
 
 

 
 

บทที ่5 
สรุปปญหาและขอเสนอแนะ 

 
5.1 สรปุผลของโครงงาน 
 โครงงานการจําลองการควบคุม  3 มิติ ดวยโปรแกรม 

LabVIEW และ Solid Worksของระบบเซอรโวนิวแมติกส เพื่อ
แสดงใหเห็นหลักการทํางานของระบบเซอรโวนิวแมติกสและ
นํามาเปรียบเทียบเพื่อใหเกิดความสอดคลองกับการทํางานของ

อุปกรณจริง ซึ่งใชระบบควบคุมแบบ PID (Proportional-

Integral-Derivative : PID) ในการควบคุมตําแหนงการ
เคล่ือนที่ของกานสูบ 

 โดยในการจําลองระบบเซอรโวนิวแมติกสใชโปรแกรม Solid 

Works 2012  สําหรับการเขียนแบบ 3มิติของอุปกรณตางๆ ที่อยู
ในระบบเซอรโวนิวแมติกสขึ้นมาโดยอางอิงมาจากอุปกรณจริง 

แลวใชโปรแกรม LabVIEW 2011 ในการเขียนรหัสโปรแกรม

เพื่อควบคุมการทํางาน ซึ่งในที่นี้จะใช Module NI Soft Motion 
เพื่อทําการเช่ือมตอใหโปรแกรมทั้งสองทํางานรวมกันตามวัตถุ
ของโครงงานที่กําหนดไวในตอนตนคือ สรางชุดจําลองเสมือน

จริงของระบบเซอรโวนิวแมติกส ดวยการใชโปรแกรม Solid 

Works 2012  ดังภาพที่ 5-1  
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ภาพที ่5-1  การสรางชุดจําลองเสมือนจริงของระบบเซอรโวนิวแม
ติกส 

 
  
 ผลจากการทดลองในการควบคุมชุดจําลองแบบ 3 มิติ ของ
ระบบเซอรโวนิวแมติกสซึ่งควบคุมดวยตัวควบคุมแบบ PID 
ปรากฏวาสามารถควบคุมการจําลองแบบ 3 มิติ ใหกานสูบ
เคลื่อนที่เขาสูตําแหนงอางอิงได และยังสามารถลดปญหาชวงที่
เกิดสภาวะ dead time ลงได    และเม่ือทําการเช่ือมตอกับชุด
ควบคุมการจําลองแบบ 3 มิติ เขากับระบบเซอรโวนิวแมติกส
อุปกรณจริง  ปรากฏวาสามารถควบคุมตําแหนงไดตามคําส่ัง
อางอิงไดทั้งทั้งสองระบบ    แตผลตอบสนองที่ไดจะใชเวลาที่
แตกตางกันกลาวคือ   หากใชเครื่องประมวลผลการทดลองที่มี
คุณภาพต่ําจะทําใหชุดจําลองแบบ 3มิติ ในการเขาสูตําแหนง
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อางอิงมีความลาชา ทั้งนี้เนื่องจากระบบเปนภาพกราฟกจึงตองใช
เวลาในการประมวลผลที่มากกวาระบบเซอรโวนิวแมติกสอุปกรณ 
จริงสงผลใหการตอบสนองชากวา  
 
5.2 ปญหาและแนวทางแกไข  
 5.2.1 เวลาที่ใชในการประมวลผล ปญหาเม่ือทําการทดลอง

โดยใชแล็ปท็อปคอมพิวเตอร (Laptop Computer)     ในการ
จําลอง จะสงผลใหการประมวลผลมีประสิทธิภาพต่ําลง   ทําใหผล

การตอบสนองของการทดลอง มีสภาวะ Dead Time คอนขางมาก 
แนวทางแกไขปญหาโดยเลือกใชคอมพิวเตอรสวนบุคคล 

(Personal Computer) ที่มีประสิทธิภาพคอนขางสูง และทําการ

ตอหนาจอคอมพิวเตอร (Desktop) เพิ่มขึ้น ไวสําหรับแยกในสวน

บานหนาตางของแตละโปรแกรมในขณะทําการ Run โปรแกรม 
เพื่อใหคอมพิวเตอรไดประมวลผลทํางานอยางเต็มประสิทธิภาพ 
เปรียบผลการประมวลที่ตางกันระหวางคอมพิวเตอรที่ใชในการ
ทดลองทั้งสองแบบ โดยแบบที่หนึ่ง คือ ผลการทํางานการ จําลอง 

โดยใชคอมพิวเตอรสวนบุคคล ซึ่งมีประสิทธิภาพดังนี้ ยี่หอ Asus 

Intel Core i5-2300 CPU 2.80GHz 8.0 GB NVIDIA GeForce 

GTS 450  ดูผลการทดลองจากภาพที่ 5-2 และแบบที่สองใช

แล็ปท็อปคอมพิวเตอร ซึ่งมีประสิทธิภาพดังนี้ ยี่หอ Lenovo รุน 

Y550 Intel Core 2Duo CPU P8800 2.66GHz 4.00GB RAM 

NVDIA GeForce GT 240M ดูผลการทดลองจากภาพที่ 5-3 จะ

เห็นไดวาการการใชคอมพิวเตอร แล็ปท็อป จะเกิดสภาวะ Dead 
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Time มีคาเวลาเกิด 4.3 วินาที โดยที่การใชคอมพิวเตอรสวน

บุคคล จะเกิดสภาวะ Dead Time มีคาเวลาเกิดเพียงแค 2 วินาที ที่

ระยะตําแหนงการทดลอง 100 มิลลิเมตร 
 

 

 

 

 
 

ภาพที ่5-2  ผลการ จําลอง จากคอมพิวเตอรสวนบุคคล 
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ภาพที ่5-3  ผลการ จําลอง จากคอมพิวเตอรแล็ปท็อป 

 

 5.2.2 การปรับตั้งคา ปญหาขอมูลหรือตัวอยางที่เกี่ยวกับการ
ปรับตั้งคาในการจําลอง นั้นมีนอย ตองลองผิดลองถูกหลายๆครั้ง 
แนวทางแกไขคนหาเอกสารงานวิจัยทีเ่กีย่วของและศึกษาตัวอยาง
จากอินเทอรเน็ตเพื่อใชปรับปรุงแกไขโครงงานนี้และทําการ
ทดลองซ้ํา ๆ เพื่อใหไดผลการทดลองที่ดีที่สุด 

 

5.3 ขอเสนอแนะ  

 5.3.1 ในการทดลองโครงงานนี้ใชเพียงระบบควบคุมแบบ 
PID  เพื่อใหเกิดความตางและไดรับความรูเพิ่มขึ้น ใหเปลี่ยนเปน
ระบบควบคุมแบบฟซซีลอจิก (Fuzzy Logic) หรือแบบไฮบริดจ
ฟซซ ีและPID  (Hybrid Fuzzy and PID) 
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 5.3.2 พัฒนาการเขียนแบบ 3 มิติ จากระบบเซอรโวนิวแม
ติกส ใหเปนรูปแบบอื่นเชนหุนยนตแบบคารทีเซียน (Cartesian 
Coordinates) ลักษณะการทํางานของลูกสูบในเครือ่งรถยนต เปน
ตน 
  
  

  
  


