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ĐÁP ÁN ĐỀ THI HỌC KỲ 4 

MÔN:  LÝ THUYẾT ĐIỀU KHIỂN TỰ ĐỘNG 

LỚP: CĐ ĐKTĐ 22AB 

Thời gian: 90 phút (Không kể thời gian chép/phát đề thi) 

Câu Nội dung Điểm 

1 Hàm truyền tương đương 1.5 

 Laplace hóa mạch điện đề bài ta được: 

 

Áp dụng định luật Kirchhoff 1: 
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2 Xét tính ổn định của hệ thống 1.5 
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3 Chứng minh tính ổn định của hệ thống điều khiển động cơ: 1.5 

 Hàm truyền tương đương của hệ trên là: 
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Suy ra: Hệ thống ổn định 
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4 Tính sai số xác lập cho hệ thống với đầu vào lần lượt là hàm nấc đơn vị và hàm dốc đơn vị  1.5 

 a) Đối với ngõ vào hàm nấc đơn vị: 
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b) Đối với ngõ vào là hàm dốc đơn vị: 
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c) Đối với ngõ vào 
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5 Vẽ biểu đồ Bode biên độ gần đúng theo các tiệm cận 2.5 

Chuẩn hóa hàm truyền ta được: 
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Tần số cắt :       1
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Biểu đồ bode biên độ có độ dốc ban đầu là: +20dB do G(s) chứa 1 khâu vi phân lý tưởng. 

Độ dốc của biểu độ bode sẽ thay đổi tại các tần số gãy như sau : 

Tại 
1 0.01 [ ] / [ ]w rad s= thay đổi độ dốc 1 lượng  -40dB   Bode biên độ có độ dốc là  -20 [dB] 

Tại 
2 0.1 [ ] / [ ]w rad s= thay đổi độ dốc 1 lượng  20dB   Bode biên độ có độ dốc là       0 [dB] 

Tại 
3 1 [ ] / [ ]w rad s= thay đổi độ dốc 1 lượng -20dB   Bode biên độ có độ dốc là   -20 [dB] 
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 Tìm phương trình đường thẳng (AB) 

Thay độ dốc và hệ trục vào dạng tổng quát của đường thẳng y bx= + ta được : 
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6 Tìm biểu thức giải thuật điều khiển : 1.5 

 Bước 1 Biến đổi Z hàm truyền của bộ điều khiển sau đó khai triển về dạng của phương trình sai 

phân ta được: 
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Thay Ts = 0.1 [s] ta được: 
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Bước 2 Hạ bậc hệ thống đi n hay nói cách khác rằng chia 2 vế của phương trình trên 

cho zn, với n = 2 ta được: 
1 1 2U(z) U(z)z 1.2E(z) 1.2z E(z) 0.1z E(z)− − − − = − +  

Bước 3 Biến đổi Z đảo ta được phương trình: 
1Z
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