
 
 

     บทที ่5 
สรปุปญหาและขอเสนอแนะ 

5.1   สรปุผลของโครงงาน 
        ในการศึกษาโครงงานนี้        ก็เพ่ือท่ีจะพัฒนาตัวควบคุม
สําหรับขับตรงในเซอรโวไฮดรอลิกส(Development of  Controller  for  

Direct  Drive  in  Servo  Hydraulics)     เพ่ือควบคุมตําแหนงของกานสูบ 
ควบคุมความดันในระบบ  และควบคุมความเร็วของกานสูบ   โดย
ใชโปรแกรมแลบวิว(LabVIEW)  เปนตัวประมวลผลและติดตอกับ
ผูใชงาน  
       การทํางานประกอบไปดวย 3 สวน คือสวนแรกเปนการ
ออกแบบในสวนของระบบไฮดรอลิกส  สวนท่ีสอง เปนการ
ออกแบบวงจรไฟฟาเพ่ือควบคุมระบบ และสวนสุดทาย  เปนการ
ใชคอมพิวเตอรเปนตัวประมวลผล   โดยมีการใชโปรแกรมแลบวิว
เปนตัวควบคุมการทํางาน   เพ่ือรับและสงคาจากโปรแกรมแลบวิว 
โดยผานการด DAQ (Data Acquisition: DAQ) รุนPCI 6221เช่ือมตอระหวาง
ผูใชกับคอมพิวเตอร ตลอดจนการปอนคําส่ังตางๆจากการทดลอง
ควบคุมตําแหนง ควบคุมความดันและควบคุมความเร็ว                
โดยใชการความคุมแบบพีและพีไอ   เพ่ือเปรียบเทียบเวลาในการ 
เขาสูตําแหนงในสภาวะท่ีไมมีภาระงาน ของระบบท่ีใชวาลวใน
การควบคุมทิศทาง ดังตอไปนี้ 
        5.1.1   การเปรียบเทียบการควบคุมตําแหนงโดยใชตัวควบคุม
แบบพีไอ 
                  5.1.1.1   จากผลทดลองควบคุมตําแหนงท้ังหมดโดยจะ
เห็นไดวา         การควบคุมตําแหนง ในสภาวะท่ีไมมีภาระงาน
ของกานสูบ      ในระบบไฮดอลิกสแบบขับตรงจะมีคาเวลาหนวง      
(Delay Time :Td) มากกวาระบบท่ีใชวาลว         แตชวงเวลาข้ึน 
(Rise Time :Tr)  และเวลาเขาสูตําแหนง (Setting Time :Ts)  จะนอยกวา
ระบบท่ีใชวาลวควบคุมทิศทาง 
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ตารางที ่ 5-1  การเปรียบเทียบผลการทดลอง  การควบคุมตําแหนง
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
) 

% พุงเกิน 
(%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

วาลว 

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      เปนตารางเปรียบเทียบผลการทดลองใน
การควบคุมตําแหนง ระหวางระบบท่ีใชวาลว กับระบบขับตรง       
ท่ีระยะ 120 มิลลิเมตร, 180 มิลลิเมตร และ 250 มิลลิเมตร  
จากผลการทดลองจะเห็นวา    ระบบขับตรงจะใชเวลาในการเขาสู
ตําแหนงท่ีกําหนดไดเร็วกวาระบบท่ีใชวาลว แตจะมีคาเวลาหนวง 
มากกวาระบบท่ีใชวาลว 
        จึงสรุปไดวา  การควบคุมตําแหนงของกานสูบโดย แบบขับ
ตรง   นั้นสามารถทําไดไมตางกับระบบท่ีใชวาลวควบคุมทิศทาง
   
 
        5.1.2   การเปรียบเทียบผลการควบคุมความเร็ว โดยใชตัว
ควบคุมแบบพี 
                  5.1.2.1   ผลการทดลองการควบคุมความเร็วของกานสูบ            
ของท้ังสองระบบ 
จะเห็นไดวา    ระบบขับตรงนั้นจะมีเปอรเซ็นการพุงเกิน  นอยกวา
ระบบท่ีใชวาลว      แตจะใชเวลาสูตําแหนงมากกวา ระบบท่ีใช
วาลว 
 
ตารางที ่ 5-2  การเปรียบเทียบผลการทดลอง  การควบคุม
ความเร็วท่ีความเร็ว      0.02 เมตรตอวินาที 0.03 เมตรตอวินาที  
และ  0.035 เมตรตอวินาที 

ระบบ
ควบคุม 

ความเร็ว 
(เมตรตอ
วินาที) 

Tr 

(วินาที) 
Ts 

(วินาที) % พุงเกิน 
% ความ
ผิดพลาด 

แบบใช
วาลว 

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 เปนตารางเปรียบเทียบผลการทดลอง  ใน
การควบคุมความเร็วของกานสูบระหวางระบบท่ีใชวาลวกับระบบ
ขับตรง  ท่ีความเร็ว  0.02 เมตรตอวินาที 0.03 เมตรตอวินาที และ  
0.035 เมตรตอวินาที       ซึ่งจากผลการทดลองจะเห็นไดวาระบบ
ขับตรงจะมีเปอรเซ็นตการพุงเกิน นอยกวาระบบท่ีใชวาลว   และมี
เปอรเซ็นตความผิดพลาดท่ีเทากัน   ซึ่งระบบขับตรงจะใชเวลาเขา
สูตําแหนงมากกวา  
        สรุปไดวา ในการควบคุมความเร็วของกานสูบไฮดรอลิกส 
แบบขับตรง       สามารถทําไดแตระบบท่ีใชวาลวจะใชเวลาเขาสู
ตําแหนงนอยกวา 
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        5.1.3   การเปรียบเทียบการควบคุมความดันโดยใชการ
ควบคุมแบบพี 
                  5.1.3.1  จากผลการทดลองควบคุมความดัน        
เนื่องจากในการควบคุมความดัน 
ของระบบท่ีใชวาลวควบคุมทิศทางนั้น  ไมสามารถควบคุมความ
ดันท่ีนอยๆได       แตระบบขับตรงสามารถควบคุมความดันท่ี
นอยๆได 
 
ตารางที ่ 5-3  การเปรียบเทียบผลการทดลองการควบคุมความดัน
ท้ังหมด   

 
  จากตารางท่ี 5-3  เปนตารางเปรียบเทียบผลการทดลองการ
ควบคุมความดัน  ระหวางระบบ 
ท่ีใชวาลว กับระบบขับตรง โดยท่ีระบบท่ีใชวาลวนั้น สามารถ
ควบคุมความดันไดตํ่าท่ีสุดอยูท่ี 9 บาร แตระบบขับตรง สามารถ
ควบคุมความดันไดตํ่าถึง 5 บาร 
  สรุปไดวา    ในการควบคุมความดันของระบบไฮดรอลิกส 
แบบขับตรง          สามารถทําได  
ไมตางกับระบบท่ีใชวาลว 
 
5.2   ปญหาและแนวทางแกไข 
       จากการทดลองตัวควบคุมสําหรับขับตรงในเซอรโวไฮดรอ
ลิกส          (Development    of Controller for Direct Drive in Servo Hydraulics)      

ระบบควบคุม ความดัน 
(บาร) 

Tr 

(วินา
ที) 

Ts 

(วินา
ที) 

% พุงเกิน 

% 
ความ
ผิดพล

าด 

แบบใชวาลว 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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มีปญหาในหลายดาน   ท้ังในสวนของเครื่องมือ อุปกรณ และ
ทางดานการควบคุม ซึ่งการสรุปปญหาของโครงงานมีดังนี้  

  5.2.1.  ปญหาท่ีเกิดจากอุปกรณวัดความดัน      จากการทดลอง
ใชอุปกรณวัดความดันพบวา  แรงดันท่ีไดจากอุปกรณวัดความดัน
มีคานอย จึงมีความผิดพลาดสูง    สาเหตุเกิดจากความสามารถใน
การวัดความดันของอุปกรณวัดความดันนั้นสูงถึง 400 บาร    และ
จากระบบท่ีทําการทดลองมีคาความดันสูงสุดเพียง 10 บารเทานั้น   
จึงทําใหแรงดันไฟฟาท่ีไดจากอุปกรณวัดความดันมีคาแรงดัน 
ไฟฟาท่ีตํ่า 
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      ภาพที ่5-1 อุปกรณวัดความดัน 0-400 บาร 
 

  แนวทางในการแกปญหา จากอุปกรณวัดความดัน    ปญหาท่ี
เกิดจากความสามารถในการวัดความดันของอุปกรณวัดความดัน
นี้สูง 400 บาร   และจากระบบท่ีทําการทดลองมีคาความดันสูงสุด
เพียง 10 บาร จึงทําใหคาแรงดันไฟฟาท่ีไดจากอุปกรณวัดความ
ดันมีคาแรงดันไฟฟาท่ีตํ่า  
  ใหทําการเปลี่ยนอุปกรณวัดความดัน  ท่ีสามารถวัดความดันท่ี
เหมาะสมกับสภาวะการทํางานของระบบ คือ 0-100 บาร 

 
 

ภาพที่ 5-2  อุปกรณวัดความดัน 0-100 บาร 
      
  ปญหาท่ีเกิดจากการควบคุมระบบ    ในการควบคุมความเร็วท่ี
ใชตัวควบคุมแบบพีจะสามารถควบคุมความเร็วได   เฉพาะเวลาท่ี
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กานสูบเคลื่อนท่ีลงเทานั้น     จะไมสามารถควบคุมความเร็วของ
กานสูบในขณะท่ีกานสูบเคลื่อนท่ีข้ึนได       สาเหตุเกิดจากเวลาท่ี
กานสูบเคลื่อนท่ีข้ึนนั้นจะมีน้ําหนักของกานสูบดวย จึงทําใหไม
สามารถใชคาพารามิเตอรเดิมได     จะตองมีการเปลี่ยน
คาพารามิเตอรระหวางกานสูบเคลื่อนท่ีข้ึน 
  แนวทางในการแกปญหา   จากการควบคุมของระบบ   
ปญหาท่ีเกิดจากการควบคุมความเร็วของกานสูบในขณะท่ีกานสูบ
เคลื่อนท่ีข้ึน  ใหทําการเปลี่ยนตัวควบคุมจากเดิมใชพีไอดีในการ
ควบคุมใหเปลี่ยนไปใช  ฟซซี(Fuzzy) ในการควบคุมความเร็วของ
กานสูบแทน 
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5.3   ขอเสนอแนะ 
          5.3.1  ทดลองระบบควบคุมนี้กับระบบท่ีมีภาระงานมาเก่ียวของ 
          5.3.2  พัฒนาโดยใชไมโครคอนโทรลเลอร           ในการ
ควบคุมชุดพัฒนาตัวควบคุมสําหรับ 
ขับตรงในเซอรโวไฮดรอลิกส        (Development of Controller for Direct 

Drive in Servo Hydraulics )   โดยไมใชการดดีเอคิวเพ่ือลดตนทุนใน
การทําชุดควบคุมและตองคํานึงถึงความเร็วในการรับสงขอมูล 
          5.3.3  ควรเพ่ิมอุปกรณ เก็บความดัน(Accumulator)          เพ่ือรักษา
ระดับความดันใหคงท่ีตลอดเวลา และชวยใหระบบทํางานไดเร็ว
ข้ึน 
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