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A Cradle of Future Leaders in Robotics 

การควบคุมแบบไฮบริดในสภาพแวดล้อมเสมือน 
ผูวิ้จยั: นาย พนาไพร โตถาวรยนืยง

ระบบความจริงเสมือน(Virtual Reality) เป็นระบบ
ท่ีสร้างความเสมือนจริงให้กบัผูใ้ชไ้ดรู้้สึกเสมือนวา่เขา้ไปอยู่
ในโลกเสมือนจริง  โดยระบบจะสร้างสภาพแวดลอ้มเสมือน
จริง ด้วยคอมพิวเตอร์กราฟฟิก สร้างเสียง กล่ิน และแรง
ป้อนกลบัมายงัผูใ้ชใ้หรู้้สึกวา่ไดส้มัผสัและไดอ้ยูใ่นสภาวะนั้น
จริงๆ ส าหรับการสร้างแรงป้อนกลบัเป็นส่วนท่ีส าคญัในการ
สร้างความเหมือนจริงในการรับรู้ของผูใ้ช ้โดยระบบการสร้าง
แรงป้อนกลับจะเรียกว่า ระบบแฮปติกส์อินเตอร์เฟส    
(Haptic interface system) ดงัรูปท่ี 1 

 

งานวิจยัท่ีผ่านมาของฟีโบจ้ะพิจารณาความเสมือน
จริงกบัสภาพแวดลอ้มใน 2 กรณี คือ สภาวะแวดลอ้มแบบ
อิสระ(Free Motion) และสภาวะแวดล้อมแบบบังคับ 
(Constrained Motion) โดยสภาวะแวดลอ้มแบบอิสระเป็นการ
เคล่ือนท่ีในระนาบแกน x y และ z ไดอ้ยา่งไม่เกิดการติดหรือ
ชนกบัสภาพแวดลอ้มแบบบงัคบั เช่นการโบกมือไปในอากาศ
อย่างอิสระ โดยไม่เกิดการชนกบัวตัถุหรือก าแพง ซ่ึงถือเป็น
สภาพแวดลอ้มแบบบงัคบั  เป็นตน้ ส าหรับระบบควบคุมท่ีใช้
ในการจ าลองสภาวะแวดลอ้มมีดว้ยกนั 2 ระบบ คือ ระบบ
ควบคุมแบบอิมพีแดนซ์ และระบบควบคุมแบบแอตมิดแตนซ์ 
ซ่ึงระบบควบคุมแบบอิมพีแดนซ์เป็นการน าความเร็วและ
ความเร่งจากการเคล่ือนท่ีของอุปกรณ์แฮปติกส์ ซ่ึงควบคุม
โดยผูใ้ช้มาหาแรงท่ีอุปกรณ์แฮปติกส์กระท าต่อผูใ้ช้ให้เกิด
ความสอดคล้องกับภาพกราฟฟิกท่ีแสดงผลให้ผู ้ใช้รู้สึก
เหมือนจริง ซ่ึงมีความเหมาะสมกบัสภาพแวดลอ้มแบบบงัคบั 
ส่วนการควบคุมแบบแอตมิดแตนซ์เป็นส่วนกลับกับการ
ควบคุมแบบอิมพีแดนซ์ คือ เป็นการน าแรงมาค านวณหา
ความเร็วและความเร่งในการควบคุมกบัอุปกรณ์แฮปติกส์ ซ่ึง
การควบคุมแต่ละแบบมีความเหมาะสมในสภาพแวดลอ้มท่ี
แตกต่างกนั ในงานวจิยัน้ีไดพิ้จารณาในสภาพแวดลอ้มเสมือน
ท่ีมีการสวทิชร์ะหวา่งระบบควบคุมแบบอิมพีแดนซ์กบัระบบ
ควบคุมแบบแอตมิดแตนซ์ดงัรูปท่ี 2  ภาพแสดงการเปล่ียน

จากระบบควบคุมแบบแอตมิดแตนซ์ไปเป็นระบบควบคุม
แบบอิมพีแดนซ์ โดยในช่วงการเปล่ียนแปลงจะมีการรวมกนั
ของ 2 ระบบควบคุม ดังนั้ นน าไปสู่การออกแบบระบบ
ควบคุมท่ีมีการผสมกนัในช่วงของการเปล่ียนแปลงระหว่าง
สภาวะแวดล้อมแบบอิสระกับสภาวะแวดล้อมแบบบังคับ
อยา่งไดเ้หมาะสม 

 

งานวิจัยน้ีจะน าไปสู่การสร้างระบบควบคุมแบบ   
ไฮบริดจ์ท่ีเหมาะสมในช่วงการเปล่ียนแปลงของสภาพแวด-
ล้อมเสมือนจริงระหว่างสภาวะแวดล้อมแบบอิสระไปสู่
สภาวะแวดลอ้มแบบบงัคบั ใน 3 มิติ ซ่ึงจะท าให้ระบบความ
จริงเสมือนมีความสมบูรณ์มากยิง่ข้ึน 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี 2 ภาพแสดงการผสมกนัระหวา่งระบบควบคุม 
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รูปท่ี 1 แสดงระบบแฮปติกส์อินเตอร์เฟส 
 

 


