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2-7 กระบอกสูบทํางานสองทาง  10 
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ที่ 
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2-31 หนาจอบล็อกไดอะแกรมและชุดฟงกชัน 35 

2-32 ลักษณะการทํางานแบบ Data Flow ของโปรแกรม
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35 

2-33 การประมวลผลของพีไอดีกําหนดจุดและหนวงเวลา
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37 

2-34 ฟงกช่ันพีไอดีและการตอใชงานในแลบวิว 37 

2-35 ตัวอยางฟงกช่ันพีไอดีและการตอใชงานในแลบวิว 38 

3-1 ข้ันตอนการศึกษาวงจรไฮดรอลิกสและออกแบบใน
สวนของเครื่องกล 

39 

3-2 ข้ันตอนการออกแบบระบบไฟฟาและเขียน
โปรแกรมควบคุม 

40 

3-3 ข้ันตอนการติดต้ังอุปกรณสําหรับการเปรียบเทียบ
และจัดทําปริญญานิพนธ 

41 
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3-5 การทํางานของระบบ 44 

3-6 วิเคราะหความแข็งแรง(Strength)ของวัสด ุโดยใช
โปรแกรมโซลิดเวิรค2012 

48 

3-7 ดานหนาตูควบคุม 49 

3-8 ลักษณะการจัดวางอุปกรณของตูควบคุม 50 

3-9 วงจรของตูควบคุมในสวนของภาคกําลัง 50 

3-10 วงจรของตูควบคุมในสวนของภาคคอนโทรล 51 

3-11 ติดต้ังอุปกรณท้ังหมดเขาดวยกัน 52 

3-12 การเขียนโปรแกรมเก็บคาดวยโปรแกรมแลบวิว 54 

3-13 บันทึกคาในโปรแกรมไมครอซอฟท เอ็กเซล
(Microsoft Excel) 

54 

3-14 ติดต้ังพีไอดีทูลคิท (Install PID Toolkit) 55 
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3-15 บล็อกไดอะแกรมการความคุมตําแหนง โดยใชตัว
ควบคุมแบบพีไอ 

55 

3-16 โปรแกรมการควบคุมตําแหนงดวยพีไอ 56 

3-17 บล็อกไดอะแกรมการความคุมความดัน โดยใชตัว
ควบคุมแบบพี 

56 

3-18 โปรแกรมการควบคุมความดันแบบพี 57 

3-19 บล็อกไดอะแกรมการความคุมความเร็ว โดยใชตัว
ควบคุมแบบพี 

57 

3-20 โปรแกรมการควบคุมความเร็วแบบพี 58 

3-21 การออกแบบระบบควบคุมแบบพีไอดี โดยใช
วิธีการของ  Ziegler-Nichols 

58 

3-22 การวัดคาบเวลาของการแกวง(T) 59 

3-23 การทดลองการปรับคาเกรนจนระบบเกิดการแกวง 59 

3-24 วงจรไฮดรอลิกสของระบบท่ีใชวาลวและไมใช
วาลว 

62 

4-1 กราฟท่ีไดจากแลบวิวโดยการปรับคาระยะท่ี 0 
มิลลิเมตร ถึง 120 มิลลิเมตร 

65 

4-2 บล็อกฟงกชันถายโอน(Block Transfer Function) 66 

4-3 กราฟท่ีไดจากการจําลองการทํางาน(Simulation) 66 

สารบัญภาพ (ตอ) 

  ภาพ
ที่ 

 หนาที ่

4-4 กราฟท่ีไดจากแลบวิวโดยการปรับคาระยะท่ี 0 
มิลลิเมตร ถึง 180 มิลลิเมตร 

67 

4-5 บล็อกฟงกชันถายโอน 
67 

4-6 กราฟท่ีไดจากการจําลองการทํางาน 68 

4-7 กราฟท่ีไดจากแลบวิวโดยการปรับคาระยะท่ี 0 
มิลลิเมตร ถึง 250 มิลลิเมตร 

68 

4-8 บล็อกฟงกชันถายโอน 69 

4-9 กราฟท่ีไดจากการจําลองการทํางาน 69 
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4-10 การหาโบเดพ็อท(Bode pot) จากโปรแกรมแมทแลบ 70 

4-11 กราฟท่ีไดจากแลบวิวโดยการปรับคาระยะท่ี 0 
มิลลิเมตร ถึง 120 มิลลิเมตร 

71 

4-12 บล็อกฟงกชันถายโอน 71 

4-13 กราฟท่ีไดจากการจําลองการทํางาน 72 

4-14 กราฟท่ีไดจากแลบวิวโดยการปรับคาระยะท่ี 0 
มิลลิเมตร ถึง 180 มิลลิเมตร 

72 

4-15 บล็อกฟงกชันถายโอน 73 

4-16 กราฟท่ีไดจากการจําลองการทํางาน 73 

4-17 กราฟท่ีไดจากแลบวิวโดยการปรับคาระยะท่ี 0 
มิลลิเมตร ถึง 250 มิลลิเมตร 

74 

4-18 บล็อกฟงกชันถายโอน 74 

4-19 กราฟท่ีไดจากการจําลองการทํางาน 75 

4-20 การหาโบเดพ็อท จากโปรแกรมแมทแลบ 76 

4-21 กราฟเปรียบเทียบการเขาสูตําแหนง ท่ีระยะ 120 
มิลลิเมตร 

77 

4-22 กราฟเปรียบเทียบการเขาสูตําแหนง ท่ีระยะ 180 
มิลลิเมตร 

77 

4-23 กราฟเปรียบเทียบการเขาสูตําแหนง ท่ีระยะ 250 
มิลลิเมตร 

78 

4-24 กราฟท่ีไดจากแลบวิวโดยการปรับคาความเร็ว ท่ี 
0.02 เมตรตอวินาที 

78 

4-25 บล็อกฟงกชันถายโอน 79 

4-26 กราฟท่ีไดจากการจําลองการทํางาน 79 

4-27 กราฟท่ีไดจากแลบวิวโดยการปรับคาความเร็ว ท่ี 
0.03 เมตรตอวินาที 

80 

4-28 บล็อกฟงกชันถายโอน 80 

4-29 กราฟท่ีไดจากการจําลองการทํางาน 81 

4-30 กราฟท่ีไดจากแลบวิวโดยการปรับคาความเร็ว ท่ี 
0.035 เมตรตอวินาที 

81 
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4-31 บล็อกฟงกชันถายโอน 82 

4-32 กราฟท่ีไดจากการจําลองการทํางาน 82 

4-33 การหาโบเดพ็อท จากโปรแกรมแมทแลบ 83 

4-34 กราฟท่ีไดจากแลบวิวโดยการปรับคาความเร็ว ท่ี 
0.02 เมตรตอวินาที 

83 

4-35 บล็อกฟงกชันถายโอน 84 

สารบัญภาพ (ตอ) 
  ภาพ

ที่ 

 หนาที ่

4-36 กราฟท่ีไดจากการจําลองการทํางาน 84 

4-37 กราฟท่ีไดจากแลบวิวโดยการปรับคาความเร็ว ท่ี 
0.03 เมตรตอวินาที 

85 

4-38 บล็อกฟงกชันถายโอน 85 

4-39 กราฟท่ีไดจากการจําลองการทํางาน 86 

4-40 กราฟท่ีไดจากแลบวิวโดยการปรับคาความเร็ว ท่ี 
0.035 เมตรตอวินาที 

86 

4-41 บล็อกฟงกชันถายโอน 87 

4-42 กราฟท่ีไดจากการจําลองการทํางาน 87 

4-43 การหาโบเดพ็อท จากโปรแกรมแมทแลบ 88 

4-44 กราฟเปรียบเทียบ การเขาสูตําแหนง ท่ีความเร็ว 
0.02 เมตรตอวินาที 

89 

4-45 กราฟเปรียบเทียบ การเขาสูตําแหนง ท่ีความเร็ว 
0.03 เมตรตอวินาที 

89 

4-46 กราฟเปรียบเทียบ การเขาสูตําแหนง ท่ีความเร็ว 
0.035 เมตรตอวินาที 

89 

4-47 กราฟท่ีไดจากแลบวิวโดยการปรับคาความดันท่ี 9 

บาร 
90 

4-48 บล็อกฟงกชันถายโอน 90 

4-49 กราฟท่ีไดจากการจําลองการทํางาน 91 

4-50 การหาโบเดพ็อท จากโปรแกรมแมทแลบ 91 



ฐ  

 

4-51 กราฟท่ีไดจากแลบวิวโดยการปรับคาความดันท่ี 5 
บาร 

92 

4-52 บล็อกฟงกชันถายโอน 92 

4-53 กราฟท่ีไดจากการจําลองการทํางาน 93 

4-54 กราฟท่ีไดจากแลบวิวโดยการปรับคาความดันท่ี 8 
บาร 

93 

4-55 บล็อกฟงกชันถายโอน 94 

4-56 กราฟท่ีไดจากการจําลองการทํางาน 94 

4-57 กราฟท่ีไดจากแลบวิวโดยการปรับคาความดันท่ี 10 
บาร 

95 

4-58 บล็อกฟงกชันถายโอน 95 

4-59 กราฟท่ีไดจากการจําลองการทํางาน 96 

4-60 การหาโบเดพ็อท จากโปรแกรมแมทแลบ 97 

5-1 อุปกรณวัดความดัน 0-400 บาร 102 

5-2 อุปกรณวัดความดัน 0-100 บาร 102 

ก-1 การวางอุปกรณภายในบลอกวาลว 108 

ก-2 แบบภายในตูควบคุม 109 

ข-1 แบบโตะถังรองถังน้ํามันไฮดรอลิกส 112 

ค-1 หนาตางโปรแกรมการควบคุมตําแหนงของกานสูบ 114 

ค-2 หนาตางโปรแกรมการควบคุมความเร็วของกานสูบ 115 

 สารบัญภาพ  (ตอ)  

ภาพ
ที่ 

 หนาที ่

ค-3 หนาตางโปรแกรมการควบคุมความดันของระบบ 116 

 


