
 
1 การประชุมวิชาการระดับชาต ิมหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลสุวรรณภูมิ ครั้งท่ี 1 (The 1st RUSNC) 

การควบคุมของเหลวโดยใช้โปรแกรม LabVIEW 

Liquid controller by using LabVIEW Program 
 

ยุทธนา  กันทะพะเยา0

1* และ เฉลิมพล  เรืองพัฒนาวิวัฒน์1 

Yutthana Kanthaphayao1* and Chalermpol Reaungepattnawiwat1 
 

บทคัดย่อ 

 งานวิจัยนีไ้ด้ศึกษาและสร้างระบบควบคุมของเหลวโดยใช้โปรแกรม LabVIEW เพ่ือใช้ประกอบการเรียนการสอนในวิชา

ปฏิบัติการระบบควบคุม เป้าประสงค์เพ่ือศึกษาการออกแบบระบบควบคุมวงรอบปิด ด้วยวิธีการของซิกเลอร์-นิโคลล์ สําหรับหา

ค่าพารามิเตอร์ของตัวควบคุม การทดสอบการทํางานสามารถกําหนดคําสั่งการควบคุมได้บนโปรแกรม LabVIEW รวมถึงมีหน้า

จอแสดงผล เพ่ือตรวจสอบการทํางานของระบบ ผลการทดสอบพบว่าระบบควบคุมท่ีนําเสนอสามารถควบคมุระดบัของเหลวได้ตาม

เง่ือนไขท่ีกําหนด เช่นเม่ือกําหนดคําสัง่ควบคุมระดบัของเหลวแบบ 1 ถังท่ีระดบั 3 นิว้ ด้วยตวัควบคุมแบบพีไอและแบบพีไอดีระบบ

ควบคมุสามารถควบคมุระดบันํา้ให้เข้าสู่สภาวะคงตวัด้วยเวลาเข้าท่ีน้อยกว่า 1 นาที ส่วนกรณีควบคมุของเหลวแบบ 2 ถงั ตวัควบคมุ

สามารถควบคมุระดบันํา้ให้เป็นไปตามเง่ือนไขได้ 

คาํสาํคัญ : การควบคมุของเหลว  โปรแกรม LabVIEW  วิธีการของซิกเลอร์-นิโคลล์ 

 

Abstract 

This paper presents a study and constructionof a liquid level control by using a LabVIEW program. This is used for 

the control system laboratoryeducation. For investigation and design of the closed loop control system purpose, Ziegler-

Nichols technique is used to consider the parameter of the controller. Experiment to investigate, it is performed by setting a 

controlled command on a LabVIEW program and monitoring of the system operating. The experimental results, the 

proposed control system can be controlled the liquid level to tracking with the command. For example, setting a command 

of a one-tank at 3 inch with the PI and PID controller is used to control the system operation. The control system can be 

controlled a liquid level to the steady state with the settling time is less than 1 min. In the case of the two-tank control, the 

control system can be control the liquid level follow the command. 

Keywords : Liquid level system, LabVIEW Program, Ziegler-Nichols technique 

 

บทนํา 

ด้วยเหตท่ีุการเรียนการสอนวิชาระบบควบคมุเนือ้หาสาระมีแต่สมการทางคณิตศาสตร์ เพ่ือให้นกัศกึษาเข้าใจ

เนือ้หาอย่างลึกซึง้ ดงันัน้จึงจําเป็นต้องศึกษาภาคปฏิบติัควบคู่กนัไป กอร์ปกบัชุดทดลองท่ีขายตามท้องตลาดนัน้มี

ราคาแพง ไม่คุ้ มค่ากับการลงทุน เพราะว่าชุดทดลองดังกล่าวตอบโจทย์เนือ้หาทางด้านระบบควบคุมได้ไม่ตรง

ประเดน็นกั ดงันัน้งานวิจยันีจ้ึงเล็งเห็นความสําคญัประเด็นดงักลา่ว จึงทําการศกึษาและสร้างชดุทดลองการควบคมุ

ของเหลวเพ่ือใช้ประกอบการเรียนการสอนทัง้ภาคทฤษฎีและภาคปฏิบติัของวิชาระบบควบคมุ สําหรับการควบคุม
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ของเหลวก็เป็นองค์ประกอบหนึ่งสําหรับกระบวนการผลิตทางด้านอุตสาหกรรม ดังนัน้ชุดทดลองนีจ้ึงเป็นการฝึก

ทกัษะทางด้านระบบควบคมุท่ีเก่ียวข้องกบังานทางด้านอตุสาหกรรมจริง 

การควบคุมของเหลวเป็นองค์ประกอบท่ีสําคัญของกระบวนการผลิตในอุตสาหกรรมหลายประเภท 

ยกตวัอยา่งเช่น อตุสาหกรรมอาหารและยา อตุสาหกรรมสารเคมี อตุสาหกรรมการกลัน่นํา้มนัและปิโตเคมี ได้กลา่วไว้

ในYoungHoon Na Sin Kim Jinsu Kim and Jietae Lee หากกลา่วถงึ สว่นประกอบของระบบควบคมุของเหลว โดย

พืน้ฐานแล้วจะประกอบด้วย ถงัเก็บของเหลว ป๊ัมนํา้ ตวัตรวจจบัสญัญาณป้อนกลบัเพ่ือควบคมุการทํางานของระบบ

ดงัแสดงรายละเอียดในMin Li Xing-wen Chen and Yan Liu.และSandip A. Mehta  JatinKatrodiya and 

BhargavMankad สําหรับการออกแบบระบบควบคุมของเหลวประเด็นหลัก คือ การสร้างแบบจําลองทาง

คณิตศาสตร์และการออกแบบตวัชดเชยค่าความผิดพลาดท่ีเกิดขึน้ในระบบ ในอดีตมีงานวิจัยท่ีเก่ียวข้องกับระบบ

ควบคมุของเหลวดงัได้อธิบายไว้ดงันีช้ชัวาล พรพฒัน์กลุ และธวชัชยั จิตต์สนธ์ิ ได้นําเสนอการควบคมุระดบัและอตัรา

การไหลของนํา้สําหรับการสร้างแบบจําลองทางคณิตศาสตร์ของระบบไม่ได้นํามาออกแบบตัวชดเชยค่าความ

ผิดพลาดของระบบแต่ใช้วิธีการซิกเลอร์-นิโคล (Ziegaler-Nichols)สําหรับการสร้างแบบจําลองทางคณิตศาสตร์ของ

การปฏิสมัพนัธ์แบบ 2 ถงั ท่ีนําเสนอไว้ใน BI Shujiaoand DONG FengและMuhammad Usman Khalid and 

Muhammad Bilal Kadriนัน้การได้มาของแบบจําลองทางคณิตศาสตร์คอ่นข้องยุง่ยากและซบัซ้อน 

ในงานวิจยันีจ้ึงนําเสนอการสร้างระบบควบคมุของเหลวโดยใช้โปรแกรม LabVIEW เพ่ือใช้ประกอบการเรียน

การสอนในวิชาปฏิบติัการระบบควบคมุ สําหรับการหาค่าพารามิเตอร์ของตวัควบคมุ ไม่ต้องหาฟังก์ชนัถ่ายโอนของ

ระบบควบคมุของเหลว แตจ่ะใช้ขัน้ตอนวิธีการของซิกเลอร์-นิโคล ซึง่วิธีการท่ีนําเสนอนีไ้มยุ่ง่ยากและซบัซ้อน 

 

 
 

Figure 1  ระบบควบคมุของแหลว 

 

 
 

Figure 2  แผนภาพบลอ็กระบบควบคมุของเหลว 
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ระบบการควบคุมของเหลวที่นําเสนอ 

ระบบควบคุมของเหลวแสดงดังแผนภาพบล็อกแสดงดังรูปท่ี 1 ระบบท่ีนําเสนอประกอบด้วย ถังบรรจุ

ของเหลวจํานวน 2 ถงั พร้อมถงัพกันํา้ ป๊ัมนํา้ แหล่งจ่ายกําลงัไฟฟ้า และตวัตรวจจบัระดบัของเหลว เพ่ือนําสญัญาณ

ป้อนกลบัไปควบคมุการทํางานของระบบโดยใช้ DAQ เบอร์ NI USB-6008 ซึง่สามารถแปลงสญัญาณแอนะลอ็กเป็น

ดิจิตอล (ADC)ขนาด 8 บิต และ แปลงสญัญาณดิจิตอลเป็นแอนะล็อก (DAC)ขนาด 8 บิต โดยคําสัง่การควบคมุจะ

ใช้โปรแกรม LabVIEWสร้างคําสัง่การควบคมุสําหรับบลอ็กการควบคมุแสดงดงัรูปท่ี 2  

 

การออกแบบตัวชดเชยค่าความผิดพลาดของพลานต์ 

การออกแบบระบบควบคมุวงรอบปิดสําหรับหาค่าพารามิเตอร์ของตวัควบคมุ เพ่ือขจดัค่าความผิดพลาดของ

ระบบ นีคื้ออีกวิธีการหนึง่สําหรับการออกแบบระบบควบคมุวงรอบปิดนัน้คือการใช้ขัน้ตอนวิธีการของซิกเลอร์-นิโคลส์ 

แบบโปรเซสรีแอคชนัเคิร์ฟ โดยMin Li Xing-wen Chen and Yan Liuได้อธิบายไว้สําหรับการหาค่าพารามิเตอร์ของ

ตัวควบคุม เพราะว่าวิธีการดงักล่าวไม่ยุ่งยากและซับซ้อน สําหรับการหาค่าอัตราขยายของตัวควบคุมซึ่งการหา

ค่าพารามิเตอร์สําหรับการปรับแต่งระบบควบคมุโดยวิธีของซิกเลอร์-นิโคลส์(Ziegler-Nichols) ของMin Li Xing-wen 

Chen and Yan Liu นีเ้ป็นวิธีการท่ีง่ายไมซ่บัซ้อนโดยมีรายละเอียดดงันี ้ 

 

 
Figure 3  ผลตอบสนองของกระบวนการมีคา่พุ่งเกินไมเ่กินร้อยละ 25 

 
Figure 4  การหาคา่พารามิเตอร์ของตวัชดเชยด้วยวิธีโปรเซสรีแอคชนัเคิร์ฟ 
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โดยจะพิจารณาจากคณุลกัษณะของกระบวนการหรือผลตอบสนองของกระบวนการโดยการทดลองแสดงดงั

รูปท่ี 3แล้วนําข้อมลูท่ีได้จากการทดลองไปคํานวณหาคา่พารามิเตอร์ของการควบคมุค่าพารามิเตอร์ของการควบคมุท่ี

ได้จากวิธีนีจ้ะให้ผลตอบสนองของกระบวนการมีค่าพุ่งเกิน(Overshoot)ไม่เกินร้อยละ 25 แต่ในบางกระบวนการ

อาจจะต้องปรับคา่พารามิเตอร์เพิ่มเติมอีกเพ่ือให้ได้ผลตอบสนองของกระบวนการตอ่การควบคมุท่ีดีและเหมาะสม 

การหาคา่พารามิเตอร์ของตวัควบคมุแบบพี พีไอ และ พีไอดี ซึง่จะประกอบด้วยค่า pK iT และ dT จะขึน้อยู่กบั

ลักษณะของผลตอบสนองชั่วครู่(Transient Response) ของกระบวนการท่ีถูกควบคุม ซึ่งจะใช้วิธีการหา

ค่าพารามิเตอร์ในงานวิจยันีจ้ะใช้วิธีการของ ซิกเลอร์-นิโคลส์ แบบโปรเซสรีแอคชนัเคิร์ฟ การหาค่าพารามิเตอร์ของ

การควบคมุด้วยวิธีนีจ้ะต้องพิจารณาคณุลกัษณะของกระบวนการด้วยวิธีทดสอบโดยเปล่ียนระบบควบคมุเป็นวงรอบ

เปิด (Open Loop) จากนัน้ป้อนสญัญาณทดสอบเป็นสญัญาณอินพตุแบบขัน้ ผลลพัธ์ท่ีได้รับสญัญาณด้านเอาต์พตุ

แสดงดงัรูปท่ี 4 สําหรับพิจารณาคา่พารามิเตอร์ของตวัควบคมุแตล่ะแบบ 
ในรูปท่ี 4จะพิจารณาคา่คงท่ีได้สองคา่คือคา่เวลาหน่วง (Delay Time, ot ) และคา่คงท่ีทางเวลา (Time 

Constant,τ )ซึง่หาได้โดยการลากเส้นตรงให้สมัผสักบัจดุท่ีมีความชนัสงูสดุและจะได้เส้นตรงนีต้ดักบัแกนเวลาและแกน

เอาต์พตุจากวิธีโปรเซสรีแอคชนัเคิร์ฟสามารถคํานวณหาคา่พารามิเตอร์ของตวัชดเชยแต่ละชนิดได้ตามตารางท่ี 1 

 

Table 1 การหาคา่พารามิเตอร์ของตวัควบคมุแต่ละแบบ 

ตวัควบคมุ PK  (s)iT  (s)dT  

แบบพี 
ot
τ

 - - 

แบบพีไอ 0.9
ot
τ

 0.3
ot

 - 

แบบพีไอดี 1.2
ot
τ

 2 ot  0.5 ot  
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Figure 5  ระบบควบคมุของเหลวโดยใช้โปรแกรม LabVIEW 

 

 
 

Figure 6  การหาคา่พารามิเตอร์ตวัควบคมุท่ีระดบันํา้ 3 นิว้ 
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ผลการศกึษา 

การทดสอบการทํางานของระบบต้นแบบจะทดสอบการควบคมุของเหลวแบบ 1 ถงั ท่ีระดบั 3 นิว้ และ แบบ 2 

ถงั ควบคมุท่ีระดบั 1 นิว้ ระบบการควบคมุของเหลวท่ีได้จดัสร้างแสดงดงัรูปท่ี 5 และรายละเอียดผลการทดสอบการ

ควบคมุของเหลวแสดงดงัตอ่ไปนี ้

1. การควบคมุของเหลวแบบ 1 ถงั ท่ีระดบั 3 นิว้ 

จากรูปท่ี 6 ท่ีระดบัของเหลว 3 นิว้ ทําการทดสอบตามขัน้ตอนวิธีการของซิกเลอร์-นิโคลส์ แบบโปรเซสรีแอคชนัเคิร์ฟ 

จากรูปสามารถอ่านค่าเวลาหน่วง ot ได้เท่ากบั 2.4 s และค่าคงท่ีทางเวลาτ ได้เท่ากบั 31.08 s ข้อมลูท่ีแสดงการ

คํานวณหาคา่พารามิเตอร์ท่ีแสดงดงัตารางท่ี 1 สามารถคํานวณหาคา่พารามิเตอร์ของตวัควบคมุแสดงรายละเอียดดงั

ตารางท่ี 2 และผลทดสอบการชดเชยค่าความผิดพลาดของตวัควบคมุแต่ละแบบแสดงดงัรูปท่ี 7 ถึง 10 และสามารถ

สรุปผลการทดลองได้ดงัตารางท่ี 3 

 

Table 2 คา่พารามิเตอร์ตวัควบคมุของเหลวแบบ 1 ถงั ระดบั 3 นิว้ 

ตวัควบคมุ pK  iT  dT  

แบบพี 12.95 - - 

แบบพีไอ 11.655 0.133 - 

แบบพีไอดี 15.54 0.08 0.02 

 

 
 

                  (ก) ช่วงเวลาเข้าสูส่ภาวะคงตวั                                      (ข) การทํางานในสภาวะผลการตอบสนองชัว่ครู่ 

Figure 7  การควบคมุของเหลว 1 ถงั โดยใช้ตวัควบคมุแบบพี 

= 35.4 ssT

= 0.4VsU

=1VdU
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                     (ก) ช่วงเวลาเข้าสูส่ภาวะคงตวั                                  (ข) การทํางานในสภาวะผลการตอบสนองชัว่ครู่ 

Figure 8  การควบคมุของเหลว 1 ถงั โดยใช้ตวัควบคมุแบบพีไอ 

 
 

                  (ก) ช่วงเวลาเข้าสูส่ภาวะคงตวั                                      (ข) การทํางานในสภาวะผลการตอบสนองชัว่ครู่ 

Figure 9  การควบคมุของเหลว 1 ถงั โดยใช้ตวัควบคมุแบบพีดี 

 
              (ก) ช่วงเวลาเข้าสูส่ภาวะคงตวั                                      (ข) การทํางานในสภาวะผลการตอบสนองชัว่ครู่ 

Figure 10  การควบคมุของเหลว 1 ถงั โดยใช้ตวัควบคมุแบบพีไอดี 

= 34.04 ssT

= 0.4VsU

= 0.9VdU

= 35.76 ssT

= 0.68VsU

=1VdU

= 33.552 ssT

= 0.3VsU

= 0.8VdU
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Table 3  ผลการทดสอบการควบคมุของเหลวแบบ 1 ถงั ระดบั 3 นิว้ 

ตวัควบคมุ 

การทํางานในช่วงเวลา

เข้าสูส่ภาวะคงตวั 

การทํางานในสภาวะ

การตอบสนองชัว่ครู่ 

(s)sT  (V)sU  (s)doT  (V)dU  

แบบพี 35.4 0.4 30 1 

แบบพีไอ 34.04 0.4 30 0.9 

แบบพีดี 35.76 0.68 30 1 

แบบพีไอดี 33.552 0.3 30 0.8 

 

จากตารางท่ี 3 เม่ือกําหนดให้ sT คือ ช่วงเวลาท่ีเข้าสูส่ภาวะคงตวั sU คือ คา่ความผิดพลาดของการควบคมุใน

สภาวะคงตวั doT คือ ช่วงเวลาเข้าสูส่ภาวะคงตวัเม่ือมีการตอบสนองชัว่ครู่ ด้วยการปลอ่ยนํา้ทิง้ออกจากถงั และ dU คือ 

ค่าความผิดพลาดของการควบคมุในสภาวะการตอบสนองชัว่ครู่ สําหรับตวัตรวจจบัระดบันํา้ 1 V จะเท่ากบัระดบันํา้

สงู 1 นิว้ จากผลการทดสอบในตารางท่ี 3 จะเห็นได้ว่าค่าพารามิเตอร์ท่ีได้รับจากการออกแบบสามารถนํามาควบคมุ

การทํางานของระบบควบคมุของเหลวได้ จากผลการทดสอบจะพบว่าตวัควบคมุแบบพีไอดี สามารถควบคมุระดบั

ของเหลวได้เร็วท่ีสดุโดยใช้เวลาเข้าสู่สภาวะคงตวั 33.552 s และมีค่าความผิดพลาดเพียง 0.3 V (0.3 นิว้) และ

เช่นเดียวกันเม่ือจําลองให้ระบบทํางานในสภาวะผลการตอบสนองชั่วครู่ โดยการเปิดนํา้ทิง้แล้วปิดจะเห็นได้ว่าตวั

ควบคมุแบบพีไอดีสามารถควบคมุให้ระบบควบคมุของเหลวให้สูเ่ป้าหมายเดิมโดยใช้เวลาเข้าท่ีเพียง 30 s 

 
Figure 7  การหาคา่พารามิเตอร์ท่ีระดบันํา้ 1 นิว้ การควบคมุของเหลวแบบ2 ถงั 

 

2. การควบคมุของเหลวแบบ 2 ถงั ท่ีระดบั 1 นิว้ 

การหาค่าพารามิเตอร์ของตวัควบคมุท่ีระดบันํา้ 1 นิว้ แสดงดงัรูปท่ี 11 อ่านค่าเวลาหน่วง ot ได้ค่าเท่ากบั 4.52 sและ

ค่าเวลาคงท่ี τ  ได้ค่าเท่ากับ 41.28 วินาที ดังนัน้สามารถคํานวณหาค่าพารามิเตอร์ของตัวควบคุมแต่ละแบบได้ 

ดงัตารางท่ี 4 และผลการทดสอบของการควบคมุเม่ือใช้ตวัชดเชยแต่ละแบบแสดงผลการทดสอบดงัรูปท่ี 12 ถึง 16 

สามารถสรุปได้ดังตารางท่ี 5 โดยหลักการแล้วระบบควบคุมของเหลวแบบ 1 ถัง เม่ือสร้างแบบจําลองทาง

คณิตศาสตร์แล้วจะเป็นระบบอนัดับท่ีหนึ่งแต่เม่ือนํามาต่อแบบคาสเกดกันแล้ว (การควบคุมของเหลวแบบ 2 ถัง) 

ระบบควบคุมจึงกลายเป็นระบบอันดับสอง สําหรับการใช้ตัวควบคุมแบบพีสามารถควบคุมให้ของเหลวเข้าสู่

 

0

0.5

1

1.5

2

2.5

3

0.
00

2.
33

4.
73

7.
13

9.
53

11
.9

3
14

.3
3

16
.7

3
19

.1
3

21
.5

3
23

.9
3

26
.3

3
28

.7
3

31
.1

3
33

.5
3

35
.9

3
38

.3
3

40
.7

3
43

.1
3

45
.5

3
47

.9
3

50
.3

3
52

.7
3

55
.1

3
57

.5
3

59
.9

3
62

.3
3

Vo
lta

ge
 (V

)

TIme (s)

 Setpoint

 Voltage

 

 = 4.52 s 
 = 41.28 s 

 

 
   

 

 
 



 
9 การประชุมวิชาการระดับชาต ิมหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลสุวรรณภูมิ ครั้งท่ี 1 (The 1st RUSNC) 

เป้าหมายโดยใช้เวลา 53.52 sและในสภาวะผลการตอบสนองชัว่ครู่ตวัควบคมุสามารถควบคมุระดบัของเหลวให้เข้าสู่

เป้าหมายโดยใช้เวลาประมาณ 30 s 

 

 
 

(ก) ช่วงเวลาเข้าสูส่ภาวะคงตวั                                      (ข) การทํางานในสภาวะผลการตอบสนองชัว่ครู่ 

Figure 12  การควบคมุของเหลว 2 ถงั โดยใช้ตวัควบคมุแบบพี 

 

 
                      (ก) ช่วงเวลาเข้าสูส่ภาวะคงตวั                                  (ข) การทํางานในสภาวะผลการตอบสนองชัว่ครู่ 

Figure 13  การควบคมุของเหลว 2 ถงั โดยใช้ตวัควบคมุแบบพีไอ 

= 53.52 ssT

= 0.5VsU

=1VdU

= 57.12 ssT

= 0.42VsU

= 0.9VdU
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                      (ก) ช่วงเวลาเข้าสูส่ภาวะคงตวั                                  (ข) การทํางานในสภาวะผลการตอบสนองชัว่ครู่ 

Figure 14  การควบคมุของเหลว 2 ถงั โดยใช้ตวัควบคมุแบบพีดี 

 

 
                (ก) ช่วงเวลาเข้าสูส่ภาวะคงตวั                                        (ข) การทํางานในสภาวะผลการตอบสนองชัว่ครู่ 

Figure 15  การควบคมุของเหลว 2 ถงั โดยใช้ตวัควบคมุแบบพีไอดี 

 

Table 4 คา่พารามิเตอร์ตวัควบคมุของเหลวแบบ 2 ถงั ระดบั 1 นิว้ 

ตวัควบคมุ pK  iT  dT  

แบบพี 9.132 - - 

แบบพีไอ 8.219 0.251 - 

แบบพีไอดี 10.959 0.150 0.038 

 

Table 5 ผลการทดสอบการควบคมุของเหลวแบบ 2 ถงั ระดบั 1 นิว้ 

ตวัควบคมุ 

การทํางานในช่วงเวลา

เข้าสูส่ภาวะคงตวั 

การทํางานในสภาวะ

การตอบสนองชัว่ครู่ 

(s)sT  (V)sU  (s)doT  (V)dU  

แบบพี 53.52 0.5 30 1 

แบบพีไอ 57.12 0.42 30 0.9 

แบบพีดี 60.12 0.4 30 0.75 

แบบพีไอดี 55.31 0.58 30 0.82 

= 60.12 ssT

= 0.4VsU

= 0.75VdU

= 55.31 ssT

= 0.58VsU

= 0.82VdU
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อภปิรายผล 

จากผลการทดสอบจะเหน็ได้วา่เวลาเข้าท่ีคอ่นข้างช้าและยงัมีค่าความผิดพลาดโดยเฉพาะการควบคมุของเหลว

แบบ 2 ถงั ดงันัน้ในงานวิจยัในอนาคตควรจะเลือกตวัตรวจจบัของเหลวท่ีมีความแม่นยํา ซึ่งในงานวิจยันีใ้ช้ตวัตรวจจบั

ระดบันํา้รุ่น EL-PWLS039XX-VPXXX อาศยัหลกัการเปล่ียนความดนันํา้ให้ออกมาในรูปแบบแรงดนัเซนเซอร์วดัความ

ดันท่ีสามารถวัดความดันตัง้แต่ 0 กิโลบาร์ ถึง 3.29 กิโลบาร์ และระดับนํา้ท่ี 0 เซนติเมตร ถึง 39 เซนติเมตร ความ

ละเอียดท่ี 1 มิลลเิมตร ใช้แรงดนัท่ี 4.75 V ถงึ 5.25 V ซึง่ให้แรงดนัเอาต์พตุท่ีได้ระหว่าง 0.5 V ถงึ 4.5 V 

 

สรุป 

จากผลการทดสอบการควบคุมของเหลวทัง้แบบ 1 ถัง และ 2 ถังจะพบว่าตัวพารามิเตอร์ของตัวควบคุมท่ี

ออกแบบด้วยวิธีการของ ซิกเลอร์-นิโคลส์ แบบโปรเซสรีแอคชนัเคิร์ฟสามารถนําค่าพารามิเตอร์มาป้อนเข้าไปในตวั

ควบคมุแต่ละแบบ เพ่ือควบคมุระดบัของเหลวให้เป็นไปตามเง่ือนไขท่ีกําหนดได้ ดงันัน้ผลงานวิจยัท่ีได้จดัทําขึน้จึง

สามารถนําไปใช้กบัการเรียนการสอนวิชาปฏิบติัระบบควบคมุ โดยใช้เป็นชดุสาธิตการออกแบบระบบควบคมุวงรอบ

ปิด ผลท่ีได้นกัศกึษาสามารถเข้าใจเนือ้หาสาระในการเรียนรู้กระบวนการของระบบควบคมุท่ีได้ 
 

คาํขอบคุณ 

ขอขอบคณุสถาบนัวิจยัและพฒันาท่ีให้ทนุอดุหนนุการทําวิจยั และนายเทอดศกัด์ิ รุ่งรังษี และ นายกมล บวั

ลอย ท่ีช่วยประกอบชดุทดสอบ 
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