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MỞ ĐẦU 

1. Tính cấp thiết của đề tài 

Trong những năm  gần đây, với sự phát triển mạnh của khoa học kĩ thuật, công 

cuộc công nghiệp hoá, hiện đại hoá đất nƣớc đang đƣợc Đảng và nhà nƣớc chú trọng. 

Trƣớc tình hình đó thách thức đặt ra với ngành tự động hoá cũng hết sức cao, phải nắm 

băt công nghệ mới để đƣa vào phục vụ sản suất thay thế cho công nghệ cũ, thủ công, 

lạc hậu nhằm tăng năng suất và chất lƣợng ổn định, tăng khả năng cạnh tranh cho hàng 

hoá trong nƣớc. 

Công nghệ cân băng tải đă từ lâu là cần thiết và không thể thiếu trong các dây 

chuyền công nghiệp, đặc biệt là trong các nhà máy sản xuất xi măng, trong các nhà 

máy sản suất đá granite ..v..v… 

Các hệ điều khiển nhƣ Vi xử lý, PLC … không mới nhƣng đang đổi mới rất 

nhanh về công nghệ phần cứng và các tính năng ứng dụng. Nó có nhiều ƣu việt trong 

các quá trình điều khiển tự động, thay thế rất nhiều thiết bị phức tạp để thực hiện các 

công việc phức tạp, biến nó trở thành đơn giản. Ngày nay việc ứng dụng các thiết bị 

điều khiển nhƣ Vi xử lý, PLC… hết sức rông dăi trong các thiết bị công nghiệp. Cùng 

với đó, công nghệ biến tần phát triển cũng đă giúp điều chỉnh tốc độ động cơ xoay 

chiều 3 pha một cách linh hoạt, thay thế các động cơ một chiều phức tạp và đắt đỏ, với 

một dải điều chỉnh khá rộng. 

Vì vậy nghiên cứu thiết kế hệ thống cân băng định lƣợng trong nhà máy sản 

xuất xi măng, các nhà máy chế biến thức ăn gia xúc, chế biến thực phẩm ..... là 

cấp thiết. 

2. Mục tiêu nghiên cứu 

-  Xây dựng mô tả công nghệ và nguyên lý điều khiển của hệ thống cân băng 

định lƣợng. 

- Tính toán, thiết kế, viết chƣơng trình điều khiển để điều khiển hệ thống. 

- Mô phỏng và thực nghiệm về điều khiển cân băng định lƣợng trên thiết bị 

thực tại trƣờng. 
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3. Dự kiến các kết quả đạt đƣợc 

- Mô hình toán học của hệ thống cân băng định lƣợng. 

- Chƣơng trình điều khiển của hệ thống. 

- Cấu trúc mô phỏng hệ thống trên Matlab/Simulink. 

4. Phƣơng pháp và phƣơng pháp luận 

- Nghiên cứu tài liệu khoa học (Trên mạng internet, Trung tâm học liệu Đại 

học Thái Nguyên) 

- Nghiên cứu thực tế Cân băng định lƣợng tại nhà máy xi măng La hiên - 

Thái Nguyên 

- Làm thực tế mô hình Cân băng định lƣợng tại Trƣờng Đại học Kỹ thuật Công 

nghiệp Thái Nguyên 

5. Cấu trúc của luận văn 

Luận văn  đƣợc chia làm 3 chƣơng: 

Chƣơng 1: Tông quan về Hệ thống cân băng định lƣợng 
Chƣơng 2: Tổng hợp Hệ cân băng định lƣợng 

Chƣơng 3: Thực nghiệm Hệ cân băng định lƣợng 

6. Kết luận và kiến nghị 


