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 MỞ ĐẦU 

Ngày nay, hệ thống điều khiển tự động cho các hệ thống dây chuyền trong các 

nhà máy công nghiệp không thể thiếu được. Nó quyết định rất nhiều đến sự phát triển 

của xã hội như trong công cuộc công nghiệp hoá hiện đại hoá để từng bước bắt kịp sự 

phát triển trong khu vực và thế giới về mọi mặt Kinh tế và Xã hội. Do đó, việc tự động 

hoá quá trình sấy công nghiệp là sự lựa chọn hàng đầu nhằm góp phần bảo quản 

nguyên liệu, tăng năng suất tạo ra sản phẩm có chất lượng cao, đảm bảo an toàn thực 

phẩm, tăng khả năng cạnh tranh mạnh mẽ trên thị trường.  

Kinh tế xã hội phát triển nhu cầu đối với các dịch vụ hàng hóa trong nước 

cũng như xuất khẩu ngày càng tăng, đòi hỏi về chất lượng cao hơn và mặt hàng nông 

sản (Ngô, gạo, cà phê, ca cao, hồ tiêu) cũng là một trong các mặt hàng trong số đó. Vì 

vậy, các nhà máy chế biến không còn là bán tự động mà phải được tự động hóa hoàn 

toàn mới đáp ứng được yêu cầu đặt ra. 

1.  Lý do chọn đề tài:  

Thực hiện việc cải tạo nâng cấp một hệ thống máy móc đầu tiên là thay thế hệ 

thống điều khiển có thể lập trình được nhằm làm giảm sức lao động, cho mạch điều 

khiển của hệ thống gọn nhẹ, hoạt động chính xác đáng tin cậy hơn và quan trọng nhất 

là dễ dàng thay đổi chương trình điều khiển khi có yêu cầu. 

  Qua khảo sát nhà máy sấy Ngô tại Sơn La có hệ thống sấy bán tự động, nhiệt độ 

để sấy được đốt từ bên ngoài bằng nhiên liệu là lõi ngô và được thổi vào bên trong lò 

sấy nhờ động cơ quạt. Không sử dụng hệ điều khiển nhiệt tự động, nhiệt độ sấy không 

ổn định, dẫn tới khi sấy chất lượng sản phẩm sấy đạt thấp. Mặt khác do nhiệt độ sấy 

được lấy từ nhiên liệu đốt nên mất rất nhiều thời gian thì nhiệt độ với đạt theo mong 

muốn. Chính vì thế việc thiết kế xây dựng lò sấy tự động ổn định nhiệt độ để nâng cao 

năng suất và chất lượng sản phẩm sấy là hết sức cần thiết. 

Xuất phát từ thực tế trên, học viên đã đề xuất thực hiện đề tài luận văn thạc sĩ 

“Nghiên cứu xây dựng hệ điều khiển nhiệt độ lò sấy nông sản”  

2. Mục tiêu của đề tài là: “Nghiên cứu xây dựng hệ điều khiển nhiệt dộ lò 

sấy nông sản”: 

 - Xây dựng được đầy đủ phương pháp luận để phân tích, tổng hợp, thiết kế 

được bộ điều khiển cho lò sấy nông sản. 
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 - Thiết kế, chế tạo lắp ráp được bộ điều khiển PID điều khiển hệ thống nhiệt độ 

lò sấy nông sản. 

 - Kiểm chứng kết quả bằng mô phỏng và thực nghiệm tại phòng thí nghiệm. 

 3. Đối tượng và phạm vi nghiên cứu: 

 - Đối tượng nghiên cứu: 

 + Thiết bị sấy nông sản. 

 + Ứng dụng lý thuyết điều khiển vào thực tế. 

 - Phạm vi nghiên cứu: 

 - Điều khiển nhiệt độ lò sấy nông sản. 

 - Mô phỏng kiểm chứng bằng các phần mềm mô phỏng.  

 4. Dự kiến kết quả đạt được: 

 - Viết được mô hình toán của đối tượng. 

 - Xây dựng được thuật toán điều khiển theo chỉ tiêu chất lượng cao. 

 - Thiết kế và lắp ráp được bộ điều khiển PID điều khiển nhiệt độ hệ thống lò 

sấy nông sản tại phòng thí nghiệm. Qua đó để đánh giá độ tin cậy, hoạt động ổn định 

của phần cứng cũng như chương trình phần mềm khi hoạt động trong thực tế. 

Nội dung chính của luận văn: 

Chƣơng 1: Tổng quan và hệ thống sấy nông sản. 

 1. Tổng quan về sản phẩm nông sản và quá trình sấy nông sản 

 2. Phương án thiết kế tự động hoá dây chuyền hệ thống sấy nông sản. 

Chƣơng 2: Xây dựng mô hình toán của lò sấy nông sản. 

1. Giới thiệu chung về lò điện trở. 

2. Các phương pháp xây dựng mô hình toán học. 

3. Mô tả toán học lò điện trở. 

Chƣơng 3: Xây dựng thuật toán điều khiển của lò sấy nông sản.  

1. Giới thiệu về các bộ điều chỉnh PID và một số luật hiệu chỉnh. 

2. Phân tích các luật điều khiển. 

3. Các phương pháp thiết kế bộ điều khiển bộ PID. 

            Chƣơng 4: Xây dựng hệ điều khiển của lò sấy nông sản.  

 1. Mô phỏng. 
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 2. Thực nghiệm. 

 5. Phương pháp nghiên cứu: 

 - Gắn lý thuyết với đối tượng thực tế. 

 - Dùng máy tính với các phần mềm mô phỏng. 

 6. Các công cụ, thiết bị cần thiết cần thiết cho nghiên cứu: 

 - Máy tính, phần mềm mô phỏng Matlab và Simulink. 

 - Đối tượng thực tế - Phòng thí nghiệm Tự động hoá.  

 

Học viên xin gửi lời cảm ơn chân thành đến các thầy cô thuộc bộ môn Điều 

khiển tự động và bộ môn Tự động hóa xí nghiệp công nghiệp trường Đại học Kỹ thuật 

- Công nghiệp Thái Nguyên, đặc biệt là thầy giáo TS. Nguyễn Hồng Quang đã tận tình 

hướng dẫn, giúp đỡ học viên trong suốt quá trình làm luận văn./. 

                                                       

Thái Nguyên, ngày 05 tháng 5 năm 2014 

Học viên 

 

 

 

Triệu Sỹ Trƣờng 

Chƣơng 1: TỔNG QUAN VỀ HỆ THỐNG SẤY NÔNG SẢN 

1.1. Tổng quan về sản phẩm nông sản và quá trình sấy nông sản (Ngô). 

 1.1.1. Giới thiệu. 

Các sản phẩm nông sản của nước ta hiện nay đang rất được quan tâm và luôn 

là trang nóng trên các tin tức đặc biệt là lúa gạo, cà phê, ngô… sản lượng hàng năm 

thu hoạch về rất lớn, sau khi thu về đã có những nhà máy chế biến nhưng tập trung 

nhiều là các nhà máy chế biến gạo, cà phê còn các nhà máy chế biến sản lượng Ngô thì 

ít cụ thể như nhà máy sấy ngô sau khi thu hoạch. 

Tây Bắc là khu vực có diện tích đất chủ yếu là đồi núi do đó phần lớn người 

nông dân sử dụng những vùng đồi này để trồng Ngô, sắn. Hàng năm vào vụ thu hoạch 


