CHƯƠNG I: NHẬP MÔN
CHƯƠNG II: MÔ TẢ TOÁN HỌC HỆ THỐNG   
Nội dung giảng dạy:
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
ĐẶC TÍNH ĐỘNG HỌC CỦA HỆ THỐNG   
3.1 Các 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 TÍNH ỔN ĐỊNH CỦA HỆ THỐNG   
4 4.1 Tính ổn định
5 4.2 Mặt phẳng phức và tính ổn định
6 4.3 Các phương pháp xác định tính ổn định
7 4.4 Tiêu chuẩn ổn định Routh
GIỚI THIỆU VỂ THIẾT KẾ BỘ ĐIỀU KHIỂN PID (MỞ RỘNG THÊM NẾU CÒN TG).

THI ĐỀ ĐÓNG CHỦ YẾU LÀ ỨNG DỤNG

PHẦN 1:  - TÌM HÀM TRUYỀN ĐẠT CỦA MỘT SƠ ĐỒ KHỐI CÓ SẲN
· TÌM HÀM TRUYỂN CỦA MẠCH ĐIỆN
       PHẦN 2: - CHO MỘT SƠ ĐỒ KHỐI HÃY TÌM ĐÁP ỨNG XUNG LỰC NGÕ RA VỚI NGÕ VÀO LÀ CÁC HÀM CƠ BẢN
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