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MỞ ĐẦU 

1.  Lý do chọn đề tài 

          Điều khiển quá trình đóng vai trò quan trọng hàng đầu trong quá trình 

sản xuất, nó quyết định năng suất, chất lƣợng cũng nhƣ giá thành sản phẩm. 

Một hệ thống điều khiển quá trình chứa đựng trong đó toàn bộ các giải pháp 

đo lƣờng, điều khiển, vận hành và giám sát nhằm đảm bảo các yêu cầu của 

quá trình công nghệ. 

         Trong thực tế thì điều khiển quá trình thƣờng đƣợc xem nhƣ điều khiển 

các thông số nhƣ : nhiệt độ )( 0t , áp suất (p), lƣu lƣợng (F), mức (L), nồng độ 

(pH) thậm chí cả điều khiển phản ứng…việc điều khiển các đại lƣợng này 

thƣờng gặp khó khăn vì điều khiển quá trình có một số đặc điểm: 

- Thời gian chết của quá trình: đó là khoảng thời gian giữa sự thay đổi 

trong tín hiệu đầu vào đến hệ thống điều khiển của quá trình và đáp ứng của 

tín hiệu. Hiện tƣợng này không phân biệt dạng của tín hiệu đƣợc dùng. 

- Trễ quá trình: vì quá trình vốn không có khả năng nhận hoặc thải năng 

lƣợng một cách liên tục. Qua đó ta có trễ bậc một hoặc bậc cao 

- Hệ số khuyếch đại của quá trình: hệ số khuyếch đại của quá trình đƣợc 

xác định bằng tỷ số giữa sự thay đổi của đầu ra trên sự thay đổi của đầu vào. 

- Nhiễu quá trình: là những thay đổi không mong muốn xẩy ra trong quá 

trình, nó có xu hƣớng ảnh hƣởng bất lợi đến giá trị của biến điều khiển. 

Do đó vấn đề về điều khiển quá trình cần thiết, cần đƣợc nghiên cứu 

         Đối với các phƣơng pháp điều khiển kinh điển, do cấu trúc đơn giản và 

bền vững nên các bộ điều khiển PID đƣợc sử dụng phổ biến trong các hệ điều 

khiển công nghiệp.Trong nhiều báo cáo đƣa ra con số thống kê :  hơn 90% bài 

toán điều khiển công nghiệp đƣợc giải quyết bằng bộ điều khiển PID. Tuy 

nhiên với phƣơng pháp điều khiển kinh điển ta phải biết chính xác về  tham số 

của đối tƣợng hoặc mô hình hóa tƣơng đối chi tiết của đối tƣợng cho nên 


