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3.2 Các khâu động học điển hình ............................................................................... 62 

3.2.1 Định nghĩa các khâu động học điển hình ................................................... 62 

3.2.2.Các khâu nguyên hàm. ................................................................................ 63 

3.2.3 Khâu tích phân. ........................................................................................... 67 

3.2.4 Khâu vi phân ............................................................................................... 68 

3.2.5 Khâu trễ ....................................................................................................... 69 

3.3 Mô hình ZPK (Zero, Pole and Gain)................................................................... 70 
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Hình 3.20: Các hệ thống bậc hai và đáp ứng với tín hiệu bậc thang đơn vị ................. 78 

Hình 3.21: Đáp ứng bậc hai tạo bởi các nghiệm phức .................................................. 80 

Hình 3.22: Đáp ứng bậc hai theo hệ số tắt dần ............................................................. 83 

Hình 4.1: Sơ đồ khối của hệ thống ............................................................................... 91 
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Hình 4.15: Graph biểu diễn hệ thống nối tiếp............................................................. 104 

Hình 4.16: Graph biểu diễn hệ thống song song......................................................... 104 

Hình 4.17: Graph biểu diễn hệ thống có phản hồi ...................................................... 105 

Hình 4.18: Sơ khối minh hoạ quy tắc Masson ............................................................ 106 
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Hình 6.12. Hệ thống phản hồi không phải là đơn vị ................................................... 144 
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CÁC TỪ VIẾT TẮT 

 

STT Từ viết tắt Ý nghĩa của từ 

1 ĐKTĐ Điều khiển tự động 

2 ĐC Điều chỉnh 

3 HTTĐ Hệ thống tự động 

4 HST Hàm số truyền 

5 ĐTTS Đặc tính tần số 

6 PT Đặc tính pha tần số 

7 BT Đặc tính biên độ tần số 

8 BTL Đặc tính biên độ tần số logarit 

9 TB Thiết bị 

10 TBĐK Thiết bị điều khiển 

11 HT ĐKTĐ Hệ thống điều khiển tự động 

12 PID Bộ điều khiển tỉ lệ, vi, tích phân 

12 PI Bộ điều khiển tỉ lệ tích phân 

14 PD Bộ điều khiển tỉ lệ vi phân 

 

 


