
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาคผนวก  
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ภาคผนวก ก 
                    แนวคิดในการสรางชดุควบคมุระบบแพน
ดลูัมผกผนั 
                    แนวคิดในการเขยีนโปรแกรมควบคมุระบบ
แพนดลูมัผกผนั 
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แนวคิดในการสรางชุดควบคุมระบบแพนดลูัมผกผัน 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพที ่ก-1  แนวคิดในการสรางชุดควบคุมระบบแพนดูลัมผกผัน 

AC Servo Air motor 

- ความแมนยําสูง 
- ราคาแพง 
- มี

- หาซื้อไดงาย 
- ราคาถูก 
- เขียน

- ไมมีความแมนยํา 
- ราคาแพง 
  

DC motor 

 

อุปกรณทีใ่ชควบคุม 
เพื่อเลี้ยงแทง แพนดูลัม 

 

- ไมมีความแมนยํา 
- ควบคุมไดยาก  
 

- ความแมนยําสูง 
 ไ    

 

1 

 

มอเต
 

กระบอ
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แนวทางการ
ออกแบบโตะควบคุม

ออกแบบโตะเปน
 

- ตองใชเกียรใน
ก า ร ท ด ร อ บ 
  เพื่อสงกําลัง : การ
ทํ า ง า น   
  ของระบบมอเตอร

- ใชสายพานใน
ก า ร ส ง กํ า ลั ง  :   
  การทํางานของ
ร ะ บ บ 
  มอเตอรตองหมุน 
  ั ิ 

 

2 

ออกแบบโตะเปน
ี่ ี่  

 

1 

2 

3 

4 1 
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ภาพที ่ก-2  แนวคิดในการสรางชุดควบคุมระบบแพนดูลัมผกผัน 

(ตอ) 

 
 
 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

          
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

2 
ออกแบบขนาดของโตะ
ใหสามารถขนยายได
งาย ใชวัสดุที่ มีความ
แข็งแรง น้ํ าหนักเบา 

ม อ เ ต อ ร ไ ฟ ฟ า
ก ร ะ แ ส ต ร ง เ ป น ตั ว
ขับเคลื่อนระบบ เลือก
ขนาดของมอเตอรที่ มี

ส า ย พ า น  เ ป น ตั ว ส ง
กําลังจากมอเตอรไปยัง
ตัวรถ (Cart) เลือกใช
สายพานเสริมใยเหล็ก
เ พื่ อ ทํ า ใ ห 

แ ท ง แ พ น ดู ลั ม  แ ล ะ 
ลูกตุม  ออกแบบใหมี
ขนาดเบา เพื่อจะทําให
การคอนโทรลระบบงาย

้  อุปกรณที่ใชวัดมุมของ
แทง  
แพนดุลัม ตองเปน
อุปกรณที่มีความเสถียร 
ไวตอการตอบสนอง
โ ื ใ  ็ โ 

การออกแบบ
โ   

เลือกขนาดมอเตอร 

เลือกสายพาน 

ออกแบบ แทงแพน
ั  



130  

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

ภาพที ่ก-3  แนวคิดในการสรางชุดควบคุมระบบแพนดูลัมผกผัน 

(ตอ) 
แนวคิดในการเขยีนโปรแกรมควบคุมระบบแพนดลูัมผกผัน 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

อุปกรณทีใ่ชในการประมวลผล ควบคุมระบบ
 

 

 Microcontrolle
ประมวลผล

 
ประมวลผล

 

 

 C# 

 

 MATLA
- เปนภาษาที่
เขาใจงาย 
 ตองใชรวมกับ  

- เปนภาษาที่
เขาใจยาก 
  ตอง มพีืน้ฐาน   

- เปนภาษาที่เขาใจ
งาย  
- งายตอการศึกษา 
 ่

 

 แลบวิว 

 

 Computer 

แนวคิดการเขียน
 

อุปกรณวดัมุมแทง
ั  
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ภาพที ่ก-4  แนวคิดในการเขียนโปรแกรมควบคุมระบบแพนดูลมั
ผกผัน 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

1 

โปรแกรมแลบวิว 

ควบคุมการแกวงแทง
แพนดลูัม 

Step 
ควบคุมการเลี้ยงแทง

แพนดลูัม 

Step 

- ใช เอ็นโคดเดอร 
ตัวที่ 1 เปน 
  เ งื่ อ น ไ ข ใ น ก า ร
แ ก ว ง แ ท ง 
  แพนดลัม เพื่อ

- ใช เอ็นโคดเดอร 
ตัวที่ 1 เปน 
  ตัววัดคามุมของแทง  
  แพนดูลมั เพื่อเปน  
  F db k ในการ
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 ภาพที ่ก-5  แนวคิดในการเขียนโปรแกรมควบคุมระบบแพน

ดูลัมผกผัน (ตอ) 

 

 


