KỸ THUẬT SỐ

1. Tên học phần  
: KỸ THUẬT SỐ

2. Mã học phần
: DDT104

3. Số tín chỉ        
: 2 (2, 0, 4)
4. Trình độ          
: Dành cho sinh viên năm thứ 2 
5. Phân bố thời gian

· Lên lớp
: 30 tiết
· Thực tập phòng thí nghiệm   :   0 tiết
· Thực hành 
:   0 tiết
· Tự học 
: 60 tiết
6. Điều kiện tiên quyết 
: Điện tử cơ bản (a)
7. Mục tiêu của học phần

Hoàn tất học phần sinh viên đạt được các mục tiêu sau:

· Nắm vững được lý thuyết về các hệ thống số đếm

· Nắm vững được lý thuyết nền tảng về đại số Boolean, biết vận dụng để phân tích và thiết kế mạch tổ hợp số.
· Biết phương pháp thiết kế hệ tổ hợp, hệ tuần tự
· Hiểu rõ được cấu tạo và nguyên lý hoạt động của các mạch logic lập trình. có khả năng phân tích sữa chữa và thiết kế được một số mạch số cơ bản.
8. Mô tả vắn tắt nội dung học phần

Môn học cung cấp những kiến thức cơ bản trong lĩnh vực kỹ thuật số: các hệ thống số, các cổng Logic, Flip Flop để khảo sát các mạch điện tử số, phân tích lý luận logic và thiết kế các mạch số.

9. Nhiệm vụ của sinh viên

Tham dự học, thảo luận, kiểm tra, thi theo qui chế 04/1999/QĐ-BGD&ĐT, qui định 25/2006/QĐ-BGD&ĐT và qui chế học vụ hiện hành của nhà trường 

· Dự lớp: trên 75% 

· Bài tập: trên lớp và ở nhà 

· Khác: theo yêu cầu của giảng viên

10. Tài liệu học tập 

· Sách, giáo trình chính

[1]. Giáo trình Kỹ thuật số, Khoa Điện-Điện tử CĐKT Lý Tự Trọng Tp.HCM
· Tài liệu tham khảo

[1]. Giáo trình TT Kỹ thuật xung số, Khoa Điện-Điện tử CĐKT Lý Tự Trọng, 2010.

[2]. Sơ đồ chân linh kiện bán dẫn, Dương Minh Trí, NXB KHKT, 2007.

[3]. Nguyễn Thúy Vân, Kĩ thuật số, NXB Khoa học và kĩ thuật, 1994.

[4]. Richard F.Tinder, Prentice Hall, Digital Engineering Design, 1991.

[5]. John F.Wakerly, Prentice Hall, Digital Design Principles and Practices, 1990. 

11. Tiêu chuẩn đánh giá sinh viên

· Dự lớp: trên 75% 

· Thảo luận theo nhóm

· Tiểu luận: không

· Kiểm tra thường xuyên

· Thi giữa học phần 

· Thi kết thúc học phần 

· Khác: theo yêu cầu của giảng viên

12. Thang điểm thi:  Theo học chế tín chỉ
13. Nội dung chi tiết học phần

	TT
	Nội dung
	Số tiết
	Phân bố thời gian
	Ghi chú

	
	
	
	Lí thuyết
	Thực hành
	Tự học
	

	1
	Chương 1: Các hệ thống số đếm
	4
	4
	
	8
	

	2
	Chương 2: Các Hàm - Cổng logic cơ bản.
	4
	4
	
	8
	

	3
	Chương 3: Đại số Boolean và thiết kế Logic
	4
	4
	
	8
	

	4
	Chương 4: Mạch tuần tự 
	2
	2
	
	4
	

	5
	Chương 5: Mạch ghi chuyển 
	2
	2
	
	4
	

	6
	Chương 6: Mạch đếm
	4
	4
	
	8
	

	7
	Chương 7: Mạch mã hóa
	4
	4
	
	8
	

	8
	Chương 8: Mạch giải mã
	2
	2
	
	4
	

	9
	Chương 8: Mạch đa hợp
	2
	2
	
	4
	

	10
	Chương 8: Mạch giải đa hợp
	2
	2
	
	4
	

	
	Tổng
	30
	30
	
	60
	


Ghi chú: 

- Giờ tự học không tính vào tổng số tiết

Chương 1: Các hệ thống số đếm

1.1 Hệ thống số thập phân.

1.2 Hệ thống số nhị phân.

1.3 Hệ thống số thập lục phân.

1.4 Hệ thống số bát phân.

1.5 Bảng liên hệ giữa các hệ thống số

1.6 Chuyển đổi giữa các hệ thống số

1.7 Các phép tính trong hệ nhị phân.

Chương 2: Các hàm – Cổng Logic cơ bản

2.1 Giới thiệu.

2.2 Cổng AND.

2.3 Cổng OR

2.4 Cổng NOT

2.5 Cổng NAND

2.6 Cổng NOR

2.7 Cổng EX-OR

2.8 Cổng EX-NOR

Chương 3: Đại số Boolean và Thiết kế logic

3.1 Đại số Boolean.
3.2 Định luật Demorgan

3.3 Bảng đồ Karnaugh

3.4 Thiết kế Logic.

Chương 4: Mạch tuần tự

4.1 Mô tả Flip Flop.

4.2 FF RS.

4.3 FF RST

4.4 FF JK

4.5 FF D

4.6 FF T.

Chương 5: Mạch ghi chuyển

5.1 Giới thiệu

5.2 Dữ liệu vào nối tiếp.

5.3 Dữ liệu vào song song

Chương 6: Mạch đếm

6.1    Giới thiệu

6.2    Mạch đếm nhị phân

6.3    Mạch đếm Modulo N

Chương 7: Mạch mã hóa

7.1   Mã BCD

7.2   Mạch mã hóa 2n = m

7.3   Mạch mã hóa thập phân -> BCD

Chương 8: Mạch giải mã 

8.1   Mạch giải mã 2n = m

8.2   Mạch giải mã BCD -> thập phân

8.3   Mạch giải mã BCD -> 7 đoạn

Chương 9: Mạch đa hợp 

9.1   Giới thiệu

9.2   Nguyên lý mạch đa hợp

9.3   Khảo sát IC đa hợp

Chương 10: Mạch giải đa hợp 

10.1   Giới thiệu

10.2   Nguyên lý mạch giải đa hợp

10.3   Khảo sát IC giải đa hợp

14. Phê duyệt   

                                                            Tp. HCM, ngày   tháng    năm 20 


ĐIỀU KHIỂN LẬP TRÌNH PLC1

1. Tên học phần
: ĐIỀU KHIỂN LẬP TRÌNH PLC1
2. Mã học phần
: DDT108

3. Số tín chỉ        
: 2 (2,0,4) 
4. Trình độ          
: Dành cho sinh viên năm thứ 4 
5. Phân bố thời gian

· Lên lớp
: 30 tiết  
· Thực tập phòng thí nghiệm    :   0 tiết
· Thực hành 
: 0 tiết
· Tự học                                     : 60 tiết
6. Điều kiện tiên quyết 
:  Thực tập Kỹ thuật số (a)
Điều khiển lập trình PLC1 là học phần lý thuyết chuyên ngành, được giảng dạy vào năm thứ ba, học kì 5 của ngành đào tạo Công Nghệ Kỹ Thuật Điện - Điện Tử. 

Để tiếp thu được nội dung học phần điều khiển lập trình PLC1, sinh viên phảiđược trang bị kiến thức học phần:Thực tập kỹ thuật số

7. Mục tiêu của học phần

Sau khi học xong học phần này, sinh viên thực hiện được

· Trình bày được cấu tạo khối và nguyên lý hoạt động của một bộ PLC.

· Trình bày được các khái niệm cơ bản về lập trình PLC.

· Thực hiện được việc lập trình ứng dụng đơn giản trong công nghiệp cho PLC của hãng OmRon và Siemens. 

· Hiểu biết các cách thức lập trình PLC. 

· Vận dụng được kỹ năng lập trình PLC trong các ứng dụng đơn giản.

· Sử dụng được phần mềm lập trình của hãng OmRon và Siemens (cho PLC CPM2A và S7-200).

8. Mô tả vắn tắt nội dung học phần 


- Cấu tạo phần cứng và nguyên tắc hoạt động của phần mềm trong hệ thống điều khiển lập trình PLC.


-  Một số chương trình đơn giản.


- Thực hiện một số bài toán ứng dụng đơn giản trong công nghiệp theo yêu cầu.

9. Nhiệm vụ của sinh viên

Tham dự học, thảo luận, kiểm tra, thi theo qui chế 04/1999/QĐ-BGD&ĐT, qui định 25/2006/QĐ-BGD&ĐT và qui chế học vụ hiện hành của nhà trường 

· Dự lớp: lí thuyết trên 75% , thực hành bắt buộc 100%

· Bài tập: trên lớp, phòng thí nghiệm và ở nhà 

· Dụng cụ và học liệu:

· Khác: Theo yêu cầu của giảng viên

10. Tài liệu học tập 

· Sách, giáo trình chính

[1]. Giáo trình điều khiển lập trình PLC - Khoa điện - điện tử, Trường CĐKT Lý Tự Trọng
-
Tài liệu tham khảo
[1]. Tự động hóa với Simatic S7-200, Trung tâm Hợp tác Đào tạo, ĐH Bách Khoa Hà Nội.
[2]. TS.Nguyễn Như Hiền, TS.Nguyễn Mạnh Tùng - Giáo trình điều khiển Logic và PLC - NXB KHTN và CN Hà Nội - 2007.

[3]. Tự học PLC của hãng OmRon - NXB Lao động - Xã Hội.

[4]. Giáo trình lập trình PLC - NXB Xây Dựng. 
11. Tiêu chuẩn đánh giá sinh viên

· Dự lớp:lí thuyết trên 75%, thực hành bắt buộc 100% 

· Thảo luận theo nhóm

· Tiểu luận: không

· Báo cáo thực hành

· Kiểm tra thường xuyên

· Thi giữa học phần 

· Thi kết thúc học phần 

· Khác: theo yêu cầu của giảng viên

12. Thang điểm thi:  Theo học chế tín chỉ

13. Nội dung chi tiết học phần

	TT
	Nội dung
	Số tiết
	Phân bố thời gian
	Ghi chú

	
	
	
	Lí thuyết
	Thực hành
	Tự học
	

	1
	Chương 1: LÝ LUẬN CHUNG VỀ ĐIỀU KHIỂN LẬP TRÌNH PLC
	2
	2
	
	4
	

	2
	Chương 2: BỘ ĐIỀU KHIỂN PLC OMRON CPM2A
	12
	12
	
	24
	

	3
	Chương 3: BỘ ĐIỀU KHIỂN PLC SIEMENS S7_200 CPU 224 
	12
	12
	
	24
	

	4
	Chương 4: ỨNG DỤNG PLC TRONG ĐIỀU KHIỂN CÔNG NGHIỆP
	4
	4
	
	8
	

	
	Tổng
	30
	30
	
	60
	


Ghi chú: 

- Giờ tự học không tính vào tổng số tiết

Chương 1: LÝ LUẬN CHUNG VỀ ĐIỀU KHIỂN LẬP TRÌNH PLC 

1.1 Mở đầu

1.2 Các thành phần cơ bản của một bộ PLC

1.2.1 Cấu trúc phần cứng 

1.2.1.1 Bộ xử lý 

1.2.1.2 Bộ nguồn

1.2.1.3 Thiết bị lập trình

1.2.1.4 Bộ nhớ 

1.2.1.5 Giao diện vào /ra

1.2.2 Cấu tạo chung của PLC

1.3 Các vấn đề về lập trình

1.3.1 Khái niệm

1.3.2 Các phương pháp lập trình

1.3.2.1 Một số ký hiệu chung

1.3.2.2 Phương pháp hình thang (LADDER).

1.3.2.3 Phương pháp liệt kê lệnh STL(Stament List).

1.3.2.4 Phương pháp lưu đồ điều khiển CSF

1.4 Đánh giá ưu nhược điểm của PLC

Chương 2: BỘ ĐIỀU KHIỂN PLC OMRON CPM2A 

2.1  Cấu trúc phần cứng 

2.1.1 Sơ đồ khối

2.1.2 Bộ nhớ

2.1.3 Chức năng các vùng nhớ

2.1.4 Các loại PLC họ CPM2A của hãng Omron

2.2 Đấu nối ngõ vào/ra của PLC CPM2A

2.2.1 Truyền thông và mạng PLC

2.2.2 Đấu nối ngõ vào

2.2.3 Đấu nối ngõ ra

2.3 Các lệnh cơ bản của lập trình Ladder

2.3.1 Lệnh LD và lệnh Out

2.3.2 Lệnh LD NOT.

2.3.3 Lệnh AND

2.3.4 Lệnh AND NOT

2.3.5 Lệnh OR

2.3.6 Lệnh kết hợp OR-AND

2.3.7 Lệnh OUTPUT và OUTPUT NOT

2.3.8 Lệnh TIMER/COUNTER

2.3.9 Lệnh SET và RESET

2.3.10 Lệnh KEEP

2.3.11 Lệnh DIFU và DIFD

2.3.12 Lệnh SFT

2.4 Lập trình trong môi trường CX-Program

2.4.1 Giới thiệu phần mềm CX-Program

2.4.2 Tạo Project mới

2.4.3 Chọn loại PLC

2.4.4 Chọn kênh truyền tin

2.4.5 Các thành phần trong môi trường CX-Program

2.4.6 Kiểm tra kết nối giữa PC và PLC

2.4.7 Lập trình

Chương 3: BỘ ĐIỀU KHIỂN PLC SIEMENS S7_200 CPU 224

3.1 Cấu trúc phần cứng 

3.1.1 Sơ đồ khối

3.1.2 Bộ nhớ

3.1.3 Chức năng các vùng nhớ

3.1.4 Các loại PLC S7_200 

3.2 Đấu nối ngõ vào/ra của PLC S7_200 

3.2.1 Truyền thông và mạng PLC

3.2.2 Đấu nối ngõ vào

3.2.3 Đấu nối ngõ ra

3.3 Các lệnh cơ bản của lập trình Ladder

3.3.1 Lệnh nhập giá trị tiếp điểm

3.3.2 Lệnh xuất giá trị tiếp điểm.

3.3.3 Lệnh bắt cạnh lên, cạnh xuống

3.3.4 Lệnh đảo

3.3.5 Lệnh tạo xung vuông

3.3.6 Lệnh set – reset

3.4 Các bộ đếm

3.4.1 Timer

3.4.2 Counter

3.4.3 Chọn loại PLC

3.4.4 Chọn kênh truyền tin

3.4.5 Các thành phần trong môi trường CX-Program

3.4.6 Kiểm tra kết nối giữa PC và PLC

3.4.7 Lập trình

3.5 Lập trình trong môi trường Microwin

3.5.1   Giới thiệu phần mềm Step7/ microwinV4.0

3.5.2   Các công cụ lập trình cơ bản

Chương 4: ỨNG DỤNG PLC TRONG ĐIỀU KHIỂN CÔNG NGHIỆP

4.1 Ứng dụng PLC trong hệ thống điều khiển thiết bị điện

4.1.1 Ứng dụng điều khiển hệ thống motor khởi động

4.1.2 Ứng dụng điều khiển hệ thống motor chạy có điều kiện

4.1.3 Ứng dụng PLC trong hệ thống điều khiển dây chuyền sản xuất

4.2 Ứng dụng PLC trong hệ thống điều khiển trình tự - dây chuyền sản xuất

4.3 Ứng dụng PLC trong hệ thống sản xuất linh hoạt

14. Phê duyệt   

                                                            Tp. HCM, ngày    tháng     năm 20     


VI XỬ LÍ
1. Tên học phần  
: VI XỬ LÍ 

2. Mã học phần
: DDT203
3. Số tín chỉ        
: 2 (2, 0, 4) 
4. Trình độ          
: Dành cho sinh viên năm thứ 3 
5. Phân bố thời gian

· Lên lớp
: 30 tiết  
· Thực tập phòng thí nghiệm   :   0 tiết
· Thực hành 
:   0 tiết
· Tự học 
: 60 tiết
1. Điều kiện tiên quyết 
: Kỹ thuật số(a), Điện tử công suất (a), 
Thực tập   Điện tử cơ bản (a)
6. Mục tiêu của học phần

Sau khi học xong học phần Vi xử lý, sinh viên thực hiện được:

-   Vẽ đúng sơ đồ khối của vi điều khiển họ MCS51

-  Trình bày đúng các tính năng của 40 chân IC 8051, tổ chức bộ nhớ, và các thanh ghi chức năng đặc biệt.

-  Trình bày đúng các chế  độ đánh địa chỉ, các nhóm lệnh. 

-  Trình bày đúng các chế độ hoạt động định thời, truyền thông nối tiếp, ngắt.

-  Viết được các chương trình ứng dụng cơ bản nhất của bộ định thời.

-  Viết được các chương trình ứng dụng cơ bản nhất của ngắt.

-  Lập được giải thuật chương trình cho bàn phím, hiển thị đo độ rộng xung, chuyển đổi A/D, D/A và viết được chương trình điều khiển  

7. Mô tả vắn tắt nội dung học phần 

Giới thiệu sơ đồ khối của một bộ vi xử lý và bộ vi điều khiển. Giới thiệu cấu trúc phần cứng, tập lệnh của MCS 8051. Ứng dụng vi điều khiển 8951 trong các ứng dụng cụ thể như quét bàn phím, điều khiển Led đơn, điều khiển động cơ, điều khiển Led 7 đoạn, Led ma trận, DAC, ADC.

8. Nhiệm vụ của sinh viên

Tham dự học, thảo luận, kiểm tra, thi theo qui chế 04/1999/QĐ-BGD&ĐT, qui định 25/2006/QĐ-BGD&ĐT và qui chế học vụ hiện hành của nhà trường 

· Dự lớp: trên 75% 

· Bài tập: trên lớp và ở nhà 

· Khác: theo yêu cầu của giảng viên

9. Tài liệu học tập 

· Sách, giáo trình chính

[1]. Giáo trình Vi xử lý, Khoa điện – điện tử, Trường CĐKT Lý Tự Trọng.

· Tài liệu tham khảo

[1]. Phạm Hữu Lộc, Phạm Quang Trí – Vi điều khiển MCS – Nhà Xuất Bản Đại Học Quốc Gia TP Hồ Chí Minh – 2009 

[2]. Tống văn On – Họ vi điều khiển 8951 ( Nhà xuất bản KHKT Hà Nội – 1988.

[3]. Vương Khánh Hưng - Ứng dụng và lập trình với IC đơn phiến AT8951 – Nhà Xuất Bản Hồng Đức.

10. Tiêu chuẩn đánh giá sinh viên

· Dự lớp: trên 75% 

· Thảo luận theo nhóm

· Tiểu luận: không

· Kiểm tra thường xuyên

· Thi giữa học phần 

· Thi kết thúc học phần 

· Khác: theo yêu cầu của giảng viên

11. Thang điểm thi:10,   Theo học chế tín chỉ

12. Nội dung chi tiết học phần

	TT
	Nội dung
	Số tiết
	Phân bố thời gian
	Ghi chú

	
	
	
	Lí thuyết
	Thực hành
	Tự học
	

	1
	Chương 1: TỔNG QUAN VỀ BỘ VI ĐIỀU KHIỂN.
	4
	4
	
	8
	

	2
	Chương 2:TẬP LỆNH.  
	10
	10
	
	20
	

	3
	Chương 3: CÁC CHỨC NĂNG 

ĐẶC BIỆT
	4
	4
	
	8
	

	4
	Chương 4: ỨNG DỤNG
	12
	12
	
	24
	

	
	Tổng
	30
	30
	
	60
	


Ghi chú: 

- Giờ tự học không tính vào tổng số tiết

Chương 1: TỔNG QUAN VỀ BỘ VI ĐIỀU KHIỂN
1.1. VI XỬ LÝ VÀ VI ĐIỀU KHIỂN

1.1.1. Khái niệm hệ thống vi xử lý


1.1.2. Khái niệm hệ thống vi điều khiển

1.1.3. So sánh  Z80 và 8051

1.2. CẤU HÌNH HỆ THỐNG


1.2.1. Giới thiệu họ MCS51 


1.2.2. Sơ lược về các chân của 8051 

1.2.2. Tổ chức bộ nhớ 

1.2.2. Các thanh ghi chức năng đặc biệt 

1.2.2. Bộ nhớ ngoài 

1.2.2. Kết nối ngoại vi 

Chương 2: TẬP LỆNH 

2.1. LỆNH DI CHUYỂN DỮ LIỆU 


2.1.1. Các chế độ đánh địa chỉ 



2.1.1.1 Địa chỉ tức thời



2.1.1.2 Địa chỉ thanh ghi



2.1.1.3 Địa chỉ trực tiếp

2.1.1.4 Địa chỉ gián tiếp


2.1.2. Di chuyển dữ liệu



2.1.2.1 Di chuyển dữ liệu ngoài



2.1.2.2 Di chuyển dữ liệu từ Rom nội



2.1.2.3 Lệnh Push và Pop



2.1.2.4 Trao đổi dữ liệu

2.2. LỆNH LUẬN LÝ 


2.2.1. Lệnh xử lý byte


2.2.1.1 Lệnh ANL



2.2.1.2 Lệnh ORL



2.2.1.2 Lệnh XRL



2.2.1.2 Lệnh CLR



2.2.1.2 Lệnh CPL

2.2.2. Lệnh xử lý bit


2.2.2.1 Lệnh ANL



2.2.2.2 Lệnh ORL



2.2.2.3 Lệnh CPL



2.2.2.4 Lệnh MOV



2.2.2.5 Lệnh SETB

2.2.3. Lệnh Xoay
2.2.3.1 Lệnh RL

2.2.3.2 Lệnh RR

2.2.3.3 Lệnh RLC

2.2.3.4 Lệnh RRC

2.2.3.5 Lệnh SWAP 

2.3. LỆNH XỬ  LÝ SỐ HỌC 


2.3.1. Cờ 

2.3.2. Lệnh Tăng giảm


2.3.2. Lệnh INC



2.3.2. Lệnh DEC

2.3.3. Lệnh cộng, trừ

2.3.3.1 Lệnh ADD


2.3.3.2 Lệnh SUBB

2.3.4. Lệnh Nhân chia
2.3.4.1 Lệnh MUL

2.3.4.2 Lệnh DIV

2.3.5. Lệnh DA 

2.4. LỆNH CHUYỂN ĐIỀU KHIỂN 

2.4.1 Lệnh Nhảy
2.4.1.1 Lệnh JMP bit
2.4.1.2 Lệnh JMP byte
2.4.2 Lệnh CALL và chương trình con
2.4.2.1 Lệnh ACALL

2.4.2.2 Lệnh LCALL

2.4.3 Lệnh Ngắt và  Trở về



2.4.3.1 Lệnh RETI
Chương 3: CÁC CHỨC NĂNG ĐẶC BIỆT

3.1. HOẠT ĐỘNG CỦA BỘ ĐỊNH THỜI 


3.1.1. Thanh ghi chế độ TIMER (TMOD) 


3.1.2. Thanh ghi điều khiển TIMER (TCON)


3.1.3. Các chế độ TIMER 


3.1.4. Bắt đầu, dừng và điều khiển Timer 


3.1.5. Khởi động và truy xuất các thanh ghi Timer 


3.1.6. Ứng dụng Timer tạo xung

3.2. NGẮT ( INTERRUPT) 
3.2.1. Tổ chức ngắt


3.2.2. Xử lý ngắt 

3.2.3. Thiết kế chương trình dùng các ngắt 

3.2.4. Các ngắt của MCS51 
3.2.5. Giản đồ thời gian khi xảy ra ngắt 

3.2.6. Chương trình ứng dụng ngắt 

Chương 4: ỨNG DỤNG

4.1. BÀN PHÍM 


4.1.1. Sơ đồ mạch bàn phím 


4.1.2. Lập trình cho bàn phím 

4.2. ỨNG DỤNG ĐIỀU KHIỂN LED ĐƠN


4.2.1. Điều khiển LED đơn cơ bản 


4.2.2. Điều khiển LED đơn sáng dần tắt dần

4.2.3. Điều khiển LED đơn theo bảng định sẵn
4.3. ỨNG DỤNG ĐIỀU KHIỂN ĐỘNG CƠ
4.3.1 Điều khiển động cơ DC
4.3.1.1 Mạch khởi động trực tiếp

4.3.1.2. Mạch khởi động trực tiếp, có đảo chiều

4.3.2 Điều khiển động cơ không đồng bộ 3 pha
4.3.2.1 Mạch khởi động trực tiếp

4.3.2.2 Mạch thuận ngược

4.3.2.3 Mạch khởi động sao / tam giác

4.4. ỨNG DỤNG ĐIỀU KHIỂN LED 7 ĐOẠN
4.4.1 Điều khiển từng LED riêng biệt

4.4.2 Điều khiển nhiều led theo kiểu

4.4.3 Điều khiển nhiều led theo kiểu quét

4.5. ỨNG DỤNG ĐIỀU KHIỂN LED MA TRẬN
4.5.1 Sơ đồ Led ma trận 8x8
4.5.2 Nguyên tắc điều khiển Led ma trận
4.5.3 Điều khiển led ma trận 8x8
4.6. BIẾN  ĐỔI DAC, ADC
4.6.1 Biến đổi số - tương tự DAC
4.6.2 Biến đổi tương tự - số
13. Phê duyệt

                                                            Tp. HCM, ngày    tháng     năm 2015

ĐỒ ÁN KỸ THUẬT SỐ VÀ ĐTCS 
1. Tên học phần                    
: ĐỒ ÁN KỸ THUẬT SỐ VÀ ĐTCS
2. Mã học phần                      
: DDT204

3. Số tín chỉ        

: 1 (0, 0, 3)
4. Trình độ          

: Dành cho sinh viên năm thứ 3
5. Phân bố thời gian

· Lên lớp
:  0 tiết
· Thực tập phòng thí nghiệm
: 
· Thực hành 


:
· Tự nghiên cứu


: 45 tiết
6. Điều kiện tiên quyết 
: Kỹ thuật số (a), Điện tử công suất(a),  Thực tập Điện tử cơ bản(a),  Thực tập Kỹ thuật số(c)
7. Mục tiêu của học phần

Sau khi thực hiện đồ án, sinh viên đạt được các mục tiêu sau:

· Vẽ được sơ đồ khối, sơ đồ nguyên lý đề tài được giao

· Vẽ được sơ đồ mạch in và thi công mạch

· Lắp ráp và hiệu chỉnh hệ thống

8. Mô tả vắn tắt nội dung học phần 

Ứng dụng các kiến thức đã học về lĩnh vực số, điện tử công suất để phân tích, thiết kế và thực hiện một đề tài học phần, tạo điều kiện cho sinh viên tự nghiên cứu, giải quyết vấn đề và làm quen với các thiết bị thực tế. Căn cứ vào nhiệm vụ đồ án (lí thuyết hoặc ứng dụng), sinh viên tự tìm tài liệu tham khảo (có sự hỗ trợ của giáo viên) và đưa ra các bước tính toán thiết kế. Sinh viên phải bảo vệ đồ án trước hội đồng.

9. Nhiệm vụ của sinh viên

· Dự lớp: không 

· Bài tập: không 

· Khác: báo cáo tiến độ thực hiện đồ án theo yêu cầu của giảng viên
10. Tài liệu học tập 

· Sách, giáo trình chính

[1]. Điện tử công suất lý thuyết, thiết kế, ứng dụng - nhà xuất bản khoa học và kỹ thuật   năm 2007

· Tài liệu tham khảo

[1]. Đồ án mẫu

11. Tiêu chuẩn đánh giá sinh viên

· Dự lớp: không 

· Thảo luận theo nhóm

· Tiểu luận: không

· Kiểm tra theo tiến độ

· Khác: báo cáo tiến độ thực hiện đồ án theo yêu cầu của giảng viên
12. Thang điểm thi:  Theo qui chế tín chỉ
13. Nội dung chi tiết học phần

	TT
	Nội dung
	Số tiết
	Phân bố thời gian
	Ghi chú

	
	
	
	Lí thuyết
	Thực hành
	Tự học
	

	1
	Chương 1: Cơ sở lí luận của vấn đề nghiên cứu
	3
	0
	0
	3
	

	2
	Chương 2: Thiết kế sơ đồ mạch điện
	9
	0
	0
	9
	

	3
	Chương 3:  Tính toán lựa chọn thiết bị
	9
	0
	0
	9
	

	4
	Chương 4: Mô phỏng hoặc thi công
	21
	0
	0
	21
	

	5
	Chương 5: Kết luận và hướng phát triển 
	3
	0
	0
	3
	

	
	Tổng
	45
	0
	0
	45
	


Chương 1: Cơ sở lí luận của vấn đề nghiên cứu

1.1 Khái niệm.

1.2 Lý luận về chuyên ngành

Chương 2: Thiết kế sơ đồ mạch điện
2.1 Giới thiêu tổng quan

2.2 Giới thiệu mạch điện
Chương 3: Tính toán lựa chọn thiết bị
3.1 Tính toán thiết bị mạch điều khiển
3.2 Tính toán thiết bị mạch động lực
Chương 4: Mô phỏng hoặc thi công
Mô phỏng hoặc thi công mạch điện theo thiết kế của đồ án
Chương 5: Kết luận và hướng phát triển
14. Phê duyệt   

                                                            Tp. HCM, ngày… tháng…năm 20 


THỰC TẬP KỸ THUẬT SỐ
1. Tên học phần  
: THỰC TẬP KỸ THUẬT SỐ

2. Mã học phần
: DDT208

3. Số tín chỉ        
: 2 (0, 2, 2)
4. Trình độ          
: Dành cho sinh viên năm thứ 2 
5. Phân bố thời gian

· Lên lớp
:   0 tiết
· Thực tập phòng thí nghiệm   :   0 tiết
· Thực hành 
: 60 tiết
· Tự học
: 60 tiết
6. Điều kiện tiên quyết 
: Kỹ thuật số(a), Điện tử công suất (a), TT Điện tử cơ bản (a)
7. Mục tiêu của học phần  

Hoàn tất học phần sinh viên đạt được các mục tiêu sau:

· Thực hành các mạch điện tử số, thiết kế được các mạch IC số.
· Sửa chữa được các mạch số đơn giản.
· Giải thích được nguyên lý làm việc của các mạch số
· Đọc và hiểu được sơ đồ chân và bảng trạng thái của các IC số.
· Thiết kế và lắp ráp được các mạch IC số.
· Xác định nguyên nhân và sửa chữa được các hư hỏng đơn giản trong các mạch dùng IC số.
8. Mô tả vắn tắt nội dung học phần

Khảo sát các cổng logic và flip-flop, các mạch tổ hợp, mạch đếm, thanh ghi dịch, các vi mạch số và thiết kế, lắp ráp các mạch ứng dụng từ các IC đã khảo sát.

9. Nhiệm vụ của sinh viên

Tham dự học và thảo luận đầy đủ. Thi và kiểm tra giữa học kỳ theo qui chế 04/1999/QĐ-BGD&ĐT và 25/2006/QĐ-BGD&ĐT.

· Dự lớp: Bắt buộc 100%

· Bài tập: Trên lớp và ở nhà 

· Dụng cụ và học liệu: 

· Khác: Theo yêu cầu của giáo viên

10. Tài liệu học tập 

· Sách, giáo trình chính

[1]. Giáo trình thực tập Kỹ Thuật Xung-Số, Khoa Điện-Điện Tử CĐKT Lý Tự Trọng TP.HCM, 2010
· Tài liệu tham khảo

[1]. Sơ đồ chân linh kiện bán dẫn, Dương Minh Trí, NXB KHKT, 2007.

[2]. Charles H.Roth, Fundamentals of Logic Design, 4th Ed., Prentice Hall, 1991.

[3]. John F.Wakerly, Digital Design Principles and Practices, Prentice Hall, 1990.

11. Tiêu chuẩn đánh giá sinh viên

· Dự lớp: Có mặt trên lớp làm thực hành 100% tổng số thời gian.

· Thảo luận theo nhóm

· Kiểm tra thường xuyên

· Báo cáo thực hành

· Thi kết thúc học phần 

12. Thang điểm thi:  Theo học chế tín chỉ
13. Nội dung chi tiết học phần

	TT
	Nội dung
	Số tiết
	Phân bố thời gian
	Ghi chú

	
	
	
	Lí thuyết
	Thực hành
	Tự học
	

	1
	Bài 1: Khảo sát bộ thí nghiệm Kỹ thuật số
	4
	
	4
	4
	

	2
	Bài 2: Thực hành các cổng Logic
	8
	
	8
	8
	

	3
	Bài 3: Thực hành các mạch dùng cổng Logic

  
	12
	
	12
	12
	

	4
	Bài 4: Thực hành Flip Flop D và mạch ghi chuyển 
	8
	
	8
	8
	

	5
	Bài 5: Thực hành Flip Flop JK và mạch đếm 
	12
	
	12
	12
	

	6
	Bài 6: Thực hành mạch mã hóa 
	4
	
	4
	4
	


	7
	Bài 7: Thực hành mạch giải mã 
	8
	
	8
	8
	

	8
	Bài 8: Thực hành mạch đa hợp - giải đa hợp
	4
	
	4
	4
	

	
	Tổng
	60
	
	60
	60
	


Ghi chú: 

- Giờ tự học không tính vào tổng số tiết

Bài 1: Khảo sát bộ thí nghiệm Kỹ thuật số

1.1 Hướng dẫn sử dụng bộ thí nghiệm Kỹ thuật số

1.2 Kiểm tra được các thành phần trên bộ thí nghiệm

1.3 Đo được các điện áp và tín hiệu trên bộ thí nghiệm

1.4 Ráp mạch chọn mã nhị phân

Bài 2: Thực hành các cổng Logic

2.1 Thí nghiệm các IC cổng Logic AND, OR, NOT, NAND, NOR, EX-OR

2.2 Đọc được sơ đồ chân các IC cổng logic

2.3 Kiểm chứng và hiểu được trạng thái các cổng Logic

2.4 Vận dụng các cổng Logic lắp thành các mạch điện

Bài 3: Thực hành các mạch dùng cổng Logic

3.1 Sử dụng các cổng Logic tạo tín hiệu xung điều khiển cho các IC số

3.2 Giải thích được nguyên lý làm việc các mạch cổng logic 

3.3    Rèn luyện kỹ năng thiết kế và lắp ráp các mạch logic theo

      yêu cầu

       3.4   Giải thích được nguyên lý làm việc mạch chuông đố vui cho 2

               đội chơi
        3.5   Vẽ được sơ đồ, lắp ráp được các mạch đã thiết kế hoạt động

                          đúng theo yêu cầu.

Bài 4: Thực hành Flip Flop D và mạch ghi chuyển

4.1 Đọc sơ đồ chân và bảng trạng thái IC 7474 và 74164

4.2 Thí nghiệm Flip Flop D. 

4.3 Ghép các FF D tạo mạch ghi chuyển nối tiếp bit 1

4.4 Ghép các FF D tạo mạch ghi chuyển nối tiếp bit 0 và ghi chuyển tự động

4.5 Thực hành ghi chuyển dùng IC 74164

Bài 5: Thực hành Flip Flop JK và mạch đếm

5.1    Đọc sơ đồ chân và bảng trạng thái IC 7476, 4017, 7490 và 7493

5.2    Thí nghiệm Flip Flop JK. 

5.3   Ghép các FF JK tạo mạch đếm lên, đếm xuống, đếm Modulo

5.4    Thực hành mạch đếm dùng IC 7490, IC 7493

5.5    Mạch đếm thập phân

5.6    Thiết kế và thi công mạch đếm từ  00-59 và 00 đến 23 hiển thị

         số trên Led 7 đoạn. 

Bài 6: Thực hành mạch mã hóa
6.1 Đọc sơ đồ chân và bảng trạng thái IC 74147

6.2 Thí nghiệm mã hóa theo yêu cầu dùng Diode và dùng IC 74147.

Bài 7: Thực hành mạch giải mã 
7.1    Đọc sơ đồ chân và bảng trạng thái IC 7447

7.2    Thí nghiệm giảimã hóa dùng IC 7447.

7.3    Thiết kế mạch mã hóa và giải mã cho 10 nút nhấn từ 0-9 hiển

    thị số nút nhấn trên Led 7 đoạn. 

7.4    Thi công mạch mã hóa và giải mã cho 10 nút nhấn từ 0-9 hiển

    thị số nút nhấn trên Led 7 đoạn. 

Bài 8: Thực hành mạch đa hợp – giải đa hợp
        8.1   Đọc sơ đồ chân và bảng trạng thái IC 74153, 74138

        8.2   Thí nghiệm đa hợp dùng IC 7453.

        8.3   Thí nghiệm giải đa hợp dùng IC 74138.

14. Phê duyệt   

                                                            Tp. HCM, ngày    tháng     năm 20     


THỰC TẬP VI XỬ LÍ VÀ PLC
1. Tên học phần  
: THỰC TẬP VI XỬ LÍ VÀ PLC
2. Mã học phần
: DDT210
3. Số tín chỉ        
: 2 (0, 2, 1) 
4. Trình độ          
: Dành cho sinh viên năm thứ 3 
5. Phân bố thời gian

· Lên lớp
:   0 tiết
· Thực tập phòng thí nghiệm      :   0 tiết
· Thực hành 
: 60 tiết
· Tự học
: 30 tiết
6. Điều kiện tiên quyết 
: Vi xử lý (a), Thực tập Kỹ thuật số (a), 

Điều khiển lập trình PLC 1 (a)
Thực tập Vi điều khiển - PLC là học phần thực hành chuyên ngành, tích hợp từ 2 học phần: thực tập Vi điều khiển và thực tập PLC, được giảng dạy vào năm thứ ba của ngành đào tạo Công Nghệ Kỹ Thuật Điện - Điện Tử. 

Để tiếp thu được nội dung học phần Thực tập Vi điều khiển - PLC , sinh viên phải được trang bị kiến thức các học phần như: TT Kỹ thuật số, Vi điều khiển, và Điều khiển lập trình PLC1.

7. Mục tiêu của học phần

Sau khi thực hành xong xong học phần này, sinh viên thực hiện được:

-  Nắm rõ được cấu hình hệ thống của họ MCS-51.

- Lập trình được cho các mạch ứng dụng sử dụng Vi điều khiển như:


- Ứng dụng bàn phím 

- Ứng dụng điều khiển LED đơn/ động cơ


- Ứng dụng điều khiển LED 7 đoạn 


- Ứng dụng điều khiển LED ma trận 

- Ứng dụng điều khiển LED ma trận


- Ứng dụng biến đổi ADC


- Ứng dụng truyền dữ liệu nối tiếp 

-  Ứng dụng PLC trong hệ thống điều khiển thiết bị.

-  Ứng dụng PLC trong hệ thống điều khiển trình tự - dây chuyền sản xuất.

-  Ứng dụng PLC trong hệ thống sản xuất linh hoạt.

8. Mô tả vắn tắt nội dung học phần 

* Phần Thực tập Vi điều khiển:  

+ TT trên cấu hình hệ thống của họ vi điều khiển AT 89C51.

+ TT Các bài lập trình ứng dụng sử dụng Vi điều khiển như: bàn phím, LED đơn/ động cơ, LED 7 đoạn, LED ma trận, LCD, biến đổi ADC, truyền dữ liệu nối tiếp.

* Phần Thực tập PLC: 

+ TT Ứng dụng PLC trong hệ thống điều khiển thiết bị.


+ Ứng dụng PLC trong hệ thống điều khiển trình tự - dây chuyền sản xuất.


+ Ứng dụng PLC trong hệ thống sản xuất linh hoạt.

9. Nhiệm vụ của sinh viên

Tham dự học và thảo luận đầy đủ. Thi và kiểm tra giữa học kỳ theo qui chế 04/1999/QĐ-BGD&ĐT và 25/2006/QĐ-BGD&ĐT.

· Dự lớp: Bắt buộc 100%

· Bài tập: Trên lớp và ở nhà 

· Dụng cụ và học liệu: 

· Khác: Theo yêu cầu của giáo viên

10. Tài liệu học tập 

· Sách, giáo trình chính

[1]- Giáo trình Thực tập Vi điều khiển – Khoa Điện - Điện tử, trường CĐKT Lý Tự Trọng Tp.HCM.

[2]- Giáo trình Thực tập PLC – Khoa Điện tử, trường CĐKT Lý Tự Trọng Tp.HCM.

[3]- Giáo trình Thực tập PLC – Khoa Điện Công nghiệp, trường CĐKT Lý Tự Trọng Tp.HCM.

· Tài liệu tham khảo

[1]. Giáo trình thực tập Vi điều khiển – Khoa Điện - Điện tử, trường ĐH Sư phạm kỹ thuật TP.HCM 

[2]. Giáo trình thực tập Vi điều khiển – Khoa Điện - Điện tử, trường ĐH Công nghiệp TP.HCM 

11. Tiêu chuẩn đánh giá sinh viên

· Dự lớp: Có mặt trên lớp làm thực hành 100% tổng số thời gian.

· Thảo luận theo nhóm

· Kiểm tra thường xuyên

· Báo cáo thực hành

· Thi kết thúc học phần

12. Thang điểm thi: 10, Theo học chế tín chỉ

13. Nội dung chi tiết học phần

	TT
	Nội dung
	Số tiết
	Phân bố thời gian
	Ghi chú

	
	
	
	Lí thuyết
	Thực hành
	Tự học
	

	
	THỰC TẬP VI ĐIỀU KHIỂN
	32
	
	32
	16
	

	1
	Bài 1: HƯỚNG DẪN SỬ DỤNG  PHẦN MỀM LẬP TRÌNH VI ĐIỀU KHIỂN.
	4
	
	4
	2
	

	2
	Bài 2: LẬP TRÌNH ỨNG DỤNG BÀN PHÍM
	4
	
	4
	2
	

	3
	Bài 3: LẬP TRÌNH ỨNG DỤNG ĐIỀU KHIỂN LED ĐƠN/ĐỘNG CƠ.
	4
	
	4
	2
	

	4
	Bài 4: LẬP TRÌNH ỨNG DỤNG ĐIỀU KHIỂN LED 7 ĐOẠN.
	4
	
	4
	2
	

	5
	Bài 5: LẬP TRÌNH ỨNG DỤNG ĐIỀU KHIỂN LED MA TRẬN.
	4
	
	4
	2
	

	6
	Bài 6: LẬP TRÌNH ỨNG DỤNG ĐIỀU KHIỂN LCD
	4
	
	4
	2
	

	7
	Bài 7: LẬP TRÌNH ỨNG DỤNG BIẾN ĐỔI ADC 
	4
	
	4
	2
	

	8
	Bài 8: LẬP TRÌNH ỨNG DỤNG TRUYỀN DỮ LIỆU NỐI TIẾP 
	4
	
	4
	2
	

	
	THỰC TẬP PLC
	28
	
	28
	14
	

	9
	Bài 9: HƯỚNG DẪN SỬ DỤNG  PHẦN MỀM LẬP TRÌNH PLC
	4
	
	4
	2
	

	10
	Bài 10: PLC TRONG HỆ THỐNG ĐIỀU KHIỂN THIẾT BỊ
	8
	
	8
	4
	

	11
	Bài 11: PLC TRONG HỆ THỐNG ĐIỀU KHIỂN TUẦN TỰ
	8
	
	8
	4
	

	12
	Bài 12: PLC TRONG HỆ THỐNG SẢN XUẤT LINH HOẠT
	8
	
	8
	4
	

	
	Tổng
	60
	
	60
	30
	


Ghi chú: 

- Giờ tự học không tính vào tổng số tiết

Bài 1: HƯỚNG DẪN SỬ DỤNG  PHẦN MỀM LẬP TRÌNH VI ĐIỀU 

1.1 Khởi động chương trình lập trình.

1.2 Viết chương trình (theo mẫu).

1.3 Biên dịch và sửa lỗi cú pháp của chương trình.

1.4 Mô phỏng lập trình trên Proteus.

1.5 Chạy thử chương trình vừa viết.

1.6 Hiệu chỉnh lại các lỗi trong chương trình vừa chạy thử.

1.7 Tiến hành mô phỏng lại và sửa cho đến khi đạt yêu cầu.

1.8 Sinh viên lưu kết quả và viết báo cáo

Bài 2: LẬP TRÌNH ỨNG DỤNG BÀN PHÍM 

2.1. Phân tích các yêu cầu của bài tập.

2.2. Vẽ lưu đồ giải thuật.

2.3. Viết chương trình.

2.4. Mô phỏng chương trình trên máy tính.

2.5. Biên dịch và nạp chương trình cho IC.

2.6. Thực thi chương trình và kiểm tra theo yêu cầu của đề bài.

Bài 3: LẬP TRÌNH ỨNG DỤNG ĐIỀU KHIỂN LED ĐƠN/ĐỘNG CƠ 

3.1. Phân tích các yêu cầu của bài tập.

3.2. Vẽ lưu đồ giải thuật.

3.3. Viết chương trình.

3.4. Mô phỏng chương trình trên máy tính.

3.5. Biên dịch và nạp chương trình cho IC.

3.6. Thực thi chương trình và kiểm tra theo yêu cầu của đề bài.

Bài 4: LẬP TRÌNH ỨNG DỤNG ĐIỀU KHIỂN LED 7 ĐOẠN.

4.1. Phân tích các yêu cầu của bài tập.

4.2. Vẽ lưu đồ giải thuật.

4.3. Viết chương trình.

4.4. Mô phỏng chương trình trên máy tính.

4.5. Biên dịch và nạp chương trình cho IC.

4.6. Thực thi chương trình và kiểm tra theo yêu cầu của đề bài.

Bài 5: LẬP TRÌNH ỨNG DỤNG ĐIỀU KHIỂN LED MA TRẬN.

5.1. Phân tích các yêu cầu của bài tập.

5.2. Vẽ lưu đồ giải thuật.

5.3. Viết chương trình.

5.4. Mô phỏng chương trình trên máy tính.

5.5. Biên dịch và nạp chương trình cho IC.

5.6. Thực thi chương trình và kiểm tra theo yêu cầu của đề bài.

Bài 6: LẬP TRÌNH ỨNG DỤNG ĐIỀU KHIỂN LCD

6.1. Phân tích các yêu cầu của bài tập.

6.2. Vẽ lưu đồ giải thuật.

6.3. Viết chương trình.

6.4. Mô phỏng chương trình trên máy tính.

6.5. Biên dịch và nạp chương trình cho IC.

6.6. Thực thi chương trình và kiểm tra theo yêu cầu của đề bài.

Bài 7: LẬP TRÌNH ỨNG DỤNG BIẾN ĐỔI ADC

7.1. Phân tích các yêu cầu của bài tập.

7.2. Vẽ lưu đồ giải thuật.

7.3. Viết chương trình.

7.4. Mô phỏng chương trình trên máy tính.

7.5. Biên dịch và nạp chương trình cho IC.

7.6. Thực thi chương trình và kiểm tra theo yêu cầu của đề bài.

Bài 8: LẬP TRÌNH ỨNG DỤNG TRUYỀN DỮ LIỆU NỐI TIẾP.

8.1. Phân tích các yêu cầu của bài tập.

8.2. Vẽ lưu đồ giải thuật.

8.3. Viết chương trình.

8.4. Mô phỏng chương trình trên máy tính.

8.5. Biên dịch và nạp chương trình cho IC.

8.6. Thực thi chương trình và kiểm tra theo yêu cầu của đề bài.

Bài 9: HƯỚNG DẪN SỬ DỤNG  PHẦN MỀM LẬP TRÌNH PLC 

9.1 Khởi động chương trình lập trình.

9.2 Viết chương trình (theo mẫu).

9.3 Biên dịch và sửa lỗi cú pháp của chương trình.

9.4 Mô phỏng lập trình trên Proteus.

9.5 Chạy thử chương trình vừa viết.

9.6 Hiệu chỉnh lại các lỗi trong chương trình vừa chạy thử.

9.7 Tiến hành mô phỏng lại và sửa cho đến khi đạt yêu cầu.

9.8 Sinh viên lưu kết quả và viết báo cáo

Bài 10: PLC TRONG HỆ THỐNG ĐIỀU KHIỂN THIẾT BỊ

10.1. Phân tích các yêu cầu của bài tập.

10.2. Vẽ lưu đồ giải thuật.

10.3. Viết chương trình.

10.4. Biên dịch và nạp chương trình xuống PLC

10.5. Thực thi chương trình và kiểm tra theo yêu cầu của đề bài.

10.6. sửa lỗi.

Bài 11: PLC TRONG HỆ THỐNG ĐIỀU KHIỂN TUẦN TỰ

11.1. Phân tích các yêu cầu của bài tập.

11.2. Vẽ lưu đồ giải thuật.

11.3. Viết chương trình.

11.4. Biên dịch và nạp chương trình xuống PLC

11.5. Thực thi chương trình và kiểm tra theo yêu cầu của đề bài.

11.6. sửa lỗi.

Bài 12: PLC TRONG HỆ THỐNG SẢN XUẤT LINH HOẠT

12.1. Phân tích các yêu cầu của bài tập.

12.2. Vẽ lưu đồ giải thuật.

12.3. Viết chương trình.

12.4. Biên dịch và nạp chương trình xuống PLC

12.5. Thực thi chương trình và kiểm tra theo yêu cầu của đề bài.

12.6. sửa lỗi.

14. Phê duyệt

                                     Tp. HCM, ngày   tháng    năm 20  

TỰ ĐỘNG HÓA QUÁ TRÌNH CÔNG NGHỆ
1. Tên học phần
: TỰ ĐỘNG HÓA QUÁ TRÌNH CÔNG   NGHỆ
2. Mã học phần
: DDT301
3. Số tín chỉ        
: 2 (2, 0, 4) 
4. Trình độ          
: Dành cho sinh viên năm thứ 3 
5. Phân bố thời gian

· Lên lớp
: 30 tiết  
· Thực tập phòng thí nghiệm     :   0 tiết
· Thực hành 
:   0 tiết
· Tự học                                     : 60 tiết
6. Điều kiện tiên quyết 
: Vi xử lý (a), Đồ án Kỹ thuật số và điện tử công suất (a), Thực tập Điện công nghiệp cơ bản (a)
7. Mục tiêu của học phần

Sau khi hoàn tất học phần sinh viên đạt được các mục tiêu sau:

-  Trình bày được các khái niệm cơ bản trong tự động điều khiển các quá trình công nghệ. 

-  Trình bày được các loại quá trình trong dây chuyền tự động sản xuất 

-  Vận dụng được các kiến thức đã học dùng PLC lập trình điều khiển được các hệ thống tự động cơ bản, đơn giản. 

8. Mô tả vắn tắt nội dung học phần 

Ở chương 1 là phần nhập môn, giới thiệu về tự động hóa, quá trình sản xuất, quá trình công nghệ. Chương 2 trình bày về điều khiển các quá trình công nghệ, giới thiệu về hệ thống sản xuất và TĐH, các loại quá trình điều khiển. Chương 3 trình bày về kỹ thuật lập trình điều khiển các quá trình tự động bằng PLC. 

9. Nhiệm vụ của sinh viên

Tham dự học, thảo luận, kiểm tra, thi theo qui chế 04/1999/QĐ-BGD&ĐT, qui định 25/2006/QĐ-BGD&ĐT và qui chế học vụ hiện hành của nhà trường 

· Dự lớp: trên 75% 

· Bài tập: trên lớp và ở nhà 

· Khác: theo yêu cầu của giảng viên

10. Tài liệu học tập 

· Sách, giáo trình chính

[1]. Giáo trình Tự động hóa quá trình công nghệ , Khoa điện – điện tử, Trường CĐKT Lý Tự Trọng
-
Tài liệu tham khảo
[2]. BG Tự động hóa quá trình sản xuất – quá trình công nghệ.
[3]. Trần Doãn Tiến-Tự động điều khiển các quá trình công nghệ.

[4]. Lê Hoài Quốc- Chung Tấn Lâm - PLC trong điều khiển các quá trình công nghiệp.

11. Tiêu chuẩn đánh giá sinh viên

· Dự lớp: trên 75% 

· Thảo luận theo nhóm

· Tiểu luận: không

· Kiểm tra thường xuyên

· Thi giữa học phần 

· Thi kết thúc học phần 

· Khác: theo yêu cầu của giảng viên

12. Thang điểm thi:  Theo học chế tín chỉ

13. Nội dung chi tiết học phần:

	TT
	Nội dung
	Số tiết
	Phân bố thời gian
	Ghi chú

	
	
	
	Lí thuyết
	Thực hành
	Tự học
	

	1
	Chương 1: NHẬP MÔN.
	2
	2
	
	4
	

	2
	Chương 2: ĐIỀU KHIỂN CÁC QUÁ TRÌNH CÔNG NGHỆ     
	6
	6
	
	12
	

	3
	Chương 3: KỸ THUẬT LẬP TRÌNH ĐIỀU KHIỂN CÁC QUÁ TRÌNH CÔNG NGHỆ       
	20
	20
	
	40
	

	4
	ÔN TẬP
	2
	2
	
	4
	

	
	Tổng
	30
	30
	
	60
	


Ghi chú: - Giờ tự học không tính vào tổng số tiết

Chương 1: NHẬP MÔN    

1.1 Tự động hóa là gì 

1.2 Quá trình sản xuất 

1.3 Quá trình công nghệ 

Chương 2: ĐIỀU KHIỂN CÁC QUÁ TRÌNH CÔNG NGHỆ      

2.1 Hệ thống sản xuất công nghiệp và TĐH 
2.2 Hệ thống tự động sản xuất linh hoạt
2.3 Cấu trúc của hệ thống tự động
2.4 Các phần tử cấu thành HT điều khiển
2.5 Các loại quá trình trong điều khiển
2.6 Quá trình tuần tự
2.6.1 Quá trình nối tiếp

2.6.2 Quá trình song song
2.6.3 Quá trình có điều kiện (chọn lựa)
2.6.4 Quá trình có lập vòng
2.7 Quá trình ngẫu nhiên
Chương 3: KỸ THUẬT LẬP TRÌNH ĐIỀU KHIỂN CÁC QUÁ TRÌNH CÔNG NGHỆ
3.1 Giản đồ quá trình 
3.2 Phân chia giai đoạn
3.3 Điều kiện chuyển giai đoạn
3.4 Lập trình
3.5 Lập trình cho quá trình tuần tự nối tiếp
3.6 Lập trình cho quá trình song song
3.7 Lập trình cho quá trình có điều kiện
3.8 Lập trình cho quá trình lặp vòng
3.9 Lập trình cho quá trình tổng hợp
14. Phê duyệt
                                                          Tp. HCM, ngày    tháng     năm 20  

HỆ THỐNG ĐIỀU KHIỂN TỰ ĐỘNG
1. Tên học phần
: HỆ THỐNG ĐIỀU KHIỂN TỰ ĐỘNG
2. Mã học phần
: DDT320 

3. Số tín chỉ        
: 3 (3, 0, 6) 
4. Trình độ          
: Dành cho sinh viên năm thứ 3 
5. Phân bố thời gian

· Lên lớp
: 45 tiết  
· Thực tập phòng thí nghiệm     :   0 tiết
· Thực hành 
:   0 tiết
· Tự học                                     : 90 tiết
6. Điều kiện tiên quyết 
: Không
7. Mục tiêu của học phần

Sau khi hoàn tất học phần sinh viên đạt được các mục tiêu sau:

- Trình bày được các khái niệm, các thuật ngữ về điều khiển tự động, phân biệt được các hệ thống điều khiển. Trình bày được hàm truyền của một số hệ thống, biến đổi và đơn giản hàm truyền

-  Trình bày được Mô tả toán học của hệ thống và đặc tính động học của hệ thống như: phép biến đổi Laplace, hàm tuyền của hệ thống, phương trình trạng thái, đặc tính động học của các khâu tỷ lệ, tích phân, vi phân.

-  Trình bày được Tính ổn định của hệ thống theo tiêu chuẩn Routh, Hurwitz

8. Mô tả vắn tắt nội dung học phần 

Bao gồm các phần chính như Nhập môn hệ thống điều khiển tự động, Mô tả toán học hệ thống, Đặc tính động học của hệ thống, Tính ổn định của hệ thống,  Thiết kế bộ điều khiển PID, Ứng dụng CNTT vào  điều khiển tự động.

9. Nhiệm vụ của sinh viên

Tham dự học, thảo luận, kiểm tra, thi theo qui chế 04/1999/QĐ-BGD&ĐT, qui định 25/2006/QĐ-BGD&ĐT và qui chế học vụ hiện hành của nhà trường 

· Dự lớp: trên 75% 

· Bài tập: trên lớp và ở nhà 

· Khác: theo yêu cầu của giảng viên

10. Tài liệu học tập 

· Sách, giáo trình chính

[1]. Giáo trình Kỹ thuật điều khiển tự động, Khoa điện – điện tử, Trường CĐKT Lý Tự Trọng
-
Tài liệu tham khảo
[1]. Lương Văn Lăng, Cơ sở tự động, NXB ĐH Quốc gia, 2002.
[2]. Nguyễn Phương Hà, Lí thuyết Điều khiển Tự động, NXB ĐH Quốc gia, 2005.

[3]. TS Huỳnh Thái Hoàng. Giáo trình cơ sở điều khiển tự động. Đại học Bách khoa Tp.HCM.

[4]. Phạm Văn Tấn.  Giáo trình cơ sở tự động học. Trường Đại học Cần Thơ.

[5]. TS Nguyễn Đức Thành - Matlab và ứng dụng trong điều khiển – nhà xuất bản Đại học quốc gia TP HCM.
[6]. PGS TS Trần Hoài An. Bài giảng lý thuyết điều khiển tự động. Đại học Giao thông Vận tải Tp.HCM.

11. Tiêu chuẩn đánh giá sinh viên

· Dự lớp: trên 75% 

· Thảo luận theo nhóm

· Tiểu luận: không

· Kiểm tra thường xuyên

· Thi giữa học phần 

· Thi kết thúc học phần 

· Khác: theo yêu cầu của giảng viên

12. Thang điểm thi:  Theo học chế tín chỉ

13. Nội dung chi tiết học phần:

	TT
	Nội dung
	Số tiết
	Phân bố thời gian
	Ghi chú

	
	
	
	Lí thuyết
	Thực hành
	Tự học
	

	1
	Chương 1: Nhập môn.
	3
	3
	
	6
	

	2
	Chương 2: Mô tả toán học hệ thống     
	8
	8
	
	16
	

	3
	Chương 3: Đặc tính động học       
	8
	8
	
	16
	

	4
	Chương 4: Ổn định của hệ thống tự động   
	10
	10
	
	20
	

	5
	Chương 5: Thiết kế bộ điều khiển Pid   
	8
	8
	
	16
	

	6
	Chương 6: Ứng dụng CNTT vào điều khiển tự động
	8
	8
	
	16
	

	
	Tổng
	45
	45
	
	90
	


Ghi chú: - Giờ tự học không tính vào tổng số tiết

Chương 1: NHẬP MÔN    

1.1  Đại cương 

1.2  Các khái niệm – các thuật ngữ

1.3  Phân loại hệ thống điều khiển

1.4  Các thí dụ

1.5 Một số vấn đề khác

Chương 2: Mô tả toán học hệ thống          

2.1 Biến đổi LAPLACE và một số tính chất của phép biến đổi LAPLACE
2.1.1 Khái niệm

2.1.2 Biến đổi LAPLACE và một số tính chất của phép biến đổi LAPLACE
2.1.3 Các hàm cơ bản thường dùng trong điều khiển tự động

2.2 Hàm truyền đạt.
2.2.1 Định nghĩa

2.2.2 Phương pháp tìm hàm truyền đạt
2.2.3 Đại số sơ đồ khối
 2.2.4 Hàm truyền đạt của một số thiết bị điển hình

2.3 Phương trình trạng thái
2.3.1 Phương trình trạng thái tổng quát 
2.3.2 Phương pháp xác định phương trình trạng thái
2.3.3 Phương trình trạng thái của một số thiết bị điển hình
2.4 Quan hệ giữa hàm truyền đạt và phương trình trạng thái.
2.4.1 Xây dựng phương trình trạng thái từ hàm truyền đạt
2.4.2 Xây dựng hàm truyền đạt từ phương trình trạng thái
Chương 3: Đặc tính động học
3.1 Khái niệm cơ bản
3.1.1 Khái niệm chung

3.1.2 Phản ứng của một khâu trong hệ thống
3.1.3 Đặc tính tần số của một khâu

3.2 Đặc tính động học của một số khâu cơ bản
3.2.1 Khâu tỉ lệ

3.2.2 Khâu quán tính bậc 1

3.2.3 Khâu quán tính bậc 2

3.2.4 Khâu vi phân lý tưởng

3.2.5 Khâu tích phân lý tưởng

3.2.6 Khâu chậm trể

Chương 4: Ổn định của hệ thống tự động  

4.1 Tính ổn định
4.2 Mặt phẳng phức và tính ổn định
4.3 Các phương pháp xác định tính ổn định.
4.4 Tiêu chuẩn ổn định Routh.
4.5 Tiêu chuẩn ổn định Hurwitz
4.6 Giải bài tập
Chương 5: THIẾT KẾ BỘ ĐIỀU KHIỂN PID
5.1 Các khái niệm cơ bản
5.1.1 Khái niệm về thiết kế hệ thống điều khiển

5.1.2 Ảnh hưởng của các bộ điều khiển đến chất lượng của hệ thống
5.2 Thiết kế bộ điều khiển PID bằng phương pháp giải tích.
5.2.1 Thiết kế bộ điều khiển P
5.2.2 Thiết kế bộ điều khiển PD
5.2.3 Thiết kế bộ điều khiển PID

5.3 Thiết kế bộ điều khiển PID bằng phương pháp Ziegler-Nichols.
5.3.1 Phương pháp Ziegler-Nichols  dựa vào đáp ứng nấc của hệ hở
5.3.2 Phương pháp Ziegler-Nichols  dựa vào đáp ứng của hệ kín ở biên giới ổn định
5.4 Biến đổi Laplace ngược. Tìm các ma trận ((t), X(t), Y(t).
5.5 Phương pháp dùng máy vi tính  (Giới thiệu phần mềm MATLAB).
Chương 6: ỨNG DỤNG CNTT VÀO ĐIỀU KHIỂN TỰ ĐỘNG
6.1 Giới thiệu phần mềm Matlab.
6.2 Sử dụng phần Simulink mô phỏng.
14. Phê duyệt   

                                                            Tp. HCM, ngày    tháng     năm 20 


Trưởng đơn vị đào tạo 
       Tổ trưởng bộ môn

ĐỒ ÁN TỰ ĐỘNG HÓA QUÁ TRÌNH CÔNG NGHỆ

1. Tên học phần      : ĐỒ ÁN TỰ ĐỘNG HÓA QUÁ TRÌNH CÔNG NGHỆ

2. Mã học phần                      
: DDT303

3. Số tín chỉ        

           : 1 (0, 0, 3)

4. Trình độ          

           : Dành cho sinh viên năm thứ 3
5. Phân bố thời gian

· Lên lớp
:    0 tiết
· Thực tập phòng thí nghiệm
: 
· Thực hành 


:
· Tự nghiên cứu


: 45 tiết
6. Điều kiện tiên quyết 
: Tự động hóa quá trình (a), TT Hệ thống điều khiển tự động(a)
7. Mục tiêu của học phần

Sau khi hoàn tất học phần sinh viên đạt được các tiêu chí sau:

· Hiểu sâu hơn về các lý thuyết đã học cho chuyên ngành Tự động điều khiển.

· Ứng dụng các kiến thức đã học để thực hiện một vấn đề về tự động điều khiển

· Biết cách phân tích tổng hợp vấn đề, đưa ra phương án giải quyết một yêu cầu thực tế 

· Rèn luyện khả năng làm việc độc lập, làm việc theo nhóm.

· Thực hiện một vấn đề có tính chất tìm hiểu, nghiên cứu khoa học và ứng dụng 
8. Mô tả vắn tắt nội dung học phần 

Sinh viên được giao đề tài theo các hướng như sau: Tìm hiểu và ứng dụng của các phần mềm phục vụ cho lĩnh vực tự động, thực hành các mô hình hệ thống điều khiển tự động trong thực tế, cải tiến thực hiện các đề tài đã có sẵn, khảo sát vấn đề mới (chưa được thực hiện trước đây) trong lĩnh vực tự động điều khiển.. Ứng dụng các kiến thức chuyên ngành đã học để phân tích, thiết kế một đề tài được chọn. Căn cứ vào nhiệm vụ đồ án sinh viên tự tìm tài liệu tham khảo (có sự hỗ trợ của giáo viên) và đưa ra các bước tính toán thiết kế. Sinh viên phải bảo vệ đồ án trước hội đồng.

9. Nhiệm vụ của sinh viên

· Dự lớp: không 

· Bài tập: không 

· Khác: báo cáo tiến độ thực hiện đồ án theo yêu cầu của giảng viên
10. Tài liệu học tập 

· Sách, giáo trình chính

[1]. Giáo trình ….., ĐH Công nghiệp TP.HCM.
· Tài liệu tham khảo

[1].  PLC trong điều khiển các quá trình công nghiệp 
Lê Hòai Quốc -  Chung Tấn Lâm

[2]. Tự động điều khiển các quá trình công nghệ   Trần Dõan Tiến 

[3]. Tự học PLC OMRON 
VP Đại diện OMRON VN

[4]. Tài liệu FluidSimP

[5]. Tài liệu Automation Studio.

11. Tiêu chuẩn đánh giá sinh viên

· Dự lớp: không 

· Thảo luận theo nhóm

· Tiểu luận: không

· Kiểm tra theo tiến độ

· Khác: báo cáo tiến độ thực hiện đồ án theo yêu cầu của giảng viên
12. Thang điểm thi:  Theo qui chế tín chỉ

13. Nội dung chi tiết học phần

1. Hướng dẫn thực hiện đồ án:

· Giáo viên định hướng việc chọn đề tài cho sinh viên theo các hướng sau: Hướng tìm hiểu, khảo sát phần mềm ứng dụng trong lĩnh vực điều khiển tự động như Automation Studio5, FluidsimP; hướng cải tiến lại đề tài đã thực hiện trước đó, hướng thực hiện đề tài do chính sinh viên đăng ký; hướng thực hiện đề tài do GVHD đưa ra; hướng thi công đề tài ứng dụng.

· Lên phương án cụ thể và giao đề tài cho SV: thông báo thời hạn làm đề tài, hình thức làm đồ án phải đúng chuẩn NCKH, tổ chức bốc thăm đề tài, qui định, lên kế hoạch, tiến trình cụ thể cho sinh viên thực hiện. Thông báo thời gian kiểm tra tiến độ thực hiện, thời điểm nộp đề tài, thời điểm báo cáo đề tài. 

· Thông báo hình thức báo cáo đề tài trước hội đồng đánh giá.

2. Hướng dẫn kiểm tra tiến độ thực hiện đồ án:

Giai đoạn 1: kiểm tra thường xuyên tiến độ SV thực hiện đề tài xem hiệu quả thế nào, các thắc mắc cần giải quyết, đồ án có vừa sức với SV không, SV có yêu cầu gì không, cách giải quyết đề tài thế nào?

Giai đoạn 2: khoảng giữa thời gian làm đồ án, SV thực hiện đồ án đến đâu, có tiếp tục thực hiện hay không, GVHD phải nắm rõ vấn đề này để can thiệp kịp thời, ra quyết định phù hợp đối với những trường hợp đặc biệt (như SV thực hiện đồ án bị lạc đề, SV bị bế tắc trong giải quyết vấn đề, SV chưa tiến hành làm đồ án …)

3. Hướng dẫn đánh giá đồ án:

Công việc đánh giá đồ án bao gồm các điểm như sau: 

· Đánh giá nội dung trình bày  cuốn đồ án: về hình thức, về chuẩn theo NCKH, về nội dung trình bày, về lỗi kỹ thuật trình bày.

· Đánh giá kết quả mô hình: Nếu có thực hiện mô hình thì đánh giá qua tính thẩm mỹ, hoạt động của mô hình, tính phù hợp của mô hình với yêu cầu đề ra lúc đầu.

· Đánh giá chất lượng báo cáo đề tài của sinh viên trước hội đồng 
	TT
	Nội dung
	Số tiết
	Phân bố thời gian
	Ghi chú

	
	
	
	Lí thuyết
	Thực hành
	Tự học
	

	1
	Chương 1: Cơ sở lí luận của vấn đề nghiên cứu
	3
	0
	0
	3
	

	2
	Chương 2: Thiết kế sơ đồ mạch điện
	9
	0
	0
	9
	

	3
	Chương 3:  Tính toán lựa chọn thiết bị
	9
	0
	0
	9
	

	4
	Chương 4: Mô phỏng hoặc thi công
	21
	0
	0
	21
	

	5
	Chương 5: Kết luận và hướng phát triển 
	3
	0
	0
	3
	

	
	Tổng
	45
	0
	0
	45
	


Chương 1: Cơ sở lí luận của vấn đề nghiên cứu

1.1 Khái niệm.

1.2 Lý luận về chuyên ngành

Chương 2: Thiết kế sơ đồ mạch điện
2.1 Giới thiêu tổng quan

2.2 Giới thiệu mạch điện
Chương 3: Tính toán lựa chọn thiết bị
3.1 Tính toán thiết bị mạch điều khiển
3.2 Tính toán thiết bị mạch động lực
Chương 4: Mô phỏng hoặc thi công
Mô phỏng hoặc thi công mạch điện theo thiết kế của đồ án
Chương 5: Kết luận và hướng phát triển
14. Phê duyệt   

                                                            Tp. HCM, ngày… tháng…năm 2014


THỰC TẬP HỆ THỐNG ĐIỀU KHIỂN TỰ ĐỘNG
1. Tên học phần 
:THỰC TẬP HỆ THỐNG ĐIỀU KHIỂN TỰ ĐỘNG 

2. Mã học phần
: DDT321
3. Số tín chỉ        
: 2 (0,2,1) 
4. Trình độ          
: Dành cho sinh viên năm thứ 3 
5. Phân bố thời gian

· Lên lớp
:   0 tiết
· Thực tập phòng thí nghiệm     :   0 tiết
· Thực hành 
: 60 tiết
· Tự học


             : 30 tiết
6. Điều kiện tiên quyết 
: Hệ thống điều khiển tự động (a)
7. Mục tiêu của học phần

Sau khi học xong học phần này, sinh viên có khả năng

· Dùng MatLab mô phỏng Điều khiển động học.

· Ứng dụng PID trong hệ thống Điều khiển quá trình.
8. Mô tả vắn tắt nội dung học phần 

* Phần Thực tập Điều khiển tự động gồm có các nội dung chính sau:

+ Điều khiển động học.

+ Lập trình PLC điều khiển quá trình.
9. Nhiệm vụ của sinh viên

Tham dự học và thảo luận đầy đủ. Thi và kiểm tra giữa học kỳ theo qui chế 04/1999/QĐ-BGD&ĐT và 25/2006/QĐ-BGD&ĐT.

· Dự lớp: Bắt buộc 100%

· Bài tập: Trên lớp và ở nhà 

· Dụng cụ và học liệu: 

· Khác: Theo yêu cầu của giáo viên
10. Tài liệu học tập 

· Sách, giáo trình chính

[1] Giáo trình Thực tập điều khiển tự động  – Khoa Điện Điện tử, trường CĐKT Lý Tự Trọng Tp.HCM
-
Tài liệu tham khảo
[1] Lương Văn Lăng, Cơ sở tự động, NXB ĐH Quốc gia, 2002.
[2] Nguyễn Phương Hà, Lí thuyết điều khiển tự động, NXB ĐH Quốc gia, 2005.

[3] Nguyễn Đức Thành, MATLAB và Ứng dụng trong điều khiển tự động, NXB ĐH Quốc gia Tp.HCM, 2005.
11. Tiêu chuẩn đánh giá sinh viên

· Dự lớp: Có mặt trên lớp làm thực hành 100% tổng số thời gian.

· Thảo luận theo nhóm

· Kiểm tra thường xuyên

· Báo cáo thực hành

· Thi kết thúc học phần 
12. Thang điểm thi:  Theo học chế tín chỉ
13. Nội dung chi tiết học phần

	TT
	Nội dung
	Số tiết
	Phân bố thời gian
	Ghi chú

	
	
	
	Lí thuyết
	Thực hành
	Tự học
	

	1
	Bài 1: TT Mô phỏng hàm truyền
	15
	
	15
	7.5
	

	2
	Bài 2: TT Mô phỏng tính ổn định
	10
	
	10
	5
	

	3
	Bài 3: TT Mô phỏng bộ điều khiển PID
	15
	
	15
	7.5
	

	4
	Bài 4: TT Điều khiển quá trình
	20
	
	10
	5
	

	
	Tổng
	60
	
	60
	30
	


Ghi chú: 

- Giờ tự học không tính vào tổng số tiết

Bài 1: TT MÔ PHỎNG HÀM TRUYỀN    
1.1 Mô phỏng hàm truyền đạt và phương trình trạng thái của hệ thống cơ khí

1.2 Mô phỏng hàm truyền đạt và phương trình trạng thái của hệ thống điện – điện tử

1.3 Mô phỏng hàm truyền đạt và phương trình trạng thái của hệ thống cơ điện

Bài 2: TT MÔ PHỎNG TÍNH ỔN ĐỊNH
2.1 Mô phỏng tính ổn định của hệ thống cơ khí

2.2 Mô phỏng tính ổn định của hệ thống điện – điện tử

2.3 Mô phỏng tính ổn định của hệ thống cơ điện

Bài 3: TT MÔ PHỎNG BỘ ĐIỀU KHIỂN PID
3.1 Thiết kế bộ điều khiển PI, PD, PID và trể sớm pha của hệ thống cơ khí.

3.2 Thiết kế bộ điều khiển PI, PD, PID và trể sớm pha của hệ thống điện – điện tử

3.3 Thiết kế bộ điều khiển PI, PD, PID và trể sớm pha của hệ thống cơ điện

Bài 4: TT ĐIỀU KHIỂN QUÁ TRÌNH 
4.1 Điều khiển hệ thống nhiệt độ
4.2 Điều khiển hệ thống dòng chảy
14. Phê duyệt   

                                                            Tp. HCM, ngày    tháng    năm 20   


THỰC TẬP TỰ ĐỘNG HÓA QUÁ TRÌNH CÔNG NGHỆ
1. Tên học phần 
:THỰC TẬP TỰ ĐỘNG HÓA QUÁ TRÌNH CÔNG NGHỆ 

2. Mã học phần
: DDT322
3. Số tín chỉ        
: 3 (0,3,3) 
4. Trình độ          
: Dành cho sinh viên năm thứ 3 
5. Phân bố thời gian

· Lên lớp
:   0 tiết
· Thực tập phòng thí nghiệm     :   0 tiết
· Thực hành 
: 90 tiết
· Tự học


             : 90 tiết
6. Điều kiện tiên quyết 
: Tự động hóa quá trình công nghệ (a)
7. Mục tiêu của học phần

Sau khi học xong học phần này, sinh viên có khả năng

· Sử dụng được phần mềm mô phỏng FluidSim P.

· Dùng phần mềm mô phỏng FluidSim P ứng dụng vào điều khiển hệ thống khí nén.

· TH Điều khiển hệ thống khí nén.

· Điều khiển được mô hình tự động.

· TH hệ thống Điều khiển tự động (dây chuyền sản xuất).

8. Mô tả vắn tắt nội dung học phần 

* Phần Thực tập Điều khiển tự động gồm có các nội dung chính sau:

+ Sử dụng phần mềm mô phỏng FluidSim P vào điều khiển hệ thống khí nén.

+ Lập trình PLC điều khiển hệ thống khí nén.

+ Lập trình PLC điều khiển mô hình tự động.

+ Lập trình PLC điều khiển hệ thống tự động (dây chuyền sản xuất).

9. Nhiệm vụ của sinh viên

Tham dự học và thảo luận đầy đủ. Thi và kiểm tra giữa học kỳ theo qui chế 04/1999/QĐ-BGD&ĐT và 25/2006/QĐ-BGD&ĐT.

· Dự lớp: Bắt buộc 100%

· Bài tập: Trên lớp và ở nhà 

· Dụng cụ và học liệu: 

· Khác: Theo yêu cầu của giáo viên

10. Tài liệu học tập 

· Sách, giáo trình chính

[1] Giáo trình Thực tập TĐH quá trình công nghệ  – Khoa Điện Điện tử, trường CĐKT Lý Tự Trọng Tp.HCM
-
Tài liệu tham khảo
[1]  PLC trong điều khiển các quá trình công nghiệp 
Lê Hòai Quốc -  Chung Tấn Lâm

[2] Tự động điều khiển các quá trình công nghệ

Trần Dõan Tiến

[3] FluidSim P

[4] Hướng dẫn sử dụng MH phân loại sản phẩm

[5] Hướng dẫn sử dụng MH đóng nắp hộp.

[6] IMS (Industrial mechantronics system) hệ thống tay máy công nghiệp Kawasaki FS03N
11. Tiêu chuẩn đánh giá sinh viên

· Dự lớp: Có mặt trên lớp làm thực hành 100% tổng số thời gian.

· Thảo luận theo nhóm

· Kiểm tra thường xuyên

· Báo cáo thực hành

· Thi kết thúc học phần 

12. Thang điểm thi:  Theo học chế tín chỉ

13. Nội dung chi tiết học phần

	TT
	Nội dung
	Số tiết
	Phân bố thời gian
	Ghi chú

	
	
	
	Lí thuyết
	Thực hành
	Tự học
	

	1
	Bài 1: TT MÔ PHỎNG  FLUIDSIM P
	20
	
	20
	20
	

	2
	Bài 2: TT ĐIỀU KHIỂN HỆ THỐNG KHÍ NÉN
	40
	
	40
	40
	

	3
	Bài 3: TT ĐIỀU KHIỂN CÁC THIẾT BỊ MÔ HÌNH TỰ ĐỘNG
	20
	
	20
	20
	

	4
	Bài 4: TT ĐK DÂY CHUYỀN SẢN XUẤT .
	10
	
	10
	10
	

	
	Tổng
	90
	
	90
	90
	


Ghi chú: 

- Giờ tự học không tính vào tổng số tiết

Bài 1: TT MÔ PHỎNG  FLUIDSIM P          

2.1 Hướng dẫn sử dụng phần mềm FluidSim P
2.2 Ứng dụng mô phỏng điều khiển hệ thống khí nén dùng các phần tử điện
2.3 Ứng dụng mô phỏng điều khiển hệ thống khí nén dùng lập trình PLC
2.4  Ứng dụng lập trình PLC điều khiển 10 hệ thống khí nén.
Bài 3: TT ĐIỀU KHIỂN HỆ THỐNG KHÍ NÉN          

3.1 Tìm hiểu các thành phần trên bộ thí nghiệm điều khiển khí nén
3.2 Điều khiển hệ thống khí nén bằng điện
3.3 Điều khiển hệ thống khí nén bằng lập trình PLC
Bài 4: TT ĐIỀU KHIỂN CÁC THIẾT BỊ MÔ HÌNH TỰ ĐỘNG  

4.1 Tìm hiểu thiết bị. xem Video clip hoạt động của MH
4.2 Thiết lập giản đồ quá trình
4.3 Tiến hành lập trình
4.4 Kết nối PLC và máy tính và thiết bị điều khiển
4.5 Chạy thử chương trình, chỉnh sửa
Bài 5: TT ĐIỀU KHIỂN DÂY CHUYỀN SẢN XUẤT 
5.1 Điều khiển các Module trong dây chuyền sản xuất
5.1.1 Xem phim hoạt động của dây chuyền tự động trong phòng cơ điện tử

5.1.2 Ôn lại các kiến thức có liên quan đến các thành phần trong dây chuyền sản xuất

5.1.3 Xem trực tiếp hoạt động của dây chuyền

5.1.4 Lập trình điều khiển một khâu (module) trong dây chuyền sản xuất

5.2 Điều khiển tay máy Kawasaky 
5.2.1 Xem phim hoạt động của dây chuyền tự động lưu ý đến hoạt động của tay máy trong phòng cơ điện tử
5.2.2 Ôn lại các kiến thức có liên quan đến các thành phần trong dây chuyền sản xuất
5.2.3 Xem trực tiếp hoạt động của tay máy
5.2.4 Điều khiển tay máy Kawasaky
14. Phê duyệt   

                                                            Tp. HCM, ngày     tháng    năm 20   


ĐIỀU KHIỂN MẠNG ĐIỆN THÔNG MINH
1. Tên học phần  
      : ĐIỀU KHIỂN MẠNG ĐIỆN THÔNG MINH         (BMS: Building Managenent System)
2. Mã học phần


  : DDT323

3. Số tín chỉ


: 02
4. Trình độ


: Dành cho sinh viên năm thứ 3
5. Phân bố thời gian
· Lên lớp
: 30 tiết  
· Thực tập phòng thí nghiệm     :   0 tiết
· Thực hành 
:   0 tiết
· Tự học                                     : 60 tiết
6. Điều kiện tham gia học tập học phần
: không

7. Mục tiêu của học phần:
Trình bày được định nghĩa của BMS, nguyên tắc hoạt động và lợi ích của hệ thống

Trình bày được các chuẩn giao tiếp, truyền thống của hệ thống BMS.

Trình bày được các đối tượng quản lý của BMS trong thực tế
8.  Mô tả tóm tắt học phần

BMS (Building Management System) là một hệ thống đồng bộ cho phép điều khiển và quản lý mọi hệ thống kỹ thuật trong toà nhà như hệ thống điện, hệ thống cung cấp nước sinh hoạt, điều hoà thông gió, cảnh báo môi trường, an ninh, báo cháy - chữa cháy v.v…, đảm bảo cho việc vận hành các thiết bị trong tòa nhà được chính xác, kịp thời

9. Nhiệm vụ của sinh viên
Tham dự học, thảo luận, kiểm tra, thi theo qui chế 04/1999/QĐ-BGD&ĐT, qui định 25/2006/QĐ-BGD&ĐT và qui chế học vụ hiện hành của nhà trường 

· Dự lớp: trên 70% 

· Bài tập: trên lớp và ở nhà 

· Khác: theo yêu cầu của giảng viên

10. Tài liệu học tập
- Sách, giáo trình chính:
[1]. Giáo trình Điều khiển mạng điện thông minh , Khoa điện – điện tử, Trường CĐKT Lý Tự Trọng
- Sách, tài liệu tham khảo:
[1]. Auto control for comercial building
[2]. Comfort Control . 

11. Tiêu chuẩn đánh giá sinh viên

· Dự lớp: trên 70% 

· Thảo luận theo nhóm

· Kiểm tra thường xuyên

· Thi giữa học phần 

· Thi kết thúc học phần 

· Khác: theo yêu cầu của giảng viên 

12. Thang điểm thi:  Theo học chế tín chỉ
13. Nội dung chi tiết học phần

	TT
	Nội dung
	Số tiết
	Phân bố thời gian
	Ghi chú

	
	
	
	Lí thuyết
	Thực hành
	Tự học
	

	1
	Chương 1: HỆ THỐNG QUẢN LÝ TÒA NHÀ
	2
	2
	
	4
	

	2
	Chương 2: CƠ SỞ ĐIỀU KHIỂN TỰ ĐỘNG 
	8
	8
	
	16
	

	3
	Chương 3: THIẾT BỊ ĐIỀU KHIỂN TỰ ĐỘNG
	8
	8
	
	16
	

	4
	Chương 4: TỔNG QUAN HỆ HVAC
	12
	12
	
	24
	

	
	Tổng
	30
	30
	
	60
	


Ghi chú:  - Giờ tự học không tính vào tổng số tiết
Chương 1: HỆ THỐNG QUẢN LÝ TÒA NHÀ
1.1 Hệ thống quản lý tòa nhà
1.1.1 Khái niệm
1.1.2 Hệ thống điều khiển tự động

1.1.3 Hệ thống quản lý tòa nhà

1.1.4 Hệ thống báo cháy an ninh
1.2 Ưu điểm của hệ thống quản lý tòa nhà
1.2.1 Quản lý hiệu quả
1.2.2 Tiết kiệm năng lượng
1.2.3 Đảm bảo yêu cầu an toàn
1.2.4 Nâng cao sự thuận tiện cho người sử dụng
Chương 2: CƠ SỞ ĐIỀU KHIỂN TỰ ĐỘNG 
2.1 Tổng quan về điều khiển tự động
2.1.1 Điều khiển bằng tay

2.1.2 Điều khiển tự động
2.2 Phương pháp điều khiển tự động
2.2.1 Điều khiển tỉ lệ

2.2.2 Điều khiển tích phân

2.2.3 Điều khiển vi phân
2.3 Ứng dụng thiết bị điều khiển tự động

2.3.1 Thiết bị điện
2.3.2 Thiết bị điện tử
2.3.3 Thiết bị điện – khí nén
2.3.4 Điều khiển kỹ thuật số trực tiếp DDC

2.4 BMS  tổng quan thiết kế điều khiển tự động

   2.4.1 tổng quan thiết kế điều khiển tự động

Chương 3: THIẾT BỊ ĐIỀU KHIỂN TỰ ĐỘNG
3.1 Thiết bị điều khiển điện 

3.1.1 Cấu tạo – ký hiệu

3.1.2 Nguyên lý làm việc 

3.2 Thiết bị điều khiển điện từ
3.2.1 Cấu tạo- ký hiệu
3.2.2 Nguyên lý làm việc
3.3 Bộ điều khiển KTS trực tiếp DDC
3.3.1 Các khái niệm cơ bản

3.3.2 Các đặc điểm

3.3.3 Ứng dụng 
3.4 Phần tử thông minh

3.4.1 Các khái niệm cơ bản

3.4.2 Các đặc điểm

3.4.3 Ứng dụng 
Chương 4: TỔNG QUAN HVAC
4.1 Điều hòa không khí AHU
4.1.1
Cấu tạo, ký hiệu, hình dạng

4.1.2
Nguyên lý làm việc 

4.1.3
Các thông số kỹ thuật

4.2 Hệ thống làm lạnh
4.2.1 Hệ thống bơm đơn ống kín

4.2.2 Hệ thống bơm đôi ống kín

4.2.3 Hệ thống bể chứa ống mở

4.3 Chức năng điều khiển HVAC
4.3.1 Điều khiển nhiệt độ phòng
4.3.2 Điều khiển van nước nóng lạnh

4.3.3 Điều khiển bậc thang nhiệt độ khí đầu vào

4.3.4 Điều khiển giới hạn nhiệt độ khí đầu vào

4.3.5 Điều khiển lưu lượng khí đầu vào

14. Phê duyệt   

Tp. HCM, ngày     tháng    năm 20  



THIẾT BỊ  ĐIỀU KHIỂN TỰ ĐỘNG
1. Tên học phần
: THIẾT BỊ ĐIỀU KHIỂN TỰ ĐỘNG
2. Mã học phần
: DDT324
3. Số tín chỉ        
: 2 (2, 0, 4) 
4. Trình độ          
: Dành cho sinh viên năm thứ 3 
5. Phân bố thời gian

· Lên lớp
: 30 tiết  
· Thực tập phòng thí nghiệm     :   0 tiết
· Thực hành 
:   0 tiết
· Tự học                                     : 60 tiết
6. Điều kiện tiên quyết 
: KỸ THUẤT SỐ (a)
7. Mục tiêu của học phần

Sau khi hoàn tất học phần sinh viên đạt được các mục tiêu sau:

-  Lựa chọn và sử dụng được các thiết bị cơ bản trong tự động điều khiển. 

-  Trình bày nguyên lý hoạt động, đấu nối được các loại thiết bị tự động điều khiển

8. Mô tả vắn tắt nội dung học phần 

Nội dung gồm các phần. Thiết bị đóng cắt, Cảm biến, Thiết bị bảo vệ, Biến tần, Giao diện người máy, HMI, và Điều khiền vị trí.
9. Nhiệm vụ của sinh viên

Tham dự học, thảo luận, kiểm tra, thi theo qui chế 04/1999/QĐ-BGD&ĐT, qui định 25/2006/QĐ-BGD&ĐT và qui chế học vụ hiện hành của nhà trường 

· Dự lớp: trên 75% 

· Bài tập: trên lớp và ở nhà 

· Khác: theo yêu cầu của giảng viên

10. Tài liệu học tập 

· Sách, giáo trình chính

[2]. Giáo trình Thiết bị điều khiển tự động , Khoa điện – điện tử, Trường CĐKT Lý Tự Trọng
-
Tài liệu tham khảo
[2]. Nguyễn Tấn Phước - Linh kiện điều khiển điện 1 chiều công nghiệp.
[3]. Nguyễn Tấn Phước – Giáo trình điện tử công nghiệp.

11. Tiêu chuẩn đánh giá sinh viên

· Dự lớp: trên 75% 

· Thảo luận theo nhóm

· Tiểu luận: không

· Kiểm tra thường xuyên

· Thi giữa học phần 

· Thi kết thúc học phần 

· Khác: theo yêu cầu của giảng viên
12. Thang điểm thi:  Theo học chế tín chỉ
13. Nội dung chi tiết học phần:

	TT
	Nội dung
	Số tiết
	Phân bố thời gian
	Ghi chú

	
	
	
	Lí thuyết
	Thực hành
	Tự học
	

	1
	Chương 1: Thiết bị đóng cắt.
	5
	5
	
	10
	

	2
	Chương 2: Cảm biến     
	5
	5
	
	10
	

	3
	Chương 3: Thiết bị bảo vệ       
	5
	5
	
	10
	

	4
	Chương 4: Biến tần       
	5
	5
	
	10
	

	5
	Chương 5: Giao diện người máy 
	5
	5
	
	10
	

	6
	Chương 6: Điều khiển vị trí
	5
	5
	
	10
	

	
	Tổng
	30
	30
	
	60
	


Ghi chú: - Giờ tự học không tính vào tổng số tiết

Chương 1: Thiết bị đóng cắt    

1.1 Contactor 

1.2 Relay bán dẫn  

1.3 ACB 
Chương 2: Cảm biến      

2.1 Cảm biến nhiệt độ 

2.2 Cảm biến tiệm cận 
2.3 Cảm biến quang 
2.4 Cảm biến mức 
Chương 3: Thiết bị bảo vệ
3.1 MCCB 
3.2 ELCB 
3.3 RCBO 
Chương 4: Biến tần

4.1 Biến tần Siemens 

4.2 Biến tần Omron

Chương 5: Giao diện người máy 

5.1 HMI Siemens 

5.2 HMI Omron

Chương 6: Điều khiển vị trí
6.1. Step Motor

6.2. Servo Motor

14. Phê duyệt:

                                                                Tp. HCM, ngày    tháng   năm 20 

ROBOT CÔNG NGHIỆP

1. Tên học phần
: ROBOT CÔNG NGHIỆP
2. Mã học phần
: DDT309
3. Số tín chỉ        
: 2 (2, 0, 4) 
4. Trình độ          
: Dành cho sinh viên năm thứ 3 
5. Phân bố thời gian

· Lên lớp
: 30 tiết  
· Thực tập phòng thí nghiệm     :   0 tiết
· Thực hành 
:   0 tiết
· Tự học                                     : 60 tiết
6. Điều kiện tiên quyết 
: Toán cao cấp  (a)
Robot công nghiệp là học phần tự chọn thuộc kiến thức chuyên ngành. Học phần Robot công nghiệp được giảng dạy vào năm thứ 3 của ngành đào tạo Công Nghệ Kỹ Thuật Điện - Điện Tử. 

Để tiếp thu được nội dung học phần Robot công nghiệp , sinh viên phải được trang bị kiến thức các học phần như: Vi xử lý, PLC, cảm biến, …

7. Mục tiêu của học phần

Sau khi hoàn tất học phần sinh viên đạt được các mục tiêu sau:

-  Trình bày được các khái niệm, các thuật ngữ về Robot, Robot công nghiệp phân biệt được các loại Robot, ứng dụng của từng loại.

-  Trình bày được  Cơ sở điều khiển  robot  như: Các hệ trục tọa độ, các phép tịnh tiến, phép quay.

-  Trình bày được ứng dụng của robot trong đời sống và hướng phát triển của Robot trên TG

Kỹ năng: 

· Khảo sát và điều khiển Tay máy công nghiệp Kawasaki FS03N. 

8. Mô tả vắn tắt nội dung học phần 

Bao gồm các phần chính như Giới thiệu về Robot - Các thành phần cơ bản của robot, Cơ sở điều khiển  robot, Ứng dụng của robot trong đời sống, Tay máy công nghiệp Kawasaki FS03N.

9. Nhiệm vụ của sinh viên

Tham dự học, thảo luận, kiểm tra, thi theo qui chế 04/1999/QĐ-BGD&ĐT, qui định 25/2006/QĐ-BGD&ĐT và qui chế học vụ hiện hành của nhà trường 

· Dự lớp: trên 75% 

· Bài tập: trên lớp và ở nhà 

· Khác: theo yêu cầu của giảng viên

10. Tài liệu học tập 

· Sách, giáo trình chính

[1]. Giáo trình Robot công nghiệp, Khoa điện – điện tử, Trường CĐKT Lý Tự Trọng
-
Tài liệu tham khảo
[2]. Lê Hoài Quốc Nhập môn  Robot công nghiệp NXB KH&KT 2002.
[3]. Nguyễn Thiện Phúc.  Giáo trình Robot công nghiệp NXB  KH&KT, 2002.

[4]. Nguyễn Mạnh Trường Giáo trình Robocon.

[5]. IMS (Industrial mechantronics system) hệ thống tay máy công nghiệp Kawasaki FS03N
11. Tiêu chuẩn đánh giá sinh viên

· Dự lớp: trên 75% 

· Thảo luận theo nhóm

· Tiểu luận: không

· Kiểm tra thường xuyên

· Thi giữa học phần 

· Thi kết thúc học phần 

· Khác: theo yêu cầu của giảng viên

12. Thang điểm thi:  Theo học chế tín chỉ

13. Nội dung chi tiết học phần:

	TT
	Nội dung
	Số tiết
	Phân bố thời gian
	Ghi chú

	
	
	
	Lí thuyết
	Thực hành
	Tự học
	

	1
	Chương 1: NHẬP MÔN ROBOT.
	2
	2
	
	4
	

	2
	Chương 2: CƠ SỞ ĐIỀU KHIỂN ROBOT     
	18
	18
	
	36
	

	3
	Chương 3: ỨNG DỤNG ROBOT TRONG ĐỜI SỐNG
	2
	2
	
	4
	

	4
	Chương 4: TAY MÁY CÔNG NGHIỆP KAWASAKI FS03N  
	8
	8
	
	16
	

	
	Tổng
	30
	30
	
	60
	


Ghi chú: - Giờ tự học không tính vào tổng số tiết

Chương 1: NHẬP MÔN ROBOT
1.1 Giới thiệu về Robot 

1.2 Các thành phần cơ bản của Robot 

1.3 Phân loại Robot 
Chương 2: CƠ SỞ ĐIỀU KHIỂN ROBOT    

2.1 Tóm tắt nội dung cơ bản về Vector – Ma trận
2.1.1 Phép nhân Vector

2.1.2 Các phép tính ma trận
2.2 Các hệ tọa độ tham chiếu
2.2.1 Hệ tọa độ không gian

2.2.2 Hệ tọa độ thuần nhất
2.3 Chuyển vị tịnh tiến

2.3.1 Cơ sở toán học của phép chuyển vị tịnh tiến

2.3.2 Trình tự thiết lập hệ  phương trình động học của Robot theo phương tịnh tiến

2.4 Chuyển vị quay quanh trục tọa độ
2.4.1 Cơ sở toán học của phép quay quanh trục tọa độ

2.4.2 Trình tự thiết lập hệ phương trình động học của Robot theo phương quay quanh trục tọa độ
2.5 Chuyển vị quay tương đối
2.5.1 Cơ sở toán học của phép quay phức hợp

2.5.2 Trình tự thiết lập hệ phương trình động học của Robot theo phương quay tương đối với hệ tọa độ cố định
2.6 Chuyển vị quay quanh trục bất kỳ
2.6.1 Cơ sở toán học của phép quay quanh trục bất kỳ 

2.6.2 Trình tự thiết lập hệ phương trình động học của Robot theo phương quay quanh trục bất kỳ

2.7 Hệ phương trình động học của các Robot điển hình
2.7.1 Robot có 2 bậc tự do

2.7.2 Robot có 3 bậc tự do 

2.8 Tổng hợp chuyển động của Robot
2.8.1 Khái niệm 

2.8.2 Động học ngược Robot 2 bậc tự do

2.8.3 Động học ngược Robot 3 bậc tự do

2.8.4 Động học ngược Robot n bậc tự do

Chương 3: ỨNG DỤNG ROBOT TRONG ĐỜI SỐNG 
3.1 Ứng dụng robot trong sản xuất 
3.2 Ứng dụng robot trong y học 
3.3 Ứng dụng robot trong sinh hoạt hàng ngày 
3.4 Ứng dụng robot trong các công việc nặng nhọc, độc hại 
Chương 4: TAY MÁY CÔNG NGHIỆP KAWASAKI FS03N
4.1 Giới thiệu Tay máy Kawasaki FS03N
4.1.1 Giới thiệu

4.1.2 Các đặc trưng cơ bản

4.1.3 Các nguyên tắc an toàn
4.2   Ngôn ngữ  lập trình tay máy  KAWASAKI FS03N 
4.3     Lắp đặt và kết nối tay máy KAWASAKI FS03N
4.3.1 Các bước lắp đặt

4.3.2 Kết nối với PC, teach Pendant

4.4     Vận hành tay máy KAWASAKI FS03N

4.4.1 Các bước vận hành tay máy

4.4.2 Lập trình trên Teach Pendant
14. Phê duyệt

                                                                     Tp. HCM, ngày     tháng     năm 20  

ĐIỀU KHIỂN LẬP TRÌNH PLC2
1. Tên học phần
: ĐIỀU KHIỂN LẬP TRÌNH PLC2

2. Mã học phần
: DDT310

3. Số tín chỉ        
: 2 (2,0,4) 
4. Trình độ          
: Dành cho sinh viên năm thứ 4 
5. Phân bố thời gian

· Lên lớp
: 30 tiết  
· Thực tập phòng thí nghiệm     :   0 tiết
· Thực hành 
: 0 tiết
· Tự học                                     : 60 tiết
6. Điều kiện tiên quyết 
: 

Điều khiển lập trình PLC 2 là học phần lý thuyết chuyên ngành tự chọn, được giảng dạy vào năm thứ ba, học kì 5 của ngành đào tạo Công Nghệ Kỹ Thuật Điện - Điện Tử. 

Để tiếp thu được nội dung học phần điều khiển lập trình PLC 2, sinh viên phải được trang bị kiến thức học phần: Điều khiển lập trình PLC 1

7. Mục tiêu của học phần

Trình bày được trình tự thao tác của các lệnh, ứng dụng được các lệnh theo yêu cầu của từng bài tập. 

Trình bày được cách xử lý tín hiệu analog.

Trình bày được cách truyền thông nối tiếp giữa các PLC trong thực tế 

Phân tích các đặc tính của tầng lệnh PLC nâng cao, cách xử lý tín hiệu analog, cách truyền thông có minh họa thực tế

Có khả năng tính toán chọn lựa được các lệnh lập trình, các xử lý tín hiệu theo yêu cầu.

8. Mô tả vắn tắt nội dung học phần 

Tìm hiểu, các tập lệnh PLC nâng cao như : Lệnh so sánh, lệnh tính toán, lệnh chuyển đổi dữ liệu, xử lý tín hiệu analog, truyền thông nối tiếp giữa các PLC…

Ứng dụng được các lệnh PLC nâng cao. Giải thích được trình tự thao tác của các lệnh,xác định các khoảng tín hiệu vào, ra. Giải thích hoạt động của bài lập trình theo yêu cầu

9. Nhiệm vụ của sinh viên

Tham dự học, thảo luận, kiểm tra, thi theo qui chế 04/1999/QĐ-BGD&ĐT, qui định 25/2006/QĐ-BGD&ĐT và qui chế học vụ hiện hành của nhà trường 

· Dự lớp: lí thuyết trên 75% , thực hành bắt buộc 100%

· Bài tập: trên lớp, phòng thí nghiệm và ở nhà 

· Dụng cụ và học liệu:

· Khác: Theo yêu cầu của giảng viên

10. Tài liệu học tập 

· Sách, giáo trình chính

[1]. Giáo trình điều khiển lập trình PLC - Khoa điện - điện tử, Trường CĐKT Lý Tự Trọng
-
Tài liệu tham khảo
[1]. Tự động hóa với Simatic S7-200, Trung tâm Hợp tác Đào tạo, ĐH Bách Khoa Hà Nội.
[2]. Hoàng Minh Trí - Tự động điều khiển các quá trình công nghệ.

[3]. Tự học PLC của hãng OmRon - NXB Lao động - Xã Hội.

[4]. Giáo trình lập trình PLC - NXB Xây Dựng. 
11. Tiêu chuẩn đánh giá sinh viên

· Dự lớp:lí thuyết trên 75%, thực hành bắt buộc 100% 

· Thảo luận theo nhóm

· Tiểu luận: không

· Báo cáo thực hành

· Kiểm tra thường xuyên

· Thi giữa học phần 

· Thi kết thúc học phần 

· Khác: theo yêu cầu của giảng viên

12. Thang điểm thi:  Theo học chế tín chỉ

13. Nội dung chi tiết học phần

	TT
	Nội dung
	Số tiết
	Phân bố thời gian
	Ghi chú

	
	
	
	Lí thuyết
	Thực hành
	Tự học
	

	1
	Chương 1: TẬP LỆNH PLC NÂNG CAO OMRON
	10
	10
	
	20
	

	2
	Chương 2: XỬ LÝ TÍN HIỆU ANALOG
	2
	2
	
	4
	

	3
	Chương 3: TRUYỀN THÔNG GIỮA CÁC PLC OMRON
	4
	4
	
	8
	

	4
	Chương 4: TẬP LỆNH PLC NÂNG CAO SIEMENS
	8
	8
	
	16
	

	5
	Chương 5: XỬ LÝ TÍN HIỆU ANALOG – TRUYỀN THÔNG GIỮA  PLC SIEMENS
	6
	6
	
	12
	

	
	Tổng
	30
	30
	0
	60
	


Ghi chú: 

- Giờ tự học không tính vào tổng số tiết

Chương 1: TẬP LỆNH PLC NÂNG CAO OMRON 
1.1 LỆNH SO SÁNH DỮ LIỆU
1.1.1 Multi-Word compare

1.1.2 Compare, Double Compare
1.1.3 Block Compare,Table Compare
1.1.4 Area Range Compare, Signed Binary Compare
1.2 LỆNH TRUYỀN DỮ LIỆU
1.2.1 MOVE, MOVE NOT
1.2.2 MOVE BIT, MOVE DIGIT
1.2.3 TRANSFER BIT

1.3 LỆNH CHUYỂN ĐỔI DỮ LIỆU
1.3.1 BCD-To-Binary, Binary-To-BCD
1.3.2 4-To-16 Decoder, 16-To-4 Encoder
1.3.3 7-Segment Decoder
1.4 LỆNH DỊCH DỮ LIỆU

1.4.1 Shift Register

1.4.2 Word Shift
1.4.3 Rotate Left, Reversible Shift Register
1.5 LỆNH TÍNH TOÁN DỮ LIỆU DẠNG BCD

1.5.1 Set Carry , Clear carry

1.5.2 BCD Multiply , BCD Device
1.5.3 Double BCD Add , Double BCD Subtract
Chương 2: XỬ LÝ TÍN HIỆU ANALOG 

2.1  TÍN HIỆU ANALOG

2.2 XỬ LÝ TÍN HIỆU ANALOG

2.2.1 CÁC ĐẶC TRƯNG CHÍNH

2.2.2 TRÌNH TỰ THAO TÁC

2.2.2.1  Chọn tín hiệu ngõ vào ra

2.2.2.2 Kết nối các khối với nhau

2.2.2.3 Đấu đầu dây I/O với các thiết bị tuyến tính

2.2.3 VIẾT CHƯƠNG TRÌNH PLC

2.2.3.1 Xác định loại tín hiệu I/O

2.2.3.2 Đọc tín hiệu chuyển đổi từ ngõ vào xuất tín hiệu ngõ ra
Chương 3: TRUYỀN THÔNG GIỮA CÁC PLC OMRON

3.1 Truyền Thông:

3.2  TRUYỀN THÔNG NỐI TIẾP GIỮA CÁC PLC OMRON

3.2.1 GIỚI THIỆU

3.2.2 THIẾT LẬP HỆ THỐNG

3.2.3 KẾT NỐI PLC

3.2.4 LỰA CHỌN KIẾU LINK

3.2.5 CÀI ĐẶT TRÊN CX-PROGRMMER

Chương 4: TẬP LỆNH PLC NÂNG CAO SIEMENS

 4.1   THỜI GIAN THỰC -LỆNH SO SÁNH DỮ LIỆU 

4.1.1 Thời Gian Thực 

4.1.2 Lệnh So Sánh 

4.2 LỆNH DỊCH CHUYỂN DỮ LIỆU 
4.2.1 Lệnh Dịch Chuyển Dữ Liệu Theo Byte

4.2.2 Lệnh Dịch Chuyển Dữ Liệu Theo Bit

4.3 LỆNH XỬ LÝ SỐ HỌC

4.3.1 Lệnh Cộng Trừ Nhân Chia

4.3.2 Lệnh Tăng Giảm Giá Trị

Chương 5: XỬ LÝ TÍN HIỆU ANALOG – TRUYỀN THÔNG GIỮA  PLC SIEMENS

5.1 XỬ LÝ TÍN HIỆU ANALOG


5.1.1 CÁC ĐẶC TRƯNG CHÍNH


5.1.2 TRÌNH TỰ THAO TÁC



5.1.2.1 Chọn tín hiệu ngõ vào ra



5.1.2.2 Kết nối các khối với nhau



5.1.2.3 Đấu đầu dây I/O với các thiết bị tuyến tính

5.1.3 VIẾT CHƯƠNG TRÌNH PLC

5.1.3.1 Xác định loại tín hiệu I/O
5.1.3.2 Đọc tín hiệu chuyển đổi từ ngõ vào xuất tín hiệu ngõ ra
5.2 TRUYỀN THÔNG GIỮA PLC SIEMENS



5.2.1 GIỚI THIỆU



5.2.2 THIẾT LẬP HỆ THỐNG



5.2.3 KẾT NỐI PLC

14. Phê duyệt   

                                                            Tp. HCM, ngày    tháng     năm 20    
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