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บทที่ 5 
สรุปปัญหาและข้อเสนอแนะ 

 
5.1  สรุปผลของโครงงาน 

       จากการทดลองระบบควบคุมแบบใหม่ พีไอดีที่ปรับค่าด้วยฟัซซี(Fuzzy self-tuning PID(FSP)) 
และ  ระบบควบคุม  แบบไฮบริดแบบฟัซซีและพีไอดีที่ปรับค่าด้วยฟัซซี(Hybrid Fuzzy and Fuzzy       
self-tuning PID(HFFSP)) สามารถแก้ปัญหาความล่าช้าที่เกิดจากระบบควบคุมแบบพีไอดี(PID) และ
แก้ปัญหาการปรับจูนค่าไม่ได้ ขณะเข้าสู่ค่าที่ตั้งไว้(Setpoint) อันเกิดขึ้นจากระบบควบคุมแบบฟัซซี
(Fuzzy) ได้ โดยเป็นวิธีการรวมเอาข้อดีของระบบควบคุมแบบพีไอดี คือ สามารถปรับจูนค่าเกนและ
รักษาความเสถียรภาพในการเข้าสู่ค่าท่ีตั้งไว้ได้ดีและข้อดีของระบบควบคุมแบบฟัซซี ที่มีความรวดเร็ว
ในการเข้าสู่ค่าท่ีตั้งไว้ ระบบพีไอดีที่ปรับค่าด้วยฟัซซีและ ระบบไฮบริดแบบฟัซซีและพีไอดีที่ปรับค่า
ด้วยฟัซซี สามารถแก้ปัญหาข้อเสียและรวมเอาข้อดีของระบบควบพีไอดี และระบบควบคุมฟัซซี เข้า
ด้วยกัน ระบบสามารถท างานได้จริง 
ตารางท่ี 5.1  ข้อแตกต่างความสามารถของระบบควบคุมทั้ง 5 ระบบ 
  PID Fuzzy HFP FSP HFFSP 

1. รวดเร็วในการเข้าสู่ Set point -         
2. ง่ายต่อการสร้างและการแก้ไข   - - - - 
3. พารามิเตอร์เปลี่ยนแปลงสามารถรักษาความ

เสถียรภาพขณะเข้าสู่ Set point 
-   -     

4. ปรับจูนค่าได้ขณะเข้าสู่ Set point (ด้วยมือ)   -   - - 

5. ปรับจูนค่าได้ขณะเข้าสู่ Set point (อัตโนมัติ) - - -     
6. ก าจัดปัญหาค่าพุ่งเกิน(Over shoot) -   -     

 
5.2  ปัญหา 
       5.2.1  ข้อมูลเกี่ยวกับระบบควบคุมพีไอดีที่ปรับค่าด้วยฟัซซีและระบบควบคุมแบบไฮบริดฟัซซี
และพีไอดีที่ปรับค่าด้วยฟัซซี มีน้อย 
       5.2.2   วิธีการตั้งกฎ Fuzzy Rule base ของ พีไอดีที่ปรับค่าด้วยฟัซซีระบบควบคุมแบบไฮบริด
ฟัซซีและพีไอดีที่ปรับค่าด้วยฟัซซี ท าได้ยาก 

ความสามารถของระบบควบคุม 
ระบบควบคุม 
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       5.2.3  ฟังก์ชันถ่ายโอน(Transfer Function) ของระบบที่มีความแม่นย าและใกล้เคียงกับระบบ
จริงหาได้ยาก 
5.3  แนวทางในการแก้ปัญหา 
       ผู้จัดท าใช้วิธีการปรึกษาอาจารย์และรุ่นพ่ีที่มีความรู้ความสามารถในด้านนี้รวมทั้งศึกษาจาก
งานวิจัยของต่างชาติที่สามารถหาดูได้จากห้องสมุดและอินเทอร์เน็ตและการลองผิดลองถูกในการ
เขียนโปรแกรมเริ่มแรก 

  
5.4  ข้อเสนอแนะ 
       1. ทดลองระบบควบคุมนี้กับระบบที่มีโหลดมาเก่ียวข้อง 
       2. ใช้อุปกรณ์ป้อนกลับแบบอื่น ๆในการส่งสัญญาณป้อนกลับ เช่น Variable Resistor 
       3. พัฒนาใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์ในการควบคุมต าแหน่งโดยใช้คอมพิวเตอร์ระบุระยะทาง โดย
ไม่ใช้ DAQ NI เพ่ือลดต้นทุนในการท าชุดควบคุม 
      4. พัฒนาให้เป็นหุ่นยนต์(Robot) แบบ Cartesians Robot 
       5. พัฒนาให้เป็นระบบควบคุมแบบ Sliding mode Controller 
       6. ควรศึกษาพ้ืนฐานการควบคุมแบบฟัซซีให้มาก 
       7. ควรศึกษาพ้ืนฐานการควบคุมแบบไฮบริดฟัซซีพีไอดีให้มาก 
       8. ควรศึกษาพ้ืนฐานการควบคุมแบบ พีไอดีที่ปรับค่าด้วยฟัซซีให้มาก 
       9. ควรศึกษาพ้ืนฐานการควบคุมแบบไฮบริดฟัซซีและพีไอดีที่ปรับค่าด้วยฟัซซีให้มาก 
 


