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 หุนยนตสองลออัจฉริยะถูกขบัเคลื่อนดวยมอเตอรกระแสตรงที่เปนอิสระตอกัน และมเีอน

โคดเดอรติดกบัแกนของมอเตอรในแตละตวั  เพื่อวัดมุมของมอเตอรในขณะเคลื่อนที่ หุนยนตสองลอ
อัจฉริยะเปนระบบที่มีเสถียรภาพอยางมีขอบเขต การควบคุมใชหุนยนตสองลออัจฉริยะเสถียรภาพ
และสามารถหลบสิ่งกีดขวางได เปนระบบที่ทําไดยากเนือ่งจากเปนระบบที่ไมเชิงเสน, ระบบไมใช 
มุมเฟสนอยทีสุ่ด และมีสัญญาณปอนเขานอยกวาสัญญาณปอนออก  

 
ในงานวิจยันี้นาํเสนอการออกแบบระบบควบคุมของหุนยนตสองลออัจฉริยะ โดยอาศัยตัวคุม

คากําลังสองเชิงเสน และใชโปรแกรม Vision builder ในการควบคุมกลองรับภาพ และสงคาตางๆ 
ผานโปรแกรม  Lab View  เพื่อการประมวลผล 
 
             ผลการจําลองและการทดลองตัววดัความเอยีงมปีระสิทธิภาพที่ดีในยานความถี่สูง ในชวงของ
ความถี่ที่กําหนด ผลการจําลองและทดลองการควบคุมระบบดังกลาวแสดงผลเปนที่นายอมรับ และ 
มีประสิทธภิาพของตัวควบคมุที่ไดออกแบบไว ถึงแมวาการทดลองระบบจะเกดิการแกวง  เนือ่งมาจาก
แรงเสียดทานของมอเตอร ระยะหางของเฟองมอเตอร และน้ําหนกัของสายไฟที่แกวงไปมา  
แตก็สามารถทรงตัวไดดีในขณะเคลื่อนที่ และกลองรับภาพสามารถรับภาพไดอยางแมนยํา ขณะพบ 
ส่ิงกีดขวาง  ทาํใหหุนยนตสองลออัจฉริยะหลบสิ่งกีดขวางไดด ี
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