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บทคัดย่อ 
 เซอร์โวมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงถูกน ามาใช้อย่างกว้างขวางในงานอุตสาหกรรมหลายประเภท เช่น
หุ่นยนต์และสายพานล าเลียง ตัวควบคุมที่ใช้กันมากที่สุดในสาขาอุตสาหกรรมคือตัวควบคุมแบบพีไอดี  ในบทความ
นี้บทบาทของตัวควบคุมแบบฟัซซี่ลอจิกเพื่อควบคุมความเร็วของเซอร์โวมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง ซึ่งจะท าให้
เอาท์พุตมีเสถียรภาพมากขึ้นเมื่อเทียบกับตัวควบคุมแบบพีไอดี  ถึงแม้ว่าตัวควบคุมแบบพีไอดีจะปรับปรุงทั้ง
คุณสมบัติในสภาวะช่ัวครู่และสภาวะคงตัวอีกทั้งยังลดเวลาช่วงขอบขาขึ้นและลดค่าผิดพลาดในสภาวะคงตัว  แต่ก็มี
ข้อจ ากัดในการปรับพารามิเตอร์และคุณสมบัติการควบคุมที่ ไม่น่าพอใจ  ผลการจ าลองการท างานแสดงให้เห็นว่า
ผลตอบสนองทางพลวัตของระบบต่อสัญญาณแบบข้ันบันไดที่ใช้ตัวควบคุมแบบฟัซซี่ลอจิกมีผลตอบสนองที่ดีกว่าตัว
ควบคุมแบบพีไอดีทั้งในขณะเริ่มเดินของเซอร์โวมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงในสภาวะไม่มีโหลดและในสภาวะที่มีการ
เปลี่ยนแปลงโหลด 
 
ค าส าคัญ: ตัวควบคุมแบบฟัซซี่ลอจิก, การควบคุมความเร็วแบบวงปิด, เซอร์โวมอเตอรไ์ฟฟ้ากระแสตรง 
 

ABSTRACT 
 DC servo motor is widely used in many industrial applications like robotics and conveyor. 
The most commonly used controller in the industrial field is the proportional integral derivative 
controller (PID). In this paper, the role of a fuzzy logic controller to control the speed of dc servo 
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motor is carried out which gives more stable output as compared to a PID controller. Though a PID 
controller improves both transients and steady-state response characteristics with reduced rise 
time and steady-state error, yet it has limitations of tuning its parameters and unsatisfactory control 
characteristics. The simulation results show that the dynamic response of the step signal system 
using a fuzzy logic controller has better response than a PID controller for both at the start of dc 
servo motor in no-load and load-changing conditions. 
Keywords: Fuzzy Logic Controller, Closed-loop Speed Control, DC Servo Motor 

 
1. บทน า 

 สถานการณ์ในโลกปัจจุบันเป็นยุคท่ีก้าวล้ าทางเทคโนโลยีท าให้เกิดนวัตกรรมที่มีขนาดเลก็  ซึ่งนวัตกรรม
เหล่านี้จ าเป็นต้องอาศัยเครื่องมือที่มีความเที่ยงตรง และมีความแม่นย าในการผลิตเป็นอย่างมาก ส่งผลให้เทคโนโลยี
ด้านการควบคุมมีความก้าวหน้า อาทิ เช่น เทคโนโลยีด้านการควบคุมความเร็ว  เทคโนโลยีด้านการควบคุมต าแหน่ง 
และเทคโนโลยีด้านการตรวจวัด เป็นต้น ซึ่งระบบอัตโนมัติเป็นเรื่องธรรมดาในชีวิตประจ าวันสามารถพบได้ในเกือบ
ทุกอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์และเครื่องใช้ไฟฟ้าที่ใช้ทุกวัน โดยเริ่มจากระบบปรับอากาศและระบบประตูอัตโนมัติไป
จนถึงเทคโนโลยีขั้นสูงเช่นแขนหุ่นยนต์และสายการผลิต การพัฒนามอเตอร์ขับเคลื่อนสมรรถนะสูงนั้นมีความส าคัญ
อย่างมากในอุตสาหกรรมเช่นเดียวกับการใช้งานอื่นๆ เช่น รถไฟฟ้าและหุ่นยนต์ เซอร์โวมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง
เป็นหนึ่งในองค์ประกอบหลักของระบบอัตโนมัติ  โดยทั่วไประบบขับเคลื่อนมอเตอร์ประสิทธิภาพสูงจะต้องมีการ
ติดตามค าสั่งความเร็วแบบพลวัตที่ดีและโหลดควบคุมการตอบสนองต่อการปฏิบัติงาน 
 ในการใช้งานเหล่านี้ควรควบคุมมอเตอร์อย่างแม่นย าเพื่อให้ได้ประสิทธิภาพตามที่ต้องการ การควบคุม
ความเร็วรอบเซอร์โวมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงมีความจ าเป็นอย่างยิ่ง ระบบควบคุมจึงมีความส าคัญอย่างมาก โดยตัว
ควบคุมแบบป้อนกลับแบบพีไอดีเป็นที่นิยมใช้งาน ซึ่งการออกแบบให้เหมาะสมกับการควบคุมในงานแต่ละประเภท 
เพื่อสามารถควบคุมความเร็วรอบของเซอร์โวมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงได้อย่างแม่นยาทั้งในขณะที่ไม่มีภาระและมี
ภาระ  ดังนั้นบทความนี้จึงได้น าเสนอตัวควบคุมแบบฟัซซี่ลอจิกเพื่อควบคุมความเร็วของเซอร์โวมอเตอร์ไฟฟ้า
กระแสตรง ผู้วิจัยได้สร้างแบบจ าลองระบบควบคุมความเร็วรอบของเซอร์โวมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงด้วยตัวควบคุม
แบบพีไอดีและฟัซซี่ลอจิกโดยใช้โปรแกรมแม็ตแลบซีมูลิงค์ เพื่อเปรียบเทียบผลตอบสนองของระบบควบคุมที่ใช้ตัว
ควบคุมแบบพีไอดีและฟัซซี่ลอจิกทั้งขณะเริ่มเดินในสภาวะไม่มีโหลดและในสภาวะที่มีการเปลี่ยนแปลงโหลด 
 

2. วัตถุประสงค์ของการวิจัย 
 
 เพื่อศึกษาวิเคราะห์ผลทางพลวัตและเปรียบเทียบผลตอบสนองของระบบควบคุมความเร็วรอบของเซอร์
โวมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงที่ใช้ตัวควบคุมแบบพีไอดีและฟัซซี่ลอจิก 
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3. การทบทวนวรรณกรรมและทฤษฎีที่เกี่ยวข้อง 
3.1 การทบทวนวรรณกรรม 
 ตัวควบคุมที่ใช้ในการควบคุมความเร็วของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงเพื่อด าเนินงานท่ีหลากหลายอย่างใด
อย่างหนึ่ง ในการออกแบบตัวควบคุมแบบพีไอผ่านอัลกอริธึมทางพันธุกรรม (GA)  โดย GA ใช้กับฟังก์ชันส าหรับการ
ระบุพารามิเตอร์ของแบบ จ าลองและส าหรับการค้นหาค่าตวัควบคุมแบบพีไอที่เหมาะสมที่สุด [1]  ผลการตอบสนอง
ของเอาต์พุตที่ใช้ตัวควบคุม Fuzzy-PID แบบปรับได้ มีคุณลักษณะที่ดีทั้งการวิเคราะห์โดเมนช่ัวคราวและความถี่ [2] 
ผลการตอบสนองของเอาต์พุตที่ใช้ตัวควบคุมแบบฟัซซี่ลอจกิจะมีประสทิธิภาพที่ดีกว่าตัวควบคุมแบบพีไอด ี[3]  ซึ่งท่ี
นิยมใช้งานกันจะใช้ตัวควบคุมแบบพีไอ พีไอดี ฟัซซี่ลอจิก หรือ แบบไฮบริด อาทิเช่น : Fuzzy-Neural Networks, 
Fuzzy -Genetic Algorithm, Fuzzy-Ant Colony เป็นต้น [4] ปัญหาส าคัญในการใช้อัลกอริธึมการควบคุมแบบ
ธรรมดา (PI, PD, PID) ในตัวควบคุมความเร็วคือผลกระทบของการไม่เป็นเชิงเส้นในมอเตอร์ ไฟฟ้ากระแสตรง  ตัว
ควบคุมแบบฟัซซี่ลอจิกได้รับการพัฒนาให้เป็นส่วนเสริมกับกลยุทธ์การควบคุมแบบดั้งเดิมในด้านวิศวกรรมต่างๆ ซึ่ง
แตกต่างจากการควบคุม  การออกแบบตัวควบคุมแบบฟัซซี่ลอจิกไม่จ าเป็นต้องมีความรู้ที่แม่นย าของรูปแบบระบบ 
[5]  โดยทั่วไปตัวควบคุมแบบฟัซซี่ลอจิก จะให้ตัวควบคุมที่ไม่ใช่เชิงเส้นที่มีความสามารถในการด าเนินการควบคุมที่
ไม่ใช่เชิงเส้นท่ีซับซ้อนแม้ส าหรับระบบไม่เชิงเส้นท่ีไม่แน่นอน  ตัวควบคุมแบบฟัซซี่ลอจิกเป็นหนึ่งในแอพพลิเคช่ันท่ี
ต้องการมากที่สุดของทฤษฎีเซตฟัซซี  ซึ่งถูกน าไปใช้ในความพยายามในการควบคุมระบบที่ยากต่อการสร้าง
แบบจ าลอง [6] 
3.2 ทฤษฏีที่เกี่ยวข้อง 
 มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงอาจถูกควบคุมโดยการเปลี่ยนแปลงแรงดันไฟฟ้าอินพุตหรือโดยการเปลี่ยน
กระแสอินพุต ซึ่งในบทความนี้เลือกใช้เซอร์โวมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง  เนื่องจากประสิทธิภาพทางไฟฟ้าและทางกล
ที่ดีเมื่อเทียบกับแบบอื่นๆ ของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง  โดยแบบจ าลองทางคณิตศาสตร์จะใช้การควบคุมแบบอาร์
เมเจอร์ [7] ดังแสดงในภาพที่ 1  
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ภาพที่ 1 วงจรสมมูลของเซอรโ์วมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 
 

จากภาพท่ี 1 สามารถเขียนสมการเชิงอนุพันธ์ของวงจรไฟฟ้าในส่วนของอาร์เมเจอรไ์ด้ ดังนี ้
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สมการแรงบิดคือ 
 

 ( )
( )  ( )m

m m

Jd t
T t B t

dt


                (2) 

 
แรงบิดทีม่อเตอร์จะแปรผันตามกบักระแสอาร์เมเจอร์และกระแสฟลิด์ ซึ่งเขียนสมการไดเ้ป็น 
 
 ( )  m f f aT t K i i              (3) 
 
เมื่อ Kf 

 เป็นค่าคงท่ี  ในการควบคุมมอเตอรไ์ฟฟ้ากระแสตรงแบบควบคุมอาร์เมเจอร์ จะให้กระแสฟิลด์คงท่ี ดังนั้น
แรงบิดทีม่อเตอร์จะเขยีนสมการได้เป็น 
 ( )  m T aT t K i              (4) 
 
เมื่อ  KT 

 = Kf.if  เป็นค่าคงท่ีของแรงบิด ส่วนแรงดันที่เกดิขึ้นภายในตัวมอเตอรจ์ะแปรผันตามกับความเร็วเชิงมุม ซึ่ง
เขียนสมการได้เป็น 
 

 ( )  b b mE t K                                                                             (5) 
 

เมื่อ K
b 
เป็นค่าคงท่ีของแรงดันท่ีเกดิขึ้นภายในตัวมอเตอร์  เพื่อจะสรา้งบล็อกไดอะแกรมของระบบท่ีมีเง่ือนไขเริ่มต้น

เป็นศูนย์ และสามารถเขียนสมการในรูปแบบของลาปลาซ จากสมการที ่1 ได้ดังแสดงในสมการที่ 6 
 ( )  ( ) ( ) ( )a a a a a bE s R I s sL I s E s                 (6) 
 
จากสมการที่ 6 เขียนสมการของกระแสอาร์เมเจอร์ในรูปแบบของลาปลาซ ได้ดังแสดงในสมการที่ 7 
 

 ( ) - ( )
( )    a b
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sL R
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จากสมการที่ 2 เขียนสมการของแรงบิดทีม่อเตอร์ในรูปแบบของลาปลาซ ได้ดังแสดงในสมการที่ 8 
 
 ( )  ( ) ( )m m mT s sJ s B s                (8) 
 
จากสมการที่ 8 เขียนสมการของความเร็วเชิงมุมในรูปแบบของลาปลาซ ได้ดังแสดงในสมการที่ 9 
 

               ( )
( )    m

m

T s
s

sJ B
 


             (9) 

 
จากสมการที่ 4 เขียนสมการของแรงบิดทีม่อเตอร์ในรูปแบบของลาปลาซ ได้ดังแสดงในสมการที่ 10 
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                  ( )  ( )m T aT s K I s                                                                                (10) 
 
จากสมการที่ 5 เขียนสมการของแรงดันที่เกิดขึ้นภายในตัวมอเตอร์ในรูปแบบของลาปลาซ ไดด้ังแสดงในสมการที่ 11 
 
 ( )  ( ) b b mE s K s                                                                                       (11) 
 
ดังนั้น ทรานสเฟอร์ฟังก์ชันของมอเตอร์ดังแสดงในสมการที่ 12 
 

 
 

( )
    ( )    

( ) ( ( )( ) )

m T

a a a b T

s K
G s

E s s L s R Js B K K


 

  
              (12) 

จากสมการที่ 12 สามารถเขียนบลอ็กไดอะแกรมของเซอร์โวมอเตอรไ์ฟฟ้ากระแสตรงได้ดังภาพที่ 2 
 
 

+
-

Ea(s) KT

Eb(s)

1
sLa + Ra

1
sJ + B

(s)mω

Kb

 
 

ภาพที่ 2 บล็อกไดอะแกรมของเซอร์โวมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 
 

4. แบบจ าลองของเซอร์โวมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 
 มอเตอร์ที่ใช้ในการทดลองนี้ใช้มอเตอร์ 25 VDC ที่มีความเร็วรอบในขณะไม่มีโหลด 4,050 รอบต่อนาที 
ค่าตัวแปรของเซอร์โวมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง ดังแสดงในตารางที่ 1 
 
ตารางที่ 1 ค่าตัวแปรของเซอร์โวมอเตอรไ์ฟฟ้ากระแสตรง 

ตัวแปร รายละเอียด ค่าตัวแปร 
Ra ค่าความต้านทานของขดลวดอารเ์มเจอร ์ 1 Ω 
La ค่าความเหนีย่วน าของขดลวดอารเ์มเจอร ์ 29.79 Mh 
J ค่าโมเมนต์ความเฉื่อย 0.01 kg.m2 
B ค่าสัมประสิทธ์ิแรงเสยีดทานความฝืด 0.004 N.m/rad/s 
KT ค่าคงท่ีของแรงบิด 0.052 N.m/A 
Kb ค่าคงท่ีของแรงดันท่ีเกิดขึ้นภายในตัวมอเตอร ์ 0.1 V/rad/s 

 
 1. การออกแบบตัวควบคุมแบบพีไอดี 
 ตัวควบคุมแบบพีไอดี  ใช้วิธีการปรับค่าพีไอดีพารามิเตอร์ ตามวิธีการของซีเกลอร์-นิโคลส์  โดยมีสมการ
เอาท์พุตของตัวควบคุม ดังแสดงในสมการที่ 13 
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0

t

p i d

de(t)
y(t)  =  K e(t) K e(t)dt K

dt
             (13) 

 
เมื่อ e(t) คือค่าความคาดเคลื่อน(error)  ส่วน Kp , Ki และ Kd  คือค่าเกนท่ีสามารถปรับได้ในโหมดของตัวควบคุม
แบบพีไอด ี
 แบบจ าลองทางคณิตศาสตร์ของเซอร์โวมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงที่มีการควบคุมแบบพีไอดี ถูกออกแบบ
โดยใช้โปรแกรมแม็ตแลบซีมูลิงค์ ดังแสดงในภาพที่ 3 
 

 
 

ภาพที่ 3 โปรแกรมจ าลองระบบเซอร์โวมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงทีม่ีการควบคุมแบบพีไอด ี
 

 2. การออกแบบตัวควบคุมแบบฟซัซี่ลอจิก [8] 
 - การจัดระบบการควบคมุแบบฟัซซี่ลอจิก 
 ระบบการควบคุมด้วยตัวควบคุมแบบฟัซซี่ลอจิกที่ใช้เป็นระบบ 2 อนิพุตและ 1 เอาท์พุต โดยมสีมการ
อินพุตของฟัซซี่ลอจิกดังน้ี 
 

  
1 1

0

t

u   =  K e(t)dt  (14) 

  
2 2

( )
    

de t
u K

dt
            (15) 

 
เมื่อ u1  คือค่าความคาดเคลื่อน(error) ของตัวควบคุมแบบฟัซซี่ลอจิก และ K1 เป็นค่าเกนที่สามารถปรับได้ในโหมด
ของตัวควบคุมแบบไอ ส่วน u2 คือค่าความคาดเคลื่อน(error) ของตัวควบคุมแบบฟัซซี่ลอจิก และ K2 เป็นค่าเกน u2  
 แบบจ าลองทางคณิตศาสตร์ของเซอร์โวมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงที่มีการควบคุมแบบฟัซซี่ลอจิก ถูกออก 
แบบโดยใช้โปรแกรมแม็ตแลบซีมูลิงค์ ดังแสดงในภาพที่ 4 

 
ภาพที่ 4 โปรแกรมจ าลองระบบเซอร์โวมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงทีม่ีการควบคุมแบบฟัซซี่ลอจิก 
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 - การก าหนดฟังก์ชันความเป็นสมาชิก 
 ฟังก์ชันความเป็นสมาชิกของอินพุตและเอาท์พุต ใช้ค่าความเป็นสมาชิก 7 สมาชิก แต่ละสมาชิกใช้
ฟังก์ชันสามเหลี่ยมแบบสมมาตรมีย่านการเปลี่ยนแปลงตั้งแต่ 0 ถึง 1  ดังแสดงในรูปภาพท่ี 5  
 กฎฟัซซี่พื้นฐานส าหรับ 7 ฟังก์ชันความเป็นสมาชิกของอินพุตและเอาท์พุต แสดงในตารางที่ 2 และดูกฎ
ของการควบคุมแบบฟัซซี่ลอจิก(Rule Viewer) ดังแสดงในภาพที่ 6    ส่วนดูพื้นผิวของการควบคุมแบบฟัซซี่ลอจิก
(Surface Viewer) ดังแสดงในภาพที่ 7 
 

  
(ก)                                                           (ข) 

 
(ค) 

 

ภาพที่ 5 ฟังก์ชันความเป็นสมาชกิของ (ก) อินพุต 1 และ (ข) อินพุต 2 (ค) เอาท์พุต 
ตารางที่ 2 ความสัมพันธ์ของตัวแปรอินพุตกับเอาท์พุตและการออกแบบกฎฟัซซี ่

u1 
u2 

NB NM NS Z PS PM PB 

NB NB NB NB NM NS NS Z 
NM NB NB NM NS NS Z PS 
NS NB NM NS NS Z PS PM 
Z NM NM NS Z PS PM PM 
PS NM NS Z PS PS PM PB 
PM NS Z PS PS PM PB PB 
PB Z PS PS PM PB PB PB 
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ภาพที่ 6 ดูกฎของการควบคุมแบบฟัซซี่ลอจิก (Rule Viewer) 

 
ภาพที่ 7 ดูพื้นผิวของการควบคุมแบบฟัซซี่ลอจิก (Surface Viewer) 

 
5 ผลการวิจัย 

 
 จากผลการทดลองด้วยโปรแกรมจ าลองระบบเซอร์โวมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงที่มีการควบคุมแบบพีไอดี
และแบบฟัซซี่ลอจิกเพื่อให้ควบคุมรักษาระดับความเร็วรอบที่ก าหนด ดังแสดงในภาพที่ 8  จะพบว่าในขณะสตาร์ท
เมื่อไม่มีโหลดทางกล ระบบที่ควบคุมด้วยตัวควบคุมแบบฟัซซี่ลอจิกให้ผลตอบสนองที่เร็วกว่าและไม่มีโอเวอร์ชูต ดัง
แสดงข้อมูลเปรียบเทียบในตารางที่ 3  และในขณะที่มีโหลดทางกลที่เวลา 10 วินาที ตัวควบคุมแบบฟัซซี่ลอจิกจะ
ควบคุมความเร็วรอบมอเตอร์ให้เท่ากับความเร็วรอบท่ีก าหนดในเวลา 1.5 วินาที โดยที่ไม่มีโอเวอร์ชูตเกิดขึ้น ส่วนตัว
ควบคุมแบบพีไอดีใช้เวลา 4 วินาที ในการควบคุมความเร็วรอบให้เท่ากับความเร็วรอบที่ก าหนด ส่วนผลตอบสนอง
กระแสไฟฟ้าและแรงบิดของเซอร์โวมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงดังแสดงในภาพที่ 9 และภาพที่ 10 ตามล าดับ 

 
 

ภาพที่ 8 ผลตอบสนองความเร็วของเซอร์โวมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 
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ภาพที่ 9 ผลตอบสนองกระแสของเซอร์โวมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 
 

 
 

ภาพที่ 10 ผลตอบสนองแรงบิดของเซอร์โวมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 
 

ตารางที่ 3 เปรียบเทียบผลตอบสนองความเร็วของเซอร์โวมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงในขณะสตาร์ทเมื่อไม่มีโหลดทางกล 
พารามิเตอร ์ ตัวควบคุมแบบพีไอด ี ตัวควบคุมแบบฟัซซีล่อจิก 

td (sec) 0.35 0.23 
tr (sec) 0.8 0.75 
tp (sec) 1.50 0.75 
ts (sec) 5 0.75 
Mp (%) 27 0 
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ภาพที่ 11 เปรียบเทียบผลตอบสนองความเร็วของเซอร์โวมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงในขณะสตาร์ทเมื่อไม่มีโหลดทางกล 
 
 จากตารางที่ 3 เมื่อน าค่าที่ได้มาพล็อตกราฟเปรียบเทียบผลตอบสนองความเร็วของเซอร์โวมอเตอร์ไฟฟ้า
กระแสตรงที่มีการควบคุมแบบพีไอดีและแบบฟัซซี่ลอจิก  พบว่าการควบคุมแบบฟัซซี่ลอจิกท าให้ค่าเวลาหน่วง (td)  
ค่าเวลารุ่ง (tr)  ค่าเวลาสูงสุด (tp) และค่าเวลาสู่สมดุล (ts) มีค่าน้อยกว่าเมื่อเทียบกับการควบคุมแบบพีไอดี ดังแสดง
ในภาพที่ 11 ซึ่งผลที่ได้แสดงให้เห็นว่าการควบคุมแบบฟัซซี่ลอจิกท าให้ผลตอบสนองความเร็วของเซอร์โวมอเตอร์
ไฟฟ้ากระแสตรงดีกว่าการควบคุมแบบพีไอดี อีกทั้งการควบคุมแบบฟัซซี่ลอจิกไม่ท าให้เกิดโอเวอร์ชูตเหมือนกับการ
ควบคุมแบบพีไอดีที่มีค่าโอเวอร์ชูต 27 % 
 

6 สรุปและอภิปรายผล 
 
 จากผลการจ าลองระบบควบคุมความเร็วรอบของเซอร์โวมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงที่มีการออกแบบตัว
ควบคุมแบบพีไอดีด้วยวิธีการของซีเกลอร์-นิโคลส์แบบวงปิดและตัวควบคุมแบบฟัซซี่ลอจิก โดยใช้โปรแกรมแม็ต 
แลบซีมูลิงค์  เพื่อเปรียบเทียบผลตอบสนองของระบบควบคุมความเร็วรอบเซอร์โวมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงให้มี
ความเร็วรอบคงที่ 1,000 รอบต่อนาที  พบว่าผลตอบสนองทางพลวัตของระบบต่อสัญญาณแบบขั้นบันไดที่ใช้ตัว
ควบคุมแบบฟัซซี่ลอจิกมีผลตอบสนองที่ดีกว่าตัวควบคุมแบบพีไอดีทั้งในขณะเริ่มเดินของเซอร์โวมอเตอร์ไฟฟ้า
กระแสตรงในสภาวะไม่มีโหลดและในสภาวะที่มีการเปลี่ยนแปลงโหลด 
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