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mô phỏng Off-Line, Software-in-the-Loop, Hardware-in-the-Loop 
(hay Real Time Simulation: Mô phỏng thời gian thực) và Prototyping* 
đã thê hiện rõ nét các bước của quá trình phát triển của sàn phâm với 
sự hỗ trợ cùa máy tính.

Sự phát triển cùa khoa học kỹ thuật đòi hòi người kỹ sư điều khiển -  tự 
động hóa phải có kiến thức sâu rộng về điều khiển tự động để phân 
tích, phát triển hệ thống. Với nhiều năm kinh nghiệm giảng dạy, 
nghiên cứu, nhóm tác giá giảng viên Khoa Điện -  Trường Đại học Sao 
Đỏ biên soạn cuốn tài liệu “Các yếu  tố ảnh hưởng đến chất lượng hệ 
thống điều k liiể n  tự  động” với mong muốn hệ thống, bổ sung lý 
thuyết về điều khiển tự động, phân tích các yếu tố ảnh hưởng đến chất 
lượng của hệ thống, từ đó làm nền tảng để phát triển tư duy phân tích, 
thiết kế hệ thống điều khiển tự động trên máy tính cũng như trong thực 
tế góp phần bổ sung tài liệu tham khảo cho bạn đọc yêu thích lĩnh vực 
điều khiển - tự động hóa.

Trong quá trình biên soạn, nhóm tác giả mặc dù đã có nhiều cố gắng 
nhưng khó tránh khỏi những thiếu sót, mọi ý kiến đóng góp của bạn 
đọc xin vui lòng gửi về địa chỉ: Khoa Điện, Trường Đại học Sao Đỏ - 
Số 24 Thái Học - Phường Sao Đỏ - Thị xã Chí Linh - Tinh Hải Dương.
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C h ư ơ n g 1 .

Cơ sở  TOÁN HỌC TRONG LÝ THUYẾT 
ĐIỂU KHIỂN Tự ĐỘNG

1.1. Khái niệm chung

1. ì. 1. Sơ đồ khối hệ thống điểu khiển tự đọng điển hình

Một hệ thốna điều khiển tự độns sồm  ba khối cơ bản là đối tượna 

điều khiển (Object - O). thiết bị điều khiển (Controller - C) và thiết bị 

đo luờna (M easurine D evice - M).

Đối tượna điều khiển là thành phần tồn tại khách quan có tín hiệu ra 

là đại lượne cần được điều khiển và nhiệm vụ cơ bản của điều khiên 

là phải tác động lên đầu vào của đối tượns điều khiển sao cho đại 

lượng cần điều khiển đạt được aiá trị m ons muốn. Thiết bị điều khiến 

là tập hợp tất cà các phần tử của hệ thốna nhàm mục đích tạo ra aiá 

trị điều khiển tác động lẻn đối tưcma. Giá trị này được gọi là tác độna 

điều khiên.

Đại lượna cằn điều khiển còn được gọi là đại lượna ra của hệ thỏna 

điêu khiên tự độne. Những tác độna từ bèn naoài lẽn hệ thỏna được 

gọi là tác động nhiễu.

Trong kỹ thuật thườns sử dụns phươns thức điều khiên theo sai lệch, 
trona đó tin hiệu điều khiên là sự sai lệch giữa aiá trị moná muốn và 
giá trị đo được của đại lượna cần điều khiển. Sơ đồ cấu trúc của hệ 

điều khiển tự độns theo sai lệch được mô tà ưẻn hình 1.1.
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Hình 1.1. Sơ  đồ khối hệ thống điều khiển tự động điển hình

Các tín hiệu tác động trong hệ thống: 

u(t)\ tín hiệu vào (input). 

y(t)\ tín hiệu ra (output).

x(t)\ tín hiệu điều khiển tác động lên đối tượng (O).

e(t): sai lệch điều khiển.

z(t)\ tín hiệu phản hồi.

Hệ thống điều khiển tự động luôn tồn tại một trong hai trạng thái là 
trạng thái xác lập  và trạng thái quả độ (trạng thái động). Trạng thái 
xác lập là trạng thái mà tất cả các đại lượng của hệ thống đều đạt 
được giá trị không đồi. Trạng thái quá độ là trạng thái kể từ thời 
điểm có tác động nhiễu cho đến khi hệ thống đạt được trạng thái xác 
lập mới. Lý thuyết điều khiển tự động tập trung mô tà và phân tích 
trạng thái quá độ của hệ thống. Trạng thái xác lập đánh giá độ chính 
xác của quá trình điều khiển. Nếu ở trạng thái xác lập vẫn còn tồn tại 
sai lệch giữa tín hiệu chù đạo và tín hiệu đo, giá trị này được gọi là sai 
lệch dư (hay sai lệch tĩnh), ký hiệu là ô , hệ thống được gọi là hệ thống 
có sai lệch dư. Nếu a = 0 thì gọi là hệ thống không có sai lệch dư.

1.1.2. Nguyên tắc điều khiển và phán loại hệ thông điều khiến 
tự động
1.1.2.1. Nguyên tăc điêu khiên

Phương pháp mà thiết bị điều khiển tạo ra tín hiệu điêu khiên gọi là 

nguyên tắc điều khiến.
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