

	TRƯỜNG ĐẠI HỌC PHENIKAA
KHOA ĐIỆN – ĐIỆN TỬ
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ĐỀ CƯƠNG CHI TIẾT HỌC PHẦN
(Trình độ đào tạo: Đại học)
Tên học phần:
Tên tiếng Việt: Lý thuyết điều khiển tự động
Tên tiếng Anh: Automatic Control Theory
Mã học phần: EEE13006
Nhóm ngành/ngành: Công nghệ và Kỹ thuật
1. Thông tin chung về học phần
	Học phần:
	☑ Bắt buộc 
☐ Tự chọn   
☐ Không tính điểm

	Thuộc khối kiến thức hoặc kỹ năng
	

	☐ Giáo dục đại cương
☐ Kiến thức bổ trợ
	☑ Giáo dục chuyên nghiệp
☐ Đồ án/Khóa luận tốt nghiệp

	Bộ môn (Khoa phụ trách)
	Khoa Điện – Điện tử

	Thuộc CTĐT
	Kỹ thuật điều khiển và tự động hóa

	Số tín chỉ (LT/BT/TH)
	3/0/6

	Tổng số tiết tín chỉ:
	

	· Số tiết lý thuyết:
	45

	· Số tiết thảo luận/bài tập/thực hành:
	0

	· Số tiết tự học:
	90

	Số bài kiểm tra: (LT/BT/TH)
	2/0/0

	Học phần tiên quyết:
	

	Học phần học trước:
	Đại số tuyến tính; Giải tích

	Học phần song hành:
	Không



2. Mô tả chung về học phần
Học phần này trang bị cho người học các nội dung về các khái niệm cơ bản về điều khiển và điều khiển tự động, các thành phần của một hệ thống điều khiển tự động tuyến tính liên tục, các phương pháp xây dựng mô hình toán học của hệ thống điều khiển tự động bao gồm: phương trình vi phân, hàm truyền đạt và phương trình trạng thái, các phương pháp khảo sát ổn định của hệ thống điều khiển tự động, các phương pháp thiết kế hệ thống điều khiển tự động.
3. Thông tin chung về giảng viên
	STT
	Học hàm, học vị, họ và tên
	Số điện thoại liên hệ
	Địa chỉ E-mail
	Ghi chú

	1
	TS. Dương Chính Cương
	0915780866
	cuong.duongchinh@phenikaa-uni.edu.vn
	Phụ trách

	2
	TS. Nguyễn Ngọc Việt
	0962344273
	viet.phamngoc@phenikaa-uni.edu.vn
	Tham gia


4. Mục tiêu học phần
	Mục tiêu
(MT)
	Miêu tả (mức độ tổng quát)
	CĐR của CTĐT cấp độ 2

	MT1
	Giải thích các kiến thức chuyên môn trong lĩnh vực điều khiển và tự động hóa: các thành phần cơ bản hệ thống điều khiển tự động, giải quyết các bài toán về tính ổn định của hệ thống
	1.2

	MT2
	Phân tích và giải quyết các vấn đề phát sinh trong thực tiễn lĩnh vực điều khiển và tự động hóa.
	1.2


5. Chuẩn đầu ra học phần
	CĐR môn học
(CĐR)
	Miêu tả (mức độ chi tiết)
	CĐR của CTĐT
cấp độ 3
	Mức độ giảng dạy
(I, T, U)

	CĐR1.1
	Phân biệt được các hệ thống điều khiển tuyến tính, các thành phần cơ bản của một hệ thống điều khiển, các bước xây dựng hệ thống, xây dựng mô hình toán học
	1.2.1
	I

	CĐR1.2
	Giải thích được các phương pháp phân tích ổn định hệ thống, 
	1.2.2
	I

	[bookmark: bookmark=id.gjdgxs]CĐR2.1
	Phân tích sự ổn định của hệ thống với bộ điều khiển phù hợp với đối tượng
	1.2.2
	 T


6. Tài liệu học tập
- Tài liệu/giáo trình chính: 
[1] Norman Nise (2014), Control System Engineering, Wiley, 7th Edition, ISBN: 978-1118170519.
- Tài liệu tham khảo: 
[2] Nguyễn Doãn Phước (2012), Lý thuyết điều khiển tự động tuyến tính, Nhà xuất bản Khoa học và kỹ thuật.
[bookmark: bookmark=id.44sinio][bookmark: _heading=h.2jxsxqh]7. Đánh giá kết quả học tập
- Thang điểm: 10.
- Các thành phần đánh giá:
	[bookmark: _heading=h.30j0zll]Thành phần đánh giá
	Trọng số tính điểm học phần
	Bài đánh giá
	Hình thức đánh giá
	Tiêu chí đánh giá
	CĐR được đánh giá
	Điểm tối đa của CĐR trong lần đánh giá
	Trọng số đánh giá theo CĐR (%)

	CC. Đánh giá chuyên cần
	5%
	CC.1. Điểm danh có mặt trên lớp
	- Điểm danh
	- Rubric R1
	
	10
	

	
	5%

	CC.2. Phát biểu, thảo luận, bài tập trên lớp.
	- Hỏi-đáp
	-Theo đáp án và thang chấm
	
	10

	

	ĐQT. Đánh giá giữa kỳ

	15%
	B1. Bài kiểm tra 1 tiết
	- Tự luận

	-Theo đáp án và thang chấm
	CĐR1.1
	5
	20%

	
	
	
	
	
	CĐR1.2
	5
	20%

	
	15%
	B2. Bài kiểm tra 1 tiết
	- Tự luận
	-Theo đáp án và thang chấm
	CĐR2.1
	10
	20%

	TKTHP. Đánh giá cuối ký
	60%

	Thi kết thúc học phần
	- Tự luận

	Theo đáp án và thang chấm
	CĐR1.1
	2
	80%

	
	
	
	
	
	CĐR1.2
	3
	80%

	
	
	
	
	
	CĐR2.1
	5
	80%



Rubric 1: Điểm Danh

	Mức độ đạt chuẩn quy định
	Trọng số

	Tiêu chí đánh giá
	Điểm 
(0-3.9)
	Điểm 
(4.0-5.4)
	Điểm 
(5.5-6.9)
	Điểm 
(7.0-8.4)
	Điểm
(8.5-10)
	

	Thời gian tham dự buổi học
	Tham gia từ 80% - < 82% buổi học
	Tham gia 82% - < 85% buổi học
	Tham gia  85% - <90% buổi học
	Tham gia  từ 90% - <95% buổi học
	Tham gia > 95% buổi học
	100%



8. Quy định đối với sinh viên 
8.1. Nhiệm vụ của sinh viên 
- Đọc tài liệu và chuẩn bị cho mỗi buổi học trước khi dự lớp.
- Hoàn thành các bài tập được giao.
- Chuẩn bị nội dung thảo luận của học phần.
8.2. Quy định về thi cử, học vụ
- Sinh viên phải dự lớp đầy đủ, đảm bảo tối thiểu 80% các buổi học trên lớp.
- Hoàn thành các nhiệm vụ được giao đối với học phần
9. Nội dung học phần, kế hoạch giảng dạy




	TT (số tiết)
	Nội dung bài học –
Tài liệu tham khảo
	CĐR HP
	Hoạt động dạy và phương pháp
	Hoạt động học
	Bài đánh giá

	1
(3;0;6)
	Chương 1: Tổng quan về hệ thống điều khiển tự động
1.1. Các khái niệm cơ bản
1.2. Các thành phần cơ bản của hệ thống điều khiển
1.3 Các nguyên tắc điều khiển cơ bản
1.4 Phân loại hệ thống điều khiển tự động
Tài liệu tham khảo
[1]:2-30, [2]: 2-6
	CĐR1.1
CĐR1.2
	- Phổ biến nội quy môn học và các tài liệu cần thiết cho môn học
- Cung cấp các kiến thức cơ bản về các nội dung bài giảng 

	- Nghe về nội dung giảng viên cung cấp
 - Được phép ngắt quãng và đặt câu hỏi về các vấn đề quan tâm hoặc chưa rõ
 - Trả lời các câu hỏi của giảng viên
 - Ghi lại các kiến thức quan trọng
-Đọc trước tài liệu: [1]:34-46, [2]:8-23
	B1
TKTHP

	2
(3;0;6)
	Chương 2: Mô hình toán học của hệ thống điều khiển
2.1 Các khâu cơ bản
2.2 Phép biến đổi Laplace
Tài liệu tham khảo
[1]:34-46, [2]:8-23
	CĐR1.1
CĐR1.2
	- Cung cấp các kiến thức cơ bản về các nội dung bài giảng
- Đặt câu hỏi gây gợi mở vấn đề cho sinh viên.
 

	- Trả lời các câu hỏi của giảng viên
 - Ghi lại các kiến thức quan trọng
- Tìm hiểu và báo cáo theo nhóm về ứng dụng phép biến đổi Laplace giải phương trình vi phân và giải mạch điện
- Làm bài tập [1]: 96-107  
	B1
TKTHP

	3
(3;0;6)
	2.3 Bài tập phép biến đổi Laplace 
Tài liệu tham khảo
[1]: 96-107, [2]:48-44

	CĐR1.1
CĐR1.2
	- Cung cấp các kiến thức cơ bản về các nội dung bài giảng
- Đặt câu hỏi gây gợi mở vấn đề cho sinh viên.
 

	- Trả lời các câu hỏi của giảng viên
 - Ghi lại các kiến thức quan trọng
- Tìm hiểu và báo cáo theo nhóm về ứng dụng phép biến đổi Laplace giải phương trình vi phân và giải mạch điện
- Làm bài tập [1]: 96-107  
	B1
TKTHP

	4
(3;0;6)
	2.4 Ứng dụng phép biến đổi Laplace giải phương trình vi phân
2.5 Ứng dụng phép biến đổi Laplace giải mạch điện

Tài liệu tham khảo
[1]: 47-60 [1]: 83-85

	CĐR1.1
CĐR1.2
CĐR2.1
	-Thuyết trình.
-Cung cấp các kiến thức cơ bản về các nội dung bài giảng.
- Đặt câu hỏi gây gợi mở vấn đề cho sinh viên.
- Hướng dẫn sinh viên thực hiện thuyết trình
- Tổ chức thảo luận nhóm.
	- Thực hiện thảo luận nhóm.
- Báo cáo, thuyết trình. 
- Tìm hiểu trước và báo cáo nội dung hàm truyền đạt và phương trình trạng thái
	B1
TKTHP

	5
(3;0;6)
	2.6 Hàm số truyền đạt
2.7 Phương trình trạng thái
Tài liệu tham khảo
[1]: 44-46, 115-136 [2]: 58-68 
	CĐR1.1
CĐR1.2
CĐR2.1
	-Cung cấp các kiến thức cơ bản về các nội dung bài giảng.
- Đặt câu hỏi gây gợi mở vấn đề cho sinh viên.
- Hướng dẫn sinh viên thực hiện thuyết trình
- Tổ chức
	- Thực hiện thảo luận nhóm.
- Báo cáo, thuyết trình. 

	B1
TKTHP

	6
(2;0;6)
	2.8 Biểu diễn sơ đối khối hệ thống
2.9 Phân tích và thiết kế hệ thống phản hồi
Tài liệu tham khảo
[1]:236-247, [2]:69-74
	CĐR1.2
CĐR2.1
	- Thuyết giảng các kiến thức cơ bản.
- Đặt câu hỏi, tổ chức hoạt động nhóm.
	- Trả lời các câu hỏi của giảng viên.
 - Ghi lại các kiến thức quan trọng.
- Tự ôn luyện chuẩn bị cho bài kiểm tra 
	B1
TKTHP

	6
(1;0;0)
	Kiểm tra bài 1
	CĐR1.1
CĐR1.2
	
	-Tự luận
	

	7
(3;0;6) 
	Chương 3: Đáp ứng hệ thống
3.1 Các đặc tính của hệ thống
3.2 Các khâu động học điển hình
Tài liệu tham khảo
[1]:157-198, [2]:75-146
	CĐR1.2
CĐR2.1
	- Thuyết giảng các kiến thức cơ bản.
- Đặt câu hỏi gây gợi mở vấn đề cho sinh viên.

	
 - Nghe về nội dung giảng viên cung cấp
 - Được phép ngắt quãng và đặt câu hỏi về các vấn đề quan tâm hoặc chưa rõ
 - Trả lời các câu hỏi của giảng viên
 - Ghi lại các kiến thức quan trọng 

	B2
TKTHP

	8
(3;0;6) 
	3.3 Mô hình điểm không điểm cực và hệ số khuếch đại
3.4 Biễu diễn hệ thống bằng Matlab
Tài liệu tham khảo
[1]:157-198, [2]:75-146
	CĐR1.2
CĐR2.1
	- Thuyết giảng các kiến thức cơ bản.
- Đặt câu hỏi gây gợi mở vấn đề cho sinh viên.

	
 - Nghe về nội dung giảng viên cung cấp
 - Được phép ngắt quãng và đặt câu hỏi về các vấn đề quan tâm hoặc chưa rõ
 - Trả lời các câu hỏi của giảng viên
 - Ghi lại các kiến thức quan trọng 

	B2
TKTHP

	9
(3;0;6)
	Chương 4 Khảo sát sự ổn định của hệ thống
4.1 Các khái niệm về ổn định
4.2 Tiêu chuẩn ổn định đại số Routh – Hurwitz
Tài liệu tham khảo
[1]:299-318, [2]:173-200
	CĐR1.2
CĐR2.1
	- Thuyết giảng các kiến thức cơ bản.
- Đặt câu hỏi gây gợi mở vấn đề cho sinh viên.

	Nghe về nội dung giảng viên cung cấp
 - Được phép ngắt quãng và đặt câu hỏi về các vấn đề quan tâm hoặc chưa rõ
 - Trả lời các câu hỏi của giảng viên
 - Ghi lại các kiến thức quan trọng 

	B2
TKTHP

	10
(3;0;3)
	4.3 Tiêu chuẩn ổn định Bode-Nyquist
[1]:525-591, [2]:203-218
	CĐR1.2
CĐR2.1
	- Thuyết giảng
- Cung cấp các kiến thức cơ bản về các nội dung bài giảng
- Đặt câu hỏi gây gợi mở vấn đề cho sinh viên.
- Tổ chức thảo luận nhóm
	- Nghe về nội dung giảng viên cung cấp
 - Được phép ngắt quãng và đặt câu hỏi về các vấn đề quan tâm hoặc chưa rõ
 - Trả lời các câu hỏi của giảng viên
 - Ghi lại các kiến thức quan trọng 

	B2
TKTHP

	11
(2;0;6)
	4.4 Bài tập Phân tích ổn định của hệ thống điều khiển
[1]:324-331 
	CĐR1.2
CĐR2.1
	- Thuyết giảng
- Cung cấp các kiến thức cơ bản về các nội dung bài giảng
- Đặt câu hỏi gây gợi mở vấn đề cho sinh viên.
- Tổ chức thảo luận nhóm.
	-Làm bài tập trên lớp
- Tổ chức thảo luận trên nhóm
- Tự ôn luyện các kiến thức đã học chuẩn bị cho bài kiểm tra

	B2
TKTHP

	11
(1;0;0)
	Kiểm tra bài 2
	CĐR1.2
CĐR2.1
	
	Tự luận
	

	12
(3;0;6)
	Chương 5 Đánh giá chất lượng hệ thống
5.1 Khái niệm
5.2 Sai số ở trạng thái xác lập
[1]:335-354
	CĐR2.1
	- Thuyết giảng
- Cung cấp các kiến thức cơ bản về các nội dung bài giảng
- Đặt câu hỏi gây gợi mở vấn đề cho sinh viên.
- Tổ chức thảo luận nhóm
	- Nghe về nội dung giảng viên cung cấp
 - Được phép ngắt quãng và đặt câu hỏi về các vấn đề quan tâm hoặc chưa rõ
 - Trả lời các câu hỏi của giảng viên
 - Ghi lại các kiến thức quan trọng 

	TKTHP

	13
(3;0;3)
	5.3 Độ nhạy của hệ thống
[1]:356-359
	CĐR2.1
	- Thuyết giảng
- Cung cấp các kiến thức cơ bản về các nội dung bài giảng
- Đặt câu hỏi gây gợi mở vấn đề cho sinh viên.

	- Nghe về nội dung giảng viên cung cấp
 - Được phép ngắt quãng và đặt câu hỏi về các vấn đề quan tâm hoặc chưa rõ
 - Trả lời các câu hỏi của giảng viên
 - Giao bài tập theo nhóm, tìm hiểu và thiết kế bộ điều khiển PID

	TKTHP

	14
(3;0;6)
	Chương 6 Tổng hợp bộ điều khiển
6.1 Khái niệm
6.2 Thiết kế bộ điều khiển PID
[2]:293-319 
	CĐR2.1
	- Thuyết giảng
- Cung cấp các kiến thức cơ bản về các nội dung bài giảng
- Đặt câu hỏi gây gợi mở vấn đề cho sinh viên.
- Tổ chức thảo luận nhóm
	-Nghe về nội dung giảng viên cung cấp
 - Được phép ngắt quãng và đặt câu hỏi về các vấn đề quan tâm hoặc chưa rõ
 - Thảo luận theo nhóm
 - Ghi lại các kiến thức quan trọng 
	TKTHP

	15
(3;0;3)
	6.3 Thiết kế hệ thống hồi tiếp
6.4 Khảo sát tính điều khiển được, quan sát dược.
Tổng kết học phần.

[1]:649-684, [2]:241-287 

	CĐR1.2
CĐR2.1
	- Cung cấp các kiến thức cơ bản về các nội dung bài giảng
- Đặt câu hỏi gây gợi mở vấn đề cho sinh viên.
- Tổng hợp toàn bộ kiến thức của học phần.
	- Trả lời các câu hỏi của giảng viên
 - Ghi lại các kiến thức quan trọng
- Tổng hợp lại kiến thức.
	TKTHP




10. Cấp phê duyệt:
Ngày ....... tháng ...... năm 2021
	Hiệu trưởng
	Trưởng Khoa
	Người biên soạn


Dương Chính Cương
Phạm Ngọc Việt



11. Tiến trình cập nhật đề cương chi tiết
	Cập nhật đề cương chi tiết lần 1:
Ngày/tháng/năm.
	Người cập nhật



	Cập nhật đề cương chi tiết lần 2:
Ngày/tháng/năm.
	Người cập nhật 
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