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【3】1.自動控制發展歷史中，古典控制與現代控制分界點年代為下列何者？ 

西元 1900年代 西元 1930年代 西元 1960年代 西元 1990年代 

【2】2.下列何者不屬於時域分析性能規格？ 

最大超越量 截止率 穩態誤差 安定時間 

【2】3.下列何者不是控制系統的頻域設計方法？ 

波德圖 根軌跡法 奈氏圖 尼可圖 

【3】4.假設閉迴路系統是穩定，有關主極點，下列敘述何者錯誤？ 

系統極點實部離虛軸最近者稱為主極點 系統的響應速度由主極點支配 

次集點對系統的影響不可忽略 主極點實部的絕對值定義為系統的相對穩定度 

【3】5.有關閉迴路系統之特性，下列敘述何者錯誤？ 

閉迴路可增加系統精確性 閉迴路使系統元件降低靈敏度 

控制增益選擇不當不會導致系統不穩定 閉迴路增加系統的複雜度 

【4】6.有關控制系統響應，下列敘述何者錯誤？ 

零輸入響應代表系統響應全部由初始條件決定 

零輸入響應相當於常微分方程式的齊次解 

零狀態響應代表系統響應全部由外加輸入決定 

零狀態響應相當於初始值不為零時轉移函數的反拉式轉換值 

【2】7.有關訊號流程圖，下列敘述何者錯誤？ 

訊號流程圖只適用於線性系統 

系統不必具有因果關係 

訊號流程圖並非唯一，視定義變數不同可有不同圖形 

訊號流程圖由一群節點和連接各節點間分支構成網路圖 

【2】8.有關轉移函數定義，下列敘述何者錯誤？ 

線性非時變系統初始條件為零時，系統脈衝響應的拉式轉換 

轉移函數適用於線性或非線性系統 轉移函數之分子多項式的根稱為零點 

轉移函數之分母多項式的根稱為極點  

【3】9.有關摩擦力，下列敘述何者錯誤？ 

靜摩擦存在於物體靜止但有運動傾向時 庫侖摩擦是對速度反方向變動產生的阻力 

黏性摩擦力與物體運動速度成反比 庫侖摩擦與靜摩擦可能同時出現 

 

【1】10.有關傳動元件之兩齒輪間，下列敘述何者錯誤？ 

齒輪的轉矩與齒輪的數目成反比 齒輪的轉矩與齒輪的半徑成正比 

齒輪的數目與齒輪的角位移成反比 齒輪的角速度與齒輪的數目成反比 

【3】11.如果您正在進行飛彈追蹤目標的模擬實驗，應該使用下列何種標準測試訊號比較適當？ 

步級函數 斜坡函數 拋物線函數 正弦函數 

【2】12.控制系統之頻域規格，不包括下列何者？ 

共振峰值 最大超越量 頻寬 截止率 

【3】13.有關控制系統之頻率響應方法，下列敘述何者錯誤？ 

利用實驗方法以正弦波訊號產生器取得系統的頻率響應 

頻率轉移函數可以取得系統轉移函數 

適合應用在時間常數非常大的系統 

可根據雜訊的頻率響應設計不受雜訊干擾的系統 

【4】14.人類第一個自動控制系統（調速機）是下列哪一位科學家發明的？ 

愛迪生 愛因斯坦 阿基米德 瓦特 

【2】15.有關聚集參數系統(Lumped Parameter System)，下列敘述何者錯誤？ 

數學模式以微分方程式分析為主 

當系統的物理元件與內部材料分佈均勻有關時，可視為聚集參數系統 

研究飛行體運動視為點質量運動，可視為聚集參數系統 

當狀態變化無法用有限個參數或須用多維變數描述時，則不能視為聚集參數系統 

【3】16.下列何者為線性系統？ 

 𝑦(𝑡) = 𝑢(𝑡) + 1   𝑦(𝑡) = 𝑢(𝑡) × 𝑢(𝑡)  

 𝑦(𝑡) = 𝛿(𝑡) + 𝛿(𝑡)   y(𝑡) × 𝑦(𝑡) = 𝑢(𝑡) 

【2】17.有關古典控制與現代控制，下列敘述何者錯誤？ 

古典控制研究單輸入／單輸出系統 

單輸入／單輸出系統的數學方法是矩陣、最佳化 

現代控制著重研究多輸入／多輸出系統 

現代控制運用狀態空間理論研究非線性、時變系統  

【2】18. 𝑡𝑒−𝑎𝑡的拉式轉換值如下 

 1 (𝑠 + 𝑎)⁄   1 (𝑠 + 𝑎)2⁄   1 (𝑠 + 𝑎)3⁄   𝑎 𝑠(𝑠 + 𝑎)⁄  

【2】19. 𝑒−𝑘𝑇𝑠 的反拉式轉換值，下列敘述何者正確？ 

 𝛿(𝑡)脈衝函數   𝛿(𝑡 − 𝑘𝑇)脈衝函數時間延遲 

 𝑈𝑠(𝑡 − 𝑘𝑇)步級函數時間延遲  𝑡 − 𝑘𝑇斜坡函數 

【2】20.有關控制系統設計時，下列敘述何者正確？ 

低頻降低控制精度，高頻降低高頻雜訊 低頻提高控制精度，高頻降低高頻雜訊 

低頻降低控制精度，高頻提高高頻雜訊 低頻提高控制精度，高頻提高高頻雜訊 

【2】21.全通函數(all-pass function)其轉移函數的大小在全頻域範圍內的值為何？ 

 -10 db  0 db  10 db  100 db 

【3】22.有關控制系統之阻尼比 ζ，下列敘述何者錯誤？ 

過阻尼系統具無峰值時間及最大超越量 

理想二階系統響應之阻尼比 ζ應該在 0.4~0.8之間 

最大超越量和上升時間可以設計同時降低 

系統存在非線性（如齒隙、摩擦等），通常會產生穩態誤差 

【1】23.考慮閉迴路系統之特性方程式∆(s) = 𝑠5 + 6𝑠4 + 6𝑠3 + 12𝑠2 + 5𝑠 + 6 = 0，其與虛軸交點為何？ 

 ±j  ±2j  ±3j  ±4j 

【2】24. PID控制器設計，下列敘述何者錯誤？ 

 PD控制器是一種高通濾波器  PD控制器能夠有效抑制雜訊 

 PI控制器是一種可以改善穩態誤差  PI控制器會增加系統型式 

【請接續背面】 



【2】25.考慮如【圖 25】閉迴路轉移函數，其中𝐺(𝑠) = 1 (𝑠 + 2)⁄ , 𝐻(𝑠) = 1 𝑠⁄ ，則𝑌(𝑠) 𝑅(𝑠)⁄ =？ 

 𝐺(𝑠) = 1 (𝑠2 + 2𝑠 + 1)⁄  

 𝐺(𝑠) = 𝑠 (𝑠2 + 2𝑠 + 1)⁄  

 𝐺(𝑠) = (𝑠 + 2) (𝑠2 + 2𝑠 + 1)⁄  

 𝐺(𝑠) = (𝑠 + 1) (𝑠2 + 2𝑠 + 1)⁄  

【2】26.一系統可描述如微分方程式：3𝑦′′(𝑡) + 9𝑦′(𝑡) + 6𝑦(𝑡) = 𝑟(𝑡)，輸入為𝑟(𝑡)，輸出為𝑦(𝑡)，則此系統輸

入𝑟(𝑡)→輸出𝑦(𝑡)之轉移函數 G(𝑠)為何？ 

 𝑠2 + 3𝑠 + 2  
1

3

1

𝑠2+3𝑠+2
  

1

𝑠+2
  

1

𝑠2+3𝑠+2
 

【4】27.一系統可描述如微分方程式：𝑦′′(𝑡) + 5𝑦′(𝑡) + 6𝑦(𝑡) = 2𝑟(𝑡)，輸入為𝑟(𝑡)，輸出為𝑦(𝑡)，則此系統之

特性方程式為何？ 

 
2

𝑠2+5𝑠+6
  

1

𝑠2+5𝑠+6
  𝑠2 + 5𝑠 + 6 = 2  𝑠2 + 5𝑠 + 6 = 0 

【3】28.一系統之轉移函數為
2𝑠+3

𝑠2+6𝑠+8
，則下列何者為此系統之極點？ 

 0  -1.5  -4  2 

【2】29.承第 28題，則此系統之阻尼比(damping ratio)約為何？ 

 0.92  1.06  1.12  1.22 

【3】30.下列轉移函數表示之系統，何者非穩定系統？ 

 
𝑠+3

𝑠2+6𝑠+8
  

2𝑠+3

𝑠2+6𝑠+10
  

3

𝑠2−8𝑠+12
  

2

𝑠2+2𝑠+4
 

【1】31.如【圖 31】所示電路，則此系統輸入 vi(t)→輸出 vo(t)之轉移函數 G(s)為何？ 
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𝑅

1+𝑅𝐶𝑠
 

 1 + 𝑅𝐶𝑠 

 
1

𝑅𝐶+𝑠
 

【4】32.承第 31題，若 R=100 Ω，C=1000 μF，則此電路系統之極點(pole)為何？ 

 377  120  50  10 

【2】33.如【圖 33】所示電路，則此系統輸入 vi(t)→輸出 vo(t)轉移函數 G(s)之極點為何？ 

 −𝑅2𝐶   
−1

𝑅2𝐶
 

 −𝑅1𝐶   
−1

𝑅1𝐶
 

【3】34.如【圖 34】所示系統，則此系統輸入 R→輸出 Y之轉移函數 GY(s)為何？ 

 
1

1+𝐺𝐻
   

1

1−𝐺𝐻
 

 
𝐺

1+𝐺𝐻
   

𝐺

1−𝐺𝐻
 

【1】35.承第 34題，則此系統輸入 R→E點之轉移函數 GE(s)為何？ 
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【1】36.下列轉移函數表示之系統，何者之步階響應暫態會發生振盪現象？ 

 
8

𝑠2+5𝑠+8
  

2𝑠+3

𝑠2+7𝑠+10
  

3

𝑠2+4𝑠−12
  

2

𝑠2+3𝑠+2
 

【3】37.一系統之轉移函數為
10

𝑠2+7𝑠+16
，下列敘述何者正確？ 

此系統為過阻尼系統  此系統為臨界阻尼系統 

此系統為欠阻尼系統  此系統之步階響應暫態不會發生振盪現象 

【2】38.一系統之轉移函數為
5

𝑠2+6𝑠+10
，則此系統之無阻尼自然振盪頻率為何？ 

 0.25 Hz  0.5 Hz  2.24 Hz  3.16 Hz 

 

 

【3】39.一系統之轉移函數為
5

𝑠2+6𝑠+12
，則此系統步階響應之安定時間（2%終值誤差範圍）為何？ 

 2.4 sec  1.82 sec  1.33 sec  1.0 sec 

【4】40.一系統之特性方程式可表示為：1+KG=0，𝐺 =
2

𝑠(𝑠2+5𝑠+6)
，K為可調增益，下列何者會造成系統不穩

定？ 

 3  8  12  18 

【3】41.如【圖 41】所示系統，𝐺 =
1

𝑠2+3𝑠+2
，𝐻 = 1，則此系統單位步階輸入時之穩態誤差 ess為何？ 

 0  1/2  2/3  2 

【2】42.有關穩態誤差 ess，下列敘述何者正確？ 

系統之位置誤差常數愈大，則步階輸入之 ess也愈大 

 Type 0之系統，步階輸入之 ess無法達到 0 

穩態誤差可藉由降低系統之 Type數得到改善 

誤差常數增加會使系統之穩態誤差增加 

【4】43.一系統之開迴路轉移函數𝐺𝐻 =
(2𝑠+3)

𝑠(𝑠2+3𝑠+12)
，則此系統斜坡函數(t*u(t))輸入時之穩態誤差 ess為何？ 

 0  1.2  2.8  4 

【3】44.承第 43題，則此系統開迴路增益頻譜圖(Bode plot)最終(ω→∞)之斜率為何？ 

 -20dB/dec  -30dB/dec  -40dB/dec   -60dB/dec 

【2】45.如【圖 45】所示電路，vi(t)為訊號輸入端，vo(t)為訊號輸出端，則此電路相位頻譜圖最終(ω→∞)之相

位角(deg)為何？ 

 -360∘ 

 -270∘ 

 -180∘ 

 -90∘ 

【1】46.承第 45題，則此電路增益頻譜圖之高頻響應斜率為何？ 

 -60 dB/dec  -40 dB/dec  -20 dB/dec  0 dB/dec 

【2】47.如【圖 47】所示電路，R1=10 kΩ，R2=300 kΩ，C=10 μF，則此系統輸入 vi(t)→輸出 vo(t)之轉移函數

G(s)為何？ 
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【4】48.如【圖 48】所示系統，則此系統輸入 R→輸出 Y之轉移函數 GY(s)為何？ 

 
𝐺1𝐺2

1+𝐺2𝐻
   

𝐺1𝐻

1+𝐺1𝐺2
 

 
𝐺2
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【4】49.如【圖 49】所示系統，𝐺2 =
1

𝑠(𝑠+1)(𝑠+4)
，H=3s，G1=K 為 0~∞之可調增益，則可使

系統穩定之 K值範圍為何？ 

 -2＜K＜12 

 0＜K＜15 

 0＜K＜24 

 0＜K＜35 

【2】50.一系統之特性方程式為:1+K*G=0，𝐺 =
2

𝑠(𝑠+1)(𝑠+4)
，K為 0~∞之可調增益，則下列 K值何者可使系統

穩定？ 

 -2.5  7.5  12.5  22.5 
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