
                     
 

               
 

บทที ่3 
ขั้นตอนและวธิีการดาํเนนิงาน 

ในการดําเนินงานนั้นจําเปนที่จะตองวางแผนการดําเนินงาน 
เพื่อที่จะเปนแนวทางในการงาน และยังเปนการตรวจสอบวา
ทํางานชาหรือเร็วเกินไปเพื่อที่จะจัดการกับเวลาใหลงตัวเหมาะสม
กับการดําเนินงาน โดยที่ทําใหงานที่ออกมานั้นสมบูรณที่สุด ใน
การดําเนินงานของโครงงานนี้มีแผนภูมิภาพดังตอไปนี้ 
 3.1 ศึกษาขอมูลทีเ่กี่ยวของกับปริญญานิพนธ 
 3.2 จําลอง Mechanical model ของระบบ Servo 
Pneumatic แบบ PID Controller     3.3 เขียนโปรแกรม 
LabVIEW 2011 ควบคุมของอุปกรณจริงและควบคุมการทํางาน
โปรแกรม Solid Works โดยใช PID Controller 
 3.4  เขียนแบบระบบนิวแมติกส เชน วาลว กระบอกสูบ โครง
ฐาน ถังจายลม ทอลม 
 3.5  การเช่ือมตอการทํางานระหวางโปรแกรม LabVIEW 2011 
และโปรแกรม Solid Works 2012 
      3.6  แผนการดําเนินของโครงการ             
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เริ่มตนการทํา
 

ศึกษาและคนควาหา
  

   เขียนแบบระบบ Servo 
P ti  

ตรวจสอบ
 

แกไข 

ไม
ผาน 

ผาน 

ออกแบบการควบคุม
  

ออกแบบการควบคุมดวย 
โปรแกรม LabVIEW 
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ภาพที ่3-1 ขั้นตอนการดําเนินงาน 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 

1 

1 

ตรวจสอบ 
LabVIEW 

แกไข 

ไม
ผาน 

ผาน 

สรางแบบจําลองการ
ทํางานโดยใช PID ควบคม

ทดลองการทํางานโดยใช 
PID  
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ภาพที ่3-2  ขั้นตอนการดําเนินงาน (ตอ) 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

ตรวจสอบ
ผลการ

 

แกไข 

ไม
ผาน 

2 

2 

ผาน 

สรุปผลการ
ดําเนินงานวิจัย 

จัดทําเลมปริญญานิพนธ 
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ภาพที ่3-3  ขั้นตอนการดําเนินงาน (ตอ) 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
3.1 ศกึษาขอมลู 

จบ 
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 3.1.1 ระบบนิวแมติกส  
 3.1.2 ทฤษฎีการความคุมดวย PID (PID Controller) 
 3.1.3 การออกแบบ Solid Works   
 3.1.4 การเขียนโปรแกรมความคุมดวย PID ในโปรแกรม 
LabVIEW 2011 
 
3.2 จําลอง Mechanical Model ของระบบ Servo 
Pneumatic แบบ PID Controller 
 การหาคาฟงกช่ันถายโอนในทางปฏิบัติมักจะทําไดยาก เพราะ
บางครั้งไมทราบโครงสรางภายในของระบบ กระทําไดเพียงปอน
สัญญาณอินพุตและวัดรูปคลื่นทางดานเอาตพุต หากปอนสัญญาณ
อินพุตที ่เปนขั้นและวัดคาพารามิเตอรของการตอบสนองเชิง
เวลาทางดานเอาตพุต ก็จะสามารถหาคาฟงกช่ันถายโอนที่อยู
ภายในของระบบได โดยในระบบของเซอรโวนิวแมติกส ได
กระทําการควบคุมแบบลูปปด (Close loop) เพื่อตองการดูผลการ
ตอบสนองของระบบ แลวเก็บผลทดลองไวใชสําหรับในการหาคา
ฟงกช่ันถายโอน 

 
 



54 
 

ภาพที ่3-4  ผลการตอบสนองทีไ่ดของระบบเซอรโวนวิแมติกส ที่
ทําการ Close loop 

 
 หลังจากนั้น นํากราฟผลการตอบสนองที่ได วัดคาเวลาที่
เริ่มตนจากศูนย จนถึงคา 63 %  
จากคาสุดทาย (คาคงตัวทางเวลา) ซึ่งคาสุดทาย (final value) 
จากกราฟมีคา 99.29 ดังนั้นที่ 63เปอรเซ็นตของ 99.29   
 
มีคาเปน                63% ของ  final value = 0.63 × 99.29   
                     63% ของ  final value = 62.55 ~ 63  

 
 

ภาพที ่3-5  ผลการตอบสนองทีไ่ดจากการทดลอง เพือ่นํามาหาคา
ฟงกช่ันถายโอน 
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ที่  63  ลากเสนตัดเสนกราฟที่จุดวิกฤติ ลากเสนแนวตั้งลงมาตัด
แกนเวลา ซึ่งแสดงดังภาพที่ 3-6 จะไดคาคงตัวทางเวลา (Time 
Constant) ที่ 0.85 วินาที แตสังเกตไดวาผลการตอบสนอง 
จะเกิดชวงเวลาวิกฤติ  Tdaed time อยูที่ 0.23 วินาที ดังนั้นตองนําคา
คงตัวทางเวลามาหักลางกับชวงเวลาวิกฤติ เพื่อที่จะไดคาคงตัว
ทางเวลาที่แทจริง  
      ∴ คาเวลาคงตวัทางเวลา  = 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  ทดสอบใชฟงกช่ันถายโอน ( ) 160.15Gs =s+
5

1.613  ในโปรแกรม

แลปวิว (LabVIEW ) 
       การเขียน (การจําลอง) ฟงกช่ันถายโอน ในโปรแกรม 
LabVIEW2011 จําเปนจะตองติดตั้งเครื ่องมือเสริมของ
โปรแกรม คือ (CD การจําลอง)  เนื่องจากตองใชชุดคําสั่ง
จาก(Control Design & การจําลอง)  
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หนา Front Panel ของโปรแกรม LabVIEW  เพื่อใชในการดู
ผลตอบสนอง  ดังภาพที่ 3-6 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพที ่3-6 หนาตางโปรแกรมการทดสอบฟงกช่ันถายโอน 
 
สวนประกอบตางๆ ของหนาตางโปรแกรมการทดสอบใชฟงกช่ัน
ถายโอน ประกอบไปดวย 
 หมายเลข 1 คือ สวนของเลือกตําแหนง Set point การทดสอบ
ใชฟงกช่ันถายโอน 
 หมายเลข 2 คือ สวนของการปรับคาพารามิเตอร คาของ Kp , 
Ki , Kd 

 หมายเลข 3 คือ สวนแสดงผลการตอบสนองของฟงกช่ันถาย
โอน 

 

 

 

 1 

2 

3 

4 
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 หมายเลข 4 คือ สวนแสดงผลคาความผิดพลาดของฟงกช่ัน
ถายโอน 
และในสวนการเขยีนคําส่ังโปรแกรมควบคุมจะแบงเปน 3 สวน
หลักๆ คือ  
 สวนที่ 1 คือสวนสงคาพารามิเตอรตางๆเขามา ซึ่งไดแก Set 
point คาของ  Kp , Ki , Kd 

 สวนที่ 2 คือสวนประมวลผล  PID คอนโทรลและสวนของ
ฟงกช่ันการถายโอน 
 สวนที่ 3 คือสวนของการสงคาออกไปยังสวนแสดงผลการ
ตอบสนอง แสดงดงัภาพที่ 3-7 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

ภาพที ่3-7 การเขยีนโปรแกรมควบคุมการทดลองฟงกช่ันถายโอน 
 

  
 

 

1 

2 

3 
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ภาพที ่3-8 การใสคาพารามิเตอรฟงกช่ันถายโอนในโปรแกรม 
LabVIEW  

 
  3.2.2 การทดสอบใชฟงกช่ันถายโอน  ( ) 160.15Gs =s+

5
1.613  ใน

โปรแกรม LabVIEW 
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ภาพที ่3-9 หนาจอระบบควบคุมแบบ PID แสดงกราฟการ
ตอบสนองของระบบ 

 
ในการทดลองนี้ เชนควบคุมตําแหนงที่ 100 มิลลิเมตร ผูทดลอง
สามารถปรับคาเกนตางๆ ในสวนของ PIDได ตามที่ออกแบบการ
ปรับคาไว เพื่อหาผลการตอบสนองที่ดี ที่สุดของการทดลองคา Kp 
เทากับ 0.03  และคาของ Ki เทากับ 0.05  
             
    3.2.2.1 การทดลองที่ใชคาของ Kpเทากับ 0.01 จะไดผล
การทดลองดังนี้ ภาพที่ 3-10 ผลการใสคาของ Kp เทากับ 0.01 
ซึ่งเปนคาที่ต่ํากวาการใชงานของการควบคุม PID จะเห็นไดวา
การเคลื ่อนที ่การตอบสนองก็จะไม สามารถเคลื ่อนที ่ได ถ ึง
ตําแหนงที่ตั้งไว 
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                 ภาพที่ 3-10  ผลการทดลองที่ใชคา Kp เทากับ 0.01 
ผลตอบสนองการเคลื่อนที่จะไม 
                                  เขาสูตําแหนงที่กําหนดไว 
 
                3.2.2.2  การทดลองที่ใชคาของ Kp เทากับ 0.05 จะ
ไดผลการทดลองดังนี้  ภาพที่ 3-11 ผลการใสคาของ Kp เทากับ 
0.05 ซึ่งเปนการควบคุม PID จะเห็นไดวาการเคลื่อนที่การ
ตอบสนองก็จะไมสามารถเคลื่อนที่ไดถึงตําแหนงที่ตั้งไว 
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     ภาพที ่3-11  ผลการทดลองทีใ่ชคา Kp เทากับ 0.05 
ผลตอบสนองการเคลื่อนที่จะไมเขาสู 

                            ตําแหนงที่กําหนดไว 
      3.2.2.3  การทดลองที่ใชคาของ Kp เทากับ 1 จะไดผล
การทดลองดังนี้  ภาพที่ 3-11  
ผลการใสคาของ Kp เทากับ 1 ซึ่งเปนการควบคุม PID จะเห็นได
วาการเคลื่อนที่การตอบสนองก็จะไมสามารถเคลื่อนที่ไดถึง
ตําแหนงที่ตั้งไว 
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                    ภาพที ่3-12  ผลการทดลองทีใ่ชคา Kp เทากับ 1 
ผลตอบสนองการเคลื่อนที่จะไมเขาสูตําแหนงที่กําหนดไว  
 
 
 

3.3 เขยีนโปรแกรม LabVIEW 2011 ควบคุมของอปุกรณจรงิ
โดยใช  PID Controller 
 3.3.1 เขยีนโปรแกรมส่ังงานดวย LabVIEW 2011 

        การควบคุมดวย PID ใน LabVIEW 2011 จะมีฟงกช่ัน
ในการเขียน คือ PID.VI โดยตอง 
ลงเครื่องมือเสริมของ LabVIEW 2011 คือ PID Toolkit 
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ภาพที ่3-13  หนาตางโปรแกรม LabVIEW 
2011 หลงัจากติดตั้งเครื่องมือ 
                 เสริม PID Toolkit เรียบรอย 

      
 หลังจากลงโปรแกรมเสร็จแลว วิธีการนําฟงกช่ันของ 
PID.VI มาใชในโปรแกรม โดยคลิกขวาที่Block Diagram >> 
Control Design & การจําลอง>>PID>>PID.VI วางที่ Block 
Diagram เทานี้ก็ไดฟงกช่ันของ PID จากนั้นก็ไดกําหนดคาและ
สวนเสริมตาง ๆ ของโปรแกรม 
 จากทดลองควบคุมกระบอกสูบมาหลายครั้ง และไดทําการ
แกไขโปรแกรมในสวนตางๆ จนกระทั่งมีความสมบรูณ ในการที่
นําโปรแกรมมาทดลองใชในการควบคุมชุดควบคุมตําแหนงกาน
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สูบในระบบนิวแมติกส ในสวนของโปรแกรม LabVIEW 2011 จะ
มี 2 สวนคือ สวนที่เปนของอุปกรณที่เปนของจริงและสวนที่เปน 
การจําลอง  
 
 3.3.2  การเขียนโปรแกรมควบคุมการทํางาน สวนทีเ่ปน การ
จําลอง การเคลื่อนที่ของกานสูบ 
      ในการการควบการทํางานในสวนที่การ การจําลอง นั้น
จําเปนจะตองติดตั้ ง เครื่ องมือเสริมในส วนของโปรแกรม 
LabVIEW 2011 คือ NI Soft Motion Module เมื่อทําการ
ติดตั้งแลว  
วิธีการนําคําส่ัง NI Soft Motion Module  โดยคลิกขวาที่ Block 
Diagram >> Vistion and Motion >> SoftMotion >> Expess 
หลังจากนั้นก็เลือก คําส่ังตางๆที่ตองการใชงาน 
 3.3.2.1  บล็อกไดอะแกรมการทํางาน ควบคุมตําแหนง

ของกานสูบที่ทําการ การจําลอง ในโปรแกรม Solid Works โดย
ใชระบบควบคุมแบบ PID คอนโทรล 
 
         ภาพที ่3-14  บล็อกไดอะแกรมการทํางาน ควบคุมตําแหนง
ของกานสูบที่ทําการจําลองใน 

Set Outp

Module NI 

Sensor in Solid 

Solid PI    2
13

4500s +15000s
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                           โปรแกรม Solid Works 2012 โดยใชระบบ
ควบคุมแบบ PID Control  
  
             3.3.2.2  การเขียนชุดคําสั่งการควบคุมตําแหนงของ
กานสูบที่ทําการจําลองในโปรแกรม Solid Works โดยใชระบบ
ควบคุม PID  
  หนา Front Panel ของโปรแกรม LabVIEW 2011 
การควบคุมตําแหนงของกานสูบที่ทําการ การจําลอง ในโปรแกรม 

Solid Works ดังภาพที่ 3-15 
 

ภาพที ่3-15 หนาตางการควบคุมตําแหนงของกานสูบทีท่ําการ
จําลอง ใน Solid Works 2012 

สวนประกอบตางๆ ของหนาตางโปรแกรมควบคุม แบบ PID  การ 
การจําลอง ประกอบไปดวย 
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 หมายเลข. 1. คือ ชองเลือกชวงการควบคุมตําแหนงของ
กานสูบ Set point 
 หมายเลข 2  คือ กราฟแสดงผลตําแหนง เพื่อเปรียบเทียบ
ระหวางตําแหนงที่ส่ัง และตําแหนงของกระบอกสูบ 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
อัตราสวน (Proportional Gain : Kp) เวลาคงที่ของการปริพันธ 
(Integral Time : Ti) เวลาคงที่ของการอนุพันธ (Derivative 
Time : Td) เพื่อใหระบบมีความเสถียรกับระบบที่ตองการ
ควบคุม  ตัวปรับคาพารามิเตอรของโปรแกรม  
Solid Works ปุมหยุดการทํางาน (Stop) 
 หมายเลข.4.คือ การแสดงคาผิดพลาดของการเชื่อมตอ
ของโปรแกรม LabVIEW  2011 และโปรแกรม Solid Works 
2012 
  หมายเลย 5  คือ แสดงคาตัวเลขผลตอบสนองระหวาง 
Set point , Feedback , คาความผิดพลาด Error และคา
ตัวเลขของเสนกราฟ และในสวนการเขียนคําส่ังโปรแกรมควบคุม
จะแบงเปน 3 สวนหลักๆ คือ  
        สวนที่ 1 สวนที่อยูทางดานซายมือ จะเปนชุดคําส่ัง ที่เปน
ฟงช่ันการถายโอนเปนหลัก ไดแก Set point ชุดประมวลผลการ
ควบคุมแบบ PID คอนโทรล ชุดคําส่ังสงคาเกน Kp , Ki , Kd 
 เขามายังชุดประมวลผล 
 สวนที่ 2 คือชุดคําส่ัง Straight-Line Move ที่ใชในการควบ
การเคลื่อนที่ของกานสูบ โดยที่รับคาเขามาจาก ชุดประมวลผล
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การควบคุมแบบ PID คอนโทรล เพื่อไปส่ังการสูบเคลื่อนที่ออกและ
นําคาผลการตอบสนองกลับสงไปยังสวนแสดงผล 
 สวนที่ 3 คือชุดคําส่ัง รับคาจากจากชุดคําส่ังที่ 2 เพื่อสงไป
แสดงผลการตอบสนองบนหนา หนาตางการควบคุมตําแหนงของ
กานสูบที่ทําการ การจําลอง ใน โปรแกรม Solid Works 2012 

 
   
                ภาพที่ 3-16  การเขียนโปรแกรมควบคุมตําแหนงของ
กานสูบที่ทําการ การจําลอง  
                             ในโปรแกรม Solid Works 2012  โดยใช
ระบบควบคุม PID  
 3.3.3  การเขียนโปรแกรมควบคุมการทํางาน สวนทีเ่ปน
อุปกรณจริง 
      ในการเขียนโปรแกรมควบคุมการทํางาน สวนที่เปน
อุปกรณจริง จะใช PID Toolkit ซึ่งในขางตนไดทําการติดตั้งเปน
ที่เรียบรอยแลว ซึ่งวิธีการใชงานก็เปนวิธีการแบบเดิมที่เคยได
กลาวมา 
      3.3.3.1  บล็อกไดอะแกรมการทํางาน ควบคุมตําแหนง
กานสูบ ของอุปกรณจริง โดยใชระบบควบคุมแบบ PID  
 

1 

2 
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ภาพที ่3-17 บลอ็กไดอะแกรมการทํางาน ควบคุมตําแหนงกานสูบ 
ของอุปกรณจริง  

 
      3.3.3.2  การเขียนชุดคําสังการควบคุมตาํแหนงกานสูบ 
ของอุปกรณจริง โดยใช 
ระบบควบคุมแบบ PID  
                    หนา Front Panel ของโปรแกรม LabVIEW 

การควบคุมตําแหนงกานสูบ  
ของอุปกรณจริง โดยใชระบบควบคุมแบบ PID   ดังภาพที่ 3-18 
 

ภาพที ่3-18 หนาตางการควบคุมตําแหนงของกานสูบ ของ
อุปกรณจริง 
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สวนประกอบตาง ๆ ของหนาตางโปรแกรมควบคุมแบบ PID  ของ
อุปกรณจริง ประกอบไปดวย 
 หมายเลข 1  คือ ชองเลือกชวงการควบคุมตําแหนงของ
กระบอกสูบ Set point 
 หมายเลข 2  คือ กราฟแสดงผลตําแหนง เพื่อ
เปรียบเทียบระหวางตําแหนงที่ส่ัง Set pointและตําแหนงของกาน
สูบ Feedback 
 หมายเลข 3  คือ ตัวปรับอัตราการขยายควบคุมแบบอัตราสวน 
(Proportional Gain : Kp) เวลาคงที่ของการปริพันธ (Integral 
Time : Ti) เวลาคงที่ของการอนุพันธ (Derivative Time : Td) 
เพื่อใหระบบมีความเสถียรกับระบบที่ตองการควบคุม   
 หมายเลข 4  คือ ชวงปรับแตงคาเซน็เซอร  
 หมายเลข 5 คือ ปุมหยุดการทํางาน  (Stop) เริ่มการทํางาน 
(Start) เริ่มการทํางานใหม (Reset) ของโปรแกรม และแสดง
ตัวเลขผลคาการตอบสนอง Feedback , Error  
 หมายเลข 6 คือ สวนแสดงคาตัวเลขของเสนกราฟ  
และในสวนการเขียนคําส่ังโปรแกรมควบคุม จะแบงเปน 6 สวน
หลักๆ คือ  
        สวนที่ 1 สวนชุดคําสั่งซึ่งไดแก Set point , แสดงคาของ
เซ็นเซอร  Feedback , 
แสดงคาความผิดพลาด Error  
 สวนที่ 2 สวนที่รับสัญญาณอัลตราโซนิดเซ็นเซอรเขามา และ
ทําการแปลงคาตําแหนงกานสูบเพื่อใชเปน Feedback สําหรับ
การควบคุม  
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 สวนที่ 3 สวนที่รับคา Set point และ Feedback เพื่อสงผล
การตอบสนองไปบนหนา หนาตางการควบคุมตําแหนงของกาน
สูบ ของอุปกรณจริง  
 สวนที่ 4 ชุดคําส่ังการประมวลผลแบบ PID คอนโทรล 
 สวนที่ 5 สวนคําส่ังประมวลผลทิศทางการเคลื่อนทีข่องกานสูบ  
 สวนที่ 6 สวนที่รับผล จากการประมวลผลแบบ PID คอนโทรล 
เพื่อนําไปสรางสัญญาณ PWM ไปควบคุมการทํางานของโซลิ
นอยดวาลวแสดงดังภาพที่ 3-19 
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                 ภาพที่ 3-19  การเขียนโปรแกรมควบคุมตําแหนงของ
กานสูบ ของอุปกรณจริง  
                              โดยใชระบบควบคุมแบบ PID   
  
 3.3.4  การเขียนโปรแกรมควบคุมการทํางาน การเคลื่อนที่
ของตําแหนงกานสูบทั้ง การจําลอง และการทํางานของอุปกรณ
จริง โดยใชการควบคุมแบบ PID  
          3.3.4.1 บล็อกไดอะแกรมการทํางานควบคุมการ
เคล่ือนที่ของตําแหนงกานสูบ 
ทั้งการจําลอง และการทํางานของอุปกรณจริง โดยใชการควบคุม
แบบ PID  
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ภาพที ่3-20  บล็อกไดอะแกรมการทํางานควบคุมการเคลื่อนที่ของ
ตําแหนงกานสูบการจําลอง 

                      และการทํางานของอุปกรณจรงิ โดยใชการ
ควบคุมแบบ PID 
              3.3.4.2  การเขียนชุดคําสังการควบคุมตําแหนง
กานสูบ ทั้งการจําลองและการทํางานของอุปกรณจริง โดยใช
การควบคุมแบบ PID   
      หนา Front Panel ของโปรแกรม LabVIEW 
ควบคุมการเคล่ือนที่ของตําแหนงกานสูบทั้ง การการจําลอง และ
การทํางานของอุปกรณจริง โดยใชการควบคุมแบบ PID 
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แสดงดังภาพที่ 3-21

 
 
                        

ภาพที ่3-21  หนาตางการควบคุมตําแหนงของกานสูบทั้ง การ
จําลอง และ 

           การทํางานของอุปกรณจริง โดยใชการควบคุมแบบ PID 
 
สวนประกอบตาง ๆ ของหนาตางโปรแกรมควบคุม แบบ PID  การ
การจําลอง และการทํางานของอุปกรณจริง ประกอบไปดวย 
 หมายเลข 1  คือ ชองเลือกชวงการควบคุมตําแหนงของ
กระบอกสูบ Set point 
 หมายเลข 2  คือ กราฟแสดงผลตําแหนง เพื่อ
เปรียบเทียบระหวางตําแหนงที่ส่ัง Set pointและตําแหนงของกาน
สูบ Feedback 
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 หมายเลข 3  คือ ตวัปรับอัตราการขยายควบคุมแบบอัตราสวน 
(Proportional Gain : Kp) เวลาคงที่ของการปริพนัธ (Integral 
Time : Ti) เวลาคงที่ของการอนุพนัธ (Derivative Time : Td) 
เพื่อใหระบบมีความเสถียรกบัระบบทีต่องการควบคุมชวงปรับแตง
คาเซ็นเซอร 
 หมายเลข 4  คือ ปุมหยุดการทํางาน  (Stop) เริ่มการทํางาน 
(Start) เริ่มการทํางานใหม (Reset) ของโปรแกรม 
 หมายเลข 5 คือ และแสดงตัวเลขผลคาการตอบสนอง 
Feedback , Error  
 หมายเลข 6 คือ การแสดงคาผิดพลาดของการเช่ือมตอของ
โปรแกรม LabVIEW 2011 และโปรแกรม Solid Works 2012 
 หมายเลข 7 คือ สวนแสดงคาตัวเลขของเสนกราฟ 
และในสวนการเขียนคําส่ังโปรแกรมควบคุม จะแบงเปน 3 สวน
หลักๆ คือ  
 สวนที่ 1 จะเปนชุดคําส่ัง ที่เปนฟงช่ันการถายโอนเปนหลัก 
ไดแก Set point ชุดประมวลผลการควบคุมแบบ PID   ชุดคําส่ังสง
คาเกน Kp , Ki , Kd g เขามายังชุดประมวลผล และสงผลไปยังการ
ควบคุมตําแหนงกานสูบของการ การจําลอง ในสวนที่ 3  
 สวนที่ 2 จะเปนชุดคําส่ังการควบคุมการเคลื่อนที่ของตําแหนง
กานสูบของอุปกรณจริง  
 สวนที่ 3 จะเปนชุดคําส่ังการควบคุมการเคลื่อนที่ของตําแหนง
กานสูบของการจําลอง 
แสดงดังภาพที่ 3-22 
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ภาพที ่3-22  การเขียนโปรแกรมควบคุมตําแหนงของกานสูบทัง้ 

การจําลอง  
               และการทํางานของอุปกรณจริงโดยใชระบบควบคุม

แบบ PID 
 
 
 
 
 
  
 
3.4 เขยีนแบบระบบนวิ
แมตกิส ประกอบดวย วาลว กระบอกสบู โครงฐาน ถงัจายลม ทอ
ลม 
 ในการจัดทําปริญญานิพนธนี้ อุปกรณตางที่ใชในการทดลอง
นั้นมีอยูกอนหนา ดังนั้นทางผูจัดทําจึงไมไดออกแบบมาในขางตน 
เพียงทําการเขียนแบบจําลองเสมือนจริงจากอุปกรณเดิมที่มีใชอยู
แลว ซึ่งในการเขียนแบบในสวนหลักๆ จะประกอบไปดวย วาลว



76 
 

คุมคุมทิศทาง กระบอกสูบ ขนาดลูกสูบเสนผาศูนยกลาง  40 
มิลลิเมตร ระยะชัก 200 มิลลิเมตร โครงสรางฐาน ขนาดความ
กวาง 30 เซนติเมตร  ความสูง 100 มิลลิเมตร  ถังจายลมและทอ
ลม และสุดทายคือการนําอุปกรณที่ไดเขียนแบบไวขางตนนั้นมา
ประกอบรวมเขาดวยกันเพื่อใหเปนการจําลองระบบเซอรโวนิวเม
ติกสที่สมบูรณแบบ 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
          
 
 
 
 

ภาพที ่3-23  อุปกรณจริงทีมี่อยูกอนหนา เพื่อใชในการเขียน
แบบจําลอง 
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 3.4.1  การเขียนแบบจําลองอุปกรณ 
  สวนที่ 1 คือแบบจําลองกระบอกสูบ ที่ลูกสูบมี
เสนผาศูนยกลาง 40 มิลลิเมตร มีระยะชัก200 มิลลิเมตร  ดังภาพ
ที่ 3-24 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

ภาพที ่3-24  กระบอกสูบแบบจําลองตามของจริง ที่ลกูสูบมี
เสนผาศนูยกลาง 40 มิลลเิมตร 

                            มีระยะชัก 200 มิลลิเมตร 
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          สวนที่ 2 คือแบบจําลองโซลินอยดวาลว 5/3 ซึ่งเปน
อุปกรณควบคุมการเคลื่อนที่เขา- ออกของกานสูบ ดังภาพที่ 3-
25 

 

 
 
 
 
 
 
 

 
 

ภาพที ่3-25 แบบจําลองโซลนิอยดวาลว 5/3 
      
    สวนที่  3 คือแบบจําลองโครงฐานขนาดความกวาง 300 
มิลลิเมตร ความสูง 1000 มิลลิเมตร ซึ่งใชอลูมิเนียมโปรไฟลเปน
อุปกรณหลัก เพื่อเปนสวนยึดจับกระบอกสูบและวาลวของระบบนิว
แมติกส ดังภาพที่ 3-26 
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ภาพที ่3-26 แบบจําลองโครงฐานของระบบนวิแมติกส 
 
สวนที่ 4 คือแบบจําลองชุดปรับปรงุคุณภาพลมและถงัจายลม ดัง
ภาพที่ 3-27 
 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
                          (ก)                                                         (ข) 

 
ภาพที ่3-27  (ก) แบบจําลองชุดปรับปรุงคุณภาพลม  (ข)  

แบบจําลองถังจายลม 
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 สวนที่ 5 คือการนาํแบบจําลองทัง้หมดมาประกอบรวมเขา
ดวยกัน (Assembly) และทาํการเขียนทอลม โดยเขยีนจากถังลม
มาเช่ือมตอยังวาลวและจากวาลวเช่ือมตอไปยังกระบอกสูบ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

ภาพที ่3-28  การ Assembly อุปกรณที่จําลองทั้งหมด 
 
 เม่ือทําการ Assembly เสร็จสมบูรณแลวใหลองทําการขยับ
กานสูบ เพื่อตรวจสอบวากานสูบสามารถขยับเคลื่อนที่ไดหรือไม 
หากไมสามารถเคลื่อนที่ใหทําการ Assembly ใหมเพื่อจะไดทํา 
การจําลองประมวลผลการเคลื่อนที่ในขั้นตอนอื่นตอไป 
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 3.4.2  การจําลองการประมวลผลการเคลื่อนที่ของกานสูบ  
  ขั้นตอนในการจําลองการประมวลการเคลื่อนทีข่องกานสูบ 
มีดังตอไปนี้ เปดไฟลจําลองอุปกรณระบบเซอรโวนิวเมติกสที่ทํา
การ Assembly เปนที่เรียบรอยแลว ดังภาพที่ 3-29 

 
   

ภาพที ่3-29 เปดไฟลจําลองอุปกรณระบบเซอรโวนิวเมติกส  
 

ทําการปรับเปลี่ยนคาตามลําดับเลข โดยในขั้นตอนแรก
ใหทําการปรับเปลี่ยนจาก 

Animation  >> Motion Analysis ในลําดับตอมาใหทําการคลิก
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สัญลักษณมอเตอร ดังภาพที่ 3-30เพื่อทําการกําหนดทิศทางการ
เคลื่อนของกานสูบและระยะทางในการเคลื่อนที่  
 
 

ภาพที ่3-30 ขั้นตอนในการปรับเปลีย่นคาในการจําลองการ
ประมวลผล 

 
  เม่ือทําการกดสัญญาลักษณดังกลาวจะปรากฏหนาตาง
ดานซายมือเพื่อใชในการกําหนด 
ทิศทางการเคลื่อนที่ ระยะทางในการเลือกโดยจะตองทําตามลําดับ 

ดังภาพที่ 3-31 
 

ภาพที ่3-31  การกําหนดทศิทางและระยะในการเคลื่อนที่ของกาน
สูบ 

 
จากภาพที่ 3-12 ในลําดับที่  1 ใหทําการเลือกรูปแบบการ
เคลื่อนของการสูบเปน Linear Motor (Actuator) เพื่อใหกานสูบ
เคลื่อนที่เปนเชิงเสน 
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           ลําดับที่ 2 ใหคลิกในชองหนึ่งครั้งเพื่อกําหนดหา
ที่ตั้ง 
           ลําดับที่ 3 เลือกตําแหนงที่ตั้ง โดยกดเลือกตําแหนง
ปลายสุดของกานสูบ 
           ลําดับที่ 4 ตั้งคาการจําลองการเคล่ือนที่ในรูปแบบ
ระยะทาง Distance  
           ลําดับที่ 5 กําหนดระยะทางในการเคลื่อนที่ของกาน
สูบที่ 200 มิลลิเมตร 
           ลําดับที่ 6 เมื่อกําหนดขั้นตอนทุกอยางถูกตอง กด
เลือกที่เครื่องหมายถูกตอง 
เพื่อทําการประมวลผลในขั้นตอนถัดไป  
  หลังจากที่กําหนดคาตางๆเปนที่เรียบรอย ทําการกดเลือก 
Calculate เพื่อใหโปรแกรมทําการประมวลการเคล่ือนที่ของกาน
สูบ ดังภาพที่ 3-32  

 
ภาพที ่3-32 การใหโปรแกรม Solid Works ทําการประมวลการ

เคลื่อนทีข่องกานสูบ 
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  เม่ือโปรแกรมทําการประมวลผลการเคลื่อนที่เสร็จส้ิน ผลที่
ได กานสูบเคล่ือนที่ออกสุดตามที่กําหนดเอาไว และสังเกตวาแถบ
สีเหลืองเคลื่อนที่มาสุดตําแหนงของระยะเวลา ดังภาพที่ 3-33 
 
 

 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

ภาพที ่3-33 ส้ินสุดการประมวลการเคลื่อนทีข่องกานสูบ 
 
 
 
 
3.5  การเชือ่มตอการทาํงานระหวางโปรแกรม LabVIEW 2011 
และโปรแกรม Solid Works 2012  
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      ขั ้นตอนในการเชื ่อมตอการทํางานระหว างโปรแกรม 
LabVIEW 2011 และโปรแกรม  
Solid works 2012  มีดังนี้ 
              ขั้นที่ 1 เม่ือส้ินสุดการจําลองการประมวลผลการเคลื่อนที่
ของกานสูบในหัวขอที่ 3.2.2 ใหทําการเปดโปรแกรม LabVIEW 
2011 แลวกดเลือก Empty Project ดังภาพที่ 3-34 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพที ่3-34  ขั้นตอนการเช่ือมตอการทํางาน ขั้นที่ 1  
 
              ขั้นที่ 2 คลิกขวาที่ My Computer และเลือก New > 
Solidworks Assembly โดยเลือกตําแหนงของไฟล Assembly ที่
ไดบันทึกเอาไว หลังจากนั้น คลิกขวาที่ My Computer และเลือก 
New > NI SoftMotion Axis> Add New Axis ตอดวย คลิกขวา
ที่ My Computer อีกครั้ง และเลือก New > NI SoftMotion 

Empty 
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Coordinate Space เพื่อเปนตัวเช่ือมตอการทํางานไปยัง
โปรแกรม Solid Works ดังภาพที่ 3-35  
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพที ่3-35  ขั้นตอนการเช่ือมตอการทํางาน 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 จะตองมีการตั้งคาการทํางาน คือ ใหคลิกขวา
เลือก Axis 1 เลือก Properties แลวกดเครื่องหมายถูกที่ชอง 
Enable Drive on Transition to Active Mode ดังภาพที่ 3-37 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพที ่3-37  การตั้งคาการทํางาน Enable Drive on Transition 
to Active Mode 

           

Enable Drive on Transition to 
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              ขั้นที่ 3 ใหทําการเพิ่มไฟลชุดคําส่ังการควบคุมตําแหนง
กานสูบ ที่ไดเขียนโปรแกรมควบคุมไวกอนหนาแลว โดยเลือก 
คลิกขวาที่ My Computer และเลือก Add ไฟลชุดคําส่ังการ
ควบคุมตําแหนงกานสูบ ตามตําแหนงที่บันทึกชุดคําส่ังการควบคุม
ตําแหนงกานสูบไว  
     ขั้นที่ 4 ในหนาตาง Project Explorer เลือกไฟล 
Assembly , Linear Motor , Axis1, Coordinate Space1  
ทั้งหมด แลวคลิกขวาเลือก Deploy  ดังภาพ 3-38  
 
 
 
 
 
 
        
 

 

ภาพที ่3-38  การเลือก Deploy เพื่อเช่ือมตอการทํางาน  
  
   ขั้นที่ 5 ใหทําการเลือก การเริ่มทําการ การจําลอง โดย

กดคลิกขาวที่ ไฟล Assemblyแลวจึงเลือกคําส่ัง Start การ
จําลอง เพื่อใหโปรแกรม Solid Works พรอมทํางาน หลังจากนั้น
จึงเขาไปทําการควบคุมการทํางานในสวนหนาตางการควบคุม
ตําแหนงของกานสูบของโปรแกรม LabVIEW  

Depl
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แสดงดังภาพที่ 3-39  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพที ่3-39  การเลือก Start การจําลอง เพื่อใหโปรแกรม Solid 
Works พรอมทํางาน 

Start การ



                     
 

               
 

แผนการดําเนินโครงงาน การออกแบบระบบเซอรโวนวิแมติกสแบบ 3 มิติดวยโปรแกรม 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 ออกแบบแตละสวนของ
อุปกรณภายใน  
Servo Pneumatics 

                                        

                                        

3.2 อุปกรณทั้งหมดประกอบ
เขาดวยกนั 

                                        

                                        

3.3 ศึกษาการทํางานรวมกนั
ระหวาง 
 Solid work และ LabVIEW 

                                        

                                        

3.4 ทดลองการทํางาน 
                                        

                                        

3.5 ปรับปรุงแกไขโปรแกรม 
Solid works  
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และ LabVIEW 

3.6 ทดลองระหวางSolid 
works 
 และ LabVIEW  

                                        

                                        

3.7 ทําการทดลองพรอมทัง้
เก็บผลจากการทดลอง 

                                        

                                        

3.8 จัดทาํปริญญานิพนธ                                         

                                        

  แผนงานที่
ป ั  

  แผนงานที่

7 



              
   
    

 

         
      

 

 


