CHƯƠNG TRÌNH HỌC PHẦN
Tên học phần:	KỸ THUẬT ĐIỀU KHIỂN TỰ ĐỘNG
Mã học phần: DDT122
Thời gian thực hiện học phần: 45 giờ; (Lý thuyết: 43 giờ; Thực hành, thí nghiệm, thảo luận, bài tập: .... giờ; Kiểm tra: 2 giờ)
I. Vị trí, tính chất của học phần:
1. Vị trí: Đây là môn học chuyên ngành được bố trí ở học kỳ 3, trước khi học Module này sinh viên phải học xong các môn học Toán CC3, Vật lý 2.
1. Tính chất: Là môn học bắt buộc, môn học chuyên ngành để học các môn sau như TT KTĐKTĐ.
II. Mục tiêu học phần:
1. Kiến thức: Giải thích được hàm truyền, tính ổn định của hệ thống. 
1. Kỹ năng: 
1. Năng lực tự chủ và trách nhiệm: 
III. Nội dung học phần:
1. Nội dung tổng quát và phân bổ thời gian:
	Số TT
	Tên các bài trong học phần
	Thời gian (giờ)

	
	
	Tổng
số
	Lý thuyết
	Thực hành / thực tập/ thí nghiệm/ bài tập/ thảo luận
	Kiểm
tra
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	Chương 1: Nhập môn
Chương 2: Mô tả toán học hệ thống
2.1 Biến đổi LAPLACE và một số tính chất
2.2 Hàm truyền đạt.
2.3 Phương trình trạng thái 
2.4 Quan hệ giữa hàm truyền đạt và phương trình trạng thái
Chương 3: Đặc tính động học
3.1. Khái niệm cơ bản
3.2. Đặc tính động học của một số khâu cơ bản
Chương 4: Ổn định của hệ thống tự động 
Chương 5: Thiết kế bộ điều khiển PID
Chương 6: Ứng dụng CNTT vào điều khiển tự động
6.1 Giới thiệu phần mềm Matlab
6.2 Sử dụng phần Simulink
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	Tổng cộng
	45
	43
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2. Nội dung chi tiết: 

Chương 1: NHẬP MÔN    	Thời gian: 3 giờ
0.  Đại cương 
0.  Các khái niệm – các thuật ngữ
0.  Phân loại hệ thống điều khiển
0.  Các thí dụ
0. Một số vấn đề khác
Chương 2: Mô tả toán học hệ thống         	 Thời gian: 8 giờ
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
1. 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
1. 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
1. 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 	Thời gian: 8 giờ
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
1. 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  	Thời gian: 10 giờ
1. Tính ổn định
1. Mặt phẳng phức và tính ổn định
1. Các phương pháp xác định tính ổn định.
1. Tiêu chuẩn ổn định Routh.
1. Tiêu chuẩn ổn định Hurwitz
1. Giải bài tập
Chương 5: THIẾT KẾ BỘ ĐIỀU KHIỂN PID	Thời gian: 7 giờ
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
1. 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
1. 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
1. Biến đổi Laplace ngược. Tìm các ma trận (t), X(t), Y(t).
1. Phương pháp dùng máy vi tính  (Giới thiệu phần mềm MATLAB).
Chương 6: ỨNG DỤNG CNTT VÀO ĐIỀU KHIỂN TỰ ĐỘNG	Thời gian: 7 giờ
1. Giới thiệu phần mềm Matlab.
1. Sử dụng phần Simulink mô phỏng.

IV. Điều kiện thực hiện môn học:
1. Phòng học chuyên môn hóa/nhà xưởng: Phòng học lý thuyết đủ điều kiện GD
2. Trang thiết bị máy móc: Hệ thống âm thanh, máy chiếu
3. Học liệu, dụng cụ, nguyên vật liệu:
4. Các điều kiện khác:
V. Nội dung và phương pháp, đánh giá: 
1. Nội dung:
- Kiến thức:80%
- Kỹ năng:10%
- Năng lực tự chủ và trách nhiệm:10%
2. Phương pháp: 
VI. Hướng dẫn thực hiện môn học:
1. Phạm vi áp dụng môn học: 
2. Hướng dẫn về phương pháp giảng dạy, học tập môn học:
- Đối với giáo viên, giảng viên: Nhiệt tình, đủ kiến thức giảng dạy
- Đối với người học: Có tin thần học tập, làm bài tập ở nhà, tham khảo TL
3. Những trọng tâm cần chú ý:lập trình ứng dụng
4. Tài liệu tham khảo:
0. 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.
1. Nguyễn Phương Hà, Lí thuyết Điều khiển Tự động, NXB ĐH Quốc gia, 2005.
1. TS Huỳnh Thái Hoàng. Giáo trình cơ sở điều khiển tự động. Đại học Bách khoa Tp.HCM.
1. Phạm Văn Tấn.  Giáo trình cơ sở tự động học. Trường Đại học Cần Thơ.
1. TS Nguyễn Đức Thành - Matlab và ứng dụng trong điều khiển – nhà xuất bản Đại học quốc gia TP HCM.
1. PGS TS Trần Hoài An. Bài giảng lý thuyết điều khiển tự động. Đại học Giao thông Vận tải Tp.HCM.
5. Ghi chú và giải thích (nếu có):
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