
 
 

บทที ่3 

ขัน้ตอนและวธิกีารด าเนนิงาน 
 

       ในการด าเนินโครงงานจ าเป็นที่ต้องวางแผนการท างาน เพื่อเป็นแนวทางการท างานและยังเป็น
การตรวจสอบการท างาน และปรับการท างานให้เหมาะสมกับเวลา เพื่อให้งานออกมาสมบูรณ์ที่สุด 
ในการด าเนินโครงงานนี้มีแผนภูมิภาพดังนี้ 
3.1  ขัน้ตอนการท าโครงงาน 

3.1.1 ศึกษาและรวบรวมข้อมูลที่เกี่ยวข้องกับโครงงานปรญิญานิพนธ์ 
3.1.2 น าเสนอห้วข้อโครงงานปริญยานิพนธ์ 
3.1.3 ออกแบบและทดสอบวงจรควบคุมวาล์ว 

3.1.4 ศึกษาและออกแบบชุดทดลอง 

3.1.5 ทดลองการเคลื่อนที่ของชุดทดลอง 

3.1.6 ศึกษาและออกแบบโปรแกรมสั่งงาน 

3.1.7 ทดสอบโปรแกรมสั่งงาน 

3.1.8 ติดตั้งและทดสอบระบบการท างานทั้งหมด 

3.1.9 จัดท าเล่มวิทยานิพนธ์ 
3.1.10 สอบโครงงาน 

        

3.1                                                        

3.2                                 

3.3                        

1
 

 

ภาพที ่3-1  แผนภูมิขั้นตอนการท าโครงงาน 
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ภาพที ่3-1  แผนภูมิขั้นตอนการท าโครงงาน (ต่อ) 
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3.2  ศกึษาและรวบรวมทฤษฏีทีเ่กีย่วขอ้งกบัโครงงานปรญิญานิพนธ์ 
         3.2.1 ก าหนดทฤษฏีที่จะศึกษาประกอบไปด้วย วงจรบอร์ดไดร์ท การออกแบบชุดทดลอง 
ระบบไฮดรอลิก และการเขียนโปรแกรมสั่งงาน 

       3.2.2  ศึกษารายละเอยีดและเก็บข้อมูล  

       3.2.3  อาจารย์ที่ปรึกษาตรวจสอบ ตรวจสอบข้อมูลความถูกต้อง เนื้อหาที่ศึกษา 

          3.2.4  จัดท าเอกสาร 

 

        

                     

                            
      

                
       

                

  

               
         

         

            

                      

              
              

 

ภาพที ่3-2  แผนภูมิศึกษาและรวบรวมทฤษฏีที่เกี่ยวข้องกับโครงงานปริญญานิพนธ์ 
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3.3  น าเสนอหวัขอ้โครงงานปรญิญานิพนธ ์

          3.3.1  แสนอโครงร่างปริญญานิพนธ์ มีหัวข้อที่น าเสนอดังนี้ 
                      3.3.1.1  ความเป็นมาและความส าคัญของโครงงาน 

                      3.3.1.2  วัตถปุระสงค์ของโครงงาน 

                      3.3.1.3  ขอบเขตโครงงาน 

                      3.3.1.4  ค าจ ากัดความที่ใช้ในโครงงาน 

                      3.3.1.5 ประโยชน์ที่ขาดว่าจะได้รับ  
                      3.3.1.6 เนื้อหาและทฤษฏีที่เกี่ยวข้อง 

                      3.3.1.7  แผนภูมิขั้นตอนการท าโครงงาน 

                      3.3.1.8  ตารางด าเนินการ 

         3.3.2  คณะกรรมการสอบหัวข้อ เพื่อพิจราณาเนื้อหา ข้อมูลการท าโครงงาน เพื่อปรับเปลี่ยน
หรือเพิ่มเติมข้อมูล  
          3.3.3  จ าท าปริญญานิพนธ์ 
 
 



41 
 

        

                        

                   

                         

  

                
            
          

1.1                                  

1.2                       

1.3                 

1.4                             

1.5                          

1.6                             

1.7                            

1.8                

 

ภาพที ่3-3  แผนภูมิน าเสนอหัวข้อโครงงานปริญญานิพนธ์ 
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3.4  แสดงแผนภมูิภาพรวมแสดงขัน้ตอนการท าโครงงาน 

         3.4.1  ระบบไฟฟ้า 

                  3.4.1.1  ศึกษาออกแบบวงจรไดร์ท   ให้สามารถควบคุมการท างานของวาล์วได้   โดย
สามารถรับสัญญาณ PWM ความถี่ 1 กิโลเฮิรตซ์ (KHz) ที่แรงดัน 3.3 โวลต ์ (V)               
จากไมโครคอนโทรลเลอร์เข้า IC L298 เพื่อเปลี่ยนแรงดันของสัญญาณ PWM เป็น 24 โวลต์ (V) 
เพื่อใช้ควบคุมวาล์วแต่ละตัว 

                  3.4.1.2  ศึกษาและติดตั้งเซ็นเซอร์ระยะทาง   ศึกษาการท างานของเซ็นเซอร์ ตอบสนอง
ความต้องการใช้งานของโครงการ เพื่อน ามาวัดระยะทาง  
                  3.4.1.3  ศึกษาและติดตั้งเซ็นเซอร์วัดความเร่ง       ศึกษาดูการท างานของเซ็นเซอร์ว่า
สามารถวัดได้กี่แกน ให้เอาพุตเป็นชนิดไหน เพื่อให้ตอบสนองการใช้งาน ออกแบบการติดตั้งที่
สามารถวัดค่าได้ตามที่ต้องการ และเขียนโปรแกรมรับคา่จากเซ็นเซอร์ น าค่าที่ได้มาค านวณเป็น
องศา แล้วดูว่าเซ็นเซอร์วัดมุมสามารถวัดได้ถูกต้องและแม่นย า โดยวัเทียบกับแอพพิเคชั่นวัดมุมใน
สมาร์ทโฟน เมื่อเซ็นเซอร์วัดได้ถูกต้องแม่นย า จึงท าตวัยึดเซ็นเซอร์ ซึ่งออกแบบตัวยึดเป็นเหล็ก
เพื่อให้ง่ายต่อการติดตั้ง 
         3.4.2  ระบบไฮดรอลิก 

                     3.4.2.1 ศึกษาและออกแบบระบบไฮดรอลิก ออกแบบโดยการศึกษาจากชุดต้นก าลัง 
ไฮดรอลิกที่มีอยู่ว่าเป็น ว่าเป็นปั๊มชนิดใด มีอัตราการไหลต่อนาทีเท่าไร  
                     3.4.2.2  ติดตั้งระบบไฮดรอลิก ติดตั้งวาลว์ และต่อสายน้ ามันไฮดรอลกิ เข้ากับปั๊ม
และกระบอกสูบ  
                     3.4.2.3  ทดสอบการท างานของระบบไฮดรอลิก   
         3.4.3  เชื่อมต่อระบบทั้งสองเข้าด้วยกัน   เพื่อทดลองการท างาน ตรวจสอบการท างาน โดย
การเขียนโปรแกรมสั่งให้ระบบท างาน 
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ภาพที ่3-4  แสดงแผนภูมิภาพรวมแสดงขั้นตอนการท าโครงงาน 
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3.5  ขัน้ตอนการท างานของ ชดุทดลอง 
         เรื่มต้นเมื่อเราป้อนต าแหน่งที่ต้องการลงไปในโปรแกรมสั่งงาน โปรแกรมจะท าการค านวณหา
การเคลื่อนที่ของกระบอกสูบแต่ละตัว เพื่อส่งสัญญาณ PWM ไปยังวงจรไดร์ทเพื่อให้กระบอกสูบ
ท างานตามระยะทางที่โปรแกรมค านวณออกมา ให้เซ็นเซอร์ตรวจจับระยะทางเพื่อน าไปค านวณ   
ในโปรแกรมเพื่อให้เกิดความแม่นย าในต าแหน่งที่ต้องการ ดังภาพท่ี 3-5 

        

                                        

                                 

          PWM             

                  1                   2                  3

            1             2             3

             1              3             2

                    

  

 
ภาพที ่3-5  แผนภูมิขั้นตอนการท างานของชุดทดลอง 
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3.6  ระบบไฟฟ้า 

          3.6.1  ศึกษาและออกแบบวงจรควบคุมวาล์ว 

                ในการออกแบบวงจรควบคุมวาล์วนั้น ขั้นตอนแรกต้องศึกษาข้อมูลและการท างานของ
วาล์ว  ใช้แรงดันในการท างาน 24 โวลต์ (V) ความถี่ 300 เฮิรตซ์ (HZ) แล้วดูอุปกรณ์             
ที่สามารถท างานร่วมกันได้ เพื่อน ามาทดลองท าวงจรควบคุม และติดตั้งวงจรควบคุม               
ให้สามารถท างานได้อย่างมีประสิทธิภาพมากที่สุด 
 

        

              

                            

                     

                   

  

       

       

    

    

 

ภาพที ่3-6  แผนภูมิการศึกษาและออกแบบวงจรไดร์ทวาล์ว 
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วงจรควบคุมทิศทางวาล์ว โดยใช้ไอซีเบอร์ L298 (IC L298) ในการควบคุม โดยจะจ่ายไฟ 5 
โวลต์ในขา ENABLE  และจะรับสัญญาณ PWM จ่ายที่ขอชา IN1, IN2, IN3 และ IN4 เพื่อไป
ควบคุมทิศทางการท างานของวาล์ว ดังภาพท่ี 3-7 
 

 
 

ภาพที ่3-7  วงจรควบคุมทิศทางวาล์ว 

 

        วงจรควบคุมทิศทางวาล์วที่ออกแบบโดยโปรแกรมออกแบบลายวงจร ดังภาพท่ี 3-8 

 

 

ภาพที ่3-8  วงจรควบคุมทิศทางวาล์วที่ออกแบบโดยโปรแกรมออกแบบลายวงจร 
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        ลายวงจรควบคุมทิศทางวาล์วที่ได้จากการออกแบบ ดังภาพท่ี 3-9 

 

 
 

ภาพที ่3-9  ลายวงจรควบคุมทิศทางวาล์วที่ได้จากการออกแบบ 

 

       การลงอุปกรณ์ในวงจรควบคุมทิศทาง ดังภาพท่ี 3-10  

หมายเลข 1 คือขั่วต่อรับสัญญาณ PWM ของวาล์วที่ 1, วาล์วที่ 2 และ วาล์วที่ 3              
หมายเลข 2 คือไอซี 1, ไอซี 2 ที่ใช้ในการควบคุมทิศทางของวาล์ว                     
หมายเลข 3 วงจรจ ากัดแรงเพื่อปรับแรงดันจาก 24 โวลต์ให้เหลือ 5 โวลต์ เพื่อใช้ใน

การ เลี้ยงวงจรไอซ ี1, ไอซี 2                                                                              
หมายเลข 4 ขั่วต่อเพื่อส่งสัญญาณ PWM ไปยังวาล์วที่ 1, วาล์วที่ 2, วาล์วที่ 3 เพี่อ

ควบคุมการท างานของวาล์ว 
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ภาพที ่3-10  การลงอุปกรณ์วงจรควบคุมทิศทางวาล์ว 

 

          3.6.2  ศึกษาและติดตั้งเซ็นเซอร์วัดระยะทาง 

                  ศึกษาในการวดัระยะทางนั้นใช้เซ็นเซอร์แบบอุลตร้าโซนิค  (Ultrasonic sensor)  

สามารถวัดระยะทางในช่วง 30 มิลลิเมตร (mm) ถึง 300 มิลลิเมตร (mm) ชึ่งจะจ่ายสัญญาณ
ออกมาเป็นแรงดันไฟฟ้ากระแสตรงในช่วง 0 โวลต์ (V) ถึง 10 โวลต์ (V)     

 
 
 

 
 

 

       
 

2 

3 

4 
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ภาพที ่3-11  แผนภูมิการศึกษาและติดตั้งเซ็นเซอร์วัดระยะทาง 
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เซน็เซอร์แบบอุลตร้าโซนิค (Ultrasonic sensor)  ที่เราน ามาใช้ในการวัดระยะทาง      ดังภาพท่ี 

3-12 

   

ภาพที ่3-12  เซน็เซอร์วัดระยะทางแบบอุลตร้าโซนิค 

            
การติดตั้งเซ็นเซอร์วัดระยะทาง แบบอุลตร้าโซนิคเข้ากับขาตั้งกล้องที่สามารถเลื่อนขึ้นลงตามการ
เคลื่อนที่ของแผ่นเพลทด้านบน โดยจะเริ่มการวัดระยะทางที่ 30 มิลลิเมตร (mm) ซึ่งหัวข้อต่อ
อิสระของขาตั้งกล้องที่ยึดติดกับแผนเพลทด้านบน ติดเพื่อให้ข้าตั้งกล้องไม่เอียงไปตามแผนเพลท
ด้านบน   เพื่อป้องกันการเกิดความเสียหายกับเซ็นเซอร์วัดระยะทางแบบอุลตร้าโซนิค   ดังภาพท่ี 

3-13 

 

 

ภาพที ่3-13  การติดตั้งเซ็นเซอร์วัดระยะทางแบบอุลตร้าโซนิคและหัวข้อต่ออิสระ 

 

 3.6.2.1 ศึกษาและออกแบบวงจรแบ่งแรงดัน  เนื่องจากแรงดันไฟฟ้ากระแสตรงที่ออกมา
จากเซ็นเซอร์วัดระยะทางแบบอุลตร้าโซนิคนั้น อยู่ในช่วง 0  ถึง 10 โวลต ์ (V)  แต่
ไมโครคอนโทรลเลอร์สามารถรับสัญญาณท่ีเป็นไฟฟ้ากระแสตรงได้ในช่วง 0 ถึง 3.3 โวลต์ (V) ซึ่ง
สามารถใช้วงจรแบ่งแรงดันมาใช้งานได้ 



51 
 

 
 

ภาพที ่3-14  วงจรแบ่งแรงดัน 

 

   
  

       
                              (3-1)

   

   หมายถึง แรงดันเอาต์พุต หน่วยเป็น โวลต์                  
   หมายถึง แรงดันอินพุต หน่วยเป็น โวลต์                  

   หมายถึง ค่าความต้านทานตัวที่   หน่วยเป็น โอห์ม         

   หมายถึง ค่าความต้านทานตัวที่   หน่วยเป็น โอห์ม         

 
ก าหนดให ้

                                        
 

[
  

  
] [       ]      

[
   

  
] [       ]      

                  
                        

              

    

      

    
          

 

 
 

ภาพที ่3-15  การทดลองวงจรแบ่งแรงดันในโปรแกรมจ าลอง 
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จากการทดลองก าหนดให ้

         

      เปอร์เซ็นของ            

แรงดันที่ได้ เท่ากับ        

 

 
 

ภาพที ่3-16  การออกแบบวงจรแบ่งแรงดันจากโปรแกรมออกแบบลายวงจร 

 

 
 

ภาพที ่3-17  ลายของวงจรแบ่งแรงดันจากโปรแกรมออกแบบลายวงจร 

 

          การลงอุปกรณ์วงจรแบ่งแรงดัน มีดังภาพท่ี 3-18 

หมายเลข 1  ขั่วต่อไฟเลี้ยงวงจร 0 - 24 โวลต์ 
หมายเลข 2 ขั่วต่อจ่ายไฟเลี้ยงเซ็นเซอร์วัดระยะของ 0 - 10 โวลต์ และรับสัญญาณ   

แรงดันไฟฟ้า 0 - 10 โวลต์ 
หมายเลข 3  วงจรจ ากัดแรงดันจาก 24 โวลต์ ให้เหลือ 10 โวลต์ เพื่อใช้ในวงจร 
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หมายเลข 4  ขั่วต่อเพื่อส่งสัญญาณแรงดันไฟฟ้า 0 – 3.3 โวลต์ ใช้กับ
ไมโครคอนโทรเลอร์ 

หมายเลข 5    ตัวต้านทานปรับค่าได้ขนาด 100 กิโลโอห์ม   
 

 

 

 

 

ภาพที ่3-18  การลงอุปกรณ์วงจรแบ่งแรงดัน 

 

    3.6.3  ศึกษาและติดตั้งเซ็นเซอร์วัดความเร่ง 

           ในการควบคุมการท างานของชุดทดลอง จ าเป็นต้องมีการตรวจสอบการท ามุมของแผ่น
เพลทว่าท ามุมได้ตรงตามที่สั่งงานหรือไม่  จึงจ าเป็นต้องใช้อุปกรณ์ที่ให้ค่าป้อนกลับมาจากการเอียง
ของแผ่นเพลท โดยใช้เซ็นเซอร์วัดความเร่งมาตรวจสอบเพราะสามารถน าค่าความเร่งที่เปลี่ยนแปลง
มาค านวณเป็นมุมเอียงของแผ่นเพลท          ศึกษาดูการท างานของเซ็นเซอร์ว่าสามรถวัดได้กี่แกน 
ให้เอาพุตเป็นอะไร เพื่อตอบสนองการใช้งาน ดูการติดตั้งที่สามารถวัดได้ตามที่ต้องการ และเขียน
โปรแกรมรับค่าจากเซ็นเซอร์ น าความเร่งที่ได้มาค านวณเป็นองศา แล้วดูว่าเซ็นเซอร์สามารถวัดได้
ถูกต้องและแม่นย า โดยวดัเทียบกับแอพพิเคชั่นวัดมุมในสมาร์ทโฟน เมื่อเซ็นเซอร์วัดได้ถูกต้อง
แม่นย า จึงท าตัวยึดเซ็นเซอร์ ซึ่งออกแบบตัวยึดเป็นเหล็กเพื่อให้ง่ายต่อการติดตั้ง  

 
 

3 

1 
4 

5 

2 
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ภาพที ่3-19  แผนภูมิการศึกษาและติดตั้งเซ็นเซอร์วัดความเร่ง 

 

        การติดตั้งเซ็นเซอร์วัดความเร่ง เราติดตั้งไว้บนเพลท ตรงจุดศูนย์กลางเพื่อให้เซ็นเซอร์ได้
ท างานได้อย่าแม่นย ามากที่สูด ดังภาพท่ี  3-20 
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ภาพที ่3-20  การติดตั้งเซ็นเซอร์วัดความเร่ง 

 

         3.6.4  วงจรควมคุมมอเตอร์ที่ใช้ในการหมุนปั๊มไฮดรอลิก 

              จะแบ่งออกเป็นสองส่วน ส่วนที่ 1 คือส่วนของวงจรควบคุมมอเตอร์  ส่วนที่ 2 คือส่วน
ของการต่อใชง้านมอเตอร์  หลักการท างานของวงจรคือ เมื่อกดสวิทช์ S2  แมกเนติกคอนแทคเตอร์  
K1 จะท างานและท าให้หน้าสัมผัสของ K1 ในส่วนที่หนึ่งของวงจรจะท าให้วงจรท างานได้แม้จะ
ปล่อยสวิทช์ S2 และหน้าสัมผัสในส่วนที่สองของวงจรเปลีย่นสถานะจากเปิดเป็นปิดและท าให้  L1, 

L2, L3 ต่อถึงกับมอเตอร์ จงึท าให้มอเตอร์ท างาน  และไปหมุนปั๊มไฮดรอลิก   ส่วนการหยุดการ
ท างานนั้นจะกดสวิทช์ S1 เมื่อกดแล้วจะท าให้ แมกเนติกคอนแทคเตอร์  K1 หยุดท างานและ
เปลี่ยนสถานะของหน้าสัมผัสเป็นปกติเปิดเหมือนเดิมท าให้ L1, L2, L3 ไม่เชื่อมต่อกับมอเตอร์
มอเตอร์จึงหยุดการท างาน ดังภาพท่ี 3-21 

 

 
 

ภาพที ่3-21  วงจรควบคุมมอเตอร์ 
 

2 1 



56 
 

3.7  ระบบไฮดรอลกิ 

          3.7.1  ศึกษาและออกแบบระบบไฮดรอลิก 

                   ศึกษาและออกแบบระบบไฮดรอลิก ออกแบบโดยการศึกษาจากชุดต้นก าลังไฮดรอลิคที่
มีอยู่ ว่าเป็นปั๊มชนิดใด มีอตัราการไหลต่อนาทีเท่าไร ติดตั้งระบบไฮดรอลิก ติดตั้งวาล์ว และต่อ
สายน้ ามันไฮดรอลิก เข้ากับปั๊มและกระบอกสูบ ทดสอบการท างานของระบบไฮดรอลิก   

 

        

            

                          

                   

                 

  

       

       

    

    

 

ภาพที ่3-22  แผนภูมิระบบไฮดรอลิก 
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                3.7.1.1  ออกแบบวงจรไฮดรอลิก 

                       เป็นการออกแบบวงจรไฮดรอลิกที่ใช้พรอพอร์ชันนัลวาล์วในการท างานของ
กระบอกสูบ  โดยสามารถแบ่งเป็นสามส่วนดังภาพท่ี 3-23 

หมายเลข 1  คือส่วนของกระบอกสูบไฮดรอลิกแบบท างานได้สองทาง 

หมายเลข 2  คือส่วนของพรอพอร์ชันนัลวาล์วแบบ 4/3 ตรงกลางปิด 

หมายเลข 3  คือส่วนของชุดต้นก าลังระบบไฮดรอลิก โดยจะประกอบด้วยอุปกรณ์หลัก 
เช่น ปั๊มไฮดรอลิก มอเตอร์ วาล์วปลดความดัน เกจวัดความดัน เป็นต้น 

 

ภาพที ่3-23 ออกแบบวงจรไฮดรอลิกที่ใช้พรอพอร์ชันนัลวาล์ว 

วงจรไฮดรอลิกที่ใช้พรอพอร์ชันนัลวาล์ว น าเอาอุปกณ์การท างานในระบบไฮดรอลิกมาต่อกันให้
สมบรูณ์เพ่ือจะท างานทดลอง ดังภาพท่ี 3-24 

1 

2 

3 
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ภาพที ่3-24  วงจรไฮดรอลิกที่ใช้พรอพอร์ชันนัลวาล์ว 
 

          3.7.2  อุปกรณ์ที่ใช้ในการท างาน 

              3.7.2.1  กระบอกสูบไฮดรอลิก 

 

 

 

ภาพที ่3-25  กระบอกสูบไฮดรอลิก 

 

การค านวณกาแรงที่เกิดขึ้นภายในกระบอกสูบ ดังนี้โดยที่มีขนาดความโตของลูกสูบเท่ากับ   50 
มิลลิเมตร ที่ได้มาจากการวัดและค่าความดันที่ใช้ในระบบไฮดรอลิกเท่ากับ 30 Pa โดยสามารถ
ค านวณแรงดัน (F) ได้จากสูตร 

                                                                                                      (3.2) 
                                                                                                       (3.3) 
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F หมายถึง แรงดันที่ได้จากกระบอกสูบมีหน่วยเป็น กิโลกรัม (Kg)    

P หมายถึง ความดันในระบบไฮดรอลิกมีหน่วยเป็น บาร์ (Pa) 

A หมายถึง พื้นท่ีหน้าตัดกระบอกสูบมีหน่อยเป็น ตารางเซนติเมตร (cm2) 

 
       
               
                 
                                
         
            
         

 

      ดังนั้นกระบอกสูบหนึ่งกระบอกสามารถรองรับมวลได้ 6000 นิวตัน (N) ทีค่วามดันไฮดรอลิก 

30 บาร์ (Pa) และความโตของลูกสูบ 50 มิลลิเมตร (mm) 

 

                 3.7.2.2  พรอพอร์ชัลนัลวาล์วแบบ 4/3 ตรงกลางปิด 

                         เป็นการติดตั้งพรอพอร์ชันนัลวาล์วบนบล็อกวาล์วโดยที่บล็อกวาล์วจะเชื่อมต่อ
ระหว่างชุดต้นก าลังไฮดรอลิก เพื่อควบคุมทิศทางและกระบอกสูบไฮดรอลิก ดังภาพท่ี 3-26 

 

 
 

ภาพที ่3-26  พรอพอร์ชัลนัลวาล์วแบบ 4/3 ตรงกลางปิด 

 

พรอพอร์ชัลนัลวาล์วแบบ 4/3 ตรงกลางปิด  โดยมีการใช้งานอยู่สองรุ่นด้วยกันคือรุ่น     DSE3   

– C08/10N – D24K1 และรุ่น DSE3 – C26/10N – D24K1 (ภาพท่ี 2-27) 
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ซึ่งพรอพอร์ชัลนัลวาล์วทั้งสองรุ่นมีความแตกต่างกันที่อัตราการไหล  โดยรุ่น DSE3 – C08/10N 
– D24K1 จะมีอัตราการไหล 8 ลิตรต่อนาทีและรุ่น DSE3 – C26/10N – D24K1 จะมีอัตตรา
การไหล 26 ลิตรต่อนาที 
 

 
 

ภาพที ่3-27  พรอพอร์ชัลนัลวาล์วแบบ 4/3 ตรงกลางปิดรุ่น DSE3 – C08/10N – D24K1    

และรุ่น DSE3 – C26/10N – D24K1 

 

                3.7.2.3  ชุดตน้ก าลังระบบไฮดรอลิก  
                          ชุดต้นก าลังระบบไฮดรอลิกที่ใช้มอเตอร์ไฟฟ้าในการขับปั๊มไฮดรอลิก ซึ่ง
ปั๊มไฮดรอลิกที่ใช้จะเป็นปั๊มไฮดรอลิกแบบเฟือง โดยจะสามารถปรับตั้งความดันในระบบไอดรอลิ 
ได้ถึง    100 บาร์ 

 
 

ภาพที ่3-28  ชุดต้นก าลังระบบไฮดรอลิก 
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          ภาพตัดแสดงส่วนประกอบหลักของชุดต้นก าลังระบบไฮดรอลิก มีดังภาพท่ี 3-29 

หมายเลข 1  คือมอเตอร์ไฟฟ้าที่ใช้ในการขับปั๊มไฮดรอลิก (Electric motor) 

หมายเลข 2  คือเกจวัดความดันในระบบไฮดรอลิก (Pressure gauge) 

หมายเลข 3  คือวาล์วปลดความดัน (Pressure relief valve) 

หมายเลข 4 คือฝาปิดถังน้ ามันไฮดรอลิก 
หมายเลข 5  คือตัวแสดงระดับน้ ามันไฮดรอลิกภายในถังเก็บน้ ามันไฮดรอลิก 

 (Level gauge) 
หมายเลข 6  คือถังเก็บน้ ามันไฮดรอลิก (Oil reservoir) 

หมายเลข 7  คือชุดกรองน้ ามัน (Intake filter) 

หมายเลข 8  ปั๊มไฮดรอลิคแบบเฟือง (Gear pump) 

หมายเลข 9  ชุดเชื่อมต่อระหว่าง มอเตอร์ไฟฟ้า กับ ปั๊มไฮดรอลิกแบบเฟือง 

 

 
 

ภาพที ่3-29  ภาพตัดแสดงส่วนประกอบหลักของชุดต้นก าลังระบบไฮดรอลิก 

 

ซึ่งการติดตั้งปั๊มแบบนี้เรียกว่า การติดตั้งปั๊มในถังพักน้ ามัน (Immersed pump) การติดตั้งปั๊ม
แบบนี้มีข้อดีในการประหยัดพื้นท่ีติดตั้งไม่จ าเป็นต้องมีท่อดูด สามารถป้องกันอากาศหรือสิ่งสกปรก
จากภายนอกเข้าไปในระบบ ระดับเสียงการท างานต่ า อายุการใช้งานของปั๊มยาวนานกว่าการติดตั้ง
แบบอื่น แต่มีข้อเสียคือ การตรวจเช็คและซ่อมบ ารุงค่อนข้างท าได้ล าบากและยุ่งยาก 

 

3.8  การเขยีนโปรแกรมควบคมุดว้ยแลปวิว  (LabVIEW) 

      ในการเขียนโปรแกรมควบคุมด้วยแลปวิว  โดยจะรับส่งสัญญาณผ่านไมโครคอนโทรลเลอร์ที่
เชื่อมต่อกับคอมพิเตอร์  โดยจะท าการเขียนโปรแกรมสร้างสัญญาณ PWM โปรแกรมรับค่าจาก
เซ็นเซอร์วัดระยะทางแบบอุลตร้าโซนิค โปรแกรมรับค่าเซ็นเซอร์วัดความเร่ง โปรแกรมรับค่าจาก
Joystick โดยสามารถน าสัญญาณที่ได้จากเซ็นเซอร์ชนิดที่กล่าวเพื่อมาประมวลผลในคอมพิวเตอร์ 
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โดยจะใช้ไลบารี LabVIEW Interface for Arduino (LabVIEW Interface for Arduino  : 
LIFA) ช่วยในการติดต่อระหว่างไมโครคอนโทรลเลอร์กับคอมพิวเตอร์ ในส่วนของโปรแกรมควบคุม
แบบพีไอดี  โดยผ่านโปรแกรมแลปวิวซึ่งมีในไลบารีให้เลือกใช้งานอยู่แล้ว โดยสามารถน าสัญญาณ
ที่ได้จากเซ็นเซอร์วัดระยะทางแบบอุลตร้าโซนิค ค่าจากเซ็นเซอร์วัดความเร่งมาประมวลผมใน
คอมพิวเตอร์และส่งสัญญาณออกทาง LabVIEW Interface for Arduino ที่เชื่อมต่อ
ไมโครคอนโทรลเลอร์ผ่านทาง USB 

 

 
 

ภาพที ่3-30 หน้าต่างเครื่องมือในไลบารี LabVIEW Interface for Arduino 

 

           3.8.1  การเขียนโปรแกรมสร้าง PWM (Pulse Width Modulation: PWM)  

                การสร้าง PWM เป็นสัญญาณท่ีน าไปใช้ควบคุมการท างานของวาล์วในการเปิด-ปิด
วาล์ว  จะใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์ตระกูล AVR รุ่น Arduino mega 2560 เป็นตัวสร้างสัญญาณ 
PWM โดยไมโครคอนโทรลเลอร์จะสร้างสัญญาณ PWM ที่ความถี่ 1 กิโลเฮิรตซ์ โดยส่งออกมายัง
ขาที่ 2 ขาที่ 3  เพื่อไปควบคุมการท างานของวาล์วของกระบอกสูบที่ 1 ส่งออกมายังขาที่ 4 ขาที่ 5 
เพื่อไปควบคุมการท างานของวาล์วของกระบอกสูบที่ 2  และส่งออกมายังขาที่ 6 ขาที่ 7 เพื่อไป
ควบคุมการท างานของวาล์วของกระบอกสูบที่ 3   
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         หน้าต่างโปรแกรมสรา้ง PWM  ดังภาพท่ี 3-31 

หมายเลข 1 คือส่วนของการรับข้อมูลตั้งคา่ไมโครคอนโทรลเลอร ์และค่าผิดพลาด 

หมายเลข 2 คือส่วนของการรับค่าไมโครคอนโทรเลอร์ และค่าผิดพลาด 

หมายเลข 3 คือส่วนของการเลือกช่องสัญญาณ PWM 

หมายเลข 4 คือส่วนของการใสค่่า PWM ที่ต้องการ 

หมายเลข 5 คือส่วนของการปรับแต่งค่าชดเชยของสัญญาณ PWM  ทีไ่ด้จากการ 
ทดลองหาการตอบสนองของวาวล์แต่ละตัว 

 

 
 

ภาพที ่3-31  หน้าต่างโปรแกรมสร้าง PWM 

 

          หน้าต่างบล็อกไดอะแกรมโปรแกรมสร้าง PWM  ดังภาพท่ี  3-32 

หมายเลข 1  คือส่วนของการเลือกรูปแบบการจ่ายสัญญาณ PWM  
หมายเลข 2  คือส่วนของการบวกค่าชดเชยสัญญาณ PWM 

หมายเลข 3  คือส่วนของการเรียกใช้งานอปุกรณ์สร้างสัญญาณ PWM จาก
ไมโครคอนโทรลเลอร ์โดยส่งออกมายังขาที่ 2 ขาที่ 3  เพือ่ไปควบคุมการ
ท างานของวาล์วของกระบอกสูบที่ 1 ส่งออกมายังขาที่ 4 ขาที่ 5 เพื่อไป
ควบคุมการท างานของวาล์วของกระบอกสูบที่ 2  และส่งออกมายังขาที่ 6 
ขาที่ 7 เพื่อไปควบคุมการท างานของวาล์วของกระบอกสูบที่ 3    

หมายเลข 4  คือส่วนของการรับข้อมูลการตั้งค่าไมโครคอนโทรลเลอร์ และค่าผิดพลาด 

หมายเลข 5  คือส่วนของการส่งข้อมูลการตั้งค่าไมโครคอนโทรลเลอร์ และค่าผิดพลาด  
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ภาพที ่3-32  หน้าต่างบล็อกไดอะแกรมโปรแกรมสร้าง PWM 

 

          3.8.2  การเขียนโปรแกรมรับค่าจากเซ็นเซอร์วัดระยะทางแบบอุลตร้าโซนิค  
(Ultrasonic sensor)  
                การรับค่าจากเซ็นเซอร์จากวัดระยะทางแบบอุลตร้าโซนิค  โดยสัญญาณที่รับเข้ามาจะ
เปน็ค่าแบบอนาล็อกมีค่าอยู่ระหว่าง 0 โวลต์ ถึง 3.3 โวลต์  โดยวีธีเรียกใช้ฟังก์ชันAnalog Read 

Pin มาใช้ในโปรแกรม โดยคลิ๊กขวาที่ Block Diagram >> Arduino >> Low Level >> 

Analog Read Pin จากนั้นก็ก าหนดค่าต่างๆของ Analog Read Pin  และใส่ส่วนตา่งๆของ
โปรแกรมจบครบถ้วน 

 

          หน้าต่างโปรแกรมรับค่าจากเซ็นเซอร์วัดระยะทางแบบอุลตร้าโซนิค ดังภาพท่ี 3-33 

หมายเลข 1  คือส่วนของการรับส่งข้อมูลการ ตั้งค่าไมโครคอนโทรลเลอร์และค่า
ผิดพลาด 

หมายเลข 2  คือส่วนของการแสดงค่าแรงดันไฟฟ้าจากเซ็นเซอร์อุลตร้าโซนิค และแสดง
ค่าระยะทางที่ได้จากน าสัญญาณเซ็นเซอร์อุลตร้าโซนิคมาแปลงเป็น
ระยะทาง 

หมายเลข 3  คือส่วนของการส่งข้อมูลการตั้งค่าไมโครคอนโทรลเลอร์ และค่าผิดพลาด 
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ภาพที ่3-33 หน้าต่างโปรแกรมรับค่าจากเซ็นเซอร์วัดระยะทางแบบอุลตร้าโซนิค 

 

        หน้าต่างบล็อกไดอะแกรมโปรแกรมรับค่าจากเซ็นเซอร์วัดระยะทางแบบอุลตร้าโซนิค ดังภาพ
ที ่3-34 

หมายเลข 1  คือส่วนของการรับส่งข้อมูลการตั้งค่าไมโครคอนโทรลเลอร์ และค่า
ผิดพลาด 

หมายเลข 2  คือส่วนของการเรียกใช้งานอปุกรณ์รับค่าอนาล็อกบน
ไมโครคอนโทรลเลอร์จากเซน็เซอร์อุลตร้าโซนิค โดยตั้งคา่ให้รับค่าทาง
อนาล็อกพินขาที่ 2 

หมายเลข 3  คือส่วนของการแปลงค่าอนาล็อกจากเซ็นเซอร์อุลตร้าโซนิคเป็นระยะทาง 

หมายเลข 4  คือส่วนของการส่งข้อมูลการตั้งไมโครคอนโทรเลอร์ และค่าผิดพลาด 

 

 
 

ภาพที ่3-34  หน้าต่างบล็อกไดอะแกรมโปรแกรมรับค่าจากเซ็นเซอร์วัดระยะทางแบบอุลตร้าโซนิค 
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          3.8.3  การเขียนโปรแกรมรับค่าจากเซ็นเซอร์วัดความเร่ง (Accelerometer) ส่วนต่างๆ 
ของหน้าต่างโปรแกรมรับค่าจากเซ็นเซอร์วัดวัดความเร่ง ดังภาพท่ี 3-35 

หมายเลข 1 คือส่วนของการรับสข้อมูลการตั้งค่าไมโทรคอนโทรเลอร์ และค่าผิดพลาด 

หมายเลข 2 คือส่วนของการแสดงค่าสัญญาณอนาล็อกจากเซ็นเซอร์วัดความเร่ง และ
แสดงค่ามุมที่ได้จากการสัญญาณอนาล็อกจากเซ็นเซอร์มาแปลงเป็นค่ามุม 

หมายเลข 3 คือส่วนของการส่งข้อมูลการตั้งไมโครคอนโทรเลอร์ และค่าผิดพลาด 

 

 

ภาพที ่3-35  หน้าต่างโปรแกรมรับค่าจากเซ็นเซอร์วัดวัดความเร่ง 

 

        ส่วนต่างๆ ของหน้าต่างบล็อกไดอะแกรมโปรแกรมรับค่าจากเซ็นเซอร์วัดความเร่ง ดังภาพท่ี 
3-36 

หมายเลข 1  คือส่วนของการรับสข้อมูลการตั้งค่าไมโทรคอนโทรเลอร์ และค่าผิดพลาด 

หมายเลข 2  คือส่วนของการเรียกใช้อุปกรณ์อ่านสัญญาณอนาล็อกบน
ไมโครคอนโทรเลอร์เพื่อรับคา่จากเซ็นเซอร์วัดความเร่ง โดยตั้งค่าให้รับค่า
ในแกน X ทางอนาล็อกพินขาที่ 0 และ ให้รับค่าในแกน Y ทางอนาล็อก
พินขาที่ 1 

หมายเลข 3  คือส่วนของการแปลงสัญญาณอนาล็อกที่ได้จากเซ็นเซอร์วัดความเร่งเป็น
ค่ามุม 

หมายเลข 4  คือส่วนของการส่งข้อมูลการตั้งไมโครคอนโทรเลอร์ และค่าผิดพลาด 
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ภาพที ่3-36  หน้าต่างบล็อกไดอะแกรมโปรแกรมรับค่าจากเซ็นเซอร์วัดความเร่ง 

 

           3.8.4  การเขียนโปรแกรมรับค่าจาก Joystick 

                 ส่วนต่างๆ ของหน้าาต่างโปรแกรมรับค่าจาก Joystick ดังภาพท่ี 3-37 

หมายเลข 1  คือส่วนของการเลือก Joystick ที่ต้องการเชื่อต่อกับโปรแกรม 

หมายเลข 2  คือส่วนของการแสดงค่าที่ไดจ้ากจอยสติ๊กในแกน X และแกน Y 

 

 

ภาพที ่3-37  หน้าต่างโปรแกรมรับค่าจาก Joystick 

 

        ส่วนต่างๆ ของหน้าต่างบล็อกไดอะแกรมโปรแกรมรับค่าจาก Joystick ดังภาพที่ 3-38 

หมายเลข 1  คือส่วนของการเรียกใช้และรบัข้อมูลจาก Joystick 

หมายเลข 2  คือส่วนของการแปลงค่าจาก Joystick เป็นค่ามุม 

หมายเลข 3  คือส่วนของการอ่านค่าดิจิตอลจากปุ่มบน Joystick 
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ภาพที ่3-38  หน้าต่างบล็อกไดอะแกรมโปรแกรมรับค่าจาก Joystick 

 
        3.8.5  การเขียนโปรแกรมควบคุมแบบพีไอดี  

                 ส่วนต่างๆ ของหน้าต่างโปรแกรมควบคุมแบบพีไอดี ดังภาพท่ี 3-39 

หมายเลข 1  คือการตั้งค่าการเชื่อมต่อกับไมโครคอนโทรลเลอร์  การเลอืกเพื่อเชื่อมต่อ
กับ Joystick และปุ่มหยุดการท างาน 

หมายเลข 2  คือตัวปรับอัตราการขยายควบคุมแบบอัตราส่วน (Proportional Gain : 

  ) เวลาคงที่ของการปริพันธ์ (Integral Time :   )   เวลาคงที่ของการ
อนุพันธ์ (Derivative Time :   ) เพื่อให้ระบบมีความเสถียรกับระบบที่
ต้องการ 

หมายเลข 3  คือกราฟแสดงผลต าแหน่ง      เพื่อเปรียบเทียบระหว่างต าแหน่งที่สั่งและ
ต าแหน่งแผ่นเพลทด้านบนของชุดทดอลง 
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หมายเลข 4  คือการก าหนดต าแหน่งความสูงของแผ่นเพลทด้านบน        การแสดงผล
เปรียบเทียบระหว่างต าแหน่งที่สั่ง     และต าแหน่งความสูงของแผนเพลท
ด้านบนของชุดทดลอง 

 

 

ภาพที ่3-39  หน้าต่างโปรแกรมควบคุมแบบพีไอดี 
 

        ส่วนต่างๆ ของหน้าต่างบล็อกไดอะแกรมโปรแกรมควบคุมแบบพีไอดี ภาพท่ี 3-40 

หมายเลข 1  คือส่วนของการเชื่อมต่อระหว่างไมโครคอน โทรลเลอร์กบัคอมพิวเตอร์ 
โดยที่ใช้ค่าบอร์ดเรท (Baudrate) ที่ 11520 

หมายเลข 2  คือตัวประมวลผลแบบพีไอดีที่ควบคุมแกน Z  ที่ก าหนดค่าเอาต์พุตของ
พีไอดีให้อยู่ในช่วง 10 ถึง -10 

หมายเลข 3  คือตัวประมวลผลแบบพีไอดีที่ควบคุมแกน X และแกน Y  ที่ก าหนดค่า
เอาต์พุตของพีไอดีให้อยู่ในช่วง 255 ถึง 0 

หมายเลข 4  คือส่วนที่ใช้ในการสลับการท างาน  ระหว่างการท างานแบบองศาอิสระ 
X Y หรือการท างานในแนวแกน Z 
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ภาพที ่3-40  หน้าต่างบล็อกไดอะแกรมโปรแกรมควบคุมแบบพีไอดี 
 

3.9  ตดิตัง้และทดสอบระบบการท างานทัง้หมด 

        เมือ่ประกอบอุปกรณ์ทุกอย่างเข้าด้วยกัน และก็ท าการทดลองการควบคุมแบบพีไอดี ท าการ
บันทึกผลการทดลอง ส่วนประกอบต่างๆ ที่ติดตั้งเข้าด้วยกันมีดังภาพที่ 3-41 

หมายเลข 1 คอมพิวเตอร์ที่ใช้ในการประมวลผลการควบคุม 

หมายเลข 2 พรอพอร์ชันนัลวาล์ว 

หมายเลข 3 ต้นก าลังระบบไฮดรอลิก 

หมายเลข 4 ชุดจ าลองการเคลื่อนที่แบบ  3 องศาอิสระ 

หมายเลข 5 บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ (Arduino Mega 2560) 

หมายเลข 6 อุลตร้าโซนิคเซนเซอร์ที่ใช้ในการวัดความสูงของชุดจ าลอง 

หมายเลข 7 บอร์ดควบคุมวาล์ว 

หมายเลข 8 เซน็เซอร์วัดความเร่งที่ใช้ในการวัดมุมเอียงของชุดจ าลอง 
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ภาพที ่3-41  ส่วนต่างๆที่ติดตั้งเข้าด้วยกันอย่างสมบูรณ์พร้อมทดลอง 
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