
บทที ่4 
ผลการดําเนินงาน 

 
 ในการดําเนินงานของโครงงานการจําลอง ระบบเซอรโว
นิวแมติกส (Pneumatic Servo)ในโปรแกรม Solid Works 
โดยมีโปรแกรมส่ังการทํางานคือโปรแกรม Lab VIEW ซึ่งจะ
เช่ือมตอโปรแกรมทั้งสองเพื่อทํางานรวม โดยในการทํางานนี้จะ
จําลองการเคลื่อนที่ของกานสูบในการเคลื่อนที่เขาสูตําแหนง โดย
เปรียบเทียบกับลักษณะการทํางานของอุปกรณจริง ของระบบ
เซอรโวนิวแมติกส ซึ่งจะใชระบบควบคุม PID โดยในการ
เปรียบเทียบผลการทดลองนั้นจะใชผลการทดลองตําแหนงที่ 
กานสูบเคลื่อนที่เขาสูตําแหนงอางอิงไดเปนหลัก  

4.1 ผลการทดลอง จําลอง ของระบบเซอรโวนิวแมติกส 
ในโปรแกรม   Solid Works   
เพื่อส่ังตําแหนงใหกานสูบเคลื่อนที่ของสูตําแหนงโดยที่ไมมีระบบ
ควบคุม PID 
            ในการเก็บผลการทดลองจะทําการเก็บทั ้งหมด ส่ี
ตําแหนง  ไดแก 50 มิลลิเมตร100 มิลลิเมตร 150 มิลลิเมตร 
และ 200 มิลลิเมตร โดยในการเก็บผลการทดลองนั้น จะเก็บ
เฉพาะคาตําแหนงที่กานสูบสามารถเคลื่อนที่ได ซึ่งลักษณะการ
ทํางานนั้นสามารถดูไดจากภาพที่ 4-1 โดยผูทดลองจะสั่ง
ตําแหนงที่ตองการเก็บผลจากโปรแกรม LabVIEW แลวสงคา
ไปยังโปรแกรมSolid Works เพื่อใหกานสูบที่ทําการเขียน
แบบจําลองไวในโปรแกรม Solid Works เคลื่อนที่เขาสูตําแหนง 
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ภาพที ่4-1  บล็อกไดอะแกรมการทํางาน การ จําลอง ในโปรแกรม 
Solid Works 

 
 
ภาพกราฟแสดงตําแหนงที่กานสูบเคลื่อนที่ได ตามระยะที่กําหนด 

 
 

Set Out
Module NI 

 

Sensor in Solid 
 

 
Solid 
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ภาพที ่4-2  การควบคุมตําแหนงกานสูบที่ระยะ  50 มิลลเิมตร โดย
ที่ไมผานระบบควบคุม PID 

 
 

 
 

ภาพที ่ 4-2  การควบคุมตําแหนงกานสูบที่ระยะ 50 มิลลิเมตร โดย
ที่ไมผานระบบควบคุม PID   
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ภาพที ่ 4-4  การควบคุมตําแหนงกานสูบที่ระยะ 150 มิลลิเมตร 
โดยทีไ่มผานระบบ PID 

 

 
 

ภาพที ่ 4-5  การควบคุมตําแหนงกานสูบที่ระยะ 200 มิลลิเมตร 
โดยทีไ่มผานระบบ PID 

 
 
 
 

 
 
 
ตารางที่ 4.1 ผลการทดลองการจําลอง ของระบบเซอรโวนิวแม
ติกส ในโปรแกรม Solid Works เพื่อส่ังตําแหนงใหกานสูบ
เคลื่อนที่โดยที่ไมผานระบบควบคุม 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 

คาความ
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 

 
ผลจากการทดลองส่ังตําแหนงใหกานสูบเคลื่อนทีโ่ดยที่ไม

ผานระบบควบคุม PID สังเกตจากกราฟทั่งหมดวา กานสูบสามารถ
เคลื่อนที่เขาตําแหนงไดอยางถูกตองเมนยํา โดยมีคาเปอรเซ็น
ความผิดพลาดนอยมาก แตมีขอเสียคือ เม่ือไมมีระบบ PID มา
ควบคุม ทาํใหไมสามารถควบคุมการเคลื่อนที่ของกานสูบให
เสมือนกบัการทดลองอุปกรณจริง และเนือ่งจากมีสภาวะ Dead 
Time เกดิขึ้นมาก โดยคาเวลาทีเ่กดิขึ้นอยูที่ 2-2.5 วินาที ซึ่งมี
ผลเสีย ทาํใหการเคลื่อนที่ของกานสูบเกิดทํางานลาชา ดังนั้นทาง
ผูทดลองจึงจะตองหาวิธีในการทีท่ําให การควบคุมการเคลื่อนที่
ของกานสูบนั้นเกดิการเคลือ่นทีเ่ขาสูตําแหนงใหเสมือนอุปกรณ
จริงมากที่สุด ซึง่จะทําการทดลองใหหวัขอถดัไป 
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4.2  ผลการทดลองการควบคุมตําแหนงกานสูบของอุปกรณ
จริงโดยใชระบบควบคุมแบบ PID 

 การเก็บผลการทดลองในสวนการทดลองกับอุปกรณจริง
นั้น จะเก็บผลการทดลองตําแหนงของกานสูบที่สามารถเคล่ือนที่สู
ตําแหนงตางๆ ซึ่งไดแกที่ระยะ 50 มิลลิเมตร 100 มิลลิเมตร 150 
มิลลิเมตร และ 200 มิลลิเมตรโดยอธิบายหลักการทํางานไดจาก 
ภาพที่ 4-6 เม่ือส่ังระยะตําแหนง (Set point) ระบบก็จะทําการ
ควบคุมดวย PID แลวสงคาสัญญาณ PWM (Pulse Width 
Modulation) จากการด DAQ ไปยังบอรดไดรฟเพื่อควบคุมการ
ทํางานโซลินอยดวาลว หลังจากนั้น โซลินอยดวาลวจะควบคุมให
กานสูบเคลื่อนที่เขาสูระยะตําแหนงที่ไดส่ังงานไว เม่ือกานสูบ
เคลื่อนที่จะมีเซ็นเซอรอัลตราโซนิคในการตรวจสอบตําแหนงของ
กานสูบเพื่อใชเปนสัญญาณปอนกลับของระบบ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
ภาพที ่4-6  บล็อกไดอะแกรมการทํางานการทดลองอุปกรณจรงิ 

Set Outp
PI Driv

Ultrasoni

  CylinSolenoid DA

DA
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     ภาพกราฟแสดงตําแหนงที่กานสูบเคลื่อนที่ได ตามระยะ
ที่กําหนด 

 
 

ภาพที ่4-7  การควบคุมตําแหนงกานสูบของอปุกรณจรงิที่ระยะ  
50 มิลลเิมตร  

                             โดยใชระบบควบคุม PID 
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ภาพที ่4-8  การควบคุมตําแหนงกานสูบของอปุกรณจรงิที่ระยะ  
100 มิลลเิมตร  

                             โดยใชระบบควบคุม PID 
 

 
 

ภาพที ่4-9  การควบคุมตําแหนงกานสูบของอปุกรณจรงิที่ระยะ  
150 มิลลเิมตร 

                             โดยใชระบบควบคุม PID 
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ภาพที ่4-10  การควบคุมตาํแหนงกานสูบของอุปกรณจริงทีร่ะยะ  
200 มิลลเิมตร 

                             โดยใชระบบควบคุม PID 
 
ตารางที่ 4-2 ผลการทดลองการควบคุมตําแหนงกานสูบของ
อุปกรณจริง โดยระบบควบคุม PID  

ลําดับ
การ

ทดลอ
ง 
 

ระยะท
างใน
การ

ทดลอง 
(มิลลิเม

ตร) 

ผลตอบสนองของการทดลอง 
ระยะท

าง
(มิลลิเม

ตร) 
set 

point 

ระยะทาง
(มิลลิเมตร) 

Output 
ที่วดัได 

คาความ
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 

 
      จากการทดลองควบคุมตําแหนงกานสูบ โดยใชอุปกรณ

จริง ใชระบบควบคุม PID โดยกําหนดคาคงที่ Kp จะมีคาเทากับ 
1.5, Ki จะมีคาเทากับ 0 และKd จะมีคาเทากับ 0.0015  สังเกตจาก
กราฟเห็นไดวา กานสูบสามารถเคลื่อนที่ เขาสูตําแหนงที่ได
กําหนดไวถูกตองแตจะมีคาความผิดพลาดเกิดขึ้นบางเล็กนอยซึ่งดู
ผลการทดลองไดจาก ตารางที่ 4-2 แตมีขอเสียคือยังมีสภาวะ Dead 
Time โดยคาเวลาที่เกิดขึ้นอยูที่ 0.23 วินาที 
               4.2.1  เปรียบเทียบผลการทดลอง จําลอง ของระบบ
เซอรโวนิวแมติกส ในโปรแกรม Solid Works 2012 เพื่อส่ัง
ตําแหนงใหกานสูบเคลื่อนที่ของสูตําแหนงโดยที่ไมมีระบบควบคุม 
PID  ก ับผลการทดลองการควบคุมตําแหนงก านสูบของ
อุปกรณจริงโดยใชระบบควบคุมแบบ PIDที่ระยะตําแหนง 100 
มิลลิเมตร  
  การเปรียบเทียบระหวางการทดลองทั้ งสองน้ี
เพื่อที่จะสังเกตพฤติกรรมการเคลื่อนที่ของกานสูบ พรอมหา
ขอบกพรองและแนวทางแกไขใหการ จําลอง ในโปรแกรม Solid 
Works  
ทําการเคล่ือนใหเสมือนผลการทดลองจากอุปกรณจริง จากการ
สังเกตผลที่ได จะเห็นไดวาการทดลองสั่งตําแหนงใหกานสูบ
เคลื่อนที่โดยที่ไมผานระบบควบคุม PID จะมีขอดอยคือ  เมื่อไมมี
ระบบ PID มาควบคุม จะทําใหไมสามารถควบคุมการเคลื่อนที่ของ
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กานสูบใหเสมือนกับการทดลองอุปกรณจริง เกิดสภาวะ Dead 
Time มาก โดยคาเวลาที่เกิดขึ้นอยูที่ 2-2.5 วินาที และลักษณะ
การเคลื่อนที่กาจําลอง ตางจากลักษณะการเคลื่อนของอุปกรณ
จริงอยูมาก ซึ่งสังเกตไดจากภาพที่ 4-11  
 

 
 

ภาพที ่4-11  เปรียบเทียบกราฟการเคลื่อนที่ของกานสูบการ
จําลอง ในโปรแกรม 

                  Solid Works โดยไมมีระบบควยคุม PID กับการ
ทดลองอปุกรณจรงิ  

                              ที่ระยะตําแหนง 100 มิลลเิมตร 
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 ตารางที่ 4-3 ผลการทดลองเปรียบเทียบตําแหนงการทดลองการ
จําลองของระบบเซอรโวนิวแมติกส      ในโปรแกรม Solid Works 
ที่ไมมีระบบควบคุมแบบ PID กับการทดลองการควบคุมตําแหนง
กานสูบ   ของอุปกรณจริงโดยใชระบบควบคุมแบบ PID ที่ระยะ
ตําแหนง 100 มิลลิเมตร       

ลําดับการ
ทดลอง 

 

ผลตอบสนองของระบบ 

ระยะทาง
(มิลลิเมตร) 
set point 

ระยะทาง
(มิลลิเมตร) 

Output 
ที่วดัได 

คาความ
ผิดพลาด 

(%)(Error) 

อุปกรณจริง 100 100.56 0.56 

Solid Works 100 100.0003 0.0003 

 
 จากขอดอยที่เกิดขึ้นกับการ จําลอง ในโปรแกรม 

Solid Works  ทางผูจัดทําปริญญานิพนจจึงมีแนวคิดที่จะนํา การ
จําลองทางคณิตศาสตร (Mathematics Model) ของระบบเซอรโว
นิวแมติกส มาใชเปนคําส่ังการทํางาน  การจําลอง ในโปรแกรม 
Solid Works โดยมีระบบ PID 
มาควบคุมการทํางาน เพื่อลดขอดอยที่เกิดขึ้น  

4.3  ผลการทดลองการใช  การจําลองทางคณิตศาสตร
เพื่อที่จะนําไปใชส่ังการทํางานของการจําลอง โปรแกรม Solid 
Works 

   การทดลองในสวนนี้  ไดทําการหาระบบจําลองทาง
คณิตศาสตร จากผลการตอบสนองของอุปกรณจริง โดยที่ระบบ
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จําลองทางคณิตศาสตรที่ได คือ ( ) 160.15Gs =s+
5

1.613 
โดยมีการควบคุม

ดวยระบบ PID ซึ่งหลักการทํางานดูไดจาก ภาพที่ 4-12 

 
 

                        ภาพที ่4-12  บล็อกไดอะแกรมการทํางานการ
จําลองทางคณิตศาสตร 

 
 

ภาพที ่4-13  ผลการจําลองทางคณติศาสตร ทีร่ะยะตําแหนง 50 
มิลลิเมตร 
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ภาพที ่4-14  ผลการจําลองทางคณติศาสตร ทีร่ะยะตําแหนง 100 
มิลลิเมตร 

 
 

ภาพที ่4-15  ผลการจําลองทางคณติศาสตร ทีร่ะยะตําแหนง 150 
มิลลิเมตร 
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ภาพที ่4-16  ผลการจําลองทางคณติศาสตร ทีร่ะยะตําแหนง 200 
มิลลิเมตร 

 
 
 
 
 
 

  ตารางที่ 4-4 ผลการทดลองการใช การจําลองทางคณิตศาสตร 
เพื่อที่จะนําไปใชส่ังการทํางานของ              
  การจําลอง โปรแกรม Solid Works โดยมีระบบควบคุม PID 

ลําดับ
การ

ทดลอ
ง 
 

ระยะท
างใน
การ

ทดลอง 
(มิลลิเม

ผลตอบสนองของการทดลอง 

ระยะท
าง

(มิลลิเม

ระยะทาง
(มิลลิเมตร) 

Output 

คาความ
ผิดพลาด 
%(Error) 
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 ผลการทดลองจากการจําลองทางคณิตศาสตรเพื่อที่จะ
ใหผลที่ไดมีคาใกลเคียงกับผลอุปกรณจริง โดยที่การจําลองทาง
คณิตศาสตรนั้นใชคาเกน (Kp) =0.03, คาเกน (Ki) = 0.05 และ
คาเกน (Kd) = 0 จากผลการทดลองการตอบสนองของการ
จําลองทางคณิตศาสตรสามรถเขาสูตําแหนงอางอิงไดถูกตอง 
ลักษณะการตอบสนองจะเปนแบบระบบลําดับหนึ่ง (First Order)
ซึ่งจะทําใหงายตอการควบคุมดวย ตัวควบคุม PID แตมีขอเสีย
คือยังมีสภาวะ Dead Time โดยคาเวลาที่เกิดขึ้นอยูที่ 0.2 วินาที 
ใกลเคียงกับผลการทดลองจากอุปกรณจริง ดังนั ้นในขั้นตอน
ถัดไปผูจัดทําจะนําผลที่ไดไปเปรียบเทียบผลการตอบสนอง
ชวงเวลาระหวางผลการจําลองทางคณิตศาสตรกับผลการทดลอง
อุปกรณจริง เพื่อที่จะไดนําไปใชเปนคําส่ังการทํางานสําหรับการ
จําลอง ในโปรแกรม Solid Works   
                4.3.1  การเปรียบเทียบผลการตอบสนองชวงเวลา
ระหวางผลการจําลองทางคณิตศาสตรของระบบเซอรโวนิวแม
ติกสกับผลการทดลองอุปกรณจริงของระบบเซอรโวนิวแมติกส  
   ในการเปรียบเทียบระหวางผลการทดลองทั ้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 
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คณิตศาสตรนั้นสามารถที่จะนําไปใชเปนคําส่ังในการส่ังการ
ทํางานของการจําลอง ในโปรแกรม Solid Works และให
พฤติกรรมการเคล่ือนที่มีลักษณะคลายกับการทดลองดวยอุปกรณ
จริง   โดยที่ชวงเวลาข้ึน (Rise Time : Tr) นิยามใหเปนเวลาของ
รูปคลื่นของการตอบสนองเชิงเวลาที่เปล่ียนแปลงจากคา 0.1 
จนถึง 0.9 ของคาสุดทาย เวลาเขาที่ (Setting Time : Ts) นิยาม
ใหเปนเวลาที่การตอบสนองมีคาอยูประมาณ ±2 เปอรเซ็น 
ชวงเวลาตาย (Dead Time : Td) นิยามใหเปนคาคงที่ที่เกิดขึ้น
ช่ัวขณะในระหวางที่ทําการวัดปริมาณตัวแปรใดๆ เม่ือปริมาณที่
ตองการวัดเปล่ียนแปลงไปแลวแตไมมีการตอบสนองของเครื่องมือ
วัด 

 
 

ภาพที ่4-17  กราฟเปรียบเทียบผลการตอบสนองชวงเวลาระหวาง
การจําลองทางคณติศาสตร 

                      กับการทดลองอุปกรณจริง ทีร่ะยะตําแหนง 50 
มิลลิเมตร 
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ภาพที ่4-18  กราฟเปรียบเทียบผลการตอบสนองชวงเวลาระหวาง

การจําลองทางคณติศาสตร 
                      กับการทดลองอุปกรณจริง ทีร่ะยะตําแหนง 100 
มิลลิเมตร 

 
 

ภาพที ่4-19  กราฟเปรียบเทียบผลการตอบสนองชวงเวลาระหวาง
การจําลองทางคณติศาสตร 
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                     กับการทดลองอุปกรณจริง ทีร่ะยะตําแหนง 150 
มิลลิเมตร 
 
 
 

 
 

ภาพที ่4-20  กราฟเปรียบเทียบผลการตอบสนองชวงเวลาระหวาง
การจําลองทางคณติศาสตร 

                       กับการทดลองอุปกรณจริง ที่ระยะตําแหนง 200 
มิลลิเมตร 
 
 
 
  ตารางที่ 4-5 ผลการทดลองการใช การจําลองทางคณิตศาสตร 
เพื่อที่จะนําไปใชส่ังการทํางาน 
  ของการจําลอง โปรแกรม Solid Works โดยมีระบบควบคุม PID 

ผลการตอบสนอง ชวงเวลาการตอบสนอง 
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 ผลการทดลองระหวางการจําลองทางคณิตศาสตร
ของระบบเซอรโวนิวแมติกสและการทดลองอุปกรณจริงของ
ระบบเซอรโวนิวแมติกส เพื่อนําผลที่ไดจากการจําลองทาง
คณิตศาสตรไปสั่งการจําลองในโปรแกรม Solid Works เมื่อ
เปรียบเทียบกัน โดยที่การจําลองทางคณิตศาสตรจะใชคาเกน
ในการควบคุม คาของKp เทากับ 0.03, คาของKi เทากับ 

Set point 
feedb
ack 

%Err
or 

%O
S 

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

ผลการตอบสนองชวงเวลาจากอุปกรณจริง โดยใชระบบ
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 

ผลการตอบสนองชวงเวลาการจําลองทางคณติศาสตร 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 และคาของKi เทากับ 0 สวนการทดลองอุปกรณจริงใช
คาในการควบคุมของ Kp 0.03, Ki เทากับ 0.05 และKd เทากับ 
0 โดยเปอรเซ็นความผิดพลาดในการเขาสูตําแหนงการทดลอง
จากอุปกรณจริงจะมีคาความผิดพลาดมากกวาการจําลองทาง
คณิตศาสตร สวนความเร็วในการเขาสูตําแหนง การจําลองทาง
คณิตศาสตรจะเขาสูตําแหนงอางอิงไดดีกวาการทดลองจาก
อุปกรณจริง และพฤติกรรมการตอบสนองที่ใกลเคียงที่สุด คือที่
ระยะตําแหนง 50 มิลลิเมตร ซึ่งสามารถดูไดจากภาพที่  4-17 
สวนการตอบสนองที่แตกตางคือที่ระยะ 200 มิลลิเมตร 
เนื ่องจากอุปกรณจริงนั ้นทางผู จ ัดทําไดทําการปองกันการ
กระแทกระหวางลูกสูบกับฝากระบอกสูบ จึงทําใหผลการทดลองที่
ไดแตกตางออกไป ดังนั้นนําระบบจําลองทางคณิตศาสตรของ
ระบบเซอรโวนิวแมติกสนี้ ไปใชเปนคําส่ังทํางานการจําลอง ระบบ
เซอรโวนิวแมติกส ในโปรแกรม Solid Works เพื่อลดขอดอยที่
เกิดขึ้น 

4.4 ผลการทดลองโดยการนําระบบจําลองทางคณิตสาสตร
มาใชเปนคําสั่งควบคุมตําแหนงของกานสูบที่การจําลอง ใน
โปรแกรม Solid Works และเปรียบเทียบตําแหนงที่ถูกตองของ
กานสูบกับอุปกรณจริงของระบบเซอรโวนิวแมติกส  
               เ ม่ือผลการจําลองทางคณิตศาสตรที่ได  สามารถ
นํามาใชเปนคําส่ังในการจําลอง ในโปรแกรม Solid Works เพื่อ
ลดขอดอยที่เกิดข้ึน ดังนั้นหลักการทํางานในขั้นนี้อธิบายไดจาก 
ภาพที่ 4-21 โดยในชวงแรกจะเปนหลักการทํางานของอุปกรณ
จริงซึ่งไดอธิบายไปในขางตนแลว โดยจะเปรียบเทียบลักษณะผล
การตอบสนองการเคลื่อนที่ไปพรอมกัน สวนบล็อกไดอะแกรม
ชวงลางจะเปนหลักการทํางานการ จําลอง ในโปรแกรม Solid 
Works โดยส่ังตําแหนงอางอิง (Set point)ตามระยะตําแหนงที่ทํา

Outp

PI D i C liS l id D
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การทดลอง หลังจากนั้นจะผานการประมวลผลโดยผานระบบ
ควบคุม PID ซึ่งคาที่ระบบ PID จะควบคุมก็คือ การจําลองทาง
คณิตศาสตร หลังจากนั้นจะสงผลควบคุมที่ไดไป Module NI Soft 
Motion เพื่อส่ังใหการ จําลอง ในโปรแกรม Solid Works เกิดการ
เคลื่อนที่ หลังจากนั้นจะตรวจสอบตําแหนงที่ได โดยใชเซ็นเซอร
ที่มีอยูในโปรแกรม Solid Works เพื่อใชเปนคาปอนกลับ  โดยที่
โปรแกรมที่ส่ังการทาํงานการเคล่ือนที่จะเปนโปรแกรม LabVIEW 
หลังจากนั้นจะเก็บผลและเปรียบเทียบตําแหนงที่กับอุปกรณจริง 

 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
          ภาพที่ 4-21  บล็อกไดอะแกรมการทํางานของระบบ
จําลองทางคณิตสาสตรมาใชเปน 
                            คําส่ังควบคุมตําแหนงของกานสูบทีก่ารจําลอง
ในโปรแกรม Solid Works 



100 
 

             ตําแหนงระยะที่ทําการทดลองคือ 50 มิลลิเมตร 100 
มิลลิเมตร 150 มิลลิเมตร 200 มิลลิเมตรซึ่งมีผลการทดลองดังนี้ 
 

 
 

  ภาพที ่4-22   กราฟผลการทดลองโดยการใชระบบการจําลอง
ทางคณิตศาสตร มาใชเปนคําส่ัง                   ควบคุมตําแหนง
ของกานสูบที่จําลองในโปรแกรม Solid Works  และ
เปรียบเทียบ 
                   ตําแหนงกับอุปกรณจรงิของระบบเซอรโวนิวแมตกิส 
ที่ระยะตําแหนง 50  มิลลิเมตร 
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ภาพที ่4-23   กราฟผลการทดลองโดยการใชระบบการจําลอง
ทางคณิตศาสตร    มาใชเปนคําส่ัง 
                 ควบคุมตําแหนงของกานสูบที่จําลองในโปรแกรม 
Solid Works   และเปรียบเทียบ 
                 ตําแหนงกับอุปกรณจรงิของระบบเซอรโวนิวแมตกิส 
ที่ระยะตําแหนง 100  มิลลิเมตร 
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ภาพที ่4-24    กราฟผลการทดลองโดยการใชระบบการจําลอง
ทางคณิตศาสตร   มาใชเปนคําส่ัง 
                  ควบคุมตําแหนงของกานสูบที่จําลองในโปรแกรม 
Solid Works   และเปรียบเทียบ 
                  ตําแหนงกับอุปกรณจรงิของระบบเซอรโวนิวแมตกิส 
ที่ระยะตําแหนง 150  มิลลิเมตร 
 

 
 

ภาพที ่4-25  กราฟผลการทดลองโดยการใชระบบการจําลอง
ทางคณิตศาสตร    มาใชเปนคําส่ัง 
                ควบคุมตําแหนงของกานสูบที่จําลองในโปรแกรม 
Solid Works   และเปรียบเทียบ 
                ตําแหนงกับอุปกรณจรงิของระบบเซอรโวนิวแมตกิส ที่
ระยะตําแหนง 200   มิลลิเมตร 
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ตารางที่ 4-6  ผลการทดลองโดยการใชระบบการจําลองทาง
คณิตศาสตรมาใชเปนคําส่ัง ควบคุมตําแหนงของกานสูบที ่การ
จําลอง ในโปรแกรม Solid Works และเปรียบเทียบตําแหนง 
  กับอุปกรณจริงของระบบเซอรโวนิวแมติกส 

 

ลําดับ
การ

ทดลอ
ง 
 

ระยะท
างใน
การ

ทดลอง 
(มิลลิเม

ตร.) 

ผลตอบสนองของการทดลอง 
ระยะท

าง
(มิลลิเม

ตร) 
set 

point 

ระยะทาง
(มิลลิเมตร) 

Output 
 

คาความ
ผิดพลาด 
%(Error) 

 

อุปกรณจริงของระบบเซอรโวนิวแมตกิส 

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 ของระบบเซอรโวนวิ
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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 ผลการโดยการนําระบบจําลองทางคณิตสาสตรมาใชเปน
คําส่ังควบคุมตําแหนงของกานสูบ การจําลอง ในโปรแกรม Solid 
Works และเปรียบเทียบตําแหนงที่ถูกตองของกานสูบ กับอุปกรณ
จริงของระบบเซอรโวนิวแมติกส ผลปรากฏวากานสูบการ จําลอง 
ในโปรแกรม Solid Worksสามารถเขาสูตําแหนงไดถูกตอง 
โดยเมื่อมีระบบควบคุม PID เขามาสามารถทําควบคุมการ
เคลื ่อนที่ของกานสูบไดใกลเคียงกับการทดลองอุปกรณจริง 
ของระบบเซอรโวนิวแมติกส ทําใหสามารถ 
ลดขอดอยที่เกิดขึ้นได โดยสามารถลดสภาวะ Dead Time จาก
การที่ไมมีระบบ PID เขามาควบคุม จากคาเวลาที่เกิดขึ้น 2 - 2.5 
วินาที ลดเหลือ 0.8 -1 วินาที เปรียบเทียบความแตกตางการ
จําลองที่ไมมีระบบ PID กับการ จําลอง ที่มีระบบ PID เขามา
ควบคุม สังเกตไดจากภาพที่ 4-26 
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ภาพที่ 4-26  (ก) กราฟเปรียบเทียบผลการทดลองการจําลอง 
ในโปรแกรม  Solid Works 

                ที่ไมมีระบบ PID มาควบคุม  (ข) กราฟเปรยีบเทียบ ผล
การทดลองการจําลอง 

                       โปรแกรม Solid Works ที่มี ระบบ PID 
 


