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              งานวจิยัน้ีเป็นการน าเสนอการออกระบบควบคุมแบบคงทนส าหรับหุ่นยนต ์โดยใชท้ฤษฎี
ป้อนกลบัเชิงปริมาณ ซ่ึงในงานวิจยัน้ีไดท้  าการพิจารณาและออกแบบตวัควบคุมของหุ่นยนต ์ 2 
ชนิด คือ หุ่นยนต ์1 แกนและหุ่นยนต ์2 แกนประเภทหุ่นยนตส์การา ซ่ึงหุ่นยนต ์1 แกนเป็นระบบ
หน่ึงสัญญาณขาเขา้และหน่ึงสัญญาณขาออกท่ีมีค่าความไม่แน่นอนของค่าพารามิเตอร์ซ่ึงมาจากการ
ติดตั้งและขนาดท่ีแตกต่างกนัของโหลด ส่วนหุ่นยนต์สการาเป็นระบบหลายสัญญาณขาเขา้และ
หลายสัญญาณขาออกซ่ึงเป็นระบบท่ีไม่เชิงเส้น จึงเป็นการยากท่ีจะสามารถหาแบบจ าลองทาง
คณิตศาสตร์ของแขนหุ่นยนตใ์ห้มีความถูกตอ้งและแม่นย  า เน่ืองจากความไม่แน่นอนท่ีเกิดข้ึนของ 
พลานต์ ส่ิงรบกวนทางดา้นเขา้และส่ิงรบกวนทางดา้นออกของระบบและสัญญาณรบกวนจากการ
วดั ดงันั้นการออกแบบระบบควบคุมแบบคงทนโดยใช้ทฤษฎีป้อนกลับเชิงปริมาณจึงถูกน ามา
ประยุกต์ใช้และสามารถท าให้ผลตอบสนองเป็นไปตามท่ีก าหนด พร้อมทั้งได้ท าการเปรียบการ
ควบคุมดว้ยทฤษฎีป้อนกลบัเชิงมาณกบัการควบคุมแบบพีไอดีซ่ึงจากผลการจ าลองและผลทดลอง
ช้ีใหเ้ห็นวา่การควบคุมดว้ยทฤษฎีป้อนกลบัเชิงปริมาณมีประสิทธิภาพมากกวา่การควบคุมแบบพีไอ
ดีอยา่งชดัเจน 
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