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1. 1  ความเปน็มาและความส าคญัของปญัหา 

 ในปัจจุบันเทคโนโลยีมีบทบาทกับชีวิตประจ าวันเป็นอย่างมาก ในขณะที่เทคโนโลยีเดินหน้า
พัฒนาอย่างต่อเนื่อง ถ้าให้มีการคิดค้นนวัตกรรมใหม่ๆ เพื่ออ านวยความสะดวกให้กับชีวิตประจ าวัน
ของมนุษย์ แต่ก่อนจะน ามาใช้กับมนุษย์จริงๆนั้น จะต้องมีการทดลองหาประสิทธิภาพความแม่นย า
การท างานของนวัตกรรมนั้น ยังมีอีกปัจจัยนึ่งคือความปลอดภัยของผู้ใช้งาน ท าให้ต้องมีการจ าลอง
สถานการณ์ท่ีจะท าให้เห็นถึงจุดบกพร่องของนวัตกรรม การทดลองสามารถทดสอบโดยการใช้
โปรแกรมการจ าลองเสมือนจริง หรือการใช้ชุดจ าลองสภาพจริง ซึ่งในอุตสาหกรรมจะนิยมใช้ 
ชุดจ าลองสภาพจริง 
      ในงานวิเคราะห์ทางวิศวกรรม การจ าลองการขับขี่รถ หรือการจ าลองการขับเครื่องบิน ที่นิยม
น ามาประยุกต์ใชง้านร่วมกับการเล่นเกมส์ (Motion Simulator)  ซึ่งเป็นกลไกลที่สามารถสร้าง
การเคลื่อนไหวของยานพาหนะ ส่งผลให้เกิดความรู้สึกของมนุษย์ทีเ่สมือนยานพาหนะก าลังเคลื่อนที่
ในการจ าลองการเคลื่อนไหว และการเปลี่ยนแปลงจลนศาสตร์ ในต าแหน่งความเร็วและความเร่ง 
ซึ่งการเครื่องที่สามารถใช้การเคลื่อนไหวได้ทั้ง 6 องศาอิสระ มี 3 องศาหมุนอิสระ ทั้ง Roll, Pitch, 

Yaw และ 3 องศาการเปลี่ยนแปลงต าแหน่งเป็นเส้นอิสระ คือ Sway, Heave, Surge 

      ในการศึกษาการวิเคราะห์สามารถน าความรู้มาบูรณาการร่วมกับการประยุกต์ใช้งานจริง โดย
การศึกษาหลักการท างานของไฮดรอลิกและปัญหาที่เกิดขึ้นในการศึกษาไฮดรอลิก    ท าให้เข้าใจ 
ในการท างานนั้น ยังคงขาดชิ้นงานจริงทีจ่ะสามารถแสดงให้เห็นถึงโครงสร้างและการท างานของ
โครงสร้างต่างๆ ที่ไม่สามารถจิตนาการได้ด้วยภาพประกอบ หรือค าอธิบายในหนังสือ เพื่อให้เกิด
ความเข้าใจในการท างานของไฮดรอลิก มากยิ่งขึ้น  
      จากปัญหาในการศึกษาที่ได้กล่าวมาข้างต้น ผู้จัดท าโครงงานจึงมีแนวคิดที่จะสร้างชุดจ าลอง
สภาวะการเคลื่อนที่แบบ 3 องศาอิสระ รอบแกนX, รอบแกนY, แนวแกนZ ด้วยระบบไฮดรอลิก 
เพื่อใช้ในการทดลองแสดงการเคลื่อนที่ ซึ่งสามารถแสดงโครงสร้าง และการตอบสนองต่อค าสั่ง ซึ่ง
ท าให้ลดหรือจ ากัดเวลาในการศึกษา ที่ไม่สามารถสังเกตจากการอ่านจากภาพประกอบ หรือ
ค าอธิบายในหนังสือ ที่ต้องใชจ้ิตนาการในการท าความเข้าใจ เพื่อเป็นการพัฒนาการเรียนการสอนที่
มีประสิทธิภาพมากยิ่งขึ้น  
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1.2  วตัถปุระสงคข์องโครงงาน 

          1.2.1  เพื่อพัฒนาระบบควบคุมของชุดจ าลองสภาวะการเคลื่อนที่แบบ 3  องศาอิสระ รอบแกนX, 
รอบแกนY, แนวแกนZ ด้วยระบบไฮดรอลิก 
           1.2.2  เพื่อหาประสิทธิภาพความแม่นย าของชุดจ าลองสภาวะการเคลื่อนที่แบบ 3 องศา
อิสระ รอบแกนX, รอบแกนY, แนวแกนZ ด้วยระบบไฮดรอลิก 

 

1.3  ขอบเขตของโครงงาน 

         1.3.1 ใช้โปรแกรมแลปวิว 2011 ในการควบคุมการท างานของชุดจ าลองสภาวะการเคลื่อนที ่
แบบ 3 องศาอิสระ รอบแกนX, รอบแกนY, แนวแกนZ ด้วยระบบไฮดรอลิก 

           1.3.2 สามารถควบคุมการท างานของชุดจ าลองสภาวะการเคลื่อนที่แบบ 3 องศาอิสระ รอบ
แกนX, รอบแกนY, แนวแกนZ ด้วยระบบไฮดรอลิกให้เคลื่อนที่หมุนแบบ รอบแกนX, รอบแกนY, 
แนวแกนZ ค่าผิดพลาดไม่เกิน 5 เปอร์เซ็น ซึ่งเป็นค่าที่ยอมรับได้ 
 1.3.3 ใชต้ัวควบคุมพีไอดีผ่านโปรแกรมแลปวิว 2011  เพื่อควบคุมการท างานของชุดจ าลอง
สภาวะการเคลื่อนที่แบบ 3 องศาอิสระ รอบแกนX, รอบแกนY, แนวแกนZ ด้วยระบบ ไฮดรอลิก 

 1.3.4 ใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์  (microcontroller)   รุ่น  ARDUINO Mega 2560 

ในการควบคุมวาล์วไฮดรอลกิ ชนิด Solenoid operated proportional valve 

 1.3.5 ใช้เซนเซอร์วัดความเร่ง (Accelerometer) รุ่น IMU-5DOF เพื่อค านวณหาองศา
การเอียงของชุดจ าลองสภาวะการเคลื่อนที่แบบ 3 องศาอิสระ รอบแกนX, รอบแกนY, แนวแกนZ 
ด้วยระบบไฮดรอลิก 

 

1.4  นยิามศพัท ์

 1.4.1  The Motion Simulator for Three DOF Pitch, Roll, Heave by Hydraulic 

System หมายถึง การเคลือ่นที่แบบ 3 องศาอิสระ รอบแกนX, รอบแกนY, แนวแกนZ โดยการ
เคลื่อนที่แบบ 3 องศาอิสระนั้นจะเป็นการเคลื่อนที่แบบหมุนรอบแกน X และ Y โดยการเคลื่อนที่ 1 

แนวแกนจะเป็นการเคลื่อนตามแนวแกน Z  โดยที่ใช้ระบบไฮดรอลิกเป็นต้นก าลังในการท างานของ
ระบบ 

 

1.5  ประโยชนท์ีค่าดวา่จะไดร้ับ  
 1.5.1 เพิ่มทักษะกับผู้ที่สนใจการเรียนรู้การท างานของชุดจ าลองสภาวะการเคลื่อนที่แบบ 3

องศาอิสระ รอบแกนX, รอบแกนY, แนวแกนZ ด้วยระบบไฮดรอลิก 

 1.5.2 ได้ระบบควบคุมชุดจ าลองสภาวะการเคลื่อนที่แบบ 3 องศาอิสระ รอบแกนX, รอบ
แกนY, แนวแกนZ ด้วยระบบไฮดรอลิก ที่สามารถน าไปต่อยอดการท างานของการตอบสนองของ
การเคลื่อนไหวของเกมส์ เป็นการเคลื่อนไหวที่หมุนได้แบบ 3 องศาอิสระ รอบแกนX, รอบแกนY, 
แนวแกนZ ด้วยระบบไฮดรอลิก 


