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(The Construction of Demonstration Speed Control of DC Motor using a PID Control and State Space Control)

§ievi wefira esIneyasel avin Imnssuuueamsednd  819n3ENUThw 0.duR wevau

WaUsTasd ol o M

1 ﬁﬂ‘cﬂ’)ﬁﬂ'ﬁ’)Lﬂi’]"ﬁi"UUﬂ?U’Jﬁ USI‘I&JHLG\C‘] |—PID I

2. LwaLUsUumauwamsmauauaammmuLmuﬂaunau foose

insiSsufisusmmuauLUURLeA SAUANLUY B

LﬂﬂWMﬂ?ﬂ?UﬂMuUUUiﬂMﬂWWuUUﬁBUﬂﬁUua“ﬂﬁUﬂM [—>State Space ||
it O

Usguammmuﬂaunauwswuﬁ

3 INDITATNYAAIBANITAIUANAINSITOUVDINDLADS
"Lwﬁﬁnsmamaimdlwmmuﬂmwuﬁlam FRAIUANLUY
LAALAR LAY mmw)mwuﬂiqmamm

ﬂ"l‘W‘Vl 1 ‘Uﬂ?‘l'lﬁm ﬂ’]'ﬁﬂ’J‘UﬂiJ ANNISITOUVRINBINDS LNHN

nszuanss lagld o FIAUANLUL Weh way Uinliawma

1 ¥ 6 3 10
AW 3 HANTNAABITENIINIAIVANNLEA AU NTAIUAN
vinfawnuwuuteounduiivinus

Uday Tuan

= Setpoint I
- State Space

AAT

~ \VaJ

Y
P .

| Take Inen | |

MW 4 HANTNARBITEVTNINTAMUANTLEA U NTAIUAN
Vintiawauwuuteunduiivinusluvuzvnaaulnan

A3UNANIINANADY
NANTINAABINUIINIAIVANKUUUIDIAmATULY

fin3azidngAn Set Point M15IA13INTINTSAIVANKUY

o < o
NN 2 Uaaﬂﬂqiﬂ"quu‘ﬂaﬂiﬂiﬁﬂqu

wladuwalugiui uduaziinnisduninnitnledidle
viinsinenaaildiduvasnlnsiuau 5 a9 suiehie
useeudt 24 Taas wazdidndalniing 32 Tas auwuin
NANTIMBUAUBINTIMUANLULYIYTawmavrlta Nt
gfn Set Point sIAi3aNIWLaRTUNY

wamnmsﬂszLﬁu'qmm's‘machl,%awwﬂv’a 3 Yinu
ag‘lummmvﬁﬂﬁ Imﬁmmﬁusmagﬁs:ﬁu 4.26 N
WNUNUSEEIY 5 ST



