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PHẦN MỞ ĐẦU 

1. Tính cấp thiết của đề tài 

Khi robot được ứng dụng trong lĩnh vực dịch vụ, vấn đề đặt ra là làm cách nào 

để xây dựng một nền tảng có thể quản lý hệ thống dịch vụ một cách hiệu quả mang lại 

giá trị cộng thêm từ hệ thống. Nền tảng đó cần có các tính năng như thu thập dữ liệu 

từ hệ thống, kết nối phần cứng, cảnh báo phần cứng, tổng hợp báo cáo, tổng hợp dữ 

liệu lịch sử, cơ sở dữ liệu và cài đặt các kết nối điều hành từ xa.  

Đề tài góp phần vào việc giải quyết các vấn đề hết sức cần thiết và ứng dụng trong các 

hệ sinh thái thông minh của quá trình chuyển đổi số đang diễn ra trong xã hội trên nhiều lĩnh 

vực của Việt Nam. 

2. Mục đích nghiên cứu 

Đề tài luận văn này xây dựng nền tảng hệ thống thu nhận dữ liệu và điều khiển từ xa 

hệ thống tích hợp robot dịch vụ thay thế con người bao gồm hệ thống tự động hóa thao tác cố 

định và hệ thống thao tác tinh xảo quỹ đạo lập trình được, để từ đó có thể triển khai các mô 

hình kinh doanh dịch vụ thông minh, đem lại hiệu quả kinh tế và tối ưu trong khâu quản lý và 

vận hành robot trong lĩnh vực dịch vụ. Các robot không nhất thiết dạng cánh tay mà có thể có 

các dạng cơ cấu chấp hành để thực hiện các dịch vụ khác nhau. Do điều kiện phần cứng nên 

đề tài tập trung vào loại robot có thao tác cố định.  

Xây dựng được một hệ thống điều khiển và thu nhận dữ liệu cho robot dịch vụ dạng 

thao tác cố định để tối ưu chi phí để triển khai hiệu quả tại các cửa hàng kinh doanh lĩnh vực 

ẩm thực ăn uống như nhà hàng, khách sạn, căn-tin, các cửa hàng thức ăn nhanh, … 

3. Đối tượng và phạm vi nghiên cứu 

Đối tượng nghiên cứu 

Xây dựng nền tảng một hệ thống thu nhận dữ liệu từ các hoạt động của một trạm robot 

gồm các cơ cấu tác động thực hiện các thao tác nấu bếp với các cơ cấu chấp hành tương ứng 

ở mức độ cơ bản và là bước quan trọng nhất của hệ thống đó là thu thập dữ liệu phần cứng 

điều khiển cấp thấp, để từ đó có các bước phát triển tiếp theo. 
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Phạm vi nghiên cứu 

Xây dựng nền tảng hệ thống thu nhận dữ liệu trong mạng cục bộ LAN cho một trạm 

robot dịch vụ. Lập trình điều khiển cấp thấp trạm robot này dùng bộ điều khiển logic khả trình 

công nghiệp PLC. Các biến I/O của PLC và các thanh ghi cấu hình hệ thống PLC được xây 

dựng thông qua các định nghĩa Tag trên một phần mềm OPC Server chạy trên Windows. Một 

chương trình sẽ truy xuất các Tag này để thực hiện tính năng giám sát hoạt động của hệ thống. 

Các dữ liệu thu nhận được sẽ được tiếp tục khai thác với các tính năng truy vấn cơ sở dự liệu, 

tạo báo cáo, các cảnh báo, vẽ đồ thị không nằm trong phạm vi nghiên cứu của đề tài này (có 

thể được khảo sát trong các các đề tài khác). 

Phương pháp nghiên cứu 

Các thiết bị được sử dụng: máy tính Laptop, bộ điều khiển logic khả trình (PLC, 

Programmble Logic Controller), robot dịch vụ là dạng máy móc tự động được chuyên môn 

hóa một tác vụ nào đó được điều khiển bằng PLC; tuy nhiên thiết bị này sẽ được giả định tối 

thiểu trên phần mềm và phần cứng phù hợp để minh họa quy trình hoạt động của hệ thống. 

Các công cụ lập trình được sử dụng: công cụ lập trình Visual Studio C#, phần mềm 

OPC Server KepServerEX, phần mềm lập trình PLC GXWork2. 
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CHƯƠNG 1: NGHIÊN CỨU TỔNG QUAN 

1.1. Tổng quan về robot dịch vụ 

Đề tài này xem xét hai loại robot được định hướng ứng dụng vào lĩnh vực dịch vụ, đó 

là, Robot có thao tác cố định và đơn giản như các hệ tự động hóa hoạt động trình tự và Robot 

có lớp thao tác chuyển động phức tạp và lập trình được như robot cộng tác (cobot).  

Robot điều khiển trình tự thường là sự kết hợp của các cơ cấu chấp hành cơ bản như 

cơ cấu chuyển động tịnh tiến và và cơ cấu chấp hành chuyển động quay để tạo ra chuyển động 

phức tạp hơn với 1-3 bậc tự do để giả lập các thao tác nào đó theo yêu cầu thực tế. 

Robot cộng tác (collaborate robot - cobot) là một loại robot được thiết kế để làm việc 

chung với con người trong một không gian chung. Robot cộng tác có ưu điểm là cấu trúc nhỏ 

họn, độ tin cậy cao, tiêu thụ điện năng thấp, dễ xử lý và giá thành rẻ. Những tính năng này 

làm cho robot cộng tác rất hiệu quả để áp dụng rộng rãi cho nhiều ngành công nghiệp và cuộc 

sống. Ngày nay, robot cộng tác không chỉ cách mạng hóa ngành công nghiệp sản xuất, chúng 

còn được sử dụng kết hợp với các công nghệ hiện tại để đổi mới các ngành dịch vụ nhằm tăng 

giá trị thực và cho cuộc sống của chúng ta. 

1.2. Các thành phần hệ thống SCADA 

SCADA (Supervisory Control And Data Acquisition) là một hệ thống điều khiển giám 

sát và thu thập dữ liệu một hệ thống điều khiển nhằm hỗ trợ con người điều hành và quản lý 

hệ thống hiệu quả. Một hệ SCADA có các thành phần cơ bản sau:  

▪ Trạm điều khiển giám sát trung tâm 

▪ Trạm thu thập dữ liệu trung gian 

▪ Hệ thống truyền thông 

▪ Giao diện người – máy HMI 

1.3. Bộ điều khiển logic khả trình 

Bộ điều khiển logic khả trình (PLC - Programmable Logic Controller) là thiết bị cho 

phép thực hiện linh hoạt các giải pháp điều khiển logic thông qua một ngôn ngữ lập trình. 

Người sử dụng có thể lập trình để thực hiện một loạt trình tự các sự kiện. Một khi sự kiện 

được kích hoạt, nó bật ON hay OFF thiết bị điều khiển bên ngoài được gọi là thiết bị vật lý. 
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Một bộ điều khiển lập trình sẽ liên tục “lặp” trong chương trình do “người sử dụng lập ra” 

chờ tín hiệu ở ngõ vào và xuất tín hiệu ở ngõ ra tại các thời điểm đã lập trình. 

1.4. Hệ thống OPC Server – KepServerEX 

OPC được viết tắt từ OLE for Process Control, với OLE là Object Linking and 

Embedding. OPC là 1 chuẩn giao tiếp dữ liệu giữa các phần mềm theo cơ chế client-server, 

được sử dụng rộng rãi trong công nghiệp, đảm bảo tính linh hoạt và tương thích giữa các 

thành phần từ nhiều hãng sản xuất khác nhau trong hệ thống.  

KepserverEX là một tiêu chuẩn tương tác giao diện phần mềm cho phép trao đổi dữ 

liệu an toàn và đáng tin cậy giữa các chương trình windows và các thiết bị phần cứng công 

nghiệp bao gồm các loại PLC, các bộ điều khiển truyền thông Modbus, Profibus, Profinet,…. 

KepserverEX độc lập với các nền tảng và đảm bảo truyền thông tin liên tục trên nhiều thiết 

bị của các nhà cung cấp khác nhau. 

1.5. Kết luận chương 

Chương này trình bày các khái niệm cơ bản hình thành nên một ứng dụng của robot 

trong lĩnh vực dịch vụ, bao gồm robot cộng tác, cấu hình cho OPC server (dùng phần mềm 

KepserverEX), các định dạng dữ liệu giữa bộ điều khiển khả trình PLC và dữ liệu giám sát 

trên phần mềm C#. Robot dịch vụ cần giám sát bao gồm 2 lớp: lớp realtime robot và lớp non-

realtime robot. Trong đề tài này tập trung vào lớp non-realtime robot: đó là các thiết bị tự 

động hóa có thao tác cố định dùng PLC hoặc robot cộng tác hoạt động theo chế độ Poitn-To-

Point (nếu cần thiết), không có các quỹ đạo phức tạp cần phải bám theo (tracking). Một hệ 

thống robot thuộc lớp non-realtime là phổ biến chiếm nhiều ứng dụng trong lĩnh vực dân dụng 

sẽ được khảo sát trong đề tài này.  
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CHƯƠNG 2: THIẾT KẾ I/O HỆ THỐNG ROBOT DỊCH VỤ 

2.1. Mô tả hệ thống 

Hệ thống robot dịch vụ giả định là một trạm phục vụ bếp nấu tự động là sự tích hợp 

của các cơ cấu chấp hành như sau (hình 2.1):  

▪ Thiết bị nấu ăn dạng trộn 

▪ Hệ thống van cấp dầu, van nước rữa xả 

▪ Hệ thống gia nhiệt 

▪ Hệ thống cấp liệu 

▪ Thiết bị cánh tay robot thao tác cố định (không lập trình được) 

 

Hình 2.1: Hệ thống bếp nấu tự động 

 

Hình 2.2: Mô hình kết nối hệ thống thu nhận dữ liệu cho robot dịch vụ  

     (a) Robot có quỹ đạo cố định, (b) Robot có quỹ đạo phức tạp  
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2.2. Thiết kế hệ thống 

Thiết kế hệ thống cơ khí bếp nấu phục vụ lĩnh vực phục vụ ăn uống F&B và phân tích 

hoạt động (điều khiển trình tự) của bếp để làm cơ sở từ đó cấp phát Input/Output cho toàn bộ 

hệ thống. Với các I/O đã được cấp phát như trên ta tiến hành lập trình PLC theo trình tự đã 

thiết kế và đề xuất các biến bộ nhớ (cờ M và thanh ghi D) trên PLC cần giám sát để khai báo 

cấu hình các Tags tương ứng trên phần mềm OPC-Server là KepServerEX. Các Tags này 

đóng vai trò quan trọng của hệ thống và được truy vấn trạng thái và giá trị của chúng thông 

qua một I/O Server dùng C# hình thành một hệ giám sát (SCADA) cho hệ thống.  

2.3. Nguyên lý vận hành hệ thống 

 

//********************************************** 

// Khởi động quy trình nấu 

//********************************************** 

(0) Bước 0 (S0): Khởi tạo các biến liên quan đến điều khiển quy trình nấu,  

(1) Bước 1 (S1): Nhấn nhút START, bật van định lượng cấp dầu Valve_Oil với liều lượng 

thời gian t_oil_1 

(2) Bước 2 (S2): SET cơ cấu tác động hệ thống gia nhiệt Actuator_Temp với nhiệt độ T_1 

trong thời gian 2 giây (để đạt nhiệt độ mong muốn) 

//********************************************** 

// Cấp nguyên liệu 1 và thực hiện thao tác trộn 

//********************************************** 

(3) Bước 3 (S3): OUT cơ cấu chấp hành cấp liệu Actuatua_Ingredients với tham số 

ingredient_1 trong thời gian 3 giây 

(4) Bước 4 (S4): SET cơ cấu chấp hành Tag_Ingredients_Push lật khay nguyên liệu và 

RESET trong thời gian 2 giây 

(5) Bước 5 (S5): SET Actuator_Cover đóng nắp lần 1 trong thời gian 2 giây 

(6) Bước 6 (S6): SET Motor_ Blending trộn lần 1 với tham số  

▪ Tốc độ  speed_blending_1  

▪ Thời gian  time_blending_1 
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     RESET Motor_ Blending dừng trộn lần 1 trong thời gian 2 giây 

(7) Bước 7 (S7): RESET Actuator_Cover mở nắp lần 1 trong thời gian 2 giây 

//********************************************** 

// Cấp nguyên liệu 2 và thực hiện thao tác trộn 

//********************************************** 

(8) Bước 8 (S8): OUT cơ cấu chấp hành cấp liệu Actuator_Ingredients với tham số 

ingredient_2 trong thời gian 3 giây 

(9) Bước 9 (S9): SET cơ cấu chấp hành Ingredients_Push lật khay nguyên liệu trong và 

RESET trong thời gian 2 giây 

(10) Bước 10 (S10): SET Actuator_Cover đóng nắp trong thời gian 2 giây 

(11) Bước 11 (S11): SET Motor_ Blending trộn lần 2 với tham số  

▪ Tốc độ  speed_blending_2  

▪ Thời gian  time_blending_2 

RESET Motor_ Blending dừng trộn lần 2 trong thời gian 2 giây 

(12) Bước 12 (S12): RESET Actuator_Cover mở nắp lần 2 trong thời gian 2 giây 

//********************************************** 

// Cấp nguyên liệu 3 và thực hiện thao tác trộn 

//********************************************** 

(13) Bước 13 (S13): OUT cơ cấu chấp hành cấp liệu Actuatua_Ingredients với tham số 

ingredient_3 trong thời gian 3 giây 

(14) Bước 14 (S14): SET cơ cấu chấp hành Ingredients_Push lật khay nguyên liệu trong 

thời gian 2 giây và RESET trong thời gian 2 giây 

(15) Bước 15 (S15): SET Actuator_Cover đậy nắp lần 3 trong thời gian 2 giây 

(16) Bước 16 (S16): SET Motor_ Blending trộn lần 3 với tham số  

▪ Tốc độ  speed_blending_3  

▪ Thời gian  time_blending_3 

RESET Motor_ Blending dừng trộn lần 3 trong thời gian 2 giây 
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(17) Bước 17 (S17): RESET Actuator_Cover mở nắp lần 3 trong thời gian 2 giây 

//********************************************** 

// Cấp nguyên liệu 4 và thực hiện thao tác trộn 

//********************************************** 

(18) Bước 18 (S18): OUT cơ cấu chấp hành cấp liệu Actuatua_Ingredients với tham số 

ingredient_4 trong thời gian 3 giây 

(19) Bước 19 (S19): SET cơ cấu chấp hành Ingredients_Push lật khay nguyên liệu trong 

thời gian 2 giây và RESET trong thời gian 2 giây 

(20) Bước 20 (S20): SET Actuator_Cover đậy nắp lần 4 trong thời gian 2 giây 

(21) Bước 21 (S21): SET Motor_ Blending trộn lần 4 với tham số  

▪ Tốc độ  speed_blending_4  

▪ Thời gian  time_blending_4 

RESET Motor_ Blending dừng trộn lần 4 trong thời gian 2 giây 

(22) Bước 22 (S22): RESET Actuator_Cover mở nắp lần 4 trong thời gian 2 giây 

//********************************************** 

// Thao tác xốc thức ăn 

//**********************************************  

(23) Bước 23 (S23): SET van định lượng cấp dầu Valve_Oil với liều lượng thời gian t_oil_2 

(24) Bước 24 (S24): SET cơ cấu tác động hệ thống gia nhiệt Actuator_Temperature với 

nhiệt độ T_2 

(25) Bước 25 (S25): SET cơ cấu chấp hành Actuator_Hand với tham số 

▪ Mode   sharking_mode 

▪ Thời gian  time_sharking 

RESET cơ cấu chấp hành Actuator_Hand dừng xốc trong thời gian 2 giây 

(26) Bước 26 (S26): RESET cơ cấu tác động hệ thống gia nhiệt Actuator_Temperature tắt 

gas trong vòng 2 giây 

//********************************************** 
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// Thao tác đổ thức ăn ra dĩa 

//********************************************** 

(27) Bước 27 (S27): SET cơ cấu chấp hành Actuator_Hand với tham số 

▪ Mode   foodout_mode 

▪ Thời gian  time_foodout 

RESET cơ cấu chấp hành Actuator_Hand về vị trí Home trong thời gian 2 giây 

//********************************************** 

// Thao tác rữa lòng chảo và thanh trộn 

//********************************************** 

(28) Bước 28 (S28): SET Actuator_Cover đóng nắp lần 5 trong thời gian 2 giây 

(29) Bước 29 (S29): SET van nước rửa chảo Valve_Cleaning với thời gian t_cleaning  

(30) Bước 30 (S30): SET Motor_ Blending trộn lần 5 trong thời gian 5 giây 

RESET Motor_ Blending dừng trộn lần 5 trong thời gian 2 giây 

(31) Bước 31 (S31): RESET Actuator_Cover mở nắp trong thời gian 2 giây 

//********************************************** 

// Thao tác đổ nước rữa chảo ra ngoài và trán lại lòng chảo 

//********************************************** 

(32) Bước 32 (S32): SET cơ cấu chấp hành Actuator_Hand với tham số 

▪ Mode   waterout_mode (đổ nước ra ngoài) 

▪ Thời gian  time_waterout 

RESET cơ cấu chấp hành Actuator_Hand về Home trong thời gian 2 giây 

(33) Bước 33 (S33): SET cơ cấu chấp hành Actuator_Hand với tham số 

▪ Mode   wasing_mode (úp chảo và tráng nước cho chảo) 

▪ Thời gian  time_wasing 

SET van nước tráng chảo Valve_Wasing với thời gian t_wasing 
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(34) Bước 34 (S34): RESET cơ cấu chấp hành Actuator_Hand về vị trí Home ban đầu trong 

thời gian 2 giây 

//********************************************** 

// Kết thúc quy trình nấu 

//********************************************** 

2.4. Thống kê thiết bị trong bài toán 

Bảng 2.1: Bảng cấp phát I/O trên PLC và cấp phát Tag trên MX-OPC 

TT Tên thiết bị Định dạng Địa chỉ Tag (MX OPC) Ghi chú 

1 Valve_Oil bool M0→Y0 Tag_Valve_Oil Van cấp dầu định lượng theo thời gian 

2 t_oil_1 WORD D0 Tag_t_Oil_1 Thời gian châm dầu cho chế độ trộn 

3 t_oil_2 WORD D1 Tag_t_Oil_2 Thời gian châm đầu cho chế độ lắc chảo 

4 Actuator_Cover bool M1→Y1 Tag_Actuator_Cover Đóng/mở nắp chảo 

5 Actuator_Temp bool M2→Y2 Tag_Actuator_Temp Đóng/mở bộ gia nhiệt 

6 T_1 WORD D2 Tag_T_1 Nhiệt độ nấu ăn 1 

7 T_2 WORD D3 Tag_T_2 Nhiệt độ nấu ăn 2 

8 T_3 WORD D4 Tag_T_3 Nhiệt độ nấu ăn 3 (dự phòng) 

9 Motor_Blending bool M3→Y3 Tag_Motor_Blending Đóng/mở động cơ trộn 

10 speed_blending_1 WORD D5 Tag_speed_blending_1 Tốc độ động cơ trộn nguyên liệu 1 

11 speed_blending_2 WORD D6 Tag_speed_blending_2 Tốc độ động cơ trộn nguyên liệu 2 

12 speed_blending_3 WORD D7 Tag_speed_blending_3 Tốc độ động cơ trộn nguyên liệu 3 

13 speed_blending_4 WORD D8 Tag_ speed_blending_4 Tốc độ động cơ trộn nguyên liệu 4 

14 time_blending_1 WORD D9 Tag_time_blending_1 Thời gian trộn nguyên liệu 1 

15 time_blending_2 WORD D10 Tag_time_blending_2 Thời gian trộn nguyên liệu 2 

16 time_blending_3 WORD D11 Tag_time_blending_3 Thời gian trộn nguyên liệu 3 

17 time_blending_4 WORD D12 Tag_time_blending_4 Thời gian trộn nguyên liệu 4 

18 Actuator_Ingredients bool M4→Y4 Tag_Actuator_Ingredients Đóng/mở cơ cấu cấp liệu 

19 ingredient_1 WORD D13 Tag_ingredient_1 Vị trí nguyên liệu 1 

20 ingredient_2 WORD D14 Tag_ingredient_2 Vị trí nguyên liệu 2 

21 ingredient_3 WORD D15 Tag_ingredient_3 Vị trí nguyên liệu 3 
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22 ingredient_4 WORD D16 Tag_ingredient_4 Vị trí nguyên liệu 4 

23 Ingredients_Push bool M5→Y5 Tag_Ingredients_Push Đóng/mở lật khay nguyên liệu 

24 Actuator_Hand bool M6→Y6 Tag_Actuator_Hand Đóng/mở 3 thao tác tay cho chảo 

25 mode WORD D17 Tag_mode Chế độ thao tác: xốc, lấy thức ăn, rữa 

26 time_sharking WORD D18 Tag_time_sharking Thời gian xốc chảo 

27 time_foodout WORD D19 Tag_time_foodout Thời gian lấy thức ăn ra dĩa 

28 time_waterout WORD D20 Tag_time_waterout Thời gian đổ nước rữa chảo ra bể 

29 time_washing WORD D21 Tag_time_washing Thời gian úp chảo tráng nước lòng chảo 

30 Valve_Cleaning bool M7→Y7 Tag_Valve_Cleaning Đóng/mở van nước rữa chảo 

31 t_cleaning WORD D22 Tag_t_cleaning Thời gian châm nước rữa chảo 

32 Valve_Wasing bool M8→Y10 Tag_Valve_Wasing Đóng/mở van nước tráng chảo 

33 t_wasing WORD D23 Tag_t_wasing Thời gian châm nước tráng chảo 

 

2.5. Lập trình điều khiển trên PLC  

Với thiết kế quy trình điều khiển trình tự của máy nấu ăn tự động trong mục 2.2 chương 

trình PLC điều khiển trình tự chuyên dùng dùng cơ chế Step Ladder (STL) được lập trình và 

cài đặt.    

2.6. Khai báo Tag trong KepserverEX 

Các biến Tag được khai báo tương ứng trên OPC KepserverEX để truy xuất các biến 

trên PLC, Các biến này được dùng để điều khiển và giám sát hệ thống hoạt động  

 

    Hình 2.19: Các biến Tag tương ứng được cài đặt trên phần mềm KepserverEX 
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CHƯƠNG 3: XÂY DỰNG HỆ THỐNG THÔNG TIN 

3.1. Thiết kế và cài đặt tác vụ truy xuất thông tin  

3.1.1 Tạo class “class_KEPServerEX.cs” 

Class này là dùng khai báo chương trình con kết nối dữ liệu. Cũng như khi lập trình 

PLC, đế rút gọn chương trình chính hoặc một số chức năng có thế dùng chung, người lập trình 

sẽ sử dụng các chương trình con để rút rút gọn và giảm dung lượng chương trình cũng như 

nâng cao tính logic cho chương trình PLC, từ đó nâng cao hiệu suất chương trình. 

Bước 1: Thêm mới class 

 

 

Bước 2: Đặt tên class và nhấn Add 
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Bước 3: Chương trình "class_KEPServerEX.cs” 

Xem PHỤ LỤC P2.1 

Bảng 3.1: Giải thích chương trình "class_KEPServerEX.cs” 

  

1 public static string[] tagread(int tagnumber) 

 

Chương trình con khai báo tag cho project, trong đó đầu vào của chương trình con 

là "tagnumber" với định dạng dữ liệu là int, số lượng tag trong projects, số lượng 

tag trong chương trình con này sẽ thay đổi theo project cụ thể khi lập trình giao 

diện Visual studio. 

2 

string tagID_l = "Channell.Devicel.tagNamel";  

string tagID_2 = "Channell.Devicel.tagName2”;  

string tagID_3 = "Channell.Devicel.tagName3";  

string tagID_4 = "Channell.Devicel.tagName4"; 

 

Thực hiện khai báo tag với ID là 1 (taglD_l), đường dẫn của tag trong 

KEPServerEX sẽ là "Channel.Device.tên tag", trong trường hợp này tên channel là 

"Channel1", tên device là "Device1" và tên tag là "tag_Bool", ghép 3 thành phần 

này lại với nhau ta có ID tag đã khai báo trong KEPServerEX. 

3 string[] tags; 

 

Tạo mảng (array) có tên "tags" với định dạng là String 

4 tags = new string[tagnumber]; 

Khai báo array "tags" với độ dài là số lượng tag của project "tagnumber". 

5 

tags.SetValue(tagID_l, 1);  

tags.SetValue(tagID_2, 2);  

tags.SetValue(tagID_3, 3);  

tags.Setvalue(tagID_4, 4); 
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Đưa tên tag "taglD_l" vào mảng "tags" ở vị trí 1. 

6 public static Int32[] tagID(int tagnumber) 

 

Chương trình này là mặc định cho toàn bộ project, do đó không cần sửa khi tạo các 

project khác nhau, mục đích của chương trình con này là tạo ra một mảng (array) 

ID của các tag đã khai báo để đưa vào OPC nhằm kết nối với KEPServerEX. 

3.1.2 Lập trình cho Form chính 

Bước 1: Sử dụng hàm using thêm "OPCAutomation" vào projects 

Bước 2: Khai báo kết nối và định nghĩa các thuộc tính cho OPC 

Bước 3: Tạo chương trình con kết nối OPC KEPServerEX 

Bước 4: Đọc dữ liệu tag từ KEPServerEX và hiển thị giá trị tag lên textbox 

3.2. Tính năng WatchDog  

Watchdog sử dụng để giám sát trạng thái kết nối giữa Visual Studio và PLC, nếu trong 

trường hợp quá thời gian cài đặt mà không có kết nối giữa PLC và Visual studio thì phần 

mềm sẽ tự động connect lại cho đến khi trạng thái kết nối trở lại bình thường. 

Ở PLC tạo 1 bộ đếm, bộ đếm này thực hiện chức năng Watchdog, bộ đếm sẽ đếm lặp 

lại từ 0-20, trong điều kiện kết nối bình thường thì Visual studio nhận dạng được bộ đếm luôn 

tăng sau mỗi giây tức là kết nối ổn định, trong một trường hợp nào đó dẫn đến Visual studio 

không thể kết nối được với PLC nữa, tức là lúc này ở phía visual studio bộ đếm không tăng, 

phần mềm sẽ phán đoán kết nối bị mất, lúc này phần mềm hiển thị cảnh báo mất kết nối, dễ 

dàng giúp người vận hành phát hiện và kiểm tra khắc phục sự cố. 

 

Hình 3.1: Chương trình tạo bộ đếm cho tính năng WatchDog 
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3.3. Tính năng quản lý người dùng  

Người dùng có thể phân thành nhiều cấp khác nhau, nhưng trong đề tài giới thiệu 2 

cấp, cấp quản lý và cấp thao tác giám sát. Xem bảng bên dưới 

▪ Cấp quản lý (Administrator): có toàn quyền vận hành hệ thống 

▪ Cấp giám sát (Operator): chỉ được thao tác các nút nhấn điều khiển vận hành, không 

được ghi dữ liệu 

▪ Chưa đăng nhập: chỉ được xem, không được thao tác, không được ghi dữ liệu 

 

             Hình 3.2: Cửa sổ đăng nhập 

3.4.  Các kết quả thử nghiệm 

Thông qua các các khai báo Tag trên phần mềm OPC, hoạt động thu nhận dữ liệu thông 

qua chương trình con “datascan”, hoạt động điều khiển thông qua chương trình con ghi vào 

biến PLC, cùng các tính năng Watchdog và quản lý người dùng được tích hợp lập trình có thể 

quan sát toàn bộ các kết quả đọc ghi dử liệu thông qua giao diện  đồ họa như trên Hình 3.3 và 

Hình 3.4.   

 

Hình 3.3: Giao diện màn hình giám sát chính 
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Hình 3.4: Giao diện màn hình cài đặt tham số cho PLC 

 

 

Hình 3.5: Giao diện màn hình AboutUs 
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CHƯƠNG 4: KẾT LUẬN VÀ HƯỚNG PHÁT TRIỂN 

4.1. Kết luận 

Đề tài mang tính ứng dụng theo tinh thần của định hướng ứng dụng của luận văn Thạc 

sĩ. Luận văn tập trung giải mã công nghệ từ một thiết bị có trên thị trường và từ đó tìm cách 

cải tiến tính năng và hạ giá thành sản phẩm phù hợp với thị trường Việt Nam. Với hệ thống 

giám sát dùng OPC server, hệ thống dễ dàng mở rộng cho nhiều thiết bị bếp khác với các tính 

năng khác. Các ứng dụng thực tế dạng này không được các hãng sản xuất trên thế giới công 

bố rộng rãi về công nghệ, mã nguồn….nên đề tài đóng góp nền tảng ban đầu cho xu hướng 

chuyển đổi số và công nghệ 4.0 vào các lĩnh vực dịch vụ trong xu hướng thành phố thông 

minh đã và đang hình thành tại Việt Nam.  

(1) Xây dựng nền tảng một hệ thống thu nhận dữ liệu từ các hoạt động của một trạm robot 

gồm các cơ cấu tác động thực hiện các thao tác nấu bếp với các cơ cấu chấp hành có chuyển 

động cố định. 

(2) Hệ thống robot dịch vụ trên là sự tích hợp của các cơ cấu chấp hành như sau:  

▪ Thiết bị nấu ăn dạng trộn 

▪ Hệ thống van cấp dầu, van nước rữa xả 

▪ Hệ thống gia nhiệt 

▪ Hệ thống cấp liệu 

▪ Thiết bị cánh tay robot thao tác cố định (không lập trình được) 

(3) Thiết kế quy trình nấu bếp chung với các bước trình tự chung và cấp phát I/O cho hệ thống 

hoạt động được. 

(4) Lập trình điều khiển trình tự trên PLC trình tự quy trình nấu trên 

(5) Xây dựng Tag cần giám sát và điều khiển trên phần mềm KepserverEX 

(6) Lập trình C# truy xuất các giá trị Tag trên KepserverEX để sử dụng cho mục đích giám 

sát và điều khiển của hệ thống  

(7) Hệ thống được kiểm chứng bằng cách cho chương trình bếp chạy trên PLC và giám sát 

trình tự đó trên phần mềm C#. 
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4.2. Hướng phát triển 

Đề tài đã thực hiện thành công quá trình thu nhận dữ liệu bao gồm các biến I/O sử 

dụng trên PLC ở điều khiển cấp thấp. Đây là bước quan trọng nhất của hệ thống thu nhận dữ 

liệu vì là bước trung gian giữa điều khiển cấp thấp và quản lý cấp cao của hệ thống. Sau khi 

dữ liệu được thu nhận đầy đủ về máy tính trung tâm thông qua phần mềm OPC server 

KepserverEX, các dữ liệu có thể được tiếp tục khai thác ở các bước tiếp theo để tăng giá trị 

của hệ thống khi đưa vào sử dụng. Các hướng phát triển của đề tài như sau: 

- Xây dựng cơ sở dữ liệu (SQL Server) để dữ liệu hoạt động được lưu trữ và truy vấn 

- Xây dựng tính năng báo cáo (Report Server) dựa trên truy vấn cơ sở dữ liệu hệ thống 

để người chủ sở hữu có các báo cáo trong quá trình hoạt động kinh doanh của hệ thống. 

- Xây dựng tính năng cảnh báo (Alarm server) vẽ đồ thị (Trend server).   

- Xây dựng ngôn ngữ quy trình nấu các món ăn khác để dễ dàng xây dựng quy trình 

mới 

- Xây dựng hệ thống thu nhận dữ liệu cho robot dạng thao tác phức tạp lập trình được 

(ví dụ robot cộng tác) để mở rộng hệ thống đầy đủ toàn diện hơn cho lĩnh vực dịch vụ. 

- Xây dựng hệ thống SCADA dùng Webserver và cài đặt trên Cloud để tăng tính linh 

hoạt quản lý trên các hệ thống. 

 

 


