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บทคดัยอ่ 

      โครงงานนี้ เป็นการพัฒนาและออกแบบการควบคุมการท างานของชุดจ าลองสภาวะ          
การเคลื่อนที่แบบ 2 องศาอิสระ 1 แนวแกน โดยที่ใช้ระบบไฮดรอลิกเป็นต้นก าลัง โดยใช้การ
ควบคุมแบบพีไอดี (Proportional Integral Differential : PID) 

      การท างานจะประกอบไปด้วย 2 ส่วน ส่วนแรกคือการออกแบบและสร้างวงจรควบคุม 
ทิศทางการท างานของพรอพอร์ชันนัลวาล์ว (Proportional Valve) โดยใช้ไอซีเบอร์ L298 ซึ่งเป็น
ไอซีไดร์เวอร์  (IC Driver)  ในส่วนที่สองคือการพัฒนาโปรแกรมควบคุมด้วยโปรแกรมแลปวิว 
(LabVIEW) ที่สามารถรับส่งข้อมูลและเชื่มต่อระหว่างผู้ใช้กับคอมพิวเตอร์ตลอดจนป้อนค าสั่งได้ 
โดยใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์ตระกูล AVR รุ่น Arduino Mega 2560 ที่สามารถสร้างสัญญาณ 
PWM (Pulse Width Modulation : PWM) และรับค่าจากเซ็นเซอร์ได้ 
      ผลการท างานพบว่าในการควบคุมแบบพีไอดีระบบสามารถเคลื่อนที่ได้ตามต าแหน่งที่ต้องการ 
โดยที่ยังมีความเร็วในการตอบสนองยังไม่ดีพอ เนื่องจากความเร็วในการรับส่งข้อมูลระหว่าง
ไมโครคอนโทรลเลอร์รุ่น Arduino Mego 2560 กับโปรแกรมแลปวิวยังไม่เร็วพอ  และการใช้งาน
ไมโครคอนโทรลเลอร์ รุ่น Arduino Mega 2560 เหมาะกับการท างานแบบปิด (Close Loop)

มากกว่าการท างานแบบรับส่งข้อมูล (Receiving Data) 


