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[ In this research, the performance of ten averaging level controllers: the proportional controller, the 
proportional integral controller, the proportional-lag controller, the nonlinear wide-range controller, the limited 
output, change proportional controller, the limited output change proportional-integral controller, the 
limited output change nonlinear proportional-only controller and the limited output change nonlinear
proportionaj-integral controller are evaluated and compared by simulation. This program is written in

■MATLAB program. The six performance criteria used to compare the controllers are 1) the ability to meet
specifications, 2) the ease of tuning, 3) the percentage of overshoot in outlet flow, 4) the ability to reach steady-
state, 5) tluj robustness with respect to noise and 6) the response of load change. This research reports the
performance of each controller according to each performance criteria. Based on the overall performance Icriteria, thej best five averaging level controllers are 1) the limited output change of proportional-integral 
controller, 2) the limited output change of proportional controller, 3) the limited output change of nonlinear 
proportionaj-only controller 4) the limited output change of nonlinear proportional-integral controller, 5) the 
proportionaj-integral/proportional controller, respectively.
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A พืนท่ีหน้าตัดของถัง
C0 ตัวควบคุมขาออก (controller output)
Cp โหมดพีฃาออก (porprotional mode output)
e ความผิดพลาด (error)
eb ช่วงความผิดพลาด (error band width)
F พรานสเฟอร์พีงก็ชนของตัวควบคุมแบบป้อนหนา (Feedforward controller transfer

function)
FT ตัวส่งสัญญาณการไหล (Flow transmitter)
Gc พรานสเฟอร์พีงกชนของตัวควบคุมแบบป้อนกลับ (Feedback controller transfer

fïmtion)
Gl พรานสเฟอร์พีงก์ช้นของตัวแปรโหลด (load variable transfer function)
Gm พรานสเฟอร์พีงก์ชันของตัวแปรปรับค่า (manipulated variable transfer function)
H, h ระดับของเหลว
hT ตัวส่งสัญญาณระดับขาออก (tank-level transmitter output, %)
AH ช่วงของตัวส่งสัญญาณระดับ (level transmitter span)
AHpeak ความแตกต่างของพีกระตับกับค่าเชีทพอยท (peak level deviation from set point)
Hsct ค่าเชีทพอยท์ระดับ (level set point)
Hoffeet ค่าอ็อพเชีทท่ีสภาวะคงตัว (Steady-state level offset)
K แฟคเตอร์ฃองความไม่เชิงเส้น (nonlinearity factor )
Kl ค่าเกนของลูพ
Kc ค่าเกนของตัวควบคุมแบบป้อนกลับ
Kp ค่าเกนของตัวควบคุมแบบป้อนหน้า
Kco ค่าเกนเม่ือความผิดพลาดเปีนศูนย์ของตัวควบคุมแบบช่วงกว้าง

( zero-error gain of wide-range controller )
Kt ค่าเกนของตัวส่งสัญญาณ



ร

Kv ค่าเกนของวาล์ว
LC ตัวควบคมระดับ
LOC ลักษณะจำกัดการเปล่ียนแปลงขาออก
MPH พกระดับของเหลวสูงสุด (maximum peak height)
MRCO อัตราการเปลยนแปลงการไหลขาออกสูงสุด (maximum rate of change in outflow)
Q การไหล
Q, การไหลขาเข้า
AQ, ขนาดของการรบกวนแบบสเต็พในการไหลขาเข้า
Qo การไหลขาออก
Qomax การไหลขาออกสูงสุด
ร ตัวแปรของลาปลาสทรานสฟอร์ม
t เวลา
T ค่าคงท่ีของเวลา ( time constant )
X Qomax/AQ,
V ปริมาตรของลัง
Ç สัมประสิทธิการแดมพ์ (damping coefficient)
P ความหนาแน่นของของเหลว
Th A/Kl
X! เวลารีเช็ท (reset time)
XI0 ค่าคงท่ีเวลาอินทิกรัลเม่ือความผิดพลาดเป็นศูนย์ของตัวควบคุมแบบช่วงกว้าง

(zero-error integral time constant for wide-range controller)
Til ,Ti2 ค่าคงท่ีเวลาอินทิกรัลของตัวควบคุมแบบดีอาร์ไอพี
Tv เวลาทใชในลัง (tank’s hold-up time) = V/ Qomax
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