KỸ THUẬT ĐIỀU KHIỂN TỰ ĐỘNG
1. Tên học phần
: KỸ THUẬT ĐIỀU KHIỂN TỰ ĐỘNG
2. Mã học phần
: 
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 
: 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.
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.
	2
	2
	
	4
	

	2
	Chương 2: Mô tả toán học hệ thống     
	9
	9
	
	18
	

	3
	Chương 3: Đặc tính động học       
	9
	9
	
	18
	

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

	
	Tổng
	30
	30
	
	60
	


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
14. Phê duyệt   

                                                            Tp. HCM, ngày    tháng     năm 20 


Trưởng đơn vị đào tạo 
       Tổ trưởng bộ môn














































































































































Chương trình CĐCQ, chuyên ngành Tự động hóa,  Trường CĐKT Lý Tự Trọng                       2 

