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เทคนิคการควบคุมแขนกลในอุตสาหกรรม สวนใหญคือการควบคุมแบบ PID ซ่ึงไมตอง
อาศัยแบบจําลองทางคณิตศาสตร บางเทคนิคออกแบบโดยใชแบบจําลองที่แนนอน โดยไมได
คํานึงถึงความคลาดเคลื่อนระหวางแบบจําลองกับระบบจริง แตเนื่องจากคาพารามิเตอรของแขน
กลเปลี่ยนแปลงขณะที่แขนกลทํางาน เชนการยกน้ําหนักที่เปลี่ยนไป จึงทําใหประสิทธิภาพของ
ระบบควบคุมไมดีเทาที่ควร บทความนี้นําเสนอวิธีการควบคุมแบบปอนกลับเชิงปริมาณ 
(Quantitative feedback control) ซ่ึงเปนการออกแบบตัวควบคุมในโดเมนความถี่ (Frequency 
domain) และเปนวิธีการควบคุมที่สามารถควบคุมระบบที่มีความไมแนนอน (Plant uncertainty) 
และระบบที่มีส่ิงรบกวนตอระบบ (Disturbance) ไดดี การออกแบบระบบที่มีหลายสัญญาณเขา
ออก (MIMO) เชนนี้เปนส่ิงที่ยาก เนื่องจากสัญญาณเขาแตละสัญญาณมีผลกระทบกับสัญญาณ
ออกทุกสัญญาณ (Couple) ในการออกแบบระบบควบคุม เราแบงระบบ MIMO ออกเปนสอง
ระบบ SISO แลวทําการออกแบบระบบควบคุมทีละระบบ (Decoupled sequential loop shaping) 
เราสามารถกําหนดคุณสมบัติดานการลดผลกระทบของการสั่นสะเทือนภายนอก (Disturbance 
rejection) และคุณลักษณะของการเคลื่อนที่ที่ตองการ (Tracking specification) จากการจําลองและ
จากการทดลองจริง เห็นไดวาระบบควบคุมแขนกลนี้ ทํางานไดอยางมีประสิทธิภาพ 
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