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Seat No.: ________                                                           Enrolment No.___________ 

GUJARAT TECHNOLOGICAL UNIVERSITY 
DIPLOMA ENGINEERING - SEMESTER–V • EXAMINATION – SUMMER 2013 

Subject Code: 352404 Date: 21-05-2013        
Subject Name: Control system 
Time: 10:30 am - 01:00 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 a block diagram of closed loop control system and  Derive  

Transfer function for it. 
07 

 (b) Explain  Construction  operation  and  characteristics  of  DC servomotor 07 

Q.2 (a) Find the transfer function of the given circuit. 07 

 (b) Explain Transfer function of R-L-C series Network with circuit diagram. 07 
  OR  
 (b) The transfer function of a system is given by  Determine the 

pole – zero and show the pole zero configurations in s-plane. 

07 

Q.3 (a) Explain with neat sketch.  
(1) Step signal (2) Ramp signal(3)impulse signal 

07 

 (b) Explain time response of a first order control system subjected to unit step 
response with block diagram. 

07 

  OR  
Q.3 (a) Draw transiant response of second order control system and difine maximum 

overshoot. 
07 

 (b) The block diagram of unity feedback control system is shown in fig.  

 
Determine the maximum overshoot and natural frequency of oscillation.  

07 

Q.4 (a) Define stability and relative stability. Write necessary condition for stability. 07 
 (b) Draw time response and location of roots  in case of stable, marginally stable 

and unstable system  
07 

  OR  
Q. 4 (a) Determine the stability of the system whose characteristic equation is 

 
07 
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 (b) For the characteristic equations + k=0, determine the limiting 
value of k for stability. 

07 

Q.5 (a) Explain effect of proportional, derivative and integral control action  
On system performance. 

07 

 (b) Explain construction and operation of AC Tachometer. 07 
  OR  

Q.5 (a) Explain block diagram and working principle of AC position control  
system: 

07 

 (b) Describe proportion control system with suitable example and block diagram. 07 
 

************ 
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Ȥજુરાતી 

̆ĕ. 1 અ ƈલોઝ ɀપુ ƈƛ˼ોલ સીƨͫમ નો નોƞલોક ડાયા˴ામ દોર� તેȵ ુ ˼ાƨંફર Ɲનકશન 

મેળવો. 

07 

 બ મોટર ȵ ુબધંારણ , કાય½ અને િસƚધાતં સમĤવો. 07 

  ̆ĕ. 2 અ નીચનેા પર�પથ માટ° ˼ાƨંફર Ɲƛƈશન શોધો. 07 

 બ R-L-C સીર�ઝ નેͫવક½ માટ° ˼ાƨંફર Ɲƛƈશન સોધો. 07 
  અથવા  

 બ િસƨટમ˼ાƛસફરફંƈશન  Ďારા આપેɀ ુ છે.તેના માટ° પોલ ઝીરો નï� 

કરો અને તેના માટ° લોક°શન દોરો. 

07 

̆ĕ. 3 અ ƨવƍછ આĴતી સાથે નીચેના સમĤવો. 

1.ƨટ°પ િસƊનલ  

2. ર°Ơપ સીƊનલ   

3. ઈƠપƣસ િસƊનલ 

07 

 બ ƞલોકડાયા˴ામસાથȻેનુીટ ƨટ°પ અધીનȻનુીટ� ફ�ͭબકે િનયં́ ણિસƨટમનો 

સમય̆િતભાવસમĤવો. 
07 

  અથવા  

̆ĕ. 3 અ સેકƛડ ઓડ½ર સીƨટમ માટ° ˼ાઝંીયટં ર�ƨપҭસ દોરો. અને મેƈસીમમ ઓવરɅટુ 

ƥયાƉયયીત કરો. 

07 

 બ નીચ ેઆપેલી Ȼનુીટ� ફ�ડબેક ƈƛ˼ોલ સીƨટમ માટ° મેƈસીમમ ઓવરɅટુ અને 

નેચરલ ̇�ƈવસંી ઓફ ઓસીલેસન શોધો. 

07 

  ̆ĕ. 4 અ ƨટ°બીલીટ� અને સƞƛધીત ƨટ°બીલીટ� ƥયાƉયાયીત કરો. ƨટ°બીલીટ� માટ° જȿુર� 

ƨથીતીઓ લખો. 

07 

 બ ƨટ°બલ, અ ƛƨટ°બલ અને માજ�નલી ƨટ°બલ સીƨટમ ના ક�ƨસા મા ટાઈમ ર�ƨપҭસ 07 
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અને ȿુટ લોક°શન દોરો. 
  અથવા  

̆ĕ. 4 અ લાë�ણકતાસમીકરણ  માટ° ƨટ°બીલીટ� નï� 

કરો. 

07 

 બ લાë�ણક સમીકરણ + k=0, ની ƨટ°બીલીટ� માટ° k ની મયા½દ�ત 

ક�મત નï� કરો. 

07 

  ̆ĕ. 5 અ ̆પોશનલ ડ°�રવેટ� વ અનેӗ˼�˴લ કંƛ˼ોલ ની સીƨટમ પરફોરમƛસ પર 

થતી અસરો સમĤવો. 

07 

 બ એ. સી. ટ°કોમીટર ȵ ુ કƛƨ˼કશનદોર� તેȵ ુઓપર°શન સમĤવો. 07 
  અથવા  

̆ĕ. 5 અ એ. સી. પોઝીશન કં˼ોલ િસƨટમ બધંપ�રપથ સાથે સમĤવો. 07 
 બ ̆પોજનલ કં˼ોલસીƨટમ યોƊય ઉદાહરણ અને ƞલોક ડાયા˴ામ સાથે સમĤવો 07 

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

 


