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ความยืดหยุนของขอตอชวยลดการเสียหายจากการชน จริงๆแลวขอตอของแขนหุนยนต

ทุกชนิด มีความยืดหยุนอยูบางจากคุณสมบัติพื้นฐานของวัสดุ ผลในอดีตระบุวา หากไมนําความ
ยืดหยุนของขอตอเขามาพิจารณาในการออกแบบ อาจทาํใหเกิดความเสียหายจากการสั่นพอง 
(Resonance) และประสิทธิภาพในการควบคุมลดลงอยางไรก็ตาม การควบคุมหุนยนตแบบขอตอ
ยืดหยุนไดยังเปนปญหาเปดทางการวิจยัเนือ่งจากแบบจําลองมีความซับซอน และการที่ระบบเปน
แบบ Under-actuated ความยืดหยุนของขอตอทําใหแขนหุนยนตไมสามารถเคลื่อนที่ไดเร็ว
เนื่องจากการสั่นสะเทือนที่ End Point จากการที่ Reference Signals ไดแกความเรง ความเร็ว และ
การขจัดที่มี Power Spectrum สูงในทุกยานความถี่ ไปกระตุนความถี่ธรรมชาติของระบบ ใน
งานวิจยันี้เราไดใช ฟงกชันพืน้ฐานแร็ม ไซนูซอยในการปรับเปลี่ยนโครงสรางของ Reference 
Signals เพื่อลดคาพลังงานกระตุนในชวงที่เกิดความถี่ธรรมชาติ เพื่อลดการสั่นพอง ผลจาก 
Simulation และจากการทดลองจริง เห็นไดชัดวาการสั่นสะเทือนของแขนหุนยนตจากการใช 
Command Shaping ลดลง ทําใหแขนกลเคลื่อนที่ไดเร็วข้ึน 
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