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Th«ng tin vÒ m«n häc 

1. Thông tin chung. 

- Số tín chỉ: 3 tín chỉ (22,5x3=67,5tiết 45phút). 

- Các môn học tiên quyết: Toán cao cấp, Lý thuyết mạch , Kỹ thuật điện 

- Thời gian phân bổ đối với các hoạt động: Nghe giảng lý thuyết, làm bài tập: 67,5 

tiết. 

2. Mục tiêu của môn học. 

Lý thuyết điều khiển tự động trang bị cho sinh viên những kiến thức cơ bản để 

phân tích và tổng hợp hệ thống điều khiển kĩ thuật trong miền thời gian và miền tần 

số bằng công cụ toán học. Với nội dung môn học, sinh viên sẽ được giới thiệu nghiên 

cứu các hệ thống trong miền liên tục và miền rời rạc, đề cập đến các vấn đề cơ bản 

nhất của lí thuyết hệ thống điều khiển được ứng dụng trong thực tế kĩ thuật. Các 

phương pháp được đề cập đến trong cuốn bài giảng này nhằm phục vụ việc phân tích 

và tổng hợp hệ thống  đều là các phương pháp kinh điển khảo sát theo hàm truyền đạt 

của hệ thống và phương pháp không gian trạng thái.  

Lý thuyết điều khiển tự động định hướng cho vấn đề hoạch định chiến lược nghiên 

cứu, thiết kế kỹ thuật cho các hệ thống điều khiển tự động hiện đang được ứng dụng 

rất rộng rãi hiện nay.Lý thuyết tự động giúp sinh viên phân tích các hệ thống tự động 

điều khiển kinh điển cũng như hiện đại hiện nay. Lý thuyết điều khiển tự động giúp 

cho sinh viên sau khi ra trường làm quản lý kỹ thuật sử dụng làm cơ sở đánh giá, 

nghiệm thu kỹ thuật…các hệ thống tự động điều khiển.. 

3. Tóm tắt nội dung môn học. 

Sinh viên học về các khái niệm chung về an toàn điện, các phương pháp cấp 

cứu người bị điện giật, các chế độ làm việc của mạng điện 3 pha và một số mạng điện 

đơn giản, phân tích các bảo vệ trong hệ thống điện và các biện pháp phòng ngừa các 

tai nạn điện, tìm hiểu về các dụng cụ bảo vệ an toàn điện trong quá trình vận hành. 

4. Học liệu. 



1. PGS.TS. NguyÔn TiÕn Ban, Lý thuyÕt ®iÒu khiÓn tù ®éng, NXB Khoa häc vµ Kü 

thuËt 2010. 

 

5. Néi dung vµ h×nh thøc d¹y vµ häc. 
H×nh thøc d¹y - häc 

Néi dung Lý 
thuyÕt 

Bµi 
tËp 

Th¶o 
luËn 

TH,TN Tù häc, 
tù NC 

KiÓm 
tra 

Tæng 
(tiÕt) 

Chương 1. M« t¶ to¸n häc hÖ thèng ®iÒu khiÓn tù 
®éng liªn tôc 
1.1.Giới thiệu chung 
1.2.Các phương pháp mô tả động học hệ thống điều 
khiển tự động 
1.3.Các quy tắc biến đổi sơ đồ khối. 
1.4.Graph tín hiệu. 
Bai tập chương 1 

4 1 0 0 0  5 

Chương 2 Các đặc tính của hệ thống điều khiển  tự 
động liên tục 
2.1. Giới thiệu chung 
2.2. Đặc tính thời gian của phần tử 
2.3. Đặc tính tần số của phần tử 
2.4. Các khâu động học cơ bản 
Bài tập chương 2 

9 3 0 0 0 1 12 

Chương 3. Khảo sát tính ổn định của hệ thống điều 
khiển tự động liên tục 
3.1. Khái quát chung. 
3.2.  Điều kiện ổn định của hệ thống 
3.3. Các tiêu chuẩn ổn định đại số 
3.4. Các tiêu chuẩn ổn định tần số 
3.5. Phương pháp quỹ đạo nghiệm số 
3.6 Độ dự trữ ổn định 
Bài tập chương 3 

8 2 0 0 0 0 10 

Chương 4. Khảo sát chất lượng hệ thống điều khiển tự 
động liên tục 
4.1. Giới thiệu chung 
4.2. Khảo sát chất lượng hệ thống ở trạng thái xác lập 
4.3. Khảo sát chất lượng hệ thống ở quá trình quá độ 
4.4. Đánh giá chất lượng hệ thống qua tiêu chuẩn tích 
phân 
Bài tập chương 4 

7 1 0 0 0 0 8 

Chương 5. Tổng hợp HT điều khiển tự động liên tục 
5.1. Đặt vấn đề  
5.2. Các phương pháp nâng cao chất lượng hệ thống. 
5.3. Hệ thống điều khiển tự động với các bộ điều 
khiển PID. 
5.4. Tổng hợp hệ thống trong không gian trạng thái 
Bài tập chương 5 
 

9 2 0 0 0 1 11 



Chương 6. Mô tả toán học hệ điều khiển rời rạc 
6.1. Khái quát chung. 
6.2. Mô tả toán học tín hiệu rời rạc. 
6.3. Mô tả toán học hệ thống rời rạc. 
6.4. Hàm truyền đạt trong hệ thống rời rạc. 
Bài tập chương 6 

9 2 0 0 0 0 11 

Chương 7. Phân tích, tổng hợp hệ thống tự động điều 
khiển rời rạc 
7.1. Khái quát chung. 
7.2. Tính ổn định của hệ thống rời rạc 
7.3. Khảo sát chất lượng hệ thống rời rạc tuyến tính. 
7.4. Tổng hợp hệ thống rời rạc. 
Bài tập chương 7 

9 2 0 0 0 1 11 

6. LÞch tr×nh tæ chøc d¹y - häc cô thÓ. 

TuÇn Néi dung 
Chi tiÕt vÒ h×nh thøc tæ 

chøc d¹y - häc 

Néi dung yªu cÇu 
sinh viªn ph¶i 
chuÈn bÞ tr−íc 

Ghi 
chó 

I 

Chương 1. M« t¶ to¸n häc hÖ thèng ®iÒu khiÓn tù ®éng liªn 
tôc 
1.1.Giới thiệu chung 
1.2.Các phương pháp mô tả động học hệ thống điều khiển 
tự động 
1.3.Các quy tắc biến đổi sơ đồ khối. 
1.4.Graph tín hiệu. 
Bai tập chương 1 

- Gi¸o viªn gi¶ng 
- Sinh viªn nghe gi¶ng 
- Gi¸o viªn trao đổi, chất 
vấn, gợi mở 
- Sinh viên trao đổi, trả 
lời, đặt các câu hỏi vấn đề 
kỹ thuật  

- Nghiên cứu trước  
bài giảng trong giáo 
trình 
- §äc thêm tài liệu 
LTĐKTĐ của các 
tác giả khác trong 
nước và nước ngoài 
( tiếng Anh)  

 

 

II 

Chương 2 Các đặc tính của hệ thống điều khiển  tự động 
liên tục 
2.1. Giới thiệu chung 
2.2. Đặc tính thời gian của phần tử 
 

- Gi¸o viªn gi¶ng 
- Sinh viªn nghe gi¶ng 
- Gi¸o viªn trao đổi, chất 
vấn, gợi mở 
- Sinh viên trao đổi, trả 
lời, đặt các câu hỏi vấn đề 
kỹ thuật 

- Nghiên cứu trước  
bài giảng trong giáo 
trình 
- §äc thêm tài liệu 
LTĐKTĐ của các 
tác giả khác trong 
nước và nước ngoài 
( tiếng Anh)  
- Tự làm bài tập 
giảng viên giao 

 

III 

Chương 2 Các đặc tính của hệ thống điều khiển  tự động 
liên tục ( tiếp) 
2.2. Đặc tính thời gian của phần tử 
2.3. Đặc tính tần số của phần tử 
2.4. Các khâu động học cơ bản 
 

- Gi¸o viªn gi¶ng 
- Sinh viªn nghe gi¶ng 
- Gi¸o viªn trao đổi, chất 
vấn, gợi mở 
- Sinh viên trao đổi, trả 
lời, đặt các câu hỏi vấn đề 
kỹ thuật 

- Nghiên cứu trước  
bài giảng trong giáo 
trình 
- §äc thêm tài liệu 
LTĐKTĐ của các 
tác giả khác trong 
nước và nước ngoài 
( tiếng Anh)  
- Tự làm bài tập 
giảng viên giao 

 

IV 

Chương 2 Các đặc tính của hệ thống điều khiển  tự động 
liên tục ( tiếp) 
2.4. Các khâu động học cơ bản 
Bài tập chương 2 

- Gi¸o viªn gi¶ng 
- Sinh viªn nghe gi¶ng 
- Gi¸o viªn trao đổi, chất 
vấn, gợi mở 
- Sinh viên trao đổi, trả 
lời, đặt các câu hỏi vấn đề 
kỹ thuật 
Kiểm tra tự luận 

- Nghiên cứu trước  
bài giảng trong giáo 
trình 
- §äc thêm tài liệu 
LTĐKTĐ của các 
tác giả khác trong 
nước và nước ngoài 
( tiếng Anh)  
- Tự làm bài tập 
giảng viên giao 

 

V 

Chương 3. Khảo sát tính ổn định của hệ thống điều khiển 
tự động liên tục 
3.1. Khái quát chung. 

- Gi¸o viªn gi¶ng 
- Sinh viªn nghe gi¶ng 
- Gi¸o viªn trao đổi, chất 
vấn, gợi mở 

- Nghiên cứu trước  
bài giảng trong giáo 
trình 
- §äc thêm tài liệu 

 



3.2.  Điều kiện ổn định của hệ thống 
3.3. Các tiêu chuẩn ổn định đại số 
 

- Sinh viên trao đổi, trả 
lời, đặt các câu hỏi vấn đề 
kỹ thuật  

LTĐKTĐ của các 
tác giả khác trong 
nước và nước ngoài 
( tiếng Anh)  
- Tự làm bài tập 
giảng viên giao 

VI 

Chương 3. Khảo sát tính ổn định của hệ thống điều khiển 
tự động liên tục ( tiếp) 
3.4. Các tiêu chuẩn ổn định tần số 
3.5. Phương pháp quỹ đạo nghiệm số 
3.6 Độ dự trữ ổn định 
Bài tập chương 3 
 

- Gi¸o viªn gi¶ng 
- Sinh viªn nghe gi¶ng 
- Gi¸o viªn trao đổi, chất 
vấn, gợi mở 
- Sinh viên trao đổi, trả 
lời, đặt các câu hỏi vấn đề 
kỹ thuật 

- Nghiên cứu trước  
bài giảng trong giáo 
trình 
- §äc thêm tài liệu 
LTĐKTĐ của các 
tác giả khác trong 
nước và nước ngoài 
( tiếng Anh)  
- Tự làm bài tập 
giảng viên giao 

 

VII 

Chương 4. Khảo sát chất lượng hệ thống điều khiển tự 
động liên tục 
4.1. Giới thiệu chung 
4.2. Khảo sát chất lượng hệ thống ở trạng thái xác lập 
4.3. Khảo sát chất lượng hệ thống ở quá trình quá độ 
 

- Gi¸o viªn gi¶ng 
- Sinh viªn nghe gi¶ng 
- Gi¸o viªn trao đổi, chất 
vấn, gợi mở 
- Sinh viên trao đổi, trả 
lời, đặt các câu hỏi vấn đề 
kỹ thuật 

- Nghiên cứu trước  
bài giảng trong giáo 
trình 
- §äc thêm tài liệu 
LTĐKTĐ của các 
tác giả khác trong 
nước và nước ngoài 
( tiếng Anh)  
- Tự làm bài tập 
giảng viên giao 

 

VIII 

Chương 4. Khảo sát chất lượng hệ thống điều khiển tự 
động liên tục ( tiếp) 
4.3. Khảo sát chất lượng hệ thống ở quá trình quá độ (tiếp) 
4.4. Đánh giá chất lượng hệ thống qua tiêu chuẩn tích phân 
Bài tập chương 4 
Chương 5. Tổng hợp hệ thống điều khiển tự động liên tục 
5.1. Đặt vấn đề  
5.2. Các phương pháp nâng cao chất lượng hệ thống. 

- Gi¸o viªn gi¶ng 
- Sinh viªn nghe gi¶ng 
- Gi¸o viªn trao đổi, chất 
vấn, gợi mở 
- Sinh viên trao đổi, trả 
lời, đặt các câu hỏi vấn đề 
kỹ thuật 

- Nghiên cứu trước  
bài giảng trong giáo 
trình 
- §äc thêm tài liệu 
LTĐKTĐ của các 
tác giả khác trong 
nước và nước ngoài 
( tiếng Anh)  
- Tự làm bài tập 
giảng viên giao 

 

IX 

Chương 5. Tổng hợp hệ thống điều khiển tự động liên tục 
(tiếp) 
5.2. Các phương pháp nâng cao chất lượng hệ thống (tiếp) 
5.3. Hệ thống điều khiển tự động với các bộ điều khiển 
PID. 
 

- Gi¸o viªn gi¶ng 
- Sinh viªn nghe gi¶ng 
- Gi¸o viªn trao đổi, chất 
vấn, gợi mở 
- Sinh viên trao đổi, trả 
lời, đặt các câu hỏi vấn đề 
kỹ thuật 
Kiểm tra tự luận  

- Nghiên cứu trước  
bài giảng trong giáo 
trình 
- §äc thêm tài liệu 
LTĐKTĐ của các 
tác giả khác trong 
nước và nước ngoài 
( tiếng Anh)  
- Tự làm bài tập 
giảng viên giao 

 

X 

Chương 5. Tổng hợp hệ thống điều khiển tự động liên tục 
5.3. Hệ thống điều khiển tự động với các bộ điều khiển 
PID. ( tiếp) 
5.4. Tổng hợp hệ thống trong không gian trạng thái 
Bài tập chương 5 

 

- Gi¸o viªn gi¶ng 
- Sinh viªn nghe gi¶ng 
- Gi¸o viªn trao đổi, chất 
vấn, gợi mở 
- Sinh viên trao đổi, trả 
lời, đặt các câu hỏi vấn đề 
kỹ thuật 

- Nghiên cứu trước  
bài giảng trong giáo 
trình 
- §äc thêm tài liệu 
LTĐKTĐ của các 
tác giả khác trong 
nước và nước ngoài 
( tiếng Anh)  
- Tự làm bài tập 
giảng viên giao 

 

XI 

Chương 6. Mô tả toán học hệ điều khiển rời rạc 
6.1. Khái quát chung. 
6.2. Mô tả toán học tín hiệu rời rạc. 
 

- Gi¸o viªn gi¶ng 
- Sinh viªn nghe gi¶ng 
- Gi¸o viªn trao đổi, chất 
vấn, gợi mở 
- Sinh viên trao đổi, trả 
lời, đặt các câu hỏi vấn đề 
kỹ thuật 

- Nghiên cứu trước  
bài giảng trong giáo 
trình 
- §äc thêm tài liệu 
LTĐKTĐ của các 
tác giả khác trong 
nước và nước ngoài 
( tiếng Anh)  
- Tự làm bài tập 

 



giảng viên giao 

XII 

Chương 6. Mô tả toán học hệ điều khiển rời rạc (tiếp) 
6.2. Mô tả toán học tín hiệu rời rạc.( tiếp) 
6.3. Mô tả toán học hệ thống rời rạc. 
6.4. Hàm truyền đạt trong hệ thống rời rạc. 
 

- Gi¸o viªn gi¶ng 
- Sinh viªn nghe gi¶ng 
- Gi¸o viªn trao đổi, chất 
vấn, gợi mở 
- Sinh viên trao đổi, trả 
lời, đặt các câu hỏi vấn đề 
kỹ thuật 

- Nghiên cứu trước  
bài giảng trong giáo 
trình 
- §äc thêm tài liệu 
LTĐKTĐ của các 
tác giả khác trong 
nước và nước ngoài 
( tiếng Anh)  
- Tự làm bài tập 
giảng viên giao 

 

XIII 

Chương 6. Mô tả toán học hệ điều khiển rời rạc 
6.4. Hàm truyền đạt trong hệ thống rời rạc.(tiếp) 
Bài tập chương 6 
Chương 7. Phân tích, tổng hợp hệ thống tự động điều 
khiển rời rạc 
7.1. Khái quát chung. 
7.2. Tính ổn định của hệ thống rời rạc 

- Gi¸o viªn gi¶ng 
- Sinh viªn nghe gi¶ng 
- Gi¸o viªn trao đổi, chất 
vấn, gợi mở 
- Sinh viên trao đổi, trả 
lời, đặt các câu hỏi vấn đề 
kỹ thuật 

- Nghiên cứu trước  
bài giảng trong giáo 
trình 
- §äc thêm tài liệu 
LTĐKTĐ của các 
tác giả khác trong 
nước và nước ngoài 
( tiếng Anh)  
- Tự làm bài tập 
giảng viên giao 

 

XIV 

 
Thảo luận Chương 7. Phân tích, tổng hợp hệ thống tự động 
điều khiển rời rạc (tiếp) 
7.2. Tính ổn định của hệ thống rời rạc ( tiếp) 
7.3. Khảo sát chất lượng hệ thống rời rạc tuyến tính. 
 

- Gi¸o viªn gi¶ng 
- Sinh viªn nghe gi¶ng 
- Gi¸o viªn trao đổi, chất 
vấn, gợi mở 
- Sinh viên trao đổi, trả 
lời, đặt các câu hỏi vấn đề 
kỹ thuật 
Kiểm tra tự luận 

- Nghiên cứu trước  
bài giảng trong giáo 
trình 
- §äc thêm tài liệu 
LTĐKTĐ của các 
tác giả khác trong 
nước và nước ngoài 
( tiếng Anh)  
- Tự làm bài tập 
giảng viên giao 

 

XV 

 
Thảo luận Chương 7. Phân tích, tổng hợp hệ thống tự động 
điều khiển rời rạc ( tiếp) 
7.3. Khảo sát chất lượng hệ thống rời rạc tuyến tính. ( tiếp) 
7.4. Tổng hợp hệ thống rời rạc. 
Bài tập chương 7 
 

- Gi¸o viªn gi¶ng 
- Sinh viªn nghe gi¶ng 
- Gi¸o viªn trao đổi, chất 
vấn, gợi mở 
- Sinh viên trao đổi, trả 
lời, đặt các câu hỏi vấn đề 
kỹ thuật 
- Trao đổi với giảng viên 
toàn bộ phần nội dung đã 
học tập còn vướng mắc 
hoặc các vấn đề kỹ thuật 
khác liên quan đến ngành 
nghề ngoài môn học. 

- Nghiên cứu trước  
bài giảng trong giáo 
trình 
- §äc thêm tài liệu 
LTĐKTĐ của các 
tác giả khác trong 
nước và nước ngoài 
( tiếng Anh)  
- Tự làm bài tập 
giảng viên giao 
- Tự ôn tập  

 

7. Tiªu chÝ ®¸nh gi¸ nhiÖm vô giảng viªn giao cho sinh viªn 

- Dù líp ®Çy ®ñ theo nội quy, quy định của đại học Dân Lập Hải Phòng 
- Khả năng và kết quả nghiên cứu giáo trình, bài giảng và các phần đọc thêm 

liên quan  ë nhµ 

8. H×nh thøc kiÓm tra, ®¸nh gi¸ m«n häc 

-  Trao đổi, hỏi và trả lời câu hỏi 
-  Kiến thức của các môn học đã được ghi trong điều kiện tiên quyết của môn học . 
-   Kiểm tra tự luận định kỳ trên lớp 
9. C¸c lo¹i ®iÓm kiÓm tra vµ träng sè cña tõng lo¹i ®iÓm 

- §iÓm chuyªn cÇn D1 (theo quy chÕ 25) 



- §iÓm kiÓm tra trªn líp D2 

- Thi cuèi häc kú lÊy ®iÓm D3 

- §iÓm cña m«n häc tÝnh b»ng: 0.3(0.4D1+0.6D2)+0.7D3 

10. Yªu cÇu cña gi¶ng viªn ®èi víi m«n häc  

- Học đầy đủ toàn bộ phần lý thuyết trên giảng đường. 
- Sinh viên học đầy đủ toàn bộ phần lý thuyết trên giảng đường. 

H¶i Phßng, ngµy     th¸ng      n¨m 2011. 

Chñ nhiÖm bé m«n  

 

 

 

GS.TSKH Th©n Ngäc Hoµn 

Ng−êi viÕt ®Ò c−¬ng chi tiÕt 
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