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การสํารวจพื:นที�ในยุคปัจจุบันนั:นนิยมใชหุ่้นยนต์สี� ใบพดัทาํการสํารวจพื:นที� ต่างๆ ทางอากาศ ซึ� ง
ภายในระบบหุ่นยนตสี์�ใบพดัจะมีระบบควบคุมที�ควบคุมทิศทางการเคลื�อนที� จึงจาํเป็นตอ้งออกแบบ
ระบบควบคุมให้มีประสิทธิภาพ ดงันั:นวิทยานิพนธ์ฉบับนี: ได้ศึกษาแนวทางการออกแบบระบบ
ควบคุมสาํหรับหุ่นยนต์สี�ใบพดัดว้ยการเปรียบเทียบประสิทธิภาพของระบบควบคุมพีไอดีและระบบ
ควบคุมแอลคิวอาร์ โดยออกแบบระบบควบคุมดงักล่าวดว้ยการจาํลอง ก่อนนาํระบบควบคุมดงักล่าว
ไปใช้กบัระบบจริง โดยสัญญาณป้อนกลบัวดัค่าไดจ้ากตวัตรวจวดัความเร็วเชิงมุมและตวัตรวจวดั
ความเร่ง ซึ� งไดป้รับปรุงสัญญาณป้อนกลบัดว้ยตวักรอง Kalman ซึ� งผลการทดลองระบบควบคุมแสดง
ให้เห็นว่าทั:งตวัควบคุมพีไอดีและตวัควบคุมแอลคิวอาร์สามารถตามรอยสัญญาณควบคุมไดดี้ในการ
จาํลองระบบ แต่ตัวควบคุมพีไอดีนั:นสามารถปรับปรุงค่าความผิดพลาดให้ลดลงได้ด้วยวิธีการ
ปรับแต่งอตัราขยายบนระบบจริงไดง่้ายกว่าตวัควบคุมแอลคิวอาร์ เนื�องจากการออกแบบตวัควบคุม
แอลคิวอาร์นั:นตอ้งอา้งอิงจากสมการคณิตศาสตร์ของระบบ 
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