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WITH AN ADAPTIVE WEIGHTING UNIT. THESIS ADVISOR : WIROTE

SANGTUNGTONG, Ph.D., 141 PP.

PARALLEL PID CONTROLLERS/ ADAPTIVE WEIGHING UNIT/

BENCHMARK PLANT/ LINEAR TIME-VARYING SYSTEM

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



closed-loop systems including the proposed scheme under a benchmark plant all are

stable.

School of Electrical Engineering Student’s Signature

Academic Year 2013 Advisor’s Signature




	01 หน้าปก และ ขออนุมัติ (แก้ไข) (หน้า 0)
	02 วิทยานิพนธ์ บทคัดย่อ กิตติกรรมประกาศ (แก้ไข) (หน้า ก-ง)
	03 สารบัญ (แก้ไข) (หน้า จ-ช)
	04 สารบัญตาราง (แก้ไข) (หน้า ซ-ฌ)
	05 สารบัญรูป (แก้ไข) (หน้า ญ-ฐ)
	06 วิทยานิพนธ์ บทที่ 1 (แก้ไข) (หน้า 1-6)
	07 วิทยานิพนธ์ บทที่ 2 (แก้ไข) (หน้า 7-51)
	08 วิทยานิพนธ์ บทที่ 3 (แก้ไข) (หน้า 52-68)
	09 วิทยานิพนธ์ บทที่ 4 (แก้ไข) (หน้า 69-96)
	10 วิทยานิพนธ์ บทที่ 5 (แก้ไข) (หน้า 97-128)
	11 วิทยานิพนธ์ บทที่ 6 (แก้ไข) (หน้า 129-131)
	12 รายการอ้างอิง (แก้ไข) (หน้า 132-133)
	13 ภาคผนวก (แก้ไข) (หน้า 134-140)
	14 ประวัติผู้เขียน (แก้ไข)



