
 
 

บทที่ 5 
สรุปปัญหาและข้อเสนอแนะ 

 
5.1  สรุปผลของโครงงาน 
   การศึกษาโครงงานน้ี เพือ่พฒันาการวางแผนเส้นทางการเดินของหุ่นยนตค์าร์ทีเชียน X-Y แบบ
นิวแมติกส์ (Cartesian  Robot.X-Y by Pneumatic)      โดยใชค้อมพวิเตอร์ประมวนผลและติดต่อกบั 
ผูใ้ชง้านป้อนค าสัง่ต่างๆ    และสัง่ไปยงัไมโครคอนโทรลเลอร์  (Microcontroller)  เพือ่สร้าง PWM  
(Pulse Width Modulation : PWM) ไมโครคอนโทรลเลอร์ก็จะส่งไปยงัชุดขบั (Drive) ไปสัง่ให้
วาลว์ (Valve) ท างานไปก าหนดทิศทางของกระบอกสูบเม่ือกระบอกสูบท างานเซ็นเซอร์ที่ติดกบั
กระบอกสูบคอืลิเนียร์เอ็นโคด้เดอร์  (Linear Encoder)   ก็จะเกิดสญัญาณพลัส์  (Pulses)         และ
การ์ด DAQ (Data Acquisition : DAQ) รุ่น PCI 6221 ก็จะท าการรับค่าและส่งไปยงัคอมพวิเตอร์ 
และในโครงงานน้ียงัเปรียบเทียบระหวา่งการควบคุมโดยใชพ้ไีอดี (Proportional  Integral 
Differential : PID) และการควบคุมโดยใชฟั้ซซ่ี (Fuzzy) 
   ผลที่ไดจ้ากการทดลอง ในการควบคุมต าแหน่งแต่ละแกนสามารถควบคุมใหห้ยดุอยูใ่น
ต าแหน่งที่ตอ้งการได ้ มีการคลาดเคล่ือนเล็กนอ้ย ในการควบคุมสองแกนพร้อมกนัแบบจุดต่อจุดก็
ยงัสามารถควบคุมได ้ เน่ืองจากสัง่แกนสองแกนใหเ้ล่ือนไปโดยไปหยดุอีกต าแหน่งที่ตอ้งการโดย
ไม่มีการเปิดปิดของวาลว์ในระยะต่างๆ  แต่ในการทดลองควบคุมแบบเชิงเสน้ จะไม่สามารถ
ควบคุมไดเ้น่ืองจากวาลว์สองตวัท างานไม่พร้อมกนั ในต าแหน่งเร่ิมจนถึงต าแหน่งที่ตอ้งการจะมี
การค านวณจุดยอ่ยๆก่อนถึงต าแหน่งที่ตอ้งการออกมา เม่ือวาลว์ท างานไม่พร้อมกนัท าใหจุ้ดต่างๆ
เล่ือนออกไป และยงัเป็นวาลว์แบบเปิด-ปิด ท าใหค้วบคุมแรงดนัลมไม่ไดเ้ม่ือวาลว์ท างาน   แรงดนั
ลมก็จะออกตามที่ป๊ัมลมไดต้ั้งแรงดนัลมไว ้ เพราะระยะจุดต่างๆใกลก้นัมากแต่ลมออกมาเกินระยะ
จุดออกไป และในการควบคุมแบบวงกลมก็เช่นเดียวกนั  

  จากการทดลองระหวา่งการควบคุมดว้ยพไีอดีและการควบคุมดว้ยฟัซซ่ีมีขอ้แตกต่างกนัดงัน้ี 
  5.1.1  การควบคุมดว้ยพไีอดี 
            5.1.1.1..เม่ือท าการทดลอง เม่ือแรงดนัลมไม่เท่าเดิม จะตอ้งมีการปรับค่าเกน (Gain)   , 

   และ    อยูเ่สมอ  
           5.1.1.2  การปรับค่าเกนเกิดจากการทดลองจึงไม่ตอ้งมีความรู้ในระบบมากนกั 
           5.1.1.3  การควบคุมดว้ยพไีอดีเขา้สู่ต  าแหน่งชา้กวา่ฟัซซ่ี

http://web.ku.ac.th/schoolnet/snet7/pe45.htm


75 
 

  5.1.2  การควบคุมดว้ยฟัซซ่ี 
            5.1.2.1  เม่ือท าการทดลองทีแ่รงดนัลมต่างกนั สามารถใชก้ฎเดิมของฟัซซ่ีไดโ้ดยไม่ตอ้ง

ปรับเปล่ียนกฎของฟัซซ่ีใหม่ 
             5.1.2.2..ในการออกแบบระบบควบคุมแบบฟัซซ่ีมีความยุง่ยาก เน่ืองจากจะตอ้งรู้

เก่ียวกบัระบบที่จะควบคุมเป็นอยา่งดี 
           5.1.2.3  การควบคุมดว้ยฟัซซ่ี เขา้สู่ต  าแหน่งเร็วกวา่พไีอดี 
  ดงันั้นการความคุมแบบฟัซซ่ีจึงมีความสามารถในการความคุมไดดี้กวา่การควบคุมแบบพไีอดี 

ในบางช่วงเวลาการท างานของระบบและขึ้นอยูก่บัการคิดกฎของฟัซซ่ีดว้ย 
 

5.2  ปัญหาและแนวทางแก้ไข 
       ปัญหาที่ไดท้  าการทดลองควบคุมการพฒันาหุ่นยนตค์าร์ทีเชียน X-Y แบบนิวแมติกส์มีดงัน้ี 
   5.2.1..วงจรควบคุม เป็นวงจรที่ใชค้วบคุมโซลินอยด ์ (Solenoid)  ในการสัง่ท  างานการเคล่ือนที่
ของกระบอกสูบ โครงงานน้ีสร้างวงจรควบคุมขนาดเล็ก สามารถเสียบบนบอร์ด
ไมโครคอนโทรลเลอร์เพือ่ความสะดวกไม่ตอ้งต่อสายใหยุ้ง่ยาก แต่วงจรในการควบคุมนั้นตอ้งใช้
ไอซีและอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ขนาดเล็ก และการทดลอง การออกแบบยากและวงจรที่ออกแบบมา
ไม่สามารถใชไ้ด ้
   แนวทางการแกปั้ญหา ออกแบบวงจรมาแลว้ทดลอง ดว้ย ไอซี และอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ ที่มี
ขนาดมาตรฐานก่อน วา่วงจรสามารถใชไ้ดห้รือไม่ ถา้ใชไ้ดแ้ลว้จึงออกแบบลายวงจร โดยใช ้ไอซี
และอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ ที่เป็นแบบเซอร์เฟสเมาส์ (Surface Mouse) 
   5.2.2..กระบอกสูบที่ใชใ้นการทดลองมีการร่ัวซึมของลมออกมาเวลาทดลอง เพราะเป็น
กระบอกสูบเก่าที่เคยมีการใชม้าก่อน จึงท าใหก้ารควบคุมหยดุน่ิงนานไม่ได ้ลมร่ัว ลูกสูบจึงเกิดการ
เคล่ือนที่ ต  าแหน่งจึงเปล่ียนไป 
   แนวทางการแกปั้ญหา ท าการอดัซีลใหแ้น่นขึ้น แต่ก็ยงัมีลมร่ัวซึมออกมา ถา้เปล่ียนซีลก็อาจจะ
แกไ้ม่หายเพราะส่วนอ่ืนอาจเกิดการช ารุด  แต่ถึงลมจะร่ัวแต่ก็ยงัสามารถควบคุมได ้แต่อาจจะไม่น่ิง
มากนกั แต่กอ็ยูใ่นปริมาณที่รับได ้ดงันั้นจึงถือวา่สามารถควบคุมได ้
   5.2.3..เอ็นโคด้เดอร์แบบเชิงเสน้ นั้นมีระยะแค่ 27 ซม. และ 50 ซม. แต่กระบอกสูบมีระยะการ
ใชง้านของลูกสูบ 50 ซม. และ 80 ซม. ถา้ติดตั้งเอ็นโคด้เดอร์แบบเชิงเสน้ที่ลูกสูบแลว้ เม่ือลูกสูบ
ท างานเกินระยะเอ็นโคด้เดอร์แบบเชิงเสน้ อาจท าใหเ้อ็นโคด้เดอร์เกิดความเสียหายได ้
   แนวทางการแกปั้ญหา     ท  าการติดตั้งเอ็นโคด้เดอร์แบบเชิงเสน้     ที่ตวัลูกสูบแลว้ท าการจ ากดั 
ต าแหน่งการท างานของลูกสูบใหเ้หลือ 27 ซม. และ 50 ซม.  

http://www.google.co.th/search?q=%E0%B9%80%E0%B8%8B%E0%B8%AD%E0%B8%A3%E0%B9%8C%E0%B9%80%E0%B8%9F%E0%B8%AA%E0%B9%80%E0%B8%A1%E0%B8%B2%E0%B8%AA%E0%B9%8C&hl=th&biw=1440&bih=785&prmd=ivns&tbs=clir:1,clirtl:en,clirt:en+Mouse+Surface&sa=X&ei=-gEnTobqOYyvrAeKi5mHCQ&ved=0CF0Q_wEwCg
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   5.2.4..เม่ือกระบอกสูบหยดุเคล่ือนที่เป็นเวลานาน เม่ือสัง่ใหก้ระบอกสูบเคล่ือนที่กระบอกสูบ
จะเคล่ือนที่ออกอยา่งรวดเร็วท าใหค้วบคุมการท างานไม่ได ้
   แนวทางการแกปั้ญหา ก่อนจะท าการควบคุมกระบอกสูบ ใหส้ัง่ใหก้ระบอกสูบเคล่ือนที่
ออกไปก่อนแลว้ใหก้ลบัมาที่ต  าแหน่งเร่ิมตน้ แลว้จึงจะสามารถท าการควบคุมได ้
   5.2.5..กระบอกสูบทั้งสองท างานไม่พร้อมกนั เน่ืองจากขนาดของกระบอกสูบทั้งสองมีขนาด
ไม่เท่ากนั  
   แนวทางแกปั้ญหา ควรใชแ้หล่งจ่ายลมแยกกนั หรือควรใชก้ระบอกสูบที่มีขนาดเท่ากนั 
   5.2.6  ขนาดของกระบอกสูบมีขนาดต่างกนั จึงท าใหค้วามเร็วของกระบอกสูบทั้งสองต่างกนั 
   แนวทางการแกปั้ญหา ปรับอตัราการไหลของลม ของกระบอกสูบทั้งสองใหเ้หมาะสมกนั 
   5.2.7..วาลว์ควบคุมทิศทางการท างานเป็นแบบ เปิด–ปิด ท าใหย้ากต่อการควบคุมความเร็วของ
กระบอกสูบ 
       แนวทางการแกปั้ญหา ควรใชพ้รอพพอร์ชนันลัวาลว์ (Proportional Valve) เป็นตวัควบคุมทิศ
ทางการท างาน 
 
5.3  ข้อเสนอแนะ 

  5.3.1  ควรใช ้พรอพพอร์ชนันลัวาลว์ ในการควบคุมการท างาน 
  5.3.2  วาลว์ 5/3 แบบ ON-OFF เหมาะส าหรับการควบคุมต าแหน่ง 
  5.3.3..ควรพฒันาระบบแบบไฮบริดจ ์ โดยการน าฟัซซ่ีไปใชร่้วมกบัพไีอดีในการควบคุมระบบ

ที่ตอ้งการ 

 

http://www.siam-shop.com/p?mode=product_more_detail&product_id=43723&shop_id=13274

