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 แขนกลที่มีขอตอยืดหยุนได คือแขนกลที่มีจุดเช่ือมตอระหวางแขนที่สามารถยืดหยุนไดเพ่ือ
ปองกันความเสียหายจากการกระแทกหรือชนกันอยางไมตั้งใจ แตเน่ืองจากมีความยดืหยุนเขามา
เกี่ยวของ ทําใหแบบจําลองสมการการเคลื่อนที่ของแขนกลที่มีขอตอยืดหยุนไดมีความซับซอนและอยู
ในรูปของสมการไมเชิงเสน และการหาแบบจําลองสมการการเคลื่อนที่ของแขนกลจากกฎพื้นฐานทาง
ฟสิกสทําไดยาก และตองต้ังสมมุติฐานมากมายในสรางสมการ ทําใหแบบจาํลองสมการการเคลื่อนที่
ของแขนกลที่หาไดไมตรงกับการเคลื่อนที่ของแขนกลจริง จึงทําใหมีประสิทธิภาพการควบคมุลดลง  
 
 งานวิจัยน้ีอธิบายเก่ียวกับการออกแบบการควบคุมแขนกลหนึ่งแขนที่มีขอตอยืดหยุนไดดวย
วิธีแบ็กสเต็ปปงอินเทลลิเจนต ซึ่งใชพ้ืนฐานการควบคุมแบบแบ็กสเต็ปปงและใชโครงขายประสาท
เทียมในการประมาณคาฟงกชันจากสมการการเคลื่อนที่ทําใหไมตองใชสมการการเคลื่อนที่ที่ถูกตอง
แมนยําในการออกแบบการควบคุมซ่ึงทําไดยากมาก และสามารถนําวธีิการควบคุมน้ีไปประยุกตใชกับ
การควบคุมระบบอื่นๆที่มีความซับซอนของระบบมากหรือระบบที่ไมสามารถหาสมการการเคลื่อนที่
ท่ีแนนอน   
 
 ผลการเปรียบเทียบการจําลองวิธีการควบคมุน้ีกับแขนกลเทียบกับวิธีการควบคุมแบบ 
Backstepping เพียงอยางเดียวที่สมมุติวามีสมการการเคลื่อนที่ของแขนกลที่ตรงกันอยางสมบูรณกับ
แขนกลจริง พบวา วิธีการควบคุมแบบ Backstepping เพียงอยางเดียวซ่ึงใชสมการการเคลื่อนที่ในการ
ออกแบบการควบคุมน้ันมีประสิทธิภาพการควบคุมที่ดีกวา แตเมื่อทดลองกับแขนกลจริงพบวาวิธีการ
ควบคุมน้ีมีประสิทธิภาพดีกวาเนื่องจากแบบจําลองสมการการเคลื่อนที่ที่หาไดไมตรงกับแขนกลจริง
อยางสมบูรณ 
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