = kE.Φkt.ω  ≈ k.Ikt.ω 
Rkt 

Ukt  Φkt 

ω Lư 
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Chương 3: Mô hình ĐCKĐB trong hệ qui chiếu quay III.9 

 
 Sơ đồ khối mô hình động cơ DC: 
 

 
 

 III. Mô hình của ĐCKĐB trên hệ tọa độ từ thông rotor (toạ độ dq) 
 

Theo hệ pt (1.17), biểu diễn pt (2.3) và pt (2.6) lên hệ trục tọa độ từ thông rotor (hệ 

trục dq): 

  s
sur (t) = Rs. )t(i s

s

r
 +

dt
)t(d s

sψ
r

     (2.3) 

  ( ) ( )
dt

tdtiR0)t(u
r
rr

rr
r
r

Ψ
+==

r
rrr      (2.6) 

Với   rr jf
r

tjf
r

s
r eieii φω

rrr
==  

  
( ) ( )tjf

r
tjf

r
r

r
ss eieii ωωωω −− ==

rrr
 

 
Ví dụ 3.8:  Chứng minh:  

  f
sur = Rs

f
si
r

+ jωs
f
sΨ
r

+
dt

d f
sΨ
r

   (2.29a) 

  0  = Rr
f

ri
r

 + jωsl
f
rΨ
r

+
dt

d f
rΨ
r

   (2.29b) 

  
Sơ đồ mạch điện tương đương của mô hình động của ĐCKĐB trong HTĐ dq 

 

Kết hợp với hai pt trên với hệ phương trình (2.7), có hệ phương trình: 

uu RsL
1
+

 φ.K

φ.K

BJs
1
+

 
( )sω  T (s) 

( )sTL  

( )V s  I (s) 

E (s) 
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  f
sur = Rs

f
si
r

+ jωs
f
sΨ
r

+
dt

d f
sΨ
r

   (2.30a) 

  0  = Rr
f

ri
r

 + j(ωs-ω) f
rΨ
r

+
dt

d f
rΨ
r

  (2.30b) 

  f
rm

f
ss

f
s iLiL

rrr
+=ψ    (2.30c) 

  f
rr

f
sm

f
r iLiL

rrr
+=ψ    (2.30d) 

Suy ra 

  ( )f
sm

f
r

r

f
r iL

L
1i −Ψ=  

  f
r

r

mf
s

r

2
m

s
f
s L

L
i

L
L

L Ψ+⎟⎟
⎠

⎞
⎜⎜
⎝

⎛
−=Ψ  

Thực hiện tương tự đối với việc xây dựng mô hình động cơ trên hệ tọa độ αβ, khử 

các biến f
ri
r

và f
sΨ
r

, được hệ sau: 

 f
s

s

f
r

rm

f
ss

f
s

rs

f
s u

L
1j

T
1

L
1iji

T
1

T
1

dt
id rrr
r

σ
ψω

σ
σω

σ
σ

σ
+⎟⎟

⎠

⎞
⎜⎜
⎝

⎛
−

−
+−⎟⎟

⎠

⎞
⎜⎜
⎝

⎛ −
+−=  

 f
rsl

r

f
s

r

m
f
r j

T
1i

T
L

dt
d

ψω
ψ rrr

⎟⎟
⎠

⎞
⎜⎜
⎝

⎛
+−=  

Chuyển sang dạng các thành phần của vector trên hai trục toạ độ: 

 
dt

disd = ⎟⎟
⎠

⎞
⎜⎜
⎝

⎛
σ

σ−
+

σ
−

rs T
1

T
1 isd + ωsisq + rd

mrLT
1

Ψ
σ

σ− + rq
mL

1
Ψω

σ
σ− + sd

s

u
L
1

σ
          (2.31a) 

 
dt

disq  = ⎟⎟
⎠

⎞
⎜⎜
⎝

⎛
σ

σ−
+

σ
−

rs T
1

T
1 isq−ωsisd+ rq

mrLT
1

Ψ
σ

σ− − rd
mL

1
Ψω

σ
σ− + sq

s

u
L
1

σ
           (2.31b) 

 rqslrdsd
r

mrd

Tr
1i

T
L

dt
d

Ψ+Ψ−=
Ψ

ω              (2.31c) 

 rdslrq
r

sq
r

mrq

T
1i

T
L

dt
d

Ψ−Ψ−=
Ψ

ω             (2.31d) 

Trong hệ tọa độ dq, ψrq=0 do vuông góc với vector f
rψ

r nên f
rψ

r =ψrd. 

 
dt

disd = ⎟⎟
⎠

⎞
⎜⎜
⎝

⎛
σ

σ−
+

σ
−

rs T
1

T
1 isd + ωsisq + rd

mrLT
1

Ψ
σ

σ− + sd
s

u
L
1

σ
          (2.32a) 

 
dt

disq  = ⎟⎟
⎠

⎞
⎜⎜
⎝

⎛
σ

σ−
+

σ
−

rs T
1

T
1 isq−ωsisd− rd

mL
1

Ψω
σ

σ− + sq
s

u
L
1

σ
           (2.32b) 

 rd
r

sd
r

mrd

T
1i

T
L

dt
d

Ψ−=
Ψ              (2.32c) 
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dt

d rqΨ
 = 0             (2.32d) 

và  
r

m

T
L isq= ωsl rdΨ   

Ví dụ 3.9:  Chứng minh: sd
r

m
rdr i

sT1
L
+

==ψψ  

Ví dụ 3.10:  Chứng minh: 
r

sq

r

m
sl

i
T
L

ψ
ω =  

 
Phương trình moment: 

Thay  f
r

r

mf
s

r

2
m

s
f
s L

Li
L
LL Ψ+⎟⎟

⎠

⎞
⎜⎜
⎝

⎛
−=Ψ

r
  (2.33) 

Vào:  ( ) ( )sdrqsqrd
r

mf
s

f
r

r

mf
s

f
se ii

L
Lp

2
3i

L
Lp

2
3ip

2
3T Ψ−Ψ=⎟⎟

⎠

⎞
⎜⎜
⎝

⎛
×Ψ=×Ψ=
rrrr

 (2.34) 

có  ( )sdrqsqrd
r

m
e ii

L
Lp

2
3T Ψ−Ψ=    (2.35) 

với tốc độ trượt: ωsl = ωr – ω = 
r

m

T
L

rd

sqi
Ψ

   (2.36) 

Ví dụ 3.11:  Chứng minh: ( )sdrqsqrd
r

m
e ii

L
LP

2
3T ψψ −=  

Ví dụ 3.12:   

  
 
 

  Te = TL + 
dt
d

p
J ω  = 

dt
d

p
J ω   (2.37) 

 Trong hệ tọa độ từ thông rotor (hệ tọa độ dq), các vector dòng stator f
si
r

và 
vector từ thông rotor f

rψ
r , cùng với hệ tọa độ dq quanh (gần) đồng bộ với nhau với 

tốc độ ωs quanh điểm gốc, do đó các phần tử của vector f
si
r

 (isd và isq) là các đại 
lượng một chiều. Trong chế độ xác lập, các giá trị này gần như không đổi; trong quá 
trình quá độ, các giá trị này có thể biến theo theo một thuật toán điều khiển đã được 
định trước. 
Hơn nữa, trong hệ tọa độ dq, ψrq=0 do vuông góc với vector f

rψ
r nên f

rψ
r =ψrd. 
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 Đối với ĐCKĐB 3 pha, trong hệ tọa độ dq, từ thông và mômen quay được 
biểu diễn theo các phần tử của vector dòng stator: 
 
 
     
 
  
    
 
 
(Hai phương trình trên được trình bày tựa theo phương trình (2.34c) và phương 
trình (2.34d) trong chương II). 
 Phương trình trên cho thấy có thể điều khiển từ thông rotor rrd ψ=ψ

r  thông 
qua điều khiển dòng stator isd. Đặc biệt mối quan hệ giữa hai đại lượng này là mối 
quan hệ trễ bậc nhất với thời hằng Tr. 
Nếu thành công trong việc áp đặt nhanh và chính xác dòng  isd để điều khiển ổn 
định từ thông rdψ  tại mọi điểm làm việc của động cơ. Và thành công trong việc áp 
đặt nhanh và chính xác dòng isq, và theo pt (1.20b) thì có thể coi isq là đại lượng 
điều khiển của momen Te của động cơ. 
 Bằng việc mô tả ĐCKĐB ba pha trên hệ tọa độ từ thông rotor, không còn 
quan tâm đến từng dòng điện pha riêng lẻ nữa, mà là toàn bộ vector không gian 
dòng stator của động cơ. Khi đó vector si

r
 sẽ cung cấp hai thành phần: isd để điều 

khiển từ thông rotor rψ
r , isq để điều khiển momen quay Te, từ đó có thể điều khiển 

tốc độ của động cơ.  
 
 
     () 
     () 
 
 Khi đó, phương pháp mô tả ĐCKĐB ba pha tương quan giống như đối với 
động cơ một chiều. Cho phép xây dựng hệ thống điều chỉnh truyền động ĐCKĐB ba 
pha tương tự như trường hợp sử dụng động cơ điện một chiều. Điều khiển tốc độ 
ĐCKĐB ba pha ω thông qua điều khiển hai phần tử của dòng điện si

r
 là isd và isq. 

Ưu điểm khi của mô hình tốn của ĐCKĐB trong HTĐ dq so với HTĐ αβ: 
1. Các đại lượng không biến thiên dạng sin theo thời gian. 
2. Hệ phương trình đơn giản hơn (ψrq=0). 
3. Phân ly điều khiển từ thông rotor rψ

r  và momen Te (tốc độ ω). 
4. Gần giống với điều khiển động cơ một chiều. 

 

sd
r

m
rdr i

sT1
L
+

==ψψ  

dt
d

P
JTip

L
L

2
3T Lsqrd

r

m
e

ωψ +==  

isd → rψ
r  

isq → Te → ω 
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  Te  = 
2
3 P( sψ

r x si
r

)= -
2
3 P( rψ

r x ri
r

)= 
2
3 P( mψ

r x si
r

)  ???    (2.8) 

 

 

Bài tập 1.1.  Từ pt: ( ) ( )
dt

tdtiR0)t(u
r
rr

rr
r
r

Ψ
+==

r
rrr   

CM:  
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