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การออกแบบตวัควบคุมทีÉสามารถควบคุมการทรงตวัของพาหนะสองลอ้ในขณะหยุดนิÉง

และเมืÉอเคลืÉอนทีÉเป็นงานทีÉซบัซอ้นและทา้ทาย โดยระบบพลศาสตร์ของยานพาหนะสองลอ้มีความ

ซบัซอ้นเป็นระบบควบคุมแบบหลายอินพุตหลายเอาท์พุตและยงัเป็นระบบแบบ Under-actuated  

จึงเป็นการยากทีÉจะออกแบบตวัควบคุมแบบดัÊงเดิม ใหมี้ประสิทธิÍ ภาพทีÉดีในการควบคุม 

  

 ในงานวิจยันีÊ จึงไดอ้าศยัหลกัการการออกแบบตวัควบคุมดว้ยตวัควบคุมฟัซซีÉ (Fuzzy Control) 

เป็นการออกแบบโดยใช้เหตุผล ความรู้และประสบการณ์ของมนุษยที์Éมีต่อการทาํงานของระบบ    

และเป็นการควบคุมทีÉสามารถกาํจดัสิÉงรบกวนระบบไดเ้ป็นอย่างดี ทาํงานไดก้บัระบบไม่เป็นเชิง

เสน้และระบบทีÉมีหลายสัญญาณป้อนเขา้และป้อนออก (multi-input multi-output) พาหนะสองลอ้

จะถูกสร้างขึÊน ซึÉงขบัเคลืÉอนโดยมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงและตวัตรวจรู้ (sensor) ประเภทต่างๆ 

เพืÉอประมวลสัญญาณยอ้นกลบัไปยงัระบบควบคุม โดยระบบพาหนะสองลอ้ทีÉควบคุมนีÊ ตอ้งการ

ออกแบบใหร้ะบบมีการตอบสนองดี มีความไวของระบบเพียงพอ ความผดิพลาด ณ สภาวะคงตวัมี

ค่าตํÉา และสามารถทนทานต่อการรบกวนจากแรงภายนอกได ้ จากการจาํลองระบบและการทดลองจริง 

จะเห็นไดว้่าตวัควบคุมฟัซซีÉสามารถรักษาเสถียรภาพของรถสองลอ้  ขณะหยดุนิÉงหรือเคลืÉอนทีÉและ

ยงัสามารถกาํจดัสิÉงรบกวนจากภายนอกได ้
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