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ค ำ อ ธ ิบ า ย ส ัญ ล ัก ษ ณ ์

A .  B ฟ ้ชซ ีเช ็ต/! และ B
R ด่าความเป็น'สมาชิก
ร. น. X. Y. C เอกภพ .ร'. บ. X. Y. C
X. V. Z ต ัวแปรคร ิสพ ์X , V. Z

R ความสัมพันธ์ฟ ิชชี R
A l ช่วงเวลาการเก็บข้อมูล
K,, เกนกระบวนการ
Kc เกนสัดส่วน
Tl ด่าคงที่เวลาอินทีกรัล
To ด่าคงที่เวลาอนุพันธ์
CO ด่าเอาท์พุทของตัวควบคุม
PV ด่าตัวแปรกระบวนการ
SP ด่าเช ็ทพอยท์

e ความผิดพลาด

c e การเปลี่ยนแปลงของความผิดพลาด
AV ตัวแปรช่วย
FLC ตัวควบคุมแบบพีชชีลอจิก
PID ต ัวค วบ คุมแ บ บ พีไอดี
Gain Sch PID ตัวค!วบคุนพี,ไอดีแบเมกำใ!บเตเกาฒ่1าฝ่ ffsétu PID

.ร; แฟคเตอรก์ารสเกลของตัวแปร e

.รพั แฟคเตอรก์ารสเกลของต ัวแปร c e

S a ,1 แฟคเตอร์การสเกล'ของต ัวแปร A l l

Uk สัญญาณเอาท์พุทจากตัวควบคุม

)'k ตัวแปรควบคุม (Controlled variable)
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