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!��"��$&�')�$ ���"�$!�$ �"��(����� �%�����1"%&/�#$�������#��)!
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!0
��34��������1������	�������"���	���� ���,! �(������*�+	��	�� � 2 
���*��,!�(���
���*��	��	��#		 ,!� 0� (Postural drainage table) #������*�+
���!	 1-1 #$��(���
���*�+	��	��#		)GGH� (Electrical postural drainage table) ��,! EPDT �-���		%�	��$,�!�)GGH�
�N+���"������-�������	�(�����"���/� #������*�+
���!	 1-2  
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���!	 1-1 �(������*��	��	��#		 ,!� 0� 
(��� � : http://premiermedical.safeshopper.com) 



 2 

 
 

������	
� 1-2 �����	������������������� 
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0�	1����234�56�2007��6��89�:�������;1986543956�����<�����������	
��


����������������� Electric postural drainage table ��������
	������������
	������������ �
!"�#
�����$�#�
 �%���&��
'(����������������)���*#
�	
��
����������������)+�� ADAPTA 
��#��,����#-#.�� 2 ��/� (Section) ��� ��/�"�/ (Head-section) �����/����� (Lower-section) 
������/�����#��"#-� (Manual) !%�����.112�!�
������������/�#�$�-	�������	
�� (��#

#$�������#�& 200,000 �����'��
'��������	
��
������������3'���$�
��14�
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����/� 
�/�#����
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������#-#����	
��
�������������������	��� ���	�/.#�#
��
���
	���"���#-#
	���������/�#%����5��� $��
������
����������� ��/�
��������	���6 ��!%�����#��"#-� 
(Manual) 73��"�
 $��8/�#
�'��"��
#�
����� �!"�
����������9��������
���
�)���3'� 
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�45"����
���/ /)����)��:*�
'�3�.����
��������;���	
��
������������
�#
����
�/��-#	���"�����/���#�)/�	��* �������
����������	
����
	��������� ��)�#�/�#�#��������
�/�#������� ��M�
��N�����1N�ON���P
�������;�19�Q;���54R���1N�ON���P
�	�����
	�����������1S�PTU6�R8� 

 
1.2 ����	
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1.2.1 M.K.Mishra, A.G.Kothari, D.P.Kotari and Arindam Ghosh. XDevelopment of a 
fuzzy logic controller for servo systems\. IEEE control magazine 1998. pp.204-207 

�
	1��6�U6���16
	����b6�����c8�c7�����469�1��4����d
�e:8�
��
�e (Servo motor) 
�R8�����c8�c7��2dd��;
0N	 (Fuzzy logic controller) 4�M
 FLC 561��8���������� (load) �;���R
���	�������������Q;	���
�16
�P
����� FLC 	��Q;�
�16
�P
��������c8�c7��R8�
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����c8�c7����
�� (PID controller) 	����;
���9���i6 2 1986 cM
	����� Simulation �;�	��
��;
�0�N� :��:c��1�R������c8�c7��d
�e:8�
��
�e (Servo motor) �1�����������	
� 1-3   

 

 
 

������	
� 1-3 :c��1�R������c8�c7��d
�e:8�
��
�e (Servo motor) 
(����� : M.K.Mishra, A.G.Kothari, D.P.Kotari, Arindam Ghosh. XDevelopment of a fuzzy logic 

controller for servo systems\. IEEE control magazine 1998. pp.204-207) 
��R���	����;
���M�
�����������Q;�
�16
�P
��������5jR����c8�c7��2dd��;
0N	 

(Fuzzy logic controller) 	��Q;	���
�16
�P
�����c8�c7��R8����
�� (PID controller) ����� 
Proportional gain ��i6 1 1986 Integral gain ��i6 0.01 �;� Derivative gain ��i6 0.01 dT��Q;	��
��1
������1�����������	
� 1-4 

 

 
 

������	
� 1-4 Q;�
�16
�P
�����:�� (a) ��9����8c8�c7�, (b) 5jR����c8�c7����
�� 
(c) 5jR����c8�c7��2dd��;
0N	 (Fuzzy logic controller) 

(�����  : M.K.Mishra, A.G.Kothari, D.P.Kotari, Arindam Ghosh. XDevelopment of a fuzzy logic 
controller for servo systems\. IEEE control magazine 1998. pp.204-207) 
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0�	Q;	����1
�1�7���R89� 	��5jR����c8�c7��2dd��;
0N	 (Fuzzy logic controller) ���
54R	��c8�c7�����469��d
�e:8�
��
�e (Servo motor) 561��8���������� (Load) ��	86��
���1N�ON���������M6��6��R0�	Q;	����;
�0��4k6��R89�561��8���9����8c8�c7��d
�e:8�
��
�e
0��� Overshoot 1S���	 ��M�
5jR����c8�c7����
�� (PID controller) Q;	k��PTU6��9 Settling time 6R
�
��	 �;�����c8�c7��2dd��;
0N	���54RQ;�����17�cM
�� Overshoot 6R
����54R	���PR�1S91��8� Steady 
state ���������;���N�� Settling time ���54R1���m6��d
�e:8�
��
�e��PTU6�R8� 

1.2.2 Paul I-Hai Lin, John Chou. XComparison on fuzzy logic and PID controls for DC 
motor\. IEEE control magazine 1994. pp.1930-1935 

�
	1��6�U6���16
�����������	��c8�c7�����469��
��
�e	���1����R8�����c8�c7�
�2dd��;
0N	 (Fuzzy logic controller) 	������c8�c7����
�� (PID controller) �R8�	�� Simulation 
�;�	����1
�	�������
��
�e	���1���:���N0��p����1N�ON���0�	0�	c8����96��� c8��
;��
����;� Settling time :�� Block diagram ���5jR56	����;
��1�����������	
� 1-5  

 

 
 

������	
� 1-5 Block diagram 	��c8�c7�����469�P
��
��
�e	���1��� 
(����� : Paul I-Hai Lin, John Chou. XComparison on fuzzy logic and PID controls for DC motor\. 

IEEE control magazine 1994. pp.1930-1935) 
56	��c8�c7��
��
�e	���1��� (Permanent magnet DC motor) �;�5jR Analog to 

digital converter �����c8��;��
��� 8 �N� 5jR:���6jN:
�N��
�e (Potentiometer) 56	����808��
����469�P
��7� �;�5jR��s�d�56	���P��6:���	��c8�c7���U�����c8�c7��2dd��;
0N	 (Fuzzy 
logic controller) �;�����c8�c7����
�� (PID controller) 

����c8�c7����
�� (PID controller) ��i6	��c8�c7������i6���6N����	
�	��846T���6M�
�0�	
1����mc8�c7�������R
�9�������1N�ON��� ��:c��1�R�������9d��dR
6:�� Block diagram 56	��
c8�c7�����469��
��
�e �1�����������	
� 1-6 
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������	
� 1-6 Block diagram 	��c8�c7�����469��
��
�e�R8�����c8�c7����
�� 
(����� : Paul I-Hai Lin, John Chou. XComparison on fuzzy logic and PID controls for DC motor\. 

IEEE control magazine 1994. pp.1930-1935) 
	����;���6��;�PR
�S;P
�����c8�c7����
�� (PID controller) PTU6
�S9	��1�	����� (1-1) ���6�U 
 

 SeK
S

eK
eKv d

t
p ++=     (1-1) 

����c8�c7��2dd��;
0N	 (Fuzzy logic controller) ��i6	��c8�c7��������54Rc8����i6
O���j��N56	��c8�c7�1S� �;������1N�ON���������������j96	�6:��56	����1
� 	��c8�c7�
����469�P
��
��
�e	���1�����P
��P��jN���s� (Fuzzy Linguistic) ��9���R 7 �����cM
 
Negative Big (NB) Negative medium (NM) Negative small (NS) Zero (ZE) Positive big (PB)  
Positive medium (PM) �;� Positive small (PS) 1��4��� Block diagram P
�����c8�c7�
����469��R8��2dd��;
0N	 (Fuzzy logic controller) �1�����������	
� 1-7 

 

 
 

������	
� 1-7 Block diagram P
�����c8�c7�����469��R8��2dd��;
0N	 
(����� : Paul I-Hai Lin, John Chou. XComparison on fuzzy logic and PID controls for DC 

motor\. IEEE control magazine 1994. pp.1930-1935) 
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Q;	���
�16
�P
�����c8�c7����
�� (PID control) ��������1N�ON�����	���17�cM
�� 
Overshoot 6R
�17� �;�c9� settling time 6R
�17�0���c9� Gain ���6�U Kp = 6, Ki = 4, Kd = 0.12 dT��
Q;	���
�16
�P
������1�����������	
� 1-8 

 

 
 

������	
� 1-8 Q;	����� Simulation P
�	���c;M�
6����
��
�e��U���9 0 y 180 
�<� 
(����� : Paul I-Hai Lin, John Chou. XComparison on fuzzy logic and PID controls for DC 

motor\. IEEE control magazine 1994. pp.1930-1935) 
Q;	����1
�	������c8�c7��2dd��;
0N	 1��4���	��4�c9������N��
�e������54R������

c9�c8��QN��;�� (Error) c9� Overshoot �;�c9� Settling time 6R
�6�U65jR8NO�	��P
�	��179���� 
(Trial and error) ��M�
54R��Rc9�������54R���������1N�ON�����	���17� 

0�	Q;	����� Simulation �;���1
�	���
��
�e	���1���6�U6��89�	��c8�c7�
����469��R8�����c8�c7��2dd��;
0N	 (Fuzzy logic controller) 6�U6�����1N�ON��������	89�          
	��c8�c7�����469��R8�����c8�c7����
�� (PID controller) dT����9�� Overshoot 56	��c8�c7� 

:��	���c;M�
6���56��489�� 0 y 90 
�<�6�U6����c8�c7��2dd��;
0N	 5jR�8;�56	��
�c;M�
6��������p 180 �N;;N8N6��� �;��� Settling time 152 �N;;N8N6��� 198656	��c8�c7�����469�
�R8�����c8�c7����
���� Settling time �����p 198 �N;;N8N6��� ��M�
�����������Q;	��
�
�16
�P
���U� 2 ����0��4k6��Rj��89�����c8�c7��2dd��;
0N	�����1N�ON��������	89��;���
�8;�56	���c;M�
6���6R
�	89� 30% ��9
�9����	k��� 8NO�	��������;���6c9������N��
�eP
�          
	��c8�c7�����469��R8�����c8�c7��2dd��;
0N	�R
���c8��j��6�3�����46T��    
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1.2.3 Nalunat Khongkoom, Attapol Kanchanathep, Suthichai Nopnakeepong, Surasak 
Tanuthong and Satean Tunyasrirut. XControl of the position DC servo Motor by Fuzzy logic\. 
IEEE control magazine 2000. pp.254-357 

�
	1��6�U6���16
	��c8�c7�����469�P
��d
�e:8�
��
�e (Servo motor) �R8�����
c8�c7��2dd��;
0N	 (Fuzzy logic controller) :����P
��P�P
��7���U���9 -π  mT� π  :��5jR�
6:cR�
��
�e (Encoder) ��i6��8��800���7���M�
19�1�33�p�PR�1S9c
��N8��
�e56	������8;Q; �;��� 
Digital to analog converter ��;�1�33�p�N0N�
;0�	c
��N8��
�e��M�
19�54R����P���c;M�
6 
(Driver) ��M�
P���
��
�e�9
�� �;��S����P
�:���;���cpN�<�1��e (Mathematical model of 
DC servo motor) �1�����������	
� 1-9 

 

 
 

������	
� 1-9 Schematic diagram P
�	��c8�c7��d
�e:8�
��
�e  
(����� : Nalunat Khongkoom, Attapol Kanchanathep, Suthichai Nopnakeepong, Surasak 

Tanuthong, Satean Tunyasrirut. XControl of the position DC servo Motor by Fuzzy logic\. IEEE 
control magazine 2000. pp.254-357) 

���6��
�e�2�	ej�6 ( Transfer function) P
��d
�e:8�
��
�e (Servomotor) ���1�	�� (1-2) 
 

( )
( ) ( ) ][

2

baaaaa KKbRJRbLJsLS

K

sE

s

++++
=

Θ   (1-2) 

 
	��

	�������c8�c7��2dd��;
0N	 (Fuzzy logic controller) :���� θ ��i6�7�56	��

�c;M�
6��� 
{

θ�7�����R
�	�� ���6�U61����m�P��61�	��P
�c9�c8��c;���c;M�
6 (Error) �;�1�	��
	����;���6��;�P
�c9�c8��c;���c;M�
6 (Error change) ��R���1�	����� (1-3) �;� (1-4) 
���;����� 

 

 ( ) ( )k-θθ ke
{

=      (1-3) 
 ( ) ( ) ( )1- - kekeke =∆     (1-4) 
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 	��0��
7�	�pe	����;
� �1�����������	
� 1-10 :����c
��N8��
�e56	��
����8;Q;cM
 HP-Vectra VE4 6/200 MMX Pentium CPU 200 MHz  
 

 
 

������	
� 1-10 �S����	��c8�c7��d
�e:8�
��
�e 
(����� : Nalunat Khongkoom, Attapol Kanchanathep, Suthichai Nopnakeepong, Surasak 

Tanuthong, Satean Tunyasrirut. XControl of the position DC servo Motor by Fuzzy logic\. IEEE 
control magazine 2000. pp.254-357) 

Q;	����1
���89������� Overshoot ���6R
���	 �� Settling time 36 �N;;N8N6��� 1��4���

Q;�
�16
�P
�	��c8�c7�����469� p 
4

π �1�����������	
� 1-11 �;�Q;�
�16
�P
�

c8����k8�jN��7� �1�����������	
� 1-12 
 

 
 

������	
� 1-11 Q;�
�16
�P
�����469� p ����469� 
4

π  

(����� : Nalunat Khongkoom, Attapol Kanchanathep, Suthichai Nopnakeepong, Surasak 
Tanuthong, Satean Tunyasrirut. XControl of the position DC servo Motor by Fuzzy logic\. IEEE 

control magazine 2000. pp.254-357) 
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������	
� 1-12 Q;�
�16
�P
�c8����k8�jN��7� p ����469�
4

π  

(����� : Nalunat Khongkoom, Attapol Kanchanathep, Suthichai Nopnakeepong, Surasak 
Tanuthong, Satean Tunyasrirut. XControl of the position DC servo Motor by Fuzzy logic\. IEEE 

control magazine 2000. pp.254-357) 
1�7�Q;	����1
�����c8�c7�����469�P
��d
�e:8�
��
�e�R8�����c8�c7��2dd��

;
0N	 (Fuzzy logic controller) 6�U654R���1N�ON���56	����;
�������������;���	89�	��c8�c7�
������
�� (PID controller) dT���M6��6��R0�	Q;	����;
� 

1.2.4 Hoang Le Huy, Maher Hamdi. XControl of a direct Drive DC motor by Fuzzy 
logic\. IEEE control magazine 1993. pp.732-736 

�
	1��6�U6���16
	��c8�c7��N<����
��
�e	���1������5jR56	��P���c;M�
6�P6
4796�6�e (Robot arm) ���jNU61986����8 (Single link) 56	���N0��p����1N�ON���P
�	��c8�c7�
6�U6�S0�	Q;�
�16
�P
�����:��8NO�	�� Simulation �;������������Q;	��	����;
�c8�c7�
�����P64796 (Robot arm) dT��5jR Microcontroller 68HC11 ��i6��8����8;Q; ����8��800��
����469� (Position sensor) ��i6��8��800���7��;R86��1�33�p�PR� Analog to digital converter �����
c8��;��
��� 12 �N� ��M�
����8;Q;�1�k00�19�1�33�p (Ia) Q9�6 Digital to Analog converter 	9
6
��P���
��
�e�9
�� 

Block diagram P
�����c8�c7�����469��P64796�6�e (Robot arm) ���jNU61986����8 
(Single link) �1�����������	
� 1-13 
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������	
� 1-13 Block diagram P
�����c8�c7�����469��P64796�6�e (Robot arm) 
(����� : Hoang Le Huy, Maher Hamdi. XControl of a direct Drive DC motor by Fuzzy logic\. 

IEEE control magazine 1993. pp.732-736) 
	����1
����������R:��	����;���6��;��8;��i6P�U6:��5jR;S	�7R�6U��46�	 0.1 		. 

�;� 0.3 		. ���;����� Q;	����1
��R8�8NO�	�� Simulation �1�����������	
� 1-14 
 

 
   (a)      (b) 
 

������	
� 1-14 Q;�
�16
�P
������R8�	�� Simulation (a) �8; 0.1 		. (b) �8; 0.3 		.  
(����� : Hoang Le Huy, Maher Hamdi. XControl of a direct Drive DC motor by Fuzzy logic\. 

IEEE control magazine 1993. pp.732-736) 
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Q;	����;
�	������0�N�dT��5jR	��c8�c7�����2dd��;
0N	 (Fuzzy logic controller) 	��
����c8�c7����� (PD controller) �1�����������	
� 1-15 ��i6Q;�
�16
�P
��������
c8�c7��R8��2dd��;
0N	 (Fuzzy logic controller) �;�������	
� 1-16 ��i6Q;	���
�16
�P
�
�������c8�c7��R8�����c8�c7����� (PD controller) ����8; 0.3 		. 

 

 
 

������	
� 1-15 ��;
�	������0�N��8; 0.3 		. 5jR	��c8�c7�����2dd��;
0N	 
(����� : Hoang Le Huy, Maher Hamdi. XControl of a direct Drive DC motor by Fuzzy logic\. 

IEEE control magazine 1993. pp.732-736) 
 

 
 

������	
� 1-16 ��;
�	������0�N��8; 0.3 		. 5jR	��c8�c7���� PD control 
(����� : Hoang Le Huy, Maher Hamdi. XControl of a direct Drive DC motor by Fuzzy logic\. 

IEEE control magazine 1993. pp.732-736) 
1�7�Q;	����;
� 0�		��5jR����c8�c7��2dd��;
0N	 (Fuzzy logic controller) 56	��

c8�c7�	���c;M�
6���P
��P64796�6�e (Robot arm) ��89���U�Q;	�� Simulation �;�Q;0�		��
��;
�	������0�N�6�U654RQ;�
�16
��������989�0���	����;���6��;��8;��i6 0.1 4�M
 0.3 		. 
�;�Q;	���
�16
�P
�����0���	89�	��c8�c7����5jR����c8�c7�������� (PD controller)  
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1.2.5 Seda Aydemir, Serkan Sezen and H.Metin Ertunc. XFuzzy logic speed control of 
DC motor\. IEEE control magazine 2004. pp.766-771 

�
	1��6�U6���16
	��c8�c7�c8����k8P
��
��
�e	���1��� (DC motor) �R8�����
c8�c7��2dd��;
0N	 (Fuzzy logic controller) 56	���N0��p����1N�ON���P
�����0��N0��p�0�	
Q;	�� Simulation �R8�:���	�� MATLAB �;������������Q;	���
�16
��R8�����c8�c7�
���
 (PI controller) 1��4���	��

	����2dd��;
0N	0���c9�c8��c;���c;M�
6P
�c8����k8 (Speed 
error) �;�
����	����;���6��;�P
�c8��c;���c;M�
6P
�c8����k8 (Speed error change)  

 

sLR aa +

1
tK

BJs +

1

)()( sTsT Lf +

)(sTg)(sI a

)(sVg

)(sVi

)(sω

eK

 
 

������
�� 1-17 :���;P
��
��
�e	���1��� (DC motor model)  
(����� : Seda Aydemir, Serkan Sezen, H.Metin Ertunc. XFuzzy logic speed control of DC motor\. 

IEEE control magazine 2004. pp.766-771) 
 0�	:���;P
��
��
�e	���1��� (DC motor model) �1�����������	
� 1-17 
1����m�P��61�	���P��61�	�����	; (Mechanical Equation) �;�1�	���������� 
(Electronical Equation) ���1�	�� (1-5) �;� (1-6) ���;����� 
 

     loadam
m

m MbIK
dt

d
J −−= ωφ

ω                   (1-5) 

    φωbaaa
a

a KIRV
dt

dI
L =                          (1-6) 

 
0�	1�	�� (1-5) �;� (1-6) 1����m�P��6:���;P
��
��
�e	���1���1��4���	�� 

Simulate �R8�:���	�� MATLAB �1�����������
�� 1-18 
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������
�� 1-18 :���; MATLAB/Simulink P
��
��
�e	���1��� 
(����� : Seda Aydemir, Serkan Sezen and H.Metin Ertunc. XFuzzy logic speed control of DC 

motor\. IEEE control magazine 2004. pp.766-771) 
	���86	��	��

	����2dd��;
0N	 (Fuzzy logic controller) ���	
��R8� 3 P�U6�
6 

:����N��0�		������2ddN���cj�6 (Fuzzification) �;R86���������������	��	�P
��2dd��;
0N	 (Rule 
base) ��9	9
6���0�6��1�33�p��P������0�N�6�U6�R
�������2ddN���cj�6 (Defuzzification) 	9
6 
1��4��� Block diagram P
�	��c8�c7��
��
�e	���1��� �1�����������
�� 1-19 

 

 
 

������
�� 1-19 Block diagram P
�	��c8�c7��
��
�e	���1��� 
(����� : Seda Aydemir, Serkan Sezen and H.Metin Ertunc. XFuzzy logic speed control of DC 

motor\. IEEE control magazine 2004. pp.766-771) 
	����� Simulation 5jR�����N��
�e (Parameters) ��R�	9 Ra 0.5 :
4e�, La 0.003 ��6�� Jm 

0.0167 Kg.m2/s2, K=Ke=Kt 0.8 Nm/A, b 0.0167 Nm.s  
Q;	����� Simulation :��	����N������ (Load) 54R	������56j98��8;�8N6������ 0.6 :��

	����1��Q;	���
�16
�P
����� �1�����������
�� 1-20 �;�������
�� 1-21  
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������
�� 1-20 Q;�
�16
�c8����k8�jN��7�P
����� 

(����� : Seda Aydemir, Serkan Sezen and H.Metin Ertunc. XFuzzy logic speed control of DC 
motor\. IEEE control magazine 2004. pp.766-771) 

 

 

 
 

������
�� 1-21 	����1��	����;���6��;�����N� (Torque) P
��
��
�e 
(����� : Seda Aydemir, Serkan Sezen and H.Metin Ertunc. XFuzzy logic speed control of DC 

motor\. IEEE control magazine 2004. pp.766-771) 
1�7�Q;	����� Simulation ��89� 	��c8�c7�c8����k8�
��
�e���5jR�2dd��;
0N	 (Fuzzy 

logic controller) 56	��c8�c7�����0�54R���1N�ON����������	��M�
�����	��	��c8�c7�������
 
(PI control) 56	����;
�6�U����	���
�16
�56	�p�	��c8�c7��R8����
 (PI controller) 6�U6
54RQ;�
�16
���9����9����c8���91����m���54RQ;�
�16
������PTU6:��	����N��-;�c9� Gain P
� 
Ki �;� Kp ��91��4���	����;
�6�U��9��R������;���6c9� �6M�
�0�	�R
�	�������������
Q;�
�16
�P
��������5jRc9�0�N�P
� Gain P
� Ki �;� Kp ���

	�����R 
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0�		����801
��
	1����U�4����89���M�
�����������Q;�
�16
�P
��������c8�c7�
�R8��2dd��;
0N	 ���
 (PI Control) 4�M
 ���
�� (PID Control) ��i6�R6 6�U6��89�����c8�c7��2dd��
;
0N	�����1N�ON���56	���PR�1S9����4��������17� ��	���c;M�
6�������������� �;�1����m��b6�
����54R��PTU6:��	��������;���6	�	��c8�c7�P
��2dd�� dT���M6��6��R0�	Q;	����;
��;�
1�7�Q;56��9;���68N0�� 

���6�U6568N���6N�6Oe6�U0T��;M
	�����2dd��;
0N	������7	�e5jR	������c8�c7�����469�
4;��07�1��4��������	�����������:����b6�54R	���c;M�
6���P
���9;�1986P
�������c;M�
6�����R
���������;��PR�1S9����4�����R�����17� 
�	��U������b6�54R��9;�1986P
������	������������c;M�
6���
�PR�1S9����4���:��5jR�8;����5	;R�c���	�6��	���17���M�
��
�	�6	���c;M�
6���P
�QSR��8���954R	���	N6
P
��P�dT��
�0�	N�
�6�����9
QSR��8���R PR
��P
�	��5jR����c8�c7��2dd��;
0N	 (Fuzzy Logic 
Controller) 	�������	����������� cM
1����m5jR	���������d��dR
6 �;���9��i6�jN��1R6��R         
��90����i6�R
�5jR���0��;
����cpN�<�1��e����79���	 1����m4�c8���4���1�56	��c8�c7�
������R 1����m���1N650�9
1m�6	��pe5��:��
�<�������cpN�<�1��e�9��� ��i6�R6 

 
1.3 
�����
����������
��	
 

1.3.1 ��b6������	����������� (Electric Postural drainage table) 54R�����1N�ON���56
�R�6c8����96��� ����c8���;
���� c8��1��8	56	��5jR��6:��1����m����	5jR�2�	ej�6�;M
	
�9���R 30 �2�	ej�6�;�1����m������;���6P6��P
��7���9;�1986 (Section) ��M�
c8���4���1�	��
c6�PR��9;�c6��R 

1.3.2 6��c8���SR����R�6	��c8�c7�����469� (Position control) ������7	�e5jR	��	��
c8�c7�	��������;���6�7�P
������	����������� (Electric postural drainage table) ��R 

1.3.3 6��c8���SR����R�6c
��N8��
�e �j96 	��1M�
1��Q9�6�
�e�
67	�� (RS-232 Port) 
�;�	���;	��;���6PR
�S;:��5jR Dynamic data exchange (DDE) ����7	�e5jR	������c8�c7������
	������������������� (Electric postural drainage table) ���

	�����R 

1.3.4 ;�	��6���PR������	����������� (Electric postural drainage table) �������c�1S� 
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1.4 ��!����	

���� 

 1.4.1 

	����;���b6�����c8�c7�����469� (Position control) ����4���1�1��4���
�����	����������� (Electric postural drainage table) �����	�������7���R��U� 3 1986 (Sections) cM
 
19864�8 (Head-section), 1986	;�� (Middle-section) �;�1986;9�� (Lower-section) ���;��
���
1986���	
������	����������� (Electric postural drainage table) �1�����������	
� 1-22 

1.4.2 

	����;���b6� ����c8�c7�����469� (Position control) ����4���1�1��4���
�����	����������� (Electric postural drainage table) ���1����m���������c8��1S�-����P
��������R 

1.4.3 

	����;���b6������	����������� (Electric postural drainage table) 54R��c8��
��96���56	�����7�7�QN��;����R��9�	N6 1 
�<� �;�������c8���;
���������  

1.4.4 1�R������c8�c7�	�������6P
������	����������� (Electric postural drainage 
table) �R8�c
��N8��
�e1����m����	5jR�2�	ej�6�;M
	�9���R 30 �2�	ej�6 �;�1����m������;���6
P6��P
��7���9;� Section ��M�
c8���4���1�	��c6�PR��9;�c6��R 

 

 

 

������	
� 1-22 1986���	
�P
������	����������� 
(����� : http://nexternal.com) 

 
1.5 #$��	
%&	�����	��'�%��
��	
 

 1.5.1 �;M
	�R6���P
������ �;M
	�����R6	��;�� �;��;M
	����c8�c7� 
 1.5.2 c��68p:c��1�R����U�4�� 
 1.5.3 

	���������6�R8�:���	��

	��� 3 �N�N Solid Edge 

1.5.4 1������	
�:c��1�R�� 
1.5.5 �;M
	�
�e���:c�c
6:���;
�e���5jR �;�1���dMU
 
1.5.6 

	����;�1�R�������jM�
��9
��489����:c�c
6:��;�;
�e	��c
��N8��
�e 
1.5.7 

	����;�1�R����8��80�SR (Sensor) 

Head section 

Lower section Middle section 

Base section 
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1.5.8 

	����;�1�R��1	�S	��;�� (Power screw)  
1.5.9 

	����;��;M
	dMU
�
��
�e 
1.5.10 

	����;�1�R��8�0�P�� (Driver)  
1.5.11 

	����;�1�R��8�0������6����� (Power supply) 12 / 24 :8;�e 
1.5.12 ���	
�j7��
��
�e�;�j7�1	�S	��;�� (Power screw) �PR�	����8:c��1�R������� 
1.5.13 

	�����8c8�c7��2dd��;
0N	 (Fuzzy logic control) 
1.5.14 �P��6:���	��c8�c7��
�e���:c�c
6:���;
�e (ARM-7) 
1.5.15 �P��6:���	��1���	����:c�c
6:���;
�e (ARM-7) �R8�:���	�� LabVIEW 
1.5.16 ��1
��;��	R�P���� 
1.5.17 ���	����;
����� 
1.5.18 1�7��;�8N0��peQ;	����;
� 

 

1.6 �
���)�����*%�
�! 
  1.6.1 �jN�
7�1�4	��� 

1) ��R�����	����������� (Electric postural drainage table) ���5jRc
��N8��
�e
c8�c7����54R��c8��1��8	56	��5jR��6��	PTU6 

2) ��R�����	����������� (Electric postural drainage table) �����c8����96���56
	��8���7� �;���c8���;
���� 

3)  ��R�����	����������� (Electric postural drainage table) ������2�	ej�6�;M
	�9���R 
30 �2�	ej�6 �;�1����m������;���6P6��P
��7���9;�1986 (Section) ��M�

c8���4���1�	��c6�PR��9;�c6 

4)  ;�	��6���PR������	������������������c�1S���R 
1.6.2 �jN�	��<T	s� 

1)  ���54R�	N�c8���SR54�9���1����m

	���
7�	�pe���	������e�;���b6�54R��
c8��1��8	56	��5jR��6��	�N��PTU6 

2)  ���54R1����m1�R��6�	8N0��54�9��R
�9����c7p��� 
3)  ���54RQSR8N0����c8���SR�;���	s�56�R�6 	��

	���:c��1�R��, 	��

	���

����P���c;M�
6, 	��

	�������c8�c7�:��	��1�����6Q9�6c
��N8��
�e 
��i6�R6 
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4)  ���54RQSR8N0����c8���SRc8���PR�5056��M�
�	��0���9������M�
������1�4�1��4���
QSR��8� 

5)  ��i607���N���R656	��

	����;���b6�
7�	�pe���	������e54R�9���9
	��
5jR��6�;���c8��1��8	��	�N��PTU6 

1.6.3 �jN�	����	s������; 
1)  5jR���:�j6e56	�����	�����������1��4���QSR��8������i6:�c���������N6

4��50������1�4���	 
2) ��c8����96���56	�����7�7���9;�1986 (Section) 19�Q;54R�����1N�ON��� 

��	PTU6 
3)  ������c8���;
��������� ��M�
��
�	�6��8QSR���	���������;���	0�	����� 
4)  j98����54R6�		����������������6��R�9��PTU6 

 
 


