
                     
 

               
 

บทที ่3 
ขั้นตอนและวธิีการดาํเนนิงาน 

ในการดําเนินงานนั้นจําเปนที่จะตองวางแผนการดําเนินงาน 
เพื่อที่จะเปนแนวทางในการงาน และยังเปนการตรวจสอบวา
ทํางานชาหรือเร็วเกินไปเพื่อที่จะจัดการกับเวลาใหลงตัวเหมาะสม
กับการดําเนินงาน โดยที่ทําใหงานที่ออกมานั้นสมบูรณที่สุด ใน
การดําเนินงานของโครงงานนี้มีแผนภูมิภาพดังตอไปนี้ 
 3.1 ศึกษาขอมูลทีเ่กี่ยวของกับปริญญานิพนธ 
 3.2 จําลอง Mechanical model ของระบบ Servo 
Pneumatic แบบ PID Controller     3.3 เขียนโปรแกรม 
LabVIEW 2011 ควบคุมของอุปกรณจริงและควบคุมการทํางาน
โปรแกรม Solid Works โดยใช PID Controller 
 3.4  เขียนแบบระบบนิวแมติกส เชน วาลว กระบอกสูบ โครง
ฐาน ถังจายลม ทอลม 
 3.5  การเช่ือมตอการทํางานระหวางโปรแกรม LabVIEW 2011 
และโปรแกรม Solid Works 2012 
      3.6  แผนการดําเนินของโครงการ             
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เริ่มตนการทํา
 

ศึกษาและคนควาหา
  

   เขียนแบบระบบ Servo 
P ti  

ตรวจสอบ
 

แกไข 

ไม
ผาน 

ผาน 

ออกแบบการควบคุม
  

ออกแบบการควบคุมดวย 
โปรแกรม LabVIEW 
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ภาพที ่3-1 ขั้นตอนการดําเนินงาน 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 

1 

1 

ตรวจสอบ 
LabVIEW 

แกไข 

ไม
ผาน 

ผาน 

สรางแบบจําลองการ
ทํางานโดยใช PID ควบคม

ทดลองการทํางานโดยใช 
PID  
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ภาพที ่3-2  ขั้นตอนการดําเนินงาน (ตอ) 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

ตรวจสอบ
ผลการ

 

แกไข 

ไม
ผาน 

2 

2 

ผาน 

สรุปผลการ
ดําเนินงานวิจัย 

จัดทําเลมปริญญานิพนธ 
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ภาพที ่3-3  ขั้นตอนการดําเนินงาน (ตอ) 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
3.1 ศกึษาขอมลู 

จบ 
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 3.1.1 ระบบนิวแมติกส  
 3.1.2 ทฤษฎีการความคุมดวย PID (PID Controller) 
 3.1.3 การออกแบบ Solid Works   
 3.1.4 การเขียนโปรแกรมความคุมดวย PID ในโปรแกรม 
LabVIEW 2011 
 
3.2 จําลอง Mechanical Model ของระบบ Servo 
Pneumatic แบบ PID Controller 
 การหาคาฟงกช่ันถายโอนในทางปฏิบัติมักจะทําไดยาก เพราะ
บางครั้งไมทราบโครงสรางภายในของระบบ กระทําไดเพียงปอน
สัญญาณอินพุตและวัดรูปคลื่นทางดานเอาตพุต หากปอนสัญญาณ
อินพุตที ่เปนขั้นและวัดคาพารามิเตอรของการตอบสนองเชิง
เวลาทางดานเอาตพุต ก็จะสามารถหาคาฟงกช่ันถายโอนที่อยู
ภายในของระบบได โดยในระบบของเซอรโวนิวแมติกส ได
กระทําการควบคุมแบบลูปปด (Close loop) เพื่อตองการดูผลการ
ตอบสนองของระบบ แลวเก็บผลทดลองไวใชสําหรับในการหาคา
ฟงกช่ันถายโอน 
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ภาพที ่3-4  ผลการตอบสนองทีไ่ดของระบบเซอรโวนวิแมติกส ที่
ทําการ Close loop 

 
 หลังจากนั้น นํากราฟผลการตอบสนองที่ได วัดคาเวลาที่
เริ่มตนจากศูนย จนถึงคา 63 %  
จากคาสุดทาย (คาคงตัวทางเวลา) ซึ่งคาสุดทาย (final value) 
จากกราฟมีคา 99.29 ดังนั้นที่ 63เปอรเซ็นตของ 99.29   
 
มีคาเปน                63% ของ  final value = 0.63 × 99.29   
                     63% ของ  final value = 62.55 ~ 63  

 
 

ภาพที ่3-5  ผลการตอบสนองทีไ่ดจากการทดลอง เพือ่นํามาหาคา
ฟงกช่ันถายโอน 
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ที่  63  ลากเสนตัดเสนกราฟที่จุดวิกฤติ ลากเสนแนวตั้งลงมาตัด
แกนเวลา ซึ่งแสดงดังภาพที่ 3-6 จะไดคาคงตัวทางเวลา (Time 
Constant) ที่ 0.85 วินาที แตสังเกตไดวาผลการตอบสนอง 
จะเกิดชวงเวลาวิกฤติ  Tdaed time อยูที่ 0.23 วินาที ดังนั้นตองนําคา
คงตัวทางเวลามาหักลางกับชวงเวลาวิกฤติ เพื่อที่จะไดคาคงตัว
ทางเวลาที่แทจริง  
      ∴ คาเวลาคงตวัทางเวลา  = 0.85 - 0.23 วินาที  
   = 0.62 วนิาท ี              
 จากสมการอันดับหนึ่ง ( ) KGs =s+a                                              

(3.1) โดยที่                               K = Gain  
  K = final value × a 
และ                                 a = pole   
                                      a = 1

Time Constant   

ดังนั้น                               a = 1
0.62                = 1.613  

  K = 99.29 × 1613     = 160.155     
       ( ) 160.15Gs =s+

5
1.613 

 3.2.1  ทดสอบใชฟงกช่ันถายโอน ( ) 160.15Gs =s+
5

1.613  ในโปรแกรม

แลปวิว (LabVIEW ) 
       การเขียน (การจําลอง) ฟงกช่ันถายโอน ในโปรแกรม 
LabVIEW2011 จําเปนจะตองติดตั้งเครื ่องมือเสริมของ
โปรแกรม คือ (CD การจําลอง)  เนื่องจากตองใชชุดคําสั่ง
จาก(Control Design & การจําลอง)  
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หนา Front Panel ของโปรแกรม LabVIEW  เพื่อใชในการดู
ผลตอบสนอง  ดังภาพที่ 3-6 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพที ่3-6 หนาตางโปรแกรมการทดสอบฟงกช่ันถายโอน 
 
สวนประกอบตางๆ ของหนาตางโปรแกรมการทดสอบใชฟงกช่ัน
ถายโอน ประกอบไปดวย 
 หมายเลข 1 คือ สวนของเลือกตําแหนง Set point การทดสอบ
ใชฟงกช่ันถายโอน 
 หมายเลข 2 คือ สวนของการปรับคาพารามิเตอร คาของ Kp , 
Ki , Kd 

 หมายเลข 3 คือ สวนแสดงผลการตอบสนองของฟงกช่ันถาย
โอน 

 

 

 

 1 

2 

3 

4 
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 หมายเลข 4 คือ สวนแสดงผลคาความผิดพลาดของฟงกช่ัน
ถายโอน 
และในสวนการเขยีนคําส่ังโปรแกรมควบคุมจะแบงเปน 3 สวน
หลักๆ คือ  
 สวนที่ 1 คือสวนสงคาพารามิเตอรตางๆเขามา ซึ่งไดแก Set 
point คาของ  Kp , Ki , Kd 

 สวนที่ 2 คือสวนประมวลผล  PID คอนโทรลและสวนของ
ฟงกช่ันการถายโอน 
 สวนที่ 3 คือสวนของการสงคาออกไปยังสวนแสดงผลการ
ตอบสนอง แสดงดงัภาพที่ 3-7 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

ภาพที ่3-7 การเขยีนโปรแกรมควบคุมการทดลองฟงกช่ันถายโอน 
 

  
 

 

1 

2 

3 
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ภาพที ่3-8 การใสคาพารามิเตอรฟงกช่ันถายโอนในโปรแกรม 
LabVIEW  

 
  3.2.2 การทดสอบใชฟงกช่ันถายโอน  ( ) 160.15Gs =s+

5
1.613  ใน

โปรแกรม LabVIEW 
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ภาพที ่3-9 หนาจอระบบควบคุมแบบ PID แสดงกราฟการ
ตอบสนองของระบบ 

 
ในการทดลองนี้ เชนควบคุมตําแหนงที่ 100 มิลลิเมตร ผูทดลอง
สามารถปรับคาเกนตางๆ ในสวนของ PIDได ตามที่ออกแบบการ
ปรับคาไว เพื่อหาผลการตอบสนองที่ดี ที่สุดของการทดลองคา Kp 
เทากับ 0.03  และคาของ Ki เทากับ 0.05  
             
    3.2.2.1 การทดลองที่ใชคาของ Kpเทากับ 0.01 จะไดผล
การทดลองดังนี้ ภาพที่ 3-10 ผลการใสคาของ Kp เทากับ 0.01 
ซึ่งเปนคาที่ต่ํากวาการใชงานของการควบคุม PID จะเห็นไดวา
การเคลื ่อนที ่การตอบสนองก็จะไม สามารถเคลื ่อนที ่ได ถ ึง
ตําแหนงที่ตั้งไว 
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                 ภาพที่ 3-10  ผลการทดลองที่ใชคา Kp เทากับ 0.01 
ผลตอบสนองการเคลื่อนที่จะไม 
                                  เขาสูตําแหนงที่กําหนดไว 
 
                3.2.2.2  การทดลองที่ใชคาของ Kp เทากับ 0.05 จะ
ไดผลการทดลองดังนี้  ภาพที่ 3-11 ผลการใสคาของ Kp เทากับ 
0.05 ซึ่งเปนการควบคุม PID จะเห็นไดวาการเคลื่อนที่การ
ตอบสนองก็จะไมสามารถเคลื่อนที่ไดถึงตําแหนงที่ตั้งไว 
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     ภาพที ่3-11  ผลการทดลองทีใ่ชคา Kp เทากับ 0.05 
ผลตอบสนองการเคลื่อนที่จะไมเขาสู 

                            ตําแหนงที่กําหนดไว 
      3.2.2.3  การทดลองที่ใชคาของ Kp เทากับ 1 จะไดผล
การทดลองดังนี้  ภาพที่ 3-11  
ผลการใสคาของ Kp เทากับ 1 ซึ่งเปนการควบคุม PID จะเห็นได
วาการเคลื่อนที่การตอบสนองก็จะไมสามารถเคลื่อนที่ไดถึง
ตําแหนงที่ตั้งไว 
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                    ภาพที ่3-12  ผลการทดลองทีใ่ชคา Kp เทากับ 1 
ผลตอบสนองการเคลื่อนที่จะไมเขาสูตําแหนงที่กําหนดไว  
 
 
 

3.3 เขยีนโปรแกรม LabVIEW 2011 ควบคุมของอปุกรณจรงิ
โดยใช  PID Controller 
 3.3.1 เขยีนโปรแกรมส่ังงานดวย LabVIEW 2011 

        การควบคุมดวย PID ใน LabVIEW 2011 จะมีฟงกช่ัน
ในการเขียน คือ PID.VI โดยตอง 
ลงเครื่องมือเสริมของ LabVIEW 2011 คือ PID Toolkit 
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ภาพที ่3-13  หนาตางโปรแกรม LabVIEW 
2011 หลงัจากติดตั้งเครื่องมือ 
                 เสริม PID Toolkit เรียบรอย 

      
 หลังจากลงโปรแกรมเสร็จแลว วิธีการนําฟงกช่ันของ 
PID.VI มาใชในโปรแกรม โดยคลิกขวาที่Block Diagram >> 
Control Design & การจําลอง>>PID>>PID.VI วางที่ Block 
Diagram เทานี้ก็ไดฟงกช่ันของ PID จากนั้นก็ไดกําหนดคาและ
สวนเสริมตาง ๆ ของโปรแกรม 
 จากทดลองควบคุมกระบอกสูบมาหลายครั้ง และไดทําการ
แกไขโปรแกรมในสวนตางๆ จนกระทั่งมีความสมบรูณ ในการที่
นําโปรแกรมมาทดลองใชในการควบคุมชุดควบคุมตําแหนงกาน



64 
 

สูบในระบบนิวแมติกส ในสวนของโปรแกรม LabVIEW 2011 จะ
มี 2 สวนคือ สวนที่เปนของอุปกรณที่เปนของจริงและสวนที่เปน 
การจําลอง  
 
 3.3.2  การเขียนโปรแกรมควบคุมการทํางาน สวนทีเ่ปน การ
จําลอง การเคลื่อนที่ของกานสูบ 
      ในการการควบการทํางานในสวนที่การ การจําลอง นั้น
จําเปนจะตองติดตั้ ง เครื่ องมือเสริมในส วนของโปรแกรม 
LabVIEW 2011 คือ NI Soft Motion Module เมื่อทําการ
ติดตั้งแลว  
วิธีการนําคําส่ัง NI Soft Motion Module  โดยคลิกขวาที่ Block 
Diagram >> Vistion and Motion >> SoftMotion >> Expess 
หลังจากนั้นก็เลือก คําส่ังตางๆที่ตองการใชงาน 
 3.3.2.1  บล็อกไดอะแกรมการทํางาน ควบคุมตําแหนง

ของกานสูบที่ทําการ การจําลอง ในโปรแกรม Solid Works โดย
ใชระบบควบคุมแบบ PID คอนโทรล 
 
         ภาพที ่3-14  บล็อกไดอะแกรมการทํางาน ควบคุมตําแหนง
ของกานสูบที่ทําการจําลองใน 

Set Outp

Module NI 

Sensor in Solid 

Solid PI    2
13

4500s +15000s
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                           โปรแกรม Solid Works 2012 โดยใชระบบ
ควบคุมแบบ PID Control  
  
             3.3.2.2  การเขียนชุดคําสั่งการควบคุมตําแหนงของ
กานสูบที่ทําการจําลองในโปรแกรม Solid Works โดยใชระบบ
ควบคุม PID  
  หนา Front Panel ของโปรแกรม LabVIEW 2011 
การควบคุมตําแหนงของกานสูบที่ทําการ การจําลอง ในโปรแกรม 

Solid Works ดังภาพที่ 3-15 
 

ภาพที ่3-15 หนาตางการควบคุมตําแหนงของกานสูบทีท่ําการ
จําลอง ใน Solid Works 2012 

สวนประกอบตางๆ ของหนาตางโปรแกรมควบคุม แบบ PID  การ 
การจําลอง ประกอบไปดวย 

 
 

 

 

 

1 2 

3 

4 

5 



66 
 

 หมายเลข. 1. คือ ชองเลือกชวงการควบคุมตําแหนงของ
กานสูบ Set point 
 หมายเลข 2  คือ กราฟแสดงผลตําแหนง เพื่อเปรียบเทียบ
ระหวางตําแหนงที่ส่ัง และตําแหนงของกระบอกสูบ Feedback 
 หมายเลข 3  คือ ตั ว ป รั บ อั ต ร า ก า ร ข ย า ย ค ว บ คุ ม แ บ บ
อัตราสวน (Proportional Gain : Kp) เวลาคงที่ของการปริพันธ 
(Integral Time : Ti) เวลาคงที่ของการอนุพันธ (Derivative 
Time : Td) เพื่อใหระบบมีความเสถียรกับระบบที่ตองการ
ควบคุม  ตัวปรับคาพารามิเตอรของโปรแกรม  
Solid Works ปุมหยุดการทํางาน (Stop) 
 หมายเลข.4.คือ การแสดงคาผิดพลาดของการเชื่อมตอ
ของโปรแกรม LabVIEW  2011 และโปรแกรม Solid Works 
2012 
  หมายเลย 5  คือ แสดงคาตัวเลขผลตอบสนองระหวาง 
Set point , Feedback , คาความผิดพลาด Error และคา
ตัวเลขของเสนกราฟ และในสวนการเขียนคําส่ังโปรแกรมควบคุม
จะแบงเปน 3 สวนหลักๆ คือ  
        สวนที่ 1 สวนที่อยูทางดานซายมือ จะเปนชุดคําส่ัง ที่เปน
ฟงช่ันการถายโอนเปนหลัก ไดแก Set point ชุดประมวลผลการ
ควบคุมแบบ PID คอนโทรล ชุดคําส่ังสงคาเกน Kp , Ki , Kd 
 เขามายังชุดประมวลผล 
 สวนที่ 2 คือชุดคําส่ัง Straight-Line Move ที่ใชในการควบ
การเคลื่อนที่ของกานสูบ โดยที่รับคาเขามาจาก ชุดประมวลผล
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การควบคุมแบบ PID คอนโทรล เพื่อไปส่ังการสูบเคลื่อนที่ออกและ
นําคาผลการตอบสนองกลับสงไปยังสวนแสดงผล 
 สวนที่ 3 คือชุดคําส่ัง รับคาจากจากชุดคําส่ังที่ 2 เพื่อสงไป
แสดงผลการตอบสนองบนหนา หนาตางการควบคุมตําแหนงของ
กานสูบที่ทําการ การจําลอง ใน โปรแกรม Solid Works 2012 

 
   
                ภาพที่ 3-16  การเขียนโปรแกรมควบคุมตําแหนงของ
กานสูบที่ทําการ การจําลอง  
                             ในโปรแกรม Solid Works 2012  โดยใช
ระบบควบคุม PID  
 3.3.3  การเขียนโปรแกรมควบคุมการทํางาน สวนทีเ่ปน
อุปกรณจริง 
      ในการเขียนโปรแกรมควบคุมการทํางาน สวนที่เปน
อุปกรณจริง จะใช PID Toolkit ซึ่งในขางตนไดทําการติดตั้งเปน
ที่เรียบรอยแลว ซึ่งวิธีการใชงานก็เปนวิธีการแบบเดิมที่เคยได
กลาวมา 
      3.3.3.1  บล็อกไดอะแกรมการทํางาน ควบคุมตําแหนง
กานสูบ ของอุปกรณจริง โดยใชระบบควบคุมแบบ PID  
 

1 

2 

3 
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ภาพที ่3-17 บลอ็กไดอะแกรมการทํางาน ควบคุมตําแหนงกานสูบ 
ของอุปกรณจริง  

 
      3.3.3.2  การเขียนชุดคําสังการควบคุมตาํแหนงกานสูบ 
ของอุปกรณจริง โดยใช 
ระบบควบคุมแบบ PID  
                    หนา Front Panel ของโปรแกรม LabVIEW 

การควบคุมตําแหนงกานสูบ  
ของอุปกรณจริง โดยใชระบบควบคุมแบบ PID   ดังภาพที่ 3-18 
 

ภาพที ่3-18 หนาตางการควบคุมตําแหนงของกานสูบ ของ
อุปกรณจริง 

  

 

 

 

 

2 

3 

1 

4 

5 

6 



69 
 

สวนประกอบตาง ๆ ของหนาตางโปรแกรมควบคุมแบบ PID  ของ
อุปกรณจริง ประกอบไปดวย 
 หมายเลข 1  คือ ชองเลือกชวงการควบคุมตําแหนงของ
กระบอกสูบ Set point 
 หมายเลข 2  คือ กราฟแสดงผลตําแหนง เพื่อ
เปรียบเทียบระหวางตําแหนงที่ส่ัง Set pointและตําแหนงของกาน
สูบ Feedback 
 หมายเลข 3  คือ ตัวปรับอัตราการขยายควบคุมแบบอัตราสวน 
(Proportional Gain : Kp) เวลาคงที่ของการปริพันธ (Integral 
Time : Ti) เวลาคงที่ของการอนุพันธ (Derivative Time : Td) 
เพื่อใหระบบมีความเสถียรกับระบบที่ตองการควบคุม   
 หมายเลข 4  คือ ชวงปรับแตงคาเซน็เซอร  
 หมายเลข 5 คือ ปุมหยุดการทํางาน  (Stop) เริ่มการทํางาน 
(Start) เริ่มการทํางานใหม (Reset) ของโปรแกรม และแสดง
ตัวเลขผลคาการตอบสนอง Feedback , Error  
 หมายเลข 6 คือ สวนแสดงคาตัวเลขของเสนกราฟ  
และในสวนการเขียนคําส่ังโปรแกรมควบคุม จะแบงเปน 6 สวน
หลักๆ คือ  
        สวนที่ 1 สวนชุดคําสั่งซึ่งไดแก Set point , แสดงคาของ
เซ็นเซอร  Feedback , 
แสดงคาความผิดพลาด Error  
 สวนที่ 2 สวนที่รับสัญญาณอัลตราโซนิดเซ็นเซอรเขามา และ
ทําการแปลงคาตําแหนงกานสูบเพื่อใชเปน Feedback สําหรับ
การควบคุม  
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 สวนที่ 3 สวนที่รับคา Set point และ Feedback เพื่อสงผล
การตอบสนองไปบนหนา หนาตางการควบคุมตําแหนงของกาน
สูบ ของอุปกรณจริง  
 สวนที่ 4 ชุดคําส่ังการประมวลผลแบบ PID คอนโทรล 
 สวนที่ 5 สวนคําส่ังประมวลผลทิศทางการเคลื่อนทีข่องกานสูบ  
 สวนที่ 6 สวนที่รับผล จากการประมวลผลแบบ PID คอนโทรล 
เพื่อนําไปสรางสัญญาณ PWM ไปควบคุมการทํางานของโซลิ
นอยดวาลวแสดงดังภาพที่ 3-19 
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                 ภาพที่ 3-19  การเขียนโปรแกรมควบคุมตําแหนงของ
กานสูบ ของอุปกรณจริง  
                              โดยใชระบบควบคุมแบบ PID   
  
 3.3.4  การเขียนโปรแกรมควบคุมการทํางาน การเคลื่อนที่
ของตําแหนงกานสูบทั้ง การจําลอง และการทํางานของอุปกรณ
จริง โดยใชการควบคุมแบบ PID  
          3.3.4.1 บล็อกไดอะแกรมการทํางานควบคุมการ
เคล่ือนที่ของตําแหนงกานสูบ 
ทั้งการจําลอง และการทํางานของอุปกรณจริง โดยใชการควบคุม
แบบ PID  
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ภาพที ่3-20  บล็อกไดอะแกรมการทํางานควบคุมการเคลื่อนที่ของ
ตําแหนงกานสูบการจําลอง 

                      และการทํางานของอุปกรณจรงิ โดยใชการ
ควบคุมแบบ PID 
              3.3.4.2  การเขียนชุดคําสังการควบคุมตําแหนง
กานสูบ ทั้งการจําลองและการทํางานของอุปกรณจริง โดยใช
การควบคุมแบบ PID   
      หนา Front Panel ของโปรแกรม LabVIEW 
ควบคุมการเคล่ือนที่ของตําแหนงกานสูบทั้ง การการจําลอง และ
การทํางานของอุปกรณจริง โดยใชการควบคุมแบบ PID 
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แสดงดังภาพที่ 3-21

 
 
                        

ภาพที ่3-21  หนาตางการควบคุมตําแหนงของกานสูบทั้ง การ
จําลอง และ 

           การทํางานของอุปกรณจริง โดยใชการควบคุมแบบ PID 
 
สวนประกอบตาง ๆ ของหนาตางโปรแกรมควบคุม แบบ PID  การ
การจําลอง และการทํางานของอุปกรณจริง ประกอบไปดวย 
 หมายเลข 1  คือ ชองเลือกชวงการควบคุมตําแหนงของ
กระบอกสูบ Set point 
 หมายเลข 2  คือ กราฟแสดงผลตําแหนง เพื่อ
เปรียบเทียบระหวางตําแหนงที่ส่ัง Set pointและตําแหนงของกาน
สูบ Feedback 
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 หมายเลข 3  คือ ตวัปรับอัตราการขยายควบคุมแบบอัตราสวน 
(Proportional Gain : Kp) เวลาคงที่ของการปริพนัธ (Integral 
Time : Ti) เวลาคงที่ของการอนุพนัธ (Derivative Time : Td) 
เพื่อใหระบบมีความเสถียรกบัระบบทีต่องการควบคุมชวงปรับแตง
คาเซ็นเซอร 
 หมายเลข 4  คือ ปุมหยุดการทํางาน  (Stop) เริ่มการทํางาน 
(Start) เริ่มการทํางานใหม (Reset) ของโปรแกรม 
 หมายเลข 5 คือ และแสดงตัวเลขผลคาการตอบสนอง 
Feedback , Error  
 หมายเลข 6 คือ การแสดงคาผิดพลาดของการเช่ือมตอของ
โปรแกรม LabVIEW 2011 และโปรแกรม Solid Works 2012 
 หมายเลข 7 คือ สวนแสดงคาตัวเลขของเสนกราฟ 
และในสวนการเขียนคําส่ังโปรแกรมควบคุม จะแบงเปน 3 สวน
หลักๆ คือ  
 สวนที่ 1 จะเปนชุดคําส่ัง ที่เปนฟงช่ันการถายโอนเปนหลัก 
ไดแก Set point ชุดประมวลผลการควบคุมแบบ PID   ชุดคําส่ังสง
คาเกน Kp , Ki , Kd g เขามายังชุดประมวลผล และสงผลไปยังการ
ควบคุมตําแหนงกานสูบของการ การจําลอง ในสวนที่ 3  
 สวนที่ 2 จะเปนชุดคําส่ังการควบคุมการเคลื่อนที่ของตําแหนง
กานสูบของอุปกรณจริง  
 สวนที่ 3 จะเปนชุดคําส่ังการควบคุมการเคลื่อนที่ของตําแหนง
กานสูบของการจําลอง 
แสดงดังภาพที่ 3-22 
 

2 
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ภาพที ่3-22  การเขียนโปรแกรมควบคุมตําแหนงของกานสูบทัง้ 

การจําลอง  
               และการทํางานของอุปกรณจริงโดยใชระบบควบคุม

แบบ PID 
 
 
 
 
 
  
 
3.4 เขยีนแบบระบบนวิ
แมตกิส ประกอบดวย วาลว กระบอกสบู โครงฐาน ถงัจายลม ทอ
ลม 
 ในการจัดทําปริญญานิพนธนี้ อุปกรณตางที่ใชในการทดลอง
นั้นมีอยูกอนหนา ดังนั้นทางผูจัดทําจึงไมไดออกแบบมาในขางตน 
เพียงทําการเขียนแบบจําลองเสมือนจริงจากอุปกรณเดิมที่มีใชอยู
แลว ซึ่งในการเขียนแบบในสวนหลักๆ จะประกอบไปดวย วาลว
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คุมคุมทิศทาง กระบอกสูบ ขนาดลูกสูบเสนผาศูนยกลาง  40 
มิลลิเมตร ระยะชัก 200 มิลลิเมตร โครงสรางฐาน ขนาดความ
กวาง 30 เซนติเมตร  ความสูง 100 มิลลิเมตร  ถังจายลมและทอ
ลม และสุดทายคือการนําอุปกรณที่ไดเขียนแบบไวขางตนนั้นมา
ประกอบรวมเขาดวยกันเพื่อใหเปนการจําลองระบบเซอรโวนิวเม
ติกสที่สมบูรณแบบ 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
          
 
 
 
 

ภาพที ่3-23  อุปกรณจริงทีมี่อยูกอนหนา เพื่อใชในการเขียน
แบบจําลอง 
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 3.4.1  การเขียนแบบจําลองอุปกรณ 
  สวนที่ 1 คือแบบจําลองกระบอกสูบ ที่ลูกสูบมี
เสนผาศูนยกลาง 40 มิลลิเมตร มีระยะชัก200 มิลลิเมตร  ดังภาพ
ที่ 3-24 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

ภาพที ่3-24  กระบอกสูบแบบจําลองตามของจริง ที่ลกูสูบมี
เสนผาศนูยกลาง 40 มิลลเิมตร 

                            มีระยะชัก 200 มิลลิเมตร 
 



78 
 

          สวนที่ 2 คือแบบจําลองโซลินอยดวาลว 5/3 ซึ่งเปน
อุปกรณควบคุมการเคลื่อนที่เขา- ออกของกานสูบ ดังภาพที่ 3-
25 

 

 
 
 
 
 
 
 

 
 

ภาพที ่3-25 แบบจําลองโซลนิอยดวาลว 5/3 
      
    สวนที่  3 คือแบบจําลองโครงฐานขนาดความกวาง 300 
มิลลิเมตร ความสูง 1000 มิลลิเมตร ซึ่งใชอลูมิเนียมโปรไฟลเปน
อุปกรณหลัก เพื่อเปนสวนยึดจับกระบอกสูบและวาลวของระบบนิว
แมติกส ดังภาพที่ 3-26 
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ภาพที ่3-26 แบบจําลองโครงฐานของระบบนวิแมติกส 
 
สวนที่ 4 คือแบบจําลองชุดปรับปรงุคุณภาพลมและถงัจายลม ดัง
ภาพที่ 3-27 
 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
                          (ก)                                                         (ข) 

 
ภาพที ่3-27  (ก) แบบจําลองชุดปรับปรุงคุณภาพลม  (ข)  

แบบจําลองถังจายลม 
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 สวนที่ 5 คือการนาํแบบจําลองทัง้หมดมาประกอบรวมเขา
ดวยกัน (Assembly) และทาํการเขียนทอลม โดยเขยีนจากถังลม
มาเช่ือมตอยังวาลวและจากวาลวเช่ือมตอไปยังกระบอกสูบ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

ภาพที ่3-28  การ Assembly อุปกรณที่จําลองทั้งหมด 
 
 เม่ือทําการ Assembly เสร็จสมบูรณแลวใหลองทําการขยับ
กานสูบ เพื่อตรวจสอบวากานสูบสามารถขยับเคลื่อนที่ไดหรือไม 
หากไมสามารถเคลื่อนที่ใหทําการ Assembly ใหมเพื่อจะไดทํา 
การจําลองประมวลผลการเคลื่อนที่ในขั้นตอนอื่นตอไป 
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 3.4.2  การจําลองการประมวลผลการเคลื่อนที่ของกานสูบ  
  ขั้นตอนในการจําลองการประมวลการเคลื่อนทีข่องกานสูบ 
มีดังตอไปนี้ เปดไฟลจําลองอุปกรณระบบเซอรโวนิวเมติกสที่ทํา
การ Assembly เปนที่เรียบรอยแลว ดังภาพที่ 3-29 

 
   

ภาพที ่3-29 เปดไฟลจําลองอุปกรณระบบเซอรโวนิวเมติกส  
 

ทําการปรับเปลี่ยนคาตามลําดับเลข โดยในขั้นตอนแรก
ใหทําการปรับเปลี่ยนจาก 

Animation  >> Motion Analysis ในลําดับตอมาใหทําการคลิก
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สัญลักษณมอเตอร ดังภาพที่ 3-30เพื่อทําการกําหนดทิศทางการ
เคลื่อนของกานสูบและระยะทางในการเคลื่อนที่  
 
 

ภาพที ่3-30 ขั้นตอนในการปรับเปลีย่นคาในการจําลองการ
ประมวลผล 

 
  เม่ือทําการกดสัญญาลักษณดังกลาวจะปรากฏหนาตาง
ดานซายมือเพื่อใชในการกําหนด 
ทิศทางการเคลื่อนที่ ระยะทางในการเลือกโดยจะตองทําตามลําดับ 

ดังภาพที่ 3-31 
 

ภาพที ่3-31  การกําหนดทศิทางและระยะในการเคลื่อนที่ของกาน
สูบ 

 
จากภาพที่ 3-12 ในลําดับที่  1 ใหทําการเลือกรูปแบบการ
เคลื่อนของการสูบเปน Linear Motor (Actuator) เพื่อใหกานสูบ
เคลื่อนที่เปนเชิงเสน 
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           ลําดับที่ 2 ใหคลิกในชองหนึ่งครั้งเพื่อกําหนดหา
ที่ตั้ง 
           ลําดับที่ 3 เลือกตําแหนงที่ตั้ง โดยกดเลือกตําแหนง
ปลายสุดของกานสูบ 
           ลําดับที่ 4 ตั้งคาการจําลองการเคล่ือนที่ในรูปแบบ
ระยะทาง Distance  
           ลําดับที่ 5 กําหนดระยะทางในการเคลื่อนที่ของกาน
สูบที่ 200 มิลลิเมตร 
           ลําดับที่ 6 เมื่อกําหนดขั้นตอนทุกอยางถูกตอง กด
เลือกที่เครื่องหมายถูกตอง 
เพื่อทําการประมวลผลในขั้นตอนถัดไป  
  หลังจากที่กําหนดคาตางๆเปนที่เรียบรอย ทําการกดเลือก 
Calculate เพื่อใหโปรแกรมทําการประมวลการเคล่ือนที่ของกาน
สูบ ดังภาพที่ 3-32  

 
ภาพที ่3-32 การใหโปรแกรม Solid Works ทําการประมวลการ

เคลื่อนทีข่องกานสูบ 
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  เม่ือโปรแกรมทําการประมวลผลการเคลื่อนที่เสร็จส้ิน ผลที่
ได กานสูบเคล่ือนที่ออกสุดตามที่กําหนดเอาไว และสังเกตวาแถบ
สีเหลืองเคลื่อนที่มาสุดตําแหนงของระยะเวลา ดังภาพที่ 3-33 
 
 

 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

ภาพที ่3-33 ส้ินสุดการประมวลการเคลื่อนทีข่องกานสูบ 
 
 
 
 
3.5  การเชือ่มตอการทาํงานระหวางโปรแกรม LabVIEW 2011 
และโปรแกรม Solid Works 2012  
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      ขั ้นตอนในการเชื ่อมตอการทํางานระหว างโปรแกรม 
LabVIEW 2011 และโปรแกรม  
Solid works 2012  มีดังนี้ 
              ขั้นที่ 1 เม่ือส้ินสุดการจําลองการประมวลผลการเคลื่อนที่
ของกานสูบในหัวขอที่ 3.2.2 ใหทําการเปดโปรแกรม LabVIEW 
2011 แลวกดเลือก Empty Project ดังภาพที่ 3-34 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพที ่3-34  ขั้นตอนการเช่ือมตอการทํางาน ขั้นที่ 1  
 
              ขั้นที่ 2 คลิกขวาที่ My Computer และเลือก New > 
Solidworks Assembly โดยเลือกตําแหนงของไฟล Assembly ที่
ไดบันทึกเอาไว หลังจากนั้น คลิกขวาที่ My Computer และเลือก 
New > NI SoftMotion Axis> Add New Axis ตอดวย คลิกขวา
ที่ My Computer อีกครั้ง และเลือก New > NI SoftMotion 

Empty 
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Coordinate Space เพื่อเปนตัวเช่ือมตอการทํางานไปยัง
โปรแกรม Solid Works ดังภาพที่ 3-35  
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพที ่3-35  ขั้นตอนการเช่ือมตอการทํางาน ขั้นที่ 2  
การเลือกคําส่ัง  New > NI SoftMotion Axis> Add New Axis 
แสดงดังภาพ 3-36 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

Add New 
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ภาพที ่3-36  การเลือกคําส่ัง  New > NI SoftMotion Axis> Add 
New Axis  

 
             ในข้ันตอนที่ 2 คําส่ัง  New > NI SoftMotion Axis> 
Add New Axis จะตองมีการตั้งคาการทํางาน คือ ใหคลิกขวา
เลือก Axis 1 เลือก Properties แลวกดเครื่องหมายถูกที่ชอง 
Enable Drive on Transition to Active Mode ดังภาพที่ 3-37 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพที ่3-37  การตั้งคาการทํางาน Enable Drive on Transition 
to Active Mode 

           

Enable Drive on Transition to 
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              ขั้นที่ 3 ใหทําการเพิ่มไฟลชุดคําส่ังการควบคุมตําแหนง
กานสูบ ที่ไดเขียนโปรแกรมควบคุมไวกอนหนาแลว โดยเลือก 
คลิกขวาที่ My Computer และเลือก Add ไฟลชุดคําส่ังการ
ควบคุมตําแหนงกานสูบ ตามตําแหนงที่บันทึกชุดคําส่ังการควบคุม
ตําแหนงกานสูบไว  
     ขั้นที่ 4 ในหนาตาง Project Explorer เลือกไฟล 
Assembly , Linear Motor , Axis1, Coordinate Space1  
ทั้งหมด แลวคลิกขวาเลือก Deploy  ดังภาพ 3-38  
 
 
 
 
 
 
        
 

 

ภาพที ่3-38  การเลือก Deploy เพื่อเช่ือมตอการทํางาน  
  
   ขั้นที่ 5 ใหทําการเลือก การเริ่มทําการ การจําลอง โดย

กดคลิกขาวที่ ไฟล Assemblyแลวจึงเลือกคําส่ัง Start การ
จําลอง เพื่อใหโปรแกรม Solid Works พรอมทํางาน หลังจากนั้น
จึงเขาไปทําการควบคุมการทํางานในสวนหนาตางการควบคุม
ตําแหนงของกานสูบของโปรแกรม LabVIEW  

Depl
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แสดงดังภาพที่ 3-39  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพที ่3-39  การเลือก Start การจําลอง เพื่อใหโปรแกรม Solid 
Works พรอมทํางาน 

Start การ



                     
 

               
 

แผนการดําเนินโครงงาน การออกแบบระบบเซอรโวนวิแมติกสแบบ 3 มิติดวยโปรแกรม Solid Works และ LabVIEW 
(The pneumatic servo system design in 3D using Solid Works and LabVIEW.) 

ตารางที ่3-5  ระยะเวลาการทําโครงงาน 

รายละเอียดการทาํโครงงาน 

มิ.ย. 
55 

ก.ค. 
55 

ส.ค. 55 ก.ย. 55 ต.ค. 55 พ.ย. 55 ธ.ค. 55 ม.ค. 56 ก.พ. 56 มี.ค. 56 

1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 

3.1 ออกแบบแตละสวนของ
อุปกรณภายใน  
Servo Pneumatics 

                                        

                                        

3.2 อุปกรณทั้งหมดประกอบ
เขาดวยกนั 

                                        

                                        

3.3 ศึกษาการทํางานรวมกนั
ระหวาง 
 Solid work และ LabVIEW 

                                        

                                        

3.4 ทดลองการทํางาน 
                                        

                                        

3.5 ปรับปรุงแกไขโปรแกรม 
Solid works  
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และ LabVIEW 

3.6 ทดลองระหวางSolid 
works 
 และ LabVIEW  

                                        

                                        

3.7 ทําการทดลองพรอมทัง้
เก็บผลจากการทดลอง 

                                        

                                        

3.8 จัดทาํปริญญานิพนธ                                         

                                        

  แผนงานที่
ป ั  

  แผนงานที่

7 



              
   
    

 

         
      

 

 


