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บทคดัย่อ 

 โครงงานน้ีเป็นการสร้างระบบควบคุมของหุ่นยนตค์าร์ทีเชียน X-Y แบบนิวแมติกส์
(Cartesian Robot X-Y by Pneumatic) โดยที่ใชอ้ากาศเป็นตวัส่งก าลงัการเคล่ือนที่ของกระบอกสูบ
ท างานสองทางแบบลูกสูบเคล่ือนที่กา้นสูบอยูก่บัที่  (Rodless Cylinder) โดยเป็นการเปรียบเทียบ
ระหวา่งการควบคุมแบบพไีอดี (Proportional  Integral Differential : PID)และแบบฟัซซ่ี  (Fuzzy)        
เพือ่ที่จะพฒันาการวางแผนเสน้ทางการเดินของหุ่นยนตค์าร์ทีเชียน X-Y  แบบนิวแมติกส์ 
 การท างานจะประกอบไปดว้ย 4 ส่วน ส่วนแรก เป็นการออกแบบและติดตั้งโครงสร้าง  
กระบอกสูบแกน  X  และ  แกน  Y  ซ่ึงการวดัระยะทางการเคล่ือนที่ของกระบอกสูบใชเ้ป็นแบบ
ลิเนียร์เอ็นโคด้เดอร์  (Linear Encoder) ในส่วนที่สอง         เป็นการออกแบบและสร้างวงจรควบคุม 
ทิศทางการท างานของวาลว์นิวแมติกส์  เพือ่ควบคุมทิศทางการเคล่ือนทีข่องกระบอกสูบโดยใชไ้อซี
เบอร์  L298  ซ่ึงเป็นไอซีไดร์เวอร์ (IC Driver) ในส่วนที่สาม เป็นการพฒันาโปรแกรม C++ โดยใช้
ไมโครคอนโทรลเลอร์ตระกลู AVR เพือ่ใชส้ร้างสญัญาณ PWM (Pulse Width Modulation : PWM) 
และส่วนสุดทา้ยคือ การใชค้อมพวิเตอร์เป็นตวัประมวลผลโดยมีโปรแกรมแลปววิเป็นตวัควบคุม
การท างาน เพือ่รับ-ส่งค่าจากโปรแกรมแลปววิโดยผา่นการ์ด DAQ (Data Acquisition : DAQ) รุ่น
PCI 6221 เช่ือมต่อระหวา่งผูใ้ชก้บัคอมพวิเตอร์ ตลอดจนใชก้ารป้อนค าสัง่ต่างๆ 
 ผลการทดลองพบวา่ การใชต้วัควบคุมแบบฟัซซ่ีมีผลการตอบสนองที่ดีกวา่การใชต้วัควบคุม
แบบพไีอดี และการใชว้าลว์ควบคุมแบบเปิด-ปิดเหมาะส าหรับการควบคุมต าแหน่งมากกวา่การ
วางแผนเสน้ทางการเดินของหุ่นยนต ์ 


