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งานวิจัยฉบบัน้ีน าเสนอ การออกแบบตัวสังเกตการณ์สญัญาณรบกวนโดยใช้เซนเซอรว์ดั
ความเร่ง และตวักรองสัญญาณคาลมาลท่ีสามารถใช้ในการประมาณค่าแรงสมัผ ัสภายนอกท่ีด้านฝัง่
ของภาระโหลดส าหรับระบบหลายมวล ตวัสงัเกตการณ์สญัญาณรบกวนท่ีน าเสนอประยุกตใ์ช้
เซนเซอรว์ดัความเร่ง และ เซนเซอรว์ดัต าแหน่งด้วยวิธีการแสงในการวดัหาค่าแรงสัมผสั เน่ืองจาก
เซนเซอรว์ดัความเร่งสามารถติดตัง้ไว้ในพ้ืนท่ีขนาดเลก็ท่ีด้านปลายแขนของหุ่นยนต ์ ท าให้วิธีการ
ดงักล่าวน าไปใช้กับการใช้งานจริงได้อย่างเหมาะสม โดยการใช้ตัวสังเกตการณ์ท่ีน าเสนอไม่
จ าเป็นต้องประมาณหาค่าสมัประสิทธ์ิของระบบออกมาก่อน 

ในระบบการควบคุมแรงโดยไม่จ าเป็นต้องใช้เซนเซอรว์ดัแรง ตวัสงัเกตการณ์สญัญาณ
รบกวนสามารถน ามาใช้ร่วมกับการควบคุมอัตราส่วนการสัน่พ้อง เพ่ือท่ีจะลดการสัน่จากความถ่ีสูง
ของสปริง เน่ืองจากค่าตวัแปรของระบบควบคุมถกูออกแบบให้เหมาะสมโดยการใช้วิธีการแผนผงัค่า
สมัประสิทธ์ิ การควบคุมอตัราการสัน่พ้องสามารถท าให้มัน่ใจได้ว่าระบบควบคุมแรงสมัผสัมีสภาพ
ทนทางท่ีดี ค่าตวัแปรของการควบคุมอัตราการสัน่พ้องทัง่ในระบบสองมวล และสามมวล ซ่ึงแสดงใน
ระบบกายภาพทัว่ๆไปได้ถกูท าการวิเคราะหโ์ดยใช้วิธีท่ีได้น าเสนอดังกล่าวน้ี นอกจากน้ีวิธีการท่ีได้
น าเสนอยงัสามารถน าไปประยุกต์ใช้กับระบบหลายมวลได้อีกด้วย ผลการทดลองประสิทธิภาพของ
ระบบควบคุมในแง่ของการลดการสัน่สะเทือนนัน้ มีผลลพัธท่ี์ดีออกมาสอดคล้องกับทฤษฎีและการ
จ าลองด้วยสมการทางคณิตศาสตร ์
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