





















































































































































































































































	ปกภาษาไทย
	ปกภาษาอังกฤษ
	หน้าอนุมัติ
	บทคัดย่อภาษาไทย
	บทคัดย่อภาษาอังกฤษ
	กิตติกรรมประกาศ
	สารบัญ
	บทที่ 1 บทนำ
	1.1 ความเป็นมา
	1.2 วัตถุประสงค์
	1.3 ขอบเขต
	1.4 ขั้นตอนการดำเนินงานของวิทยานิพนธ์
	1.5 ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ

	บทที่ 2 เอกสารและงานวิจัยที่เกี่ยวข้อง
	2.1 หุ่นยนต์เคลื่อนที่ได้(Mobile Robots)
	2.2 ลักษณะการออกแบบที่เคยมีมา(Existing Design)

	บทที่ 3 การออกแบบ
	3.1 ขั้นตอนการออกแบบ
	3.2 วงจรไฟฟ้า
	3.3 อุปกรณ์ตรวจวัด
	3.4 แบบจำลองการเคลื่อนที่

	บทที่ 4 การออกแบบระบบควบคุมโดยอาศัยแบบจำลองทางคณิตศาสตร์(Model-Based WMR Servo-Controller Design)
	4.1 ระบบควบคุมป้อนกลับ(Feedback-Control Loops)
	4.2 PID Controller
	4.3 Resolved Motion Rate WMR Servo-Control
	4.4 โปรแกรมควบคุม

	บทที่ 5 ผลการทดลอง
	5.1 การเคลื่อนที่ในแนวเส้นตรง
	5.2 การหมุนรอบตัวเอง
	5.3 การเคลื่อนที่เป็นวงปิดรูปสี่เหลี่ยม
	5.4 การเคลื่อนที่เป็นวงปิดรูปแปดเหลี่ยม
	5.5 หาผลตอบสนองของล้อ เมื่อสั่งความเร็วการหมุนเป็นฟังก์ชันขั้น(Step function)

	บทที่ 6 อภิปรายผล สรุปผลการวิจัย และข้อเสนอแนะ
	6.1 อภิปรายผลการทดลอง
	6.2 สรุปผลการทดลอง
	6.3 ข้อเสนอแนะ

	รายการอ้างอิง
	ภาคผนวก
	ประวัติผู้เขียน

