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1.1  ความเป็นมาและความส าคัญของปัญหา 
       ปัจจุบันในโรงงานอุตสาหกรรมยุคใหม่เกือบทุกโรงงาน  ได้น าระบบเครื่องจักรอัตโนมัติเข้ามา 
ใช้งาน เป็นการผสมผสานกันระหว่างระบบไฟฟ้า  ระบบเครื่องกล ระบบอิเล็กทรอนิกส์          ระบบ
คอมพิวเตอร์ ระบบไฮดรอลิคและระบบนิวแมติกส์    ท าให้กระบวนการผลิตเป็นไปได้อย่างรวดเร็ว
แม่นย าและมีคุณภาพ      สามารถเพ่ิมปริมาณการผลิตให้สูงขึ้นตามความต้องการของตลาด และช่วย
ลดปัญหาความเสี่ยงการเกิดอันตรายที่มีต่อมนุษย์    ระบบส าคัญที่มีใช้งานกันอย่างแพร่หลายก็คือ 
ระบบไฮดรอลิคเป็นระบบการส่งก าลังและควบคุมโดยใช้ของไหลเป็นพาหะหรือตัวกลาง  มี อุปกรณ์
ท างานเป็นจ านวนมาก        กระบอกสูบท างานสองทาง(Double acting cylinder)   เป็นอีกหนึ่ง
อุปกรณ์ท างานที่ส าคัญในระบบไฮดรอลิคที่สามารถความคุมต าแหน่งของลูกสูบได้ดี   เนื่องจากมีสอง
อินพุท(Input)  
      จากการศึกษาการควบคุมแบบพีไอดี(PID)พบว่าใช้ได้ดีในระบบที่เป็นเชิงเส้น(Linear Systems)     
แต่จะเกิดปัญหาค่าพุ่งเกิน(Over shoot)สูง  และต้องปรับค่าเกน Kp, Ki และ Kd อยู่บ่อยครั้ง
เนื่องจากการเปลี่ยนแปลงตามลักษณะเชิงกายภาพของระบบ และมีปัญหาสัญญาณรบกวน             
มีข้อดีคือ มีความแม่นย าและสามารถลดความผิดพลาดตกค้างได้(เนื่องจากไอ) และได้ศึกษาการ
ควบคุมแบบฟัซซี (Fuzzy) พบว่าจะใช้ได้ดีในระบบที่ไม่เป็นเชิงเส้น (Nonlinear Systems) เป็น
ระบบที่ต้องก าหนดเงื่อนไขการตัดสินใจต่างๆเพ่ือให้ได้มาซึ่งค าตอบ มีข้อดีคือ แม้พารามิเตอร์ของ
ระบบมีการเปลี่ยนแปลง      แต่ผลของเอาต์พุตที่ได้ค่อนข้างดีกว่าพีไอดี   ที่จะต้องมีการปรับค่าเกน
(Gain)ใหม่   แต่การเข้าสู่ค่าที่ต้องการ(Set point)        พีไอดีสามารถให้ผลที่ดีกว่าฟัซซี   จากข้อมูล
ที่ได้ศึกษารูปแบบการควบคุมพีไอดีและฟัซซี    จึงได้น าข้อดีของทั้งสองรูปแบบมาประยุกต์ใช้งาน  
เนื่องจากในแต่ละช่วงเวลาการท างานของระบบส่วนใหญ่   จะมีทั้ง ระบบที่มีความเป็นเชิงเส้นและ
ระบบที่ไม่เป็นเชิงเส้น อยู่รวมกัน ดังนั้นจึงได้จัดท า   ชุดควบคุมไฮบริดแบบฟัซซีและพีไอดีที่ปรับค่า
ด้วยฟัซซีส าหรับระบบเซอร์ไฮดรอลิค  (A hybrid of Fuzzy and Fuzzy self-tuning PID - 
controller for Servo -Hydraulic   System)    จะควบคุมการท างานด้วยคอมพิวเตอร์ผ่าน
โปรแกรมแลปวิว(LabVIEW) Version 2010 
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1.2  วัตถุประสงค์ของโครงงาน 
      1.2.1  เพ่ือออกแบบและพัฒนาตัวควบคุมแบบพีไอดี(PID)       ส าหรับระบบเซอร์โวไฮดรอลิค      
ด้วยโปรแกรมแลปวิว 
      1.2.2  เพ่ือออกแบบและพัฒนาตัวควบคุมแบบฟัซซี(Fuzzy)     ส าหรับระบบเซอร์โวไฮดรอลิค     
ด้วยโปรแกรมแลปวิว 
      1.2.3  เพ่ือออกแบบและพัฒนาตัวควบคุมแบบไอบริดฟัซซีพีไอดี(Hybrid  Fuzzy PID) ส าหรับ
ระบบเซอร์โวไฮดรอลิคด้วยโปรแกรมแลปวิว 
      1.2.4  เพ่ือออกแบบและพัฒนา    ตัวควบคุมแบบพีไอดีที่ปรับค่าด้วยฟัซซี(Fuzzy self-tuning 
PID)  ส าหรับระบบเซอร์โวไฮดรอลิคด้วยโปรแกรมแลปวิว 
      1.2.5  เพ่ือออกแบบและพัฒนา    ตัวควบคุมแบบไฮบริดแบบฟัซซีและพีไอดีที่ปรับค่าด้วยฟัซซี   
(Hybrid of Fuzzy and Fuzzy self-tuning PID)       ส าหรับระบบเซอร์โวไฮดรอลิคด้วยโปรแกรม 
แลปวิว 
      1.2.6  ออกแบบติดตั้งอุปกรณ์ท างานในระบบไฮดรอลิคในชุดควบคุมไฮบริดแบบฟัซซี       และ 
พีไอดีที่ปรับค่าด้วยฟัซซีส าหรับระบบเซอร์โวไฮดรอลิค 
      1.2.7  เพ่ือเปรียบเทียบผลการควบคุมของทั้ง 5 ระบบ 
 
1.3  ขอบเขตของโครงงาน 
      1.3.1  ใช้การควบคุมแบบพีไอดี   ส าหรับระบบเซอร์โวไฮดรอลิค มาควบคุมทิศทางของกระบอก

สูบแบบท างานสองทางผ่านเซอร์โววาล์ว 4/3 ค่าผิดพลาดของต าแหน่ง เอาต์พุตได้ไม่ เกิน  1.0mm         
      1.3.2  ใช้การควบคุมแบบฟัซซี    ส าหรับระบบเซอร์โวไฮดรอลิค มาควบคุมทิศทางของกระบอก

สูบแบบท างานสองทางผ่านเซอร์โววาล์ว 4/3 ค่าผิดพลาดของต าแหน่ง เอาต์พุตได้ ไม่เกิน 1.0 mm                                             
      1.3.3  ใช้การควบคุมแบบไฮบริดฟัซซีพีไอดีส าหรับระบบเซอร์โวไฮดรอลิคมาควบคุมทิศทางของ
กระบอกสูบแบบท างานสองทางผ่านเซอร์โววาล์ว 4/3  ค่าผิดพลาดของต าแหน่ง เอาต์พุตได้ไม่ 

เกิน  1.0 mm                                             
      1.3.4  ใช้การควบคุมแบบพีไอดีที่ปรับค่าด้วยฟัซซีส าหรับระบบเซอร์โวไฮดรอลิค      มาควบคุม
ทิศทางของกระบอกสูบแบบท างานสองทางผ่านเซอร์โววาลว์ 4/3  ค่าผิดพลาดของต าแหน่งเอาต์พุต

ได้ไม่ เกิน  1.0 mm                                                                    
      1.3.5  ใช้การควบคุมแบบไฮบริดแบบฟัซซีและพีไอดีที่ปรับค่าด้วยฟัซซีส าหรับ     ระบบเซอร์โว 
ไฮดรอลิค มาควบคุมทิศทางของกระบอกสูบแบบท างานสองทางผ่านเซอร์โววาล์ว  4/3 ค่าผิดพลาด

ของต าแหน่งเอาต์พุตได้ไม่ เกิน  1.0 mm                                             
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      1.3.6  เมื่อระบบท างานจริง สามารถสั่งงาน ดูผลการท างาน และการเคลื่อนที่ ของลูกสูบเป็น
Real time ได้ 
 
1.4  ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ 
      1.4.1  ได้ความรู้และประสบการณ์จากการศึกษาและใช้งานอุปกรณ์ท างานในระบบไฮดรอลิค 
 นอกเหนือจากท่ีได้เรียนมา 
      1.4.2  ได้ฝึกทักษะการเขียนโปรแกรมควบคุมด้วยโปรแกรมแลปวิว 
      1.4.3  ได้ชุดควบคุมต าแหน่งแบบพีไอดีส าหรับระบบเซอร์โวไฮดรอลิค 
      1.4.4  ได้ชุดควบคุมต าแหน่งแบบฟัซซีส าหรับระบบเซอร์โวไฮดรอลิค 
      1.4.5  ได้ชุดควบคุมต าแหน่งแบบไฮบริดฟัซซีพีไอดีส าหรับระบบเซอร์โวไฮดรอลิค 
      1.4.6  ได้ชุดควบคุมต าแหน่งแบบพีไอดีที่ปรับค่าด้วยฟัซซีส าหรับระบบเซอร์โวไฮดรอลิค 
      1.4.7  ได้ชุดควบคุมต าแหน่งแบบไฮบริดแบบฟัซซีและพีไอดีที่ปรับค่าด้วยฟัซซีส าหรับ       
ระบบเซอร์โวไฮดรอลิค 
      1.4.8  สามารถน าชุดควบคุมทั้ง 5 แบบไปประยุกต์ใช้ กับระบบอัตโนมัติอ่ืนๆได้         
      1.4.9  ได้โปรแกรมจ าลองการท างานของชุดทั้ง 5 แบบ ส าหรับระบบเซอร์โวไฮดรอลิค 
      1.4.10 ได้ผลการเปรียบเทียบของการควบคุมท้ัง 5 แบบ 


