
บทที่ 3 
ขั้นตอนและวธิีด าเนินการ 

 
 ในการด าเนินงานนั้นจ าเป็นที่จะตอ้งวางแผนการด าเนินงาน เพือ่ที่จะเป็นแนวทางในการ
ท างาน และยงัเป็นการตรวจสอบวา่ท างานชา้หรือเร็วเกินไปเพือ่ที่จะจดัการกบัเวลาใหล้งตวั
เหมาะสมกบัการด าเนินงาน โดยที่ท  าใหง้านที่ออกมานั้นสมบูรณ์ที่สุด ในการด าเนินงานของ
โครงงานน้ีมีแผนภูมิภาพดงัต่อไปน้ี 
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ภาพที่ 3-1  แผนภูมิภาพแสดงการท างาน 
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ภาพที่ 3-1  แผนภูมิภาพแสดงการท างาน (ต่อ) 
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ภาพที่ 3-1  แผนภูมิภาพแสดงการท างาน (ต่อ) 
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ภาพที่ 3-1  แผนภูมิภาพแสดงการท างาน (ต่อ)



39 
 

ขั้นตอนในการด าเนินงาน  สามารถแบ่งขั้นตอนต่าง ๆ ไดด้งัน้ี 
3.1  การศึกษาขอ้มูล 
3.2  การออกแบบติดตั้งโครงสร้าง 
3.3  การออกแบบวงจรควบคุม 
3.4  การเขียนโปรแกรมสร้าง PWM (Pulse Width Modulation : PWM)   
3.5..การเขียนโปรแกรมสัง่งานดว้ยโปรแกรมแลปววิ(Laboratory Virtual Instrument 

Engineering Workbench : LabVIEW) 
       3.5.1  การควบคุมดว้ยพไีอดี (PID Controller) 
       3.5.2  การควบคุมดว้ยฟัซซ่ี (Fuzzy Controller) 
3.6  การประกอบทุกส่วนเขา้ดว้ยกนัและทดลอง 
3.7  จดัพมิพป์ริญญานิพนธ ์

 
3.1  การศึกษาข้อมูล 
       ผูจ้ดัท  าโครงงานไดท้  าการศึกษาขอ้มูลต่าง ๆ เรียงตามล าดบั ดงัน้ี 
       3.1.1  ทฤษฎีการความคุมนิวแมตกิส ์(Pneumatic) 
       3.1.2  ทฤษฎีการป้อนกลบัดว้ยเอ็นโคด้เดอร์ (Encoder) 
       3.1.3  การเช่ือมต่อไมโครคอนโทรลเลอร์(Microcontroller)กบัคอมพวิเตอร์(Computer) 
       3.1.4  การเขียนโปรแกรมไมโครคอนโทรลเลอร์สร้าง PWM  
       3.1.5  การใชง้านโปรแกรมแลปววิ 
       3.1.6  การเขียนโปรแกรมเพือ่รับค่าพลัส์ดว้ยการ์ด DAQ (Data Acquisition : DAQ) 
       3.1.7  ทฤษฎีการควบคุมดว้ยพไีอดี  
       3.1.8  การเขียนโปรแกรมความคุมดว้ยพไีอดีในแลปววิ 
       3.1.9  ทฤษฎีการควบคุมดว้ยฟัซซ่ี 
       3.1.10  การเขียนโปรแกรมความคุมดว้ยฟัซซ่ีในแลปววิ 
       3.1.11  การออกแบบฟัซซ่ี (Fuzzy Set) 
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3.2  การออกแบบโครงสร้าง 
 

 
ภาพที่ 3-2  การติดตั้งกระบอกสูบแกน X กบัโตะ๊ 

 

      
                                  (ก)                                                                  (ข) 

ภาพที่ 3-3  (ก) การยดึกระบอกสูบแกน X ดา้นขวากบัโตะ๊ 
                  (ข) การยดึกระบอกสูบแกน X ดา้นซา้ยกบัโตะ๊ 

 
   จากภาพ 3-5 และภาพ 3-6 จะเป็นลกัษณะของการติดตั้งกระบอกสูบ (Cylinder) แกน X กบั
โตะ๊ จะตอ้งท าการยดึให้แขง็แรงเพือ่ไม่ใหก้ระบอกสูบสามารถเคล่ือนทีไ่ด ้         จะใชเ้หล็กฉาก
และน็อตยดึไวก้บัโปรไฟลแ์ละตวักระบอกสูบ 
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ภาพที ่3-4  การติดตั้งลิเนียร์เอ็นโคดเดอร์แกน X 

 
   จากภาพ 3-7 จะเป็นการติดตั้งลิเนียร์เอ็นโคด้เดอร์(Linear Encoder) ของแกน X  ท  าการยดึน็อต
ที่โครงสองขา้งของลิเนียร์เอ็นโคด้เดอร์กบัโตะ๊และน าเหล็กฉากยดึตวัลิเนียร์เอ็นโคด้เดอร์กบัลูกสูบ
ใหเ้คล่ือนที่ไปพร้อมกนั เพือ่ใหลิ้เนียร์เอ็นโคด้เดอร์ท างานตอนลูกสูบเคล่ือนที ่  และจะตอ้งมีทีก่ ั้น
ลูกสูบเพือ่กนัไม่ใหลู้กสูบเคล่ือนทีไ่ปเกินระยะทีต่อ้งการใหลิ้เนียร์เอ็ดโคด้เดอร์ท างาน และป้องกนั
ไม่ใหเ้กิดการเสียหายของทั้งตวัลิเนียร์เอ็นโคด้เดอร์และกระบอกสูบ การติดตั้งที่กั้นดงัภาพที่ 3-8 
 

 
ภาพที ่3-5  การติดตั้งที่กั้นลูกสูบแกน X 
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   การติดตั้งกระบอกสูบแกน Y นั้น จะตอ้งยดึไวก้บัลูกสูบของกระบอกสูบแกน X เพือ่ใหเ้ล่ือน
ไปพร้อมกนัจึงตอ้งยดึกระบอกสูบแกน Y ไวก้บัลูกสูบของกระบอกสูบแกน X จะใชก้อ้นอลูมิเนียม
ยดึประกบสองขา้งกระบอกสูบแกน Y และไปยดึกบัลูกสูบของกระบอกสูบแกน X     และจะมีส่วน 
ค ้าปลายของกระบอกสูบแกน Y เพือ่รองรับน ้ าหนกัของปลายกระบอกสูบแกน Y ดงัภาพที่ 3-9 
 

 
ภาพที่ 3-6  การติดตั้งกระบอกสูบแกน Y 

 
   เม่ือท าการติดตั้งกระบอกสูบแกน Y แลว้ ก็จะตอ้งติดตั้ง ลิเนียร์เอ็นโคด้เดอร์ของแกน Y ซ่ึงจะ
เป็นอุปกรณ์ป้อนกลบัของกระบอกสูบแกน Y        จะติดไวข้า้งกระบอกสูบของแกน  Y   โดยจะใช ้
น็อตยดึโครงลิเนียร์เอ็นโคด้เดอร์กบักระบอกสูบแกน Y และใชแ้ผน่อลูมิเนียมตวัแอลยดึกบัตวั
ลิเนียร์เอ็นโคด้เดอร์กบัลูกสูบของกระบอกสูบแกน Y เพือ่ใหลิ้เนียร์เอ็นโคด้เดอร์ท างานพร้อมกนั
กบัตอนที่ลูกสูบเคล่ือนที่ การติดตั้งลิเนียร์เอ็นโคด้เดอร์แกน Y ดงัภาพที่ 3-10 และท าการติดตั้งที่
กั้นระยะของการเคล่ือนที่ลูกสูบใหต้รงตามระยะที่ตอ้งการและป้องกนัไม่ใหเ้กิดความเสียหายของ
ลิเนียร์เอ็นโคด้เดอร์และตวัลูกสูบของกระบอกสูบแกน Y ดงัภาพที่ 3-11 
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ภาพที่ 3-7  การติดตั้งลิเนียร์เอ็นโคด้เดอร์แกน Y 

 

 
ภาพที่ 3-8  การติดตั้งที่กั้นลูกสูบแกน Y 

 
   เม่ือท าการออกแบบเสร็จแลว้ ก็ท  าการเตรียมอุปกรณ์ต่างๆ และติดตั้งโครงสร้างต่างๆตามที่
ออกแบบไวด้งัภาพที่ 3-12 
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ภาพที่ 3-9  การติดตั้งโครงสร้างต่างๆตามที่ออกแบบ 

 
3.3  การออกแบบวงจรควบคุมวาล์ว 
  ในการออกแบบวงจรควบคุมวาลว์นั้น ในขั้นแรกไดศึ้กษาเก่ียวกบัการท างานของวาลว์  และ
การควบคุมการท างานของวาลว์ โดยจะใชไ้อซีเบอร์ L298 (IC L298) ในการควบคุม โดยจะจ่ายไฟ 
5 โวลต ์ใหข้า ENABLE     และจะรอสญัญาณ PWM จ่ายที่ขา IN1, IN2, IN3 และ IN4   เพือ่ไป
ควบคุมทิศทางการท างานของวาลว์ 

 

ภาพที่ 3-10  วงจรควบคุมทิศทางวาลว์ 
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ภาพที่ 3-11  วงจรควบคุมทิศทางวาลว์ทีอ่อกแบบในโปรแกรมออกแบบลายวงจร 

 

 
ภาพที่ 3-12  ลายวงจรควบคุมทิศทางวาลว์ที่ไดจ้ากการออกแบบ 

 
  จากภาพที่ 3-14 จะเป็นการออกแบบวงจรโดยใชโ้ปรแกรมออกแบบลายวงจร จะออกแบบตาม

วงจรดงัภาพที่ 3-13 และการออกแบบน้ีจะเป็นการออกแบบขนาดของบอร์ดชุดขบั (Driver) ให้
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สามารถเสียบเขา้พอดีกบัดา้นบนขาของบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ เพือ่ใหส้ะดวกในการใชง้าน
เม่ือออกแบบลายวงจรแลว้ก็ท  าการท าแผน่วงจรและลงอุปกรณ์ตามภาพที่ 3-16 และภาพที่ 3-17   

 

 
ภาพที่ 3-13  การลงอุปกรณ์วงจรควบคุมทิศทางวาลว์ดา้นบน 

 

 
ภาพที่ 3-14  การลงอุปกรณ์วงจรควบคุมทิศทางวาลว์ดา้นล่าง 

 
3.3  การเขียนโปรแกรมสร้าง PWM  

  การสร้าง PWM เป็นสญัญาณที่น าไปใชค้วบคุมการเปิด-ปิดวาลว์ จะใชไ้มโครคอนโทรลเลอร์
ตระกูลAVR รุ่น ET-EASY MEGA1280 เป็นตวัสร้างสญัญาณ PWM ไมโครคอนโทรลเลอร์ จะ
สร้างสญัญาณ PWM ที่ความถ่ี 30 เฮิรตซ์ ดิวต้ีไซเคิ้ล 50 %ส่งออกมายงัขาที่ 2 และ ขาที่ 3 เพือ่ไป
ควบคุมการท างานของวาลว์ของกระบอกสูบแกน X  และสร้างสญัญาณ PWM ที่ความถ่ี 30 เฮิรตซ์
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ดิวต้ีไซเคิ้ล 50 %ส่งออกมายงัขาที่ 6 และขาที่ 7 เพือ่ไปควบคุมการท างานของวาลว์ของกระบอกสูบ
แกน Y และจะรอรับค าสัง่จากคอมพวิเตอร์ เพือ่ไปสัง่ในไมโครคอนโทรลเลอร์ส่งสญัญาณออกขา
ที่ตอ้งการไปควบคุมการเปิด-ปิดวาลว์  

 

 
ภาพที่ 3-15  สญัญาณ PWM ที่ความถ่ี 30 เฮิรตซ์ ดิวต้ีไซเคิ้ล 50 % 

 
3.5  การเขียนโปรแกรมส่ังงานด้วยแลปวิว 
   ในส่วนซอฟแวร์ จะท าการเขียนโปรแกรมควบคุมแบบพไีอดีและฟัซซ่ีลอจิก โดยผา่น
โปรแกรมแลปววิ ซ่ึงมีอยูใ่นไลบารีใหเ้ลือกใชง้านอยูแ่ลว้ โดยสามารถน าสญัญาณป้อนกลบัทีไ่ด้
จากลิเนียร์เอ็นโคด้เดอร์จาก VISA Read ซ่ึงมีอยูใ่นโปรแกรมแลปววิ เพือ่ที่จะเขา้มาประมวลผลใน
คอมพวิเตอร์ และจะส่งสญัญาณออกที่ VISA Write ที่เช่ือมต่อโดย USB 
   ส าหรับบล็อกไดอะแกรมของการท างานโดยรวมของโครงงาน การพฒันาหุ่นยนตค์าร์ทีเชียน 
X-Y แบบนิวแมติกส์ โดยควบคุมการท างานโดยใชแ้ลปวิวควบคุมแบบพไีอดีและแบบฟัซซ่ี มีการ
ท างานดงัแสดงในภาพที่ 3-19 
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ภาพที่ 3-16  บล็อกไดอะแกรมชุดควบคุมเซอร์โวนิวแมติกส์ 
 

   เม่ือเร่ิมตน้การท างานโปรแกรมแลปววิจะท าการส่งสญัญาณจากชุดควบคุมพไีอดี  หรือชุด
ควบคุมฟัซซ่ีโดยส่งสญัญาณควบคุมทิศทาง (Directional) และต าแหน่ง ( Set Point ) ผา่นทาง USB 
ไปสัง่ใหไ้มโครคอนโทรลเลอร์ส่งความถ่ี 30 เฮิรตซ์ ไปขบัชุดขบั ( Drive ) เม่ือชุดขบัท างานแลว้ 
จะส่งสญัญาณไปที่วาลว์ควบคุมทิศทาง โดยที่ชุดขบัและการควบคุมทิศทางจะสร้างขึ้นดว้ย ไอซี
L298  
 

 

ภาพที่ 3-17  วงจรควบคุมทิศทางในระบบนิวแมติกส์ 
 

  วาลว์เปิด – ปิด ลม ส่งไปยงักระบอกสูบ  เม่ือกระบอกสูบมีการท างาน จะท าใหอุ้ปกรณ์
ป้อนกลบั (Feedback Device) ที่ติดอยูก่บักระบอกสูบส่งค่ากบัไปที่โปรแกรมแลปววิ 

โปรแกรมทดลองทดลองควบคุมกระบอกสูบแบบเปิด (Open Loop)  ดว้ยแลปววิ โดยที่
เอาตพ์ตุ (Output) ออกที่ VISA Write ซ่ึงค่าที่ส่งออกไปจะเป็นต าแหน่งและทิศทาง 

http://www.google.co.th/url?sa=t&source=web&cd=2&ved=0CCUQFjAB&url=http%3A%2F%2Fwww.9engineer.com%2Findex.php%3Fm%3Darticle%26a%3Dshow%26article_id%3D2176&ei=d9EmTqWSL8WqrAes1dTACQ&usg=AFQjCNGciD_1yOuPQnuGjmKB-AqpEYpiww
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ภาพที ่3-18  โปรแกรมทดลองควบคุมกระบอกสูบแบบเปิด  

 
3.5.1  ควบคุมดว้ยพไีอดี  

   การควบคุมดว้ยพไีอดีในแลปววิ จะมีฟังกช์นัในการเขียน คือ PID.VI โดยตอ้งลง
เคร่ืองมือเสริมของแลปววิ คือ PID Toolset 

 
ภาพที่ 3-19  Install PID Toolset 

 
   หลงัจากลงโปรแกรมเสร็จแลว้ วิธีการน าฟังกช์นัของ PID.VI มาใชใ้นโปรแกรม โดย
คลิกขวาที่ Block Diagram >> Control Design & Simulation>>PID>>PID.VI วางที ่ Block 
Diagram เท่าน้ีก็ไดฟั้งกช์นัของ PID จากนั้นก็ไดก้  าหนดค่าและส่วนเสริมต่าง ๆ ของโปรแกรม 
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   เม่ือทดลองควบคุมกระบอกสูบมาหลายคร้ัง และไดท้  าการแกไ้ขโปรแกรมในส่วนต่างๆ 
จนกระทัง่มีความสมบรูณ์ ในการที่น าโปรแกรมมาทดลองใชใ้นการควบคุมชุดควบคุมต าแหน่ง
ลูกสูบในระบบนิวแมติกส์  
   ส าหรับโปรแกรม ควบคุมดว้ยพไีอดี มีส่วนต่าง ๆ แสดงในภาพที ่3-23  

 
ภาพที่ 3-20  หนา้ต่างโปรแกรมควบคุมดว้ยพไีอดี 

ส่วนประกอบต่าง ๆ ของหนา้ต่างโปรแกรมควบคุม แบบพไีอดี จะประกอบไปดว้ย 
หมายเลข.1.คือ การก าหนดต าแหน่งของการควบคุมแบบจุดต่อจุด การควบคุมแบบเชิงเสน้ 

การควบคุมแบบวงกลม และการควบคุมต าแหน่ง 
หมายเลข 2 คือ กราฟแสดงผลต าแหน่ง เพือ่เปรียบเทียบระหวา่งต าแหน่งที่สัง่และต าแหน่ง

ของกระบอกสูบ 
หมายเลข.3.คือ ตวัปรับอตัราการขยายควบคุมแบบอตัราส่วน (Proportional Gain : Kp ) เวลา

คงที่ของการปริพนัธ ์ ( Integral Time : Ti ) เวลาคงที่ของการอนุพนัธ ์ (Derivative Time : Td ) 
เพือ่ใหร้ะบบมีความเสถียรกบัระบบที่ตอ้งการควบคุม 

หมายเลข 4 คือ ปุ่ มหยดุการท างาน  ( Stop ) ของโปรแกรม 
หมายเลข 5 คือ ช่องเลือกการเช่ือมต่อ ( Com Port ) 
หมายเลข.6.คือ ปุ่ มเลือกประเภทของการควบคุม เพือ่เลือกการควบคุมต าแหน่ง การควบคุม

แบบจุดต่อจุด การควบคุมแบบเชิงเสน้ และการควบคุมแบบวงกลม 
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ภาพที่ 3-21  หนา้ต่างบล็อกไดอะแกรมโปรแกรมควบคุมดว้ยพไีอดี 
 

ส่วนประกอบของหนา้ต่างบลอ็กไดอะแกรมโปรแกรมควบคุมดว้ยพไีอดี จะประกอบไปดว้ย 
หมายเลข 1 คือ ส่วนที่ใชก้  าหนดต าแหน่งของการควบคุมแบบจุดต่อจุด การควบคุมแบบเชิง

เสน้ การควบคุมแบบวงกลม และการควบคุมต าแหน่ง 
หมายเลข 2 คือ ตวัประมวลผลแบบพไีอดี ที่ก  าหนดค่าเอาตพ์ตุของพไีอดีใหใ้นอยูใ่นช่วง 10 

ถึง -10 
หมายเลข.3.คือ ส่วนที่ส่งค่าออกไปใหไ้มโครคอนโทรลเลอร์ โดยค่าที่จะส่งออกไปให้

ไมโครคอนโทรลเลอร์จะเป็นทิศทางที่ท  าใหก้ระบอกสูบเคล่ือนทีไ่ปทางซา้ยหรือทางขวา และตาม
ดว้ยจ านวนของดิวต้ีไซเคิ้ลที่ส่งออกมาจากตวัประมวลผลแบบพไีอดี 

หมายเลข 4 คือ ส่วนที่รับค่าป้อนกลบัมาจากเอน็โคด้เดอร์โดยผา่นทางการ์ด DAQ เม่ืออ่าน
ค่าไดแ้ลว้จะน าไปต่อเขา้กบัชุดประมวลผลแบบพไีอดี  

หมายเลข.5.คือ ส่วนที่ใชใ้นการเช่ือมต่อระหวา่งไมโครคอนโทรลเลอร์กบัเคร่ือง
คอมพวิเตอร์ โดยที่ใชค้่าบอร์ดเรท (Baudrate)ที่ 19200 

3.5.2  ควบคุมดว้ยฟัซซ่ี  
   ในโปรแกรมควบคุมดว้ยฟัซซ่ีจะมีอยู ่ 2 ส่วนที่ส าคญั คือ การออกแบบกฎฟัซซ่ี (Rule 
Base) และการเขียนโปรแกรมควบคุมดว้ยฟัซซ่ี 
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 3.5.2.1  การออกแบบกฎฟัซซ่ี  
3.5.2.1...การออกแบบฟัซซ่ีตอ้งใชโ้ปรแกรม Fuzzy Logic Controller Design... ในการ

ออกและก าหนดคา่ฟัซซ่ี Fuzzy Logic Controller Design... เป็นส่วนหน่ึงของแลปววิ โดยเปิด
โปรแกรมแลปววิ เขา้ไปที่ Tools เลือก Fuzzy Logic Controller Design... เพือ่เปิดโปรแกรม Fuzzy 
Logic Controller Design... ส าหรับการออกแบบ สมาชิก การเซตค่า และการออกแบบกฎ ของ
Fuzzy  

 
ภาพที่ 3-22  Fuzzy Logic Controller Design... 

 
 ส าหรับแนวทางการออกแบบสร้างกฎของฟัซซ่ี ใชเ้งื่อนไขตามแนวคิดของการ
ตอบสนองของสมการก าลงัสอง 
 

 

ภาพที่ 3-23  กราฟการตอบสนองของสมการก าลงัสอง 
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 จะสงัเกตวา่มีช่วงกราฟในระยะเวลาที่แตกต่างกนัไป จากราฟในภาพที่ 3-26 
ไดน้ ามาวเิคราะห์หากฎที่ตอ้งใชใ้นการปรับรูปแบบของการใหเ้ขา้สู่ Steady–State เร็วขึ้นและลดค่า
พุง่เกิน (Over Shoot) จากการวเิคราะห์และทดลองในการทดลองในโครงงานน้ีไดใ้ชฟั้ซซ่ี แบบ 5 
สมาชิก (5 Membership) ไดก้ฎดงัตารางที่ 3-1 

ตารางที่ 3-1  ตารางกฎของฟัซซ่ีแบบ 5 สมาชิก 
      de 
 e 

NB N Z P PB 

NB NB NB N N Z 
N NB NB N Z P 
Z N N Z P P 
P N Z P P PB 

PB Z P P PB PB 
  

จากตารางที่ 3-1 ตารางกฎของฟัซซ่ีแบบ 5 สมาชิก จะสงัเกตไดว้า่มีทั้งหมด 25 
กฎ ซ่ึงการเรียกใชก้ฎต่าง ๆ นั้นก็ขึ้นอยูก่บั ค่าผดิพลาด (e) และค่าแตกต่างระหวา่งค่าผดิพลาดก่อน
หนา้และค่าผดิพลาดปัจจุบนั (de) ในฟังกช์นัฟัซซ่ีในโปรแกรมแลปววิจะตอ้งเรียกใชเ้ม่ือถึงเวลา
ตามกฎที่ตั้งไว ้ ซ่ึงในการทดลองแต่ละคร้ังไม่จ าเป็นตอ้งใชทุ้กกฎ เพราะขึ้นอยูก่บัระบบหากระบบ
มีการตอบสนองที่ดีและเขา้สู่ Steady–State เร็วและไม่มีค่าพุง่เกิน กฎที่ใชก้็นอ้ย แต่หากมีค่าพุง่เกิน
มาก ก็ใชไ้ดต้ามกฎที่ตั้งไว ้ก าหนดค่าผดิพลาด ดงัภาพที่ 3-27 

 

 

ภาพที่ 3-24  การก าหนดค่า e ใน Fuzzy-Set-Editor แบบ 5 สมาชิก 
 

ก าหนดค่าแตกต่างระหวา่งค่าผดิพลาดก่อนหนา้และค่าผดิพลาดปัจจุบนั ดงัภาพที่ 3-29 
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ภาพที่ 3-25  การก าหนดค่า de ใน Fuzzy-Set-Editor 
 

 ก าหนดค่าเอาตพ์ตุ ของโปรแกรมที่ใชใ้นการควบคุมใหมี้ค่าอยูใ่นระหวา่งที่ค่า
มากที่สุดและนอ้ยที่สุดที่ตอ้งการในที่น้ี Outputmax = 10 และ Outputmin = -10 เป็นแบบสมมาตร 

 

ภาพที่ 3-26  การก าหนดค่าเอาตพ์ตุใน Fuzzy-Set-Editor 

 3.5.2.2  การเขียนโปรแกรมควบคุมดว้ยฟัซซ่ี 
    เม่ือมีการทดลองมาหลายคร้ังและไดท้  าการแกไ้ขโปรแกรม จนกระทัง่มีความ
สมบรูณ์       ในการที่น ามาทดลองใชใ้นการควบคุมชุดควบคุมการท างานของกระบอกสูบในระบบ 
นิวแมติกส์  โปรแกรม ควบคุมดว้ยฟัซซ่ีมีส่วนต่าง ๆ แสดงในภาพที ่3-30 
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ภาพที ่3-27  หนา้ต่างโปรแกรมควบคุมดว้ยฟัซซ่ี 

ส่วนประกอบต่าง ๆ ของโปรแกรมควบคุม แบบฟัซซ่ี จะประกอบไปดว้ย 
หมายเลข 1 คือ การก าหนดต าแหน่งของการควบคุมแบบจุดต่อจุด การควบคุมแบบเชิงเสน้ 

การควบคุมแบบวงกลม และการควบคุมต าแหน่ง 
หมายเลข 2 คือ กราฟแสดงผลต าแหน่ง เพือ่เปรียบเทียบระหวา่งต าแหน่งที่สัง่และต าแหน่ง

ของกระบอกสูบ 
หมายเลข 3 คือ ช่องเลือกไฟลข์องฟัซซ่ีที่เป็นนามสกุลดอทวไีอ ( .vi ) 
หมายเลข 4 คือ ปุ่ มหยดุการท างาน ของโปรแกรม 
หมายเลข 5 คือ ช่องเลือกการเช่ือมต่อ 
หมายเลข.6.คือ ปุ่ มเลือกประเภทของการควบคุม เพือ่เลือกการควบคุมต าแหน่ง การควบคุม

แบบจุดต่อจุด การควบคุมแบบเชิงเสน้ และการควบคุมแบบวงกลม 
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ภาพที ่3-28  หนา้ต่างบล็อกไดอะแกรมโปรแกรมควบคุมดว้ยฟัซซ่ี  
 

  ส่วนประกอบของหนา้ต่างบล็อกไดอะแกรมโปรแกรมควบคุมดว้ยฟัซซ่ี จะประกอบไปดว้ย 
หมายเลข 1 คือ ส่วนที่ใชก้  าหนดต าแหน่งของการควบคุมแบบจุดต่อจุด การควบคุมแบบเชิง

เสน้ การควบคุมแบบวงกลม และการควบคุมต าแหน่ง 
หมายเลข 2 คือ ชุดตวัประมวลผลแบบฟัซซ่ี ซ่ึงภายในจะประกอบไปดว้ย ตวัประมวลผล

แบบฟัซซ่ีและการส่งค่าออกไปใหไ้มโครคอนโทรลเลอร์ โดยค่าที่จะส่งออกไปให้
ไมโครคอนโทรลเลอร์จะเป็นทิศทางที่ท  าใหก้ระบอกสูบเคล่ือนทีไ่ปทางซา้ยหรือทางขวาและตาม
ดว้ยจ านวนของดิวต้ีไซเคิ้ลที่ส่งออกมาจากตวัประมวลผลแบบฟัซซ่ี 

หมายเลข 3 คือ ส่วนที่รับค่าป้อนกลบัมาจากเอน็โคด้เดอร์โดยผา่นทางการ์ด DAQ เม่ืออ่าน
ค่าไดแ้ลว้จะน าไปต่อเขา้กบัชุดประมวลผลแบบฟัซซ่ี 

หมายเลข.4.คือ ส่วนที่ใชใ้นการเช่ือมต่อระหวา่งไมโครคอนโทรลเลอร์กบัคอมพวิเตอร์ โดย
ที่ใชค้่าบอร์ดเรทในการเช่ือมต่อที่ 19200 
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3.6  การประกอบทุกส่วนเข้าด้วยกันและทดลอง 
  เม่ือออกแบบส่วนต่างๆ เสร็จเรียบร้อยแลว้ ก็ท  าการประกอบทุกส่วนเขา้ดว้ยกนั และก็ท  าการ

ทดลองทั้งแบบควบคุมด้วยพีไอดี และแบบควบคุมด้วยฟัซซ่ี ท  าการเปรียบเทียบการทดลองและ
บนัทึกผล 

 
ภาพที ่3-29  การประกอบส่วนต่างๆเขา้ดว้ยกนัและทดลอง 

 
 


