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1.1  ความเป็นมาและความส าคญัของปัญหา 

 ในปัจจุบนัเทคโนโลยสีมยัใหม่มีความส าคญั และมีอิทธิพลต่อความเป็นอยูใ่นชีวติประจ าวนั
อยา่งหลีกเล่ียงไม่ได ้   ในงานอุตสาหกรรมก็เช่นเดียวกนัไดมี้การน าเอาระบบคอมพวิเตอร์   หรือ
การน าเอาโปรแกรมมาใชค้วบคุมแทนท าใหไ้ดป้ระสิทธิภาพที่ดียิง่ขึ้น  โดยทัว่ไปเป้าหมายของ
ระบบควบคุมต่างๆในงานอุตสาหกรรมคือ    การรักษาปริมาณทางฟิสิกส์อนัไดแ้ก่    การเคล่ือนที่       
การควบคุมแรง   การควบคุมต าแหน่ง ฯลฯ   ใหมี้ค่าใกลเ้คียงกบัค่าที่เหมาะสมทีสุ่ด     
อุตสาหกรรมในยคุตน้ๆ  การแข่งขนัยงัมีนอ้ยการควบคุมอาจเป็นแบบง่ายๆ กล่าวคืออาศยัพนกังาน
คอยท าหนา้ที่เก่ียวกบัการปรับแต่งหรือการค านวณ   ซ่ึงการควบคุมแบบน้ีใหผ้ลการควบคุมไม่ดี
เท่าที่ควรและจะถูกจ ากดัโดยความสามารถของมนุษย ์

 แต่ในปัจจุบนัน้ีการแข่งขนัทางดา้นอุตสาหกรรมมีมากขึ้น และนบัวนัจะมีความรุนแรงมากขึ้น
การด าเนินการผลิตจ าเป็นตอ้งค านึงถึงประสิทธิภาพ  และประสิทธิผลของโรงงานซ่ึงสามารถแสดง
ไดด้ว้ยตน้ทุนการผลิต  คุณภาพมาตรฐาน  ความปลอดภยั  มลภาวะ  ความสามารถในการปรับ
อตัราการผลิตใหส้อดคลอ้งกบัภาวะของตลาด ฯลฯ  ทางดา้นเทคนิคเป้าหมายดงักล่าวจะบรรลุ
วตัถุประสงคไ์ดจ้  าเป็นตอ้งอาศยัการตรวจวดัการควบคุมอยา่งต่อเน่ืองอยา่งสม ่าเสมอ ประสิทธิภาพ
ในการผลิตจะดีไดต้อ้งเร่ิมตน้จากการออกแบบติดตั้งอุปกรณ์ในระบบการควบคุมต่างๆ ในโรงงาน
อยา่งถูกตอ้ง 

 โรงงานสมยัใหม่จึงไดน้ าเอาเคร่ืองควบคุมอตัโนมติัมาใชง้าน  เคร่ืองควบคุมอตัโนมติัจะท า
หนา้ที่หลกัในการค านวณหาสญัญาณควบคุมที่เหมาะสม  โดยที่การควบคุมจะเป็นไปตามกฎเกณฑ์
การควบคุมที่พนกังานไดค้วบคุมไวล่้วงหนา้  ระบบควบคุมอตัโนมติัมีมากมายหลายรูปแบบตั้งแต่
แบบง่ายๆ ไปจนถึงแบบซบัซอ้นมากๆ  และเน่ืองดว้ยการส่ือสารแบบดิจิตอลก าลงัเป็นที่นิยมใช้
เป็นอยา่งมาก  ท  าใหก้ารส่ือสารแบบดิจิตอลเขา้มามีบทบาทในระบบการควบคุมทางอุตสาหกรรม
และปัจจุบนัความกา้วหนา้ทางดา้นเทคโนโลยทีางคอมพวิเตอร์มีคุณภาพสูง  จนสามารถน ามาใช้
ประโยชน์ในระบบการควบคุมส าหรับกระบวนการอุตสาหกรรมไดอ้ยา่งกวา้งขวาง  และอุปกรณ์ที่
ใชใ้นโรงงานอุตสาหกรรมเป็นจ านวนมากคืออุปกรณ์ประเภทที่ใชค้วามดนัลมเป็นพลงังาน และ
ระบบนิวแมติกส์ (Pneumatic) เป็นอุปกรณ์ที่ใชล้มเป็นพลงังาน ในระบบของนิวแมติกส์น้ีสามารถ
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ป๊ัมลมเก็บไวใ้นถงัลมได ้ เพือ่ใชใ้นเวลาที่ความดนัลมไม่พอใชง้านหรือในเวลาที่กระแสไฟขดัขอ้ง 
ระบบนิวแมติกส์ทนต่อการระเบิด เพราะลมไม่ติดไฟ  ไม่ระเบิด และสามารถส่งถ่ายก าลงัลมไป
ตามท่อหรือสายลมในระยะทางไกลๆไดโ้ดยง่าย  ส่วนลมที่ใชแ้ลว้สามารถปล่อยทิ้งไดท้นัทีโดยไม่
ก่อใหเ้กิดมลพษิทางอากาศ    แต่ระบบนิวแมติกส์นั้นมีขอ้เสียคือลมสามารถยบุตวัได ้     จึงท าให้
การเคล่ือนที่ของอุปกรณ์ท างานไม่สม ่าเสมอเน่ืองจากการยบุตวัของลม  จากขอ้เสียของการยบุตวั
ของลมแกไ้ขไดโ้ดยจะใชว้าลว์ควบคุมทิศทางแบบสวทิซ์ช่ิง 5/3 ในการควบคุมการเคล่ือนทีข่อง
อุปกรณ์  แต่ส่วนใหญ่ในการท าหุ่นยนตค์าร์ทีเชียน X-Y (Cartesian Robot X-Y )  นัน่จะใชร้ะบบ
ไฟฟ้าเป็นตน้ก าลงัในการควบคุม และการใชไ้ฟฟ้าเป็นการควบคุมจะใชม้อเตอร์ในการส่งก าลงั
และเม่ือท างานมอเตอร์จะเกิดประกายไฟ ถา้ใชร้ะบบไฟฟ้าใชร่้วมกบังานปิโตรเคมี อาจท าใหเ้กิด
ความไม่ปลอดภยัต่อชีวติและทรัพยสิ์น 

 จากที่กล่าวมาขา้งตน้น้ี  ผูท้  าโครงงานจึงมีแนวคิดที่จะท าโครงงานเร่ือง   การพฒันาหุ่นยนต์
คาร์ทีเชียน X-Y แบบนิวแมติกส์  โดยควบคุมการท างานโดยใชโ้ปรแกรมแลปววิ (Laboratory 
Virtual Instrument Engineering Workbench : LabVIEW) ควบคุมแบบพไีอดี (Proportional 
Integral Differential : PID) และแบบฟัซซ่ี (Fuzzy) ใชใ้นการควบคุมกระบอกสูบนิวแมติกส์แบบ 2 
แกน โดยใชว้าลว์ควบคุมทิศทางแบบสวติช์ช่ิง 5/3 และชุดควบคุมแบบฟัซซ่ี โดยมีเอ็นโคด้เดอร์ 
(Encoder) เป็นตวัวดัระยะทางเพือ่ควบคุมแบบป้อนกลบั (Feedback Control) ใชค้อมพวิเตอร์เป็น
ตวัประเมินผล คอมพวิเตอร์จะส่งสญัญาณไปยงัชุดควบคุมฟัซซ่ี ชุดควบคุมจะส่งสญัญาณไป
ควบคุมวาลว์ลม เม่ือวาลว์ลมเปล่ียนต าแหน่งการท างาน จะเปิดหรือปิดทางลม ท าใหก้า้นสูบของ
กระบอกสูบเคล่ือนที่ตามต าแหน่งที่ก  าหนด   

 
1.2  วัตถุประสงค์ของโครงงาน 

1.2.1  เพือ่ศึกษาระบบการควบคุมแบบพไีอดีและแบบฟัซซ่ี 
1.2.2..เพือ่พฒันาระบบการควบคุมหุ่นยนตค์าร์ทเีชียน X-Y แบบนิวแมติกส์โดยใชก้ารควบคุม 

แบบพไีอดีและแบบฟัซซ่ี 
1.2.3  เพือ่พฒันาระบบทางกลของนิวแมติกส์ของหุ่นยนตค์าร์ทีเชียน X-Y  
1.2.4..เพือ่พฒันาการวางแผนเสน้ทางการเดินของหุ่นยนตค์าร์ทีเชียน X-Y  แบบเสน้ตรง  

(Liner Interpolation) และวงกลม (Circular Interpolation)  
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1.3  ขอบเขตของโครงงาน 

1.3.1..ใชโ้ปรแกรมแลปววิในการควบคุมแบบพีไอดีและแบบฟัซซ่ีในหุ่นยนตค์าร์ทีเชียน X-Y 
แบบนิวแมติกส์ 

1.3.2  ใชว้าลว์ควบคุมทิศทางแบบสวทิซ์ช่ิง 5/3 (Switching Control Valve 5/3) 
 

1.4  ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ 
1.4.1  ไดค้วามรู้เก่ียวกบัการควบคุมหุ่นยนตค์าร์ทีเชียน X-Yแบบแบบพไีอดีและแบบฟัซซ่ี 
1.4.2  ไดค้วามรู้เก่ียวกบัระบบทางกลของหุ่นยนตค์าร์ทีเชียน X-Y แบบนิวแมติกส์ 
1.4.3  ไดฝึ้กทกัษะในการเขียนโปรแกรมควบคุมหุ่นยนตค์าร์ทีเชียน X-Y แบบนิวแมติกส์ 
1.4.4  ไดน้ าความรู้ที่ไดศ้กึษามาไปประยกุตใ์ชใ้นงานอุตสาหกรรม 
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