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3.5 Hệ thống bậc 2 ....................................................................................................... 77 

3.5.1 Hệ thống đáp ứng xung tắt dần (Overdamped) .......................................... 78 

3.5.2 Hệ thống đáp ứng dưới tắt dần (Underdamped) ........................................ 79 

3.5.3 Hệ thống đáp ứng không bị nhụt (Undamped) ........................................... 80 

3.5.4 Hệ thống đáp ứng tắt dần tới hạn (Critically Damped Response) ............. 80 

3.5.5 Tìm đáp ứng tự do ....................................................................................... 81 
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Câu hỏi và bài tập chương 4: ................................................................................... 107 

CHƯƠNG 5: SỰ ỔN ĐỊNH CỦA HỆ THỐNG ..................................................... 111 

Bài 8: Tiêu chuẩn ổn định đại số (Số tiết: 03) ........................................................ 111 
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7.1. Khái niệm ............................................................................................................ 152 



6 
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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 

 

 


