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การสร้างชุดทดลองการเขียนโปรแกรมควบคุม
การเคลื่อนที่ของบอลสกรู

The Creation of a Set of Experiment for Ball Screw Motion 
Control Program

บทคัดย่อ
	 งานวิจัยน้ีมีวัตถุประสงค์ 1) เพื่อสร้างชุดทดลองการเขียนโปรแกรมควบคุมการเคลื่อนที่ของ 

บอลสกรู 2) เพื่อทดสอบประสิทธิภาพของชุดทดลองการเขียนโปรแกรมควบคุมการเคล่ือนที่ของบอลสกรู และ 

3) เพ่ือหาความพึงพอใจของผู้เช่ียวชาญด้านระบบควบคุมที่มีต่อชุดทดลองการเขียนโปรแกรมควบคุมการ

เคลื่อนที่ของบอลสกรู กลุ่มตัวอย่าง คือ ผู้เช่ียวชาญด้านระบบควบคุม จ�ำนวน 20 คน เครื่องมือที่ใช้คือ  

ชุดทดลองการเขียนโปรแกรมควบคุมการเคลื่อนที่ของบอลสกรูที่สร้างขึ้น และแบบประเมินความพึงพอใจของ

ผู้เชี่ยวชาญด้านระบบควบคุมที่มีต่อชุดทดลอง สถิติที่ใช้ในการวิเคราะห์ คือ ค่าเฉล่ีย (X
–
 ) และส่วนเบ่ียงเบน

มาตรฐาน (S.D.)

 	 ผลการวิจัยในการจัดสร้างชุดทดลองการเขียนโปรแกรมควบคุมการเคลื่อนที่ของบอลสกรู โดยท�ำการ

ทดสอบหาประสิทธิภาพ พบว่า สามารถท�ำงานได้ตามขอบเขตระยะการเคล่ือนที่ที่ก�ำหนดจ�ำนวน 20 ครั้ง 

โดยใช้ไดอัลเกจได้อย่างมีประสิทธิภาพและความแม่นย�ำ 100 เปอร์เซ็นต์ และผลการประเมินความ 

พึงพอใจของผู้เชี่ยวชาญด้านระบบควบคุมท่ีมีต่อชุดทดลอง พบว่า ภาพรวมอยู่ในระดับปานกลาง มีค่าเฉลี่ย

ความพึงพอใจอยู่ท่ี 3.26 และส่วนเบ่ียงเบนมาตรฐาน อยู่ที่ 1.33 จึงสามารถสรุปได้ว่าชุดทดลองการเขียน

โปรแกรมควบคุมการเคลื่อนท่ีท่ีสร้างข้ึนสามารถน�ำไปใช้งานได้จริง

ค�ำส�ำคัญ: ชุดทดลองควบคุมการเคลื่อนท่ี  
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Abstract
 	 The objectives of the research were 1) to create a set of experiment for ball screw 

motion control program, 2) to test the efficiency of the experimental set for a ball screw 

motion control program, and, 3) to study the satisfaction of the control system experts  

towards a set of experiment for a ball screw motion control program. The sample consisted 

of 20 control system experts. The tools used were a set of experiment for a ball screw  

motion control program developed and the satisfaction questionnaire. The statistics used 

included mean (X
–
  ) and standard deviation (SD).

 	 The results of the research were as followed: by testing the efficiency of the  

experimental set for a ball screw motion control program created, it was found that it could 

work within the specified range of motion 20 times by using dial gauge with the efficiency 

and 100 percent accuracy. Regarding the results of the expert evaluation on the  

experimental set found that in overall it was at a moderate level that the satisfaction mean 

was 3.26 and the standard deviation of 1.337. Therefore, it could be concluded that the 

motion control programming experiment set up could be put into practice.

Keywords: Motion control experiment set.

1.	 บทนำ�
	 สาชาวิชาเทคโนโลยีเมคคาทรอนิกส์และหุ่นยนต์ 

เป็นศาสตร์ที่เกี่ยวข้องกับวิชาพื้นฐานในสามด้าน 

ได้แก่ งานด้านไฟฟ้าและอิเล็กทรอนิกส์ งานด้าน

เครื่องกลและงานด้านเทคโนโลยีสารสนเทศ [1] การ

จัดการเรียนการสอนที่ใช้ ทั้งทฤษฎีควบคู ่กับการ

ปฏบิตัจิงึเป็นสิง่จ�ำเป็นเพือ่ให้ผูเ้รยีนเข้าใจเนือ้หาอย่าง

ถ่องแท้และสอดคล้องกับงานด้านอุตสาหกรรมจริง 

ขณะเดียวกันหากมีการบูรณาการประยุกต์ใช้ศาสตร์

หลายๆ ด้านเข้าด้วยกัน ในการเรียนการสอนก็จะเป็น

ประโยชน์มากขึ้น ตัวอย่างท่ีชัดเจนท่ีสุดคือรายวิชา 

หุ่นยนต์อุตสาหกรรม วิชาการเขียนโปรแกรมควบคุม

ต�ำแหน่งการเคลื่อนท่ีของหุ่นยนต์ โดยลักษณะของ

เนื้อหาวิชา เป็นวิชาท่ีผู้เรียนจะต้องประยุกต์ใช้วิชา

ด้านเครื่องกล อิเล็กทรอนิกส์ และการโปรแกรม  

เพื่อควบคุมการเคลื่อนที่ของแขนกลหุ ่นยนต์ไปยัง 

เป้าหมายที่ต้องการ ผู้เรียนจะต้องเรียนรู ้รายวิชา 

ทั้งสามด้านดังที่กล่าวมาและบูรณาการความรู้ในการ

ออกแบบและทดสอบระบบให้การเคลื่อนที่ของ 

หุ่นยนต์ไปสู่เป้าหมายได้อย่างแม่นย�ำ [2] แต่ทั้งนี ้

ในแง่ของการเรียนการสอนที่จะต้องบูรณาการศาสตร์

หลายด้านเข้าด้วยกันนั้น ผู้สอนจะต้องมีการเรียง

ล�ำดบัความยากง่ายของเนือ้หาตลอดจน ต้องให้ผูเ้รยีน

ได้มีส่วนร่วมในการทดลองปฏิบัติการกับชุดทดลอง

จริง จึงจะช่วยให้ผู ้ เรียนเข้าใจเนื้อหาได้ดียิ่งขึ้น 

 และหากผู้เรียนสามารถหลอมรวมความรู้เพื่อต่อยอด

เป็นนวัตกรรมและขยายเป็นงานวิจัยได้ก็จะเป็นผลดี

ต่อทั้งตัวผู้เรียนเอง และประเทศชาติ ดังตัวอย่างของ

การจัดท�ำยุทธศาสตร์การพัฒนาขีดความสามารถใน
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การแข่งขนัของกลุม่ประเทศยโุรป [3] ทีเ่น้นการพฒันา

ความรู ้ ให ้ เป ็นสังคมแห่งการเรียนรู ้  มีความคิด

สร้างสรรค์ แต่ทั้งน้ีในทางปฏิบัติ หากชุดประลอง  

มีราคาสูงจนเกินไป ไม่สามารถจัดหาไว้ใช้ในการเรียน

การสอนได้ ก็จะเป็นอุปสรรคที่ท�ำให้ผู้เรียนไม่สามารถ

ประยุกต์ใช้ความรู้เข้ากับงานที่มีความสลับซับซ้อนได้ 

ดั ง น้ันการน�ำโปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรล 

มาประยุกต์ใช้กับงานด้านการควบคุม จะช่วยลด

อุปสรรคดังกล่าวได้เป็นอย่างดี [4]

	 ป ัจจุบันประเทศไทยมีการพัฒนาทางด ้าน

อุตสาหกรรม และได้มีการใช้เครื่องจักรเข้ามาท�ำงาน

แทนแรงงานคนเพื่อความแม่นยํา รวดเร็ว งานที่

ต้องการความเที่ยงตรงสูง เช่น อุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ 

จงึพฒันาเครือ่งจกัรกลอตุสาหกรรมขึน้เพือ่ช่วยท�ำงาน

แทนมนุษย์ในงานดังกล่าว ซ่ึงเครื่องมือแต่ละชนิด 

โดยเฉพาะการใช้งานกบัช้ินงานทีต้่องการความละเอียด 

ที่ระดับไมครอนแล้ว ยิ่งต้องใช้เครื่องมือวัดท่ีมีความ

ละเอยีดสงู และมคีวามแม่นย�ำมาก [5] ในกระบวนการ

ผลิตในปัจจุบัน มีการใช้หุ่นยนต์กันอย่างแพร่หลาย 

และหน้าที่หนึ่งท่ีนิยมใช้หุ ่นยนต์ในการท�ำงาน คือ  

การประกอบชิ้นส่วนต่าง ๆ  เข้าด้วยกัน โดยในขั้นตอน

ประกอบนั้น หุ่นยนต์มักจะท�ำหน้าท่ีหยิบชิ้นส่วนหนึ่ง

เข้าไปประกอบอีกชิ้นส่วนหนึ่งซึ่งเรามักเรียกหุ่นยนต์

ที่ท�ำหน้าที่ หยิบและวาง (Pick and Place) ซ่ึงใน 

ขั้นตอนนี้ส ่วนที่ส�ำคัญในกระบวนการผลิตท่ีต้อง 

จัดเตรียมคือการก�ำหนดต�ำแหน่งและแนวการวางตัว 

(Positioned Orientation) ของชิ้นส่วนท้ังสองต้อง

เป็นไปตามท่ีก�ำหนดไว้เท่าน้ัน เพราะหุ ่นยนต์เอง 

จะได้รับการสอนและโปรแกรม ให้หยิบชิ้นส่วนแรก  

ที่ต�ำแหน่งและแนววางตัวท่ีแน ่นอน เพื่อน�ำไป

ประกอบเข้ากับชิ้นส่วนท่ีสอง ซ่ึงจะมีการก�ำหนด

ต�ำแหน่งและแนววางตัวท่ีแน่นอน [6]

	 ผู้วิจัยจึงเห็นความส�ำคัญและคิดสร้างชุดทดลอง

การเขียนโปรแกรมควบคุมการเคลื่อนท่ีของบอลสกรู 

เพือ่ใช้เป็นชดุฝึกให้ผูเ้รยีนได้ฝึกเขยีนโปรแกรมควบคมุ

การเคล่ือนที่ของบอลสกรู ด้วยโปรแกรมเมเบิลลอจิก

คอนโทรลเลอร์ (PLC) เพื่อเพิ่มทักษะและความ

สามารถของผู ้เรียน และสามารถให้ผู ้เรียนน�ำไป

ประยุกต์ใช้งานท่ีเกี่ยวข้องอื่น ๆ ในอนาคตได้

2.	 วัตถุประสงค์การวิจัย
	 2.1	 เพื่อสร้างชุดทดลองการเขียนโปรแกรม

ควบคุมการเคล่ือนที่ของบอลสกรู

	 2.2	 เพือ่ทดสอบประสิทธภิาพของชุดทดลองการ

เขียนโปรแกรมควบคุมการเคล่ือนที่ของบอลสกรู

	 2.3	 เพื่อหาความพึงพอใจของผู้เช่ียวชาญด้าน

ระบบควบคุมที่มีต่อชุดทดลองการเขียนโปรแกรม

ควบคุมการเคล่ือนที่ของบอลสกรู

3.	 วิธีการดำ�เนินการวิจัย
	 การสร้างชุดทดลองการเขียนโปรแกรมควบคุม

การเคลื่อนที่ของบอลสกรู ได้มีการวางแผน และ

ก�ำหนดขัน้ตอนการปฏิบตังิานรวมถงึวิธกีารด�ำเนนิงาน 

ซึ่งสามารถแบ่งออกได้ตามขั้นตอนดังแผนภาพวิธีการ

ด�ำเนินงาน



Journal for Research and Innovation
Institute of Vocational Education Bangkok

บทความวิจัย
ปีที่ 3 ฉบับที่ 1 เดือนมกราคม - มิถุนายน 2563

38

ภาพท่ี 1 แสดงวิธีการด�ำเนินงาน

เริ่มตนโครงการ

ศึกษาขอมูล ปรับปรุงแกไข

ปรับปรุงแกไข

ทำการแกไขรูปแบบของวงจร

ไมผาน

ไมผาน

ไมผาน

ผาน

ผาน

ทดสอบการใชงาน

จบโครงการ

ออกแบบลักษณะการหาประสิทธิภาพของชุด

ทดลองการเขียนโปรแกรมควบคุมการเคลื่อนที่

ผาน

ทำการออกแบบชิ้นสวน

จำลองการทำงาน

ทำการออกแบบโครงสราง

สรางชุดการควบคุมการเคลื่อนที่ี

ทำการทดสอบ

การทำงาน
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	 3.1	 การสร้างชุดทดลอง

		  3.1.1	อุปกรณ์ท่ีใช้สร้างชุดทดลอง

			   1)  Servo Drive

			   2)  Servo Motor

			   3)  PLC

			   4)  Ball Screw

			   5)  Dial gauge

			   6)  Proximity Capacitive

			   7)  Proximity Inductive

			   8)  Touch Monitor HMI

ภาพท่ี 2 แสดงร่างชุดทดลองการเขียนโปรแกรมควบคุมการเคล่ือนท่ีของบอลสกรู

		  3.1.2	ออกแบบวงจรควบคุม

ภาพที่ 3  แสดงการออกแบบวงจรควบคุมของชุดทดลองการเขียนโปรแกรมควบคุมการเคล่ือนที่ของบอลสกรู
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	 3.2	 การก�ำหนดประชากรและกลุ่มตัวอย่าง

		  3.2.1	 ประชากร คือ ผู้เชี่ยวชาญด้านระบบ

ควบคุม

		  3.2.2	 กลุ่มตัวอย่าง  คือ ผู้เชี่ยวชาญด้าน

ระบบควบคุม จ�ำนวน 20 คน โดยเลือกแบบวิธีเจาะจง

	 3.3	 เครือ่งมอืทีใ่ช้ในการวจิยั ได้แก่ แบบประเมนิ

ความพึงพอใจ

	 3.4	 วิธีการทดสอบหาประสิทธิภาพของชุด

ทดลองการเขียนโปรแกรมควบคุมการเคลื่อนที่ของ 

บอลสกรู ผู ้วิจัยก�ำหนดระยะการเคลื่อนที่จากการ

เขียนโปรแกรมผ่านหน้าจอ HMI จ�ำนวน 20 ครั้ง  

ตรวจสอบโดยใช้  dial gauge เป็นเครื่องมือวัดระยะ

การเคลื่อนที่

	 3.5	 การประเมินความพึงพอใจของผู้เชี่ยวชาญ

		  แบบประเมนิความพึงพอใจทีม่ต่ีอชดุทดลอง

การเขียนโปรแกรมควบคุมการเคลื่อนท่ีของบอลสกรู 

ประกอบด้วย ค�ำถามความพึงพอใจท่ีมีต่อชุดทดลอง

การเขียนโปรแกรมควบคุมการเคลื่อนท่ีของบอลสกรู 

จ�ำนวน 10 ข้อ เป็นค�ำถามแบบตรวจสอบรายการ  

ที่มีชุดทดลองการเขียนโปรแกรมควบคุมการเคล่ือนที่

ของบอลสกรู เป็นแบบประเมินท่ีใช้มาตรวัดแบบ 

Rating Scale ตามรูปแบบของ Likert Scale จ�ำนวน 

10 ข้อ โดยให้ผู้ตอบค�ำถามเลือกตอบได้เพียงค�ำตอบ

เดียว มี 5 ระดับ ใช้ระดับในการวัดข้อมูลประเภท

อันตรภาค (Interval) โดยมีการก�ำหนด เกณฑ์การให้

คะแนนดังนี้ 

		  ระดับคะแนน 5 หมายความว่า มากท่ีสุด 	

		  ระดับคะแนน 4 หมายความว่า มาก 

		  ระดับคะแนน 3 หมายความว่า ปานกลาง 	

		  ระดับคะแนน 2 หมายความว่า น้อย 

		  ระดับคะแนน 1 หมายความว่า น้อยท่ีสุด 

	 3.6	 การเก็บรวบรวมข้อมูล

		  การเกบ็รวบรวมข้อมลูด�ำเนนิการดงันี ้ผูว้จัิย

น�ำแบบประเมินความพึงพอใจที่มีต ่อชุดทดลอง 

การเขียนโปรแกรมควบคุมการเคลื่อนท่ีของบอลสกรู 

ให้กับผู้เชี่ยวชาญด้านระบบการควบคุมจ�ำนวน 20 คน 

ด้วยตนเอง และน�ำแบบสอบถามกลับมาวิเคราะห์ผล

	 3.7	 การวิเคราะห์ข้อมูล

		  การวเิคราะห์ข้อมลูเพ่ือหาความพงึพอใจของ

ผู ้เช่ียวชาญที่ มีต ่อชุดทดลองการเขียนโปรแกรม

ควบคุมการเคล่ือนที่ของบอลสกรู ที่ผู้วิจัยสร้างขึ้นมา

วิเคราะห์ โดยใช้วิธีการประมวลผลค่าทางสถิติ [7]  

ค่าเฉลี่ย และส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน โดยมีเกณฑ์การ

แปลความหมายของคะแนน ดังน้ี

		  คะแนนเฉล่ีย	4.21-5.00	หมายถึง	มากที่สุด

		  คะแนนเฉล่ีย	3.41-4.20	หมายถึง	มาก 

		  คะแนนเฉล่ีย	2.61-3.40	หมายถึง	ปานกลาง

		  คะแนนเฉล่ีย	1.81-2.60	หมายถึง	น้อย 

		  คะแนนเฉล่ีย	1.00-1.80	หมายถึง	น้อยที่สุด

4.	 ผลการวิจัย
	 4.1	 ผลการทดสอบการท�ำงานของชดุทดลองการ

เขียนโปรแกรมควบคุมการเคลื่อนที่ของบอลสกรู  

โดยก�ำหนดระยะการเคลื่อนที่จากการเขียนโปรแกรม

ผ่านหน้าจอ HMI จ�ำนวน 20 ครั้งตรวจสอบโดย  

dial gauge
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ตารางท่ี 1 ผลการทดสอบการท�ำงานของชุดทดลองการเขียนโปรแกรมควบคุมการเคล่ือนที่ของบอลสกรู

ครั้งที่ การก�ำหนดค่าระยะการเคล่ือนท่ี (µm)
ค่าที่ได้ dial gauge 

(mm)
ผลการทดลอง

1 10 0.01 ถูกต้อง
2 20 0.02 ถูกต้อง
3 50 0.05 ถูกต้อง
4 100 0.1 ถูกต้อง
5 200 0.2 ถูกต้อง
6 500 0.5 ถูกต้อง
7 600 0.6 ถูกต้อง
8 800 0.8 ถูกต้อง
9 900 0.9 ถูกต้อง
10 1000 1 ถูกต้อง
11 1100 1.1 ถูกต้อง
12 1400 1.4 ถูกต้อง
13 1700 1.7 ถูกต้อง
14 1890 1.89 ถูกต้อง
15 1950 1.95 ถูกต้อง
16 2520 2.52 ถูกต้อง
17 2830 2.83 ถูกต้อง
18 3270 3.27 ถูกต้อง
19 3660 3.66 ถูกต้อง
20 4000 4 ถูกต้อง

	 จากตารางที่ 1 ผลการทดสอบหาประสิทธิภาพจากชุดทดลองการเขียนโปรแกรมควบคุมการเคล่ือนที่ของ

บอลสกรู สามารถท�ำงานได้ตามขอบเขตระยะความเร็วรอบที่ก�ำหนดได้อย่างมีประสิทธิภาพและความแม่นย�ำ 

100%

	 4.2	 ผลการประเมนิความพงึพอใจของผูเ้ชีย่วชาญทีม่ต่ีอชดุทดลองการเขยีนโปรแกรมควบคมุการเคลือ่นที่

ของบอลสกรู โดยก�ำหนดหัวข้อการประเมินจ�ำนวน 10 ข้อ ให้ผู้เชี่ยวชาญด้านระบบควบคุม จ�ำนวน 20 คน 

ประเมินความพึงพอใจหลังจากทดลองใช้ชุดทดลอง
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ตารางท่ี 2  ผลการประเมินความพึงพอใจชุดทดลองการเขียนโปรแกรมควบคุมการเคล่ือนท่ีของบอลสกรู

หัวข้อการประเมิน X
–
 S.D. การแปลผล

1.	 ด้านวัสดุอุปกรณ์ท่ีใช้ในโครงสร้าง 4.50 0.50 มาก

2.	 ด้านประโยชน์ของชุดทดลองการเขียนโปรแกรมควบคุม

	 การเคลื่อนที่

2.30 1.10 น้อย

3.	 ด้านความสะดวกในการใช้งาน 3.40 1.11 ปานกลาง

4.	 ด้านการวางต�ำแหน่งอุปกรณ์มีความเหมาะสมต่อการใช้งาน 3.00 1.41 ปานกลาง

5.	 ด้านความปลอดภัย 3.20 1.16 ปานกลาง

6.	 ด้านความเหมาะสมของการออกแบบ 3.00 1.41 ปานกลาง

7.	 ด้านการควบคุมการท�ำงาน 3.30 1.41 ปานกลาง

8.	 ด้านความประณีตและสวยงาม 3.30 1.17 ปานกลาง

9.	 ด้านความถูกต้องของวงจรควบคุม 3.30 1.41 ปานกลาง

10.	ด้านความเหมาะสมและขนาดชุดทดลองการเขียนโปรแกรม

	 ควบคุมการเคล่ือนท่ี

3.30 1.41 ปานกลาง

ค่าเฉลี่ยรวม 3.26 1.33 ปานกลาง

	 จากตารางที่ 2 ผลการประเมินความพึงพอใจของผู้เชี่ยวชาญด้านระบบควบคุม จ�ำนวน 20 คน พบว่า  

ในภาพรวมอยู่ที่ระดับปานกลาง ท่ีค่าเฉลี่ย 3.26 และส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน 1.33 เมื่อพิจารณาเป็นรายข้อ 

พบว่า ข้อที่มีค่าเฉลี่ยมากที่สุด คือ ข้อ 1. ด้านวัสดุอุปกรณ์ที่ใช้ในโครงสร้าง มีค่าเฉล่ีย 4.50 และ 

ข้อที่มีค่าเฉลี่ยน้อยที่สุด คือ ข้อ 2. ด้านประโยชน์ของชุดทดลองการเขียนโปรแกรมควบคุมการเคล่ือนที่  

มีค่าเฉลี่ย 2.30
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5.	 สรุป อภิปรายผลและข้อเสนอแนะ
	 5.1	 สรุปผล

		  การทดสอบหาประสิทธิภาพชุดทดลอง 

การเขียนโปรแกรมควบคุมการเคลื่อนท่ีของบอลสกรู 

สามารถท�ำงานได้ตามขอบเขตระยะการเคลื่อนที ่

ที่ก�ำหนดได้อย่างมีประสิทธิภาพและความแม่นย�ำ 

100% และผลการประเมินความพึงพอใจของ 

ผู ้เชี่ยวชาญด้านระบบควบคุมท่ีมีต่อชุดทดลองการ

เขียนโปรแกรมควบคุมการเคลื่อนที่ของบอลสกรู  

ในภาพรวมมีความพึงพอใจอยู ่ในระดับปานกลาง  

(ค่าเฉลี่ย = 3.26 และส่วนเบ่ียงเบนมาตรฐาน = 1.33)  

จึงสามารถสรุปได้ว่าชุดทดลองการเขียนโปรแกรม

ควบคมุการเคลือ่นทีบ่อลสกร ูทีส่ร้างข้ึนสามารถน�ำไป

ใช้งานได้จริง

	 5.2	 อภิปรายผล

		  การสร้างชุดทดลองการเขียนโปรแกรม

ควบคุมการเคลื่อนที่ของบอลสกรู ที่สร ้างขึ้นมี

ประสิทธิภาพและความแม่นย�ำ 100% ซ่ึงสอดคล้อง

กับผลการวิจัยของ มงคล เทียนวิบูลย์ [8] เก่ียวกับ

ความผิดพลาดของระยะทางการเคลื่อนท่ีสูงสุดมีค่า 

ไม่เกิน 5.4% ภายในระยะการเคลื่อนที่ 1.5 เมตร  

ด้วยความเร็วไม่เกิน 0.6 เมตรต่อวินาที และยัง

สอดคล้องกับงานวิจัยของณัฐดนัย ตัณฑวิรุฬห์ [9] 

เกี่ยวกับการทดสอบความผิดพลาดของระยะทาง 

การเคลื่อนที่สูงสุดมีค่าไม่เกิน 1.5% ภายในระยะ

ทางการเคลื่อนที่ 2.0 เมตร สอดคล้องกับงานวิจัยของ

คมกฤช อาษากจิ [10] ทีไ่ด้น�ำเสนอไว้ว่า ระบบควบคมุ

แบบปรับตัวได ้  สามารถประมาณค ่าโมเมนต ์

ความเฉื่อยของแขนกลในแต่ละแกนได้อย่างถูกต้อง

และความผิดพลาดในการเคลื่อนที่จะมีค่าเข้าใกล้ศูนย์

ภายในเวลา 4 วินาที ส่วนการทดลองกับแขนกลจริง

จะเปรยีบเทยีบการเคลือ่นทีข่องแขนกลระหว่าง ระบบ

ควบคุมแบบพีไอดี (PID) กับระบบควบคุมแบบปรับ

ตัวได้ (Adaptive) โดยใช้โปรแกรม LabVIEW  

เม่ือเส้นทางที่ก�ำหนดเป็นแบบฟังก์ชั่นซายน์จะเห็น 

ได้ว่าการเคล่ือนที่แบบระบบควบคุมแบบปรับตัวได้ 

นั้นมีค่าความผิดพลาดและแรงบิดท่ีราบเรียบกว่าการ

เคล่ือนที่แบบระบบควบคุมแบบพีไอดี จึงเหมาะที่จะ

น�ำมาควบคุมเส้นทางการเคล่ือนที่มากกว่าแบบระบบ

ควบคุมแบบพีไอดี และความผิดพลาดเชิงมุมสูงสุด 

ไม่เกิน 2.5 องศาต่อการหมุนตัว 1 รอบ และความ 

พึงพอใจของผู้เช่ียวชาญที่มีต่อชุดทดลองการเขียน

โปรแกรมควบคมุการเคลือ่นทีข่องบอลสกร ูในภาพรวม 

อยู ่ ในระดับปานกลาง ซ่ึงสอดคล ้องกับ สันติ  

หุตะมาน และคณะ[11] เกี่ยวกับชุดสาธิตที่สร้างขึ้น

ช่วยให้ผู้เรียนมีความสามารถในการวัดผลตอบสนอง 

ตลอดจนสามารถปรบัค่าพารามเิตอร์ Kp และ Kd จาก

โปรแกรมแมทแลบ ให้มีผลการตอบสนองของระบบ

สอดคล้องกับทฤษฎีการประเมินความเหมาะสมของ

ชุดสาธิตโดยผู้เชี่ยวชาญอยู่ในระดับดี และผลประเมิน 

ความพงึพอใจจากผูเ้รยีนต่อชดุสาธติ อยูใ่นระดบัด ีเช่นกนั

	 5.3	 ข้อเสนอแนะ

		  5.3.1	 ค ว ร น�ำ  ไ ป ป ร ะ ยุ ก ต ์ ใช ้ ใ น ง า น

อุตสาหกรรมที่ มี ระบบ PLC ในการควบคุม 

การเคลื่อนที่เกี่ยวข้องกับการวัดค่าความละเอียด 

เป็นหน่วย (µm)

		  5.3.2	 ค ว ร น�ำ  ไ ป ป รั บ ใ ช ้ ใ น โ ร ง ง า น

อุตสาหกรรมที่เกี่ยวข้องกับการวัดระยะหรือวัดขนาด

ที่มีความละเอียดสูง

		  5.3.3	 ควรน�ำโปรแกรมแมทแลบมาร่วมด้วย

ก็จะช่วยให้ชุดทดลองมีความน่าสนใจมากยิ่งขึ้น

		  5.3.4	 การหามุมองศาของสกรู เพ่ิมโดยใช้

วิธีตรวจจับรูปร่างของภาพแฉกสกรูเพื่อเปรียบเทียบ

ภาพที่มุมองศาอ้างอิงเก็บไว้เป็นฐานข้อมูล

		  5.3.5	 ในการวจิยันีค้วบคมุต�ำแหน่ง 1 แกน 

สามารถพัฒนาต�ำแหน่ง 3 แกนได้
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