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【2】1.考慮系統狀態方程式： )(
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 ；試設計一狀態迴授控制器， )(][)( 21 txkktu  ，使其閉迴路

系統之極點被安置在複數平面之 2, 5s s    ，則 ?][ 21 kk  
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【2】2.若系統轉移函數為
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sG ，則其波德圖(Bode plot)之高頻斜率為何？  

 decadedB /20
 

 decadedB /20   decadedB /40   decadedB /40  

【1】3.承上題，其波德圖之高頻相位為何？  

  90°   180°  90°  180° 

【2】4.考慮閉迴路系統的特性方程式：      01224 2  sKssss ，請問下列何者不是其根軌跡的起始點？  

 0   1   4  j1  

【2】5.某一個系統之動態系統方程式如下： )()( tAXtX  ，
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A 。請求出使此系統穩定之K 值範圍為何？ 

 5.00  K   5.0K   50  K   5K  

【4】6. 考慮一個閉迴路控制系統之轉移函數如下：
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【3】7.線性差分方程式 0)1()0(),()(
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 【1】8.如【圖 8】所示之系統方塊圖，試問閉迴路系統之共振頻率 r 為多少？  

 210
 

 10  210   1 
【3】9.承上題，閉迴路系統之共振峰值

rM 為多少？ 

 32  
 23

 
 32

 
 23  

【2】10.控制系統時域特性分析中，積分控制對系統時間響應的影響，下列何者錯誤？  

使系統型式數增加 1  積分控制本質上具有預測作用 

積分控制有低通濾波之特性，使系統上升時間變慢 積分控制將原為二階系統變為三階系統，使系統穩定性變差 

【1】11.某控制系統的轉移函數為
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sG ，若控制輸入為 ttu 4sin10)(  ，則系統輸出的穩態響應為何？ 

  01354sin44.0 t
 

  0454sin44.0 t
 

  01354sin2.5 t
 

  0454sin2.5 t  

【3】12.考慮一個單輸入單輸出系統的微分方程式為 )()()3()(6)()( tutyKtytyty  ，則此系統穩定K 值範圍為何？  

 9K   3K   93  K   30  K  

【4】13.某一單位負迴授控制系統的開迴路轉移函數為
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sG ，則下列何者錯誤？ 

根軌跡有四條漸近線  根軌跡在共軛極點的離開角為 090  

根軌跡之漸進線在實軸的交點為 2s    根軌跡在實軸上有一個分離點 

【2】14.某一單位負迴授控制系統的開迴路轉移函數為
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sG ，則根軌跡在 43 js  的離開角度為幾度？  

 －30°  －37°  －53°  －60° 

【3】15.考慮一個輸入為 ( )u t ，輸出為 ( )y t 之單位負迴授系統，其中開迴路轉移函數為
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【3】16.考慮三階系統狀態方程式： )(
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採用狀態迴授控制策略：   )(321 tXkkku  ，試求狀態迴授增益矩陣？ 

 [3  2  0]
 

 [2  3  0]
 

 [0  2  3]
 

 [0  3  2]  
【2】17.考慮【圖 17】之離散時間系統，請求閉迴路轉移函數？（Z.O.H.，代表零階保持 zero-order hold。 368.0e 1  ） 
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【4】18.一個離散時間系統之特性方程式為： bazzzD  2)( ，試問下列哪一組之數對組合 ),( ba 所敘述之系統為穩
定？  

 )2,5.1(),( ba   )5.0,2(),( ba   )5.1,5.0(),( ba   )5.0,0.1(),( ba  

【4】19.考慮【圖 19】所示之閉迴路系統方塊圖，試求出閉迴路系統之之單位步階響應？  
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【3】20.考慮一個單位負迴授控制系統，其開迴路轉移函數為
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K
sG ，則下列何者錯誤？  

使系統臨界穩定之K 值為 62.2 根軌跡在實軸上區間 01  內有一個分離點 

根軌跡在實軸上區間 23  內有一個分離點 根軌跡在實軸上區間 43  內有一個分離點 
【1】21.如【圖 21】所示之系統方塊圖，欲使閉迴路系統具有阻尼比為 0.5，則 K 值應為多少？  

 

 

 

 

 0.5  1  2  4 

【2】22.一個穩定系統之微分方程式為 ( ) 3 ( ) ( )y t y t u t  ，其中 )3sin()( ttu  。請求此系統穩態輸出信號之相位落後角

(phase lag)？ 
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【1】23.某一單位負迴授控制系統的開迴路轉移函數為
)1)(1.01(
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 ，當系統根軌跡穿越虛軸時，與虛軸的交點

為何？  

 10j  
 12j  

 15j  
 81j  

【3】24.某一個線性系統的單位步階響應為 tt eety 2030 75.05.01)(   ，則其極點的阻尼比為何？  

 1  0.98  1.02  2.04 
【4】25.請問當系統的特性方程式為下列何者，可以使得系統之根軌跡漸近線與實軸的交點為 1s ？ 

 0)2()6)(3(  sKsss  
 0)4()6)(3(  sKsss  

 0)5()6)(3(  sKsss  
 0)7()6)(3(  sKsss  
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【1】26.【圖 26】為一個控制迴路系統，請問系統和致動器訊號 

    關係式為下列何者？ 

閉迴路系統 u(t)=f( r(t), y(t) ) 

閉迴路系統 u(t)=f(r(t)) 
開迴路系統 u(t)=f( r(t), y(t) ) 

開迴路系統 u(t)=f(r(t)) 

【3】27.目前有一輛汽車在高速公路上以 90~100Km/h 的時速行 

駛，若以燃料變化情況作為參數來區分此系統。請問此系統為下列何種？ 

線性系統 非線性系統 時變系統 非時變系統 

【2】28.請判定
dt
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2)(  為哪一類系統？ 

時變系統  非時變系統 隨機系統 離散系統 

【2】29.冷藏室內裝有一個溫度感測裝置，利用設定之冷藏溫度與量測之溫度值，控制壓縮機之停止或啟動運轉，這

樣的驅動系統可視為下列何者系統？ 

開迴路控制系統  閉迴路控制系統 變頻控制系統 微分控制系統 

【4】30.考慮單輸入/單輸出閉迴路系統 
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【2】31.安定時間是下列何者響應區間的性能規格？ 

脈衝響應 暫態響應 穩態響應 頻率響應 

【2】32.典型線性非時變系統的步級響應，下列何者錯誤？ 

延遲時間：步級響應到達百分之五十終值所需的時間 

上升時間：步級響應在 t=0 上升至終值的百分之九十所需時間 

尖峰時間：步級響應上升至第一個峰值所需的時間 

安定時間：步級響應應達到或維持在終值附近某一個特定百分比範圍所需的時間，通常使用之百分比為 5%或 2% 

【3】33.某系統開迴路轉移函數為
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sss

k
sHsG ，求下列選項中的 k 值何者不在穩定區間內？ 

 
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【2】34.關於控制系統之暫態、穩態響應，下列敘述何者錯誤？ 
穩態響應為當時間 t 趨近於∞時系統的輸出行為  

暫態響應對於穩定和不穩定的系統皆有意義 

上升時間屬於暫態響應  

暫態響應對於穩定的系統才有意義 

【1】35.關於穩態誤差之敘述，下列何者錯誤？ 
系統在穩態時的輸出值與參考輸入一致時，則存在有穩態誤差 

穩態誤差的產生可分為系統內部造成的和非系統內部造成的兩種 

穩態誤差值的大小，除了與系統本身的特性有關，亦需視測試訊號的形式而定 

穩態誤差定義：𝑒𝑠𝑠 = lim𝑡→∞ 𝑒(𝑡)，𝑒(𝑡)為誤差函數 

【4】36.請求岀【圖 36】之穩態誤差？  

 3sse    2sse
 

 1sse
 

 0sse  

【4】37.在 s 平面的穩定區和不穩定區如【圖 37】所示，請問空格中應為下列何者？ 

 A：穩定區、B：穩定區   A：不穩定區、B：不穩定區 

 A：穩定區、B：不穩定區  A：不穩定區、B：穩定區 

【1】38.關於阻尼比ζ，下列敘述何者錯誤？ 

影響系統產生相移 

欠阻尼(0<ζ<1)：輸出響應達到穩定前，會在目標值附近來回振動數次 

臨界阻尼(ζ=1)：輸出響應無震盪達到目標值 

過阻尼(ζ>1)：有可能因為阻尼過大，輸出最終值無法到達真正的目標值，而產生穩態誤差 

【4】39.穩定之二階線性非時變系統之輸入為正弦波時，有關穩態輸出，下列何者錯誤？ 
其輸出亦為正弦波  輸出之振幅隨著輸入之頻率而變 

輸出之頻率與輸入之頻率必相同 輸出之相位與輸入之相位必相同 
 

【2】40.一單位負迴授系統之開迴路轉移函數為
22

2
)(

2 




ss

s
KsG ，其中 K 代表增益。當 K 值變化時，此系統 s-平面

之根軌跡代表下列何者？ 

開迴路系統的極點 閉迴路系統的極點 開迴路系統的零點 閉迴路系統的零點 

【4】41.關於波德圖(Bode plot)之定義，下列何者錯誤？  
討論振幅與頻率之關係 討論相角與頻率之關係 振幅以 dB 分貝為單位 討論時間與頻率之關係 

【4】42.關於奈圭氏圖(Nyquist plot)的特點，下列何者錯誤？ 
可判別系統的絕對穩定度、相對穩定度 可提供系統頻率響應的資料 

可處理有時間延遲的系統  採用圖解法，描繪閉迴路轉移函數，以求岀穩定度 

【2】43.假設一控制系統之轉移函數為
52
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)(

2 


ss
sG ，此函數之直流增益為何？ 

 1  2  3  4 

【1】44.如圖

K

B

M f(t)

y(t)

質量-彈簧系統，根據牛頓第二定律，下列何者為此系統運動方程式？其中 f(t)為外

力，M 是質量，B 是黏性摩擦係數，K 是彈簧係數，y(t)是位移。 
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【1】45.已知一迴授控制系統的開迴路轉移函數為
1

1
)()(
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s
sHsG ，其奈圭氏圖(Nyquist plot)為下列何者？  

 Re

Im

   Re

Im

  

 Re

Im

  Re

Im

 

【3】46.下列何者不是控制系統表示法？ 
脈衝響應與轉移函數 狀態方程式 聯立方程式 微分方程式 

【4】47.關於 PID 控制器，下列敘述何者錯誤？  
是目前工業界運用相當普及的控制器之一 可以有效的減少系統之超越量 

可以有效的減少系統之穩態誤差 價格相當昂貴 

【3】48.考慮線性非時變系統
Ax Bu r

y Cx

 


，其中 












20

21
A  ，B = 









0

1
 ， C = [1 0] ，試判斷系統的可控制與可觀

測性？  

可控制且可觀測  可控制但不可觀測  

不可控制但可觀測  不可控制且不可觀測 

【1】49.請判斷【圖 49】之電路圖為何種網路？ 

超前網路  落後網路  

超前－落後網路  非超前－落後網路 

【4】50.訊號流程圖，如【圖 50】所示，下列專有名詞解釋何者錯誤？  

節點：代表輸入、輸出或訊號流程之接點 

分支：兩節點間的有向線段 

路徑：連接分支的途徑，其方向為分支的尖頭方向，可以是多個分支的組合 

迴路：迴路起點與終點同一節點，且迴路節點可經過任意次 
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