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Lớp  : KT ĐCN K16A 

Giáo viên hướng dẫn : ThS. Nguyễn Ngọc Ánh  
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LỜI MỞ ĐẦU 

Hiện nay trong công nghiệp hiện đại hoá đất nước, yêu cầu ứng dụng tự động 

hoá ngày càng cao vào trong đời sống sinh hoạt, sản xuất (yêu cầu điều khiển tự 

động, linh hoạt, tiện lợi, gọn nhẹ...). Mặt khác nhờ công nghệ thông tin, công nghệ 

điện tử đã phát triển nhanh chóng làm xuất hiện một loại thiết bị điều khiến khả 

trình PLC. 

Để thực hiện công việc một cách khoa học nhằm đạt được số lượng sản phẩm 

lớn, nhanh mà lại tiện lợi về kinh tế. Các Công ty, xí nghiệp sản xuất thường sử 

dụng công nghệ lập trình PLC sử dụng các loại phần mềm tự động. Dây chuyền sản 

xuất tự động PLC giảm sức lao động của công nhân mà sản xuất lại đạt hiệu quả cao 

đáp ứng kịp thời cho đời sống xã hội.  

 Từ những thực tế trên, là sinh viên của ngành Công Nghệ Tự Động Hóa, từ 

những kiến thức đã được học, Em đã lựa chọn đề tài: “Xây dựng mô hình hệ thống 

điều khiển cánh tay robot gắp và phân loại sản phẩm theo chiều cao sử dụng 

PLC S7-1200”. Do Th.S NGUYỄN NGỌC ÁNH hướng dẫn thực hiện đề tài. 

Đề tài gồm những nội dung sau: 

CHƯƠNG 1: SƠ LƯỢC VỀ HỆ THỐNG PHÂN LOẠI SẢN PHẨM THEO 

CHIỀU CAO 

CHƯƠNG 2: TỔNG QUAN VỀ BỘ ĐIỀU KHIỂN PLC S7-1200 VÀ CÁC 

THIẾT BỊ SỬ DỤNG TRONG HỆ THỐNG 

CHƯƠNG 3: THIẾT KẾ XÂY DỰNG MÔ HÌNH HỆ THỐNG ĐIỀU 

KHIỂN  

Trong quá trình thực hiện chương trình còn gặp nhiều khó khăn đó là tài liệu 

tham khảo cho vấn đề này đang rất ít, và hạn hẹp, nó liên quan đến nhiều vấn đề 

như phần cơ khí trong dây chuyền, phần khí nén. Mặc dù rất cố gắng nhưng khả 

năng, thời gian có hạn và kinh nghiệm chưa nhiều nên không thế tránh khỏi những 

sai sót rất mong sự đóng góp ý kiến bổ sung của các thầy cô giáo để đồ án này được 

hoàn thiện hơn. 

 Tôi xin chân thành cảm ơn! 
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2.7.8. Mạch điều khiển động cơ bước TB6600 ................................................................ 59 

2.8. Kết luận chương 2 .............................................................................................. 60 

CHƯƠNG 3: THIẾT KẾ XÂY DỰNG MÔ HÌNH HỆ THỐNG ĐIỀU KHIỂN .... 61 

3.1. Đặt vấn đề riêng ................................................................................................. 61 

3.2. Sơ đồ khối của hệ thống ..................................................................................... 61 

3.3. Lưu đồ thuật toán của toàn bộ hệ thống phân loại sản phẩm ............................. 63 

3.4. PLC tag của hệ thống ......................................................................................... 64 

3.5. Sơ đồ bố trí thiết bị trong hệ thống .................................................................... 65 

3.6. Sơ đồ đấu nối PLC và Microstep Diver BT6600 với động cơ Step ................... 66 
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