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Seat No.: ________                                                      Enrolment No.______________  

GUJARAT TECHNOLOGICAL UNIVERSITY 
DIPLOMA ENGG.- III

rd
 SEMESTER–EXAMINATION – MAY/JUNE- 2012 

Subject code: 331702            Date: 31/05/2012        

Subject Name: Basic Control System 

Time: 02:30 pm – 05:00 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 is considered to be Authentic 

 

Q.1 (a) Draw Time Response of under damped 2
nd

 order control system with 

step input& define it’s performances indices.   

06 

 (b) Explain rules of block diagram reduction. 06 

 (c) Define (1) Linear control system (2) Non Linear control system 02 

Q.2    

 (a) Explain field controlled D.C. servomotor and derive its Transfer 

Function. 

07 

 (b) Find C(s)/R(s) of block diagram of fig.1 using block diagram 

reduction 

technique.

 
 

07 

  OR  

 (b) Derive T.F .of mechanical system of fig.-2  

 

 
 

 

 

07 
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Q.3 (a) Draw and explain time response of 1
st
 order control system with unit 

step input. 

07 

 (b) Find C(s/R(s) of SFG of fig.3 using  mason’s gain formula. 

 
 

07 

  OR  

Q.3 (a) Block diagram of  control system is given in fig.4, using routh 

criteria determine the range of  k for which system to be stable . 

 
 

07 

 (b) Explain Hurwitz stability criteria. 07 

    

Q.4    

 (a) Write a short note on polar plot. 07 

 (b) Write a short note on bode plot 07 

  OR  

Q. 4 (a) Draw bode plot of unity feedback system having  

G(s)=           10                                                                          

S(1+0.1S)(1+0.05S) 

07 

 (b) Explain Gain Margin and Phase Margin.  07 

    

Q.5    

 (a) Explain nyquist stability criterion. 07 

 (b) List and discuss steps to draw root locus. 07 

  OR  

Q.5 (a) Draw root locus of feedback system having   

G(s)H(s) =                K                                                                          

S(1+S/2)(1+S/6) 

07 

 (b) Compare open loop and close loop control system. 07 

 

************ 
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5|`Gv!5|`Gv!5|`Gv!5|`Gv!    V 2
nd

 ઓડ�ર કં�ોલ િસ
ટમ નો ટાઈમ �ર
પો�સ દોરો, તેની પફ�મ��સ ઈ�ડ�સ ની �

�યા!યા આપો.   

06 

 A #લૉક ડાયા%ામ ર&'કસનના િનયમો લખો..... 06 

 ક �યા!યા આપો (1) *લિનયર કં�ોલ િસ
ટમ (2) નોન *લિનયર કં�ોલ િસ
ટમ  

5|`GvZ5|`GvZ5|`GvZ5|`GvZ      02 

 V �ફ+ડ કં�ોલ �ડ.સી. સવ� મોટર િસ
ટમ- ુ�ા�સફર ફકસન મેળવોં .  07 

 A આ0તી-૧ મા ંઆપેલ #લૉક ડાયા%ામ.- �ા�સફર ફકસન મેળવોુ ં . 

 

 

  OR 07 

    A આ0તી-2 મા ંઆપેલ િમકિનકલ િસ
ટમ-�  ુ�ા�સફર ફકસન મેળવોં . 

 
 

 

5|`Gv#5|`Gv#5|`Gv#5|`Gv# V 1
st
 ઓડ�ર કં�ોલ િસ
ટમનો ટાઈમ �ર
પો�સ 3િનટ 
ટપ િસ4નલુ � થી સમ6વો. 07 

 A આ0તી-૩ મા ંઆપેલ િસ4નલ 8લો ડાયા%ામ.- �ા�સફર ફકસનુ ં     મેશન ગૈન  

પ<િતથી મેળવો 

 
 

07 

  VYJFVYJFVYJFVYJF  

5|`Gv#5|`Gv#5|`Gv#5|`Gv#       
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 V આ0તી-૪મા ંઆપેલ #લૉક ડાયા%ામની કં�ોલ િસ
ટમની 
ટબીલીટ& માટ � � K 

ની ર�જ � રાઉથ 
ટબીલીટ& પ<િતથી મેળવો� .... 

 
 

07 

 A હવBCઝ 
ટબીલીટ& પ<િત- ં�  ુવણ�ન કરો. 07 

    

5|`G5|`G5|`G5|`Gv$v$v$v$       

 V પોલાર Fલોટ પર Gંકનોધ લખોુ . 07 

 A બોડ  Fલોટ પર Gંકનોધ લખોુ .  07 

     VYJFVYJFVYJFVYJF  

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

 V આપેલ 3નીટ& ફ&ડબેકુ     કં�ોલ િસ
ટમનો બોડ Fલોટ દોરો.  
G(s)=           10                                                                          

S(1+0.1S)(1+0.05S) 

07 

 A ગૈન માIJન અને ફશ માIJન � વણ�વો 07 

    

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

 V િનL
ટ ુ 
ટબીલીટ&  Mાયટર&યા વણ�વો� � .. 07 

 A Nટ લોકશ દોરવા માટના 
ટપસ લખોુ � � .. 07 

  VYJFVYJFVYJFVYJF  

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

 V આપેલ ફ&ડબેક    કં�ોલ િસ
ટમનો Nટ લોકશ દોરોુ .  
G(s)H(s) =               K                                                                          

S(1+S/2)(1+S/6) 

07 

 A ઓપનOપૂ અને કલોઝOપૂ કં�ોલ િસ
ટમ ની સરખામણી કરો.. 07 

 

************ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


