Unn 5
delilggvinuasdiaiduanus

5.1 d9Unauaylansvviu
TAS9UIITUNISESNUREAILANSELUULNUARNN NN U AL

lduamas Indlnszudnse (Direct Current Motor : DC
Motor) 1T udadvindy Tddugroniuifuiiuwugdy
(Pendulum Rod) findvatifugisn (Cart) Taafilfuldanas
(Encoder) fusirdannuisunugduiianiuanuuuilaundy

(Feedback  Control)  Idfmaurinasiiualdszutana
AauNItnascdvduu I lddvnamiuan uatnas 1WA
nseuansy LHauvivunuadn wasudiumisnainas vl
NSEUARSY AvsuNULRaS NI T LN LAAY a8 lulnduna
willaulfnlnaun1siiouiisuszsninnisaIuANa1an las

(Proportional Integral Differential : PID)Auilsgaadn
(Fuzzy Logic)

n1svitudsesnauldéng 3 dau ddusn fluntsaaniuy
LasAAMITATIFS 1Y drufidav tTun15aanuuu1vIsAILAN
szUl wardruganiafa n1sldaaunimasiiunldssutana

TaaiTsunsuuavintdumaiuaunisricau 1iasu-a8va1ann
TUsunsunauirTaanun15aDAQ (Data Acquisition : DAQ)

quPCIl 6221 Fausiaseninvg lgnuaAauniIlnas aaanlaunis
HauA1d96199 I1NNITNAFDNAILANTEULLWUYANHNANL F1D¢

=

Wlafnulagaadnidaunnaivnuavil
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5.1.1 ANSNAFNINBIFUAIUDILVINILNUARN
5.1.1.1 éaruauLuui lad

51.1.1.1 AIAUANLLUN lafid11505n1
FUAFUVDIUVIUNURIN LAUNUNTIANIAILANUUUNHENA LA

Waszuulaing Set Point uwaasiaruaNuuud lafiaslinduie
NI1AIAIUANULUUNDFAR LWs1zA1AuANLUUN lafidu1sa

ANAAIAMNAANAA (Error)  fAlAediuls  3ann15U5uan
dunnsa (Integral : 1)

5.1.1.1.2 saruauuuui lad n19l5ua
Lo lanndinasyvinliannisnivaniiagadinsiszuuzm1via

Tidngan Set Point i1

5.1.1.1.3 n1sdsuAnausiLinaINnig
NAanvIIv laisaviiA1ug lussuuuinin
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5.1.1.2 sauauLuudsgaain
51.1.2.1 @muauuuuisgtaadinazigng

Set Pointlat5ani1daauquuuuilad Wannaaisnuduea
YIUVHIULWURAAN T8 THULVINLNUARN  SNTUAILAITEUULDY
szsAuANLUUNEaadn duatnunisaaniuuiladidn

(Fuzzy Set) uarn1saanuuunilaguaviaiuauliiang Set
Point 15711521
51. 1 2.2 "lumfiaaﬂu,uu'svuumummmu
W Tadueaenn Lummnauma\ﬁmufmu muumummu
Fuadee
5.1.2 n19naaadsuNIUsScUl

5.1.2.1 davinn1ssuniuszuulagldiananiiumy
UWWURAAN 1138 NaNNI50 Taaldarnruauiuun lafvdal g
an3n sruuALNAULTFAInFUAIDINASY

5.1.3 N1TNAFNINHIFUAFUDIULVIILWURAN Taeladila
faunulaganin
5.1.3.1 wnani1annaany e g ladidusinruau

SndENAauavviLnugaN  wasldWladaadinuuy 3 du1gn
Tun1salruaualsa lulvivldosuaausiy nan1snaay
dusnmiuqu lilia903v Tdsuaausivlalialfaaviaunu
G

NAaNISALTUIIULDITATINIUNITHTIIULALAIUANSSUL
WNUAFUNNAL Aduindauglianainasliiinszudnss nanis
L3 8ULALY NI1TAIUANSEUUUNURINNANUAILN lafiny
Nrgaadninuainiuauuuund lafidinisaaluAulunissne
FUARVDIULVIIULWURAN LAUTUNIIAIAIUANUUUNBTNR LLHA?
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AUl taaIndnsalting Set Point lat5an7316auaN
Luy Wlad n1saItiuIIudIn1saritvIu lensenu
InnUscdvAlazuaulani laaa 13

5.2 legynazuuamnud e

5.2.1 flegwidfiasruuaunsadaaurisunugdn Taudaus
firsatadauil lUsuaausevin LWL dUEN LIIN19nIS
uAlailyvvin e Taa g saiuauiiaiuisanaumsa lanesn
sauazlvivunugan  v3a aanuuulullilidneaiadulsy
WnanAzuAlguInIsTUBaus NI INSIZULYNLANUARN
waaufi lduuurvnan lidasqwss Lifuausis

5.2.2 eynndeyeyransuniuaindindgsaiialsenay
aUnsalsvqadrlugaauninga wuinvnisuailgui vinnis
wan #edaallfinselinouandaaulnsandadinsediingas
douaurausuniunigiugaaninga

5.3 dalduaunus
5.3.1 a25ldn1sAruauuy Adaptive Control “aa ‘a6

AIuANLLLY  (Linear Quadratic Regulator :LQR) ‘1unns
ATUANTEULUWURANNAR UL LWs1: T udIAIuANSEFuge
fursadsuanasivavssuy ldasdnTulifdadinisfiwas
aa9ssUuAnNISIasuILl ad

5.3.2 19naadlun153un151AR UNVAIUVINLNUR AN
WNUA15led lAulaninas ‘luﬂ'\‘smuumam,wml,wumau LW T
naaommsamauauaﬂmﬂL:JameLqumau \Adaufi
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5.3.3 a25vinuiinla ( Graphical User Interface :GUI )

1ll Simulation 3 {16 N15LARDUNVAIULVIILWUARN LARDUT
ldwsaunuszuuade



