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Presently, the controlling chemical process has a trend to use “Model-based control” 
approach. However, mostly mathematics models of the chemical process are non-linear which consist 
o f the complicated mathematics equations and sometimes unable to be written. Setting up many 
hypothesis may result in the impreciseness of model and even time-consuming. Fuzzy relational model 
is an alternative that is used in building up the model. Fuzzy relational models are identified by the use 
of an input-output process data and the selection of an appropriate fuzzy model structure.

The process of a continuous stirred tank reactors (CSTR) is one of the process in a 
chemical industry whose characteristic is usually non-linear so that the more effective development 
control is necessary. In the research, the fuzzy relational model is selected as the internal model for an 
internal model controller (IMC). MATLAB program is used to simulate the process and the controller 
in order to investigate the control performance. The controller tests are performed in 2 categories i.e. 
step change in setpoint and step change in disturbance. The simulation results are clearly shown that 
the fuzzy controller can be used to control the process with a higher performance than the conventional 
control. In addition, the model-based controller can be used without using mathematics model both in 
the level control of non-linear flow tank and the temperature control of CSTR which is the more 
difficult process.

To be concluded, the application of the fuzzy model in the control is found profoundly 
impressive to use in the non-linear process particularly whose mathematics model is unable to be 
defined.
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a.) ต ัวแ ป ร ค วบ ค ุม  b.) ต ัว แ ป ร ป ร ับ ................................................................................112

รูปท ี่ 6.4-29 ผ ลการควบค ุมระด ับของของเห ลวภายในถ ังท ี่ม ีการไห ลแบบไม ่เป ็น เช ิง เส ้น  ด ้ว ย ต ัว ค ว บ ค ุม  

F IM C  (H =2) ก รณ ีท ี่ม ีต ัวรบ ก วน  ท ี่ก ารค วบ ค ุมค วามส ูง  75 cm

a.) ต ัวแ ป ร ค วบ ค ุม  b.) ต ัวแปรปร ับ  ................................................................................113

ร ูปท ี่ 6.4-30 ผ ลก ารค วบ ค ุม อ ุณ ห ภ ูม ิข อ งเค ร ื่อ งป ฏ ิก รณ ์แบ บ ถ ังก วน ต ่อ เน ื่อ ง  ด ้วย ต ัวค วบ ค ุม  

พ ีไอด ี ก รณ ีท ี่ม ีต ัวรบ ก วน

a.) ต ัว แ ป ร ค ว บ ค ุม  b.) ต ัวแปรปร ับ  ................................................................................114

ฒ

หน้า



ณ

รูปท ี่ 6.4-31 ผ ลก ารค วบ ค ุม อ ุณ ห ภ ูม ิข อ งเค ร ื่อ งป ฏ ิก รณ ์แบ บ ถ ังก วน ต ่อ เน ื่อ ง  ด ้วย ต ัวค วบ ค ุม  

IM C  (H = ใ) กรณ ีท ี่ม ีต ัวรบ กวน

a.) ต ัวแ ป ร ค วบ ค ุม  b.) ต ัว แ ป ร ป ร ับ ................................................................................ 115

ร ูปท ี่ 6.4-32 ผ ลการค วบ ค ุมอ ุณ ห ภ ูม ิข องเค ร ื่อ งป ฏ ิก รณ ์แบ บ ถ ังกวน ต ่อ เน ื่อ ง  ด ้วย ต ัวค วบ ค ุม  

IM C  (H  = 2) กรณ ี'ท ี่ม ีต ัว 'รบกวน

a.) ต ัว แ ป รค วบ ค ุม  b.) ต ัว แ ป ร ป ร ับ .................................................................................116

ร ูปท ี่ 6.4-33 ผ ลก ารควบค ุมอ ุณ ห ภ ูม ิภ ายใน เค ร ื่อ งปฏ ิกรณ ์แบบถ ังกวน ตอ เน ื่อ ง  ด ้วย ต ัวค วบ ค ุม  

F IM C  (H  = 1) กรณ ีท ี่ม ีต ัวรบ กวน

a.) ต ัวแ ป ร ค วบ ค ุม  b.) ต ัว แ ป ร ป ร ับ .................................................................................117

ร ูปท ี่ 6.4-34 ผ ลก ารควบค ุมอ ุณ ห ภ ูม ิภ ายใน เค ร ื่อ งปฏ ิกรณ ์แบบถ ังกวน ต ่อ เน ื่อ ง  ด ้วย ต ัวค วบ ค ุม  

F IM C  (H = 2) กรณ ีท ี่ม ีต ัวรบ กวน

a.) ต ัวแ ป รค วบ ค ุม  b.) ต ัว แ ป ร ป ร ับ ................................................................................. 118

ร ูป ท ี่ข . !  ร ะบ บ ก า รค ว บ ค ุม แ บ บ !]อ น ก ล ับ  (Feedback C ontro l System ) ............................................................132

รูปท ี่ ข.2 การต อบ สน องข องต ัวค วบ ค ุมแบ บ พ ีไอ  ........................................................................................................ 135

ร ูปท ี่ ข.3 ล ัก ษ ณ ะก ารต อ บ ส น อ งข อ งก ร ะบ วน ก าร ...................................................................................................... 138

หน้า



สารบัญตาราง

ตารางที่ 6.2-1 ตารางแสดงค ่าความผ ิดพ ลาดแบบต ่างๆของโครงสร ้างแบบจำลองความส ัมพ ัน ธ ์ฟ ัช ช ีข อง

กระบวนการไหลของถ ังท ี่ม ีการไหลแบบไม ่เป ็น เช ิงเส ้น  ท ี่ม ีจำนวนฟ ัชช ีเช ็ตอ ้างอ ิงเป ็น  5............... 68

ตารางที่ 6.2-2 ตารางแสดงค ่าความผ ิดพ ลาดแบบต ่างๆ  ของโครงสร ้างแบบจำลองความส ัมพ ันธ ์พ ัชช ี

H (k)=  R 0 H (k - l)  O F i(k - l)  ท ี่จำนวนพ ัชช ีเช ็ตอ ้างอ ิงต ่างๆ............................................................. 68

ตารางที่ 6.2-3 ตารางแสดงค ่าความผ ิดพ ลาดแบบต ่างๆของโครงสร ้างแบบจำลองความส ัมพ ัน ธ ์พ ัช ช ีของ

กระบวน ก ารเค ร ื่อ งปฏ ิกรณ ์ถ ังกวน แบบ ต ่อ เน ื่อ ง  ท ี่ม ีจำนวนพ ัชช ีเช ็ตอ ้างอ ิงเป ็น  5 .........................71

ตารางที่ 6.3-1 ผลการควบค ุมระด ับข องข องเห ลวต ่อการเป ล ี่ยน แป ลงค ่า เป ้าห มาย

แบ บสเต ็พ ใน  (10-15 cm ).................................................................................................................. 76

ตารางที่ 6.3-2 ผลการควบค ุมระด ับข องข องเห ลวต ่อการเป ล ี่ยน แป ลงค ่า เป ้าห มาย

แบ บสเต ็พ ใน  (75-80 cm )..................................................................................................................76

ตารางที่ 6.3-3 ผ ลการควบ ค ุมอ ุณ ห ภ ูม ิข อ งเค ร ื่อ งป ฏ ิก รณ ์ถ ังก วน แบ บ ต ่อ เน ื่อ ง

กรณ ีม ีการเป ล ี่ยน แป ลงค ่า เป ้าห มายแบบสเต ็พ ใน  (350-345).......................................................77

ตารางที่ 6.3-4 ผ ลการควบ ค ุมอ ุณ ห ภ ูม ิข อ งเค ร ื่อ งป ฏ ิก รณ ์ถ ังก วน แบ บ ต ่อ เน ื่อ งก รณ ีม ีก าร เป ล ี่ยน แป ลง

ค ่าเป ้าหมายแบบสเต ็พ ใน  (350 -340 ).............................................................................................  78

ตารางที่ 6.3-5 ผลการควบค ุมระด ับของของเห ลว ก รณ ีท ี่ต ัวรบ ก วน ม ีก ารเป ล ี่ย น แป ลงแบ บ ส เต ็พ

ท ี่ระด ับความส ูง 10 เช น ต ิเม ต ร ......................................................................................................  80

ตารางที่ 6.3-6 ผ ลก ารค วบ ค ุมระด ับ ข องข อ งเห ลวต ่อก รณ ีท ี่ต ัว รบ ก วน ม ีก ารเป ล ี่ยน แ ป ลงแ บ บ แบ บ ส เต ิพ

ท ี่ระด ับความส ูง  75 เชนต ิเมตร ......................................................................................................  80

ตารางที่ 6.3-7 ผลการควบค ุมอ ุณ ห ภ ูม ิข องเคร ื่อ งป ฏ ิก รณ ์ถ ังก วน แ บ บ ต ่อ เน ื่อ งก รณ ีม ีก ารต ัวรบ ก วน

กระบ วน การ ท ี่อ ุณ ห ภ ูม ิ 350 K ...................................................................................................... 81

หน้า

ตารางท่ี 2.2-1 แสดงการนำเสนอค่าความเป็นสมาชิกของเช็ต A ในรูปแบบของตาราง.................................. 9

ตารางท่ี 4.1 ตารางสรุปการประยุกต์ใช้หลักการฟ้ชชีในการควบคุมกระบวนการเคมี.................................. 52

ตารางท่ี 5.2-1 สภาวะในการปฏิบัติการของระบบ เคร่ืองปฏิกรณ์ถังกวนแบบต่อเนื่อง ที่สภาวะคงตัว ............. 64


	ปกภาษาไทย


	ปกภาษาอังกฤษ


	หน้าอนุมัติ


	บทคัดย่อภาษาไทย


	บทคัดย่อภาษาอังกฤษ


	กิตติกรรมประกาศ
	สารบัญ

