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Roll No:-_____________________________ 

Sem-VII Diploma Exam 2023 (Odd)  

(Basic Electrical Engg.) (Theory) 

[Time: 3 Hours] Automatic Control System (1620604 -P) 

 

[Max. Marks: 70] 

- All questions are compulsory. (सभी प्रश्न अनिवार्य है |) 

- Marks are mentioned on the right side of each question. (अंक सभी प्रश्न के दाई ओर अंनकत नकरे् है|) 

 

Group (A) (गु्रप -ए)  

Q.1 Choose the most suitable answer from  the following options. 

(सर्वाधिक उपरु्ाक्त धर्कल्प को चुनकर धिखें |) :- 
 

(1*20=20) 

 

i. The Laplace transform of the first integral of f(t)with respect to time is ---------- 

(f(t) के प्रथम इंटीग्रल का लाप्लास ट्ांसफॉमम समय के सापेक्ष में ---- होता है)  

(a) f(s) 

 

(b) f(s)+1 

 

(c) f(s)/s 

 

(d) sf(s) 

 

ii. Which of the following is the example of the open loop control system? 

(इनमें से कौन सा खलुा परिपथ ननयंत्रण प्रणाली का उदाहिण है ) 
(a)An automatic toaster  

(एक स्वचाललत टोस्टि )  
(b)Human eye  

(मानव नेत्र ) 
(c) Metadyne 

(मेटाडाइन ) 
(d) None of these  

(इनमें से कोई नहीं ) 
 

iii. The difference between the output and the input in the steady state is defined as the  

(स्स्टडी स्टेट में आउटपुट औि इनपुट के बीच का अतंि----- कहलाता है ) 
(a) Transfer function  

(ट्ासफामम फलन ) 
(b)Damping factor  

(डसै््पंग फैक्टि ) 
(c)Steady state error  

(स्स्टडी स्टेट एिि ) 
(d) All of the above  

(उपिोक्त सभी ) 
 

iv. Which of the following techniques provide quick transient and stability response? 

(नन्नललखखत में से कौन सा तकनीक तजे ट्ांस्जयेन्ट  एव ंस्थायीत्व अनकु्रिया प्रदान किता है ) 
(a) Nyquist criterion  

(ननस्क्वस्ट आिेख ) 
(b) bode plot  

(बोड े प्लॉट ) 
(c) root locus  

(रूट लोकस ) 
(d) None of the above  

(उपिोक्त में से कोई नही ं) 
 

v. Feedback increases system ----of a  

(क्रफडबैक से प्रणाली का ----बढता है ) 
(a)Gain (गेन ) (b)Sensitivity (सेन्सीटी ववटी ) (c) Stability (स्थानयत्व ) (d) All of these (उपिोक्त सभी ) 

 

vi. The bode plot is applicable  

( बोड ेप्लॉट उपयुक्त है ----- केललए ) 
(a)Maximum phase network  

(अधिकतम कला नेटवकम  ) 
(b)Minimum phase network  

(न्यनूतम कला नेटवकम  ) 

(c) All phase network  

(सभी कला नेटवकम  ) 
(d) None of the above  

(उपिोक्त में से कोई नही ं) 
 

vii. For root loci which of the following are the starting point  

(रूट लौसी के ललए नन्न में से कौन सा प्रािंस््भक बबन्द ुहोता है ) 
(a) Open loop zeros  

(खलुा लूप शून्य ) 
(b) Closed loop zeros  

(शून्य बदं लूप ) 
(c) Open loop poles  

(खलुा लूप पोल ) 
(d) Closed loop poles  

(बंद लूप पोल ) 
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viii. When damping factor 𝜉 = 1 the system is (जब डैम्पिंग गुण िंक 𝜉 = 1 हो तो मिस्टम ----- होत  है ) 

(a)Under damped  

(अन्दि डै् प्ड ) 
(b)Critically damped  

(क्रिटटकली डै् प्ड) 
(c) Over damped  

(ओवि डै् प्ड) 
(d)None of these   

(इनमें से कोई नहीं ) 
 

ix. The steady state error of a stable type –O using feedback system for a unit step function is  

(एक स्थायी प्रकाि शून्य यनूनटी स्टेप क्रफडबैक के स्स्थि अवस्था त्रटुी एकल स्टेप फंक्शन के ललए ---- होता है ) 
(a) O (Zero )( o शून्य ) (b) 1/1 + 𝑘𝑝 (c) ∝ (d)1/𝑘𝑝 

 

x. Introduction of feedback reduces the effect of(क्रफडबैक के प्रयोग से ---का  प्रभाव घट जाता है )  
(a) Noise signals  

(शोि के सकेंत ) 
(b) Disturbances  

(अव्यवस्था ) 
(c) Error signals  

(त्रटुी संकेत ) 
(d) (a) and (b) both  

(अ औि ब दोनों ) 
 

xi. A servo mechanism with unit step input can be categorized as ---------- 

(एक सिवोमकै्रकननजम इकाई स्टेप ननवेश के साथ ------जैसा वगीकृत क्रकया जा सकता है ) 
(a)Type o system  

(0 (शून्य) प्रणाली प्रकाि ) 
 

(b)Type 1 system  

(1 प्रणाली प्रकाि ) 
(c) Type 2 system  

(2 प्रणाली प्रकाि ) 
(d) None of these 

(इनमें से कोई नहीं )  
 

xii. The feedback of the tachometer reduces the systems (टेकोमीटि क्रफडबैक ----को कम किता है ) 
(a)Time constant only  

(केवल समय स्स्थिाकं को ) 
(b) Gain only  

(केवल गेन को ) 
(c) Both a and b  

(अ औि ब दोनों ) 
(d) None of the above 

(उपिोक्त में से कोई नही ं) 
  

xiii. Damping in a control system is a function of  

(एक कन्ट्ोल लसस्टम में डसै््पंग नन्न का ------फलन होता है ) 
(a) Gain (गेन ) (b) √𝑔𝑎𝑖𝑛 (c) 1/√𝑔𝑎𝑖𝑛 (d) 1/ gain  

 

xiv. Root locus is the plot of the roots of the characteristic equation of a closed loop system against variation in  

(रूट लोकस एक बन्द परिपथ प्रणाली के अलभलक्षण  समीकिण के रुटो का प्लॉट होता है  , स्जसमे नन्न को ववचारित 
क्रकया जाता हैं ) 

(a)Gain K  

(गेन K ) 
(b)Frequency  

(आवनृत ) 
(c) S  

(S ) 
(d) None of these  

(इनमें से कोई नहीं ) 
 

xv. Slope of factor K in plotting bode magnitude curve is  

(बोड ेमान प्लॉट के गुणाकं K का ढाल ---- होता है ) 
(a) 0𝑜 (b)90𝑜 (c)45𝑜 (d)20𝑜 

 

xvi. If all the roots of the characteristic equation lie in the left half of 5 place the system will be  

(यटद अलभलक्षण समीकिण के सभी रूट 5 प्लेन के बाए अर्द्म में हो तो लसस्टम होगा ) 
(a) Stable  

(स्थायी ) 
(b) Unstable  

(अस्थायी ) 
(c)  Critically stable  

(क्रिटटकली स्स्थि ) 
(d)  None of the above  

(उपिोक्त में से कोई नही ं) 
 

xvii. Which of the test signals are best utilized by the stability analysis  

(स्स्थिता ववश्लेषण में कौन से जााँच लसग्नल का शे्रष्ठ उपयोग होता है ) 
(a)Impulse  

(आवेग ) 
(b)Step  

(स्टेप ) 
(c) Ramp  

(िै्प ) 
(d) Parabolic  

(पिवलधचक ) 
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xviii. Laplace transfer of 1 is  

(1 का लाप्लास ट्ान्सफॉमम होता है ) 
(a)1 (b)0 (c)s (d)1/s 

 

xix. Transfer function can be obtained from  

(ट्ांसफि फलन ---व्दािा प्राप्त क्रकया जा सकता है ) 
(a) Output –input ratio 

(आउटपटु –इनपटु के अनुपात )  
 

(b) Analogous table  

(एनालोगस  टेबल ) 
(c) signal flow graph  

(लसग्नल फ्लो ग्राफ ) 
(d) None of these  

(इनमें से कोई नहीं ) 

xx. Inverse Laplace transform of 1/s is  

(1/s  का इनवसम  लाप्लास ट्ांसफामम होता है ) 
(a)1 (b)t (c) 0 (d) 𝑡2 

Group (B) (गु्रप -बी) 

 

Q.2  Explain closed loop control system give its two advantages and two disadvantages  4 

 (बंद परिपथ ननयंत्रण प्रणाली की व्याख्या किे, इसके दो गुण एवं अवगुण बताएाँ)  

OR (अथर्व) 
 Find the Laplace transform of 𝑓(𝑡) = sin 𝑤𝑡 4 

 (𝑓(𝑡) = sin 𝑤𝑡 का लाप्लाज ट्ांसफामम ज्ञात किे ) 
 

 

Q.3 State how many standard test signals are used in time response analysis  4 

 (समय अनुक्रिया ववन्याज में क्रकतने प्रामाखणक जााँच संकेतो का उपयोग क्रकया जाता है वणमन किे ) 
 

 

OR (अथर्व) 
 Explain the effects of feedback in transient response  4 

 (क्षखणक प्रनतक्रिया पि क्रफडबैक के प्रभावों का व्याख्या किे ) 
 

 

Q.4 Explain in brief the working of a.c tachometer  4 

 (ए.सी टेकोमीटि के कायो की संक्षेप  में व्याख्या किे )  

OR (अथर्व) 
 Describe the error constants 𝐾𝑝  and 𝐾𝑣  4 

 (त्रटुट ननयतांक 𝐾𝑝  तथ   𝐾𝑣क वणणन करें ) 

 

 

Q.5 Write down the necessary and sufficient condition for Hurwitz stability criterion  4 

 (हिवीटज  स्टैबबलटी िाइटेरिया के आवश्यक एवं पयामप्त शतो को ललखें )  

OR (अथर्व) 
 State and explain the basic rules for construction of root locus plot  4 

 (रूट लोकज प्लॉट के ननमामण हेतु मूल ननयमो को बताए एवं इसकी व्याख्या किें ) 
 

 

Q.6 Find the inverse Laplace transform of the following expression 𝐶(𝑠) =
1

𝑆(𝐾𝑠+1)
 4 

 (नन्नललखखत व्यजंक के इन्वसम लाप्लास ट्ांसफॉमम ज्ञात किे  𝐶(𝑠) =
1

𝑆(𝐾𝑠+1)
)   

OR (अथर्व) 
 Define polar Plot write the necessary steps to sketch the polar plot. 4 

 (पोलि प्लॉट को परिभावषत किे |पोलि प्लॉट खीचने हेत ुआवश्यक स्टेप्स को ललखें ) 
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Group (C) (गु्रप - सी) 

Q.7 Find the Laplace transform of 𝑓(𝑡) = sin 2 𝑡 sin 3𝑡  6 

 (𝑓(𝑡) = sin 2 𝑡 sin 3𝑡 क  ल प्ल ि ट् िंिफ मण ज्ञ त करे )  

OR (अथर्व) 
 Find the inverse Laplace transform of 𝑓(𝑠) =

𝑆2+2𝑠+3

𝑠3+6𝑠2+12𝑠+8
 

 

6 

 (𝑓(𝑠) =
𝑆2+2𝑠+3

𝑠3+6𝑠2+12𝑠+8
    का व्युत्िम ल प्ल ि ट्ांसफामम ज्ञात किे ) 

 

 

Q.8 Find the transfer function of a D.C servomotor  in armature control mode  6 

 (आममचि ननयंत्रण मोड में टदष्ट िािा सवोमीटि का ट्ान्सफि फंक्शन ननकाले )  

OR (अथर्व) 
 The characteristic equation of feedback control system is 𝑠3 + 3𝐾𝑠2 + (𝐾 + 2)𝑠 + 4 = 0  

determine the range of K for which the system is stable  

6 

 (क्रफडबकै ननयंत्रण प्रणाली का अलभलाक्षखणक समीकिण 𝑠3 + 3𝐾𝑠2 + (𝐾 + 2)𝑠 + 4 = 0  है K की सीमा ज्ञात 
किे स्जसके ललए यह प्रणाली स्थायी हो ) 
 

 

Q.9 Plot the root Locus of a system whose open loop transfer function is 𝐺(𝑠) 𝐻(𝑠) =
𝐾

𝑠(𝑠+4)(𝑠2+4𝑠+3)
 6 

 (उस प्रणाली का रूट लोकस प्लॉट किें स्जसका खलुा परिपथ ट्ान्सफि फंक्शन 𝐺(𝑠) 𝐻(𝑠) =
𝐾

𝑠(𝑠+4)(𝑠2+4𝑠+3)
 

है ) 
 

OR (अथर्व) 
 A feedback control system is described by the transfer function 𝐺(𝑠) =

12

𝑠2+4𝑠+16 
 H(s)=K(s) The 

damping factor of the system is 0.8 Determine the overshoot of the system  

6 

 (एक क्रफडबकै ननयंत्रण प्रणाली की चचाम ट्ान्सफि फंक्शन 𝐺(𝑠) =
12

𝑠2+4𝑠+16 
 H(s)=K(s) के व्दािा क्रक जाती है 

प्रणाली का डसै््पंग गुणाक 0.8 है तो उक्त प्रणाली के ओवि शूट की गणना किें) 
 

 

Q.10 Sketch the Nquist plot for system with an open loop transfer function  

𝐺(𝑠)𝐻(𝑠) =
𝐾(1 + 0.5𝑠)(𝑠 + 1)

(1 + 10𝑠) (𝑠 − 1)
 

6 

 (खलुा परिपथ ट्ान्सफि फंक्शन  

𝐺(𝑠)𝐻(𝑠) =
𝐾(1+0.5𝑠)(𝑠+1)

(1+10𝑠) (𝑠−1)
  प्रणाली के ललए ननस्क्वष्ट प्लॉट खीचे ) 

 

OR (अथर्व) 
 State and explain time response of a second order control system subjected to a step input function  6 

 (एक स्व्दतीय िम ननयंत्रण प्रणाली के टाइम िेसपॉस स्जसे इकाई स्टेप आगत फंक्शन के रूप में िखा गया है, 
को वणमन एव ंव्याख्या किे ) 
 

 

Q.11 Describe state space variables write down the advantages of state space techniques  6 

 (स्टेट स्पेस ववचिको का  वणमन किे स्टेप स्पेस तकनीक के गुणों को ललखे )  

OR (अथर्व) 
 Write short notes on any two of the following  

a) synchros     b) Metadyne     c) Tachometer  
6 

 (नन्नललखखत में स ेक्रकन्ही दो पि सकं्षक्षप्त टटप्पखणया ललखे  
अ) लसन्र्कोज   ब) मटेाडाइन   स) टेकोमीटि ) 

 

-------*****------- 


