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LỜI NÓI ĐẦU 

 

Ngày nay, điều khiển quá trình là một lĩnh vực ứng dụng quan trọng của kỹ 

thuật điều khiển tự động trong các ngành công nghiệp năng lượng và hóa chất. 

Điều khiển quá trình không phải lĩnh vực mới nhưng luôn chiếm hàng đầu trong 

tự động hóa công nghiệp. 

Nghiên cứu về điều khiển quá trình nhằm nắm bắt được những vấn đề chủ 

yếu sau: Tìm hiểu, phân tích yêu cầu điều khiển của các quá trình công nghệ; 

Đặt bài toán điều khiển cho từng yêu cầu cụ thể; Thiết kế sách lược điều khiển 

phù hợp với yêu cầu và với mô hình quá trình; Chọn lựa giải pháp thiết bị đo, 

thiết bị chấp hành và thiết bị điều khiển.  

Nhằm nâng cao hơn nữa hiểu biết về điều khiển quá trình, tôi đã lựa chọn 

đề tài: Tổng hợp bộ điều khiển cho đối tượng tích phân - quán tính bậc 

nhất. 

Trong quá trình thực hiện đề tài tôi đã nhận được sự giúp đỡ nhiệt tình của 

các thầy, cô giáo trong khoa Điện của trường ĐH Kỹ thuật Công nghiệp thuộc 

ĐH Thái Nguyên và các bạn đồng nghiệp. Đặc biệt là dưới sự hướng dẫn và góp 

ý của thầy PGS.TS. Nguyễn Như Hiển đã giúp cho đề tài hoàn thành mang tính 

khoa học cao. Tôi xin chân thành cảm ơn sự giúp đỡ quý báu của các thầy, cô. 

 Do thời gian, kiến thức, kinh nghiệm và tài liệu tham khảo còn hạn chế 

nên đề tài khó tránh khỏi những thiếu sót. Rất mong nhận được sự đóng góp ý 

kiến của các thầy, cô giáo và các bạn đồng nghiệp để tôi tiếp tục nghiên cứu, 

hoàn thiện hơn nữa trong quá trình công tác sau này. 

         Học viên  

 

 

 

          Hoàng Mạnh Hùng 
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LỜI CAM ĐOAN 

  

Tên tôi là: Hoàng Mạnh Hùng 

Sinh ngày 25 tháng 12 năm 1971 

Học viên lớp cao học khoá 14 - Tự động hoá - Trường Đại học Kỹ Thuật Công 

Nghiệp Thái Nguyên – Đại học Thái Nguyên. 

Hiện đang công tác tại Ban tổ chức Huyện ủy huyện Phúc Thọ - TP Hà Nội 

Tôi cam đoan toàn bộ nội dung trong luận văn do tôi làm theo định hướng của 

giáo viên hướng dẫn, không sao chép của người khác. 

Các phần trích lục các tài liệu tham khảo đã được chỉ ra trong luận văn. 

Nếu có gì sai tôi hoàn toàn chịu trách nhiệm.     

  

Tác giả luận văn 

 

 

 

                                                                                       Hoàng Mạnh Hùng 
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ơ 

MỞ ĐẦU 

1. Tính cấp thiết của đề tài luận văn 

Trong sản xuất công nghiệp, nhất là công nghiệp chế biến thực phẩm (sản 

xuất rượu bia, nước ngọt), chưng cất dầu mỏ,…số lượng các bình chứa dung 

dịch trung gian được sử dụng rất nhiều. 

.  

Là học viên cao học K14TĐH và đồng thời tham gia quản lý dây chuyền 

sản suất bia 727 tại thị trấn Phúc Thọ của huyện Phúc Thọ, tôi nhận thấy rằng, 

trong dây chuyền này có ứng dụng lý thuyết điều khiển quá trình trong nhiều 

công đoạn sản xuất. Về mặt mô hình hóa bằng lý thuyết hay còn gọi là mô tả 

toán học thì các bình chứa trong dây chuyền được gọi là các khâu tích phân quán 

tính bậc nhất. Tổng hợp bộ điều khiển cho đối tượng tích phân – quán tính bậc 

nhấ

ộ dây chuyền hoạt động đó là nội dung cấp thiết của 

đề tài. 

 Chính từ yêu cầu phục vụ sản xuất của cơ quan, tôi đã lựa chọn đề tài:” 

Tổng hợp bộ điều khiển cho đối tượng tích phân - quán tính bậc nhất”. 

2. Mục tiêu của nghiên cứu   

 - Từ cấu hình thực tế của một bình chứa dung dịch trong dây chuyền, 

được mô hình hóa thành đối tượng tích phân - quán tính bậc nhất, trên cơ sở đó 

lập được cấu trúc điều khiển và mô phỏng bằng phần mềm Matlab – Simulink 

để kiểm chứng kết quả tính toán lý thuyết. 

 - Tiến hành thí nghiệm trong miền thời gian thực trên mô hình điều khiển 

quá trình tại trung tâm thí nghiệm của trường. 

 


