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TUYÊN BỐ BẢN QUYỀN 

Tài liệu này thuộc loại sách giáo trình nên các nguồn thông tin có thể được phép 

dùng nguyên bản hoặc trích dùng cho các mục đích về đào tạo và tham khảo. 

Mọi mục đích khác mang tính lệch lạc hoặc sử dụng với mục đích kinh doanh 

thiếu lành mạnh sẽ bị nghiêm cấm. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

LỜI GIỚI THIỆU 

Giáo trình được xây dựng và biên soạn trên cơ sở chương trình đào tạo nghề bậc 

học Trung cấp đã được Tổng cục dạy nghề phê duyệt.  

Giáo trình biên soạn gắn liền với tính thực tế, tính khoa học và hướng đến liên 

thông và tiệm cận khu vực và được dùng để giảng dạy sinh viên trình độ Trung cấp.  

Nội dung giáo trình gồm 3 chương: 

Chương 1: Tổng quan hệ thống tự động hóa công nghiệp 

Chương 2: Hoạt động của hệ thống tự động hóa CN 

Chương 3: Phương pháp lắp đặt, vận hành, bảo trì và sửa chữa hệ thống tự 

động hóa công nghiệp 

Giáo trình được biên soạn trên cơ sở người học đã học qua các môn kỹ thuật khí 

nén, kỹ thuật lập trình PLC, trang bị điện. Để thuận tiện người học cuối mỗi bài đều có 

phần câu hỏi và bài tập áp dụng để người học dễ dàng tiếp cận và vận dụng.  

Trong suốt thời gian biên soạn giáo trình này không tránh khỏi sai sót, tác giả 

mong nhận được sự đóng góp ý kiến từ các đồng nghiệp, người đọc để giáo trình được 

hoàn thiện hơn. 

  

Thành phố Hồ Chí Minh, ngày 28 tháng 07 năm 2020 

                                                            Chủ biên 

                                                              Đỗ Hữu Nhân 
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CHƯƠNG 1: 

TỔNG QUAN HỆ THỐNG TỰ ĐỘNG HÓA CÔNG NGHIỆP 

Giới thiệu:  

Chương 1 này sẽ giới thiệu tổng quan về hệ thống tự động hóa công nghiệp và các thành 

phần trên hệ thống tự động hóa công nghiệp. 

Mục tiêu:  

+ Mô tả được cấu tạo của hệ thống tự động hóa công nghiệp. 

+ Xác định được chức năng của các thành phần trên hệ thống. 

+ Thể hiện tính chặt chẽ và chính xác. 

+ Thể hiện tư duy phản biện. 

+ Thể hiện tinh thần độc lập, sáng tạo. 

Nội dung chính: 

1.1. Khái niệm cơ bản về hệ thống tự động hóa công nghiệp 

Đặc trưng cơ bản của các hệ thống tự động hóa công nghiệp là không có sự can thiệp 

của con người trong quá trình hoạt động của nó.  

Sơ đồ tổng quát hệ thống tự động hóa công nghiệp được mô tả như sau: 

 

Hình 1.1. Sơ đồ tổng quát hệ thống tự động hóa công nghiệp 

Khối chấp hành: Bao gồm các hệ thống dẫn dộng. Mục đích của hệ thống dẫn động 

trong hệ thống sản xuất tự động là nhằm thực hiện các chức năng công tác của quá trình sản 

xuất. Có thể phân hệ dẫn động theo 2 dạng cơ bản dực trên cơ sở nguồn năng lượng là dẫn 

động điện và dẫn động bằng thuỷ lực hay khí nén. 

Khối điều khiển: Khối điều khiển là nơi thực hiện các nhiệm vụ như nhận thông tin từ 

các vật mang tin và chuyển nó thành các lệnh để điều khiển khối chấp hành, đồng thời giám 
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sát sự hoạt động của khối chấp hành thông qua các cảm biến để điều chỉnh hệ thống hoạt động 

ổn định một cách kịp thời và chuẩn xác. Khối điều khiển có 2 dạng là hệ điều khiển cứng và 

hệ điều khiển lập trình được. 

1.2. Các phần tử trong hệ thống tự động hóa công nghiệp 

1.2.1. Vị trí, vai trò của các phần tử trên hệ thống tự động hóa công nghiệp 

Khối điều khiển:  

+ Hệ điều khiển cứng là hệ chỉ hoạt động theo các chương trình mà người thiết kế đã 

lắp đặt. Khi cần thay đổi một số hoạt động của hệ thống thì phải điều chỉnh hoặc thay thế một 

số phần tử, thậm chí có thể phải thay thế toàn bộ hệ thống khác. 

+ Hệ điều khiển lập trình được là hệ cho phép người ta đưa vào các bộ vi xử lý, các bộ 

tính toán số học, logíc và nội suy vào trong các khối điều khiển nhằm mục đích điều khiển 

quá trình hoạt động của các thiết bị một cách linh hoạt bằng việc thay đổi các chương trình 

hoạt động của các máy móc, thiết bị theo công nghệ yêu cầu nhờ sự thay đổi chương trình trên 

cơ sở các vật chất đã có. Ví dụ như các bộ điều khiển khả trình PLC sử dụng trong công 

nghiệp, các hệ thống điều khiển số trên các máy công cụ CNC, các trung tâm gia công, Robot 

và các hệ thống DNC, CIM. 

Van dẫn động: Mục đích của các van là sử dụng tín hiệu điều khiển từ khối điều khiển 

có công suất rất nhỏ để thực hiện các chức năng đóng mở các dẫn động có công suất lớn. Đặc 

điểm của các van này có nhiều kiểu khác nhăunhng yêu cầu cơ bản là phải có tác động 

nhanhvà nhạy với các tín hiệu điều khiển. Tuỳ theo hệ dẫn động mà sử dụng các các loại van 

tương ứng. Đối với dẫn động điện, nó thường là Rơle, Công tắc tơ hoặc khởi động từ. Đối với 

dẫn động thuỷ khí thì thường sử dụng các loại van Solenoid, van trượt, van quay điều khiển. 

Cảm biến: Mục đích của cảm biến là giám sát các hoạt động của các dẫn động hoặc các 

cơ cấu chấp hành để nhận các đại lượng vật lý thực của quá trình hoạt động và biến đổi nó 

thành các đại lượng điều khiển (đại lượng điện) để cung cấp cho khối điều khiển nhằm điều 

khiển hệ thống một cách ổn định và chính xác nhất. Tuỳ thuộc vào các quá trình công nghệ 

mà lựa chọn các loại cảm biến cho thích hợp với các đại lượng cần xác định.  

1.2.2. Cấu tạo, chức năng của các phần tử trên hệ thống tự động hóa công nghiệp 

1.2.2.1. Đối tượng điều khiển 

a. Đối tượng điều khiển là động cơ 

Động cơ DC: là loại động cơ sử dụng nguồn điện DC, với loại động cơ này có đặc tính 

ngẫu lực lớn, dễ điều khiển… 

Động cơ AC: sử dụng nguồn điện AC loại này hiện rất thông dụng với động cơ không 

đồng bộ dạng 1 pha và 3 pha, loại này thường được điều khiển dùng biến tần. 

Động cơ khí nén: ĐC khí nén biến đổi năng lượng của khí thành năng lượng cơ. 

b. Đối tượng điều khiển là xylanh  

Xy lanh là thiết bị dùng để biến đổi năng lượng thế năng hay động năng thành năng 
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lượng cơ học – chuyển động thẳng hoặc xoay. Xy lanh chia làm 2 loại: Xy lanh chuyển động 

tịnh tiến và xylanh chuyển động quay (< 360o). 

Xy lanh chuyển động tịnh tiến:  

+ Xy lanh tác động đơn: Xy lanh tác động một phía được cung cấp khí nén bởi một 

phía duy nhất. Như vậy nó chỉ có thể cho hành trình làm việc ở một chiều duy nhất. Hành 

trình ngược lại của piston được thực hiện bởi lò xo hoặc lực ngoài. Cho nên khí nén chỉ cần 

thiết cho việc di chuyển ở một chiều duy nhất. Trong xy lanh tác động 1 phía phản hồi bằng lò 

xo, hành trình là một hàm theo độ dài của lò xo. Thường trong xy lanh tác động một phía 

hành trình không vượt quá 100mm. Như thế chỉ sử dụng chúng giới hạn trong các công việc 

đơn giản như: siết chặt, đẩy ra, nâng lên, lắp vào của các chi tiết, cấp chuyển động ... 

                             

+ Xylanh tác động kép: Nguyên tắc hoạt động của xylanh tác động kép là áp suất khí 

nén được dẫn vào cả 2 phía. Xy lanh tác động 2 phía được sử dụng rộng rãi trong nhiều ứng 

dụng: nâng vật, siết chặt, ứng dụng trong các dây chuyền tự động phân loại sản phẩm, dán 

nhãn, đóng mở van… 

+ Xylanh tác động 2 chiều: 

                                     

+ Xy lanh 2 cần: 

        

1.2.2.2. Khối điều khiển thiết bị 

Trong một hệ thống tự đông hóa công nghiệp, Khối điều khiển thiết bị (đối tượng điều 

khiển) là thành phần rất quan trọng, nó quyết định đến kết quả của quá trình điều khiển. Các 

bộ điều khiển có thể là những mạch điện tử đơn giản (dùng linh kiện điện tử, IC số, vi điều 

khiển…) đến các bộ lập trình tích hợp sẵn (Logo, PLC…) các bộ điều khiển này cũng thường 

được thiết kế để có thể kết nối với máy tính hai màn hình HMI để giao tiếp trong việc điều 

khiển và giám sát.  
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Hình 1.2. Mô hình hệ thống điều khiển băng tải dùng PLC 

1.2.2.3. Cảm biến 

Cảm biến là thiết bị dùng để cảm nhận biến đổi các đại lượng vật lý và các đại lượng 

không có tính chất điện cần đo thành các đại lượng điện có thể đo và xử lý được. 

Các đại lượng cần đo (m) thường không có tính chất điện như (nhiệt độ, áp suất…) tác 

động lên cảm biến cho ta một đặc trưng (s) mang tính chất điện như (điện áp, dòng điện, trở 

kháng…) chứa đựng thông tin cho phép ta có thể xác định giá trị của đại lượng điện đó, đặc 

trưng (s) chính là hàm của đại lượng cần đo (m). Ta có s = F(m).  

Người ta gọi (s) là đại lượng đầu ra hay là phản ứng của cảm biến, (m) là đại lượng đầu 

vào hay gọi là kích thích. Thông qua đo đạc (s) cho phép nhận biết giá trị của (m). 

Các loại cảm biến thông dụng: 

 Cảm biến tiệm cận. 

 Cảm biến quang. 

 Cảm biến màu sắc. 

 Cảm biến thông minh. 

 Cảm biến sợi quang. 

 Cảm biến lực căng áp suất. 

 Cảm biến nhiệt. 

 Cảm biến siêu âm…. 

a. Cảm biến tiệm cận (Proximity Sensor) 

Đặc điểm: 

+ Phát hiện vật không cần tiếp xúc. 

+ Tốc độ đáp ứng cao.  

+ Ðầu cảm biến nhỏ có thể lắp ở nhiều nơi, sử dụng trong môi trường khắc nghiệt. 


