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3 .1 2  แสํดงผลตอบรองตัวควบคุมโดยการควบคุมแบบ GMV เปรือบเทียบกับการ 38

ควบคุมแบบ PID เมื่อความสํงลดลง 40%
3 .1 3  แสํดงผลตอบรองกระบวนการโดยการควบคุมแบบ PPL ( I m p l i c i t )  39

เปรือบเทียบกับการควบคุมแบบ PID เมื่อความสํงลดลง 40%
3 .1 4  แสํดงผลตอบรองตัวควบคุมโดยการควบคุมแบบ PPL ( I m p l i c i t )  39

เปรือบเทียบกับการควบคุมแบบ PID เมื่อความสํงลดลง 40%
3 .1 5  แสํดงผลตอบรองกระบวนการโดยการควบคุมแบบ PPL ( E m p lic i t )  40

เปรือบเทียบกับการควบคมแบบ PID เมื่อความสํงลดลง 40%



a

สำรบัญภาน(ต่อ)
รูปท หน้า
3 .1 6  แสํด งผลตอมชองตัวควบคุมโดรการควบคุมแบบ PPL ( E m p lic i t )  4 0

เปรยบเทียบกับการควบคุมแบบ PID เมื่อความสํงลดลง 40%
3 .1 7  แสํด งผลตอบชองกระบวนการโดยการควบคุมแบบ PID ( o n - l in e )  41

เปรยบเทียบกับการควบคุมแบบ PID เมอความสํงลดลง 40%
3 .1 8  แสํด งผลตอบชองตัวควบคุมโดยการควบคุมแบบ PID ( o n - l in e )  4 1

เปรยบ เทียนกับการควบคุมแบบ PID เมื่อความสํงลดลง 40%
4 . 1  ช ุดทดลอง FLT 4 4

4 .2  โค ร ง ส ํร ้า ง ช อ ง  FLT ' 45
4 .3  B lo c k  d ia g ra m  ชองระบบควบคุมอุณหภูมิ 50
4 .4  ผลตอบแ ล ะ กิริยาควบคุมชองกระบวนการเมื่อทดลองควบคุมระบบแบบมิด 51
4 .5  แสํดงผลตอบชองกระบวนการ (บน) และผลตอบชองตัวควบคุม (ล ่าง) 53

โดยควบคุมด้วย C o n v e n tio n a l PID
4 .6  แสํดงผลตอบชองกระบวนการ (บน) และผลตอบชองตัวควบคุม (ล ่าง) 54

โดยควบคุมด้วย MV
4 .7  แสํดงผลตอบชองกระบวนการ (บน) และผลตอบชองตัวควบคุม (ล ่าง) 55

โดยควบคุมด้วย GMV
4 .8  แสํดงผลตอบชองกระบวนการ (บน) และผลตอบชองตัวควบคุม (ล ่าง) 56

โดยควบคุมด้วย PPL
4 .9  แสํดงผลตอบชองกระบวนการ (บน) และผลตอบชองตัวควบคุม (ล ่าง) 57

โดยควบคุมด้วย P I ( o n - l i n e )
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