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241 (Resolution) A/D D/A
A/D 12
D/A 10 [8]
2.4.2 (CPU)
(Reliability) MCS-51 87C51FB [7,8]
(Microcontroller) 8
(Core) (Peripheral) 4
3 (Serial port) PCA

( Programmable Counter Array) 1
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2.4.3
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(Data storage)

2.5.2
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(Background program)

(Power on)
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2.4

~ Current Mode name

——— Cument Parameter name

—— Value of current Parametar

- STATUS

SV :50.0 —

O fos| fM| {P| Al |V
Intens. Disp. Eng.

L Decrement

L |ncrement

L Parameter select
L Engneering mode select  [Alternate function)
L Mode select [Main function)
| swap Display [Altemate function)

2.4

Display Intensity

L Output Source select (Main function)



Brnane _RrQd

SViIH il
> PV UL

: .S M
Iners. Blsp. Eng.

— Qurment active arrow pronyot

2.4 )

2.4 4 PID

(Bar graph.)

14



	บทที่ 2 ตัวควบคุม PID เชิงเลข
	2.1 โครงสรัางการคำนวณชนิดต่างๆ ของการควบคุมแบบ PID
	2.2 อัลกอริธึมของตัวควบคุม PID เชิงเลข
	2.3 การประมาณค่าแบบเชิงเส้นและการแปลงผันข้อมูล
	2.4 แนวคิดการออกแบบฮาร์ดแวร์
	2.5 แนวคิดการออกแบบซอฟต์แวร์
	2.6 แนวคิดการออกแบบการใช้งานแผงหน้าปัด


