
 
 

     บทที ่5 
สรปุปญหาและขอเสนอแนะ 

5.1   สรปุผลของโครงงาน 
        ในการศึกษาโครงงานนี้        ก็เพ่ือท่ีจะพัฒนาตัวควบคุม
สําหรับขับตรงในเซอรโวไฮดรอลิกส(Development of  Controller  for  

Direct  Drive  in  Servo  Hydraulics)     เพ่ือควบคุมตําแหนงของกานสูบ 
ควบคุมความดันในระบบ  และควบคุมความเร็วของกานสูบ   โดย
ใชโปรแกรมแลบวิว(LabVIEW)  เปนตัวประมวลผลและติดตอกับ
ผูใชงาน  
       การทํางานประกอบไปดวย 3 สวน คือสวนแรกเปนการ
ออกแบบในสวนของระบบไฮดรอลิกส  สวนท่ีสอง เปนการ
ออกแบบวงจรไฟฟาเพ่ือควบคุมระบบ และสวนสุดทาย  เปนการ
ใชคอมพิวเตอรเปนตัวประมวลผล   โดยมีการใชโปรแกรมแลบวิว
เปนตัวควบคุมการทํางาน   เพ่ือรับและสงคาจากโปรแกรมแลบวิว 
โดยผานการด DAQ (Data Acquisition: DAQ) รุนPCI 6221เช่ือมตอระหวาง
ผูใชกับคอมพิวเตอร ตลอดจนการปอนคําส่ังตางๆจากการทดลอง
ควบคุมตําแหนง ควบคุมความดันและควบคุมความเร็ว                
โดยใชการความคุมแบบพีและพีไอ   เพ่ือเปรียบเทียบเวลาในการ 
เขาสูตําแหนงในสภาวะท่ีไมมีภาระงาน ของระบบท่ีใชวาลวใน
การควบคุมทิศทาง ดังตอไปนี้ 
        5.1.1   การเปรียบเทียบการควบคุมตําแหนงโดยใชตัวควบคุม
แบบพีไอ 
                  5.1.1.1   จากผลทดลองควบคุมตําแหนงท้ังหมดโดยจะ
เห็นไดวา         การควบคุมตําแหนง ในสภาวะท่ีไมมีภาระงาน
ของกานสูบ      ในระบบไฮดอลิกสแบบขับตรงจะมีคาเวลาหนวง      
(Delay Time :Td) มากกวาระบบท่ีใชวาลว         แตชวงเวลาข้ึน 
(Rise Time :Tr)  และเวลาเขาสูตําแหนง (Setting Time :Ts)  จะนอยกวา
ระบบท่ีใชวาลวควบคุมทิศทาง 



100 
 

 
ตารางที ่ 5-1  การเปรียบเทียบผลการทดลอง  การควบคุมตําแหนง
ท้ังหมด         ท่ีระยะ 0-120 มิลลิเมตร       0-180  มิลลิเมตร และ 0-

250 มิลลิเมตร 

ระบบ
ควบคุ

ม 

ระยะการ
ทดลอง 

(มิลลิเมต
ร) 

Td 

(วินาที
) 

Tr 

(วินาที
) 

Ts 

(วินาที
) 

% พุงเกิน 
(%Oversho

ot 
:%OS) 

% ความ
ผิดพลา

ด 

แบบ
ขับ
ตรง 

120 0.25 2.5 4.2 0 0.01 

180 0.4 3 4.8 0 0.02 

250 0.4 3.45 6.6 0 0.02 

แบบ
ใช

วาลว 

120 0 3.1 5.5 0 0.02 

180 0.05 4 7 0 0.02 

250 0 4.7 8.8 0 0.02 
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        จากตารางท่ี   5-1      เปนตารางเปรียบเทียบผลการทดลองใน
การควบคุมตําแหนง ระหวางระบบท่ีใชวาลว กับระบบขับตรง       
ท่ีระยะ 120 มิลลิเมตร, 180 มิลลิเมตร และ 250 มิลลิเมตร  
จากผลการทดลองจะเห็นวา    ระบบขับตรงจะใชเวลาในการเขาสู
ตําแหนงท่ีกําหนดไดเร็วกวาระบบท่ีใชวาลว แตจะมีคาเวลาหนวง 
มากกวาระบบท่ีใชวาลว 
        จึงสรุปไดวา  การควบคุมตําแหนงของกานสูบโดย แบบขับ
ตรง   นั้นสามารถทําไดไมตางกับระบบท่ีใชวาลวควบคุมทิศทาง
   
 
        5.1.2   การเปรียบเทียบผลการควบคุมความเร็ว โดยใชตัว
ควบคุมแบบพี 
                  5.1.2.1   ผลการทดลองการควบคุมความเร็วของกานสูบ            
ของท้ังสองระบบ 
จะเห็นไดวา    ระบบขับตรงนั้นจะมีเปอรเซ็นการพุงเกิน  นอยกวา
ระบบท่ีใชวาลว      แตจะใชเวลาสูตําแหนงมากกวา ระบบท่ีใช
วาลว 
 
ตารางที ่ 5-2  การเปรียบเทียบผลการทดลอง  การควบคุม
ความเร็วท่ีความเร็ว      0.02 เมตรตอวินาที 0.03 เมตรตอวินาที  
และ  0.035 เมตรตอวินาที 

ระบบ
ควบคุม 

ความเร็ว 
(เมตรตอ
วินาที) 

Tr 

(วินาที) 
Ts 

(วินาที) % พุงเกิน 
% ความ
ผิดพลาด 

แบบใช
วาลว 

0.02 2.6 9.06 10 2.5 

0.03 0.12 0.47 13.33 1.66 

0.035 0.15 0.80 25.71 1.42 

แบบขับตรง 
0.02 0.19 0.6 10 2.5 
0.03 0.89 3.09 10 1.66 

0.035 0.59 1.91 8.57 1.42 
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        จากตารางท่ี 5-2 เปนตารางเปรียบเทียบผลการทดลอง  ใน
การควบคุมความเร็วของกานสูบระหวางระบบท่ีใชวาลวกับระบบ
ขับตรง  ท่ีความเร็ว  0.02 เมตรตอวินาที 0.03 เมตรตอวินาที และ  
0.035 เมตรตอวินาที       ซึ่งจากผลการทดลองจะเห็นไดวาระบบ
ขับตรงจะมีเปอรเซ็นตการพุงเกิน นอยกวาระบบท่ีใชวาลว   และมี
เปอรเซ็นตความผิดพลาดท่ีเทากัน   ซึ่งระบบขับตรงจะใชเวลาเขา
สูตําแหนงมากกวา  
        สรุปไดวา ในการควบคุมความเร็วของกานสูบไฮดรอลิกส 
แบบขับตรง       สามารถทําไดแตระบบท่ีใชวาลวจะใชเวลาเขาสู
ตําแหนงนอยกวา 
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        5.1.3   การเปรียบเทียบการควบคุมความดันโดยใชการ
ควบคุมแบบพี 
                  5.1.3.1  จากผลการทดลองควบคุมความดัน        
เนื่องจากในการควบคุมความดัน 
ของระบบท่ีใชวาลวควบคุมทิศทางนั้น  ไมสามารถควบคุมความ
ดันท่ีนอยๆได       แตระบบขับตรงสามารถควบคุมความดันท่ี
นอยๆได 
 
ตารางที ่ 5-3  การเปรียบเทียบผลการทดลองการควบคุมความดัน
ท้ังหมด   

 
  จากตารางท่ี 5-3  เปนตารางเปรียบเทียบผลการทดลองการ
ควบคุมความดัน  ระหวางระบบ 
ท่ีใชวาลว กับระบบขับตรง โดยท่ีระบบท่ีใชวาลวนั้น สามารถ
ควบคุมความดันไดตํ่าท่ีสุดอยูท่ี 9 บาร แตระบบขับตรง สามารถ
ควบคุมความดันไดตํ่าถึง 5 บาร 
  สรุปไดวา    ในการควบคุมความดันของระบบไฮดรอลิกส 
แบบขับตรง          สามารถทําได  
ไมตางกับระบบท่ีใชวาลว 
 
5.2   ปญหาและแนวทางแกไข 
       จากการทดลองตัวควบคุมสําหรับขับตรงในเซอรโวไฮดรอ
ลิกส          (Development    of Controller for Direct Drive in Servo Hydraulics)      

ระบบควบคุม ความดัน 
(บาร) 

Tr 

(วินา
ที) 

Ts 

(วินา
ที) 

% พุงเกิน 

% 
ความ
ผิดพล

าด 

แบบใชวาลว 9 0.28 3 0 1.24 

แบบขับตรง 
5 0.6 1.8 0 0.58 
8 0.9 3.5 0 1.75 

10 0.9 2.9 0 0.43 
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มีปญหาในหลายดาน   ท้ังในสวนของเครื่องมือ อุปกรณ และ
ทางดานการควบคุม ซึ่งการสรุปปญหาของโครงงานมีดังนี้  

  5.2.1.  ปญหาท่ีเกิดจากอุปกรณวัดความดัน      จากการทดลอง
ใชอุปกรณวัดความดันพบวา  แรงดันท่ีไดจากอุปกรณวัดความดัน
มีคานอย จึงมีความผิดพลาดสูง    สาเหตุเกิดจากความสามารถใน
การวัดความดันของอุปกรณวัดความดันนั้นสูงถึง 400 บาร    และ
จากระบบท่ีทําการทดลองมีคาความดันสูงสุดเพียง 10 บารเทานั้น   
จึงทําใหแรงดันไฟฟาท่ีไดจากอุปกรณวัดความดันมีคาแรงดัน 
ไฟฟาท่ีตํ่า 
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      ภาพที ่5-1 อุปกรณวัดความดัน 0-400 บาร 
 

  แนวทางในการแกปญหา จากอุปกรณวัดความดัน    ปญหาท่ี
เกิดจากความสามารถในการวัดความดันของอุปกรณวัดความดัน
นี้สูง 400 บาร   และจากระบบท่ีทําการทดลองมีคาความดันสูงสุด
เพียง 10 บาร จึงทําใหคาแรงดันไฟฟาท่ีไดจากอุปกรณวัดความ
ดันมีคาแรงดันไฟฟาท่ีตํ่า  
  ใหทําการเปลี่ยนอุปกรณวัดความดัน  ท่ีสามารถวัดความดันท่ี
เหมาะสมกับสภาวะการทํางานของระบบ คือ 0-100 บาร 

 
 

ภาพที่ 5-2  อุปกรณวัดความดัน 0-100 บาร 
      
  ปญหาท่ีเกิดจากการควบคุมระบบ    ในการควบคุมความเร็วท่ี
ใชตัวควบคุมแบบพีจะสามารถควบคุมความเร็วได   เฉพาะเวลาท่ี



106 
 

กานสูบเคลื่อนท่ีลงเทานั้น     จะไมสามารถควบคุมความเร็วของ
กานสูบในขณะท่ีกานสูบเคลื่อนท่ีข้ึนได       สาเหตุเกิดจากเวลาท่ี
กานสูบเคลื่อนท่ีข้ึนนั้นจะมีน้ําหนักของกานสูบดวย จึงทําใหไม
สามารถใชคาพารามิเตอรเดิมได     จะตองมีการเปลี่ยน
คาพารามิเตอรระหวางกานสูบเคลื่อนท่ีข้ึน 
  แนวทางในการแกปญหา   จากการควบคุมของระบบ   
ปญหาท่ีเกิดจากการควบคุมความเร็วของกานสูบในขณะท่ีกานสูบ
เคลื่อนท่ีข้ึน  ใหทําการเปลี่ยนตัวควบคุมจากเดิมใชพีไอดีในการ
ควบคุมใหเปลี่ยนไปใช  ฟซซี(Fuzzy) ในการควบคุมความเร็วของ
กานสูบแทน 
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5.3   ขอเสนอแนะ 
          5.3.1  ทดลองระบบควบคุมนี้กับระบบท่ีมีภาระงานมาเก่ียวของ 
          5.3.2  พัฒนาโดยใชไมโครคอนโทรลเลอร           ในการ
ควบคุมชุดพัฒนาตัวควบคุมสําหรับ 
ขับตรงในเซอรโวไฮดรอลิกส        (Development of Controller for Direct 

Drive in Servo Hydraulics )   โดยไมใชการดดีเอคิวเพ่ือลดตนทุนใน
การทําชุดควบคุมและตองคํานึงถึงความเร็วในการรับสงขอมูล 
          5.3.3  ควรเพ่ิมอุปกรณ เก็บความดัน(Accumulator)          เพ่ือรักษา
ระดับความดันใหคงท่ีตลอดเวลา และชวยใหระบบทํางานไดเร็ว
ข้ึน 
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