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การควบคุมผานเน็ตเวิรคหรือ Network-Based Control (NBC) ไดถูกนาํไปประยกุตใช

อยางแพรหลายแทนการควบคุมแบบเดิม ยกตวัอยางเชน การควบคุมอุปกรณระยะไกลผาน
เน็ตเวิรค  การตรวจสอบการทํางานของอุปกรณผานเนต็เวิรคเปนตน แตปญหาที่สําคัญของระบบ
ควบคุมผานเนต็เวิรคก็คือดีเลย (delay) ที่เกดิขึ้นจากระบบเน็ตเวิรค ซ่ึงทําใหระบบเสียเสถียรภาพ
และระบบมีประสิทธิภาพต่ําลง โดยลักษณะของดีเลยที่เกดิขึ้นมีลักษณะกํากวมและไมสามารถ
คาดคะเนได 

 
งานวิจยันี้ไดนาํเสนอวิธีการแกปญหาโดยใชระบบ neuro-fuzzy gain scheduling เพื่อเพิ่ม

ประสิทธิภาพใหกับอัลกอรทิึม quadratic curve ซ่ึงใชในตัวควบคุมใหหุนยนตเดินตามเสนทาง
โดยไดมกีารประยุกตใช self–adaptive neuro-fuzzy Inference system (SANFIS) เพื่อชวยในการ
จัดกลุมสภาวะของเน็ตเวิรคและใช gain scheduler ในการปรับคาพารามิเตอรในตวัควบคุมให
เหมาะสมกับสภาวะของเนต็เวิรค ณ ตอนนั้น โดยระบบทั้งหมดถูกทดสอบกับการเดนิตาม
เสนทางของหุนยนตผานเน็ตเวิรคไรสายซ่ึงทําการทดสอบกับทั้งระบบที่จําลองควบคุมหุนยนต
ผานเน็ตเวิรค (simulation) และระบบที่ควบคุมหุนยนตผานเน็ตเวิรคโดยใชดเีลยจริงซึง่ในการ
ทดสอบไดมีการเปรียบเทียบระหวางการควบคุมที่ใชและไมใช neuro-fuzzy gain scheduling  

 
การทดสอบทั้งระบบควบคมุหุนยนตผานเน็ตเวิรคจาํลองและระบบควบคุมหุนยนตผาน

เน็ตเวิรคจริงไดพบวาการควบคุมที่ประยุกตใช neuro-fuzzy gain scheduling ทําใหประสิทธิภาพ
ในระบบควบคุมหุนยนตผานเน็ตเวิรคดีขึน้ โดยหุนยนตสามารถเดินตามเสนทางไดแมนยําขึ้น
และเร็วขึน้  

     /  /  

ลายมือช่ือนิสิต  ลายมือช่ืออาจารยที่ปรึกษาวทิยานิพนธหลัก   


