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1.1  ความเปนมาและความสําคัญของปญหา 
       ในปจจุบันระบบควบคุม(Control System) เปนปจจัยที่มี
ความสําคัญมากในชีวิตประจําวัน  และในงานอุตสาหกรรมก็
เชนเดียวกัน โดยทั่วไปเปาหมายของระบบควบคุมตางๆในงาน
อุตสาหกรรมคือ การควบคุมความเร็ว(Velocity Control) เชน 
การควบคุมความเร็วรอบของมอเตอร  การควบคุมแรง(Force 
Control) เชน การควบคุมแรงในการกดช้ินงาน การควบคุม
ตําแหนง(Position Control) เชน การควบคุมตําแหนงของ
กระบอกสูบนิวแมติกส ฯลฯ ระบบควบคุมจึงเปนส่ิงจําเปน ใน
โรงงานอุตสาหกรรม เพราะในโรงงานอุตสาหกรรมมีเครื่องจักร
หลากหลายชนิด หากไม มีระบบควบคุมมาทําการควบคุม
เครื่องจักร เครื่องจักรเหลานั้นอาจทํางานไดไมเต็มประสิทธิภาพ 
หรือ ไมสามารถทํางานไดตามเปาหมายของโรงงานอุตสาหกรรม  
อุตสาหกรรมในยุคตนๆ การแขงขันยังมีนอยการควบคุมระบบอาจ
เปนแบบงายๆ  โดยอาศัยพนักงานคอยทําหนาที่เกี่ยวกับการ
ปรับแตง  หรือการคํานวณ ซึ่งการควบคุมแบบนี้ใหผลการควบคุม
ไมดี เทาที่ควรและจะถูกจํากัดโดยความสามารถของมนุษย  
โดยเฉพาะการควบคุมระบบ แบบไมเปนเชิงเสน(Nonlinear) 
โรงงานสมัยใหม จึงไดนําเอาเครื่องควบคุมอัตโนมัติ(Automatic 
Control) มาใชงาน เครื่องควบคุมอัตโนมัติจะทําหนาที่หลักใน
การคํานวณหาสัญญาณควบคุมที่เหมาะสม โดยการควบคุมจะ
เปนไปตามกฎเกณฑที่พนักงานไดควบคุมไวลวงหนา ระบบ



ควบคุมอัตโนมัติข้ันสูงจะเปนระบบการควบคุมที่ไมเปนเชิงเสน ทํา
ใหยากตอการควบคุมระบบมากยิ่งขึ้น ถาผูควบคุมไมมีความรู 
ความชํานาญ 
       จากที่กลาวมาขางตนนี้ การที่ระบบควบคุมมีความจําเปนและ
ใชในโรงงานอุตสาหกรรมอยางกวางขวางนั้นลวนแตเปนระบบที่
ไมเปนเชิงเสนเปนระบบที่ควบคุมไดยาก ผูจัดทําโครงงานจึงมี
แนวคิดที่จะทําโครงงานเรื่อง  การสรางและควบคุมระบบแพนดูลัม
ผกผัน(The Construction and Control of Invert Pendulum) 
แพนดูลัมผกผัน เปนอุปกรณที่อยูในสภาวะที่ไมมีเสถียรภาพ เปน
ระบบที่ไมเปนเชิงเสน เปนอุปกรณที่มีจุดสมดุลเพียงจุดเดียว
(เหมือนการเอาแทงไมมาตั้งบนนิ้วแลวคอยรักษาสมดุลไวไมให
ลม) เม่ือผลักหรือส่ันจะทําใหแพนดูลัมผกผันนั้นเสียสมดุลและลม
ไดงาย จําเปนตองใชระบบควบคุม เพื่อทําใหแพนดูลัมผกผันนั้น
สามารถรักษาสมดุล และตอบสนองตอความเร็วของแพนดูลัม
ผกผัน ที่กําลังจะลมไดอยางรวดเร็ว โดยควบคุมระบบการทํางาน
ดวย พีไอดี(Proportional Integral Differential : PID)    และ   
ฟซซีลอจิก(Fuzzy Logic)   เม่ือแทงแพนดูลัม 
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เปลี่ยนตําแหนงมอเตอรไฟฟากระแสตรง(Direct Current Motor 
:DC Motor) ก็จะหมุนเพื่อรักษาใหแทงแพนดูลัม อยูในจุดสมดุล
เหมือนเดิม  
        โครงงานนี้เปนการสรางและควบคุมระบบแพนดูลัมผกผัน 
เปนการเปรียบเทียบระบบควบคุมแบบพีไอดีกับฟซซีลอจิก ในการ
ควบคุมระบบแพนดูลัมผกผัน ระบบแพนดูลัมผกผันเปนระบบที่
เหมาะกับการใชเปนชุดทดลองในการเขียนโปรแกรมควบคุม
ระบบที่ไมเปนเชิงเสนเปนระบบที่สามารถสรางไดงาย  โครงงานนี้
สามารถประยุกตใชเปนส่ือในการสอนวิชาที่เกี่ยวกับการควบคุม
ตางๆ โดยใชพีไอดีและฟซซีลอจิก เปนตัวคอนโทรลระบบ เพื่อลด
การจินตนาการของผูเรียนในการเรียนการสอนได  
 
1.2  วตัถปุระสงคของโครงงาน 
       1.2.1  เพื่อสรางและควบคุมระบบแพนดูลมัผกผัน ขับเคลื่อน
ดวยมอเตอรไฟฟากระแสตรง 
       1.2.2  เพื่อเปรียบเทียบระบบควบคุมแบบพีไอดกีบัฟซซลีอจิก  
ในการควบคุมระบบ 
แพนดลูัมผกผัน 
 
1.3  ขอบเขตของโครงงาน 
       1.3.1  ใชโปรแกรมแลบวิวเวอรช่ัน 2012 ในการควบคุม
ระบบแพนดูลัมผกผัน โดยใชตัวควบคุมแบบพีไอดีและแบบฟซซี
ลอจิก  
       1.3.2  สภาวะเริ่มตนแทงแพนดูลัม จะตั้งตรงดวยตัวระบบเอง 
       1.3.3  ใชมอเตอรไฟฟากระแสตรงขนาด 24 โวลตในการขับ
แทงแพนดูลัม 



 
 

       1.3.4  ขนาดของโตะชุดควบคุมระบบแพนดูลัมผกผัน มีความ
ยาว145 เซนติเมตร ความกวาง 40 เซนติเมตร   
       1.3.5  ใชแทงแพนดูลัมทรงกระบอกรัศมี 0.5 เซนติเมตร ยาว 
47 เซนติเมตร  
       1.3.6  ขนาดลูกตุมทรงกระบอกรัศมี 1.25 เซนติเมตร 
น้ําหนัก 38 กรัม 
 
1.4  ประโยชนทีค่าดวาจะไดรบั 
       1.4.1  ไดความรูเกี่ยวกับการควบคุม ระบบแพนดูลัมผกผัน 
       1.4.2  ไดชุดฝกทักษะในการเขียนโปรแกรมควบคุม ระบบ
แพนดูลัมผกผัน  
       1.4.3  เปนตนแบบในการประยุกตใชกับระบบควบคุม 
       1.4.4  นําไปใชเปนส่ือในการสอนวิชาที่เกี่ยวกับการควบคุม
ตางๆ   
             
     


