
 

 
   คือ ค่าเกณฑก์ารเรียนรู้  (Learning Gain) 
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 คือ ค่าความผิดพลาด (error) ในรอบการท างานคร้ังท่ี

ผา่นมา ล าดบัท่ี k+1 
  คือ ค่าเฟสล ้าหนา้  (Linear Phase Lead) 
ผลท่ีไดคื้อ การเคล่ือนท่ีมีความถูกตอ้งและแม่นย  ามากกวา่ตวั

ควบคุมแบบ PID แต่ยงัไม่มีความเสถียรภาพ เน่ืองจากวา่เม่ือท าการเรียนรู้ไป
เป็นเวลานานค่าของความผิดพลาดจะเพ่ิมข้ึน วิธีการแกไ้ขจึงไดน้ าตวักรอง
ความถ่ีแบบไร้เฟส(Butterworth Lowpass Filter) เขา้มาช่วยในการกรอง
สญัญาณก่อนท่ีจะมีการส่งสัญญาณเขา้ไปควบคุมเคร่ืองจกัร ผลท่ีไดคื้อ ค่าของ
ความผิดพลาดมีค่าคงท่ี 
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Learning Gain = 1 , Linear Phase Lead = 1 , fcut = 2 Hz

Learning Gain = 0.6 , Linear Phase Lead = 1 , fcut = 3 Hz

Learning Gain = 0.3 , Linear Phase Lead = 1 , fcut = 20 Hz

Learning Gain = 0.1 , Linear Phase Lead = 1 , fcut = 25 Hz

 
 กราฟแสดงค่าความผดิพลาดเฉลีย่ทีเ่กดิขึน้ในแต่ละรอบการเรียนรู้ 

 
ผลทีค่าดหมาย 
 เม่ือใชท้ฤษฎีการเรียนรู้ควบคู่กบัการใช้ตวักรองความถ่ีแบบไร้เฟส 
ในการควบคุมต าแหน่งของเคร่ืองจกัร ความผิดพลาดท่ีเกิดข้ึนควรจะน้อยกว่า
การควบคุมแบบ PID  
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บทน า 
ปัจจุบนัในโรงงานอุตสาหกรรมมีการแข่งขนักนัมากข้ึน ดงันั้นแต่

ละโรงงานอุตสาหกรรมตอ้งมีกระบวนการผลิตท่ีรวดเร็วและผลิตของเสียให้
นอ้ยท่ีสุด  ส่งผลให้แต่ละขั้นตอนการผลิตตอ้งมีความแม่นย  าและถูกตอ้งใน
การท างานมากข้ึน เช่น การประกอบช้ินส่วนอิเล็คทรอนิค การตรวจสอบส่ิง
ผิดปกติบนพ้ืนผิวช้ินงาน การบคักรีรายวงจร ตรวจสอบการบคักรีรายวงจร 
การท างานท่ีกล่าวมาแลว้ขา้งตน้ เป็นการท างานท่ีตอ้งควบคุมต าแหน่งให้มี
ความถูกตอ้ง และแม่นย  าเสมอ ซ่ึงส่วนมากการท างานท่ีกล่าวมานั้นจะเป็นการ
ท างานท่ีท าซ ้า ณ ต าแหน่งเดิมเสมอในรอบการท างานถดัไป  ซ่ึงสามารถน า
ทฤษฎีการเรียนรู้เขา้มาประยกุตใ์ชใ้นการควบคุมต าแหน่งให้มีความถูกตอ้ง
และแม่นย  า  โดยใชท้ฤษฎีการเรียนรู้ควบคู่กบัการใชต้วักรองความถ่ีแบบไร้
เฟส 

 

ปัญหา 
โดยทัว่ไปการควบคุมต าแหน่งของเคร่ืองจกัรกลในโรงงานจะใช้

ตวัควบคุมแบบ PID ซ่ึงสามารถเคล่ือนท่ีไดถู้กตอ้งและแม่นย  า  แต่ในลกัษณะ
การท างานท่ีตอ้งการความละเอียดท่ีเพ่ิมข้ึนจากเดิม ตวัควบคุมแบบ PID 
อาจจะไม่สามารถเคล่ือนท่ีให้มีความแม่นย  าในขนาดความละเอียดท่ีเรา
ตอ้งการได ้  จึงไดมี้การน าทฤษฎีการเรียนรู้เขา้มาประยกุตใ์ชใ้นการควบคุม
ต าแหน่งให้มีความถูกตอ้งและแม่นย  า  โดยใชท้ฤษฎีการเรียนรู้ควบคู่กบัการ
ใชต้วักรองความถ่ีแบบไร้เฟส 

 
วธีิการ 

ท าการออกแบบหาค่าตวัควมคุมแบบ PID  ท่ีเหมาะสมกบั
เคร่ืองจกัรท่ีเราตอ้งการจะควบคุมต าแหน่ง  ผลท่ีไดคื้อ เราจะสามารถควบคุม
ต าแหน่งของการเคล่ือนท่ีให้มีความถูกตอ้งและแม่นย  าในระดบัของตวัควบคุม
แบบ PID  จากนั้นน าทฤษฎีการเรียนรู้ควบคู่กบัการใชต้วักรองความถ่ีแบบไร้
เฟส มาช่วยให้การเคล่ือนท่ีมีความถูกตอ้งและแม่นย  ามากข้ึนตามสมการดงัน้ี 
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โดยท่ี 
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  คือ สญัญาณท่ีป้อนเขา้ไปในระบบ (Input) รอบการท างาน

ปัจจุบนั ล าดบัท่ี k 
 )()1( ku j

 คือ สญัญาณท่ีป้อนเขา้ไปในระบบ (Input) รอบการ

ท างานคร้ังท่ีผ่านมา  ล าดบัท่ี k 

หัวข้อโครงงาน  การควบคุมต าแหน่งในเคร่ืองจักรกล 3 แกน โดยใช้ทฤษฎกีารเรียนรู้ควบคู่กบัการใช้ตัวกรองความถี่แบบไร้เฟส 
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