
ภาควิชาคณิตศาสตร ์                         คณะวิทยาศาสตร ์

ว.คณ.464 (206464)   ทฤษฎีควบคุมเชิงคณิตศาสตร์เบืÊองต้น                                       3(3-0-6) 

กรณีทีÉมีชั É วโมงปฏิบัติ โปรดระบุลักษณะ     -    (ปฏิบัติการ/ฝึกปฏิบัติ/สหกิจศึกษา) 

เงืÉอนไขทีÉต้องผ่านก่อน  : ว.คณ.325 และ ว.คณ.341 

  

คําอธิบายลักษณะกระบวนวิชา  

 บทนํา ความรู้เบืÊองต้นทางคณิตศาสตร ์การสร้างตัวแบบของระบบควบคุม ผลเฉลยของสมการสถานะ 

ภาวะควบคุมได ้ภาวะสังเกตได ้ทฤษฎีบทเสถียรภาพ การวางตําแหน่งโพลและการป้ อนกลับสถานะ  

ตัวประมาณค่าสถานะและตัวสงัเกตสถานะ และการควบคุมเหมาะทีÉสุดเบืÊองต้น 

 

วัตถุประสงค์กระบวนวิชา  :  นักศึกษาสามารถ 

1. อธิบายความรู้ทีÉได้จากทฤษฎีควบคุมเชิงคณิตศาสตร์  

2. ประยุกต์ทฤษฎีควบคุมเชิงคณิตศาสตร์ กับสาขาทีÉเกีÉยวข้อง เช่น สาขาวิชาทางวิทยาศาสตร์  

วิศวกรรมศาสตร์ เศรษฐศาสตร์ เป็นต้น 

 

เนืÊอหากระบวนวิชา                                  จํานวนชั É วโมงบรรยาย  

1.  บทนํา 1.5 

2.  ความรู้เบืÊองต้นทางคณิตศาสตร ์ 3 

 2.1 ค่าเฉพาะ  

 2.2 เวกเตอร์เฉพาะ 

 2.3 การแปลงภาวะคล้าย 

 2.4 ฟ ั งก์ชันของเมทริกซ์ 

 2.5 ทฤษฎีบทเคย์เลย์ - แฮมิลตัน 

3.  การสร้างตัวแบบของระบบควบคุม 6 

 3.1 สมการสถานะรูปแบบต่าง  ๆ

 3.2 สมการสถานะจากสมการเชิงอนุพันธ ์

 3.3 ฟ ั งก์ชันถ่ายโอน 

 3.4 การสร้างตัวแบบของระบบเวลาวิยุต 

4.  ผลเฉลยของสมการสถานะ 4.5 

 4.1 สมการสถานะของฟ ั งก์ชันถ่ายโอน 

 4.2 เมทริกซ์เปลีÉยนสถานะ  

 4.3 ผลเฉลยของระบบเวลาวิยุต 

5.  ภาวะควบคุมได ้  4.5 

 5.1 ภาวะควบคุมได้ของระบบเวลาไม่แปรเปลีÉยนเชิงเส้น 

 5.2 เกณฑ์พีชคณิตสําหรับภาวะควบคุมได้ของระบบเวลาไม่แปรเปลีÉยนเชิงเส้น 

 5.3 ภาวะควบคุมได้ของระบบเวลาแปรผันเชิงเส้น 
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เนืÊอหากระบวนวิชา                                  จํานวนชั É วโมงบรรยาย  

6.  ภาวะสังเกตได ้ 4.5 

 6.1 ภาวะสังเกตได้ของระบบเวลาไม่แปรเปลีÉยนเชิงเส้น 

 6.2 เกณฑ์พีชคณิตสําหรับภาวะสังเกตได้ของระบบเวลาไม่แปรเปลีÉยนเชิงเส้น    

 6.3 ภาวะสังเกตได้ของระบบเวลาแปรผันเชิงเส้น 

 6.4 ภาวะคู่กัน 

7.  ทฤษฎีบทเสถียรภาพ 9 

 7.1 เกณฑ์พีชคณิตสําหรับระบบเชงิเส้น 

 7.2 เกณฑ์ไนควิสต์สําหรับระบบเชิงเส้น 

 7.3 ทฤษฎีบทไลปูนอฟและการประยุกต ์

 7.4 เสถียรภาพและการควบคุม 

8.  การวางตําแหน่งโพลและการป้ อนกลับสถานะ 3 

9.  ตัวประมาณค่าสถานะและตัวสังเกตสถานะ 3 

10. การควบคุมเหมาะทีÉสุดเบืÊองต้น 6 

 10.1 ดัชนีผลการดําเนินงาน 

 10.2 แคลคูลัสของการแปรผัน 

 10.3 หลักการของพอนทรยีากิน 

 10.4 ตัวปกตเิชิงเส้น 

  รวม  45   

 

 

 

     กระบวนวิชานีÊได้ผ่านความเห็นชอบจากทีÉประชุมคณะกรรมการบริหารประจําคณะวิทยาศาสตร์ใน

คราวประชุมครั Ê งทีÉ 12/2553 เมื ÉอวันทีÉ  6 เดือน กรกฎาคม พ.ศ. 2553  กําหนดเปิดสอน ตั Ê งแตภ่าคการศึกษาทีÉ 

2 ปีการศึกษา  2553  เป็นต้นไป 

 

                                                                              
      (รองศาสตราจารย์ ดร.สัมพันธ์  ส ิงหราชวราพันธ์) 

             คณบดีคณะวิทยาศาสตร ์

              วันทีÉ  2 เดือน  สิงหาคม  พ.ศ. 2553 

 

 

 

 



 

 

Department of Mathematics                     Faculty of Science 

MATH 464 (206464)     INTRODUCTION TO MATHEMATICAL CONTROL THEORY    3(3-0-6) 

Please state clearly if this course has lab / practicum / cooperative hours   - 

Abbreviation  INTRO TO MATH CONTROL THEORY  

Prerequisite:        MATH325 and MATH341    

       

Course Description   

Introduction, mathematical preliminary, modelling of control systems, solutions of state 

equations, controllability, observability, stability theory, pole placement and state feedback, state 

estimator and observer, and introduction to optimal control.  

 

Course  Objectives : Students are able to 

            1. explain knowledge in mathematical control theory, 

 2. apply mathematical control theory to other related fields, such as sciences, engineering 

    and economics. 

 

Course Contents                             No. of Lecture Hours 

1.  Introduction                 1.5 

2.  Mathematical preliminary        3 

  2.1  Eigenvalues 

 2.2  Eigenvectors 

 2.3  Similarity transformation 

  2.4  Functions of matrices 

 2.5  Cayley-Hamilton theorem 

3.  Modelling of control systems        6 

  3.1  Various forms of state equations 

  3.2  State equations from differential equations 

  3.3  Transfer functions 

  3.4  Modelling of discrete-time systems 

4.  Solutions of state equations        4.5 

  4.1  State equations of transfer functions 

4.2  Transition matrix    

  4.3  Solution of discrete-time system 
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Course Contents                             No. of Lecture Hours 

5.  Controllability         4.5 

 5.1 Controllability of linear time-invariant system 

 5.2 Algebraic criteria for controllability of linear time-invariant system 

 5.3 Controllability of linear time-varying system 

6.  Observability          4.5 

 6.1 Observability of linear time-invariant system   

6.2 Algebraic criteria for observability of linear time-invariant system 

6.3 Observability of linear time-varying system 

6.4 Duality  

7.  Stability Theory         9 

 7.1  Algebraic criteria for linear systems 

 7.2  Nyquist criteria for linear systems 

 7.3  Lyapunov theory and applications 

 7.4  Stability and control 

8.  Pole placement and state feedback       3 

9.  State estimator and observer        3 

10. Introduction to optimal control       6 

 10.1  Performance indices 

 10.2  Calculus of variation 

 10.3  Pontryagin’s principle 

 10.4  Linear regulator 

         Total     45 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 


