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คำอธิบายสัญลักษณ์

diag(a,, a2 , ) ค ือ เมท'ริกซ ์'ทแยงมิต ิ nxn โด ย ม ีส ม าช ิก แน วท แย งค ือ  , a2 , ■ ■ ;an

SD ค ือ ส ่วน เบ ี่ย ง เบ น ม าต รฐาน ท ี่ถ ูก น อ ร ์ม ัล ไลซ ์ด ้วย ค ่าส ูงส ุด ขอ งข ้อม ูล

[A]T คือ ท ราน ส โพ ส ข อ งเม ท ร ิก ซ ์ A

[A]"1 คือ อ ิน เวอ ร ์ล ข อ งเม ท รก ซ ์ A

L_1{Y(S)} คือ ผลก ารแป ล งก ล ับ ลาป ล าซของฟ ังก ์ช ัน  Y (s ;

[M] คือ เม เท'ร ิกช ัมวล

[C] คือ เม ท ร ิกซ ์ความ หน ่วง

[K] คือ เม ทร ิกซ ์ความ แข ็งสป ร ิง

{f} คือ เวกเตอร ์แรง

M คือ เวก เต อร ์การกระจ ัด ใน โค ออร ์ด ิเน ตกายภ าพ

{ๆ} คือ เวก เต อรใน โคออร ์ด ิเน ตม ุขสำค ัญ

\ คือ ค ่า เจาะจงของโห ม ดท ี่ r

ค ือ อ ัต ราส ่วน ก ารห น ่วงของโห ม ด ท ี่ r

CO 1. คือ ค วาม ถ ี่ธรรม ชาต ิของโห ม ด ท ี่ โ
CO คือ ค วาม ถ ี่ของแรงท ี่ก ระท ำก ับ ระบ บ

[ * ] คือ โห ม ด เชพ เม ท ร ิก ซ ์ท ี่ถ ูก น อร ์ม ัล ไลช ์ด ้วย ม วล

H(w) คือ ฟ ังก ์ช ัน ถ ่าย โอ น  ท ี่ได ้จากทฤษ ฎ ี

G(co) คือ ฟ ังก ์ช ัน ถ ่าย โอ น ท ี่ได ้จาก ก ารท ด ลอ ง

{x} ค ือ  ต ัว แ ป ร เส ต ท

{น} ค ือ  ส ัญ ญ า ณ อ ิน พ ุท

{y} ค ือ  ส ัญ ญ า ณ เอ า ท ์พ ุท
A คือ เมท'ร ิกช ์ระบบ
B คือ เม ทร ิกซ ์ล ัญ ญ าณ อ ินพ ุท
C คือ เมท'ริก1ซ ์ล ัญ ญ าณ เอาท ์พ ุท
อ คือ เมทร ิกซ ์ล ัญ ญ าณ ป ้อน ไป ข ้างห น ้า



คือ ผลการแปลงลาปลาซของสัญญาณ x(t)
คือ เง่ือนไขเร่ิมต้นของตัวแปรเลตท {x }

คือ มวลของมวลถูกแขวน 

คือ มวลของชุดเพลาล้อหลัง 

คือ มวลของล้อหน้า

คือ ความเฉ่ือยเซิงมวลรอบแกน y ณ จุด c.g. ของมวลถูกแขวน

คือ ความเฉ่ือยเซิงมวลรอบแกน X ณ จุด c.g. ของมวลถูกแขวน

คือ ความเฉ่ือยเซิงมวลรอบแกน y ณ จุด c.g. ของชุดเพลาล้อหลัง 

คือ ระยะห่างตามแกน X ระหว่างจุด c.g. ของล้อหน้ากับล้อหลัง (กา)

คือ ระยะห่างตามแกน X จากจุด c.g. ของล้อหน้า ถึงจุด c.g. ของมวลถูกแขวน (ทา)

คือ ระยะห่างตามแกน X จากจุด c.g. ของล้อหลัง ถึงจุด c.g. ของมวลถูกแขวน (ทา)

คือ ระยะห่างตามแกน Y ระหว่างจุด c.g. ของล้อหลังซ้ายกับล้อหลังขวา (ทา)

คือ ระยะห่างตามแกน Y จากจุด c.g. ของล้อหลังซ้าย ถึงจุด c.g. ของชุดเพลาล้อหลัง (ทา) 

คือ ระยะห่างตามแกน Y จากจุด c.g. ของล้อหลังขวา ถึงจุด c.g. ของชุดเพลาล้อหลัง (ทา) 

คือ ระยะห่างตามแกน Y ระหว่างจุดรองรับ ด้านหน้าทางซ้ายกับทางขวา (ทา)

คือ ระยะห่างตามแกน Y จากจุดรองรับด้านหน้าทางซ้าย ถึงจุด c.g. ของมวลถูกแขวน (๓) 

คือ ระยะห่างตามแกน Y จากจุดรองรับด้านหน้าทางขวา ถึงจุด c.g. ของมวลถูกแขวน (๓) 

คือ ระยะห่างตามแกน Y ระหว่างจุดรองรับด้านหลังทางซ้ายกับทางขวา (๓)

คือ ระยะห่างตามแกน Y จากจุดรองรับด้านหลังทางซ้าย ถึงจุด c.g. ของมวลถูกแขวน (๓) 

คือ ระยะห่างตามแกน Y จากจุดรองรับด้านหลังทางขวา ถึงจุด c.g. ของมวลถูกแขวน (๓



ต

K sf คือ ค่าความแข็งสปริงของระบบแขวนด้านหน้า 1 ข้าง

K sr คือ ค่าความแข็งสปริงของระบบแขวนด้านหลัง 1 ข้าง

Kt คือ ค่าความแข็งของยางล้อ

c sf คือ ค่าความหน่วงของระบบแขวนด้านหน้า 1 ข้าง

c sr คือ ค่าความหน่วงของระบบแขวนด้านหลัง 1 ข้าง

c t 

Y 1

ค ือ  ค่าความหน่วงของยางล้อ

ค ือ  การเคล่ือนท่ีของพ้ืนถนน ท่ีกระทำกับล้อหน้าขวา

Y 2 คือ การเคล่ือนท่ีของพ้ืนถนน ท่ีกระทำกับล้อหน้าซ้าย

-< 0ว ค ือ  การเคล่ือนท่ีของพ้ืนถนน ท่ีกระทำกับล้อหลังขวา

Y 4 ค ือ  การเคล่ือนท่ีของพ้ืนถนน ท่ีกระทำกับล้อหลังซ้าย

X 1 ’ X 2 ค ือ  การเคล่ือนท่ีข้ึนลงท่ีจุด c .g . ของล้อหน้าขวา, ล้อหน้าซ้าย ตามลำดับ

X 3 ’ X 4 ค ือ  การเคล่ือนท่ีข้ึนลงท่ีจุด c .g . ของล้อหลังขวา และซ้าย ตามลำดับ

X 5 ’ X 6 ค ือ  การเคล่ือนท่ีข้ึนลงของมวลถูกแขวน ณ จุดรองรับของระบบแขวนด้านหน้าขวา 

แ ล ะ ซ้าย ตามลำดับ

CO
Xr̂-
X ค ือ  การเคล่ือนท่ีข้ึนลงของมวลถูกแขวน ณ จุดรองรับของระบบแขวนด้านหลังขวา

แ ล ะ ซ้าย ตามลำดับ 
1 ! %/

X3ร ' X4ร ^ อ การเคลื่อนที่ขื้นลงฃองชุด'“พล''1ลัอหลัง ณ จุดรองรับของระบบแขวนด้านหลังขวา

X, . 0ล a
และซ้าย ตามลำดับ

คือ การเคลื่อนที่ขึ้นลงที่จุด c.g. และการหมุนรอบแกน X ของชุดเพลาล้อหลังตามลำดับ



ถ

XG 6  p ,9 r.คือ การเคล่ือนท่ี,ข้ึนลงท่ี'จุด C.g. 1 การหมุนรอบแกน Y และการหมุนรอบแกนX ของ 

มวลถูกแขวน ตามลำดับ

Mt คือ มวลของรถท้ังดัน โดยรวมมวลถูกแขวนและมวลไม่ถูกแขวนทั้งหมดณสมบัติเซิงมิติ

Lft คือ แกน X จากจุด c.g. ของล้อหน้า ไปยังจุด c.g. รวม (ทา)

l_rt คือ ระยะตามแกน X จากจุด c.g. ของล้อหลัง ไปยังจุด c.g. รวม

I 1 คือ ความเฉ่ือยเซิงมวลของรถท้ังดัน รอบแกน y ณ จุด c.g. รวม

lrt คือ ความเฉ่ือยเซิงมวลของรถท้ังดัน รอบแกน X ณ จุด c.g. รวม

Kf คือ ค่าความแข็งสปริงรวม ระหว่างค่าความแข็งสปริงของระบบแขวนด้านหน้า 1 ข้าง อนุกรม

กับค่าความแข็งสปริงของยางล้อ

Kr ค่าความแข็งสปริงรวม ระหว่างค่าความแข็งสปริงของระบบแขวนด้านหลัง 1 ข้าง อนุกรมกับ

ค่าความแข็งสปริงของยางล้อ

c f คือ ค่าความหน่วงรวมระหว่างค่าความหน่วงของระบบแขวนด้านหน้า 1 ข้างกับความหน่วง

ของยางล้อ

Cr คือ ค่าความหน่วงรวมระหว่างค่าความหน่วงของระบบแขวนด้านหน้า 1 ข้างกับความหน่วง

ของยางล้อ
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