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การออกแบบตัวควบคุมแบบพีไอดี 

(PID Controller Design)
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ตัวควบคุมแบบพีไอดี

ตัวควบคุมแบบพีไอดีเปนตัวควบคุมที่มีประสิทธิภาพมาก ตัวควบคุม

แบบพีไอดีสามารถแกปญหากวารอยละ 90 ในการควบคุมระบบ

ชื่อของตัวควบคุมมีความหมาย คือ

P (proportional) หมายถึง การปรับสัดสวนสัญญาณ

I (integral) หมายถึง การอินทิเกรตสัญญาณ

D (derivative) หมายถึง การอนุพันธสัญญาณ
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ตัวควบคุมแบบพีไอดี

ตัวอยางตัวควบคุมแบบพีไอดีสําหรับการควบคุมอุณหภูมิ
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ตัวควบคุมแบบพีไอดี

กลไกทั้งสามนี้จะถูกรวมเขาดวยกัน เพื่อทําหนาที่ปรับแตงสัญญาณให

เหมาะสม

ตัวควบคุมแบบพีไอดี เสมือนกับตัวชดเชยแบบเฟสล้ําหนาตอผสมแบบ

อนุกรมอยูกับตัวชดเชยแบบเฟสลาหลัง
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ตัวควบคุมแบบพี (P-Controller)

เพิ่มความเร็วในการตอบสนองของระบบ

ลดคาความผิดพลาดที่สภาวะอยูตัวของระบบ
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ตัวควบคุมแบบไอ (I-Controller)

ลดคาความผิดพลาดที่สถานะอยูตัวของระบบใหนอยลงจนหมดไป

มีผลใหความเร็วในการตอบสนองของระบบลดลง

ทําใหเสถียรภาพของระบบลดลง
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ตัวควบคุมแบบดี (D-Controller)

ทําใหระบบมีเสถียรภาพมากขึ้น

เพิ่มคาอัตราสวนความหนวงใหกับระบบ
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การเลือกใชตวัควบคุม

P - Controller

PI - Controller

PD - Controller

PID - Controller

P I D

PI PD

PID
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ระบบที่มีตัวควบคุมแบบพไีอดี
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Laplace Transform
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การปรับแตงตวัควบคุม (Controller Tuning) :closed-loop 
cycling method Via Ziegler and Nichols

First method
Second method
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Ziegler and Nichols :First Method
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Tuning Controller
Ziegler and Nichols :Second Method

ปรับตัวแปรใหอุปกรณควบคุมใหเหลือ Kp อยางเดียว โดยปรับคา Ti ใหมีคามาก

ที่สุด และคา Td ใหมีคานอยสุด

ใหคาอินพุทกับระบบและสังเกตผลการตอบสนองที่เกิดขึ้น

ปรับเพิ่มคา Kp จนกระทั่งการตอบสนองของระบบมีการแกวงตัวเกิดขึ้น

บันทึกคาอัตราการควบคุมแบบ P ที่ทําใหระบบมีการแกวงโดยมีขนาดคงที่ (Kcr) 

และคาบเวลาการแกวงตัว (Pcr)
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Ziegler and Nichols :Second Method
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ตัวอยาง การออกแบบตัวควบคุมแบบพไีอดี
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ตัวอยาง การออกแบบตัวควบคุมแบบพไีอดี (ตอ)
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The Routh array
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ตัวอยาง การออกแบบตัวควบคุมแบบพไีอดี (ตอ)
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ตัวอยาง การออกแบบตัวควบคุมแบบพไีอดี (ตอ)
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ตัวอยาง การออกแบบตัวควบคุมแบบพไีอดี (ตอ)

PID controller
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ตัวอยาง การออกแบบตัวควบคุมแบบพีไอดี (ตอ)
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การปรับแตงตวัควบคุม
trial and error method
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การปรับแตงตวัควบคุม
trial and error method
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การปรับแตงตวัควบคุม
trial and error method
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สรุป

การออกแบบตัวควบคุมแบบพีไอดีที่นําเสนอ คือ Ziegler and Nichols :First and 

Second Method

การเลือกใชตัวควบคุมตองพิจารณาจากการตอบสนองของระบบเดิม ชนิดของ

ระบบ และผลการตอบสนองที่ตองทําการปรับปรุง

การออกแบบตัวควบคุมหากการตอบสนองที่ไดยังไมเปนไปตามตองการ อาจตอง

มีการปรับเปลี่ยนคาตัวควบคุมที่ทําการออกแบบใหเหมาะสมอีกครั้ง


