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 หุนยนตสองลอถูกขับเคลื่อนดวยมอเตอรกระแสตรงสองตัวที่เปนอิสระตอกันแตมีแกน
หมุนรวมกัน หุนยนตสองลอเปนระบบทีม่ีเสถียรภาพอยางมีขอบเขต การควบคุมใหหุนยนตสอง
ลอรักษาเสถียรภาพและการตอบสนองของระบบมีประสิทธิภาพทําไดยากเนื่องจากเปนระบบไม
เชิงเสน, ระบบไมใชมุมเฟสนอยที่สุด และมีสัญญาณปอนเขานอยกวาสัญญาณปอนออก 
 
 ในงานวิจยันี้นาํเสนอการออกแบบระบบควบคุมของหุนยนตสองลอโดยอาศัยตัวคุมคา
กําลังสองเชิงเสนและตอเติมตัวอินทิกรัล รวมทั้งการนําเอาตัวสังเกตมาประมาณคา โดยแสดงให
เห็นทั้งทางทฤษฎี, การจําลองผลดวยโปรแกรม MATLAB และการทดลองจริง ตัวสังเกตลุนเบอร
เกอรถูกใชเพื่อประมวลสัญญาณปอนกลับจากตัวตรวจรูวดัความเอยีงและตัวตรวจรูวดัอัตราความ
โนมเอียงเพื่อใหไดสัญญาณความเอียงที่มคีวามแมนยํามากขึ้น 
 
 ผลการจําลองและการทดลองตัววดัความเอียงที่ไดมีประสิทธิภาพดีในยานความถี่สูง โดย
การวางตําแหนงโพลตางๆ จะไดผลลัพธที่ดีในชวงความถี่ที่แตกตางออกไป ผลการจําลองและ
ทดลองการควบคุมระบบดังกลาวแสดงผลที่นายอมรับและมีประสิทธิภาพของตัวควบคุมที่ได
ออกแบบไว ถึงแมวาการทดลองระบบจะเกิดการแกวงเนื่องมาจากแรงเสียดทานและน้ําหนัก
สายไฟที่แกวงไปมา การควบคุมการเคลื่อนที่ทําไดไมรวดเรว็นักเพราะเกีย่วโยงโดยตรงกับการ
ควบคุมมุมเอียงของหุนยนต แตการควบคุมมุมเลี้ยวทําไดแมนยํา 
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