
 

 
 

แผนการสอนวชิา ระบบควบคุม 
( Control Systems) 

รายละเอยีดของวชิา 
เป็นวิชาเลือก มีจ  านวนหน่วยกิต 3 หน่วยกิต ซ่ึงท าการสอนโดยการบรรยาย 
สปัดาห์ละ 2 ชัว่โมง  ปฏิบติั 3 ชัว่โมง รวมทั้งส้ิน 90 ชัว่โมง 
รายละเอยีดรายวชิา 

สมรรถนะรายวชิา 

1. วเิคราะห์ระบบควบคุมแบบต่าง ๆ 
2. เลือกใชแ้ละปรับแต่งระบบควบคุมในงานต่าง ๆ 
3. ออกแบบระบบควบคุมโดยโปรแกรมคอมพิวเตอร์ 

ค าอธิบายรายวชิา 

ศึกษาและปฏิบติัเก่ียวกบัระบบควบคุมอตัโนมติัเชิงเสน้แบบวงจรเปิดและวงจรปิดแบบจ าลองของระบบกายภาพ  การ
วเิคราะห์ทรานเฟอร์ฟังกช์นั  บลอ็กไดอะแกรม กราฟ การเคล่ือนท่ีของสญัญาณ ระบบทางกลไฟฟ้า การพิจารณาระบบท่ี
เป็นเชิงเสน้ การวเิคราะห์และทดสอบสถานะคงท่ีของระบบควบคุมแบบพี ไอ และ ดี การตอบสนองเร่ิมตน้ของระบบ
อนัหน่ึง สอง สูงกวา่เกณฑ ์การเสถียรของรูธการ 
ระยะเวลาท าการสอน 
เร่ิมการสอน  กนัยายน 2557 
ส้ินสุดการสอน  ตุลาคม 2557 
ผู้สอน 
อ.อฏัฐพล  กาญจนเทพ 
นักศึกษาที่เรียน 
ปริญญาตรี  ภาควิชาเทคโนโลยไีฟฟ้า   คณะบณัฑิตศึกษา 
วตัถุประสงค์ของรายวิชา 
วตัถุประสงคข์องรายวิชามีดงัน้ี 
1. เพ่ือให้นกัศึกษาเขา้ใจถึงหลกัการควบคุมแบบต่างๆ 
2. เพ่ือให้นกัศึกษาเขา้ใจหลกัการหาขอ้ผิดพลาดและการแกไ้ขระบบควบคุม 
3. เพ่ือให้นกัศึกษาออกแบบระบบควบคุมเบ้ืองตน้ และการประยกุตใ์ชง้าน 
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แผนการสอนวชิา ระบบควบคุม 
( Control Systems) 

 

สัปดาห์ 

ที ่

หัวข้อ ช่ัวโมงสอนต่อสัปดาห์ กจิกรรมการ

สอน 

 

ส่ือทีใ่ช้ใน 

การสอน 

อาจารย์

ผู้สอน 

 

ทฤษฎี ปฏิบติั 

1. Introduction 
When, where and how to use 

control system 
Advantage of control system 

Open loop 
Closed loop 

2 3 บรรยาย  

อภิปราย 

มอบหมายงาน 

Power point 

เอกสาร

ประกอบ 

การบรรยาย 

อ.อฏัฐพล 

กาญจนเทพ 

2. Introduction to Open loop and 
Closed loop 

2 3    

3. Modeling in Frequency Domain 
Introduction 

Laplace Transform 
The Transfer functions 

Electrical Transfer function 
Mechanical Transfer function 

Electro-mechanic transfer 

function 

4 6    

4. Modeling in the Time Domain 
Introduction 

The Geneneral State Space 
representation 

Applying the state space 
representation 

Converting a transfer function to 
state space 

function   

4 6    



 

5. Time Response 
Introduction Poles, Zeros and 
system response 
First order systems  Second order 
systems 

4 6    

6. Reduction of multiple subsystems 
Introduction to Block 
diagram,Signal Flows 
Mason’s roles 

4 6    

 midterm      

  ทฤษฎี ปฏิบติั    

7. Stability 
Definitions Routh-Herwitz 
criterion 

2 3 บรรยาย  

อภิปราย 

มอบหมายงาน 

 อ.อฏัฐพล 

กาญจนเทพ 

8. Steady-State Errors 
Definition 
Type of steady-state errors 
Steady-state error for disturbance 

2 3    

9. Root Locus Technique 
Introduction 
Definition of Root Locus 
Properties of Root Locus 

Sketching the Root Locus 

2 3    

10. Frequency Response Technique 
Introduction 
Asymptotic Approximations 
Introduction to the Nyquist 
Criterion 

Sketching the Nyguist Diagram 

2 3    



 

การประเมนิผล 
1. การแบ่งคะแนน 
คะแนนท่ีเก็บ Mid term 
การทดสอบกลางภาค 35 
การทดสอบปลายภาค 45 
การทดสอบยอ่ยในชั้นเรียนและการบา้น 20 
รวม 100 
2. หลกัในการประเมนิ 
เป็นการพิจารณาจากคะแนนตามเกณฑด์งัน้ี 
เกรด A คะแนนมากกวา่ร้อยละ 80 
เกรด B คะแนนอยูร่ะหวา่งร้อยละ 70-79 
เกรด C คะแนนอยูร่ะหวา่งร้อยละ 60-69 
เกรด D คะแนนอยูร่ะหวา่งร้อยละ 50-59 
เกรด E คะแนนนอ้ยกวา่ร้อยละ 50 
เอกสารอ้างองิ 
1. Control Systems Engineering 3rd Ed. Norman S. Nise, 2000 
2. Linear Control Systems: Modelling, Analysis and Design, James R. 
Rowland, 1986 
3. Modern Control Engineering, 2nd Ed. Kattuhiko Ogata, 1990 
4. Automated Process Control Systems: Concept and Hardware, 2nd Ed. 
Ronal P. Hunter 

11. Design Via Frequency Response 
Introduction 
Transient Response   
Lag Compensation 
Lead Compensation 
Lag-Lead Compensation 

4 6    

 Final      


