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คําสั่ง : 
1. ขอสอบมีทั้งหมด 4 ขอ  ใหทําทุกขอ
2. อนุญาตใหนําเคร่ืองคิดเลขทุกชนิดเขาหองสอบได
3. อนุญาตใหทําขอสอบดวยดินสอได
4. ไมอนุญาตใหนําตําราทุกชนิดเขาหองสอบ  ยกเวนกระดาษขนาด A4 จํานวน 2 แผน ซึ่งมีขอความท่ี
เขียนดวยลายมือของนักศึกษาเอง (หามใชฉบับถายเอกสาร)

ผศ. ปญญรักษ   งามศรีตระกูล
ผูออกขอสอบ

ขอท่ี คะแนนเต็ม คะแนนท่ีได

1 30

2 20

3 30

4 20
รวม 100

หนา 1 จาก 8



ชื่อ ____________________________ รหัสนักศึกษา ______________

1.  จงทําเคร่ืองหมายกากบาท หรือ วงกลม ขอที่เปนคําตอบ
      1.1  ระบบควบคุมอุณหภูมิที่มีแผนภาพกลองดังรูปที่ 1.1

ถาให G s=K s
21

ss2
และ H s=1 จงหาวา รูปใดเปนภาพทางเดินของราก (root

locus) ของระบบควบคุมน้ี  (10 คะแนน)

หนา 2 จาก 8

รูปที่ 1.1

+
_

R(s) C(s)
G(s)

H(s)

(ก) (ข)

(ค) (ง)
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1.2 จากรูปที่ 1.1 ถาให Gs= K s4
ss2s3 และ H s=1 จงหาวา รูปใดเปน polar

plot ของระบบควบคุมน้ี  (10 คะแนน)

หนา 3 จาก 8

(ก) (ข)

(ค) (ง)
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            1.3 จากรูปที่ 1.1 ถาให G s= K s10
s2s2s3

และ H s=1 จงหาวา รูปใดเปน Bode

diagram ของระบบควบคุมน้ี (10 คะแนน)

หนา 4 จาก 8

(ก) (ข)

(ค) (ง)
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2. ใหระบบควบคุมมีแผนภาพกลองดังรูปที่ 1.1  ถา G sH s=K s1
ss32

จงสเก็ตช root locus ของ

ระบบน้ี และหาคาตาง ๆ ดังตอไปน้ี (ถามี)   (20 คะแนน)
(ก) คาของรากท่ีตัดแกนจินตภาพ
(ข) จุดตัดแกนนอนของเสน Asymptote(s)
(ค) จุด breakaway และ/หรือจุด arrival
(ง) รากคูหน่ึงที่ใหคา damping ratio เทากับ 0.5 

หนา 5 จาก 8
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3.  จงออกแบบตัวชดเชย(ตัวควบคุม)ที่จะทําใหระบบควบคุมการว่ิงอัตโนมัติของรถยนตในรูปที่ 3 มี damping ratio
=0.5 และมีคา Time constant  ลดลงเหลือคร่ึงหน่ึงของคา Time constant เมื่อ GC=K

    (30 คะแนน)

        
กําหนดให

หนา 6 จาก 8

รูปที่ 3

+ _

R(s) C(s)
G(s)

H(s)

G
C
(s)

G s H s = 2 s10
s s2 s20
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หนา 7 จาก 8
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4.   ถา open-loop function ของระบบในรูปที่ 1.1 คือ GsH s= 100s3
s1s2s10

4.1 จงสเกตช Bode diagram (10 คะแนน)
4.2 จงหาคาประมาณของ phase margin และ gain margin  (10 คะแนน)

หนา 8 จาก 8


