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1.1  ความเปนมาและความสําคัญของปญหา 
       ในปจจุบันระบบควบคุม(Control System) เปนปจจัยที่มี
ความสําคัญมากในชีวิตประจําวัน  และในงานอุตสาหกรรมก็
เชนเดียวกัน โดยทั่วไปเปาหมายของระบบควบคุมตางๆในงาน
อุตสาหกรรมคือ การควบคุมความเร็ว(Velocity Control) เชน 
การควบคุมความเร็วรอบของมอเตอร  การควบคุมแรง(Force 
Control) เชน การควบคุมแรงในการกดช้ินงาน การควบคุม
ตําแหนง(Position Control) เชน การควบคุมตําแหนงของ
กระบอกสูบนิวแมติกส ฯลฯ ระบบควบคุมจึงเปนส่ิงจําเปน ใน
โรงงานอุตสาหกรรม เพราะในโรงงานอุตสาหกรรมมีเครื่องจักร
หลากหลายชนิด หากไม มีระบบควบคุมมาทําการควบคุม
เครื่องจักร เครื่องจักรเหลานั้นอาจทํางานไดไมเต็มประสิทธิภาพ 
หรือ ไมสามารถทํางานไดตามเปาหมายของโรงงานอุตสาหกรรม  
อุตสาหกรรมในยุคตนๆ การแขงขันยังมีนอยการควบคุมระบบอาจ
เปนแบบงายๆ  โดยอาศัยพนักงานคอยทําหนาที่เกี่ยวกับการ
ปรับแตง  หรือการคํานวณ ซึ่งการควบคุมแบบนี้ใหผลการควบคุม
ไมดี เทาที่ควรและจะถูกจํากัดโดยความสามารถของมนุษย  
โดยเฉพาะการควบคุมระบบ แบบไมเปนเชิงเสน(Nonlinear) 
โรงงานสมัยใหม จึงไดนําเอาเครื่องควบคุมอัตโนมัติ(Automatic 
Control) มาใชงาน เครื่องควบคุมอัตโนมัติจะทําหนาที่หลักใน
การคํานวณหาสัญญาณควบคุมที่เหมาะสม โดยการควบคุมจะ
เปนไปตามกฎเกณฑที่พนักงานไดควบคุมไวลวงหนา ระบบ



ควบคุมอัตโนมัติข้ันสูงจะเปนระบบการควบคุมที่ไมเปนเชิงเสน ทํา
ใหยากตอการควบคุมระบบมากยิ่งขึ้น ถาผูควบคุมไมมีความรู 
ความชํานาญ 
       จากที่กลาวมาขางตนนี้ การที่ระบบควบคุมมีความจําเปนและ
ใชในโรงงานอุตสาหกรรมอยางกวางขวางนั้นลวนแตเปนระบบที่
ไมเปนเชิงเสนเปนระบบที่ควบคุมไดยาก ผูจัดทําโครงงานจึงมี
แนวคิดที่จะทําโครงงานเรื่อง  การสรางและควบคุมระบบแพนดูลัม
ผกผัน(The Construction and Control of Invert Pendulum) 
แพนดูลัมผกผัน เปนอุปกรณที่อยูในสภาวะที่ไมมีเสถียรภาพ เปน
ระบบที่ไมเปนเชิงเสน เปนอุปกรณที่มีจุดสมดุลเพียงจุดเดียว
(เหมือนการเอาแทงไมมาตั้งบนนิ้วแลวคอยรักษาสมดุลไวไมให
ลม) เม่ือผลักหรือส่ันจะทําใหแพนดูลัมผกผันนั้นเสียสมดุลและลม
ไดงาย จําเปนตองใชระบบควบคุม เพื่อทําใหแพนดูลัมผกผันนั้น
สามารถรักษาสมดุล และตอบสนองตอความเร็วของแพนดูลัม
ผกผัน ที่กําลังจะลมไดอยางรวดเร็ว โดยควบคุมระบบการทํางาน
ดวย พีไอดี(Proportional Integral Differential : PID)    และ   
ฟซซีลอจิก(Fuzzy Logic)   เม่ือแทงแพนดูลัม 
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เปลี่ยนตําแหนงมอเตอรไฟฟากระแสตรง(Direct Current Motor 
:DC Motor) ก็จะหมุนเพื่อรักษาใหแทงแพนดูลัม อยูในจุดสมดุล
เหมือนเดิม  
        โครงงานนี้เปนการสรางและควบคุมระบบแพนดูลัมผกผัน 
เปนการเปรียบเทียบระบบควบคุมแบบพีไอดีกับฟซซีลอจิก ในการ
ควบคุมระบบแพนดูลัมผกผัน ระบบแพนดูลัมผกผันเปนระบบที่
เหมาะกับการใชเปนชุดทดลองในการเขียนโปรแกรมควบคุม
ระบบที่ไมเปนเชิงเสนเปนระบบที่สามารถสรางไดงาย  โครงงานนี้
สามารถประยุกตใชเปนส่ือในการสอนวิชาที่เกี่ยวกับการควบคุม
ตางๆ โดยใชพีไอดีและฟซซีลอจิก เปนตัวคอนโทรลระบบ เพื่อลด
การจินตนาการของผูเรียนในการเรียนการสอนได  
 
1.2  วตัถปุระสงคของโครงงาน 
       1.2.1  เพื่อสรางและควบคุมระบบแพนดูลมัผกผัน ขับเคลื่อน
ดวยมอเตอรไฟฟากระแสตรง 
       1.2.2  เพื่อเปรียบเทียบระบบควบคุมแบบพีไอดกีบัฟซซลีอจิก  
ในการควบคุมระบบ 
แพนดลูัมผกผัน 
 
1.3  ขอบเขตของโครงงาน 
       1.3.1  ใชโปรแกรมแลบวิวเวอรช่ัน 2012 ในการควบคุม
ระบบแพนดูลัมผกผัน โดยใชตัวควบคุมแบบพีไอดีและแบบฟซซี
ลอจิก  
       1.3.2  สภาวะเริ่มตนแทงแพนดูลัม จะตั้งตรงดวยตัวระบบเอง 
       1.3.3  ใชมอเตอรไฟฟากระแสตรงขนาด 24 โวลตในการขับ
แทงแพนดูลัม 



 
 

       1.3.4  ขนาดของโตะชุดควบคุมระบบแพนดูลัมผกผัน มีความ
ยาว145 เซนติเมตร ความกวาง 40 เซนติเมตร   
       1.3.5  ใชแทงแพนดูลัมทรงกระบอกรัศมี 0.5 เซนติเมตร ยาว 
47 เซนติเมตร  
       1.3.6  ขนาดลูกตุมทรงกระบอกรัศมี 1.25 เซนติเมตร 
น้ําหนัก 38 กรัม 
 
1.4  ประโยชนทีค่าดวาจะไดรบั 
       1.4.1  ไดความรูเกี่ยวกับการควบคุม ระบบแพนดูลัมผกผัน 
       1.4.2  ไดชุดฝกทักษะในการเขียนโปรแกรมควบคุม ระบบ
แพนดูลัมผกผัน  
       1.4.3  เปนตนแบบในการประยุกตใชกับระบบควบคุม 
       1.4.4  นําไปใชเปนส่ือในการสอนวิชาที่เกี่ยวกับการควบคุม
ตางๆ   
             
     


