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ประมวลศัพท์และคําย่อ 

 
 
Actual position     = ตาํแหน่งจริง 
Actuator     =  ตวัขบั 
Algebraic Riccati Equation (ARE)  = สมการพิชคณิตของริคคาติ 
Asian Institute of Technology (AIT)  = สถาบนัเทคโนโลยแีห่งเอเซีย 
Augmented System    = ระบบเพิ?ม, ระบบเสริม 
Automatic Control    =  การควบคุมอตัโนมติั 
Autonomous Underwater Vehicle (AUV)  = ยานใตน้ํHาอตัโนมติั  
Ballast tank     = ถงัปรับแรงดนั 
Closed-loop feedback control system  = ระบบควบคุมป้อนกลบัแบบปิด 
Controller     = ส่วนควบคุม 
Convergence     = ลู่เขา้ 
Coupling Control Law    = กฎการควบคุมคู่ 
Damping Effect     = ผลกระทบจากคา่ความหน่วง 
Data access (DA)    = การจดัการขอ้มูลทางเขา้ 
Degrees of freedom (DOF)   =   องศาอิสระ 
Derivative Control (D)    = การควบคุมแบบอนุพนัธ์ 
Desired path     = เส้นทางที?ตอ้งการ 
Desired position     = ตาํแหน่งที?ตอ้งการไป 
Desired state     =  สถานะที?ตอ้งการ  
Disturbances     = สัญญาณรบกวน 
Dynamics     = พลศาสตร์ 
Embedded PC     = บอร์ดพีซีฝังตวั 
Equation of Motion    = สมการการเคลื?อนที? 
Feedback Control    =  การควบคุมแบบป้อนกลบั 
Feedback Control Gain    =  อตัราขยายป้อนกลบั 
Finite Element     = การวเิคราะห์ความแขง็แรง,  

ไฟไนตเ์อลิเมนต ์
Flywheel     = ลอ้ช่วยแรง 
Frequency Domain    = โดเมนความถี? 



บ 

 

Full state     = สถานะเตม็ 
Fully Actuated     = ขบัเคลื?อนเตม็รูปแบบ 
Gain      = อตัราขยาย 
Graphic User Interface (GUI)   = การเชื?อมกบัผูใ้ชด้ว้ยภาพ 
Historical data access (HDA)    = การจดัการขอ้มูลในอดีต 
Hydrodynamic Added Mass   = มวลที?เพิ?มขึHนจากผลของของเหลว 
Hydrodynamic Damping    = คา่ความหน่วงของของเหลว 
Hysteresis Control    = การควบคุมแบบฮสเตอรีสีส 
Implementation     = การประยกุตใ์ช ้
Inertia      = ความเฉื?อย 
Interface     = การเชื?อมต่อ 
Integral Control (I)    = การควบคุมแบบปริพนัธ์ 
Kalman Filters     = กรองสัญญาณของคาลมาน 
Linear Matrix Inequality (LMI)   = การออกแบบเมตริกซ์เชิงเส้น 
Linear Quadratic Gaussian (LQG)  =  การควบคุมแบบเชิงเส้นกาํลงัสองของ 

เกาซ์เสียน 
Linear Quadratic Regulator (LQR)  = การควบคุมแบบเชิงเส้นกาํลงัสอง 
Local Coordinate     = ตาํแหน่งเฉพาะ 
Magnetic coupling    = คลปัปลิHงแมเ่หล็ก 
Manipulator     = โครงตาขา่ยแบบปรับตวัได ้
Mechanical seal     = ซีลทางกล 
Multiple-Input-Multiple-Output (MIMO)  = สัญญาณควบคุมทางเขา้และทางออก 

หลายทาง  
Multivariable control system   = ระบบควบคุมหลายตวัแปร 
Nonlinear     = ไมเป็นเชิงเส้น 
Open-loop control system   = ระบบควบคุมแบบปิด 
Output state     = สถานะทางออก 
Overshoot     = การพุง่เกิน 
Passive Velocity Field Control (PVFC)  = การควบคุมแบบลดผลกระทบดว้ยสนาม 

ความเร็ว 
Pitch      = มุมกม้/มุมเงย 
Planar Motion     = การเคลื?อนที?บนระนาบ 
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Positive semidefinite    = มีคา่แบบกึ?งบวก 
Pressure Switch     =  สวทิช์แรงดนั  
Programmable Logical Controlled (PLC)    =   พีแอลซี 
Proportional Control (P)    = การควบคุมแบบสัดส่วน 
Proportional-Derivative Control (PD)   = การควบคุมแบบสัดส่วนร่วมกบัอนุพนัธ์ 
Proportional –Integral Control (PI)    = การควบคุมแบบสัดส่วนร่วมกบัปริพนัธ์ 
Proportional –Integral-Derivative Control   = การควบคุมแบบสัดส่วนร่วมกบัปริพนัธ์ 

             และอนุพนัธ์ 
Pulse-Width-Modulation control (PWM)   = การควบคุมความกวา้งพลัส์ 
Real Time Control     =  การควบคุมแบบเวลาจริง 
Reduced-order estimator     = ตวัประมาณคา่แบบลาํดบัการลดรูป 

สถานะ 
Reference input     = สัญญาณอา้งอิงที?ทางเขา้ 
Reference signal     = สัญญาณอา้งอิง 
Remotely operated vehicle (ROV)  = ยานควบคุมดว้ยรีโมท  
Restoring force     = แรงกระทาํ 
Robust      =  ทนทาน 
Roll      = มุมเอียง 
Safety Factor (SF)    = คา่ความปลอดภยั 
Semi-Autonomous Underwater Vehicle (SAUV) =  ยานใตน้ํHากึ?งอตัโนมติั 
Shared Variable Engine (SVE)   = ตวัแปรระบบที?ใชร่้วมกนั 
Single-Input-Single-Output (SISO)   = สัญญาณทางเขา้และทางออกเดียว 
Skew-symmetric     = สมมาตรในแนวทะแยง 
Speed control board    = บอร์ดควบคุมความเร็ว 
State errors     = ความคลาดเคลื?อนของสถานะ 
Stress      = ความเคน้ 
Strip Theory     = ทฤษฎีของสตริป 
Thruster      = ชุดขบัเคลื?อน 
Timer      = ตวัตัHงเวลา 
Time Domain     =  โดเมนเวลา 
Time-invariant system    = ระบบที?มีเวลาคงที? 
Trajectory Tracking    = การติดตามเส้นทางโคจร 
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Uncertainty     = ความไมแ่น่นอน 
Undamped     = ไมมี่การหน่วง 
Underwater Robotic Intelligent System (URIS) = ระบบหุ่นยนตใ์ตน้ํHาอจัฉริยะ 
Unmanned Underwater Vehicle (UUV)  =   ยานใตน้ํHาไร้คนขบั   
USB Camera     = กลอ้งยเูอสบี 
Velocity Field     = สนามความเร็ว 
Velocity Field Control (VFC)   = การควบคุมสนามความเร็ว 
VFC mapping     = แผนที?ของการควบคุมสนามความเร็ว 
Virtual Instrument (VI)    = เครื?องมือวดัเสมือน (ในโปรแกรม 

LabVIEW) 
Vision System     = ระบบการมองเห็น 
Yaw      = มุมทิศทางหวัเรือ 


