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โหลดทอรกที่เกิดขึ้นในระบบมอเตอรและโหลดเปนการรบกวนภายนอกและเปนปริมาณ
ทางกายภาพ ปริมาณดังกลาวตองใชอุปกรณวัดที่มีราคาแพงในการเขาถึงเพื่อตรวจสอบหรือปอน
กลับ วิธีหนึ่งในการลดคาใชจายดังกลาว คือ การสรางแผนการคํ านวณโหลดทอรกโดยใชตัวแปร
สถานะ ท่ีเรียกวา ตัวสังเกตโหลดทอรกเชิงเสนแบบเต็มอันดับ แทนการใชงานอุปกรณวัดทอรก 
ขางตน อยางไรก็ตาม คาความแตกตางระหวางคาพารามิเตอรของตัวสังเกตโหลดทอรกเชิงเสนแบบ
เต็มอันดับและคาพารามิเตอรจริงของระบบ มีผลกระทบตอการคํ านวณตัวเลขโหลดทอรกและทํ า
ใหเกิดความผิดพลาดในการคํ านวณดังกลาว เพื่อแกปญหาที่กลาวมาขางตน งานวิทยานิพนธนี้น ํา
เสนอ ตัวสังเกตโหลดทอรกแบบปรับตัว ซ่ึงเกิดจากการขยายโครงสรางของตัวสังเกตโหลดทอรก
เชิงเสนแบบเต็มอันดับ โดยการสรางกลไกการปรับตัวหรือการประมาณคาพารามิเตอรของตัว
สังเกตโหลดทอรกในขณะที่ตัวสังเกตท ํางาน เพ่ือใหการคํ านวณตัวเลขโหลดทอรกในสถานะคงตัว 
มีคาใกลเคียงกับโหลดทอรกที่เกิดขึ้นจริงในระบบมากที่สุด จุดเดนของตัวสงัเกตโหลดทอรกแบบ
ปรับตัว คือ การก ําหนดคาเร่ิมตนของการประมาณคาพารามิเตอรในตัวสังเกตไมจํ าเปนตองเทากับ
คาพารามิเตอรจริงของระบบมอเตอรและโหลด นอกจากน้ีตัวสังเกตโหลดทอรกแบบปรับตัว
สามารถนํ ามาใชงานในระบบมอเตอรและโหลดที่มีมอเตอรเหน่ียวนํ าสามเฟสเปนตัวขับเรา ซึ่ง
พึ่งพาแบบจํ าลองทางคณิตศาสตรที่ถูกอางอิงจากพิกัดสนามแมเหล็กโรเตอร จากผลการทดสอบ 
พบวาตัวสังเกตโหลดทอรกแบบปรับตัวที่นํ าเสนอใหผลการคํ านวณตัวเลขโหลดทอรกในสถานะ
ชั่วครูที่มีลักษณะตามรอยการเปลี่ยนแปลงของโหลดทอรกที่เกิดขึ้นจริง และใหผลการคํ านวณตัว
เลขโหลดทอรกในสถานะคงตัวใกลเคียงกับโหลดทอรกที่เกิดขึ้นจริง ซึ่งมีความถูกตองมากกวาผล
การคํ านวณตัวเลขโหลดทอรกทีไ่ดจากตัวสังเกตโหลดทอรกเชิงเสนแบบเต็มอันดับ
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The load torque normally occurred in motor-load systems is the disturbance and physical
quantities. Such the quantities must be measured by a high-cost measuring device to investigate
and feed them back. One of the methods to reduce such the cost is implementation of the load
torque calculation by using the state-variable called the linear full-order observer to replace a
measuring device as mention. However, error between parameters of a linear full-order observer
and those of a real system effects to load torque calculation process. To solve such problems as
mention, this thesis proposes the adaptive mechanism to update parameters in a load torque
observer called the adaptive load torque observer. This observer makes the estimated steady-state
load torque equal or closed to the actual one in the system. The adaptive load torque observer is
formed by expanding the structure of a linear full-order load torque observer. Fortunately, the
proposed adaptive load torque observer can define initial parameters in estimation process. Such
parameters are not necessary to equal to true parameters of a motor-load system. Moreover, the
proposed adaptive load torque observer can be used in a motor-load system used an induction
motor as an actuator having rotor flux orientated mathematical model. From the experiments, the
results of the proposed adaptive load torque observer are satisfactory. In transient period of
operation, the adaptive load torque observer tracks the variation of actual load torque. In
steady-state period, it yields the estimated load torque more accurate than a linear full-order
observer does.
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