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            งานวิทยานิพนธ์น้ีได้อธิบายแผนการใหม่ท่ีใช้ชดเชยพลวตัของกระบวนการ (พลานต์) ท่ี
ควบคุมยากท่ีมีการประวงิเวลาและไม่มีการประวงิเวลา เจด็รูปแบบ  แผนการใหม่น้ีประกอบดว้ยตวั
ควบคุมพีไอดีสองตวัท่ีเช่ือมต่อแบบขนาน (เชิงขนาน) และมีค่าเกนซ่ึงได้จากกฏการปรับจูนท่ี
แตกต่างกนัหรือสูตรวิธีเชิงวิเคราะห์ และหน่วยปรับถ่วงน ้ าหนกัท่ีมีหนา้ท่ีปรับเปล่ียนเอาตพ์ุตของ
ตวัควบคุมพีไอดีแต่ละตวั  การปรับเปล่ียนค่าเกนปรับถ่วงน ้ าหนกัในหน่วยปรับถ่วงน ้ าหนกัจะได้
จากการใช้วิธีลองผิดลองถูก  ถ้าพลานต์มีการประวิงเวลา  ระบบวงปิดจะต้องมีตวัท านายสมิธ  
จากนั้นน าสัญญาณควบคุมท่ีไดรั้บการถ่วงน ้ าหนักมารวมกนั เพื่อป้อนให้กบัพลานต์ควบคุมยาก  
เม่ือสัญญาณอ้างอิงคือสัญญาณขั้นบันไดหน่ึงหน่วย  ระบบวงปิดจะสร้างผลตอบสนองท่ีมี
สมรรถนะในระดบัท่ีน่าพอใจหรือมีสมรรถนะดีกว่าการใช้ตวัควบคุมพีไอดีเพียงตวัเดียวท่ีให้
ผลตอบสนองแบบตึงหรือแบบเรียบเท่านั้น  หน่วยปรับถ่วงน ้ าหนกัจะค านวณสัญญาณถ่วงน ้ าหนกั
แบบออนไลน์และน าสัญญาณถ่วงน ้าหนกัน้ีคูณกบัเอาตพ์ุตของตวัควบคุมพีไอดีแต่ละตวั  เน่ืองจาก
ระบบวงปิดท่ีมีตวัควบคุมพีไอดีสองตวัเช่ือมต่อแบบขนานและมีหน่วยปรับถ่วงน ้ าหนกั คือระบบ
วงปิดท่ีมีตวัควบคุมพีไอดีตวัเดียวท่ีมีค่าเกนเปล่ียนแปลงตามเวลา  จึงไดน้ าทฤษฎีเสถียรภาพของ
ระบบเชิงเส้นท่ีมีค่าพารามิเตอร์เปล่ียนแปลงตามเวลา มาใชต้รวจสอบเสถียรภาพของระบบวงปิด
ดงักล่าว  และการตรวจสอบเสถียรภาพไดแ้สดงวา่ระบบวงปิดท่ีประกอบดว้ย พลานตค์วบคุมยาก
และแผนการใหม่ทุกระบบมีเสถียรภาพ 
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This thesis describes an innovative scheme for compensating the dynamics of 

seven types of the benchmark plants. The two types of them have a time delay and the 

others are without it. This strategy employs the concurrent PID controllers comprising 

the two parallel PID ones and the adaptive weighting unit. The three gains of each 

controller could be tuned by either different tuning rules or an analytical method 

while the adaptive weighting unit is able to adjust the outputs of these PID controllers 

during execution. One unique gain of such an adaptive weighting unit is selected 

through the popular trial-and-error method. For a benchmark process with its time 

delay, the closed-loop system must have also contained Smith predictor. Then the two 

control signals weighted by the adaptive weighting unit will be added together and the 

resultant signal is fed into the benchmark plant. The closed-loop responses arising 

give satisfactory or better performance than those obtained from using the single PID 

controller which produces only one shape of either tight or smooth response. The 

adaptive weighting unit on-line evaluates the two signals for weighting and brings 

them into multiplication with the corresponding outputs of the two PID controllers. 

Because such a closed-loop system is equivalent to a linear time-varying system, its 

stability will be guaranteed by the relevant theory on stability which indicates that the 
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closed-loop systems including the proposed scheme under a benchmark plant all are 

stable. 
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