
รายละเอียดของกระบวนวิชา 

1. ชื่อสถาบันอุดมศึกษา มหาวทิยาลัยเชยีงใหม  (CHIANG MAI UNIVERSITY) 

2. คณะ/ภาควชิา คณะวทิยาศาสตร   ภาควชิาคณิตศาสตร 

  Faculty of Science   Department of Mathematics 

3. รหัสกระบวนวชิา  219766 

 ชื่อกระบวนวชิา  ทฤษฎคีวบคุมเชิงคณติศาสตร 

                               (Mathematical Control Theory) 

4. หนวยกติ               3(3-0-6) 

หมวดท่ี 1 ขอมูลท่ัวไป 

1. หลักสูตรและประเภทของกระบวนวชิา 

 1.1 กระบวนวชิาน้ีใชสําหรับ 

    หลักสูตรวทิยาศาสตรมหาบัณฑติ  สาขาวชิาคณิตศาสตรประยุกต 

    หลายหลักสูตร    

1.2 ประเภทของกระบวนวชิา           

  วชิาบังคับ     ในสาขาวชิา    นอกสาขา  

  วชิาเลอืก     ในสาขาวชิา    นอกสาขา  

 วชิาตามเงื่อนไขของสาขาวชิา      

 วทิยานพินธ/การคนควาแบบอสิระ 

2. อาจารยผูรับผดิชอบกระบวนวชิาและอาจารยผูสอน       

      2.1  ชื่ออาจารยผูรับผดิชอบ 

            รองศาสตราจารย ดร. ปยะพงศ เนยีมทรัพย 

      2.2 อาจารยผูสอน (ทุกคน)  

            รองศาสตราจารย ดร. ปยะพงศ เนยีมทรัพย 

3. ภาคการศึกษา/ช้ันปท่ีเรยีน   

         ภาคการศกึษาที่ 2  ช้ันปที ่1  หรอื  ภาคการศกึษาที่ 1  ช้ันปที่ 2 

4. สถานท่ีเรยีน     

      ในสถานที่ตัง้ของมหาวทิยาลัยเชียงใหม 

      นอกสถานที่ตัง้ของมหาวทิยาลัยเชียงใหม (ระบ)ุ .............................................  .......................  

5. จํานวนช่ัวโมงตอสัปดาหที่อาจารยจะใหคําปรกึษาและแนะนําทางวชิาการแกนักศึกษา 

    เปนรายบุคคล 

 ไมนอยกวา 1 ช่ัวโมงตอสัปดาห 



ภาควชิาคณิตศาสตร                               คณะวทิยาศาสตร 

ว.คป.766 (219766)     ทฤษฎคีวบคุมเชิงคณิตศาสตร                     3(3-0-6) 

ลักษณะกระบวนวชิา     บรรยาย        ปฏบิัตกิาร           

       ฝกปฏบิัต ิ      วทิยานิพนธ /การคนควาแบบอสิระ  

การวัดและประเมินผล           A-F                      S/U              P 
กรณีของกระบวนวชิา Selected Topic  นับจํานวนหนวยกติสะสมเพื่อการสําเร็จการศึกษาทุกคร้ัง 

                                                     นับจํานวนหนวยกติสะสมเพื่อการสําเร็จการศึกษาเพยีงคร้ังเดยีว 
 

เง่ือนไขที่ตองผานกอน  :  ตามความเห็นชอบของภาควชิา 
 

คําอธบิายลักษณะกระบวนวชิา 

 ระบบพลวัต ิ การวเิคราะหผลเฉลยของระบบเชิงเสน สภาพเขาถึงไดและสภาพควบคุมได การทําใหเสถียรภาพ 

สภาพที่สังเกตได และผลสัมฤทธิ์เฉพาะกลุม (ระบบที่ควบคุมและสังเกตได) 
    

วัตถุประสงคกระบวนวชิา   :  นักศกึษาสามารถ     

   1. สรางแบบจําลองทางคณิตศาสตรที่สามารถใชอธบิายหรอืแกปญหาในชีวติจรงิได 

2. อธบิายและวเิคราะหเสถยีรภาพของระบบเชิงเสนได 

       3. อธบิายและวเิคราะหคุณสมบัตขิองระบบควบคุมเชิงเสนได เชน สภาพควบคมุได สภาพที่สังเกตได  

4. ออกแบบตัวปอนกลับที่ทาํใหระบบไดผลสัมฤทธิ์ตรงความตองการได 
 

เน้ือหากระบวนวชิา                                             จํานวนช่ัวโมงบรรยาย 

1. ระบบพลวัติ           4.5  

 1.1  แบบจําลองทางคณติศาสตรโดยสมการเชิงอนุพันธ 

 1.2  การจําลองของระบบพลวัต 

2. การวเิคราะหผลเฉลยของระบบเชิงเสน        9    

  2.1  ผลเฉลยคําตอบของระบบเชิงเสนอัตตาณัติ 

  2.1.1 การทําใหเปนแบบทแยงมุม 

  2.1.2 รูปแบบบัญญัตขิองจอรแดน 

  2.1.3 คําตอบที่เปนเมทรกิซของระบบสมการเชิงเสน 

 2.2  การวเิคราะหเสถยีรภาพของระบบพลวัตเชิงเสนอัตตาณัติ 

  2.2.1 เรา-เฮอรวธิเมทรกิซ 

  2.2.2 ฟงกชันไลปูนอฟ 

  2.2.3 ทฤษฎบีทเสถยีรภาพของเลยีปูนอฟ 

  2.2.4 หลักการความไมแปรเปลี่ยนของลาแซล 

 

 



เน้ือหากระบวนวชิา                                        จํานวนช่ัวโมงบรรยาย 

3. สภาพเขาถงึไดและสภาพควบคุมได        9   

 3.1  สัญลักษณพื้นฐานของระบบปรภูิมสิถานะ  

          3.2  สภาพเขาถึงได 

  3.2.1 บทนยิามของสภาพเขาถงึได 

  3.2.2 กฎเกณฑของคาลมันน 

   3.3 ระบบควบคุมไมได 

  3.3.1 รูปแบบปกต ิ

  3.3.2 รูปแบบของระบบควบคุมไมได 

  3.3.3 การทดสอบของฮอตัส 

4 .การทําใหเสถยีรภาพ          9 

  4.1 ระบบแบบเปดและระบบแบบปด 

  4.2  การทดสอบของฮอตัสสําหรับการทําใหเสถยีรภาพ 

  4.3  การปอนกลับสถานะ 

  4.4  การแทนที่ของขัว้ 

5. สภาพที่สังเกตได          9 

  5.1  ตัวสังเกต 

 5.2  สภาพสังเกตได 

   5.3  สถานะที่สังเกตไมได 

6. ผลสัมฤทธิ์เฉพาะกลุม (ระบบที่ควบคุมไดและสังเกตได)     4.5 

 6.1  เมทรกิซถายโอน 

 6.2  ผลสัมฤทธิ์เฉพาะกลุมตํ่าสุด 

            รวม          45 

หลักการ/เหตุผล/ความจําเปนในการปรับปรุงกระบวนวชิา 

 เพื่อปรับปรุงเนื้อหาใหเหมาะสมและมคีวามทันสมัย 

 

 การปรับปรุงกระบวนวิชาดังกลาวขางตนไดผานความเห็นชอบจากที่ประชุมคณะกรรมการบัณฑติศึกษาประจํา

คณะวิทยาศาสตร ในคราวประชุมครั้งที่ 2/2561   เมื่อวันที่  15  เดอืน กุมภาพันธ  พ.ศ.2561  กําหนดใหมีผลบังคับใช 

ตัง้แตภาคการศึกษาที่ 1  ปการศกึษา 2561  เปนตนไป 

                                                                         
      (ศาสตราจารย ดร. ธรณนิทร   ไชยเรอืงศร)ี   

                  คณบดคีณะวทิยาศาสตร 

                  วันที่   20   เดอืน กุมภาพันธ  พ.ศ 2561  

 



Department of Mathematics                    Faculty of Science 

AMTH 766 (219766)  Mathematical Control Theory     3(3-0-6)                                             

Course Type          Lecture       Lab           
    Practicum   Thesis/I.S. 
Measurement and Evaluate   A-F              S/U                  P 
Selected Topic (if any)        Count the accumulated credits for graduation all times 
                                         Count the accumulated credits for graduation only once  
 

Prerequisite :  Consent of the department 
 

Course Description:   

 Dynamical systems, analysis of solution of linear systems, reachability and controllability, stabilization, 

observability and realization (Controllable and observable systems) 

 

Course Objectives:  Students will be able to 
1. develop the mathematical model which can be applied to real-life problem, 

2. explain and analyze the stability of linear system, 

3. explain and analyze the properties of linear control systems such as controllability, observability, 

4. design of feedback controllers to reach desired system performance specifications, 
 

Course Contents                                No. of Lecture Hours 

1. Dynamical systems          4.5  

 1.1  Modelling by differential equations  

 1.2  Simulation of dynamical systems 

2. Analysis of solution of linear systems        9    

  2.1  Solutions of autonomous linear systems 

  2.1.1 Diagonalization 

  2.1.2 Jordan form 

  2.1.3 Matrix solution of autonomous linear systems 

 2.2 Stability and Lyapunov functions 

  2.2.1 Routh-Hurwitz matrices 

  2.2.2 Lyapunov functions 

  2.2.3 Lyapunov stability theorems 

  2.2.4 Lasalle’s invariance principle 

 

 



Course Contents                              No. of Lecture Hours 

3. Reachability and controllability        9    

  3.1  Basic notions for state space systems 

          3.2  Controllability 

  3.2.1 Definition of controllability 

  3.2.2 Kalmann criterion 

   3.3 Uncontrollable systems 

  3.3.1 Normal forms 

  3.3.2 Uncontrollable modes 

  3.3.3 Hautus tests  

4. Stabilization           9 

  4.1  Open loop and closed loop control system 

  4.2  Hautus test for stabilization 

  4.3  State feedback control 

  4.4  Pole placement 

5. Observability           9 

  5.1  State observers 

 5.2  Observability 

 5.3  Unobservable modes 

6. Realization (Controllable and observable systems)      4.5 

 6.1 Transfer matrix 

 6.2 Minimal realization 

 

 

         Total     U45 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 



หมวดท่ี 3 การพัฒนาผลการเรยีนรูของนักศกึษา 

1. คุณธรรม จรยิธรรม   

คุณธรรม จรยิธรรมท่ีตองพัฒนา กจิกรรมการเรยีนการสอน วธีิการประเมนิผล 

 1.1 ต ร ะ ห นั ก ใ น คุณ ค า   แ ล ะ

คุณธรรม  จริยธรรม เสียสละ และ

ซื่อสัตยสุจริต  มีจรรยาบรรณทาง

วชิาการและวชิาชีพ 

 บรรยาย  ปฏบิัตกิาร  

 ฝกปฏบิัต ิ

 อื่นๆ )ระบุ (   

 สอบ   รายงาน  

 แฟมสะสมงาน  

 อื่นๆ (ระบุ) ประเมนิจากพฤตกิรรม

การเขาเรียน  การเขาสอบ 

 1.2 มีวินัย ตรงตอเวลา และความ

รับผิดชอบตอตนเองและสังคม เคารพ

กฎระเบียบและขอบังคับตางๆ ของ

องคกรและสังคม 

 บรรยาย  ปฏบิัตกิาร  

 ฝกปฏบิัต ิ

 อื่นๆ )ระบุ (  การเขาเรียน 

 สอบ   รายงาน  

 แฟมสะสมงาน  

 อื่นๆ (ระบุ) 

 1.3 มีภาวะความเปนผูนําและผู

ตาม  สามารถทํา งาน เปนทีมและ

สามารถแกไขขอขัดแยงและลําดับ

ความสําคัญ 

 บรรยาย  ปฏบิัตกิาร  

 ฝกปฏบิัต ิ

 อื่นๆ )ระบุ ( การเขาเรียน 

 สอบ   รายงาน  

 แฟมสะสมงาน  

 อื่นๆ (ระบุ) 

 1.4 เคารพสิทธิและรับฟงความ

คิดเห็นของผูอื่น รวมทั้งเคารพในคุณคา

และศักดิ์ศรขีองความเปนมนุษย 

 บรรยาย  ปฏบิัตกิาร  

 ฝกปฏบิัต ิ

 อื่นๆ (ระบุ) ..................... 

 สอบ   รายงาน  

 แฟมสะสมงาน  

 อื่นๆ (ระบุ) 

2. ความรู 

ความรูท่ีจะไดรับ กจิกรรมการเรยีนการสอน วธีิการประเมนิผล 

 2.1 มี คว าม รู แล ะความ เข า ใ จ

เก่ียวกับหลักการและทฤษฎทีี่สําคัญใน

เนื้อหาที่ศกึษา 

 บรรยาย   ปฏบิัตกิาร  

 ฝกปฏบิัต ิ

 อื่นๆ (ระบุ) ..................... 

 สอบ   รายงาน  

 แฟมสะสมงาน  

 อื่นๆ (ระบุ) 

 2.2 สามารถวิ เคราะหปญหา 

รวมทั้งประยุกตความรูทักษะ และการ

ใชเครื่องมือที่เหมาะสมกับการแกไข

ปญหา 

 บรรยาย   ปฏบิัตกิาร  

 ฝกปฏบิัต ิ

 อื่นๆ (ระบุ) ..................... 

 สอบ   รายงาน  

 แฟมสะสมงาน  

 อื่นๆ (ระบุ) 

 2.3 สามารถตดิตามความ 

กาวหนาทางวชิาการ และมคีวามรูใน

แนวกวางของสาขาวชิาที่ศกึษาเพื่อให

เล็งเห็นการเปลี่ยนแปลง และเขาใจ

ผลกระทบของเทคโนโลยใีหมๆ  

 บรรยาย   ปฏบิัตกิาร  

 ฝกปฏบิัต ิ

 อื่นๆ (ระบุ) ..................... 

 สอบ   รายงาน  

 แฟมสะสมงาน  

 อื่นๆ (ระบุ) 

 

 

 

 



 

ความรูท่ีจะไดรับ กจิกรรมการเรยีนการสอน วธีิการประเมนิผล 

 2.4 สามารถบูรณาการความรูในที่

ศกึษาในศาสตรของตนกับความรูใน

ศาสตรอื่นๆ ที่เก่ียวของ 

 บรรยาย  ปฏบิัตกิาร  

 ฝกปฏบิัต ิ

 อื่นๆ (ระบุ) 

 สอบ   รายงาน  

 แฟมสะสมงาน  

 อื่นๆ (ระบุ) 

3. ทักษะทางปญญา 

ทักษะทางปญญาท่ีตองพัฒนา กจิกรรมการเรยีนการสอน วธีิการประเมนิผล 

 3.1 คิดอยางมวีจิารณญาณและ

อยางเปนระบบ 

 บรรยาย   ปฏบิัตกิาร  

 ฝกปฏบิัต ิ

 อื่นๆ (ระบุ) 

 สอบ   รายงาน  

 แฟมสะสมงาน  

 อื่นๆ (ระบุ) 

 3.2 สามารถสบืคน รวบรวม 

ศกึษา วเิคราะห และสรุปประเด็น

ปญหา เพื่อใชในการแกไขปญหาอยาง

สรางสรรค 

 บรรยาย  ปฏบิัตกิาร  

 ฝกปฏบิัต ิ

 อื่นๆ (ระบุ) 

 สอบ   รายงาน  

 แฟมสะสมงาน  

 อื่นๆ (ระบุ) 

 3.3 สามารถประยุกตความรูและ

ทักษะกับการแกไขปญหาไดอยาง

เหมาะสม 

 บรรยาย  ปฏบิัตกิาร  

 ฝกปฏบิัต ิ

 อื่นๆ (ระบุ) การบาน 

 สอบ   รายงาน  

 แฟมสะสมงาน  

 อื่นๆ (ระบุ) 

4. ทักษะความสัมพันธระหวางบุคคลและความรับผดิชอบ 

ทักษะความสัมพันธระหวางบุคคล

และความรับผดิชอบท่ีตองพัฒนา 
กจิกรรมการเรยีนการสอน วธีิการประเมนิผล 

 4.1 มมีนุษยสมัพันธทีด่ ีสามารถ

สื่อสารกับกลุมคนหลากหลายทัง้

ภาษาไทยและภาษาอังกฤษไดอยางมี

ประสทิธภิาพ 

 บรรยาย  ปฏบิัตกิาร  

 ฝกปฏบิัต ิ

 อื่นๆ )ระบุ(  มอบหมาย

งาน    

 สอบ   รายงาน  

 แฟมสะสมงาน  

 อื่นๆ (ระบุ) 

 4.2 สามารถใชความรูในศาสตร

มาช้ีนําสังคมในประเดน็ที่เหมาะสม 

และเปนผูรเิร่ิมแสดงประเดน็ในการ

แกไขสถานการณทัง้สวนตัวและ

สวนรวม พรอมทัง้แสดงจุดยนือยาง

พอเหมาะทัง้ของตนเองและของกลุม 

 บรรยาย  ปฏบิัตกิาร  

 ฝกปฏบิัต ิ

 อื่นๆ )ระบุ (  

 สอบ   รายงาน  

 แฟมสะสมงาน  

 อื่นๆ (ระบุ) 

 4.3 มคีวามรับผดิชอบการ

พัฒนาการเรียนรูทัง้ของตนเองและ

ทางวชิาชีพอยางตอเนื่อง 

 บรรยาย  ปฏบิัตกิาร  

 ฝกปฏบิัต ิ

 อื่นๆ )ระบุ(  

 สอบ   รายงาน  

 แฟมสะสมงาน  

 อื่นๆ (ระบุ) 

 

 

 



 

 

5. ทักษะการวเิคราะหเชงิตวัเลข การสื่อสารและการใชเทคโนโลยสีารสนเทศ 

ทักษะการวิเคราะห การส่ือสารและการ

ใชเทคโนโลยีสารสนเทศที่ตองพัฒนา 
กจิกรรมการเรยีนการสอน วธีิการประเมนิผล 

 5.1 มีทักษะในการใชเครื่องมือที่

จําเปนที่มอียูในปจจุบันตอการทํางานที่

เ ก่ี ย ว กั บ ก า ร ใ ช ส า ร ส น เ ท ศ แ ล ะ

เทคโนโลยสีื่อสารอยางเหมาะสม 

 บรรยาย  ปฏบิัตกิาร  

 ฝกปฏบิัต ิ

 อื่นๆ (ระบุ) 

 สอบ   รายงาน  

 แฟมสะสมงาน  

 อื่นๆ (ระบุ) 

 5.2 สามารถแกไขปญหาโดยใช

สารสนเทศทางคณติศาสตร หรอืนํา

สถิตมิาประยุกตใชในการแกปญหาที่

เก่ียวของอยางสรางสรรค 

 บรรยาย  ปฏบิัตกิาร  

 ฝกปฏบิัต ิ

 อื่นๆ (ระบุ) ทาํรายงาน 

 สอบ   รายงาน  

 แฟมสะสมงาน  

 อื่นๆ (ระบุ) 

 5.3 สามารถสื่อสารอยางมี

ประสทิธภิาพ ทัง้ปากเปลาและการ

เขยีน เลอืกใชรูปแบบของสื่อการ

นําเสนออยางเหมาะสม 

 บรรยาย   ปฏบิัตกิาร  

 ฝกปฏบิัต ิ

 อื่นๆ (ระบุ) การบาน 

 สอบ   รายงาน  

 แฟมสะสมงาน  

 อื่นๆ (ระบุ) 
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