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    3-36 Input  variable membership functions ของ Error  80 
    3-37 Input  variable membership functions ของ Delta Error  80 
    3-38 Output  variable membership functions ของ Output  80 
    3-39 การตั้งค่ากฎของฟัซซีในโปรแกรมแลปวิว 2010  81 
    3-40 เอาต์พุตทดสอบระบบฟัซซี  81 
    3-41  โปรแกรมฟัซซี  82 
    3-42 หน้าจอควบคุมและแสดงผล ฟัซซี  82 
    3-43 บล็อกไดอะแกรมของระบบควบคุมแบบไฮบริดฟัซซีพีไอดี  83 
    3-44 โฟลว์ชาร์ต ของระบบควบคุมแบบไฮบริดฟัซซีพีไอดี  84 
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    3-45 โปรแกรมควบคุมแบบไฮบริดฟัซซีพีไอดี  85 
    3-46 หน้าจอควบคุมและแสดงผลไฮบริดฟัซซีพีไอดี  85 
    3-47 บล็อกไดอะแกรมของระบบควบคุมแบบพีไอดีที่ปรับค่าด้วยฟัซซี  86 
    3-48 โฟลว์ชาร์ต ของระบบควบคุมแบบพีไอดีที่ปรับค่าด้วยฟัซซี  87 
    3-49 Input variable membership function ของ e and de  88 
    3-50 Output variable membership function ของ K’p  89 
    3-51 Output variable membership function ของ K’I  89 
    3-52 Output variable membership function ของ K’d  89 
    3-53  โปรแกรมควบคุมแบบพีไอดีที่ปรับค่าด้วยฟัซซี  91 
    3-54 หน้าจอควบคุมและแสดงผลพีไอดีที่ปรับค่าด้วยฟัซซี  91 
    3-55 บล็อกไดอะแกรมของระบบควบคุมแบบ ไฮบริดแบบฟัซซีและพีไอดีที่ปรับค่าด้วยฟัซซี  92 
    3-56 โฟลว์ชาร์ตของระบบควบคุมแบบ ไฮบริดแบบฟัซซีและพีไอดีที่ปรับค่าด้วยฟัซซี  93 
    3-57 Input variable membership function ของ e and de  94 
    3-58 Output variable membership function ของ K’p   94 
    3-59 Output variable membership function ของ K’I  94 
    3-60 Output variable membership function ของ K’d  95 
    3-61 โปรแกรมของระบบควบคุมแบบ ไฮบริดแบบฟัซซีและพีไอดีที่ปรับค่าด้วยฟัซซี  97 
    4-1  หน้าต่างของโปรแกรมควบคุมทั้ง 5 ระบบ   99 
    4-2  การควบคุมแบบพีไอดีที่ความดัน10 barต าแหน่ง 100mm ขณะกระบอกสูบเลื่อนออก  101 
    4-3  การควบคุมแบบพีไอดี ที่ความดัน30 bar ต าแหน่ง 100mmขณะกระบอกสูบเลื่อนออก 101 
    4-4  การควบคุมแบบพีไอดีที่ความดัน50 bar ต าแหน่ง 100mm ขณะกระบอกสูบเลื่อนออก 102 
    4-5  เปรียบเทียบระบบควบคุมแบบพีไอดีเมื่อเปลี่ยนความดัน 10 bar,30 bar และ50 bar   102 
    4-6  การควบคุมแบบฟัซซี ที่ความดัน 10 bar ต าแหน่ง 100mm ขณะกระบอกสูบ            103 
          เลื่อนออก 
    4-7   การควบคุมแบบฟัซซี  ที่ความดัน 30 bar ต าแหน่ง 100mm ขณะ                        104 
           กระบอกสูบเลื่อนออก 
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    4-8   การควบคุมแบบฟัซซี ที่ความดัน 50 bar ต าแหน่ง 100mm ขณะ                         104 
           กระบอกสูบเลื่อนออก   
    4-9  เปรียบเทียบระบบควบคุมแบบ ฟัซซี เมื่อเปลี่ยนความดัน 10 bar ,30 bar                105 
           และ 50 bar     
    4-10 การควบคุมแบบพีไอดีที่ความดัน 30 bar ต าแหน่ง 100mm ขณะกระบอกสูบ           105 
           เลื่อนออก     
    4-11 การควบคุมแบบฟัซซี ที่ความดัน 30 bar ต าแหน่ง 100mm ขณะกระบอกสูบ           106 
           เลื่อนออก 
    4-12 กระบอกสูบเคลื่อนออกท่ีความดัน 10 bar ต าแหน่ง 150 mm ส าหรับระบบ             107   
           ไฮบริดฟัซซีพีไอดี 
    4-13 กระบอกสูบเคลื่อนออกท่ีความดัน 30 bar ต าแหน่ง 150 mm ส าหรับระบบ             108     
           ไฮบริดฟัซซีพีไอดี 
    4-14 กระบอกสูบเคลื่อนออกท่ีความดัน 50 bar ต าแหน่ง 150 mm ส าหรับระบบ             108 
           ไฮบริดฟัซซีพีไอดี 
    4-15 เปรียบเทียบระบบควบคุมไฮบริดฟัซซีพีไอดีที่ความดัน 50 bar เมื่อปรับเปลี่ยน           109 
           Error Switch 
    4-16 ระบบควบคุมพีไอดีที่ปรับค่าด้วยฟัซซี ที่ความดัน10 bar ระยะ 150 mm                 110 
    4-17 ระบบควบคุมพีไอดีที่ปรับค่าด้วยฟัซซี ที่ความดัน50 bar ระยะ 150 mm                 110 
    4-18 เปรียบเทียบระบบควบคุมพีไอดีที่ปรับค่าด้วยฟัซซี ที่ความดัน 10 Bar ,30Bar            111  
           และ50 Bar 
    4-19  ไฮบริดแบบฟัซซีและพีไอดีที่ปรับค่าด้วยฟัซซีที่ Error Switch -0.5 ถึง 0.5               112 
           ระยะ150 mm ความดัน30 bar 
    4-20 ช่วงการท างานของระบบ ไฮบริดแบบฟัซซีและพีไอดีที่ปรับค่าด้วยฟัซซี                    113 
    4-21 เปรียบเทียบระบบควบคุม ไฮบริดแบบฟัซซีและพีไอดีที่ปรับค่าด้วยฟัซซี                   113 
           ที่ความดัน  10 Bar ,30Bar และ 50 Bar   
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    4-22 เปรียบเทียบระบบควบคุม ไฮบริดแบบฟัซซีและพีไอดีที่ปรับค่าด้วยฟัซซี                   114 
           ที่ความดัน  50 bar เมื่อปรับเปลี่ยน Error Switch  
    4-23 เปรียบเทียบระบบควบคุมท้ัง 5 ระบบที่ความดัน 10 bar ระยะทาง 100 mm           114 
    4-24 เปรียบเทียบระบบควบคุมท้ัง 5 ระบบที่ความดัน 30 bar ระยะทาง 100 mm           115 
    4-25 เปรียบเทียบระบบควบคุมท้ัง 5 ระบบที่ความดัน 30 bar ระยะทาง 100 mm           115 
 
 
 


