
 
 

บทที ่5 
สรุปปัญหาและข้อเสนอแนะ 

 
5.1 สรุปผลของโครงงาน 

 การศึกษาโครงงานน้ี เพื่อพัฒนาการควบคุมระบบเซอร์โวไฮดรอลิกโดยแบ่งการทดลอง
ออกเป็น 4 ส่วนคือ ส่วนแรกเป็นการทดลองการควบคุมต าแหน่งกระบอกสูบโดยใช้คอมพิวเตอร์
ในการสั่ งงาน  ส่ วน ท่ี สองเป็ นก ารทดลองก ารควบ คุมต าแห น่ งกระบอก สู บโดยใช้
ไมโครคอนโทรลเลอร์ทชัสกรีนในการสั่งงาน ส่วนท่ีสามเป็นการทดลองการควบคุมความเร็ว
มอเตอร์ไฮดรอลิกโดยใช้คอมพิวเตอร์ในการสั่งงาน และส่วนท่ีส่ีเป็นการทดลองการควบคุม
ความเร็วมอเตอร์ไฮดรอลิกโดยใชไ้มโครคอนโทรลเลอร์ทชัสกรีนในการสั่งงาน และในโครงงานน้ี
ยงัเปรียบเทียบระหวา่งการควบคุมโดยใชพ้ีไอดี (Proportional  Integral Differential : PID) และ
การควบคุมโดยใชฟั้ซซี (Fuzzy) และการควบคุมโดยใชไ้ฮบริด (PID+Fuzzy) 
 จากการทดลองระหวา่งการควบคุมดว้ยพีไอดีและฟัซซีและไฮบริดมีขอ้แตกต่างกนัดงัน้ี 

5.1.1  การควบคุมดว้ยพีไอดี 
 5.1.1.1 เม่ือท าการทดลองปรับระดบัความดนัเพิ่มข้ึนท าใหส้ัญญาณป้อนกลบัเขา้สู่
ต าแหน่งไดเ้ร็วข้ึน   
 5.1.1.2 การปรับค่าเกนเกิดจากการทดลองจึงไม่ตอ้งมีความรู้ในระบบมากนกั 
 5.1.1.3 การควบคุมดว้ยพีไอดีเขา้สู่ต าแหน่งชา้กวา่ฟัซซี 

5.1.2 การควบคุมดว้ยฟัซซี 
  5.1.2.1 เม่ือท าการทดลองปรับระดับความดันเพิ่มข้ึนท าให้สัญญาณป้อนกลับเข้าสู่
ต าแหน่งไดเ้ร็วข้ึน 
  5.1.2.2 ในการออกแบบระบบควบคุมแบบฟัซซีมีความยุง่ยาก เน่ืองจากจะตอ้งรู้เก่ียวกบั
ระบบท่ีจะควบคุมเป็นอยา่งดี 

           5.1.2.3 การควบคุมดว้ยฟัซซี เขา้สู่ต าแหน่งเร็วกวา่พีไอดี 
  ดงันั้นการความคุมแบบฟัซซีจึงมีความสามารถในการความคุมไดดี้กวา่การควบคุมแบบพีไอดี 

ซ่ึงความเร็วในการเขา้สู่ต าแหน่งนั้นข้ึนอยู่กบัการออกแบบฟัซซีเซ็ท (Fuzzy Set) และการตั้งกฎ
ของฟัซซีดว้ย 
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5.1.3 การควบคุมดว้ยไฮบริด 
5.1.3.1 เม่ือท าการทดลองปรับระดับความดันเพิ่มข้ึนท าให้สัญญาณป้อนกลับเข้าสู่

ต าแหน่งไดเ้ร็วข้ึน  
5.1.3.2 ในการออกแบบระบบควบคุมแบบไฮบริดมีความยุง่ยากเน่ืองจากจะตอ้งรู้เก่ียวกบั

ระบบท่ีจะควบคุมเป็นอยา่งดี 
5.1.3.3 การควบคุมดว้ยไฮบริด เขา้สู่ต าแหน่งเร็วกวา่พีไอดีและฟัซซี 

ดงันั้นการความคุมแบบไฮบริดจ์จึงมีความสามารถในการความคุมได้ดีกว่าการควบคุมแบบ  
พีไอดีและฟัซซี ซ่ึงความเร็วในการเขา้สู่ต าแหน่งนั้นข้ึนอยู่กบัการออกแบบฟัซซีเซ็ท(Fuzzy Set)
การตั้งกฎของฟัซซี การปรับค่าเกนพีไอดี และการปรับช่วงท่ีตดัการท างานจากฟัซซีไปเป็นพีไอดี 
5.2 ปัญหาและแนวทางแก้ไข 

ปัญหาท่ีเกิดระหวา่งการทดลองการควบคุมความเร็วมอเตอร์ไฮดรอลิกดว้ยพีไอดีบน
คอมพิวเตอร์ ปรับค่าเกนยาก 

5.2.1 แนวทางในการแกปั้ญหาท าไดโ้ดย 
 เขียนโปรแกรมปรับค่าเกณฑ์พีไอดีแบบอตัโนมติั (PID Autotune) ซ่ึงสามรถเลือกไดว้า่จะ
ควบคุมแบบใด เช่น P,PI หรือ PID ผลท่ีได้ก็สามารถปรับค่าเกณฑ์ได้ง่ายข้ึนมากและเม่ือได้ค่า
เกณฑแ์ลว้ผูใ้ชก้็สามารถท่ีจะปรับแต่งค่าเกนเพิ่มเติมไดท้  าใหง่้ายข้ึนกวา่เดิม 
 ปัญหาจากการเขียนโปรแกรมเน่ืองจากบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ทัชสกรีน มี
หน่วยความจ านอ้ยจึงไม่สามารถเขียนโปรแกรมให้แสดงกราฟการการท างานของการควบคุมแบบ
พีไอดีได ้

5.2.2 แนวทางในการแกปั้ญหาท าไดโ้ดย 
 ใช้ไมโครคอนโทรเลอร์ทชัสกรีน 2 ตวั โดยตวัแรกท าหน้าท่ีเป็นตวัก าหนดค่า เซ็ตพอยต ์
ปรับค่าเกน Kp,Ki และ Kd ส่วนไมโครอีกตวัหน่ึงให้ท าหนา้ท่ีแสดงกราฟการตอบสนองของการ
ควบคุม (แนวทางในการแกปั้ญหาท่ีเสนอน้ียงัไม่ไดท้ดลองเน่ืองจากยงัไม่มีบอร์ดไมโคร) 
 ปัญหาท่ีเกิดระหว่างการทดลองการควบคุมความเร็วมอเตอร์ไฮดรอลิกด้วยฟัซซีบน
คอมพิวเตอร์ ปรับค่าฟัซซีเซ็ทและตั้งกฎของฟัซซียากมากเน่ืองจากากรควบคุมความเร็วนั้นจะรักษา
ระดบัของเอาต์พุตให้คงท่ีอยูต่ลอดเวลา ดั้งนั้นเม่ือสัญญาณป้อนกลบัเขา้ใกลเ้ซ็ตพอยต์ ท าให้เกิด
การแกวง่เน่ืองจากเขา้กฎ If e is z and de is z then output is z ท าใหว้าลว์ปิดอยูต่  าแหน่งกลาง 

5.2.3 แนวทางในการแกปั้ญหาท าไดโ้ดย 
เขียนโปรแกรมให้สามารถปรับกฎ If e is z and de is z then output is z  อยา่ให้เอาทพ์ุต

ออกเป็น z 


