
 

บทที่ 1 

บทนํา 

1.1  ที่มาและความสําคัญของโครงงาน 

 ปจจุบันเทคโนโลยีทางดานฮารดแวรและเทคโนโลยีทางดานซอรฟแวรที่ใชพัฒนาระบบควบคุม 

(Control System) ไดถูกพัฒนาในหลากหลายประเทศ เชน บริษัท แอดลิ้ง(Adlink) จํากัด ประเทศ

สิงคโปรไดพัฒนาการดเพื่อใชเชื่อมตออุปกรณภายนอกดวยเครื่องคอมพิวเตอร,บริษัท เอมเมจิน 

(Aimagin) จํากัด ไดพัฒนาใหบอรดไมโครคอนโทรลเลอร(Microcontroller) ใหสามารถเขียน

โปรแกรมMATLABTM เพื่อ เชื่ อมตออุปกรณฮารดแวรตางๆ,บริษัท เนชั่นแนลอินสตรู เมน        

(National Instrument) จํากัด ไดพัฒนาโปรแกรมLabVIEW เพื่อเชื่อมตออุปกรณจากการดตางๆ

หลากหลายประเภท เปนตน ซึ่งทําใหเกิดการพัฒนาระบบควบคุมจํานวนมาก เชน การใชโปรแกรม

LabVIEWในการควบคุมความเร็วรอบของมอเตอร,การใชไมโครคอนโทรลเลอรซึ่งถูกพัฒนาโดย   

บริษัท เอมเมจิน จํากัด เพื่อใหเขียนไดบนโปรแกรมMATLABในการควบคุมอุณหภูมิ,การใชโปรแกรม

Visual C# ในการติดตอการดของบริษัท แอดลิ้ง จํากัด เพื่อควบคุมระดับน้ํา เปนตน โดยปจจุบัน 

การควบคุมการรักษาสมดุลประเภทตางๆกําลังไดรับความนิยมมากในปจจุบัน เชน การเขียน        

ตัวควบคุมการรักษาสมดุลระบบลูกตุมผกผัน(Invert Pendulum) การควบคุมการรักษาสมดุล      

ลูกบอลบนแผนไม(Ball Beam) เปนตน และในปจจุบันระบบควบคุมแบบรักษาสมดุลสามารถ

นําไปใชงานในชีวิตประจําวันไดแลว แตจําเปนตองใชตนทุนที่สูงมากในการสราง เพื่อนํามาใชงาน เชน 

การควบคุมการรักษาสมดุลของคนบนรถจักรยานสองลอ(Segway) ,การควบคุมการรักษาสมดุลของ

จักรยานไฟฟาลอเดียว(Unicycle Balancing) เปนตน 

 จากที่กลาวมาขางตน ผูจัดทําโครงงานไดเห็นวาระบบรักษาสมดุลซึ่งสามารถนําไปใชไดใน

ชีวิตประจําวันจริงแตการผลิตจะตองใชตนทุนที่สูงมาก จึงไดมีแนวคิดที่จะพัฒนาเทคโนโลยีการใช

อุปกรณทางดานฮารดแวรและซอรฟแวรที่มีตนทุนต่ํา เพื่อนํามาสรางระบบขับเคลื่อนลอเดียวรักษา

สมดุลแนวตรงที่มีตนทุนต่ํา ซึ่งตอไปสามารถพัฒนาตอในการนํามาใชในชีวิตประจําวันได เชน         

การควบคุมการรักษาสมดุลของคนบนรถจักรยานสองลอ(Segway) ,การควบคุมการรักษาสมดุลของ

จักรยานไฟฟาลอเดียว(Unicycle Balancing) เปนตน 
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1.2  วัตถุประสงค 

 1.2.1  เพื่อสรางระบบขับเคลื่อนลอเดียวรักษาสมดุลแนวตรงตนทุนต่ํา 

 1.2.2 เพื่อควบคุมการรักษาสมดุลของระบบขับเคลื่อนลอเดียวรักษาสมดุลแนวตรงดวย        

ตัวควบคุมแบบPID Control และ Fuzzy Logic Control 

1.3  ขอบเขตของโครงงาน 

  1.3.1  เปนระบบขับเคลื่อนลอเดียวรักษาสมดุลแนวตรง สามารถควบคุมการรักษาสมดุลทิศทาง

แนวตรง โดยมีระยะของมุมที่รักษาสมดุลคือ -5 ถึง 5 องศา  

 1.3.2  เปนระบบขับเคลื่อนลอเดียวรักษาสมดุลแนวตรง จะตองใชระบบไมโครคอนโทรลเลอร   

ฝงตัว(Embedded Microcontroller) ในการควบคุมการรักษาสมดุล 

1.4  นิยามศัพทเฉพาะ 

 1.4.1  ระบบขับเคลื่อนลอเดียวรักษาสมดุลแนวตรง คือ ตนแบบในการศึกษาระบบรักษาสมดุล

ในแนวตรงโดยใชไมโครคอนโทรลเลอรฝงตัว ในการรักษาสมดุลระบบขับเคลื่อนลอเดียว 

 1.4.2  การรักษาสมดุล คือ ระบบควบคุมการรักษาคาของมุมองศาที่กําหนด เพื่อรักษาสมดุล

ระบบขับเคลื่อนลอเดียวไมใหเกิดการลมเกินขอบเขตที่ระบุไว  

1.5  ประโยชนที่คาดวาจะไดรับ 

 1.5.1  ไดระบบขับเคลื่อนลอเดียวรักษาสมดุลแนวตรง 

 1.5.2  ไดรับองคความรู(Knowledge) ในการเขียนตัวควบคุมที่ไดจากการเรียนรูในการสราง

ระบบขับเคลื่อนลอเดียวรักษาสมดลุแนวตรง 




