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บทนาํ 

 
1.1   ความเปนมาและความสาํคญัของปญหา 

  ปจจุบันประเทศไทยไดมีการพัฒนาทางดานตางๆ   ไมวาจะ
เปน   การพัฒนาเชิงเกษตรกรรมและเทคโนโลยีทางดาน
อุตสาหกรรม     ซึ่งในปจจุบันประเทศมีความเจริญกาวหนาไป
อยางรวดเร็วท้ังในดานระบบไฟฟาและทางกล     ซึ่งมีผลตอการ
พัฒนาประเทศใหมีความเจริญกาวหนาทัดเทียมกับนานาประเทศ
ท่ีมีเทคโนโลยีท่ีทันสมัย                ในประเทศไทยพบวา
เทคโนโลยีอุตสาหกรรมภายในประเทศเกือบทุกประเภท        
ระบบไฮดรอลิกส(Hydraulic System)    มีบทบาทสําคัญเปนอยางมาก
ในการพัฒนาวงการอุตสาหกรรมภายในประเทศ  ซึ่งในงาน
อุตสาหกรรมภาคการผลิตของประเทศไทย         ก็มีปริมาณการ
ใชเครื่องจักรและเครื่องมือกลท่ีควบคุมการทํางานดวยระบบ 
ไฮดรอลิกส เชน เครื่องกลึง  เครื่องพับ  เครื่องเจียระไน  เครื่องตัด  
เครื่องเจาะ  เครื่องอัด     และ  เครื่องปอนจับยึดช้ินงาน  อยูเปน
จํานวนมากและสอดคลองกับขอมูลการคาไทยในป 2554    พบวา
เครื่องจักรกลและสวนประกอบเปนสินคานําเขาเปนอันดับท่ี 2 มี
มูลคาถึง  608,912.3 ลานบาท 
 

 



 

ภาพที่ 1-1  สัดสวนของระบบไฮดรอลิกสท่ีมีใชอยูใน
อุตสาหกรรม 

 (ท่ีมา: The Federation of Thai Industries. Hydraulic Maintenance   
Technology Training course, Thailand, 2009, pp. 225-235.)
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 โดยสวนใหญระบบไฮดรอลิกสท่ีใชควบคุมในอุสาหกรรม 
เปนระบบไฮดรอลิกสแบบธรรมดาท่ัวไป (Conventional  Hydraulic 

System)             ซึ่งทํางานดวยปมไฮดรอลิกส (Hydraulic Pump) ท่ีใช
ความเร็วรอบคงท่ี 1,450  รอบตอนาที (Rounds  Per  Minute : rpm)     
หมุนขับ    และในขณะท่ียังไมมีการใชงานเครื่องจักรเดินตัวเปลา
(Idle Periods)         มอเตอรก็ยังคงหมุนขับอยางตอเนื่องท่ีความเร็ว
รอบเต็มท่ี    นอกจากนี้ในขณะทํางานของเครื่องจักร และ 
เครื่องกลตาง ๆ    ท่ีใชกระบอกสูบ และมอเตอรไฮดรอลิกสเปน
อุปกรณใหกําลังงาน(Actuator)      ยังมีฟงกชัน  และเงื่อนไขการ
ทํางานของเครื่องจักรในลักษณะตางๆ อีกมากมาย     บางครั้ง
ทํางานมากกวา 3 หนาท่ี  เชน การปอนภาระงาน    การจับยึด
ภาระงาน   และใหกําลังงานกับภาระงาน    เพ่ือใหไดแรงและ
ความเร็วในการทํางานสําหรับการกดอัด  การตัด  การหมุน   การ
เจาะ  เหลานี้ก็ยังเปนการควบคุมของระบบไฮดรอลิกสแบบ
ธรรมดา     โดยใชวาลวควบคุมทิศทาง   เพ่ือวัตถุประสงคในการ
เปลี่ยนทิศทางการเคลื่อนท่ี ใชวาลวควบคุมความดัน    เพ่ือผลใน
การควบคุมแรงในการทํางาน     และ ใชวาลวควบคุมอัตราการ
ไหลเพ่ือผลในการควบคุมความเร็ว โดยกําลังงานไฮดรอลิกสจะ
เปลี่ยนแปลงตามภาระงาน และความเร็วท่ีเพ่ิมข้ึนหรือลดลงของ
กระบอกสูบ และมอเตอรไฮดรอลิกส  ในชวงท่ีมี การเพ่ิมหรือลด
อัตราเรงการทํางาน  ดวยการควบคุมวาลว   และ ควบคุมอัตรา
การไหล   ก็เปนผลทําใหเกิดการสูญเสียของพลังงานไฮดรอลิกส     
ในชวงการทํางานตางๆของระบบโดยรวมมากกวา  45 เปอรเซ็นต    
โดยพลังงานสูญเสียดังกลาว     จะเปลี่ยนรูปเปนพลังงานความ
รอนทําใหอุปกรณวาลวควบคุมตางๆ และน้ํามันไฮดรอลิกส มี
อุณหภูมิสูงข้ึนจนเกินคาท่ีกําหนด ทําใหสารเพ่ิมคุณภาพใน
น้ํามันไฮดรอลิกสหมดสภาพ กลายสภาพเปนคาส่ิงสกปรก
ปนเปอนในน้ํามัน(Contamination)        น้ํามันท่ีหมดอายุ     จะ
กอใหเกิดสภาพเปนปฏิกิริยาลูกโซของการสึกหรอในระบบข้ึน       
เกิดการส่ันสะเทือน    การรั่วซึมเพ่ิมข้ึน   และเสียงในการทํางานก็
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ดังมากข้ึน        สมรรถนะในการทํางานของเครื่องจักรตํ่าลง  และ 
มีปญหามากข้ึน       จนหยุดการทํางานกะทันหันบอย เปนเหตุให
ตองใชถังพักน้ํามันใหญข้ึนเปน 3-5  เทาของอัตราการไหลของ
ปมไฮดรอลิกสท่ีใชในระบบ และตองทําการติดต้ังเครื่องระบาย
ความรอน      หรือเครื่องหลอเย็นน้ํามันไฮดรอลิกส        ซึ่งมีสวน
ทําใหตองใชพลังงานมากข้ึนตามไปดวย      ดังนั้นจะตองทํา
อยางไรเพ่ือลดการสูญเสียพลังงาน และ ความรอนท่ีเกิดข้ึนใน
ระบบไฮดรอลิกสแบบธรรมดา 
 จากความหลากหลายของปญหา และ ลักษณะงานใน
อุตสาหกรรมการผลิตท่ีมีการเอาจุดเดนและขอดี-ขอเสียของ
ระบบไฮดรอลิกส     ไปใชควบคุมเครื่องจักรกันอยางแพรหลาย
เปนจํานวนมากท่ัวโลกท้ังแบบธรรมดาและแบบประยุกต  
บริษัทผูผลิตอุปกรณ และ วาลวควบคุม   จึงมีการพัฒนา
เทคโนโลยีการควบคุมระบบไฮดรอลิกสกันอยางตอเนื่อง  เพ่ือให
ไดผลการควบคุมตามฟงกชัน และ เงื่อนไขตางๆ ของเครื่องจักร 
และ เครื่องมือกลท่ีมีความเปนระบบอัตโนมัติมากข้ึน       และมี
ความแมนยําเท่ียงตรงสูงข้ึนตามลําดับ       เพ่ือลดปญหาของ
ระบบไฮดรอลิกสในปจจุบัน  โดยมีนักวิจัยจํานวนมากเสนอวิธีการ
ควบคุมต้ังแตวิธีการควบคุมปม  (Pump  Control)       การควบคุม
วาลว (Valve  Control) การควบคุมตําแหนงการเคลื่อนท่ี (Positioning  

Control)          การควบคุมโดยใชตัววัดภาระงาน (Load Sensing Control)      
และการควบคุมวงจร (Circuit  Control)    โดยมีการพัฒนาต้ังแตใช
การควบคุม ท่ีเปนระบบไฮดรอลิกสไฟฟาแบบธรรมดา   
(Conventional Electro Hydraulic Control)  ระบบไฮดรอลิกสไฟฟาเแบ
บควบคุมเปนสัดสวน (Proportional Electro Hydraulic Control)    ระบบไฮ
ดรอลิกสไฟฟาแบบวงจรรอบปด(Electro Hydraulic Closed Loop Control) 
หรือระบบเซอรโวไฮดรอลิกส (Electro  Hydraulic Servo Control )  
นั่นเอง        โดยการควบคุมดวย PID Fuzzy (Proportional  Integral  

Derivative Fuzzy  :  PID  Fuzzy ) จนกระท่ังระบบการควบคุมอ่ืนๆ        
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แตการพัฒนาดังกลาวก็เพ่ือผลในควบคุมการทํางาน ของ
เครื่องจักรใหมีประสิทธิภาพ และสมรรถนะสูงข้ึนเทานั้น 
 เพ่ือเปนการตอบสนองตอปญหาท่ีพบเจอในงานอุตสาหกรรม
ผูจัดทําโครงงานจึงมีความสนใจท่ีจะพัฒนาระบบไฮดรอลิกส   ให
มีการทํางานแบบมอเตอรขับตรงปมแบบสองทิศทางเพ่ือลดปญหา
ทางดานความรอน อันเปนสาเหตุของปญหาการรั่วซึมท่ีเกิดข้ึนใน
ระบบไฮดรอลิกส        และพัฒนาระบบควบคุมตําแหนง ความเร็ว         

และความดันใหมีความแมนยํา     จึงมีการพัฒนาระบบการทํางาน 
ท่ีสามารถกําหนดตําแหนง ความเร็ว และความดัน           ท่ีมีความ
เท่ียงตรงสูงโดยใหเกิดการสูญเสียของวัสดุอุปกรณใหนอยท่ีสุด 
ดวยสัญญาณยอนกลับ(Feedback Signal)            โดยใชระบบควบคุม
แบบพีไอดี(Proportional  Integral  Derivative Control  :  PID)  โดยสัญญาณ
ยอนกลับของระบบจะสงผลตอการควบคุมตําแหนง ความเร็ว และ
ความดัน    

 
1.2   วัตถุประสงคของโครงงาน 

  1.2.1  เพ่ือพัฒนาการควบคุมปมไฮดรอลิกสแบบสองทิศทาง 
โดยใชตัวควบคุม   ในสภาวะท่ีไมมีภาระงาน          
        1.2.2  เพ่ือควบคุมตําแหนงของกานสูบไฮดรอลิกสโดยไมใช
วาลวควบคุมทิศทาง 
        1.2.3  เพ่ือความคุมความเร็วของกานสูบ  
         1.2.4  เพ่ือความคุมความดันของระบบ  
      
1.3    สมมตฐิานของโครงงาน  

   ระบบสามารถควบคุมระบบไฮดรอลิกสโดยใชปมไฮดรอลิกส
แบบสองทิศทาง   โดยสามารถควบคุมการกําหนดตําแหนง 
ความเร็วของกานสูบ และความดันของระบบได  
 
1.4   ขอบเขตของโครงงาน 



6 
 

          1.4.1  ชุดควบคุมมอเตอรมีขนาดไมนอยกวา 1 กิโลวัตต 
(Kilowatt : Kw).  50 เฮิรตซ (Hertz : Hz)   230 โวลต (Volt : V) 1 เฟส 
          1.4.2  เซอรโวมอเตอรมีขนาดไมนอยกวา 1  กิโลวัตต.   50 
เฮิรตซ.    230 โวลต 3 เฟส 

          1.4.3  ปมไฮดรอลิกสแบบสองทิศทาง    ท่ีมีขนาดไมเกิน 10 

ลูกบาศกเซนติเมตรตอรอบตอนาที(Cubic Centimeter Per Rounds  Per  
Minute: cm3/rpm)  
          1.4.4  วาลวควบคุมความดันใชแรงดันไฟฟา 24 โวลต
กระแสตรง (Volts Direct  Current : VDC)  
          1.4.5  ใชกระบอกสูบไฮดรอลิกสแบบทํางาน 2 ทาง 
          1.4.6  ใชโปรแกรมแลบวิว (Lab VIEW) ในการควบคุม ตําแหนง 
ความเร็ว และความดัน 
          1.4.7  ใช DAQ (Data Acquisition : DAQ )   รุน    6221    ในการ
เช่ือมตอกับโปรแกรมแลบวิว 

 
1.5   คํานยิามศัพท    
        ไฮดรอลิกส   (Hydraulic)      หมายถึง       การเปลี่ยนแปลง
จากพลังงานของไหลใหเปนพลังงานกล โดยผานกลไกสําคัญ
ตางๆ อันประกอบไปดวย0        ลูกสูบไฮดรอลิกส     2 กระบอกสูบ 
ไฮดรอลิกส0 และ0มอเตอรไฮดรอลิกส 
          PID Control  หมายถึง  ระบบควบคุมแบบปอนกลับ        ซึ่งคาท่ี
จะนําไปใชในการคํานวณเปนคาความผิดพลาดท่ีหามาจาก         
ความแตกตางของตัวแปรในกระบวนการและคาท่ีตองการตัว
ควบคุมจะพยายามลดคาผิดพลาดใหเหลือนอยท่ีสุด            ดวย
การปรับคาสัญญาณขาเขาของกระบวนการ คาตัวแปรของ PID ท่ี
ใชจะปรับเปลี่ยนตามธรรมชาติของระบบ 
          DAQ    หมายถึง      การเก็บรวบรวมวิเคราะหขอมูลจริงใน
งานวิจัยทดลอง และทดสอบงานดานวิศวกรรมเชิงคุณภาพ  และ
ประสิทธิผลผานทางคอมพิวเตอรเพ่ือตรวจจับสัญญาณทาง
กายภาพทางวิทยาศาสตร   อาทิเชน     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
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อากาศ     กาซ    อัตราการไหล  ฯลฯ  และแปลงเขาสูระบบ
คอมพิวเตอร    เปนรูปแบบในลักษณะสัญญาณทางไฟฟา  เขาสู
ระบบคอมพิวเตอรผาน Software ในลักษณะเวลาจริง ( Real Time ) 
          แลบวิว   หมายถึง  โปรแกรมภาษารูปภาพ   ใชในการ
ออกแบบควบคุม    และทดสอบงานทางดานวิศวกรรมได
หลากหลายรูปแบบ 
       เซอรโวมอเตอร    หมายถึง       มอเตอรท่ีใชในการควบคุม
การทํางานในเครื่องจักรท่ีมีความละเอียดมากกวาเครื่องจักรท่ัวไป 
สามารถทํางานเคลื่อนท่ีหนวยเปนมิลลิเมตรได 
 
1.6   ประโยชนทีค่าดวาจะไดรบั  
          1.6.1  ไดชุดควบคุมสําหรับขับตรงในเซอรโวไฮดรอลิกส 
        1.6.2   ไดรับความรูและประสบการณจากการศึกษาขอมูลท่ี
เก่ียวของเก่ียวกับ      การพัฒนา 
ตัวควบคุบสําหรับขับตรงในเซอรโวไฮดรอลิกส 
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