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1 ADC Analog to Digital Converter, chuyển đổi tƣơng tự - số 

2 DAC Digital to Analog Converter, chuyển đổi số-tƣơng tự 

3 TBĐK Thiết bị điều khiển 

4 ĐTĐK Đối tƣợng điều khiển Bộ điều khiển 

5 TBĐL Thiết bị đo lƣờng 

6 DC Direct current, dòng điện một chiều 

7 AC Alternating current, dòng điện xoay chiều 

8 PWM Pulse-width modulation, điều chế độ rộng xung 

9 RISC 
Reduced instruction set computing, máy tính với tập lệnh 

đơn giản hóa 

10 CPU Central Processing Unit, bộ xử lí trung tâm 

11 JTAG Joint Test Action Group, chuẩn nạp chƣơng trình vi xử lý 

12 SWD Serial Wire Debug, chuẩn nạp chƣơng trình vi xử lý 

113 DMA 

Direct memory access, kỹ thuật chuyển dữ liệu từ bộ nhớ 

đến ngoại vi hoặc từ ngoại vi đến bộ nhớ mà không yêu cầu 

đến sự thực thi của CPU. 
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MỞ ĐẦU 

1. Tính cấp thiết của đề tài 

Trong l nh vực điều khiển và tự động hóa, có rất nhiều thuật toán điều 

khiển từ kinh điển đến hiện đại đòi hỏi bộ điều khiển phải xử lý khối lƣợng 

công việc lớn, tính toán phức tạp. Matlab là một phần mềm có khả năng tính 

toán và thực hiện tốt các thuật toán điều khiển.  Kết hợp Matlab và Card thu 

thập dữ liệu sẽ tạo ra bộ điều khiển rất linh hoạt, có khả năng thực hiện các 

thuật toán điều khiển trong l nh vực điều khiển tự động thể hiện qua các báo 

cáo [3], [8], [12], [13], [14], tuy nhiên giá thành card của các hãng thƣờng rất 

cao. Do đó đề xuất thiết kế card có khả năng thu thập và xuất tín hiệu ra đối 

tƣợng điều khiển để kiểm chứng các thuật toán điều khiển để phục vụ cho 

công tác giảng dạy và nghiên cứu là cần thiết. Qua luận văn này sẽ giúp tôi có 

cơ sở và phƣơng tiện để tiếp tục con đƣờng nghiên cứu về l nh vực điều khiển 

và tự động hóa tại Trƣờng Đại học Kỹ thuật Công nghiệp. Vì vậy tôi chọn đề tài: 

“Nghiên cứu chế tạo và kiểm nghiệm card điều khiển thời gian thực 

trong điều khiển hệ truyền động”. 

2. Mục tiêu nghiên cứu 

Nghiên cứu, thiết kế card giao tiếp với máy tính trong điều khiển thời 

gian thực (giao tiếp bằng phần mềm MatLab). 

3. Dự kiến các kết quả đạt đƣợc 

Card điều khiển. 

4. Phƣơng pháp nghiên cứu 

- Nghiên cứu lý thuyết về đo lƣờng, chuyển đổi tín hiệu. 

- Nghiên cứu lý thuyết phân tích, thiết kế mạch xử lý tín hiệu số, giao 

tiếp với Matlab. 

- Áp dụng lý thuyết vào thực nghiệm. 

5. Cấu trúc của luận văn 

Luận văn  đƣợc chia làm 3 chƣơng: 

Chƣơng 1. Cơ sở lý thuyết về đo lƣờng và điều khiển 

Chƣơng 2. Thiết kế card điều khiển 

Chƣơng 3. Thực nghiệm 

Kết luận và kiến nghị. 
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CHƢƠNG 1. CƠ SỞ LÝ THUYẾT VỀ ĐO LƢỜNG VÀ ĐIỀU KHIỂN 

1.1. Cơ sở lý thuyết về đo lƣờng [1] 

1.1.1. Khái niệm đo lường 

Theo – D.I.Mendeleev thì: “Khoa học bắt đầu từ khi ngƣời ta biết đo. Một 

khoa học chính xác sẽ không có ý ngh a nếu thiếu đo lƣờng”. Ngay từ thời xa 

xƣa con ngƣời đã chú ý đến khái niệm đo lƣờng, đó là một ngành khoa học 

chuyên nghiên cứu các phƣơng pháp để đo các đại lƣợng khác nhau. Và đã đƣợc 

các nhà khoa học ở mọi l nh vực quan tâm. Đối với mỗi quốc gia việc phát triển 

đo lƣờng bao giờ cũng phải bao gồm 2 l nh vực của đo lƣờng đó là đo lƣờng 

pháp quyền và đo lƣờng khoa học.  

- Đo lƣờng pháp quyền liên quan đến vấn đề sau:  

+ Xây dựng hệ thống pháp luật về đo lƣờng.  

+ Xây dựng các tổ chức về đo lƣờng để quản lý công tác đo lƣờng trong 

cả nƣớc.  

+ Xây dựng hệ thống chuẩn về đo lƣờng.  

+ Kiểm định phƣơng tiện đo.  

Đo lƣờng pháp quyền là một l nh vực lớn đặt ra cho mỗi quốc gia để mọi 

hoạt động kinh tế, khoa học kỹ thuật, quốc phòng và đời sống xã hội luôn đƣợc 

đảm bảo về chất lƣợng và số lƣợng trong sản xuất thƣơng mại cũng nhƣ trong 

giao dịch quốc tế. Tuy nhiên với khoa học công nghệ ngày một phát triển với 

nhiều các phát minh sáng giá thì mỗi chúng ta nên quan tâm đến l nh vực đo 

lƣờng thứ hai đó là Đo lƣờng khoa học.  

Trong đo lƣờng khoa học ngƣời ta chú ý đến vị trí và nội dung của đo 

lƣờng trong hệ thống các ngành khoa học hiện đại: tập trung phân tích các ý 

tƣởng, nguyên lý và phƣơng hƣớng khoa học của nó đƣợc đặt dƣới cái tên chung 


