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Seat No.: _____                                                      Enrolment No.______ 
  

GUJARAT TECHNOLOGICAL  UNIVERSITY 
Diploma  Semester -III  Examination January- 2010 

Subject code: 331702               Subject  ame: Basic Control System 

Date:29 / 01 / 2010                      Time: 11.00 am – 1.30 pm   

                Total Marks: 70 

Instructions: 
1. Attempt all questions.  

2. Make suitable assumptions wherever necessary. 

3. Figures to the right indicate full marks. 

4. English version Authentic 

Q.1 (a) Compare Open loop and Close loop control system.  5 

 (b)  Draw and explain any five rules of block diagram reduction. 5 

 (c) Define  (1) Transfer function (2) Non touching loop (3) Node in SFG 

(4) Loop  

4 

Q.2    

 (a) Draw and Explain servo position control system and write its 

industrial applications. 

07 

 (b) Explain Armature Controlled D.C. servo motor and derive its Transfer 

function. 

07 

  OR  

 (b) Derive the Transfer Function Y(s)/F(s) of mechanical system given in 

Fig-1. 

07 

Q.3    

 (a) Draw and explain standard test inputs for time response analysis of 

control system. 

07 

 (b) Derive the Transfer Function C(s)/R(s) of Block diagram given in Fig-

2 by block diagram reduction technique. 

07 

  OR  

Q.3 (a) Derive the Transfer Function C(s)/R(s) of SFG  given by Fig-3 using 

Mason’s Gain formula.. 

07 

 (b) Determine the stability of control system given by characteristics 

equation q(s)= S
5
+ S

4
+16S

3 
+ 16S

2  
+ 8S

 
+ 5=0 using  routh criteria. 

07 

Q.4    

 (a) Draw and Explain time response of 1St order control system with unit 

ramp input. 

07 

 (b) Define steady state error, explain steady state error and error constant 

for unit step and unit ramp inputs . 

07 

  OR  

Q. 4 (a) Classify the control system on the basis of stability. 05 

 (b) Discuss the relative stability for control system. 02 

 (c)  Explain the effect of feed back on time constant of control system.   07 

Q.5    

 (a) Sketch the root locus for open loop transfer function of unity feed back 

control system  G(s)=  k / S(S+1)(S+3) 

07 

 (b) Explain polar plot in detail. 07 

  OR  

Q.5 (a) Explain in brief (1) Gain margin (2) Phase Margin 07777 
 (b) Explain nyquist stability criteria. 07 
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;}RGF;}RGF;}RGF;}RGF: 
1. TDFD 5FTDFD 5FTDFD 5FTDFD 5F\\\\R 5||`GMGF HJFA OZHLIFT K[R 5||`GMGF HJFA OZHLIFT K[R 5||`GMGF HJFA OZHLIFT K[R 5||`GMGF HJFA OZHLIFT K[.  
2. H~Z H6FI tIFH~Z H6FI tIFH~Z H6FI tIFH~Z H6FI tIF\\\\ IYFIMuI WFZ6FVM AF IYFIMuI WFZ6FVM AF IYFIMuI WFZ6FVM AF IYFIMuI WFZ6FVM AF\\\\WJWJWJWJLLLL. 
3. HD6HD6HD6HD6L AFH] NX¶FJ{, VFL AFH] NX¶FJ{, VFL AFH] NX¶FJ{, VFL AFH] NX¶FJ{, VF\\\\S0F 5||`GMGF 5}ZF U]6 NX¶FJ[ K[S0F 5||`GMGF 5}ZF U]6 NX¶FJ[ K[S0F 5||`GMGF 5}ZF U]6 NX¶FJ[ K[S0F 5||`GMGF 5}ZF U]6 NX¶FJ[ K[. 
4. VVVV\\\\U|[HL 5+ VFWFZE}T U6FX[PU|[HL 5+ VFWFZE}T U6FX[PU|[HL 5+ VFWFZE}T U6FX[PU|[HL 5+ VFWFZE}T U6FX[P 

5|`Gv!5|`Gv!5|`Gv!5|`Gv!    અ ક�પેર ઓપન અને �લોજ�પ કં�ોલ સી�ટમુ  ૫૫૫૫    
    બ  �લોક ડાયા�ામ ર�ડ�શનના િનયમો દોર� સમ#વો(કોઇપણ પાચં) ૫૫૫૫    
 ક *યા+યા આપો (૧) �ાસંફર ફ�શનં  (૨) નોન ટચ0ગ �પુ (૩) નોડ (૪) �પુ ૪૪૪૪    

5|`GvZ5|`GvZ5|`GvZ5|`GvZ    V સવ4 પોઝીશન કં�ોલ સી�ટમ દોર� સમ#વો અને એની ઔધોગીક 

ઉપીયોગીતા લખો. 

૦૭૦૭૦૭૦૭ 

 A આમ?ચર કં�ોલ ડ�.સી. મોટર સમ#વી તે@ �ાસંફર ફ�શન મેળવોુ ં . ૦૭૦૭૦૭૦૭ 
  VYJFVYJFVYJFVYJF  

 A આBતી ૧ મા ંદશાCવેલ સી�ટમ@ ં�ાસંફર ફ�શન ુ ં Y(s)/F(s) મેળવો. ૦૭૦૭૦૭૦૭ 
5|`Gv#5|`Gv#5|`Gv#5|`Gv#       

 V �ટાડંડC ટ�ટ ઇનDટને દોર� સમ#વોE ુ . ૦૭૦૭૦૭૦૭ 
 A આBતી ૨ મા ંદશાCવેલ �લોક ડાયા�ામ@ ં�ાસંફર ફ�શન ુ ં C(s)/R(s) �લોક 

ડાયા�ામ ર�ડ�શનના િનયમોની મદદથી મેળવો. 

૦૭૦૭૦૭૦૭ 

  VYJFVYJFVYJFVYJF  

5|`Gv#5|`Gv#5|`Gv#5|`Gv#       

 V આBતી ૩ મા ંદશાCવેલ  SFG@ં ુ �ાસંફર ફ�શન ં C(s)/R(s) મેશન ગેઇનના 

GHનો ઉપયોગ કર� મેળવોુ . 

૦૭૦૭૦૭૦૭ 

 A રાઉથ �ટબીલીટ� મેથડથી આપેલ E q(s)= S
5
+ S

4
+16S

3 
+ 16S

2  
+ 8S

 
+ 5=0ની 

�ટબીલીટ� મેળવોE . 

૦૭૦૭૦૭૦૭ 

5|`Gv$5|`Gv$5|`Gv$5|`Gv$       

 V Iથમ ઓડર કં�ોલ સી�ટમના આઉટDટને એકમ ર�પ ઇનDટની મદદથી ુ E ુ

મેળૅવો. 

૦૭૦૭૦૭૦૭ 

 A �ટડ��ટટ એરરની *યા+યા આપીE E , એરર અચળાકં એકમ ર�પ ઇનDટ અને E ુ

એકમ �ટપ ઇનDટ માટ મેળવોE ુ E . 

૦૭૦૭૦૭૦૭ 

     VYJFVYJFVYJFVYJF  

5|`Gv$5|`Gv$5|`Gv$5|`Gv$       

 V �ટબીલીટ�ના આધાર કં�ોE E લ સી�ટમ વગLBત કરો. ૦૫૦૫૦૫૦૫ 
 A ર�લેટ�વ �ટબીલીટ�ને સમ#વોE  ૦૨૦૨૦૨૦૨ 
 ક કં�ોલ સી�ટમના ટાઇમ અચળાકં ઉપર ફ�ડબેકની અસર સમ#વો. ૦૭૦૭૦૭૦૭ 

5|`Gv55|`Gv55|`Gv55|`Gv5       

 V Mનીટ� ફ�ડબેક કં�ોલ સી�ટમ ુ G(s)=  k / S(S+1)(S+3) નો Nટ લોકશ દોરો. ૦૭૦૭૦૭૦૭ 
 A પોલર Oલોટ@ ંવણPન કરોુ . ૦૭૦૭૦૭૦૭ 
  VYJFVYJFVYJFVYJF  

5|`Gv55|`Gv55|`Gv55|`Gv5       

 V *યા+યા આપો. (૧) ફઝ માજLન E (૨) ગેઇન માજLન  ૦૭૦૭૦૭૦૭ 
 A નાઇ�વી�ટ �ટબીલીટ� Qાઇટર�યા સમ#વોE E . ૦૭૦૭૦૭૦૭ 
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