
บ'ทนำ

1 .1  ด วาม เน อ งด ัน

ระบบควบคุมในงานอุคสำหกรรมในยุคดันๆ เปีนการควบคุมแบบ1ส่มอ (Manual
C on tro l) โดยอาลัยพักงานทำหน้าที่ตรวจวัด คำนวณ และปรับระบบ การควบคุมแบบ'ใส่มอ
ถูกจำกัดด้วยขดความสำมารถอองมm a  โดยเฉนาะอย่างยงในส่วนที่เกยวกับความเรึ๋ว ความ 
แม่นย่าในการคำนวณ และความน่าเสือถอได้ ต่อมาราวปี ค ล ั.1934 ได้มีการนำเอาตัวควบคุม 
แบบระบบลม (Pneum atic C o n tr o lle r )  มาทำหน้าที่แทนพักงาน โ 13 ทำให้ระบบควบคุม 
มีประส่ฑฮิกานดอน แต่อย่างไรก็ตามตัวควบคุมแบบระบบลมมีขัอเสืยส่าคัณูที่ความแม่นย่าในการ
คำนวณและการติดตั้ง ราวปี ค ส ํ.1960 ตัวควบคุมแบบอนาลอค (A nalog C o n tr o lle r )  ส่ง 
กายในประกอบด้วยวงจรอเลีคทรอ14คสื ถูกนำมาทดลองใส่งาน โ11 ราวปี กสํ. 1970 ตัวควบ 
คุมใหม่ๆที่ติดตั้งในโรงงาใ4อุตสำหกรรม เ ปีนแบบอนาลอด เปีนส่วนใหญ่ โ 11

ต ัวควบค ุมท ั้งแบบระบบลมและแบบอนาลอค ม ีข ีด ค วาม ส ำม ารถ ใน ก ารค ำน วณ จ ำก ัด  คือ 
ส ำม ารถท ำการควบ ค ุม แบ บ  PID  ล ูป เด ย ว เท ำน ั้น  ในระบบควบค ุมทางอ ุดสำหกรรมม ักจะด ัองท ำ 
การคำน วณ อย ่างอน ป ระกอบ  เส ืน  ก าร ถ อ ด ร าก ก าล ัง ส ํฮ ง  การปรับลัร]ภ)าณใหัดวามลัมน ัใ4ธ เป ีน  
แ บ บ เส ่ง เส ื!4ต รง  (L in e a r iz a t io n )  เป ีนตัน ใน ระบ บควบ ค ุม ท างอ ุตสำห กรรม ท ี่ใส ่ต ัวควบ ค ุม  
ท ั้งส ํองแบ บ ด ังกล ่าว  จ ะต ้อ ง เน ม อ ุป ก รณ เน อ ท ำก ารค ำน ว ณ ป ระก อ บ เข ้าไป อ ก

ปีจจุบันได้มีการนำเอาตัวควบคุมเส่งเลข ( D ig i t a l  C o n tr o lle r )  ส ่งภายใน
ประกอบด้วยไมโครโปรเชสํเส ํอรเ ปีนส่วนส์าคัญมาใส่งาน ตัวควบคุม เส ่ง เ ลปีมีขีดความสำมารถ 
สํงกล่าวคือ ตัวควบคุมเส่งเลขหนงตัวสำมารถทำการควบคุม PID ได้หนงหรอสํองลูป และยัง
สำมารถทำการคำนวณประกอบได้อกด้วย [ 2 , ร, 41 นอกจากนั14ตัวควบคุมเส่งเลขยังสำมารถ 
ทำการควบคุมที่ตัวควบคุมสํองแบบแรกไม่สำมารถทำได้ คือ F eed b a ck -feed fo rw a rd  , PID 
w ith  deadtim e com p en sation  ฯลฯ
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สวดวบคุม เส ิง เลปิ เ นินไมโดรดอมพัว เ ตอร้ปีนาด เ สิกท่ออกแบบเ ฉพาะ (S p e c ia l
purpose m icrocom puter) ส่าหรับงานควบคุม ส่วนฮาร์ดแวร์และชอ,ฝแวร์ฑออกแบบจะมิ
เฉนาะส่วนจำเนินส่าหรับงานควบคุม เท่านั้น เนื่ฮความน่า เสิอถอได้ปีองระบบ (System
R e l i a b i l i t y )  และความเร ็ว

งานวิทยานิพนฮนจะท่าการวิจัย เพอออกแบบและสํรัางตัวควบคฐนสิงIลปี!/นิดโปร
แกรมได้ โด ฮใส ิไม โค รโป รเ,!/ส ํเส ํอร์mทด 16 บิฑ มิกัญญาณปีาเปีาเนินแบบอนาลอด แรงดัน 
มาตรฐาน 1-5  Vdc 5 จุด และแบบดิจิตอล 3 จุด กัญญาณปีาออกเนินแบบอนาลอคแบ่งเนิน
ก ัญ ญาณกระแสํมาตรฐาน 4 - 2 0  mAdc 1 จุด และกัญญาณแรงตัน 1 -5  Vdc 2 จุด และแบบดิจิ 
ตอลจำนวน 3 จุด มิคำส่ง'ในโทรคำนวณคณิตสาร!ดร, ทางดรรก ( L o g ic a l ) ,  คำส่ง'พนฐาน 
การควบคุม และคำกังควบคุมแนบ PID เดรองทออกแบบและสํรัางได้นำไปทดลองควบคุม
โปรเสิสํจริงสิงสำมารถควบคุมได้ดี การนำเสํนอวิทยานินนฮนจะเสํนอเนินบท โดยจะกล่าวถง 
แนวความคิดในการออกแบบฮาร์ดแวร์และร/อ'พท่แวร์ ราฮละเอียดการออกแบบฮาร์ดแวร์และ
ข,อปท่แวร์ การสํรัางและการฑดสํอบตัวควบคุมเสิงเลปีกับระบบจำลองทางอุดสำหกรรมปีองการ 
ไหล ระดับ และอุณหภูมิ

1 . 2  วัตถ ุป?ะสํงคการว ิจ ัย

1 . เน ิอ อ อ ก แบ บ แล ะส ํร ้างต ัวค วบ ค ุม เส ิง เล ป ็ส ่าห ร ับ งาน ค วบ ค ุม ท างอ ุด ส ำห ก รรม  
แบบ ต ่อ เน ื่อง

2 .  เน ื่อ เป ีา ใจ ค ว าม ร ัน ืน ฐ าน ส ่าห ร ับ ก าร ผ ล ต ต ัว ค ว บ ค ุม เส ิง เล ป ีเส ิง ก าร ค ้า ใน อ น าค ต

1 .3  ปีลบเปีตการวิจัย

1. สํร้างเครองควบคุมทางอุดสำหกรรมแบบต่อเนื่อง มิกัญญาณขาเช้าประกอบด้วย 
กัญญาณอนาลอต 1-5  Vdc 5 จุด และกัญญาณดิจิตอลจำนวน 3 จุด ปีนาด 24 Vdc 10 mAdc 
กัญญาณปีาออกประกอบด้วยสืญญาณอนาลอด 3 จุด โดยแบ่งเนินกัญญาณกระแสํ 4 -2 0  mAdc 1 
จด กับกัญญาณแรงดันไฝฟ้า 1-5 Vdc 2 จุด และกัญญาณดิจิตอลจำนวน 3 จุด ปีนาด 30 vdc
0 .1  Adc

2 . พัฒนาโปรแกรมฟ้งกสินพนฐานฑใสิในงานควบคุมทางอุดสำหกรรมแบบต่อเนือง
3. ทดลองการควบคุมกับระบบจำลองทางอุดสำหกรรม
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1 .4  ธ้ันคอนการวิจ้อ

1. สืกษาวิธการคำนวณแระการควบคุมที่เหมาะสํมเนอนำมาใรในการพัฒนาโปรแกรม 
ส์าหรับตัวควบคุม

2. ออกแบบและสํร้างตัวควบคุม
3. พัฒนาโปรแกรมเน่ือใ!?ในตัวควบคุม
4. ทดสํอบการควบคุมกับระบบจำลองทางอุดสำหกรรม
5. เร ียบเรือง นมนํและแก้ไปีเอกสำรวทยานินนฮ

1 .5  ประโยชนํที่คาคว่าวะไค้รับ

1. ไค้ตัวควบคุมเสิงเลปีใ?งสำมารถพัฒนาไปใ!?ในงานทางอุดสำหกรรมแบบต่อเนองไค้
2. ได้แนวทางในการพัฒนาเนอท่ีจะสํร้างตัวควบคุมท่ีมีประสิฑธภานและความสำมารถท่ี 

ใ?น3อ1ฌากปีน
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