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LỜI CẢM ƠN 

Trước tiên em xin gửi lời cám ơn chân thành sâu sắc tới các thầy cô giáo trong 

trường Đại học Công nghệ Thông tin và Truyền thông Thái Nguyên và các thầy cô 

giáo trong khoa Kỹ Thuật và Công Nghệ đã tận tình giảng dạy, truyền đạt cho em 

những kiến thức, kinh nghiệm quý báu trong suốt thời gian qua. Đặc biệt em xin gửi 

lời cảm ơn đến thầy LÊ VĂN CHUNG đã tận tình giúp đỡ, trực tiếp chỉ bảo, hướng 

dẫn em trong suốt quá trình làm đồ án tốt nghiệp. Trong thời gian làm việc với thầy 

em không ngừng tiếp thu thêm được nhiều kiến thức bổ ích, học tập được tinh thần 

làm việc, thái độ nghiên cứu khoa học nghiêm túc và hiệu quả, đây là những điều rất 

cần thiết cho em trong quá trình học và công tác sau này. 

Sau cùng xin gửi lời cảm ơn chân thành tới gia đình, bạn bè đã động viên, đóng góp 

ý kiến và giúp đỡ trong quá trình học tập, nghiên cứu và hoàn thành Đồ án tốt nghiệp. 

Thái nguyên, tháng  năm 2024 

SINH VIÊN THỰC HIỆN 
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LỜI CAM ĐOAN 

Tôi xin cam đoan: Những nội dung trong đồ án này là do tôi thực hiện dưới 

sự hướng dẫn của thầy LÊ VĂN CHUNG và nghiên cứu trên Internet, sách báo, các 

tài liệu trong và ngoài nước có liên quan, không sao chép hay sử dụng bài làm của 

bất kỳ ai khác. Mọi tham khảo dùng trong đồ án đều được trích dẫn rõ ràng tên tác 

giả, tên công trình, thời gian, địa điểm công bố. Tôi xin chịu hoàn toàn trách nhiệm 

về lời cam đoan của mình trước quý thầy cô và nhà trường. 

Thái nguyên, tháng  năm 2024 

GIẢNG VIÊN HƯỚNG DẪN   SINH VIÊN THỰC HIỆN 
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LỜI MỞ ĐẦU 

Hệ thống cân đòn bẩy là một phương pháp đo lường truyền thống được sử dụng 

trong nhiều lĩnh vực khác nhau. Hệ thống này dựa trên nguyên tắc đòn bẩy, trong đó 

một vật được cân bằng với một lực hoặc khối lượng khác nhau để xác định trọng 

lượng của nó. Cân đòn bẩy có lịch sử lâu đời, đã được con người sử dụng từ thời cổ 

đại cho các mục đích như buôn bán, trao đổi hàng hóa và đo lường chính xác các 

nguyên liệu. 

Ngày nay, dù có sự phát triển của công nghệ và xuất hiện các loại cân điện tử 

hiện đại, hệ thống cân đòn bẩy vẫn được sử dụng rộng rãi trong một số ngành nghề 

như nông nghiệp, thương mại và phòng thí nghiệm. Sự phổ biến của hệ thống cân này 

một phần là do tính đơn giản, độ tin cậy cao và khả năng cung cấp các phép đo chính xác. 

Trong bài viết này, chúng ta sẽ tìm hiểu về nguyên tắc hoạt động của hệ thống 

cân đòn bẩy, các ứng dụng của nó trong cuộc sống hiện đại và những lợi ích mà nó 

mang lại. Hy vọng những thông tin này sẽ giúp độc giả hiểu rõ hơn về cách thức hoạt 

động và tầm quan trọng của hệ thống cân đòn bẩy trong các lĩnh vực khác nhau. 
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CHƯƠNG 1: TỔNG QUAN VỀ HỆ THỐNG CÂN TỰ CÂN BẰNG 

1.1 Cơ điện tử  

Trong thế giới hiện đại ngày nay, sự phát triển không ngừng của công nghệ đã 

dẫn đến sự ra đời của cơ điện tử (Mechatronics) - một ngành kỹ thuật liên ngành kết 

hợp giữa cơ khí, điện tử, tin học và tự động hóa. Ngành này tập trung vào việc thiết kế, 

sản xuất và vận hành các hệ thống thông minh, hiện đại và hiệu quả, đóng vai trò thiết 

yếu trong cuộc cách mạng công nghiệp 4.0. 

Khái niệm và Lịch sử Phát triển: 

Cơ điện tử được phát triển từ những năm 1960 và 1970, ban đầu được xem như 

sự kết hợp giữa cơ khí và điện tử. Tuy nhiên, theo thời gian, ngành này đã mở rộng để 

bao gồm cả lĩnh vực tin học và tự động hóa, biến nó thành một lĩnh vực đa dạng và 

phức tạp. 

Các Ứng Dụng Chính: 

Cơ điện tử có ứng dụng rộng rãi trong nhiều lĩnh vực như sản xuất công nghiệp, 

y tế, giao thông vận tải, và thậm chí trong đời sống hàng ngày. Ví dụ, robot công 

nghiệp, hệ thống tự động trong xe hơi, thiết bị y tế thông minh, và nhiều thiết bị gia 

dụng hiện đại đều là kết quả của cơ điện tử. 

Công nghệ và Thành phần chính: 

Một hệ thống cơ điện tử thường bao gồm cảm biến để thu thập dữ liệu, bộ xử lý để 

phân tích và xử lý thông tin, và các thiết bị điều khiển như động cơ và van để thực hiện các 

hành động cụ thể. Sự kết hợp giữa phần cứng (hardware) và phần mềm (software) cho phép 

các hệ thống này hoạt động một cách tự động, chính xác và linh hoạt. 

Tương lai và Thách thức: 

Tương lai của cơ điện tử đang hướng tới việc tích hợp sâu hơn với trí tuệ nhân 

tạo (AI) và học máy, mở ra khả năng tạo ra các hệ thống tự học và tự cải thiện. Tuy 

nhiên, điều này cũng đặt ra thách thức về việc đảm bảo an ninh mạng và bảo vệ quyền 

riêng tư, đồng thời cần cân nhắc đến những ảnh hưởng xã hội và đạo đức liên quan đến 

việc ứng dụng công nghệ này. 

Kết Luận: 

Tự động hoá không chỉ là một lĩnh vực kỹ thuật mà còn là một biểu tượng của 

sự tiến bộ không ngừng của con người trong việc tạo ra các giải pháp công nghệ sáng 

tạo và hiệu quả. 
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Hình 1.1 Hình ảnh minh họa liên quan đến tự động hoá 

Hình ảnh đầu tiên cho thấy các thành phần chính của một hệ thống cơ điện tử, 

bao gồm cảm biến, vi xử lý và cơ cấu điều khiển. Hình ảnh này mô tả một sơ đồ đơn 

giản với các bộ phận được ghi nhãn, cho thấy cách các thành phần này làm việc cùng 

nhau trong một thiết kế cơ điện tử. 

Hình ảnh thứ hai mô tả một khu vực sản xuất trong nhà máy, minh họa ứng 

dụng của cơ điện tử trong tự động hóa công nghiệp. Hình ảnh này bao gồm máy móc 

tự động như cánh tay robot, băng chuyền và cảm biến, minh họa cách cơ điện tử tích 

hợp kỹ thuật cơ khí, điện tử và kiểm soát máy tính trong một môi trường sản xuất. 

Cả hai hình ảnh này đều đại diện cho những khía cạnh quan trọng của cơ điện 

tử, từ cách thức các bộ phận cơ bản hoạt động đến ứng dụng thực tế của chúng trong 

môi trường công nghiệp. 

1.2 Giới thiệu chức năng công nghệ của hệ thống cân. 

Mô Tả Chi Tiết Các Loại Hệ Thống Cân và lí do sử dụng hệ thống Cân tự cân bằng. 

1.2.1. Hệ Thống Cân Cơ Học: 

Cách Thức Hoạt Động: Hệ thống cân cơ học sử dụng nguyên lý cân bằng lực cơ 

học, thường qua hệ thống đòn bẩy và quả cân cân bằng. Khi một vật được đặt lên bàn 

cân, lực tác động lên quả cân được cân bằng với trọng lượng của vật, cho phép đo 

lường trực tiếp. 

Cấu Trúc: Gồm một bàn cân, đòn bẩy, và hệ thống quả cân. Đơn giản về mặt 

cấu trúc, dễ dàng quan sát và hiểu cách hoạt động. 

Ứng Dụng: Phù hợp cho việc cân đơn giản như trong ngành nông nghiệp, 

thương mại, hoặc các bưu kiện nhẹ trong giao thông vận tải. 


