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บทคดัยอ 
       โครงงานนี้เปนการสรางและควบคุมระบบแพนดูลัมผกผัน ซึ่ง
เปนแบบจําลองของการควบคุมระบบที่ไมเปนเชิงเสนและไมมี
เสถียรภาพ โครงสรางของระบบแพนดูลัมผกผันในโครงงานนี้เปน
แบบ 1 องศาอิสระ(1 Degree of freedom :1DOF) ขนาดความ
ยาวของโตะ145 เซนติเมตร กวาง40 เซนติเมตรประกอบไปดวย 
ลูกตุมยึดกับจุดหมุนซึ่งติดอยูกับตัวรถ(Cart)  โดยตัวรถสามารถ
เคลื่อนที่ไปมาไดในราง โดยมีมอเตอรไฟฟากระแสตรง(Direct 
Current Motor :DC Motor) ขนาด 24 โวลต เปนตัวขับทําใหเกิด
แรงไปขับใหตัวรถเคลื่อนที่   เพื่อรักษาสมดุลของแทงแพนดูลัม
(Pendulum Rod) 
       การทํางานของระบบสวนแรกเปนการแกวงแทงแพนดูลัม 
จากจุดสมดุลลาง(ที่มุม 0 องศา) ขึ้นไปยังจุดสมดุลบน(ที่มุม 180 
องศา หรือ -180 องศา) เพื่อกําหนดใหเปน Set Point ในการ
รักษาสมดุลของแทงแพนดูลัม เม่ือแทงแพนดูลัม แกวงขึ้นอยูใน
องศาที่กําหนดไว ระบบก็จะเปลี่ยนโหมดการทํางาน    เปนการ
รักษาสมดุลของแทงแพนดูลัม    โดยมีเอ็นโคดเดอร (Encoder)   
เปนตัววัดมุม 
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แทงแพนดูลัม เพื่อควบคุมแบบปอนกลับ(Feedback Control) ใช
คอมพิวเตอรเปนตัวประมวลผลเม่ือแทงแพนดูลัมเปลี่ยนตําแหนง 
มอเตอรก็จะหมุนเพื่อรักษาใหแทงแพนดูลัม อยูในจุดสมดุล
เหมือนเดิม โดยใชตัวควบคุมแบบพีไอดี(Proportional  Integral 
Differential : PID)และฟซซีลอจิก(Fuzzy Logic) ในโปรแกรม
แลบวิว 
        ผลการทดลองพบวาตัวควบคุม     แบบพีไอด ี    และ   แบบ
ฟซซพีดีี    สามารถควบคุมระบบ 
แพนดูลัมผกผันได แตตัวควบคุมแบบพีไอดีจะสามารถรักษาสมดุล 
แทงแพนดูลัมไดนานกวาตัวควบคุมแบบฟซซีพีดี เนื่องจากตัว
ควบคุมแบบพีไอดีสามารถกําจัดคาความผิดพลาด(Error) ที่
เกิดข้ึนไดจากการปรับคาอินทิกรัล(Integral :I) แตตัวควบคุมแบบ
ฟซซพีีดีจะเขาสูจุดSet Point ไดเร็วกวาตัวควบคุมแบบพีไอดี 
  

 

  (โครงงานมีจํานวนทัง้หมด 152  หนา ) 


