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นกัวจิยัหลายท่านไดใ้หค้วามสนใจเก่ียวกบัหุ่นยนตส์องลอ้เน่ืองจากเป็นระบบท่ีควบคุม
ไดย้ากมีสมบติัเฟสไม่ต ่าท่ีสุด, มีหลายอินพุตหลายเอาตพ์ุตและมีอินพุตนอ้ยกวา่เอาตพ์ุต ซ่ึงเหมาะ
ส าหรับงานวจิยัท่ีตอ้งการแสดงถึงประสิทธิภาพของระบบควบคุมท่ีน ามาใช ้นอกจากน้ีหุ่นยนต์
สองลอ้มีความสามารถในการเคล่ือนตวัท่ีคล่องแคล่วคลา้ยคลึงกบัมนุษย ์ซ่ึงมีหลายงานวจิยัท่ี
แสดงถึงประสิทธิภาพในการเคล่ือนตวัของหุ่นยนต ์และจากความคล่องแคล่วของหุ่นยนตน้ี์
สามารถน าไปประยกุตใ์ชง้านจริงแทนมนุษยไ์ด ้

 
งานวจิยัน้ีไดน้ าตวัคุมค่าก าลงัสองเชิงเส้นและตวัควบคุมโมเดลพรีดิกทีฟท่ีมีลกัษณะท่ี

แตกต่างกนั โดยตวัควบคุมทั้งสองชนิดตอ้งอาศยัแบบจ าลองคณิตศาสตร์ท่ีแม่นย  าเพื่อใชใ้นการ
จดัการกบัความไม่แน่นอนของระบบและรักษาสมดุลของหุ่นยนต ์ซ่ึงในการวดัมุมเอียงของ
หุ่นยนตส์องลอ้ถือเป็นปัญหาส าคญัในการรักษาสมดุลของหุ่นยนตส์องลอ้ ในงานวิจยัน้ีใช้
เซนเซอร์ร่วมกนัระหวา่งเซนเซอร์วดัความเร่งและเซนเซอร์วดัความเร็วเชิงมุม 

 
จากผลการจ าลองแสดงถึงเสถียรภาพในการรักษาสมดุลหุ่นยนตส์องลอ้ของตวัคุมค่า

ก าลงัสองเชิงเส้นและตวัควบคุมโมเดลพรีดิกทีฟท่ีมีลกัษณะท่ีแตกต่างกนั ไดแ้สดงถึงคุณ
ลกัษณะเฉพาะของตวัควบคุมโมเดลพรีดิกทีฟในเร่ืองขอ้จ ากดัของอินพุตและเอาตพ์ุต ซ่ึงสามารถ
น าไปประยกุตใ์ชก้บังานในโรงงานอุตสาหกรรมท่ีมีการใชพ้ลงังานมากได ้ในส่วนของผลการ
ทดลองไดแ้สดงประสิทธิภาพของตวักรองความถ่ี Complementary ท่ีสามารถจดัการกบัปัญหา 
noise และ drift จากเซนเซอร์ทั้งสองชนิด 
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