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บทที ่1  บทนาํ        
 1.1  ความเปนมาและความสําคัญของปญหา 
 1.2  วัตถปุระสงคของโครงงาน 
 1.3  ขอบเขตของโครงงาน 
 1.4  ประโยชนที่คาดวาจะไดรับ   
บทที ่2  ทฤษฏพีืน้ฐานทีเ่กีย่วของ                                                                                                    
 2.1  มอเตอรไฟฟากระแสตรงแบบแมเหล็กถาวร 
(Direct Current Permanent 
       Magnet Motor : PMDC Motor) 
 2.2  การควบคุมดวยพีไอด(ีPID Controller) 
 2.3  การควบคุมดวยฟซซี(Fuzzy Controller) 
 2.4  แบบจําลองทางคณิตศาสตรของระบบแพนดูลัม
ผกผัน  
 2.5  โปรแกรมแลบวิว  
 2.6  การดDAQ(Data Acquisition : DAQ) 
 2.7  เอ็นโคดเดอร(Encoder) 
          2.8  งานวิจัยที่เกี่ยวของ 
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โครงสราง 
3.3  การออกแบบวงจรควบคุม 

3.4  หาคาพารามิเตอรของระบบแพนดูลัมผกผัน 
3.5  เขียนโปรแกรมสรางสัญญาณ PWM (Pulse 

Width Modulation : PWM)   
          3.6  เขียนโปรแกรมส่ังงานดวยโปรแกรมแลบววิ 
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บทที่ 4  ผลการดําเนินงาน 

4.1  ผลการ Simulation ในโปรแกรม Simulink  
MATLAB  

4.2  การทดลองรกัษาสมดลุแทงแพนดูลัมโดยใชมือตัง้
แทงแพนดูลัมที่มุม 180 
                 องศาหรือ (-180 องศา) โดยใชตวัควบคุมแบบ 
พีไอดี และฟซซีลอจิก 

4.3  การทดลองควบคุมการแกวงแทงแพนดลูัม โดย
ใชตวัควบคุมแบบพีไอด ี

4.4  การทดลองรกัษาสมดลุแทงแพนดูลัม โดยใหแทง
แพนดลูัม แกวงตั้งขึ้นที่มุม 
                180 องศา หรือ (-180 องศา) ดวยตัวระบบเอง
โดยใชตวัควบคุมแบบ  

      พีไอดี และฟซซีลอจิก 
          4.5  การทดลองรบกวนระบบ โดยใชมือตั้งแทงแพน
ดูลัม ที่มุม 180  องศาหรือ 
                (-180 องศา) โดยใชตวัควบคุมแบบพีไอดี 
และฟซซลีอจิก  
          4.6  การทดลองรักษาสมดุลของแทงแพนดลูัม ใชตวั
ควบคุมพไีอดรีวมกับฟซซีลอจิก 
บทที ่5  สรปุปญหาและขอเสนอแนะ 
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