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5.2  ปญัหาและแนวทางการแกไ้ข 

        5.2.1  ปัญหา 

                    การควบคุมแบบ PID ของการควบคุมแบบ P – F นั้นในการที่ในกระบอกสูบไฮดรอลิกส์
มีความดันแล้วส่งกลับมาเป็นค่าในการควบคุมแรงบิดของ AC Servo Motor นั้นเมื่อแรงบิดเข้าสู ่
Set Point แล้วค่าที่จ่ายให้ AC Servo Motor (สร้างแรงบิดให้ไปในทิศทางเดียวกับความดันใน
กระบอกสูบไฮดรอลิกส์)        จะถูกตัดให้เป็นศูนย์      ในตอนนั้นแรงบิดจะลดลงท าให้น้อยกว่าค่า  
Set Point     จะจ่ายแรงดันเข้าไปใหม่เพ่ือให้เข้าสู่   Set Point   หลังจากนั้นก็จะเข้าสู่ Set Point  
ท าให้จ่าย ศูนย์อีกครั้งเกิดการสั่นขั้นจนไม่สามารถควบคุมได้  
        5.2.2  แนวทางการแกไ้ข 

               จงึจ าเป็นต้องมีค่าเริ่มต้นให้ AC Servo Motor เพื่อไม่ให้ตัดจ่ายแรงดันเป็นศูนย์ โดย
ค่าเริ่มต้นนั้นจะแปลผันมาจาก ความดันในกระบอกสูบไฮดรอลิกส์ หลังจากนั้นก็น าคา่ มาบวกกับ 
PID อีกชุดเพื่อให้เข้าสู้ Set Point จะท าให้เมื่อเข้าสู้ Set Point แล้วยังคงมีค่าเริ่มตน้ที่แปลผันมา
จากความดันจ่ายแรงดันให้ AC Servo Motor ท าให้การจ่าบแรงดันไม่สั่น และสามารถควบคุมได้ 
5.3  ขอ้เสนอแนะ 

        5.3.1  ในการควบคุมนี้ นั้นยังมีค่าความคลาดเคลื่อนอยู่    ซึง่หากน าไปใช้ในระบบที่ไม่ต้องการ
ความละเอียดมากนัก แต่ถ้าหากต้องน าระบบนี้ไปพัฒนาเพ่ือที่จะใช้ในการควบคมุที่ระเอียดมาก 
อาจต้องเปลี่ยนระบบควาบคุมที่มีการควบคุมที่แม่นย ามากกว่านี้ เช่น ฟัซซีลอจิก เป็นต้น 
 


