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 ระบบลูกตุม้หวักลบัเป็นระบบท่ีประกอบดว้ย มวล กา้นลูกตุม้ ตวัรถ มอเตอร์ไฟฟ้าใน
การควบคุมต าแหน่งของรถ และอุปกรณ์อ่ืนๆ การควบคุมลูกตุม้หวักลบัใหมี้เสถียรภาพนั้นท าได้
ยาก เน่ืองจากระบบลูกตุม้หวักลบัเป็นระบบท่ีไม่เป็นเชิงเส้น และจ านวนสัญญาณป้อนเขา้นอ้ย
กวา่จ านวนองศาอิสระ 
 
 งานวจิยัน้ีน าเสนอการออกแบบระบบควบคุมลูกตุม้หวักลบัสองแกน โดยอาศยัตวัคุมค่า
ก าลงัสองเชิงเส้น การออกแบบจะท าโดยการสร้างสมการแบบจ าลองทางคณิตศาสตร์ เพื่อ
น าไปใชห้าค่าอตัราขยายท่ีเหมาะสมโดยใชโ้ปรแกรมคอมพิวเตอร์ในการค านวณ และท าการ
ทดสอบอตัราขยายท่ีไดโ้ดยการจ าลองระบบดว้ยโปรแกรมคอมพิวเตอร์ ร่วมกบัการทดสอบ
ระบบจริง 
 
 ผลการทดลองพบวา่ประสิทธิภาพในการควบคุมระบบข้ึนอยูก่บัการเลือกตวัแปรค่า
น ้าหนกัท่ีเหมาะสม ซ่ึงผลการทดลองสามารถยอมรับไดใ้นประสิทธิภาพของการออกแบบระบบ
ควบคุม โดยสามารถรักษาเสถียรภาพของลูกตุม้หวักลบัทั้งสองไดจ้ริง และการเพิ่มตวัอินทิกรัล
ใหก้บัระบบช่วยเพิ่มความสามารถในการรักษาต าแหน่งของตวัรถไดดี้ข้ึน อยา่งไรก็ตามการ
ทดสอบระบบจริงพบวา่มีขอ้จ ากดัในดา้นอุปกรณ์ต่างๆท าใหร้ะบบไม่สามารถทนต่อส่ิงรบกวน
ไดม้ากนกั เน่ืองจากจะท าใหเ้กินขีดจ ากดัการท างานของอุปกรณ์ดงักล่าว 
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