
บทที ่4 
ผลการดําเนินงาน 

 
 ในการดําเนินงานของโครงงานการจําลอง ระบบเซอรโว
นิวแมติกส (Pneumatic Servo)ในโปรแกรม Solid Works 
โดยมีโปรแกรมส่ังการทํางานคือโปรแกรม Lab VIEW ซึ่งจะ
เช่ือมตอโปรแกรมทั้งสองเพื่อทํางานรวม โดยในการทํางานนี้จะ
จําลองการเคลื่อนที่ของกานสูบในการเคลื่อนที่เขาสูตําแหนง โดย
เปรียบเทียบกับลักษณะการทํางานของอุปกรณจริง ของระบบ
เซอรโวนิวแมติกส ซึ่งจะใชระบบควบคุม PID โดยในการ
เปรียบเทียบผลการทดลองนั้นจะใชผลการทดลองตําแหนงที่ 
กานสูบเคลื่อนที่เขาสูตําแหนงอางอิงไดเปนหลัก  

4.1 ผลการทดลอง จําลอง ของระบบเซอรโวนิวแมติกส 
ในโปรแกรม   Solid Works   
เพื่อส่ังตําแหนงใหกานสูบเคลื่อนที่ของสูตําแหนงโดยที่ไมมีระบบ
ควบคุม PID 
            ในการเก็บผลการทดลองจะทําการเก็บทั ้งหมด ส่ี
ตําแหนง  ไดแก 50 มิลลิเมตร100 มิลลิเมตร 150 มิลลิเมตร 
และ 200 มิลลิเมตร โดยในการเก็บผลการทดลองนั้น จะเก็บ
เฉพาะคาตําแหนงที่กานสูบสามารถเคลื่อนที่ได ซึ่งลักษณะการ
ทํางานนั้นสามารถดูไดจากภาพที่ 4-1 โดยผูทดลองจะสั่ง
ตําแหนงที่ตองการเก็บผลจากโปรแกรม LabVIEW แลวสงคา
ไปยังโปรแกรมSolid Works เพื่อใหกานสูบที่ทําการเขียน
แบบจําลองไวในโปรแกรม Solid Works เคลื่อนที่เขาสูตําแหนง 
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ภาพที ่4-1  บล็อกไดอะแกรมการทํางาน การ จําลอง ในโปรแกรม 
Solid Works 

 
 
ภาพกราฟแสดงตําแหนงที่กานสูบเคลื่อนที่ได ตามระยะที่กําหนด 

 
 

Set Out
Module NI 

 

Sensor in Solid 
 

 
Solid 
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ภาพที ่4-2  การควบคุมตําแหนงกานสูบที่ระยะ  50 มิลลเิมตร โดย
ที่ไมผานระบบควบคุม PID 

 
 

 
 

ภาพที ่ 4-2  การควบคุมตําแหนงกานสูบที่ระยะ 50 มิลลิเมตร โดย
ที่ไมผานระบบควบคุม PID   
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ภาพที ่ 4-4  การควบคุมตําแหนงกานสูบที่ระยะ 150 มิลลิเมตร 
โดยทีไ่มผานระบบ PID 

 

 
 

ภาพที ่ 4-5  การควบคุมตําแหนงกานสูบที่ระยะ 200 มิลลิเมตร 
โดยทีไ่มผานระบบ PID 

 
 
 
 

 
 
 
ตารางที่ 4.1 ผลการทดลองการจําลอง ของระบบเซอรโวนิวแม
ติกส ในโปรแกรม Solid Works เพื่อส่ังตําแหนงใหกานสูบ
เคลื่อนที่โดยที่ไมผานระบบควบคุม PID  
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ลําดับ
การ

ทดลอ
ง 
 

ระยะท
างใน
การ

ทดลอง 
(มิลลิเม

ตร.) 

ผลตอบสนองของการทดลอง 
ระยะท

าง
(มิลลิเม

ตร) 
set 

point 

ระยะทาง
(มิลลิเมตร) 

Output 
ที่วดัได 

คาความ
ผิดพลาด 
% (Error) 

1 0-50 50 50.000125 0.00025 

2 0-100 100 100.0003 0.0003 

3 0-150 150 150.0004 0.0004 

4 0-200 200 200.0005 0.0005 

 
ผลจากการทดลองส่ังตําแหนงใหกานสูบเคลื่อนทีโ่ดยที่ไม

ผานระบบควบคุม PID สังเกตจากกราฟทั่งหมดวา กานสูบสามารถ
เคลื่อนที่เขาตําแหนงไดอยางถูกตองเมนยํา โดยมีคาเปอรเซ็น
ความผิดพลาดนอยมาก แตมีขอเสียคือ เม่ือไมมีระบบ PID มา
ควบคุม ทาํใหไมสามารถควบคุมการเคลื่อนที่ของกานสูบให
เสมือนกบัการทดลองอุปกรณจริง และเนือ่งจากมีสภาวะ Dead 
Time เกดิขึ้นมาก โดยคาเวลาทีเ่กดิขึ้นอยูที่ 2-2.5 วินาที ซึ่งมี
ผลเสีย ทาํใหการเคลื่อนที่ของกานสูบเกิดทํางานลาชา ดังนั้นทาง
ผูทดลองจึงจะตองหาวิธีในการทีท่ําให การควบคุมการเคลื่อนที่
ของกานสูบนั้นเกดิการเคลือ่นทีเ่ขาสูตําแหนงใหเสมือนอุปกรณ
จริงมากที่สุด ซึง่จะทําการทดลองใหหวัขอถดัไป 
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4.2  ผลการทดลองการควบคุมตําแหนงกานสูบของอุปกรณ
จริงโดยใชระบบควบคุมแบบ PID 

 การเก็บผลการทดลองในสวนการทดลองกับอุปกรณจริง
นั้น จะเก็บผลการทดลองตําแหนงของกานสูบที่สามารถเคล่ือนที่สู
ตําแหนงตางๆ ซึ่งไดแกที่ระยะ 50 มิลลิเมตร 100 มิลลิเมตร 150 
มิลลิเมตร และ 200 มิลลิเมตรโดยอธิบายหลักการทํางานไดจาก 
ภาพที่ 4-6 เม่ือส่ังระยะตําแหนง (Set point) ระบบก็จะทําการ
ควบคุมดวย PID แลวสงคาสัญญาณ PWM (Pulse Width 
Modulation) จากการด DAQ ไปยังบอรดไดรฟเพื่อควบคุมการ
ทํางานโซลินอยดวาลว หลังจากนั้น โซลินอยดวาลวจะควบคุมให
กานสูบเคลื่อนที่เขาสูระยะตําแหนงที่ไดส่ังงานไว เม่ือกานสูบ
เคลื่อนที่จะมีเซ็นเซอรอัลตราโซนิคในการตรวจสอบตําแหนงของ
กานสูบเพื่อใชเปนสัญญาณปอนกลับของระบบ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
ภาพที ่4-6  บล็อกไดอะแกรมการทํางานการทดลองอุปกรณจรงิ 

Set Outp
PI Driv

Ultrasoni

  CylinSolenoid DA

DA
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     ภาพกราฟแสดงตําแหนงที่กานสูบเคลื่อนที่ได ตามระยะ
ที่กําหนด 

 
 

ภาพที ่4-7  การควบคุมตําแหนงกานสูบของอปุกรณจรงิที่ระยะ  
50 มิลลเิมตร  

                             โดยใชระบบควบคุม PID 
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ภาพที ่4-8  การควบคุมตําแหนงกานสูบของอปุกรณจรงิที่ระยะ  
100 มิลลเิมตร  

                             โดยใชระบบควบคุม PID 
 

 
 

ภาพที ่4-9  การควบคุมตําแหนงกานสูบของอปุกรณจรงิที่ระยะ  
150 มิลลเิมตร 

                             โดยใชระบบควบคุม PID 
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ภาพที ่4-10  การควบคุมตาํแหนงกานสูบของอุปกรณจริงทีร่ะยะ  
200 มิลลเิมตร 

                             โดยใชระบบควบคุม PID 
 
ตารางที่ 4-2 ผลการทดลองการควบคุมตําแหนงกานสูบของ
อุปกรณจริง โดยระบบควบคุม PID  

ลําดับ
การ

ทดลอ
ง 
 

ระยะท
างใน
การ

ทดลอง 
(มิลลิเม

ตร) 

ผลตอบสนองของการทดลอง 
ระยะท

าง
(มิลลิเม

ตร) 
set 

point 

ระยะทาง
(มิลลิเมตร) 

Output 
ที่วดัได 

คาความ
ผิดพลาด 

(%)(Error) 
 

1 0-50 50 49.97 0.06 
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2 0-100 100 100.56 0.56 

3 0-150 150 150.02 0.013 

4 0-200 200 199.9 0.1 

 
      จากการทดลองควบคุมตําแหนงกานสูบ โดยใชอุปกรณ

จริง ใชระบบควบคุม PID โดยกําหนดคาคงที่ Kp จะมีคาเทากับ 
1.5, Ki จะมีคาเทากับ 0 และKd จะมีคาเทากับ 0.0015  สังเกตจาก
กราฟเห็นไดวา กานสูบสามารถเคลื่อนที่ เขาสูตําแหนงที่ได
กําหนดไวถูกตองแตจะมีคาความผิดพลาดเกิดขึ้นบางเล็กนอยซึ่งดู
ผลการทดลองไดจาก ตารางที่ 4-2 แตมีขอเสียคือยังมีสภาวะ Dead 
Time โดยคาเวลาที่เกิดขึ้นอยูที่ 0.23 วินาที 
               4.2.1  เปรียบเทียบผลการทดลอง จําลอง ของระบบ
เซอรโวนิวแมติกส ในโปรแกรม Solid Works 2012 เพื่อส่ัง
ตําแหนงใหกานสูบเคลื่อนที่ของสูตําแหนงโดยที่ไมมีระบบควบคุม 
PID  ก ับผลการทดลองการควบคุมตําแหนงก านสูบของ
อุปกรณจริงโดยใชระบบควบคุมแบบ PIDที่ระยะตําแหนง 100 
มิลลิเมตร  
  การเปรียบเทียบระหวางการทดลองทั้ งสองน้ี
เพื่อที่จะสังเกตพฤติกรรมการเคลื่อนที่ของกานสูบ พรอมหา
ขอบกพรองและแนวทางแกไขใหการ จําลอง ในโปรแกรม Solid 
Works  
ทําการเคล่ือนใหเสมือนผลการทดลองจากอุปกรณจริง จากการ
สังเกตผลที่ได จะเห็นไดวาการทดลองสั่งตําแหนงใหกานสูบ
เคลื่อนที่โดยที่ไมผานระบบควบคุม PID จะมีขอดอยคือ  เมื่อไมมี
ระบบ PID มาควบคุม จะทําใหไมสามารถควบคุมการเคลื่อนที่ของ
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กานสูบใหเสมือนกับการทดลองอุปกรณจริง เกิดสภาวะ Dead 
Time มาก โดยคาเวลาที่เกิดขึ้นอยูที่ 2-2.5 วินาที และลักษณะ
การเคลื่อนที่กาจําลอง ตางจากลักษณะการเคลื่อนของอุปกรณ
จริงอยูมาก ซึ่งสังเกตไดจากภาพที่ 4-11  
 

 
 

ภาพที ่4-11  เปรียบเทียบกราฟการเคลื่อนที่ของกานสูบการ
จําลอง ในโปรแกรม 

                  Solid Works โดยไมมีระบบควยคุม PID กับการ
ทดลองอปุกรณจรงิ  

                              ที่ระยะตําแหนง 100 มิลลเิมตร 
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 ตารางที่ 4-3 ผลการทดลองเปรียบเทียบตําแหนงการทดลองการ
จําลองของระบบเซอรโวนิวแมติกส      ในโปรแกรม Solid Works 
ที่ไมมีระบบควบคุมแบบ PID กับการทดลองการควบคุมตําแหนง
กานสูบ   ของอุปกรณจริงโดยใชระบบควบคุมแบบ PID ที่ระยะ
ตําแหนง 100 มิลลิเมตร       

ลําดับการ
ทดลอง 

 

ผลตอบสนองของระบบ 

ระยะทาง
(มิลลิเมตร) 
set point 

ระยะทาง
(มิลลิเมตร) 

Output 
ที่วดัได 

คาความ
ผิดพลาด 

(%)(Error) 

อุปกรณจริง 100 100.56 0.56 

Solid Works 100 100.0003 0.0003 

 
 จากขอดอยที่เกิดขึ้นกับการ จําลอง ในโปรแกรม 

Solid Works  ทางผูจัดทําปริญญานิพนจจึงมีแนวคิดที่จะนํา การ
จําลองทางคณิตศาสตร (Mathematics Model) ของระบบเซอรโว
นิวแมติกส มาใชเปนคําส่ังการทํางาน  การจําลอง ในโปรแกรม 
Solid Works โดยมีระบบ PID 
มาควบคุมการทํางาน เพื่อลดขอดอยที่เกิดขึ้น  

4.3  ผลการทดลองการใช  การจําลองทางคณิตศาสตร
เพื่อที่จะนําไปใชส่ังการทํางานของการจําลอง โปรแกรม Solid 
Works 

   การทดลองในสวนนี้  ไดทําการหาระบบจําลองทาง
คณิตศาสตร จากผลการตอบสนองของอุปกรณจริง โดยที่ระบบ
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จําลองทางคณิตศาสตรที่ได คือ ( ) 160.15Gs =s+
5

1.613 
โดยมีการควบคุม

ดวยระบบ PID ซึ่งหลักการทํางานดูไดจาก ภาพที่ 4-12 

 
 

                        ภาพที ่4-12  บล็อกไดอะแกรมการทํางานการ
จําลองทางคณิตศาสตร 

 
 

ภาพที ่4-13  ผลการจําลองทางคณติศาสตร ทีร่ะยะตําแหนง 50 
มิลลิเมตร 
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ภาพที ่4-14  ผลการจําลองทางคณติศาสตร ทีร่ะยะตําแหนง 100 
มิลลิเมตร 

 
 

ภาพที ่4-15  ผลการจําลองทางคณติศาสตร ทีร่ะยะตําแหนง 150 
มิลลิเมตร 
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ภาพที ่4-16  ผลการจําลองทางคณติศาสตร ทีร่ะยะตําแหนง 200 
มิลลิเมตร 

 
 
 
 
 
 

  ตารางที่ 4-4 ผลการทดลองการใช การจําลองทางคณิตศาสตร 
เพื่อที่จะนําไปใชส่ังการทํางานของ              
  การจําลอง โปรแกรม Solid Works โดยมีระบบควบคุม PID 

ลําดับ
การ

ทดลอ
ง 
 

ระยะท
างใน
การ

ทดลอง 
(มิลลิเม

ผลตอบสนองของการทดลอง 

ระยะท
าง

(มิลลิเม

ระยะทาง
(มิลลิเมตร) 

Output 

คาความ
ผิดพลาด 
%(Error) 
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 ผลการทดลองจากการจําลองทางคณิตศาสตรเพื่อที่จะ
ใหผลที่ไดมีคาใกลเคียงกับผลอุปกรณจริง โดยที่การจําลองทาง
คณิตศาสตรนั้นใชคาเกน (Kp) =0.03, คาเกน (Ki) = 0.05 และ
คาเกน (Kd) = 0 จากผลการทดลองการตอบสนองของการ
จําลองทางคณิตศาสตรสามรถเขาสูตําแหนงอางอิงไดถูกตอง 
ลักษณะการตอบสนองจะเปนแบบระบบลําดับหนึ่ง (First Order)
ซึ่งจะทําใหงายตอการควบคุมดวย ตัวควบคุม PID แตมีขอเสีย
คือยังมีสภาวะ Dead Time โดยคาเวลาที่เกิดขึ้นอยูที่ 0.2 วินาที 
ใกลเคียงกับผลการทดลองจากอุปกรณจริง ดังนั ้นในขั้นตอน
ถัดไปผูจัดทําจะนําผลที่ไดไปเปรียบเทียบผลการตอบสนอง
ชวงเวลาระหวางผลการจําลองทางคณิตศาสตรกับผลการทดลอง
อุปกรณจริง เพื่อที่จะไดนําไปใชเปนคําส่ังการทํางานสําหรับการ
จําลอง ในโปรแกรม Solid Works   
                4.3.1  การเปรียบเทียบผลการตอบสนองชวงเวลา
ระหวางผลการจําลองทางคณิตศาสตรของระบบเซอรโวนิวแม
ติกสกับผลการทดลองอุปกรณจริงของระบบเซอรโวนิวแมติกส  
   ในการเปรียบเทียบระหวางผลการทดลองทั ้ง
ส อ ง นั ้น ก ็เ พื ่อ ต อ ง ก า ร ว า ผลการทดลองการจําลองทาง

ตร.) ตร) 
set 

point 

  

1 0-50 50 49.977 0.046 

2 0-100 100 99.976 0.024 

3 0-150 150 149.953 0.031 

4 0-200 200 199.976 0.012 



94 
 
คณิตศาสตรนั้นสามารถที่จะนําไปใชเปนคําส่ังในการส่ังการ
ทํางานของการจําลอง ในโปรแกรม Solid Works และให
พฤติกรรมการเคล่ือนที่มีลักษณะคลายกับการทดลองดวยอุปกรณ
จริง   โดยที่ชวงเวลาข้ึน (Rise Time : Tr) นิยามใหเปนเวลาของ
รูปคลื่นของการตอบสนองเชิงเวลาที่เปล่ียนแปลงจากคา 0.1 
จนถึง 0.9 ของคาสุดทาย เวลาเขาที่ (Setting Time : Ts) นิยาม
ใหเปนเวลาที่การตอบสนองมีคาอยูประมาณ ±2 เปอรเซ็น 
ชวงเวลาตาย (Dead Time : Td) นิยามใหเปนคาคงที่ที่เกิดขึ้น
ช่ัวขณะในระหวางที่ทําการวัดปริมาณตัวแปรใดๆ เม่ือปริมาณที่
ตองการวัดเปล่ียนแปลงไปแลวแตไมมีการตอบสนองของเครื่องมือ
วัด 

 
 

ภาพที ่4-17  กราฟเปรียบเทียบผลการตอบสนองชวงเวลาระหวาง
การจําลองทางคณติศาสตร 

                      กับการทดลองอุปกรณจริง ทีร่ะยะตําแหนง 50 
มิลลิเมตร 
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ภาพที ่4-18  กราฟเปรียบเทียบผลการตอบสนองชวงเวลาระหวาง

การจําลองทางคณติศาสตร 
                      กับการทดลองอุปกรณจริง ทีร่ะยะตําแหนง 100 
มิลลิเมตร 

 
 

ภาพที ่4-19  กราฟเปรียบเทียบผลการตอบสนองชวงเวลาระหวาง
การจําลองทางคณติศาสตร 
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                     กับการทดลองอุปกรณจริง ทีร่ะยะตําแหนง 150 
มิลลิเมตร 
 
 
 

 
 

ภาพที ่4-20  กราฟเปรียบเทียบผลการตอบสนองชวงเวลาระหวาง
การจําลองทางคณติศาสตร 

                       กับการทดลองอุปกรณจริง ที่ระยะตําแหนง 200 
มิลลิเมตร 
 
 
 
  ตารางที่ 4-5 ผลการทดลองการใช การจําลองทางคณิตศาสตร 
เพื่อที่จะนําไปใชส่ังการทํางาน 
  ของการจําลอง โปรแกรม Solid Works โดยมีระบบควบคุม PID 

ผลการตอบสนอง ชวงเวลาการตอบสนอง 
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 ผลการทดลองระหวางการจําลองทางคณิตศาสตร
ของระบบเซอรโวนิวแมติกสและการทดลองอุปกรณจริงของ
ระบบเซอรโวนิวแมติกส เพื่อนําผลที่ไดจากการจําลองทาง
คณิตศาสตรไปสั่งการจําลองในโปรแกรม Solid Works เมื่อ
เปรียบเทียบกัน โดยที่การจําลองทางคณิตศาสตรจะใชคาเกน
ในการควบคุม คาของKp เทากับ 0.03, คาของKi เทากับ 

Set point 
feedb
ack 

%Err
or 

%O
S 

Td (s) Tr (s) Ts (s) 

ผลการตอบสนองชวงเวลาจากอุปกรณจริง โดยใชระบบ
ควบคุมแบบ PID  

0-50 49.88 0.24 0 0.2 0.31 0.48 

0-100 99.89 0.11 0 0.28 0.68 0.79 

0-150 150.2
2 

0.14
6 

0 0.3 1.2 1.33 

0-200 199.9
7 

0.01
5 

0 0.2 1.35 2.64 

ผลการตอบสนองชวงเวลาการจําลองทางคณติศาสตร โดยใช
ระบบควบคุมแบบ PID 

0-50 50.04 0.08 0 0.2 0.32 0.48 

0-100 99.97 0.03 0 0.2 0.33 0.55 

0-150 150.1
2 

0.08 0 0.2 0.33 0.49 

0-200 200.1 0.05 0 0.2 0.32 0.6 
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0.05 และคาของKi เทากับ 0 สวนการทดลองอุปกรณจริงใช
คาในการควบคุมของ Kp 0.03, Ki เทากับ 0.05 และKd เทากับ 
0 โดยเปอรเซ็นความผิดพลาดในการเขาสูตําแหนงการทดลอง
จากอุปกรณจริงจะมีคาความผิดพลาดมากกวาการจําลองทาง
คณิตศาสตร สวนความเร็วในการเขาสูตําแหนง การจําลองทาง
คณิตศาสตรจะเขาสูตําแหนงอางอิงไดดีกวาการทดลองจาก
อุปกรณจริง และพฤติกรรมการตอบสนองที่ใกลเคียงที่สุด คือที่
ระยะตําแหนง 50 มิลลิเมตร ซึ่งสามารถดูไดจากภาพที่  4-17 
สวนการตอบสนองที่แตกตางคือที่ระยะ 200 มิลลิเมตร 
เนื ่องจากอุปกรณจริงนั ้นทางผู จ ัดทําไดทําการปองกันการ
กระแทกระหวางลูกสูบกับฝากระบอกสูบ จึงทําใหผลการทดลองที่
ไดแตกตางออกไป ดังนั้นนําระบบจําลองทางคณิตศาสตรของ
ระบบเซอรโวนิวแมติกสนี้ ไปใชเปนคําส่ังทํางานการจําลอง ระบบ
เซอรโวนิวแมติกส ในโปรแกรม Solid Works เพื่อลดขอดอยที่
เกิดขึ้น 

4.4 ผลการทดลองโดยการนําระบบจําลองทางคณิตสาสตร
มาใชเปนคําสั่งควบคุมตําแหนงของกานสูบที่การจําลอง ใน
โปรแกรม Solid Works และเปรียบเทียบตําแหนงที่ถูกตองของ
กานสูบกับอุปกรณจริงของระบบเซอรโวนิวแมติกส  
               เ ม่ือผลการจําลองทางคณิตศาสตรที่ได  สามารถ
นํามาใชเปนคําส่ังในการจําลอง ในโปรแกรม Solid Works เพื่อ
ลดขอดอยที่เกิดข้ึน ดังนั้นหลักการทํางานในขั้นนี้อธิบายไดจาก 
ภาพที่ 4-21 โดยในชวงแรกจะเปนหลักการทํางานของอุปกรณ
จริงซึ่งไดอธิบายไปในขางตนแลว โดยจะเปรียบเทียบลักษณะผล
การตอบสนองการเคลื่อนที่ไปพรอมกัน สวนบล็อกไดอะแกรม
ชวงลางจะเปนหลักการทํางานการ จําลอง ในโปรแกรม Solid 
Works โดยส่ังตําแหนงอางอิง (Set point)ตามระยะตําแหนงที่ทํา

Outp

PI D i C liS l id D
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การทดลอง หลังจากนั้นจะผานการประมวลผลโดยผานระบบ
ควบคุม PID ซึ่งคาที่ระบบ PID จะควบคุมก็คือ การจําลองทาง
คณิตศาสตร หลังจากนั้นจะสงผลควบคุมที่ไดไป Module NI Soft 
Motion เพื่อส่ังใหการ จําลอง ในโปรแกรม Solid Works เกิดการ
เคลื่อนที่ หลังจากนั้นจะตรวจสอบตําแหนงที่ได โดยใชเซ็นเซอร
ที่มีอยูในโปรแกรม Solid Works เพื่อใชเปนคาปอนกลับ  โดยที่
โปรแกรมที่ส่ังการทาํงานการเคล่ือนที่จะเปนโปรแกรม LabVIEW 
หลังจากนั้นจะเก็บผลและเปรียบเทียบตําแหนงที่กับอุปกรณจริง 

 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
          ภาพที่ 4-21  บล็อกไดอะแกรมการทํางานของระบบ
จําลองทางคณิตสาสตรมาใชเปน 
                            คําส่ังควบคุมตําแหนงของกานสูบทีก่ารจําลอง
ในโปรแกรม Solid Works 
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             ตําแหนงระยะที่ทําการทดลองคือ 50 มิลลิเมตร 100 
มิลลิเมตร 150 มิลลิเมตร 200 มิลลิเมตรซึ่งมีผลการทดลองดังนี้ 
 

 
 

  ภาพที ่4-22   กราฟผลการทดลองโดยการใชระบบการจําลอง
ทางคณิตศาสตร มาใชเปนคําส่ัง                   ควบคุมตําแหนง
ของกานสูบที่จําลองในโปรแกรม Solid Works  และ
เปรียบเทียบ 
                   ตําแหนงกับอุปกรณจรงิของระบบเซอรโวนิวแมตกิส 
ที่ระยะตําแหนง 50  มิลลิเมตร 
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ภาพที ่4-23   กราฟผลการทดลองโดยการใชระบบการจําลอง
ทางคณิตศาสตร    มาใชเปนคําส่ัง 
                 ควบคุมตําแหนงของกานสูบที่จําลองในโปรแกรม 
Solid Works   และเปรียบเทียบ 
                 ตําแหนงกับอุปกรณจรงิของระบบเซอรโวนิวแมตกิส 
ที่ระยะตําแหนง 100  มิลลิเมตร 
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ภาพที ่4-24    กราฟผลการทดลองโดยการใชระบบการจําลอง
ทางคณิตศาสตร   มาใชเปนคําส่ัง 
                  ควบคุมตําแหนงของกานสูบที่จําลองในโปรแกรม 
Solid Works   และเปรียบเทียบ 
                  ตําแหนงกับอุปกรณจรงิของระบบเซอรโวนิวแมตกิส 
ที่ระยะตําแหนง 150  มิลลิเมตร 
 

 
 

ภาพที ่4-25  กราฟผลการทดลองโดยการใชระบบการจําลอง
ทางคณิตศาสตร    มาใชเปนคําส่ัง 
                ควบคุมตําแหนงของกานสูบที่จําลองในโปรแกรม 
Solid Works   และเปรียบเทียบ 
                ตําแหนงกับอุปกรณจรงิของระบบเซอรโวนิวแมตกิส ที่
ระยะตําแหนง 200   มิลลิเมตร 
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ตารางที่ 4-6  ผลการทดลองโดยการใชระบบการจําลองทาง
คณิตศาสตรมาใชเปนคําส่ัง ควบคุมตําแหนงของกานสูบที ่การ
จําลอง ในโปรแกรม Solid Works และเปรียบเทียบตําแหนง 
  กับอุปกรณจริงของระบบเซอรโวนิวแมติกส 

 

ลําดับ
การ

ทดลอ
ง 
 

ระยะท
างใน
การ

ทดลอง 
(มิลลิเม

ตร.) 

ผลตอบสนองของการทดลอง 
ระยะท

าง
(มิลลิเม

ตร) 
set 

point 

ระยะทาง
(มิลลิเมตร) 

Output 
 

คาความ
ผิดพลาด 
%(Error) 

 

อุปกรณจริงของระบบเซอรโวนิวแมตกิส 

1 0-50 50 50.32 0.64 

2 0-100 100 100.16 0.16 

3 0-150 150 149.98 0.013 

4 0-200 200 199.507 0.246 

การ จําลอง ในโปรแกรม Solid Works ของระบบเซอรโวนวิ
แมติกส 

1 0-50 50 50.009 0.018 

2 0-100 100 100.004 0.004 

3 0-150 150 150.006 0.004 

4 0-200 200  200.0022 0.0011 
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 ผลการโดยการนําระบบจําลองทางคณิตสาสตรมาใชเปน
คําส่ังควบคุมตําแหนงของกานสูบ การจําลอง ในโปรแกรม Solid 
Works และเปรียบเทียบตําแหนงที่ถูกตองของกานสูบ กับอุปกรณ
จริงของระบบเซอรโวนิวแมติกส ผลปรากฏวากานสูบการ จําลอง 
ในโปรแกรม Solid Worksสามารถเขาสูตําแหนงไดถูกตอง 
โดยเมื่อมีระบบควบคุม PID เขามาสามารถทําควบคุมการ
เคลื ่อนที่ของกานสูบไดใกลเคียงกับการทดลองอุปกรณจริง 
ของระบบเซอรโวนิวแมติกส ทําใหสามารถ 
ลดขอดอยที่เกิดขึ้นได โดยสามารถลดสภาวะ Dead Time จาก
การที่ไมมีระบบ PID เขามาควบคุม จากคาเวลาที่เกิดขึ้น 2 - 2.5 
วินาที ลดเหลือ 0.8 -1 วินาที เปรียบเทียบความแตกตางการ
จําลองที่ไมมีระบบ PID กับการ จําลอง ที่มีระบบ PID เขามา
ควบคุม สังเกตไดจากภาพที่ 4-26 
  

 
 
 

 
(ก) (ข)  
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ภาพที่ 4-26  (ก) กราฟเปรียบเทียบผลการทดลองการจําลอง 
ในโปรแกรม  Solid Works 

                ที่ไมมีระบบ PID มาควบคุม  (ข) กราฟเปรยีบเทียบ ผล
การทดลองการจําลอง 

                       โปรแกรม Solid Works ที่มี ระบบ PID 
 


