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 หัวอานฮารดดสิก (Actuator) จําเปนตองเคล่ือนจากแทร็คหนึ่ง ไปยังอีกแทร็คหนึ่งดวย
ความแมนยําและรวดเร็ว แตหัวอานไมสามารถเคล่ือนท่ีไดเร็วดังตองการเนื่องจากเกดิการส่ันสะเทือน
ท่ีแทร็คเปาหมาย (Residual Vibration) สาเหตุของการส่ันสะเทือนนี้ สวนหน่ึงเนื่องมาจากการท่ี 
Reference Signals ไดแกความเรง ความเร็วและการขจัด มี Power Spectrum สูงในทุกยานความถ่ี 
รวมท้ังท่ีความถ่ีธรรมชาติของหัวอานดวย จึงเกิดการส่ันพอง (Resonance) เทคนคิ Command 
Shaping เปนเทคนิคท่ีใชการปรับเปล่ียนโครงสรางของ Reference Signals ท่ีจะใสเขาไปในระบบ
เพื่อลดคาพลังงานกระตุนในชวงท่ีเกดิความถ่ีธรรมชาติเพื่อลดการส่ันพอง ในบทความนีเ้ราใชฟงกชัน
พื้นฐานฟงกชัน Ramped Sinusoid ในการปรับเปล่ียนโครงสรางของ Reference Signals ผลจาก 
Simulation และจากการทดลองจริง เห็นไดชัดวาการส่ันสะเทือนของหัวอานจากการใช Command 
Shaping ลดลง  ทําใหหวัอานสามารถเคล่ือนท่ีไดรวดเร็วข้ึน 
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