
PHƯƠNG TRÌNH CÂN BẰNG LƯU LƯỢNG VÀ PHƯƠNG TRÌNH 
CÂN BẰNG LỰC TRONG XY LANH

Một số Thiết bị thủy lực

Tiết 5,6

1



PHƯƠNG TRÌNH CÂN BẰNG LƯU LƯỢNG VÀ PHƯƠNG TRÌNH 
CÂN BẰNG LỰC TRONG XY LANH

Mạch thủy lực ở hình 1.15 nếu tách thành hai sơ đồ, một sơ đồ là mạch thực hiện chuyển động công tác

v1 và một sơ đồ là mạch thực hiện chuyển động lùi v2 thì ta có hình

Tiết 5,6
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PHƯƠNG TRÌNH CÂN BẰNG LƯU LƯỢNG VÀ PHƯƠNG TRÌNH 
CÂN BẰNG LỰC TRONG XY LANH

Hệ số kết cấu của xy lanh trong hai trường hợp trên là

Tiết 5,6
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PHƯƠNG TRÌNH CÂN BẰNG LƯU LƯỢNG VÀ PHƯƠNG TRÌNH 
CÂN BẰNG LỰC TRONG XY LANH

Phương trình cân bằng lưu lượng:

Do tính chất đàn hồi của dầu nên khi áp suất thay đổi thì thể tích dầu sẽ thay đổi, lưu lượng do biến dạng đàn
hồi của dầu được xác định theo công thức sau :

C được gọi là hệ số tích luỹ đàn hồi của dầu

Phương trình lưu lượng trên đường dầu vào là :

QP = QA + QC

trong đó : QP - lưu lượng cung cấp của van;

QA - lưu lượng làm pittông chuyển động;

QC - lưu lượng do biến dạng đàn hồi của dầu trên đường dầu vào

Tiết 5,6
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PHƯƠNG TRÌNH CÂN BẰNG LƯU LƯỢNG VÀ PHƯƠNG TRÌNH 
CÂN BẰNG LỰC TRONG XY LANH

Phương trình cân bằng lưu lượng:

Phương trình lưu lượng trên đường dầu vào là :

QP = QA + QC

trong đó : QP - lưu lượng cung cấp của van;

QA - lưu lượng làm pittông chuyển động;

QC - lưu lượng do biến dạng đàn hồi của dầu trên đường dầu vào

Phương trình lưu lượng trên đường dầu ra là :

QR = QB - QD

trong đó : QR - lưu lượng về bể dầu;

QB - lưu lượng pistông đẩy ra;

QD - lưu lượng do biến dạng đàn hồi của dầu trên đường dầu ra.

Tiết 5,6
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PHƯƠNG TRÌNH CÂN BẰNG LƯU LƯỢNG VÀ PHƯƠNG TRÌNH 
CÂN BẰNG LỰC TRONG XY LANH

Khi pittông chuyển động công tác v1

Tiết 5,6

6

Khi pittông chuyển động lùi về v2



PHƯƠNG TRÌNH CÂN BẰNG LƯU LƯỢNG VÀ PHƯƠNG TRÌNH 
CÂN BẰNG LỰC TRONG XY LANH

Vì cùng nguồn cung cấp và van trượt có kết cấu đối xứng nên lưu lượng cung cấp của van khi chuyển động

công tác v1 và chuyển động lùi về v2 là như nhau,

Tuy nhiên lưu lượng

Tiết 5,6

7

Nếu hệ làm việc ổn định thì áp suất sẽ không thay đổi, ta có

và lưu lượng vào và ra lúc đó là



PHƯƠNG TRÌNH CÂN BẰNG LƯU LƯỢNG VÀ PHƯƠNG TRÌNH 
CÂN BẰNG LỰC TRONG XY LANH

Phương trình cân bằng lực

Nếu bỏ qua ma sát, lực tác dụng lên pittông thể hiện ở hình 1.21 thì phương trình cân bằng lực là

Tiết 5,6
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PHƯƠNG TRÌNH CÂN BẰNG LƯU LƯỢNG VÀ PHƯƠNG TRÌNH 
CÂN BẰNG LỰC TRONG XY LANH

Phương trình cân bằng lực

Tiết 5,6
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ÔN TẬP

Câu 1: Xây dựng phương trình cân bằng lưu lượng và cân bằng lực cho hệ sau:

Tiết 5,6
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CÁC THÔNG SỐ CƠ BẢN CỦA MẠCH THỦY LỰC ĐIỀU KHIỂN

Quan hệ giữa vận tốc và tải trọng 

Tiết 7,8
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CÁC THÔNG SỐ CƠ BẢN CỦA MẠCH THỦY LỰC ĐIỀU KHIỂN

Quan hệ giữa vận tốc và tải trọng 

Tiết 7,8
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CÁC THÔNG SỐ CƠ BẢN CỦA MẠCH THỦY LỰC ĐIỀU KHIỂN

Quan hệ giữa vận tốc và tải trọng 

Tiết 7,8
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CÁC THÔNG SỐ CƠ BẢN CỦA MẠCH THỦY LỰC ĐIỀU KHIỂN

Quan hệ giữa vận tốc và tải trọng 

Tiết 7,8

14



CÁC THÔNG SỐ CƠ BẢN CỦA MẠCH THỦY LỰC ĐIỀU KHIỂN

Quan hệ giữa vận tốc và tải trọng 

Tiết 7,8

15



C3. ĐỘNG LỰC HỌC CỦA HỆ TRUYỀN ĐỘNG THỦY LỰC

Quy luật thay đổi của áp suất

Tiết 7,8

16

Nghiên cứu mạch thủy lực ở hình 3.1, trên đó có 
hai yếu tố chính là lưu lượng tính 

đến độ đàn hồi của dầu qua C và lưu lượng thực 
hiện chảy tầng qua RL



C3. ĐỘNG LỰC HỌC CỦA HỆ TRUYỀN ĐỘNG THỦY LỰC

1. Quy luật thay đổi của áp suất

Tiết 7,8
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C3. ĐỘNG LỰC HỌC CỦA HỆ TRUYỀN ĐỘNG THỦY LỰC

1. Quy luật thay đổi của áp suất

Tiết 7,8

18



C3. ĐỘNG LỰC HỌC CỦA HỆ TRUYỀN ĐỘNG THỦY LỰC

1. Xác định quy luật thay đổi áp suất khi biết lưu lượng cung cấp QI trong mạch 
RL C thủy lực

Tiết 9,10

19



C3. ĐỘNG LỰC HỌC CỦA HỆ TRUYỀN ĐỘNG THỦY LỰC

Trong quá trình nghiên cứu mạch thủy lực hãy so sánh với mạch điện, giữa chúng có những đặc
điểm t-ơng tự về hoạt động cũng nh- mô hình tính toán. Ví dụ sơ đồ đang nghiên cứu trên hình 3.3
t-ơng đ-ơng với mạch điện RC, trong đó RL t-ơng đ-ơng với điện trở Rvà C t-ơng đ-ơng với một tụ
điện C. Quan hệ giữa áp suất và l-u l-ợng là tuyến tính (cho tr-ờng hợp dòng chảy tầng ) hoặc là bậc
hai (cho tr-ờng hợp chảy rối ). Khi đóng van, ph-ơng trình l-u l-ợng sẽ là :

Tiết 9,10

20

1. Xác định quy luật thay đổi áp suất khi biết lưu lượng cung cấp QI trong mạch 
RL C thủy lực



C3. ĐỘNG LỰC HỌC CỦA HỆ TRUYỀN ĐỘNG THỦY LỰC

Tiết 9,10

21

1. Xác định quy luật thay đổi áp suất khi biết lưu lượng cung cấp QI trong mạch 
RL C thủy lực



C3. ĐỘNG LỰC HỌC CỦA HỆ TRUYỀN ĐỘNG THỦY LỰC

Tiết 9,10

22

1. Xác định quy luật thay đổi áp suất khi biết lưu lượng cung cấp QI trong mạch 
RL C thủy lực



C3. ĐỘNG LỰC HỌC CỦA HỆ TRUYỀN ĐỘNG THỦY LỰC

Tiết 9,10

23

1. Xác định quy luật thay đổi áp suất khi biết lưu lượng cung cấp QI trong mạch 
RL C thủy lực



C3. ĐỘNG LỰC HỌC CỦA HỆ TRUYỀN ĐỘNG THỦY LỰC

Tiết 9,10
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1. Xác định quy luật thay đổi áp suất khi biết lưu lượng cung cấp QI trong mạch 
RL C thủy lực



C3. ĐỘNG LỰC HỌC CỦA HỆ TRUYỀN ĐỘNG THỦY LỰC

Tiết 9,10
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2. Quá trình phóng và nạp dầu trong mạch RC thủy lực



C3. ĐỘNG LỰC HỌC CỦA HỆ TRUYỀN ĐỘNG THỦY LỰC

Tiết 9,10
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2. Quá trình phóng và nạp dầu trong mạch RC thủy lực



C3. ĐỘNG LỰC HỌC CỦA HỆ TRUYỀN ĐỘNG THỦY LỰC

Tiết 9,10
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3. Quá trình ma sát



C3. ĐỘNG LỰC HỌC CỦA HỆ TRUYỀN ĐỘNG THỦY LỰC

Tiết 9,10
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3. Quá trình ma sát



C3. ĐỘNG LỰC HỌC CỦA HỆ TRUYỀN ĐỘNG THỦY LỰC

Tiết 9,10
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3. Quá trình ma sát



C3. ĐỘNG LỰC HỌC CỦA HỆ TRUYỀN ĐỘNG THỦY LỰC

Tiết 9,10
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3. Quá trình ma sát



C3. ĐỘNG LỰC HỌC CỦA HỆ TRUYỀN ĐỘNG THỦY LỰC

Tiết 9,10
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3. Quá trình ma sát



C3. ĐỘNG LỰC HỌC CỦA HỆ TRUYỀN ĐỘNG THỦY LỰC

Tiết 9,10
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4. Vận tốc chuyển động của pittông khi tính đến ma sát nhớt



C3. ĐỘNG LỰC HỌC CỦA HỆ TRUYỀN ĐỘNG THỦY LỰC

Tiết 9,10

33

4. Vận tốc chuyển động của pittông khi tính đến ma sát nhớt



C3. ĐỘNG LỰC HỌC CỦA HỆ TRUYỀN ĐỘNG THỦY LỰC

Tiết 9,10

34

4. Vận tốc chuyển động của pittông khi tính đến ma sát nhớt



C3. ĐỘNG LỰC HỌC CỦA HỆ TRUYỀN ĐỘNG THỦY LỰC

Tiết 9,10
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4. Vận tốc chuyển động của pittông khi tính đến ma sát nhớt



C3. ĐỘNG LỰC HỌC CỦA HỆ TRUYỀN ĐỘNG THỦY LỰC

Tiết 11,12

36

5. Đặc tính áp suất của hệ truyền động thủy lực chuyển động  tịnh tiến 
Khi xét đến các yếu tố là khối l-ợng chuyển động, độ đàn hồi của dầu và tổn thất 
lưu lượng (bỏ qua ma sát nhớt) 



C3. ĐỘNG LỰC HỌC CỦA HỆ TRUYỀN ĐỘNG THỦY LỰC

Tiết 11,12
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5. Đặc tính áp suất của hệ truyền động thủy lực chuyển động  tịnh tiến 
Khi xét đến các yếu tố là khối l-ợng chuyển động, độ đàn hồi của dầu và tổn thất 
lưu lượng (bỏ qua ma sát nhớt) 



C3. ĐỘNG LỰC HỌC CỦA HỆ TRUYỀN ĐỘNG THỦY LỰC

Tiết 11,12
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5. Đặc tính áp suất của hệ truyền động thủy lực chuyển động  tịnh tiến 
Khi xét đến các yếu tố là khối l-ợng chuyển động, độ đàn hồi của dầu và tổn thất 
lưu lượng (bỏ qua ma sát nhớt) 



C3. ĐỘNG LỰC HỌC CỦA HỆ TRUYỀN ĐỘNG THỦY LỰC

Tiết 11,12
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5. Đặc tính áp suất của hệ truyền động thủy lực chuyển động  tịnh tiến 



C3. ĐỘNG LỰC HỌC CỦA HỆ TRUYỀN ĐỘNG THỦY LỰC

Tiết 11,12
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5. Đặc tính áp suất của hệ truyền động thủy lực chuyển động  tịnh tiến 



C3. ĐỘNG LỰC HỌC CỦA HỆ TRUYỀN ĐỘNG THỦY LỰC

Tiết 11,12
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5. Đặc tính áp suất của hệ truyền động thủy lực chuyển động  tịnh tiến 



C3. ĐỘNG LỰC HỌC CỦA HỆ TRUYỀN ĐỘNG THỦY LỰC

Tiết 11,12
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5. Đặc tính áp suất của hệ truyền động thủy lực chuyển động  tịnh tiến 



C3. ĐỘNG LỰC HỌC CỦA HỆ TRUYỀN ĐỘNG THỦY LỰC

Tiết 11,12

43

5. Đặc tính áp suất của hệ truyền động thủy lực chuyển động  tịnh tiến 



C3. ĐỘNG LỰC HỌC CỦA HỆ TRUYỀN ĐỘNG THỦY LỰC

Tiết 11,12
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5. Đặc tính áp suất của hệ truyền động thủy lực chuyển động  tịnh tiến 



C3. ĐỘNG LỰC HỌC CỦA HỆ TRUYỀN ĐỘNG THỦY LỰC

Tiết 11,12
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5. Đặc tính áp suất của hệ truyền động thủy lực chuyển động  tịnh tiến 



C3. ĐỘNG LỰC HỌC CỦA HỆ TRUYỀN ĐỘNG THỦY LỰC

Tiết 11,12
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5. Đặc tính áp suất của hệ truyền động thủy lực chuyển động  tịnh tiến 



C3. ĐỘNG LỰC HỌC CỦA HỆ TRUYỀN ĐỘNG THỦY LỰC

Tiết 11,12
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5. Đặc tính áp suất của hệ truyền động thủy lực chuyển động  tịnh tiến 



C3. ĐỘNG LỰC HỌC CỦA HỆ TRUYỀN ĐỘNG THỦY LỰC

Tiết 11,12
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5. Đặc tính áp suất của hệ truyền động thủy lực chuyển động  tịnh tiến 



C3. ĐỘNG LỰC HỌC CỦA HỆ TRUYỀN ĐỘNG THỦY LỰC
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6. Khi xét đến các yếu tố là khối lượng chuyển động, độ đàn hồi của dầu, tổn 
thất lưu lượng và ma sát nhớt



C3. ĐỘNG LỰC HỌC CỦA HỆ TRUYỀN ĐỘNG THỦY LỰC
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6. Khi xét đến các yếu tố là khối lượng chuyển động, độ đàn hồi của dầu, tổn 
thất lưu lượng và ma sát nhớt



C3. ĐỘNG LỰC HỌC CỦA HỆ TRUYỀN ĐỘNG THỦY LỰC
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6. Khi xét đến các yếu tố là khối lượng chuyển động, độ đàn hồi của dầu, tổn 
thất lưu lượng và ma sát nhớt



C3. ĐỘNG LỰC HỌC CỦA HỆ TRUYỀN ĐỘNG THỦY LỰC
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6. Khi xét đến các yếu tố là khối lượng chuyển động, độ đàn hồi của dầu, tổn 
thất lưu lượng và ma sát nhớt



C3. ĐỘNG LỰC HỌC CỦA HỆ TRUYỀN ĐỘNG THỦY LỰC
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7. Kết luận



ÔN TẬP

Tiết 11,12
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Câu 2: Có các thông số m=10kg, C=200N/m, Ap=0,1m
2

, RL = 10, f = 5N.s/m. 

QI = 2 m
3

/s, FI=1000N. Khảo sát quá trình quá độ của áp suất P(t)



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC
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1. Ký hiệu mạch thuỷ lực 



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC
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1. Ký hiệu mạch thuỷ lực 



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC
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1. Ký hiệu mạch thuỷ lực 



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC
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1. Ký hiệu mạch thuỷ lực 



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC
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1. Ký hiệu mạch thuỷ lực 
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1. Ký hiệu mạch thuỷ lực 
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1. Ký hiệu mạch thuỷ lực 
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1. Ký hiệu mạch thuỷ lực 



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC
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2. Khái niệm về hệ điều khiển thủy lực, khí nén

Hệ điều khiển hở



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC
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2. Khái niệm về hệ điều khiển thủy lực, khí nén

Hệ điều khiển hở
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2. Khái niệm về hệ điều khiển thủy lực, khí nén

Hệ điều khiển hở
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2. Khái niệm về hệ điều khiển thủy lực, khí nén

Hệ điều khiển hở
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2. Khái niệm về hệ điều khiển thủy lực, khí nén

Hệ điều khiển hở
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2. Khái niệm về hệ điều khiển thủy lực, khí nén

Hệ điều khiển hở
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2. Khái niệm về hệ điều khiển thủy lực, khí nén

Hệ điều khiển kín
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2. Khái niệm về hệ điều khiển thủy lực, khí nén

Hệ điều khiển kín
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2. Khái niệm về hệ điều khiển thủy lực, khí nén

Hệ điều khiển kín
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Tiết 11,12
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2. Khái niệm về hệ điều khiển thủy lực, khí nén

Hệ điều khiển kín
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Tiết 11,12
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2. Khái niệm về hệ điều khiển thủy lực, khí nén

Hệ điều khiển kín
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Tiết 11,12
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3. Tần số dao động và hằng số thời gian của hệ
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Tiết 11,12
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3. Tần số dao động và hằng số thời gian của hệ



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 11,12
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3. Tần số dao động và hằng số thời gian của hệ



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 11,12
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3. Tần số dao động và hằng số thời gian của hệ



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 13,14
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4. Sai số vị trí điều khiển



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 13,14
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4. Sai số vị trí điều khiển



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC
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4. Sai số vị trí điều khiển



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 13,14
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4. Sai số vị trí điều khiển



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 13,14
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4. Sai số vị trí điều khiển



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 13,14
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4. quan hệ giữa gia tốc, vận tốc và vị trí điều khiển 
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Tiết 13,14
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4. quan hệ giữa gia tốc, vận tốc và vị trí điều khiển 
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Tiết 13,14
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4. quan hệ giữa gia tốc, vận tốc và vị trí điều khiển 
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4. quan hệ giữa gia tốc, vận tốc và vị trí điều khiển 
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Tiết 13,14
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4. quan hệ giữa gia tốc, vận tốc và vị trí điều khiển 



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 13,14
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4. quan hệ giữa gia tốc, vận tốc và vị trí điều khiển 



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC
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4. quan hệ giữa gia tốc, vận tốc và vị trí điều khiển 



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 13,14
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4. quan hệ giữa gia tốc, vận tốc và vị trí điều khiển 



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 13,14
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4. quan hệ giữa gia tốc, vận tốc và vị trí điều khiển 



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 13,14
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4. quan hệ giữa gia tốc, vận tốc và vị trí điều khiển 



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 13,14
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4. quan hệ giữa gia tốc, vận tốc và vị trí điều khiển 

Bài tập áp dụng tính Vận tốc pitton khi biết tổng thời gian, và tổng quản đường, và 
gia tốc.
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Câu 3: Xây dựng hàm truyền 
cho hệ thống sau:



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 15,16
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5. Hàm truyền của một số mạch điều khiển thủy lực
4.5.1. Hệ thuỷ lực chuyển động tịnh tiến điều khiển bằng bơm dầu



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 15,16
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5. Hàm truyền của một số mạch điều khiển thủy lực



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 15,16
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5. Hàm truyền của một số mạch điều khiển thủy lực



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 15,16
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5. Hàm truyền của một số mạch điều khiển thủy lực



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 15,16
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5. Hàm truyền của một số mạch điều khiển thủy lực

Mô phỏng Matlab cho hàm truyền trên tham số: 
alpha=0,5
F=50cm2
Lamda=0,2
M= 50kg
Chiều dài công tác L=10cm
V=F.L
độ đàn hồi B=20
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5. Hàm truyền của một số mạch điều khiển thủy lực



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 15,16
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5. Hàm truyền của một số mạch điều khiển thủy lực
4.5.2. Hệ thủy lực chuyển động tịnh tiến sử dụng phần tử điều khiển là van servo.



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 15,16
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5. Hàm truyền của một số mạch điều khiển thủy lực
4.5.2. Hệ thủy lực chuyển động tịnh tiến sử dụng phần tử điều khiển là van servo.



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 15,16
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5. Hàm truyền của một số mạch điều khiển thủy lực
4.5.2. Hệ thủy lực chuyển động tịnh tiến sử dụng phần tử điều khiển là van servo.



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 15,16
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5. Hàm truyền của một số mạch điều khiển thủy lực
4.5.2. Hệ thủy lực chuyển động tịnh tiến sử dụng phần tử điều khiển là van servo.



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 15,16
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5. Hàm truyền của một số mạch điều khiển thủy lực
4.5.2. Hệ thủy lực chuyển động tịnh tiến sử dụng phần tử điều khiển là van servo.



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 15,16
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5. Hàm truyền của một số mạch điều khiển thủy lực
4.5.2. Hệ thủy lực chuyển động tịnh tiến sử dụng phần tử điều khiển là van servo.



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 15,16
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5. Hàm truyền của một số mạch điều khiển thủy lực
4.5.2. Hệ thủy lực chuyển động tịnh tiến sử dụng phần tử điều khiển là van servo.



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 15,16
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5. Hàm truyền của một số mạch điều khiển thủy lực
4.5.2. Hệ thủy lực chuyển động tịnh tiến sử dụng phần tử điều khiển là van servo.



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 15,16
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5. Hàm truyền của một số mạch điều khiển thủy lực
Mô phỏng hàm truyền bằng Matlab: KA=10; Kv=5, Kc = 10; K0 = 0,5, m=5kg,  F = 
10cm2;



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 15,16
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5. Hàm truyền của một số mạch điều khiển thủy lực
5.3. Hệ thuỷ lực chuyển động quay điều khiển bằng bơm dầu



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 15,16
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5. Hàm truyền của một số mạch điều khiển thủy lực
5.3. Hệ thuỷ lực chuyển động quay điều khiển bằng bơm dầu



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 15,16
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5. Hàm truyền của một số mạch điều khiển thủy lực
5.3. Hệ thuỷ lực chuyển động quay điều khiển bằng bơm dầu



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 15,16
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5. Hàm truyền của một số mạch điều khiển thủy lực
5.3. Hệ thuỷ lực chuyển động quay điều khiển bằng bơm dầu



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 15,16
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5. Hàm truyền của một số mạch điều khiển thủy lực
5.3. Hệ thuỷ lực chuyển động quay điều khiển bằng bơm dầu



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 15,16
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5. Hàm truyền của một số mạch điều khiển thủy lực
5.3. Hệ thuỷ lực chuyển động quay điều khiển bằng bơm dầu



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 15,16
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5. Hàm truyền của một số mạch điều khiển thủy lực
Tự cho số liệu và mô phỏng



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 15,16
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5. Hàm truyền của một số mạch điều khiển thủy lực
4.5.4. Hệ thuỷ lực chuyển động quay điều khiển bằng van servo



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 15,16
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5. Hàm truyền của một số mạch điều khiển thủy lực
4.5.4. Hệ thuỷ lực chuyển động quay điều khiển bằng van servo



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 15,16
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5. Hàm truyền của một số mạch điều khiển thủy lực
4.5.4. Hệ thuỷ lực chuyển động quay điều khiển bằng van servo



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 15,16
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5. Hàm truyền của một số mạch điều khiển thủy lực
4.5.4. Hệ thuỷ lực chuyển động quay điều khiển bằng van servo



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 15,16
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5. Hàm truyền của một số mạch điều khiển thủy lực
4.5.4. Hệ thuỷ lực chuyển động quay điều khiển bằng van servo



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 15,16
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5. Hàm truyền của một số mạch điều khiển thủy lực
4.5.4. Hệ thuỷ lực chuyển động quay điều khiển bằng van servo



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 15,16
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5. Hàm truyền của một số mạch điều khiển thủy lực
4.5.4. Hệ thuỷ lực chuyển động quay điều khiển bằng van servo



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 15,16
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5. Hàm truyền của một số mạch điều khiển thủy lực
4.5.4. Hệ thuỷ lực chuyển động quay điều khiển bằng van servo



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 15,16
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5. Hàm truyền của một số mạch điều khiển thủy lực
4.5.4. Hệ thuỷ lực chuyển động quay điều khiển bằng van servo



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 15,16
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5. Hàm truyền của một số mạch điều khiển thủy lực
4.5.4. Hệ thuỷ lực chuyển động quay điều khiển bằng van servo



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 15,16
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5. Hàm truyền của một số mạch điều khiển thủy lực
4.5.4. Hệ thuỷ lực chuyển động quay điều khiển bằng van servo



C4. HÀM TRUYỀN HỆ THỐNG THỦY LỰC

Tiết 15,16
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5. Hàm truyền của một số mạch điều khiển thủy lực
4.5.4. Hệ thuỷ lực chuyển động quay điều khiển bằng van servo
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Tiết 15,16
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5. Hàm truyền của một số mạch điều khiển thủy lực
Tự cho số liệu và mô phỏng cả 4 hệ thống trên cùng cửa sổ MatLab
chạy file M các tham số nhập trước (tự cho phù hợp hệ ổn định không giống nhau)
Hạn cuối 15/11/2022. Zalo nhóm
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Câu 4: Xây dựng hàm truyền cho hệ thống sau:



C5. C ác phần tử điều khiển cơ bản

Tiết 15,16

131

5.1. Van trượt có mép điều khiển dương, trung gian và âm



C5. C ác phần tử điều khiển cơ bản

Tiết 15,16
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5.1.. Van trượt có mép điều khiển dương, trung gian và âm



C5. C ác phần tử điều khiển cơ bản

Tiết 15,16
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5.2. Van solenoid



C5. C ác phần tử điều khiển cơ bản

Tiết 15,16
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5.2. Van solenoid



C5. C ác phần tử điều khiển cơ bản

Tiết 15,16
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5.3. Van tỷ lệ



C5. C ác phần tử điều khiển cơ bản

Tiết 15,16
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5.3. Van tỷ lệ có phản hồi hiệu suất cao



C5. C ác phần tử điều khiển cơ bản

Tiết 15,16
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5.4. Van servo



C5. C ác phần tử điều khiển cơ bản

Tiết 15,16
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5.4.  Đồ thị quan hệ giữa lưu lượng Q và dòng điện điều khiển I



C5. C ác phần tử điều khiển cơ bản

Tiết 15,16
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5.4.  Đồ thị quan hệ giữa lưu lượng Q và dòng điện điều khiển I



C5. C ác phần tử điều khiển cơ bản

Tiết 15,16
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5.5.  Bộ khuếch đại



C5. C ác phần tử điều khiển cơ bản

Tiết 15,16
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5.5.  Bộ khuếch đại



C5. C ác phần tử điều khiển cơ bản

Tiết 15,16
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5.5.  Bộ khuếch đại



C5. C ác phần tử điều khiển cơ bản

Tiết 15,16
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5.5.  Bộ khuếch đại



C5. C ác phần tử điều khiển cơ bản

Tiết 15,16
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5.6.  Các loại cảm biến
Cảm biến là gì?
Analog
Digital
Ví dụ: cảm biến áp suất 
đo 0- 400bar cho ra 
điện áp 0v -10V
Tính gí trị áp suất khi 
cảm biến đo được 6V



C5. C ác phần tử điều khiển cơ bản

Tiết 15,16
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5.6.  Các loại cảm biến
Cảm biến là gì?
ADC
DAC
Cho bộ chuyển đổi số ADC 8 bít, xác đinh áp suất khi bộ chuyển đổi cho tín hiệu 
11010010



C5. C ác phần tử điều khiển cơ bản

Tiết 15,16
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5.6.  Các loại cảm biến
Cảm biến vị trí đo chiều dài



C5. C ác phần tử điều khiển cơ bản

Tiết 15,16
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5.6.  Các loại cảm biến
Cảm biến vị trí đo chiều dài



C5. C ác phần tử điều khiển cơ bản

Tiết 15,16

148

5.6.  Các loại cảm biến
Cảm biến vị trí đo chiều dài



C5. C ác phần tử điều khiển cơ bản

Tiết 15,16
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5.6.  Các loại cảm biến
Cảm biến vị trí đo chiều dài



C5. C ác phần tử điều khiển cơ bản

Tiết 15,16
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5.6.  Các loại cảm biến
Cảm biến vị trí đo chiều dài



C5. C ác phần tử điều khiển cơ bản

Tiết 15,16
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5.6.  Các loại cảm biến
Cảm biến vị trí đo chiều dài



C5. Các phần tử điều khiển cơ bản

Tiết 21,22
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5.6.  Các loại cảm biến
Cảm biến vị trí đo góc



C5. Các phần tử điều khiển cơ bản

Tiết 21,22

153

5.6.  Các loại cảm biến
Cảm biến vị trí đo góc
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5.6.  Các loại cảm biến
Cảm biến vị trí đo góc
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5.6.  Các loại cảm biến
Cảm biến vận tốc
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5.6.  Các loại cảm biến
Ví dụ: Cảm biến vị trí
- Analog: Cho điện trở vòng tròn 270 độ, cấp điện áp U0 = 12 V,  Xác  định vị trí 

Deta của động cơ dầu biết rằng điện áp Ux phản hồi đo được 8V.
- Digital: Cho Encoder có xung 1000 xung /vòng. Tế bào quang điện đọc được 

750 xung/s. Xác định góc quay Deta và Vận tốc Omega.
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5.6.  Các loại cảm biến
Cảm biến  áp suất, lực và mômen xoắn
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5.6.  Các loại cảm biến
Cảm biến  áp suất, lực và mômen xoắn
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5.6.  Các loại cảm biến
Cảm biến  áp suất, lực và mômen xoắn
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6.1. Điều khiển vị trí
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6.1. Điều khiển vị trí - Van Selenoid
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6.1. Điều khiển vị trí - Selenoid
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6.1. Điều khiển vị trí - Van tỷ lệ
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6.1. Điều khiển vị trí - Van tỷ lệ/ servo
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6.1. Điều khiển vị trí - Van tỷ lệ/ servo
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6.2. Điều khiển vận tốc
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6.2. Điều khiển vận tốc - Lỗ tiết lưu
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6.2. Điều khiển vận tốc - Lỗ tiết lưu
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6.2. Điều khiển vận tốc - Van tỷ lệ hoặc Servo
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6.2. Điều khiển vận tốc - Van tỷ lệ hoặc Servo
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6.3. Điều khiển tải trọng
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6.3. Điều khiển tải trọng
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6.3. Điều khiển tải trọng
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6.3. Điều khiển tải trọng



C6: Điều khiển vị trí, vận tốc và tải trọng trong hệ truyền động thủy lực

Tiết 21,22

175

6.3. Điều khiển tải trọng
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6.4. Bài tập
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6.4. Bài tập
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6.4. Bài tập
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6.4. Bài tập
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6.4. Bài tập
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6.4. Bài tập
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6.4. Bài tập
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6.4. Bài tập
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6.4. Bài tập
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6.4. Bài tập
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6.4. Bài tập Về nhà - Thực hành
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7.1. Tính toán  áp suất và lưu lượng
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7.1. Tính toán  áp suất và lưu lượng
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7.1. Tính toán  áp suất và lưu lượng
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7.1. Tính toán  áp suất và lưu lượng
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7.1. Tính toán  áp suất và lưu lượng
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7.1. Tính toán  áp suất và lưu lượng
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7.1. Tính toán  áp suất và lưu lượng
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7.1. Tính toán  áp suất và lưu lượng
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7.1. Tính toán  áp suất và lưu lượng
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7.1. Tính toán  áp suất và lưu lượng
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7.1. Tính toán  áp suất và lưu lượng
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7.1. Tính toán  áp suất và lưu lượng


