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ภาคผนวก



ภ า ค ผ น ว ก ท  1

แสดงการหาค่า K 1■11 และ Pu โดยวิธีการไซเกิลแบบต่อเนื่อง

รูปท่ี 1 การหาค่า K c r  และ Pf ของ X n ครังที่ 1

โดยการตังค่าของ X H ให้คงที่ 

จากรูปคาบ (P,1) ม ีค ่า=9.67

และจากตารางที่ 3.1 จะได้ค่า โ. = - 1-  -=8.06' 1.2

สำหรับ K  1.11 = 236  

ดังนัน K  1. =  = 106.2
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cT 5 10 15 20 25 30
Tim e (second)

รูปท่ี 2 การหาค่า K n  และ P, ของ X 11 ครังท่ี 1

เห็เนการต้ังค่า K  11:และ P,, ของ X ห โดยตังค่า K rn  =106.2 และ T,n =8.06 ซึ่งจะได้ค่า

K c 1: = -82.5 และ P, =5.77 และจะได้ K cli =-37.12 และ T111 =4.81
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รูปท่ี 3 การหาค่า K n  และ P,; ของ X  1, ครังที 2 

โดยใช้ค่าเดิมของ X H ดังนี้ K r 11= - 37.12 , T111= 4.81  ให้เป็นค่าคงที่ แล้วจะได้ K ca ใหม  ่

ของ X 1, = 2 4 0  และ pu = 9 .61  นั่นคือ K (■1,= 1 0 8  และ T 11, = 8



ภาคผนวกทิ 2

%

Source*

% %

Sinks Décrété Linear Nonlinear

> % >
C onnectons

%

Extras
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รูปที่ 2 บล็อกที่เ1เนตัวกำเนิดสัญญาณแบบต่างๆ
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S'gnal Sinks Library

>1 you t I?
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Step Simulation
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รูปท่ี 3 รูปแบบของสัญญาณส่งออกแบบต่างๆ

D sere te -Time Library

บ ก it Delay
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1
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1
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> y v  >
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Hod

Discrete-Time 
Limited Integrator

รูปที่ 4 บล็อกไดอะแกรมของดีสครีตแบบต่างๆ
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รูปที่ 5 บล็อกไดอะแกรมและเกนแบนต่างๆ ที่เป็นแบบเชิงเส้น
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รูปที่ 6 บล็อกไดอะแกรมและเกนแบบต่างๆ ที่เป็นแบบไม่เชิงเส้น
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Connection*
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Demux

รูปที่ 7 บล็อกไดอะแกรมของตัว!ชือมสัญญาณแบบค่างๆ
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A d d ito n a l bbcks using the mask utility (docum ented in release notes):
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Bbcks and dem os w hich require toolbooces:

%

Controllers Filters

%

System ID Robust
Control
Demos

% %

Mu Toole 
Demos

Neural
Network*

รปที่ 8 บล็อกไดอะแกรมของอุปกรณ์ควบคุม!พิม!ค่ม
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