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ค��ส��ง : 
1. ขGอสอบม&ท
Hงหมด 5 ขGอ  ใหGท$าท,กขGอ
2. อน,ญาตใหGน$าเคร��องค�ดเลขท,กชน�ดเขGาหGองสอบไดG
3. อน,ญาตใหGท$าขGอสอบดGวยด�นสอไดG
4. ไม!อน,ญาตใหGน$าต$าราท,กชน�ดเขGาหGองสอบ  ยกเวGนกระดาษขนาด A4 จ$านวน 2 แผ!น

ซ��งม&ขGอความท&�เข&ยนดGวยลายม�อของน
กศ�กษาเอง (หGามใชGฉบ
บถ!ายเอกสาร)

ท�จร�ตในก�รสอบ โทษต���ส�ดค�อ ปร�บตกร�ยว�ช�ท��ท�จร�ต และพ�กก�รเร�ยน   1   ภ�คก�รศ'กษ�  

ผศ. ปSญญร
กษ�   งามศร&ตระกTล
ผTGออกขGอสอบ

ขGอท&� คะแนนเตUม คะแนนท&�ไดG
1 20

2 20

3 30

4 20

5 20

รวม 110

หนGา 1 จาก 4
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1.  บรรยายส��งท&�น
กศ�กษารTGเก&�ยวก
บต
วควบค,ม หร�อต
วชดเชย (20 คะแนน)

2. ใหGระบบควบค,มม&แผนภาพกล!องด
งรTปท&� 2  ถGา G s H s =
K s1

s [s224]
จงสเกUตช� root locus

ของระบบน&H และหาค!าต!าง ๆ ด
งต!อไปน&H (ถGาม&)   (20 คะแนน)
  (ก) ค!าของรากท&�ต
ดแกนจ�นตภาพ
  (ข) จ,ดต
ดแกนนอนของเสGน Asymptote(s)
  (ค) จ,ด breakaway และ/หร�อจ,ด arrival
  (ง) รากคT!หน��งท&�ใหGค!า damping ratio เท!าก
บ 0.5 

3.  จงออกแบบต
วชดเชย(ต
วควบค,ม)ท&�จะท$าใหGระบบควบค,มความเรUวอ
ตโนม
ต�ของรถยนต�ในรTปท&� 3 ม& damping
ratio =0.5 และม&ค!าความผ�ดพลาดคงต
ว(steady-state error)ลดลงเหล�อคร��งหน��งของค!าความผ�ดพลาด
คงต
วท&� GC=K      (30 คะแนน)

        
ก$าหนดใหG 

หนGา 2 จาก 4
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4.   ถGา open-loop function ของระบบในรTปท&� 2 ค�อ G s H s = 100
s1s2s5

4.1 จงสเกตช� Bode diagram (10 คะแนน)
4.2 จงหาค!าประมาณของ phase margin และ gain margin  (10 คะแนน)

5.  จงหาค!า K ของระบบในรTปท&� 5 ท&�จะท$าใหGระบบม&เสถ&ยรภาพ เม��อ G c s G s =
2 K

s34 s 25 s2
และ H s =1 (20 คะแนน)

หนGา 4 จาก 4

ร	ปท� 5
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