
 
 

  บทที ่1 
บทนาํ 

 
1.1   ความเปนมาและความสาํคญัของปญหา 

  ปจจุบันประเทศไทยไดมีการพัฒนาทางดานตางๆ   ไมวาจะ
เปน   การพัฒนาเชิงเกษตรกรรมและเทคโนโลยีทางดาน
อุตสาหกรรม     ซึ่งในปจจุบันประเทศมีความเจริญกาวหนาไป
อยางรวดเร็วท้ังในดานระบบไฟฟาและทางกล     ซึ่งมีผลตอการ
พัฒนาประเทศใหมีความเจริญกาวหนาทัดเทียมกับนานาประเทศ
ท่ีมีเทคโนโลยีท่ีทันสมัย                ในประเทศไทยพบวา
เทคโนโลยีอุตสาหกรรมภายในประเทศเกือบทุกประเภท        
ระบบไฮดรอลิกส(Hydraulic System)    มีบทบาทสําคัญเปนอยางมาก
ในการพัฒนาวงการอุตสาหกรรมภายในประเทศ  ซึ่งในงาน
อุตสาหกรรมภาคการผลิตของประเทศไทย         ก็มีปริมาณการ
ใชเครื่องจักรและเครื่องมือกลท่ีควบคุมการทํางานดวยระบบ 
ไฮดรอลิกส เชน เครื่องกลึง  เครื่องพับ  เครื่องเจียระไน  เครื่องตัด  
เครื่องเจาะ  เครื่องอัด     และ  เครื่องปอนจับยึดช้ินงาน  อยูเปน
จํานวนมากและสอดคลองกับขอมูลการคาไทยในป 2554    พบวา
เครื่องจักรกลและสวนประกอบเปนสินคานําเขาเปนอันดับท่ี 2 มี
มูลคาถึง  608,912.3 ลานบาท 
 

 



 

ภาพที่ 1-1  สัดสวนของระบบไฮดรอลิกสท่ีมีใชอยูใน
อุตสาหกรรม 

 (ท่ีมา: The Federation of Thai Industries. Hydraulic Maintenance   
Technology Training course, Thailand, 2009, pp. 225-235.)
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 โดยสวนใหญระบบไฮดรอลิกสท่ีใชควบคุมในอุสาหกรรม 
เปนระบบไฮดรอลิกสแบบธรรมดาท่ัวไป (Conventional  Hydraulic 

System)             ซึ่งทํางานดวยปมไฮดรอลิกส (Hydraulic Pump) ท่ีใช
ความเร็วรอบคงท่ี 1,450  รอบตอนาที (Rounds  Per  Minute : rpm)     
หมุนขับ    และในขณะท่ียังไมมีการใชงานเครื่องจักรเดินตัวเปลา
(Idle Periods)         มอเตอรก็ยังคงหมุนขับอยางตอเนื่องท่ีความเร็ว
รอบเต็มท่ี    นอกจากนี้ในขณะทํางานของเครื่องจักร และ 
เครื่องกลตาง ๆ    ท่ีใชกระบอกสูบ และมอเตอรไฮดรอลิกสเปน
อุปกรณใหกําลังงาน(Actuator)      ยังมีฟงกชัน  และเงื่อนไขการ
ทํางานของเครื่องจักรในลักษณะตางๆ อีกมากมาย     บางครั้ง
ทํางานมากกวา 3 หนาท่ี  เชน การปอนภาระงาน    การจับยึด
ภาระงาน   และใหกําลังงานกับภาระงาน    เพ่ือใหไดแรงและ
ความเร็วในการทํางานสําหรับการกดอัด  การตัด  การหมุน   การ
เจาะ  เหลานี้ก็ยังเปนการควบคุมของระบบไฮดรอลิกสแบบ
ธรรมดา     โดยใชวาลวควบคุมทิศทาง   เพ่ือวัตถุประสงคในการ
เปลี่ยนทิศทางการเคลื่อนท่ี ใชวาลวควบคุมความดัน    เพ่ือผลใน
การควบคุมแรงในการทํางาน     และ ใชวาลวควบคุมอัตราการ
ไหลเพ่ือผลในการควบคุมความเร็ว โดยกําลังงานไฮดรอลิกสจะ
เปลี่ยนแปลงตามภาระงาน และความเร็วท่ีเพ่ิมข้ึนหรือลดลงของ
กระบอกสูบ และมอเตอรไฮดรอลิกส  ในชวงท่ีมี การเพ่ิมหรือลด
อัตราเรงการทํางาน  ดวยการควบคุมวาลว   และ ควบคุมอัตรา
การไหล   ก็เปนผลทําใหเกิดการสูญเสียของพลังงานไฮดรอลิกส     
ในชวงการทํางานตางๆของระบบโดยรวมมากกวา  45 เปอรเซ็นต    
โดยพลังงานสูญเสียดังกลาว     จะเปลี่ยนรูปเปนพลังงานความ
รอนทําใหอุปกรณวาลวควบคุมตางๆ และน้ํามันไฮดรอลิกส มี
อุณหภูมิสูงข้ึนจนเกินคาท่ีกําหนด ทําใหสารเพ่ิมคุณภาพใน
น้ํามันไฮดรอลิกสหมดสภาพ กลายสภาพเปนคาส่ิงสกปรก
ปนเปอนในน้ํามัน(Contamination)        น้ํามันท่ีหมดอายุ     จะ
กอใหเกิดสภาพเปนปฏิกิริยาลูกโซของการสึกหรอในระบบข้ึน       
เกิดการส่ันสะเทือน    การรั่วซึมเพ่ิมข้ึน   และเสียงในการทํางานก็
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ดังมากข้ึน        สมรรถนะในการทํางานของเครื่องจักรตํ่าลง  และ 
มีปญหามากข้ึน       จนหยุดการทํางานกะทันหันบอย เปนเหตุให
ตองใชถังพักน้ํามันใหญข้ึนเปน 3-5  เทาของอัตราการไหลของ
ปมไฮดรอลิกสท่ีใชในระบบ และตองทําการติดต้ังเครื่องระบาย
ความรอน      หรือเครื่องหลอเย็นน้ํามันไฮดรอลิกส        ซึ่งมีสวน
ทําใหตองใชพลังงานมากข้ึนตามไปดวย      ดังนั้นจะตองทํา
อยางไรเพ่ือลดการสูญเสียพลังงาน และ ความรอนท่ีเกิดข้ึนใน
ระบบไฮดรอลิกสแบบธรรมดา 
 จากความหลากหลายของปญหา และ ลักษณะงานใน
อุตสาหกรรมการผลิตท่ีมีการเอาจุดเดนและขอดี-ขอเสียของ
ระบบไฮดรอลิกส     ไปใชควบคุมเครื่องจักรกันอยางแพรหลาย
เปนจํานวนมากท่ัวโลกท้ังแบบธรรมดาและแบบประยุกต  
บริษัทผูผลิตอุปกรณ และ วาลวควบคุม   จึงมีการพัฒนา
เทคโนโลยีการควบคุมระบบไฮดรอลิกสกันอยางตอเนื่อง  เพ่ือให
ไดผลการควบคุมตามฟงกชัน และ เงื่อนไขตางๆ ของเครื่องจักร 
และ เครื่องมือกลท่ีมีความเปนระบบอัตโนมัติมากข้ึน       และมี
ความแมนยําเท่ียงตรงสูงข้ึนตามลําดับ       เพ่ือลดปญหาของ
ระบบไฮดรอลิกสในปจจุบัน  โดยมีนักวิจัยจํานวนมากเสนอวิธีการ
ควบคุมต้ังแตวิธีการควบคุมปม  (Pump  Control)       การควบคุม
วาลว (Valve  Control) การควบคุมตําแหนงการเคลื่อนท่ี (Positioning  

Control)          การควบคุมโดยใชตัววัดภาระงาน (Load Sensing Control)      
และการควบคุมวงจร (Circuit  Control)    โดยมีการพัฒนาต้ังแตใช
การควบคุม ท่ีเปนระบบไฮดรอลิกสไฟฟาแบบธรรมดา   
(Conventional Electro Hydraulic Control)  ระบบไฮดรอลิกสไฟฟาเแบ
บควบคุมเปนสัดสวน (Proportional Electro Hydraulic Control)    ระบบไฮ
ดรอลิกสไฟฟาแบบวงจรรอบปด(Electro Hydraulic Closed Loop Control) 
หรือระบบเซอรโวไฮดรอลิกส (Electro  Hydraulic Servo Control )  
นั่นเอง        โดยการควบคุมดวย PID Fuzzy (Proportional  Integral  

Derivative Fuzzy  :  PID  Fuzzy ) จนกระท่ังระบบการควบคุมอ่ืนๆ        
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แตการพัฒนาดังกลาวก็เพ่ือผลในควบคุมการทํางาน ของ
เครื่องจักรใหมีประสิทธิภาพ และสมรรถนะสูงข้ึนเทานั้น 
 เพ่ือเปนการตอบสนองตอปญหาท่ีพบเจอในงานอุตสาหกรรม
ผูจัดทําโครงงานจึงมีความสนใจท่ีจะพัฒนาระบบไฮดรอลิกส   ให
มีการทํางานแบบมอเตอรขับตรงปมแบบสองทิศทางเพ่ือลดปญหา
ทางดานความรอน อันเปนสาเหตุของปญหาการรั่วซึมท่ีเกิดข้ึนใน
ระบบไฮดรอลิกส        และพัฒนาระบบควบคุมตําแหนง ความเร็ว         

และความดันใหมีความแมนยํา     จึงมีการพัฒนาระบบการทํางาน 
ท่ีสามารถกําหนดตําแหนง ความเร็ว และความดัน           ท่ีมีความ
เท่ียงตรงสูงโดยใหเกิดการสูญเสียของวัสดุอุปกรณใหนอยท่ีสุด 
ดวยสัญญาณยอนกลับ(Feedback Signal)            โดยใชระบบควบคุม
แบบพีไอดี(Proportional  Integral  Derivative Control  :  PID)  โดยสัญญาณ
ยอนกลับของระบบจะสงผลตอการควบคุมตําแหนง ความเร็ว และ
ความดัน    

 
1.2   วัตถุประสงคของโครงงาน 

  1.2.1  เพ่ือพัฒนาการควบคุมปมไฮดรอลิกสแบบสองทิศทาง 
โดยใชตัวควบคุม   ในสภาวะท่ีไมมีภาระงาน          
        1.2.2  เพ่ือควบคุมตําแหนงของกานสูบไฮดรอลิกสโดยไมใช
วาลวควบคุมทิศทาง 
        1.2.3  เพ่ือความคุมความเร็วของกานสูบ  
         1.2.4  เพ่ือความคุมความดันของระบบ  
      
1.3    สมมตฐิานของโครงงาน  

   ระบบสามารถควบคุมระบบไฮดรอลิกสโดยใชปมไฮดรอลิกส
แบบสองทิศทาง   โดยสามารถควบคุมการกําหนดตําแหนง 
ความเร็วของกานสูบ และความดันของระบบได  
 
1.4   ขอบเขตของโครงงาน 
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          1.4.1  ชุดควบคุมมอเตอรมีขนาดไมนอยกวา 1 กิโลวัตต 
(Kilowatt : Kw).  50 เฮิรตซ (Hertz : Hz)   230 โวลต (Volt : V) 1 เฟส 
          1.4.2  เซอรโวมอเตอรมีขนาดไมนอยกวา 1  กิโลวัตต.   50 
เฮิรตซ.    230 โวลต 3 เฟส 

          1.4.3  ปมไฮดรอลิกสแบบสองทิศทาง    ท่ีมีขนาดไมเกิน 10 

ลูกบาศกเซนติเมตรตอรอบตอนาที(Cubic Centimeter Per Rounds  Per  
Minute: cm3/rpm)  
          1.4.4  วาลวควบคุมความดันใชแรงดันไฟฟา 24 โวลต
กระแสตรง (Volts Direct  Current : VDC)  
          1.4.5  ใชกระบอกสูบไฮดรอลิกสแบบทํางาน 2 ทาง 
          1.4.6  ใชโปรแกรมแลบวิว (Lab VIEW) ในการควบคุม ตําแหนง 
ความเร็ว และความดัน 
          1.4.7  ใช DAQ (Data Acquisition : DAQ )   รุน    6221    ในการ
เช่ือมตอกับโปรแกรมแลบวิว 

 
1.5   คํานยิามศัพท    
        ไฮดรอลิกส   (Hydraulic)      หมายถึง       การเปลี่ยนแปลง
จากพลังงานของไหลใหเปนพลังงานกล โดยผานกลไกสําคัญ
ตางๆ อันประกอบไปดวย0        ลูกสูบไฮดรอลิกส     2 กระบอกสูบ 
ไฮดรอลิกส0 และ0มอเตอรไฮดรอลิกส 
          PID Control  หมายถึง  ระบบควบคุมแบบปอนกลับ        ซึ่งคาท่ี
จะนําไปใชในการคํานวณเปนคาความผิดพลาดท่ีหามาจาก         
ความแตกตางของตัวแปรในกระบวนการและคาท่ีตองการตัว
ควบคุมจะพยายามลดคาผิดพลาดใหเหลือนอยท่ีสุด            ดวย
การปรับคาสัญญาณขาเขาของกระบวนการ คาตัวแปรของ PID ท่ี
ใชจะปรับเปลี่ยนตามธรรมชาติของระบบ 
          DAQ    หมายถึง      การเก็บรวบรวมวิเคราะหขอมูลจริงใน
งานวิจัยทดลอง และทดสอบงานดานวิศวกรรมเชิงคุณภาพ  และ
ประสิทธิผลผานทางคอมพิวเตอรเพ่ือตรวจจับสัญญาณทาง
กายภาพทางวิทยาศาสตร   อาทิเชน     อุณหภูมิ     ความดัน

http://th.wikipedia.org/w/index.php?title=%E0%B8%A5%E0%B8%B9%E0%B8%81%E0%B8%AA%E0%B8%B9%E0%B8%9A%E0%B9%84%E0%B8%AE%E0%B8%94%E0%B8%A3%E0%B8%AD%E0%B8%A5%E0%B8%B4%E0%B8%81&action=edit&redlink=1
http://th.wikipedia.org/w/index.php?title=%E0%B8%81%E0%B8%A3%E0%B8%B0%E0%B8%9A%E0%B8%AD%E0%B8%81%E0%B8%AA%E0%B8%B9%E0%B8%9A%E0%B9%84%E0%B8%AE%E0%B8%94%E0%B8%A3%E0%B8%AD%E0%B8%A5%E0%B8%B4%E0%B8%81&action=edit&redlink=1
http://th.wikipedia.org/w/index.php?title=%E0%B8%81%E0%B8%A3%E0%B8%B0%E0%B8%9A%E0%B8%AD%E0%B8%81%E0%B8%AA%E0%B8%B9%E0%B8%9A%E0%B9%84%E0%B8%AE%E0%B8%94%E0%B8%A3%E0%B8%AD%E0%B8%A5%E0%B8%B4%E0%B8%81&action=edit&redlink=1
http://th.wikipedia.org/w/index.php?title=%E0%B8%A1%E0%B8%AD%E0%B9%80%E0%B8%95%E0%B8%AD%E0%B8%A3%E0%B9%8C%E0%B9%84%E0%B8%AE%E0%B8%94%E0%B8%A3%E0%B8%AD%E0%B8%A5%E0%B8%B4%E0%B8%81&action=edit&redlink=1


7 
 

อากาศ     กาซ    อัตราการไหล  ฯลฯ  และแปลงเขาสูระบบ
คอมพิวเตอร    เปนรูปแบบในลักษณะสัญญาณทางไฟฟา  เขาสู
ระบบคอมพิวเตอรผาน Software ในลักษณะเวลาจริง ( Real Time ) 
          แลบวิว   หมายถึง  โปรแกรมภาษารูปภาพ   ใชในการ
ออกแบบควบคุม    และทดสอบงานทางดานวิศวกรรมได
หลากหลายรูปแบบ 
       เซอรโวมอเตอร    หมายถึง       มอเตอรท่ีใชในการควบคุม
การทํางานในเครื่องจักรท่ีมีความละเอียดมากกวาเครื่องจักรท่ัวไป 
สามารถทํางานเคลื่อนท่ีหนวยเปนมิลลิเมตรได 
 
1.6   ประโยชนทีค่าดวาจะไดรบั  
          1.6.1  ไดชุดควบคุมสําหรับขับตรงในเซอรโวไฮดรอลิกส 
        1.6.2   ไดรับความรูและประสบการณจากการศึกษาขอมูลท่ี
เก่ียวของเก่ียวกับ      การพัฒนา 
ตัวควบคุบสําหรับขับตรงในเซอรโวไฮดรอลิกส 
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