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สารบาญ 
 
 

                 หนา 
กิตติกรรมประกาศ                    ค 
บทคัดยอภาษาไทย                    ง 
บทคัดยอภาษาอังกฤษ                    ช 
สารบาญตาราง                    ญ 
สารบาญภาพ                     ฎ 
สัญลกัษณ                    ฒ 
บทที่ 1 บทนํา                     1 
 1.1 ท่ีมาและความสําคัญของปญหา                 1 
 1.2 สรุปสาระสําคัญจากเอกสารที่เกีย่วของ                 3  
 1.3 หลักการ และทฤษฎี                    4 
 1.4 สมมุติฐาน                    6 
 1.5 วัตถุประสงคของงานวิจยั                  6 
 1.6 ขอบเขตการวจิัย                    6 
 
บทที่ 2 พลศาสตรของแขนกลยึดติดโครงสรางยืดหยุน                7 
 2.1 แบบจําลองทางคณิตศาสตร                  7 
 2.2 พฤติกรรมทางพลศาสตรของแขนกลยดึติดโครงสรางยืดหยุน            12  
 
บทที่ 3 การควบคุมแบบอิมพแีดนซ                17 
 3.1 การควบคมุแบบอิมพีแดนซสําหรับแขนกล              17 
 3.2 การควบคมุแบบอิมพีแดนซสําหรับแขนกลยึดตดิกับโครงสรางยืดหยุน           18 
 3.3 ขั้นตอนการเลือกตวัควบคุมอิมพีแดนซ               19 
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 3.4 ผลการทดสอบกับแบบจาํลองทางคณิตศาสตร                      22 
 
บทที่ 4 การทดสอบสมรรถนะของระบบควบคุม                             36 
 4.1 โครงสรางยืดหยุนและโครงสรางของแขนกลสําหรบัการทดลอง            36 
 4.2 การตดิตั้งระบบสําหรับการทดลอง               37 
 4.3 การเคลื่อนตัวโดยตัวควบคุมแบบ PD-Computed torque             40 
 4.4 การควบคมุแขนกลโดยตัวควบคุมแบบอิมพีแดนซ             44  
 4.5 การวิเคราะหเสถียรภาพเบื้องตนของตวัควบคุมอิมพีแดนซ             54 
 4.6 การควบคมุแบบอิมพีแดนซโดยคํานึงถงึฐานยดืหยุน             61 
 
บทที่ 5 บทสรุป                    66 
 5.1 สรุปและประเมินผลการทดสอบ               66 
 5.2 ขอเสนอแนะ                  67 
 
เอกสารอางอิง                    69 
 
ภาคผนวก ก สมการการเคลื่อนท่ีของแขนกลทีย่ึดอยูบนฐานโครงสรางยืดหยุน           71 
ภาคผนวก ข ตารางแสดงคณุสมบัติตาง ๆของวัสด ุ            73  
ภาคผนวก ค รายละเอียดของอุปกรณตาง ๆที่ใชในการทดลอง          77 
ภาคผนวก ง แบบของแขนกลยดึติดกับโครงสรางยืดหยุนที่ถูกสรางขึน้         79 
 
ประวัตผิูเขียน                   84 
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สารบาญตาราง 
 
ตาราง                 หนา 
 
3.1 แสดงตัวแปรอิมพีแดนซในการทดสอบกับแบบจําลองทางคณิตศาสตร            28  
4.1 แสดงการปรับคาคงที่ของตัวจายกระแส               38  
4.2 แสดงตัวแปรอิมพีแดนซในการทดสอบ               45 
4.3 แสดงคาความผดิพลาดในการติดตามตาํแหนงที่จุดปลายของแขนกลที่ตําแหนงสมดุล          49 
4.4 ผลการทดลองขณะที่แขนกลเคลื่อนท่ีและมีการสัมผสัพื้นผวิหรือสิ่งแวดลอม           52 
ข-1 แสดงคุณสมบัติตางๆของชิ้นสวนแตละชิน้สวน              73 
ข-2 แสดงคาคณุสมบัติของวสัดุ                 74 
ข-3 แสดงคาคงที่ของระบบแขนกลทดสอบ               74 
ข-4 แสดงคามวลและคาสัมประสิทธิ์ความยืดหยุนเทยีบเทาของคานลักษณะตางๆ            76 
ค-1 แสดงรายละเอยีดของเซ็นเซอรวัดแรง                77 
ค-2 แสดงคาความผดิพลาดเนื่องจากอณุหภูมิของหัววัดแรง              78 
ค-3 แสดงรายละเอยีดของมอเตอรและอุปกรณวดัมุม              78 
ค-4 แสดงรายละเอยีดเซ็นเซอรวดัความเรงชนิด Dual axis accelerometer รุน ADXL203EB          80 
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สารบาญภาพ 
 
รูป                 หนา 
 
1.1 แขนกลที่ใชในโรงงานอตุสาหกรรม                              2 
1.2 ก) แขนกลแบบ Flexible structure mounted manipulator  ข) แขนกลแบบ Micro-macro                 2 
      Manipulator. 
1.3 แสดงความสัมพันธระหวางปลายของแขนกลกับสิ่งแวดลอม                5 
2.1 แขนกลชนิด PA-10                     7 
2.2 แขนกลชนิด PUMA                     7 
2.3 แขนกลชนิด IBM7575                    8 
2.4 แสดงทิศทางความเร็วเชิงเสนและเชิงมมุของขอตอแขนกล                8 
2.5 แสดงโครงสรางของแขนกลและจดุตอ                  9 
2.6 แสดงแบบจําลองของระบบแขนกลที่อยูบนโครงสรางยืดหยุน             11  
2.7 กราฟแสดงการเปลีย่นแปลงตําแหนงของแขน 1 และ 2 จากจุดเริ่มตนไปจนถึงจดุสุดทาย          13 
2.8 Tracking error ที่เกิดขึ้นขณะทีแ่ขนกลมกีารเคลื่อนท่ีไปตามเสนทางที่กําหนด           14  
2.9 แสดงการส่ันสะเทือนทีฐ่าน และโมเมนตัมที่เกิดขึน้ในทิศทาง x และ y            15 
2.10 แสดงตําแหนงท่ีจุดปลายของแขนกลเมื่อมีการสั่นสะเทือน             15 
3.1 แบบจําลองชุดทําการทดลองขณะจุดปลายสัมผัสพ้ืนผิวยืดหยุนหนืด            19 

3.2 กราฟแสดงความสัมพันธระหวาง 
)(
)(

ωδ
ωδ
jF
jX e กับความถี่ ω   เมื่อ n = 1            21 

3.3 กราฟแสดงตําแหนงที่จุดปลายของแขนกลและแรงที่กระทําตอพื้นผวิ เม่ือกําหนดใหความถี ่        23 
      ออกแบบที่จุดปลายในแนวแกน x และ y มีคาเปน 20 rad/s  
3.4 แสดงการส่ันสะเทือนทีฐ่าน และโมเมนตัมที่เกิดขึน้ในทิศทาง x และ y เมื่อกําหนดใหความถี่      24      
      ออกแบบที่จุดปลายในแนวแกน x และ y มีคาเปน 4 rad/s 
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3.5 กราฟแสดงตําแหนงที่จุดปลายของแขนกล และแรงทีก่ระทําตอพื้นผิว เมื่อกําหนดใหความถี ่       25 
      ออกแบบที่จุดปลายในแนวแกน x และ y มีคาเปน 4 rad/s  
3.6 แสดงการส่ันสะเทือนทีฐ่าน และโมเมนตัมที่เกิดขึน้ในทิศทาง x และ y เมื่อกําหนดใหความถี่      26 
      ออกแบบที่จุดปลายในแนวแกน x และ y มีคาเปน 4 rad/s 
3.7 กราฟแสดงพื้นที่เสถยีรภาพ (Stability map) แสดงชวงของความมีเสถียรภาพ และไมมี          27  
      เสถียรภาพของ แขนกลเมื่อสัมผัสพ้ืนผิวหรือส่ิงแวดลอม 
3.8 Tracking error เมื่อกําหนดใหความถี่ออกแบบที่จดุปลายในแนวแกน x และ y มีคาเปน 5           28  
       rad/s และ dK  เทากับ 100 N/m (กรณีที่ 1) 
3.9 Tracking error เมื่อกําหนดใหความถี่ออกแบบที่จดุปลายในแนวแกน x และ y มีคาเปน 5           29 
       rad/s และ dK  เทากับ 150 N/m (กรณีที่ 2) 
3.10 Tracking error เมื่อกําหนดใหความถีอ่อกแบบที่จุดปลายในแนวแกน x และ y มีคาเปน 5           29 
         rad/s และ dK  เทากับ 200 N/m (กรณีท่ี 3) 
3.11 Tracking error เมื่อกําหนดใหความถีอ่อกแบบที่จุดปลายในแนวแกน x และ y มีคาเปน 10         30  
         rad/s และ dK  เทากับ 100 N/m (กรณีท่ี 4) 
3.12 Tracking error เมื่อกําหนดใหความถีอ่อกแบบที่จุดปลายในแนวแกน x และ y มีคาเปน 10         30 
         rad/s และ dK  เทากับ 150 N/m (กรณีท่ี 5) 
3.13 Tracking error เมื่อกําหนดใหความถีอ่อกแบบที่จุดปลายในแนวแกน x และ y มีคาเปน 10         31 
         rad/s และ dK  เทากับ 200 N/m (กรณีท่ี 6) 
3.14 กราฟแสดงตําแหนงท่ีจดุปลายของแขนกลและแรงที่กระทําตอพ้ืนผวิเมื่อกําหนดใหความถี ่       32 
        ออกแบบที่จุดปลายในแนวแกน x และ y มีคาเปน 10 rad/s และ dK เทากับ 100 N/m (กรณีที่ 4) 
3.15 กราฟแสดงตําแหนงท่ีจดุปลายของแขนกลและแรงที่กระทําตอพ้ืนผวิเมื่อกําหนดใหความถี ่       33 
        ออกแบบที่จุดปลายในแนวแกน x และ y มีคาเปน 10 rad/s และ dK เทากับ 150 N/m (กรณีที่ 5) 
3.16 กราฟแสดงตําแหนงท่ีจดุปลายของแขนกลและแรงที่กระทําตอพ้ืนผวิเมื่อกําหนดใหความถี ่       34 
        ออกแบบที่จุดปลายในแนวแกน x และ y มีคาเปน 10 rad/s และ dK เทากับ 200 N/m (กรณีที่ 4) 
4.1 แสดงแขนกลสําหรับการทดลอง                36 
4.2 แสดงการส่ันตัวในระนาบแนวนอนของฐานที่ถกูออกแบบ             37 
4.3 แผนผังการทํางานและการควบคุมของแขนกลทดสอบ              37 
4.4 แสดงตําแหนงของแรงและแรงบิดที่เกดิขึ้นบนหัววัด              40 
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4.5 แสดงพฤตกิรรมการบดิตวัของแขนกลทดสอบ               41 
4.6 กราฟแสดงมุมของแขนกลที่บิดไปตามการเคลื่อนท่ี              41 
4.7 Tracking error ที่เกิดขึ้นขณะทีแ่ขนกลมกีารเคลื่อนท่ีไปตามเสนทางที่กําหนด           42 
4.8 กราฟแสดงโมเมนตัมที่เกิดขึ้นในทิศทาง x และ y              42 
4.9 กราฟแสดงแสดงการสั่นสะเทือนที่ฐาน               43 
4.10 อิทธิพลของการสั่นตวัท่ีฐานที่มีผลตอตําแหนงที่จุดปลายของแขนกล            44  
4.11 แสดงเสนทางการเคลื่อนที่ของแขนกลทดสอบ              44 
4.12 Tracking error เมื่อกําหนดใหความถีอ่อกแบบที่จุดปลายในแนวแกน x และ y มีคาเปน 13         45 
         rad/s และ dK  เทากับ 100 N/m (กรณีท่ี 1) 
4.13 Tracking error เมื่อกําหนดใหความถีอ่อกแบบที่จุดปลายในแนวแกน x และ y มีคาเปน 13         46 
         rad/s และ dK  เทากับ 150 N/m (กรณีท่ี 2) 
4.14 Tracking error เมื่อกําหนดใหความถีอ่อกแบบที่จุดปลายในแนวแกน x และ y มีคาเปน 13         46 
         rad/s และ dK  เทากับ 200 N/m (กรณีท่ี 3) 
4.15 Tracking error เมื่อกําหนดใหความถีอ่อกแบบที่จุดปลายในแนวแกน x และ y มีคาเปน 18         47 
         rad/s และ dK  เทากับ 100 N/m (กรณีท่ี 4) 
4.16 Tracking error เมื่อกําหนดใหความถีอ่อกแบบที่จุดปลายในแนวแกน x และ y มีคาเปน 18         47 
         rad/s และ dK  เทากับ 150 N/m (กรณีท่ี 5) 
4.17 Tracking error เมื่อกําหนดใหความถีอ่อกแบบที่จุดปลายในแนวแกน x และ y มีคาเปน 18         48 
         rad/s และ dK  เทากับ 200 N/m (กรณีท่ี 6) 
4.18 กราฟแสดงตําแหนงท่ีจดุปลายของแขนกลและแรงที่กระทําตอพ้ืนผวิเมื่อกําหนดใหความถี ่       50 
        ออกแบบที่จุดปลายในแนวแกน x และ y มีคาเปน 18 rad/s และ dK เทากับ 100 N/m (กรณีที่ 4) 
4.19 กราฟแสดงตําแหนงท่ีจดุปลายของแขนกลและแรงที่กระทําตอพ้ืนผวิเมื่อกําหนดใหความถี ่       51 
        ออกแบบที่จุดปลายในแนวแกน x และ y มีคาเปน 18 rad/s และ dK เทากับ 150 N/m (กรณีที่ 5) 
4.20 กราฟแสดงตําแหนงท่ีจดุปลายของแขนกลและแรงที่กระทําตอพ้ืนผวิเมื่อกําหนดใหความถี ่       52 
        ออกแบบที่จุดปลายในแนวแกน x และ y มีคาเปน 18 rad/s และ dK เทากับ 200 N/m (กรณีที่ 6) 
4.21 แสดงพฤติกรรมของแขนกลเมื่อไมมีเสถียรภาพ เมื่อกําหนดใหความถี่ออกแบบทีจุ่ดปลาย          53 
  ในแนวแกน x และ y มีคาเปน 18 rad/s และ dK  เทากับ 50 N/m 
4.22 แสดงระบบมวลและแรง                 54 
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4.23 แสดงระบบที่ถูกกระตุนอยางงายท่ีอยูบนฐานโครงสรางยืดหยุน             55 
4.24 แสดงแผนผังของระบบปด                 56 
4.25 แสดง wallK  ที่เกิดขึ้นกับระบบจริง                57 
4.26 แสดงพฤติกรรมที่ปลายแขนกลเมื่อกําหนดให wallK  มีคาคงที่             57 
4.27 แสดงแนวโนมความมเีสถียรภาพเมื่อ wallK  มีคาใด ๆ โดยที่ dK = 10 N/m                                 58       
4.28 แสดงชวงความมีเสถยีรภาพเมื่อ wallK  มีคาใด ๆ โดยทดลองที่คา dK ตางๆ           59 
4.29 แสดงชวงความมีเสถยีรภาพเมื่อ wallK  มีคาใด ๆ โดยทดลองที่คา bM  ตางๆ           60 
4.30 กราฟแสดงตําแหนงท่ีจดุปลายของแขนกลและแรงที่กระทําตอพ้ืนผวิ เมื่อกําหนดให          62 
        ความถี่ออกแบบที่จดุปลายในแนวแกน x และ y มีคาเปน 4 rad/s เม่ือตัวควบคุมรวม  
  State ของฐานโครงสรางยดืหยุน 
4.31 แสดงการสั่นสะเทือนที่ฐาน และโมเมนตัมท่ีเกิดขึน้ในทิศทาง x และ y เมื่อกําหนดให          63 
        ความถี่ออกแบบที่จดุปลายในแนวแกน x และ y มีคาเปน 4 rad/s เม่ือตัวควบคุมรวม  
        State ของฐานโครงสรางยืดหยุน 
4.32 กราฟแสดงพื้นที่เสถียรภาพ (Stability map) แสดงชวงของความมีเสถียรภาพ และไมม ี          64 
        เสถียรภาพของแขนกลเมื่อสัมผัสพื้นผวิหรือสิ่งแวดลอม เมื่อตัวควบคุมรวม State ของ 
  ฐานโครงสรางยืดหยุน 
4.33 พฤติกรรมของตัวควบคุมอิมพีแดนซตอแขนกลเมื่อตัวควบคุมรวม State ของฐาน           65 
        โครงสรางยืดหยุน 
ข-1 แสดงความยาวและตําแหนงจุดศูนยกลางมวลของแขนกล             75  
ค-1 แสดงกราฟความสัมพันธระหวางแรงบิดกับกระแสของมอเตอรตัวที่ 1            79 
ค-2 แสดงกราฟความสัมพันธระหวางแรงบิดกับกระแสของมอเตอรตัวที่ 2            79 
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 ฒ

สัญลักษณ 
 

              หนวย 
θ     เปนพิกดับอกตําแหนงของจดุตอของแขน           rad 
τ     แรงบดิท่ีจุดตอแขน (Joint torque)          N.m 
actτ     แรงบดิท่ีเกดิจากมอเตอร         N.m  
ζ     Damping ratio                  -  
dB     ตัวแปรอิมพแีดนซใชแทนเมตริกซสัมประสิทธิ์ความหนวง             - 
bc     พจนความไมเปนเชิงเสนของความเร็วที่ฐานรองรับ              -  
mc     พจนความไมเปนเชิงเสนของความเร็วของแขนกล              -  
bD     Damping ที่ฐานรองรับ         Nsm-1  
mD     Damping ที่จุดตอแขน         Nsm-1 
1bD     Damping ที่ฐานในแนวแกน x        Nsm-1 
2bD     Damping ที่ฐานในแนวแกน y        Nsm-1 
1mD     Damping ของมอเตอรตวัที่ 1        Nsm-1 
2mD     Damping ของมอเตอรตวัที่ 2        Nsm-1 
)(te     Tracking error                 -  

extf     แรงกระทําภายนอกทีจุ่ดปลายของแขนกล             N  
mF     แรงปฏิกริยิาจากแขนกลทีก่ระทําตอฐาน             N 
F     Generalized force ของระบบแขนกล             N 
bg     Gravity torque ของฐานรองรับ               - 
mg     Gravity torque ของแขนกล               -  
bH     Base inertia matrix              kg 
mH     Inertia matrix ของแขนกล        kg.m2 
bmH     Inertia coupling matrix          kg.m 

1I      Mass moment of inertia รอบจุดศูนยกลางมวลของแขน 1     kg.m2  
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 ณ

2I      Mass moment of inertia รอบจุดศูนยกลางมวลของแขน 2     kg.m2 
zI      Area moment of inertia               m4 
J     Geometric jacobian matrix               - 
bJ     Geometric jacobian matrix ของฐาน               - 
mJ     Geometric jacobian matrix ของแขนกล               - 
bK     สัมประสิทธิ์ความยดืหยุนทีฐ่านรองรับ         N/m  
1bK     คาสัมประสิทธิ์ความยืดหยุนที่ฐานรองรบัในแนวแกน x       N/m 
2bK     คาสัมประสิทธิ์ความยืดหยุนที่ฐานรองรบัในแนวแกน y       N/m 
dK     ตัวแปรอิมพแีดนซใชแทนเมตริกซสัมประสิทธิ์ความยืดหยุน           - 
iK       คาคงที่ของตัวจายกระแส           A/V 
pk      Proportional gain                 - 
vk      Derivative gain                  - 

1l      ความยาวของแขน 1               m 
2l      ความยาวของแขน 2               m 

1lc      ความยาวจากจดุตอท่ี 1 ถึงจดุศูนยกลางมวลของแขน 1           m 
2lc      ความยาวจากจดุตอท่ี 2 ถึงจดุศูนยกลางมวลของแขน 2           m 
1m      มวลของแขน 1               kg 
2m      มวลของแขน 2               kg 
bm      มวลของฐาน               kg 
dM     ตัวแปรอิมพแีดนซใชแทนเมตริกซความเฉื่อย              -  

mΡ      Coupling momentum                 - 
iq      Generalized coordinate                 - 
iQ     Generalized force                  - 
r      รัศมีของเสา                m 
T     พลังงานจลนรวม ของระบบ (Kinetic Energy)              - 
U     พลังงานศกัยรวม ของระบบ (Potential Energy)              -  
bx     ตําแหนงและทิศทางที่เปลีย่นแปลงของฐานรองรับ(State)           m 
eX     ตําแหนงท่ีจุดปลายแขนกล (End-effector position)            m  
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 ด

dX     ตําแหนงท่ีออกแบบ (Desired position)             m  
dω     ความถี่ออกแบบ           rad/s 
0ω     ความถี่สูงสุดที่ตองการใหระบบมีการตอบสนอง       rad/s 
xendω     ความถี่ออกแบบในแนวแกน x         rad/s 
yendω     ความถี่ออกแบบในแนวแกน y         rad/s 

 


