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การหาแบบจาํลองของระบบแขนหุนยนตโดยใช 
Adaptive Neuro-Fuzzy Models 

 
System Identification of Robot Arms  
Using Adaptive Neuro-Fuzzy Models 

 
คํานํา 

 
ในปจจุบนันี้ระบบควบคุมไดเขามามีบทบาทในชีวติประจําวันของเรามากขึ้น  แตกอนที่

จะทําการควบคุมระบบใด ๆ ส่ิงที่จําเปนจะตองรูคือพฤติกรรมและคุณสมบัติของระบบที่จะนํามา
ควบคุม    ซ่ึงพบวาเราสามารถอธิบายพฤติกรรมหรือคุณสมบัติของระบบไดดวยแบบจําลองทาง
คณิตศาสตร   ในทางดานการควบคุม แบบจําลองทางคณติศาสตรของระบบจะถกูนํามาทําการ
วิเคราะหเพื่อออกแบบตวัควบคุม เพื่อทําใหระบบปดมีเสถียรภาพและไดผลตอบสนองตามที่
ตองการ    สําหรับระบบที่มคีวามซับซอนไมมาก พบวาเราสามารถอธิบายพฤติกรรมและคุณสมบัติ
ของระบบนั้นไดดวยสมการทางคณิตศาสตรพื้นฐาน  แตในระบบทัว่ไปจะพบวามคีวามซับซอน
มาก ๆ ซ่ึงความรูหรือสมการพื้นฐานทางวทิยาศาสตรไมเพียงพอทีจ่ะอธิบายปรากฏการณของ
ระบบเหลานั้นได    ทางหนึ่งในการอธิบายคุณสมบัติและพฤติกรรมของระบบนั้นคือ  ผูออกแบบ
จะทําการปอนอินพุตใหกับระบบนั้นโดยตรงแลวทําการวัดผลตอบสนองของระบบ   โดย
กระบวนการทีจ่ะหาแบบจําลองทางคณิตศาสตรของระบบจากขอมูลที่ไดจากการทดลองเรียกวา 
การหาแบบจําลองของระบบ (System Identification)     

 
ปจจุบันมวีิธีการหาแบบจําลองของระบบหลายวิธี แตวธีิที่เปนที่นิยมคือ least-square 

method แตวิธีนี้ก็จะใหผลดีเฉพาะระบบทีม่ีความเปนเชงิเสน   ซ่ึงในระบบจริง ๆ จะมีความไมเปน
เชิงเสนอยูดวย ซ่ึงวิธีที่ไดกลาวมาขางตนไมสามารถนํามาใชหาแบบจําลองของระบบได ดังนัน้
จําเปนตองมีการศึกษาคนควาและวจิัยหาวธีิการหาแบบจาํลองของระบบที่มีความไมเชิงเสน  
เพื่อใหแบบจําลองนั้นสามารถอธิบายพฤติกรรมและคุณสมบัติของระบบใหมีความใกลเคียงกับ
ความจริงมากที่สุด  แลวนําแบบจําลองนัน้ไปวิเคราะหเพื่อออกแบบตวัควบคุมใหมปีระสิทธิภาพดี
ที่สุด   จากการศึกษาและตรวจทานเอกสาร พบวา การหาแบบจําลองระบบโดยใช adaptive nuero-
fuzzy model สามารถแทนระบบที่มีความซับซอนและมีความไมเปนเชิงเสนไดดี   
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เนื่องจากในระบบงานอุตสาหกรรม ไดมกีารนําแขนหุนยนตมาใชงานอยางกวางขวาง  ซ่ึง
ในการควบคุมแขนหุนยนตใหมีประสิทธิภาพ จําเปนตองรูคุณสมบัติและพฤติกรรมของระบบ  
และพบวาระบบแขนหุนยนตมีความไมเปนเชิงเสน ดังนัน้งานวิทยานิพนธนี้จะทําการศึกษาและ
ทดลองการหาแบบจําลองของระบบแขนหุนยนตโดยใช adaptive nuero-fuzzy model   เพื่อนํา
แบบจําลองนัน้มาใชอธิบายพฤติกรรมและคุณสมบัติของระบบแขนหุนยนต   แลวนาํแบบจําลองที่
ไดมาใชในการวิเคราะหและออกแบบตวัควบคุมสําหรบัใชในงานอุตสาหกรรมตอไป 
 


