
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาคผนวก ข 

โคดการเขียนรับคามุมจากเซนเซอรวัดความเร็ว 
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โคดการเขียนรับคามุมจากเซนเซอรวัดความเรง 
function Rate_Gyro  = Findrategyro(ANGyroX) 
%Calculate Data from Gyro 
GyroX = 2*610*(ANGyroX-1.382); 
Rate_Gyro=GyroX; 

 




