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สรุป 
 
 ในการหาแบบจําลองของระบบแขนหุนยนตโดยใชแบบจําลอง ANFIS   เพื่อใหได
ผลตอบสนองของแบบจําลอง ANFIS ใกลเคียงกับผลตอบสนองของระบบแขนหุนยนตมากที่สุด  
จากการทดลองในงานวิทยานิพนธนี้พบวา  ควรจะใชกระบวนการเก็บขอมูลสําหรับกระบวนการ
เรียนรูแบบ closed-loop system identification ที่ใชตัวควบคุมแบบเดยีวกันกับตวัควบคุมที่จะนําไป
ประยุกตใชกบัระบบแขนหุนยนตจริง ๆ รวมไปถึงสัญญาณอินพุตอางอิงของระบบควบคุมแบบวง
ปดควรจะเปนสัญญาณเดียวกันดวย   
  

โดยพบวากระบวนการหาแบบจําลองของระบบแบบ closed-loop system identification มี
ขอดีหลายอยาง เชน สําหรับระบบที่มีคุณสมบัติไมเชิงเสนและมีความซับซอนสูงอยางเชนระบบ
แขนหุนยนต   เราไมสามารถหาขอมูลอินพุตที่จะปอนใหกับระบบแลวทําใหระบบสามารถ
ตอบสนองไดครบทุกคุณสมบัติ   ถึงแมจะหาไดแตก็ตองใชขอมูลเปนจาํนวนมากทําใหใชเวลาใน
กระบวนการเรียนรูนานมากไปดวย  แตในการประยกุตใชงานจริง ๆ เราจะใชระบบควบคุมแบบวง
ปดมาทําการควบคุมระบบแขนหุนยนตใหมีผลตอบสนองตามที่ตองการ ดังนั้นเราจะสามารถหา
แบบจําลองของระบบแขนหุนยนตโดยใชแบบจําลอง ANFIS เพื่อใหไดผลตอบสนองเฉพาะตามที่
เราตองการได   
  

สําหรับแบบจาํลอง ANFIS ที่ไมสามารถนํามาใชเปนแบบจําลองของระบบแขนหุนยนตได 
อาจเกิดไดจากหลายสาเหตุ เชน ขอมูลที่ใชในกระบวนการเรียนรูไมสามารถอธิบายผลตอบสนอง
ของระบบแขนหุนยนตตามที่เราตองการไดทั้งหมด   หรืออาจเกิดจากตวัเลือกแบบจําลอง ANFIS 
แบบตาง ๆ ไมมีตัวเลือกใดทีด่ีเพียงพอตอการใชเปนแบบจําลองของระบบแขนหุนยนต  รวมไปถึง
กระบวนการคดัเลือกตัวเลือกแบบจําลองตาง ๆ อาจจะใหผลที่ไมดีเพยีงพอ 

 
 การศึกษาการหาแบบจําลองของระบบแขนหุนยนตโดยใช adaptive neuro-fuzzy model  
จะทําใหผูศึกษาไดเขาใจถึงการนําระบบ adaptive neuro-fuzzy model มาประยุกตใชในการหา
แบบจําลองของระบบใด ๆ ทีม่ีความซับซอนสูงได  นอกจากนีย้ังสามารถนําไปประยกุตใชใน
การศึกษาคณุสมบัติของระบบแขนหุนยนตและการออกแบบตวัควบคุมที่เหมาะสมเพื่อนําไปใชใน
ระบบอุตสาหกรรมไดตอไป  


