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บทที ่5 
สรุปปญหาและขอเสนอแนะ 

 
5.1  สรปุผลของโครงงาน 
      โครงงานนี้เปนการสรางและควบคุมระบบแพนดูลัมผกผันโดย
ใชมอเตอรไฟฟากระแสตรง (Direct Current Motor : DC 
Motor) เปนตั วส ง กํ าลั ง  ไปขับสายพานที่ มี แท งแพนดูลั ม 
(Pendulum Rod) ติดตั้งอยูกับตัวรถ (Cart) โดยมีเอ็นโคดเดอร 
(Encoder) เปนตัววัดมุมแทงแพนดูลัมเพื่อควบคุมแบบปอนกลับ 
(Feedback Control) ใชคอมพิวเตอรเปนตัวประมวลผล 
คอมพิวเตอรจะสงสัญญาณไปยังชุดควบคุม มอเตอรไฟฟา
กระแสตรง เม่ือแทงแพนดูลัม เปล่ียนตําแหนงมอเตอรไฟฟา
กระแสตรง ก็จะหมุนเพื่อรักษาใหแทงแพนดูลัม  อยูในจุดสมดุล
เหมือนเดิมโดยเปนการเปรียบเทียบระหวางการควบคุมดวยพีไอดี 
(Proportional  Integral Differential : PID)กับฟซซีลอจิก 
(Fuzzy Logic)         
      การทํางานประกอบไปดวย 3 สวน สวนแรก เปนการออกแบบ
และติดตั้งโครงสราง  สวนที่สอง เปนการออกแบบวงจรควบคุม
ระบบ และสวนสุดทายคือ การใชคอมพิวเตอรเปนตัวประมวลผล
โดยมีโปรแกรมแลบวิวเปนตัวควบคุมการทํางาน เพื่อรับ-สงคาจาก
โปรแกรมแลบวิวโดยผานการดDAQ (Data Acquisition : DAQ) 
รุนPCI 6221 เช่ือมตอระหวางผูใชกับคอมพิวเตอร ตลอดจนการ
ปอนคําส่ังตางๆ จากการทดลองควบคุมระบบแพนดูลัมผกผัน ดวย
พีไอดีกับฟซซีลอจิกมีขอแตกตางกันดังนี้ 
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        5.1.1  การทดลองรักษาสมดุลของแทงแพนดูลัม 
               5.1.1.1  ตัวควบคุมแบบพีไอด ี
                                    5.1.1.1.1  ตัวควบคุมแบบพีไอดีสามารถรักษา
สมดุลของแทงแพนดูลัมไดนานกวาตัวควบคุมแบบฟซซีพีดี และ
เม่ือระบบเขาสู Set Point แลวตัวควบคุมแบบพีไอดีจะมีความนิ่ง
กวาตัวควบคุมแบบฟซซีพีดี เพราะตัวควบคุมแบบพีไอดีสามารถ
กําจัดคาความผิดพลาด (Error) ที่เกิดขึ้นได จากการปรับคา 
อินทิกรัล (Integral : I )  
                          5.1.1.1.2  ตัวควบคุมแบบพีไอดี การปรับคา
เกณฑไอมากขึ้นจะทําใหอาการแกวงลดนอยลงแตระบบจะชาทํา
ใหเขาสูจุด Set Point ชา 
                          5.1.1.1.3  การปรับคาเกณฑเกดิจากการ
ทดลองจึงไมตองมคีวามรูในระบบมากนัก 
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                5.1.1.2  ตัวควบคุมแบบฟซซลีอจิก 
                            5.1.1.2.1  ตัวควบคุมแบบฟซซีลอจิกจะเขาสู 
Set Pointไดเร็วกวาตัวควบคุมแบบพีไอดี เม่ือทดลองรักษาสมดุล
ของแทงแพนดูลัม โดยใหแทงแพนดูลัม ตั้งขึ้นดวยตัวระบบเอง 
เพราะตัวควบคุมแบบฟซซีลอจิก ขึ้นอยูกับการออกแบบฟซซีเซ็ต 
(Fuzzy Set) และการออกแบบกฎฟซซีของผูควบคุมใหเขาสู Set 
Point เร็วหรือชา 
                            5.1.1.2.2  ในการออกแบบระบบควบคุมแบบ
ฟซซ ีมีความยุงยาก   เนื่องจากจะตองรูเกี่ยวกบั ระบบทีจ่ะควบคุม
เปนอยางด ี
      5.1.2  การทดลองรบกวนระบบ 
               5.1.2.1  เม่ือทําการรบกวนระบบโดยใชมือผลักที่แทง
แพนดูลัม หรือ ผลักที่ตัวรถ โดยใชตัวควบคุมแบบพีไอดีหรือฟซซี
ลอจิก ระบบก็จะกลับเขาสูจุดสมดุลอีกครั้ง 
      5.1.3  การทดลองรักษาสมดุลของแทงแพนดูลัม โดยใชพีไอ
ดีรวมกับฟซซีลอจิก 
               5.1.3.1  ผลการทดลองโดยใชพีไอดีเปนตัวควบคุม
รักษาสมดุลของแทงแพนดูลัม และใชฟซซีลอจิกแบบ 3 สมาชิก
ในการควบคุมตัวรถไมใหวิ่งไปชนขอบราง ผลการทดลอง 
สามารถควบคุมไมใหตัวรถวิ่งไปชนขอบรางไดเมื่อเลี้ยงแทงแพน
ดูลัม 

 

      ผลการดําเนินงานของโครงงานการสรางและควบคุมระบบ
แพนดูลัมผกผัน ที่ขับเคลื่อนดวยมอเตอรไฟฟากระแสตรง ผลการ
เปรียบเทียบ การควบคุมระบบแพนดูลัมผกผันดวยพีไอดีกับ       
ฟซซีลอจิกโดยตัวควบคุมแบบพีไอดีสามารถควบคุมในการรักษา
สมดุลของแทงแพนดูลมั ไดนานกวาตัวควบคุมแบบฟซซีพีดี แตตัว
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ควบคุมฟซซีลอจิกสามารถเขาสู Set Point ไดเร็วกวาตัวควบคุม
แบบ  พีไอดี การดําเนินงานสามารถทํางานไดตรงตาม
วัตถุประสงคและขอบเขตที่ไดตั้งไว  
 

5.2  ปญหาและแนวทางแกไข 
  5.2.1  ปญหาเมื่อระบบสามารถเลี้ยงแทงแพนดูลัม ไดแลวแต
ตัวรถเคล่ือนที่ไปชนขอบรางทําใหแทงแพนดูลัมลม แนวทางการ
แกไขปญหาทําไดโดยใชตัวควบคุมที่สามารถคอนโทรลไดทั้งตัว
รถและแทงแพนดูลัม หรือ ออกแบบใหมใหมีลักษณะเปนโตะ
วงกลมก็จะแกปญหาการชนขอบรางได เพราะแทงแพนดูลัม จะ
เคลื่อนที่ไปในแนววงกลมไปเรื่อยๆเพราะไมมีขอบราง 
       5.2.2  ปญหาสัญญาณรบกวนจากสวิตชช่ิงเม่ือประกอบ
อุปกรณตางๆเขาในตูคอนโทรล แนวทางการแกปญหา ทําการ
แยก สวิตชช่ิงไปติดตั้งไวภายนอกตูคอนโทรลหรือติดตั้งตัวกรอง
สัญญาณรบกวนภายในตูคอนโทรล 

 

 

5.3  ขอเสนอแนะ 
       5.3.1  ควรใชการควบคุมแบบ Adaptive Control หรือใชตัว
ควบคุมแบบ (Linear Quadratic Regulator :LQR) ในการ
ควบคุมระบบแพนดูลัมผกผัน เพราะเปนตัวควบคุมระดับสูงที่
สามารถปรับคาเกณฑของระบบไดเองอัตโนมัติเมื่อคาพารามิเตอร
ของระบบเกิดการเปลี่ยนแปลง 
       5.3.2  ใชกลองในการจับการเคลื่อนที่ของแทงแพนดูลัม 
แทนการใช เอ็นโคดเดอร ในการวัดมุมของแทงแพนดูลัม เพราะ
กลองสามารถตอบสนองไดเร็วเม่ือแทงแพนดูลัม เคลื่อนที่ 
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       5.3.3  ควรทําหนาจอ ( Graphical User Interface :GUI ) 
ใหมี Simulation 3 มิติ การเคลื่อนที่ของแทงแพนดูลัม เคลื่อนที่
ไปพรอมกับระบบจริง  
  

 


