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บทคัดยอ 

 งานวิจัยนี้ไดศึกษาการออกแบบและควบคุมระบบแฮปติกอินเตอรเฟส  โดยไดสราง
ระบบตนแบบระดับหองทดลองซ่ึงประกอบดวยอุปกรณมาสเตอร (master device) 1 องศาอิสระ
และอุปกรณสเลฟ (slave device) 1 องศาอิสระ  ในการศึกษาไดออกแบบตัวควบคุมดานสเลฟเปน
แบบ PD บนพื้นฐานของการเคล่ือนท่ีอิสระเสมือนไมมีการสัมผัสกับส่ิงแวดลอมหรือวัตถุ  สวนตัว
ควบคุมดานมาสเตอรถูกออกแบบเปนแบบ PD โดยคํานึงถึงการสัมผัสกับส่ิงแวดลอมหรือวัตถุท่ีอยู
นิ่ง  ในการศึกษาไดทดสอบตัวควบคุมในการจับวัตถุท่ีมีความยืดหยุนตาง ๆ หลายคา  พบวาระบบ
ท่ีออกแบบสามารถทํางานไดดีท้ังดานการตามแรงและตําแหนงเม่ือจับวัตถุท่ีมีความยืดหยุนสูง  แต
ขาดเสถียรภาพเม่ือวัตถุมีความยืดหยุนตํ่า  ระบบควบคุมแบบ passivity ไดถูกนํามาใชเพื่อปรับปรุง
เสถียรภาพของระบบซ่ึงสามารถแกปญหาดานเสถียรภาพของระบบไดในระดับหนึ่งแลกกับ
ประสิทธิภาพการตามแรงและตําแหนงท่ีลดลง 
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ABSTRACT 

 This thesis involves the design and control of a haptic interface system. A lab-scale 
prototype consisting of a one degree of freedom master device and a one degree of freedom slave 
device was constructed. The slave PD controller is designed based on free motion while the 
master controller is designed taking account of interaction with static environment or object.  
Experiments were performed in order to test the performance of the system operating on various 
objects with different stiffness. The system is found to perform well, having good force and 
position tracking, when the object has low stiffness, but was unstable when stiffness of the object 
is high. Passivity control was then used to improve the system stability. The experimental results 
showed that the passivity control can help resolve stability issue to some degree but in the 
expense of tracking performance. 
 
 


