
22 « “ √   “ √ ° √ ¡ «‘ ∑ ¬ “ » “   µ √å ∫ √‘ ° “ √ �

∫∑§—¥¬àÕ
°√¡«‘∑¬“»“ µ√å∫√‘°“√ («».) ¡’Àπâ“∑’Ë„Àâ°“√∫√‘°“√∑¥ Õ∫Õÿª°√≥å‰øøÑ“À≈“¬ª√–‡¿∑‡æ◊ËÕ„Àâ§«“¡¡—Ëπ„®

µàÕºŸâ„™âß“π«à“Õÿª°√≥å∑’Ëºà“π°“√∑¥ Õ∫π—Èπ¡’§«“¡ª≈Õ¥¿—¬·≈–¡’§ÿ≥¿“æ¥’æÕ ”À√—∫°“√„™âß“π  “¬‰øøÑ“‡ªìπ
Õÿª°√≥å‰øøÑ“∑’Ë„™â°—π·æ√àÀ≈“¬·≈–‡ªìπÕÿª°√≥å ”§—≠æ◊Èπ∞“π¢Õß√–∫∫‰øøÑ“¿“¬„π∫â“π «». ®÷ß¡’π‚¬∫“¬∑’Ë®–
‡ªî¥∫√‘°“√∑¥ Õ∫ “¬‰øøÑ“À≈“°À≈“¬™π‘¥‚¥¬Õ‘ß¡“µ√∞“πº≈‘µ¿—≥±åÕÿµ “À°√√¡™π‘¥¡“µ√∞“πº≈‘µ¿—≥±å
Õÿµ “À°√√¡ “¬‰øøÑ“Àÿâ¡©π«πæÕ≈‘‰«π‘≈§≈Õ‰√¥å ¡Õ°.11-2549 ‡§√◊ËÕß¡◊Õ ”§—≠ ”À√—∫∑¥ Õ∫ “¬‰øøÑ“§◊Õ
‡§√◊ËÕß∑¥ Õ∫ “¬‰øøÑ“·∫∫Õ—µ‚π¡—µ‘ ‡§√◊ËÕß∑¥ Õ∫œ∑’Ëπ”‡¢â“®“°µà“ßª√–‡∑»¡’√“§“ Ÿß·≈–ºŸâ´◊ÈÕ¬—ßµâÕß¡’¿“√–
ºŸ°æ—π„π°“√∑’Ë®–µâÕß„™â∫√‘°“√„πß“π´Õøµå·«√å∑—Èß„π¥â“π°“√ª√÷°…“°“√„™âß“π·≈–°“√Õ—æ‡°√¥‚ª√·°√¡´÷Ëß¡’º≈
µàÕ§«“¡§≈àÕßµ—«·≈–§à“„™â®à“¬„π°“√„Àâ∫√‘°“√„π√–¬–¬“« ¥â«¬‡Àµÿº≈∑’Ë°≈à“«¡“¢â“ßµâπ∑”„Àâ¡—Ëπ„®«à“°“√ÕÕ°·∫∫
·≈– √â“ß‡§√◊ËÕß∑¥ Õ∫ “¬‰øøÑ“·∫∫Õ—µ‚π¡—µ‘¥â«¬µ—«¢Õß‡√“‡Õß®– “¡“√∂≈¥À√◊Õ·°âªí≠À“µà“ßÊ ‰¥â√«¡∂÷ß¬—ß
 “¡“√∂§ß»—°¬¿“æ„π°“√∑¥ Õ∫µ“¡∑’Ë¡Õ°.°”Àπ¥ ‡§√◊ËÕß∑¥ Õ∫ª√–°Õ∫¥â«¬ à«πª√–°Õ∫À≈—° “¡ à«π§◊Õ
‚§√ß √â“ß∑“ß°≈√«¡∂÷ß¡Õ‡µÕ√å·≈–Õÿª°√≥å¢—∫‡§≈◊ËÕπ √–∫∫§«∫§ÿ¡Õ’‡≈Á°∑√Õπ‘° å ‚ª√·°√¡§«∫§ÿ¡°“√∑”ß“π
¢Õß√–∫∫¢—∫‡§≈◊ËÕπ·≈–ª√–¡«≈º≈¢âÕ¡Ÿ≈®“°‡´π‡´Õ√å ¢≥–π’È‡§√◊ËÕßµâπ·∫∫°”≈—ß∂Ÿ°∑¥ Õ∫‡æ◊ËÕµ√«® Õ∫æ“√“¡‘‡µÕ√å
∑’Ë‡ªìπµ—«∫àß™’È ¡√√∂π–¢Õß‡§√◊ËÕß∑¥ Õ∫œ º≈®“°°“√∑¥ Õ∫Õ¬Ÿà„π√–¥—∫∑’Ë¥’·≈–‡ªìπ‰ªµ“¡¢âÕ°”Àπ¥¢Õß°“√∑¥ Õ∫
°“√ÕàÕπµ—«¢Õß “¬‰øøÑ“

Abstract 
The Department of Science Service is responsible for testing electrical appliances in order to make

sure that the appliances under test are safe and ready for public usages. An electrical wire is one of the items
under the list of electrical appliances. We have to test the electrical wire and make sure that the wire
under test passes the requirements of the flexing test manifested in the TIS 11-2549 standard. The most
important tool that is needed to test the flexingof the wire is the wire flexing testing machine.
The commercialized version of the machine is available at a high price. Furthermore, the software that comes
with the machine is constantly needed service or upgrade, which adds up to the maintenance cost in
the long run. From the aforementioned reasons,we decide to design and build our own wire flexing
testing machine that satisfies the TIS 11-2549 requirements. The machine is composed of three main parts
the mechanical structure and motion hardware, the control system and electronics, and the control software for
motion and detection.  The prototype machine is now in the process of testing and parameters verifying. The test
results so far are good and satisfy the aspects of electrical wire flexing test.

°“√ÕÕ°·∫∫·≈– √â“ß‡§√◊ËÕß∑¥ Õ∫ “¬‰ø
™π‘¥∑¥ Õ∫°“√ÕàÕπµ—«µ“¡¡“µ√∞“π ¡Õ°.11-2549
Electrical Wire Testing Machine According to

TIS 11-2549 Flexing Test
ª“…“≥ °ÿ≈«“π‘™
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∫∑π”
°√¡«‘∑¬“»“ µ√å∫√‘°“√ ¡’Àπâ“∑’Ë„π°“√„Àâ∫√‘°“√

∑¥ Õ∫§«“¡·¢Áß·√ß∑“ß°≈¢Õß “¬‰øøÑ“∑’Ë „™â
„πº≈‘µ¿—≥±å‡§√◊ËÕß„™â‰øøÑ“·≈–„™â„πÕ“§“√∫â“π‡√◊Õπ
‚¥¬¢—ÈπµÕπ°“√∑¥ Õ∫·≈–Õÿª°√≥å®–Õ‘ßµ“¡¡“µ√∞“π
º≈‘µ¿—≥±åÕÿµ “À°√√¡™π‘¥¡“µ√∞“πº≈‘µ¿—≥±å
Õÿµ “À°√√¡ “¬‰øøÑ“Àÿâ¡©π«πæÕ≈‘‰«π‘≈§≈Õ‰√¥å
¡Õ°.11-2549 „π¡“µ√∞“πœ ®–°≈à“«∂÷ß°“√∑¥ Õ∫
 “¬‰øøÑ“ “¡·∫∫§◊Õ°“√∑¥ Õ∫°“√ÕàÕπµ—« (Flexing Test)
°“√∑¥ Õ∫§«“¡‚§âßßÕ (Bending Test) ·≈–°“√∑¥ Õ∫
§«“¡ÕàÕπµ—«§ß∑’Ë ∫∑§«“¡π’È®–‡πâπ‰ª∑’Ë°“√ÕÕ°·∫∫
·≈– √â“ßÕÿª°√≥å∑¥ Õ∫°“√ÕàÕπµ—«¢Õß “¬‰øøÑ“
‡∑à“π—Èπ ‡π◊ËÕß®“°Õÿª°√≥å∑’Ë„™â∑¥ Õ∫°“√ÕàÕπµ—«¢Õß
 “¬‰øøÑ“∑’Ëº≈‘µ„πµà“ßª√–‡∑»¡’√“§“·≈–¡’§à“¥Ÿ·≈
√—°…“„π√–¬–¬“« Ÿß [MATTKE AG, 2007] ‚§√ß°“√
øî ‘° å·≈–«‘»«°√√¡®÷ß¡’·π«§‘¥∑’Ë®–ÕÕ°·∫∫·≈– √â“ß
Õÿª°√≥å‡Õß„π√Ÿª·∫∫¢Õß‡§√◊ËÕß∑¥ Õ∫ “¬‰ø™π‘¥
∑¥ Õ∫°“√ÕàÕπµ—«µ“¡¡“µ√∞“π ¡Õ°.11-2549

‡§√◊ËÕß∑¥ Õ∫ “¬‰ø™π‘¥∑¥ Õ∫§«“¡ÕàÕπµ—«
(Flexing Test) ¥—ß· ¥ß„π¿“æ∑’Ë 1 ·≈– 2 ª√–°Õ∫‰ª¥â«¬
 “¡ à«πª√–°Õ∫ ”§—≠ §◊Õ  à«πª√–°Õ∫∑“ß°≈
(Mechanic)  à«πª√–°Õ∫∑“ß‰øøÑ“ (Electrical System)
·≈– à«πª√–°Õ∫∑“ß´Õøµå·«√å (Software) „π à«π¢Õß
√–∫∫∑“ß°≈π—Èπ®–ª√–°Õ∫‰ª¥â«¬™ÿ¥¢—∫‡§≈◊ËÕπ‡™‘ß
‡ âπ§«∫§ÿ¡¥â«¬√–∫∫§Õ¡æ‘«‡µÕ√å ™ÿ¥Õ≈Ÿ¡‘‡π’¬¡‚ª√‰ø≈å
 ”À√—∫°“√¢÷Èπ√Ÿª‚§√ß √â“ß¢Õß‡§√◊ËÕß®—°√ ™ÿ¥‚§√ß √â“ß
 ”À√—∫™ÿ¥√Õ°∑¥ Õ∫ „π à«π¢Õß√–∫∫∑“ß‰øøÑ“π—Èπ

®–ª√–°Õ∫‰ª¥â«¬°“√å¥§«∫§ÿ¡°“√‡§≈◊ËÕπ∑’Ë‡™‘ß‡ âπ
(Linear Motion Controller Card) §Õ¡æ‘«‡µÕ√å§«∫§ÿ¡À≈—°
(PC) ·≈–√–∫∫µ√«®®—∫ ∂“π–≈â¡‡À≈«¢Õß “¬‰ø
‡√“„™â‚ª√·°√¡ LabVIEW „π°“√‡¢’¬π‚ª√·°√¡§«∫§ÿ¡
√–∫∫¢Õß‡§√◊ËÕß∑¥ Õ∫œ ‚ª√·°√¡§«∫§ÿ¡‡§√◊ËÕß∑¥ Õ∫œ
¡’Àπâ“∑’Ë§«∫§ÿ¡°“√‡§≈◊ËÕπ∑’Ë (Motion Control) π—∫®”π«π
√Õ∫°“√∑¥ Õ∫ ·≈–µ√«®®—∫ ∂“π–≈â¡‡À≈« (Failure
Condition) ¢Õß “¬‰ø∑’ËµâÕß°“√∑¥ Õ∫

‚§√ß √â“ßÕ≈Ÿ¡‘‡π’¬¡‚ª√‰ø≈å

™ÿ¥¢—∫‡§≈◊ËÕπ‡™‘ß‡ âπ
§«∫§ÿ¡¥â«¬§Õ¡æ‘«‡µÕ√å
(Linear Actuator Module)

‚§√ß √â“ßµ‘¥µ—Èß™ÿ¥√Õ°

™ÿ¥√Õ°

 “¬‰ø
∑’Ë∑¥ Õ∫

µÿâ¡πÈ”Àπ—°

°“√å¥°—π
ª√–°“¬‰ø

¿“æ∑’Ë 1  à«πª√–°Õ∫µà“ßÊ ¢Õß‡§√◊ËÕß∑¥ Õ∫ “¬‰øœ

¿“æ∑’Ë 2 ‡§√◊ËÕß∑¥ Õ∫ “¬‰øœ∑’Ëª√–°Õ∫‡ √Á®·≈â«¢Õß
°√¡«‘∑¬“»“ µ√å∫√‘°“√

¿“æ∑’Ë 3 ≈—°…≥–°“√‡§≈◊ËÕπ∑’Ë¢Õß™ÿ¥‚§√ß √â“ß
 ”À√—∫µ‘¥µ—Èß™ÿ¥√Õ°

‡§≈◊ËÕπ∑’Ë‰ª¡“∑’Ë§«“¡‡√Á«

ª√–¡“≥ 0.33 ‡¡µ√/«‘π“∑’

√–¬–∑“ß°“√«‘Ëß ~ 1 ‡¡µ√

¢âÕ°”Àπ¥‚¥¬¬àÕ (¡Õ°.11 ‡≈à¡ 1 ¢âÕ 5.6.3.1)

● °“√∑¥ Õ∫π’È ‰¡à „™â°—∫ “¬ÕàÕπ∑‘π‡´≈
 “¬‰øøÑ“·°π‡¥’¬«™π‘¥µ—«π”·∫∫ÕàÕπ ”À√—∫°“√‡¥‘π
 “¬∑’Ëµ‘¥µ—ÈßÕ¬Ÿà°—∫∑’Ë  “¬ÕàÕπ∑’Ë¡’À≈“¬·°π´÷Ëß¡’æ◊Èπ∑’Ë
Àπâ“µ—¥√–∫ÿ¡“°°«à“ 2.5 µ“√“ß¡‘≈≈‘‡¡µ√

µàÕ®“°µàÕÀπâ“ 22
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● °“√∑¥ Õ∫π’È°√–∑”‚¥¬„™â‡§√◊ËÕß¡◊Õ¥—ß· ¥ß
„π¿“æ∑’Ë 1 ‚¥¬™ÿ¥‚§√ß √â“ß ”À√—∫µ‘¥µ—Èß™ÿ¥√Õ°®–µâÕß
‡§≈◊ËÕπ∑’Ë¥â«¬§«“¡‡√Á«ª√–¡“≥ 0.33 ‡¡µ√µàÕ«‘π“∑’
·≈–®–µâÕß‰¡à°√–µÿ°‡¡◊ËÕ∂÷ß®ÿ¥∑’Ë®–µâÕß‡ª≈’Ë¬π∑‘»∑“ß
°“√‡§≈◊ËÕπ∑’Ë

● ®–µâÕß¡’™ÿ¥√Õ° 5 ™ÿ¥ ·≈–™ÿ¥µÿâ¡πÈ”Àπ—°
5 ™ÿ¥  ”À√—∫ “¬‰øøÑ“∑’ËµâÕß°“√∑¥ Õ∫·µà≈–™π‘¥
√“¬≈–‡Õ’¬¥µ“¡∑’Ë· ¥ß„π ¡Õ°.

●  “¡“√∂µ√«® Õ∫°“√À¬ÿ¥™–ß—°¢Õß°√–· ‰øøÑ“
°“√≈—¥«ß®√√–À«à“ßµ—«π”°“√≈—¥«ß®√√–À«à“ßµ—«Õ¬à“ß
∑’Ë∑¥ Õ∫°—∫√Õ° (‡§√◊ËÕß¡◊Õ∑¥ Õ∫§«“¡ÕàÕπµ—«)

√–∫∫∑“ß°≈·≈–·∫∫®”≈Õß°“√‡§≈◊ËÕπ∑’Ë¢Õß
‡§√◊ËÕß∑¥ Õ∫œ

®“°¢âÕ°”Àπ¥∑’Ë°≈à“«¡“·≈â«¢â“ßµâπ √–∫∫∑“ß°≈
®–µâÕß “¡“√∂√Õß√—∫‚§√ß √â“ß¢Õß√–∫∫°“√‡§≈◊ËÕπ∑’Ë
√«¡∂÷ß “¡“√∂°”Àπ¥°“√‡§≈◊ËÕπ∑’Ë·∫∫‡™‘ß‡ âπ„π§«“¡‡√Á«
∑’ËµâÕß°“√ πÕ°®“°π—Èπ√–∫∫®–µâÕß “¡“√∂°”Àπ¥
§«“¡‡√àß·≈–§«“¡Àπà«ß‰¥â„π√–¬–‡«≈“∑’ËµâÕß°“√‡æ◊ËÕ
‰¡à„Àâ‡°‘¥°“√°√–µÿ° ≥ ®ÿ¥∑’Ë®–µâÕß‡ª≈’Ë¬π∑‘»∑“ß°“√
‡§≈◊ËÕπ∑’Ë „π°“√°”Àπ¥°“√‡§≈◊ËÕπ∑’Ë‡™‘ß‡ âππ—Èπ‡√“„™â
™ÿ¥¢—∫‡§≈◊ËÕπ‡™‘ß‡ âπ§«∫§ÿ¡¥â«¬§Õ¡æ‘«‡µÕ√å ¥—ßπ—Èπ
¡Õ‡µÕ√å∑’Ë„™â‡ªìπ à«πª√–°Õ∫¢Õß™ÿ¥¢—∫‡§≈◊ËÕπœ®–µâÕß
¡’°”≈—ß¢—∫‡æ’¬ßæÕ„π°“√°”Àπ¥°“√‡§≈◊ËÕπ∑’Ë „π°“√
°”Àπ¥¢π“¥¡Õ‡µÕ√å∑’Ë‡À¡“– ¡π—Èπ‡√“„™â‚ª√·°√¡
§”π«≥ MATLAB SIMULINK ‡æ◊ËÕ®”≈Õß·∫∫°“√
‡§≈◊ËÕπ∑’Ë¢Õß‡§√◊ËÕß∑¥ Õ∫œ ´÷Ëßº≈¢Õß·∫∫®”≈Õß®–
∫àß™’È∂÷ß¢π“¥¢Õß¡Õ‡µÕ√å∑’Ë‡À¡“–°—∫°“√„™âß“π

º≈°“√®”≈Õß·∫∫°“√‡§≈◊ËÕπ∑’Ë‡™‘ß‡ âπ·∫∫„™â
°“√§«∫§ÿ¡§«“¡‡√Á«·∫∫¬âÕπ°≈—∫ (Velocity Feedback
Control) ¢—∫‡§≈◊ËÕπ¡«≈¢π“¥ 100 °‘‚≈°√—¡„Àâ‡§≈◊ËÕπ∑’Ë
∫πæ◊Èπ√“∫„π·π«‡ âπµ√ß‚¥¬‰¡à§‘¥§à“·√ß‡ ’¬¥∑“π
‚¥¬°”Àπ¥√Ÿª·∫∫°“√‡§≈◊ËÕπ∑’Ë¥—ßπ’È ‡√‘Ë¡µâπ®“°§«“¡‡√Á«
‡ªìπ»Ÿπ¬å ➔ ‡√àß§«“¡‡√Á«®π∂÷ßª√–¡“≥ 0.33 ‡¡µ√µàÕ
«‘π“∑’ ➔ Àπà«ß§«“¡‡√Á«®π‡ªìπ»Ÿπ¬å∑’Ë√–¬– 1 ‡¡µ√ ➔

‡√àß§«“¡‡√Á«°≈—∫‡ªìπ 0.33 ‡¡µ√µàÕ«‘π“∑’„π∑‘»µ√ß¢â“¡
º≈∑’Ë‰¥âÕâ“ßÕ‘ß®“°¿“æ∑’Ë 4 ¥—ßπ’È [∫√√¬“¬°√“ø∑«π
‡¢Á¡π“Ãî°“®“°¥â“π∫π]

1) °√“ø· ¥ß°”≈—ß (Power) ∑’Ë„™â„π°“√¢—∫‡§≈◊ËÕπ
§à“ Ÿß ÿ¥ª√–¡“≥ 40 «—µµå·µà‡π◊ËÕß®“°·∫∫®”≈Õß¬—ß
‰¡à‰¥â§‘¥§à“·√ß‡ ’¬¥∑“π®“°™ÿ¥¢—∫‡§≈◊ËÕπ ‡™àπ ®“°
™ÿ¥‡øóÕß ®“°™ÿ¥∫Õ≈ °√Ÿ ®“°≈Ÿ°ªóπµà“ßÊ §à“°”≈—ß
¢Õß¡Õ‡µÕ√å∑’Ë§”π«≥‰¥â®÷ß‡ªìπ§à“ª√–¡“≥·∫∫µË” ÿ¥
‡∑à“π—Èπ (Minimum Requirement)

2) °√“ø· ¥ßµ”·Àπàß (Position) ¢Õß¡«≈∑’Ë∂Ÿ°
¢—∫‡§≈◊ËÕπ „™â‡«≈“ª√–¡“≥ 3 «‘π“∑’„π°“√¢®—¥ 1 ‡¡µ√

3) °√“ø· ¥ß§«“¡‡√Á« (Speed) ≥ ‡«≈“„¥Ê
®–‡ÀÁπ«à“§«“¡‡√Á« Ÿß ÿ¥®–∂Ÿ°§«∫§ÿ¡∑’Ë§à“ª√–¡“≥
0.33 ‡¡µ√µàÕ«‘π“∑’„π∑—Èß Õß∑‘»∑“ß

4) °√“ø· ¥ß§à“§«“¡‡√àß (Acceleration) ¢Õß¡«≈∑’Ë
∂Ÿ°¢—∫‡§≈◊ËÕπ‡æ◊ËÕ„Àâ‰¥â√Ÿª·∫∫°“√‡§≈◊ËÕπ∑’Ëµ“¡∑’Ë°”Àπ¥

®“°º≈°“√®”≈Õß‚§√ß √â“ß°“√‡§≈◊ËÕπ∑’Ë‡√“®÷ß
ÕÕ°·∫∫√–∫∫∑“ß°≈¥—ßπ’È

● „™â√–∫∫¢—∫‡§≈◊ËÕπ·∫∫∫Õ≈ °√Ÿ‡æ◊ËÕ°“√
‡§≈◊ËÕπ∑’Ë‡™‘ß‡ âπ∑’Ë·¡àπ¬”·≈– “¡“√∂√Õß√—∫§«“¡‡√Á«
¢Õß°“√‡§≈◊ËÕπ∑’Ë„π√–¥—∫ª“π°≈“ß‰¥â √«¡∑—Èß∫Õ≈ °√Ÿ
¡’‚§√ß √â“ß∑’Ë·¢Áß·°√àß “¡“√∂√—∫·√ß‰¥â¥’

● „™â¡Õ‡µÕ√å¢π“¥Õ—µ√“°”≈—ß¢—∫ 0.4 °‘‚≈«—µµå
‡æ◊ËÕ§«“¡¡—Ëπ„®„π°“√°”Àπ¥√Ÿª·∫∫°“√‡§≈◊ËÕπ∑’Ëµ“¡
¢âÕ°”Àπ¥„π¡“µ√∞“π

‚§√ß √â“ß¢Õß‡§√◊ËÕß∑¥ Õ∫œ ∂Ÿ°ª√–°Õ∫¢÷Èπ®“°
Õ≈Ÿ¡‘‡π’¬¡‚ª√‰ø≈å ”‡√Á®√Ÿª¢π“¥ 40 X 40 ¡‘≈≈‘‡¡µ√
‡æ◊ËÕ§«“¡ –¥«°·≈–√«¥‡√Á«„π°“√¢÷Èπ√Ÿª‚§√ß √â“ß¢Õß
‡§√◊ËÕß®—°√ ™ÿ¥‚§√ß √â“ß ”À√—∫µ‘¥µ—Èß™ÿ¥√Õ°¥—ß· ¥ß
„π¿“æ∑’Ë 5  “¡“√∂√Õß√—∫™ÿ¥√Õ° 5 ™ÿ¥ §◊Õ ™ÿ¥√Õ°¿“æ∑’Ë 4 °√“ø· ¥ßº≈¢Õß·∫∫®”≈Õß°“√‡§≈◊ËÕπ∑’Ë‡™‘ß‡ âπ
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¢π“¥‡ âπºà“π»Ÿπ¬å°≈“ß φ200 φ160 φ100 φ80 φ60
¡‘≈≈‘‡¡µ√ ‡æ◊ËÕ∑¥ Õ∫ “¬‰øøÑ“„π¢π“¥æ◊Èπ∑’ËÀπâ“µ—¥∑’Ë
·µ°µà“ß°—πµ“¡∑’Ë√–∫ÿ‰«â„π¡“µ√∞“πœ

√–∫∫§«∫§ÿ¡°“√‡§≈◊ËÕπ∑’Ë¢Õß‡§√◊ËÕß∑¥ Õ∫œ
√–∫∫§«∫§ÿ¡°“√‡§≈◊ËÕπ∑’Ë¢Õß‡§√◊ËÕß∑¥ Õ∫œ

ª√–°Õ∫‰ª¥â«¬™ÿ¥¢—∫‡§≈◊ËÕπ¡Õ‡µÕ√å ”À√—∫¢¬“¬
 —≠≠“≥§«∫§ÿ¡‚¥¬∑’Ë„π√–¥—∫°“√§«∫§ÿ¡„π™—Èππ’È®–¡’
√Ÿª°“√§«∫§ÿ¡µ”·Àπàß¢Õß°“√‡§≈◊ËÕπ∑’Ë·∫∫¬âÕπ°≈—∫‰¥â
(Feedback Control Loop) ºŸâ„™â “¡“√∂ª√—∫§à“ ¡√√∂π–
¢Õß°“√§«∫§ÿ¡‡™àπ PID Gain ‰¥â µ—«°”Àπ¥√Ÿª·∫∫
°“√‡§≈◊ËÕπ∑’Ë®– àß™ÿ¥§à“‡√‘Ë¡µâπ (Set Points) ¡“ Ÿà™ÿ¥
¢—∫‡§≈◊ËÕπ¡Õ‡µÕ√å‚¥¬®–¡’°“√å¥§«∫§ÿ¡°“√‡§≈◊ËÕπ∑’Ë
∑”Àπâ“∑’Ë àßºà“π™ÿ¥§à“‡√‘Ë¡µâπ °“√å¥§«∫§ÿ¡°“√‡§≈◊ËÕπ∑’Ë
®–∂Ÿ°µ‘¥µ—ÈßÕ¬Ÿà∑’Ë PCI Bus ¢Õß§Õ¡æ‘«‡µÕ√å§«∫§ÿ¡À≈—°
PC ‡√“ “¡“√∂‚ª√·°√¡≈—°…≥–·≈–§“∫°“√ àß¢Õß
§à“‡√‘Ë¡µâπ‰¥â‚¥¬„™â‚ª√·°√¡ LabVIEW πÕ°®“°π—Èπ
‚ª√·°√¡¥—ß°≈à“«¬—ß‡ªìπµ—«‡™◊ËÕ¡ ”§—≠√–À«à“ß‚ª√·°√¡
§«∫§ÿ¡°“√‡§≈◊ËÕπ∑’Ë·≈–‚ª√·°√¡π—∫®”π«π√Õ∫¢Õß
°“√∑¥ Õ∫œ ·≈–‚ª√·°√¡µ√«® Õ∫§«“¡≈â¡‡À≈«
(Failure point) Õ’°¥â«¬

‚ª√·°√¡π—∫®”π«π√Õ∫¢Õß°“√∑¥ Õ∫œ ·≈–
‚ª√·°√¡µ√«® Õ∫§«“¡≈â¡‡À≈« (Failure point)

‚ª√·°√¡∑—Èß Õß¡’§«“¡ ”§—≠µàÕ°“√∑¥ Õ∫
 “¬‰ø‚¥¬®–∑”ß“π Õ¥§≈âÕß°—π·≈–¡’°“√‡™◊ËÕ¡‚¬ß

¢âÕ¡Ÿ≈∂÷ß°—π·≈–°—π´÷Ë ß√«¡‰ª∂÷ß°“√‡™◊ËÕ¡‚¬ß°—∫
‚ª√·°√¡§«∫§ÿ¡°“√‡§≈◊ËÕπ∑’Ë¥â«¬ ‚ª√·°√¡π—∫®”π«π
√Õ∫®–∑”ß“π‚¥¬°“√√—∫¢âÕ¡Ÿ≈®“°‡´π‡´Õ√å·∫∫
Proximity Switch ‡¡◊ËÕ™ÿ¥‚§√ß √â“ß ”À√—∫µ‘¥µ—Èß™ÿ¥√Õ°
«‘Ëßºà“π‡´π‡´Õ√å‡´π‡´Õ√å®– àß —≠≠“≥¡“∑’Ëµ—«‚ª√·°√¡
‚¥¬‚ª√·°√¡°Á®–π—∫®”π«π§√—Èß¢Õß°“√«‘Ëßºà“π¢Õß™ÿ¥
‚§√ß √â“ßœ ®”π«π√Õ∫®–∂Ÿ°‡°Á∫„πÀπà«¬§«“¡®”¢Õß
§Õ¡æ‘«‡µÕ√å PC ‚ª√·°√¡µ√«® Õ∫§«“¡≈â¡‡À≈«
®–∑”ß“π‚¥¬°“√√—∫¢âÕ¡Ÿ≈®“°‡´π‡´Õ√å·∫∫«—¥°√–· 
‰øøÑ“ (Current Sensor) ‡¡◊ËÕ¢π“¥¢Õß°√–· ¡’§«“¡
‡∫’Ë¬ß‡∫π‰ª®“°§à“ª°µ‘π—Ëπ· ¥ß«à“¡’°“√√—Ë«‰À≈
¢Õß°√–· ‰øøÑ“ ‚ª√·°√¡®– “¡“√∂µ√«®®—∫§«“¡
‡∫’Ë¬ß‡∫π¢Õß°√–· ‰¥â·≈–®– —Ëß°“√„Àâ‚ª√·°√¡Õ◊ËπÊ
®∫°“√∑”ß“π √«¡∑—Èß —ËßÀ¬ÿ¥°“√∑”ß“π¢Õß‡§√◊ËÕß
∑¥ Õ∫œ æ√âÕ¡∑—Èß —Ëßß“π„Àâ¡’°“√∫—π∑÷°¢âÕ¡Ÿ≈¢Õß
®”π«π√Õ∫¢Õß°“√‡§≈◊ËÕπ∑’Ë ‡æ◊ËÕæ√âÕ¡ ”À√—∫°“√
√“¬ß“πº≈°“√∑¥ Õ∫

°“√∑”ß“π¢Õß‡§√◊ËÕß∑¥ Õ∫ “¬‰øøÑ“™π‘¥
∑¥ Õ∫°“√ÕàÕπµ—«œ

¿“æ∑’Ë 6 · ¥ß·ºπº—ß°“√∑”ß“π¢Õß‡§√◊ËÕß
∑¥ Õ∫œ ‡√‘Ë¡®“°‚ª√·°√¡§«∫§ÿ¡°“√‡§≈◊ËÕπ∑’Ë àß™ÿ¥
§” —Ëß°“√‡§≈◊ËÕπ∑’Ë‰ª„Àâ°“√å¥§«∫§ÿ¡°“√‡§≈◊ËÕπ∑’Ë‡æ◊ËÕ
 —Ëß„Àâ¡Õ‡µÕ√åÀ¡ÿπ¢—∫‡§≈◊ËÕπ™ÿ¥√Õ°µ“¡∑’Ë™ÿ¥§” —Ëß°”Àπ¥
√Ÿª·∫∫¢Õß°“√‡§≈◊ËÕπ∑’Ë®–‡ªìπ‰ªµ“¡∑’Ëπ”‡ πÕ‰ª·≈â«
„π¢â“ßµâπ °“√∑¥ Õ∫®–¥”‡π‘π‰ªÕ¬à“ßµàÕ‡π◊ËÕß´÷Ëß„π
¢≥–π’È‚ª√·°√¡°“√π—∫®”π«π√Õ∫°Á®–¡’Àπâ“∑’Ë√—∫ —≠≠“≥
®“° Proximity sensor ‡æ◊ËÕπ—∫®”π«π§√—Èß°“√«‘Ëßºà“π
¢Õß™ÿ¥√Õ° ≥ ®ÿ¥µ‘¥µ—Èß‡´π‡´Õ√å´÷Ëß®–‡ªìπ®ÿ¥°÷Ëß°≈“ß
¢Õß‚§√ß √â“ß‡§√◊ËÕß∑¥ Õ∫ °“√∑¥ Õ∫®–¬ÿµ‘≈ß°ÁµàÕ
‡¡◊ËÕ‚ª√·°√¡µ√«® Õ∫§«“¡≈â¡‡À≈«¢Õß “¬‰øøÑ“
µ√«®æ∫§à“§«“¡‡∫’Ë¬ß‡∫π¢Õß°√–· ‰øøÑ“®“°‡´π‡´Õ√å
«—¥°√–· ‰øøÑ“´÷ËßÕ“®‡°‘¥¡“®“°°“√À¬ÿ¥™–ß—°¢Õß
°√–· ‰øøÑ“ °“√≈—¥«ß®√√–À«à“ßµ—«π” °“√≈—¥«ß®√√–À«à“ß
µ—«Õ¬à“ß∑’Ë∑¥ Õ∫°—∫√Õ° ≥ ®ÿ¥ ‘Èπ ÿ¥°“√∑¥ Õ∫™ÿ¥
√Õ°®–À¬ÿ¥‡§≈◊ËÕπ∑’Ë®”π«π√Õ∫°“√∑¥ Õ∫®–∂Ÿ°∫—π∑÷°
‡æ◊ËÕª√–‚¬™πå„π°“√Õâ“ßÕ‘ßµàÕ‰ª

µ”·Àπàßµ‘¥µ—Èß
™ÿ¥√Õ°¢π“¥

φ200 mm 
(√Ÿª· ¥ßÀπâ“·ªπ)

¿“æ∑’Ë 5 ™ÿ¥‚§√ß √â“ß ”À√—∫µ‘¥µ—Èß™ÿ¥√Õ° “¡“√∂√Õß√—∫™ÿ¥√Õ°
5 ™ÿ¥ (φ200, φ160, φ100, φ80, φ60)

µ”·Àπàß
µ‘¥µ—Èß™ÿ¥√Õ°
¢π“¥
φ60mm 
(√Ÿª· ¥ß
Àπâ“·ªπ)
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Õ¿‘ª√“¬·≈– √ÿªº≈
®“°°“√∑¥ Õ∫‡§√◊ËÕß∑¥ Õ∫œ „π™—Èπµâπæ∫«à“

‡§√◊ËÕß∑¥ Õ∫œ  “¡“√∂ºà“π‡°≥±å¢âÕ°”Àπ¥°“√∑¥ Õ∫
 “¬‰øøÑ“·∫∫ÕàÕπµ—«µ“¡∑’Ë¡Õ°.11-2549 ‰¥â°”Àπ¥‰«â
°“√‡§≈◊ËÕπ∑’Ë “¡“√∂∑”‰¥âÕ¬à“ß√“∫√◊Ëπ‰¡à«à“®–‡ªìπ°“√
‡§≈◊ËÕπ∑’Ëµ“¡§«“¡‡√Á«∑’Ë°”Àπ¥∑’Ë 0.33 ‡¡µ√µàÕ«‘π“∑’
À√◊Õ°“√‡ª≈’Ë¬π§«“¡‡√Á«·≈–∑‘»∑“ß∑’Ë®ÿ¥¬âÕπ°≈—∫°Á
 “¡“√∂∑”‰¥â‚¥¬‰¡à¡’°“√°√–µÿ° ‡´π‡´Õ√å«—¥√Õ∫°“√À¡ÿπ
¡Õ‡µÕ√å ‡´π‡´Õ√åπ—∫®”π«π√Õ∫°“√‡§≈◊ËÕπ∑’Ë  “¡“√∂
∑”ß“π‰¥âµ“¡∑’Ë§“¥‰«â ®ÿ¥∑’Ë‡ªìπ¢âÕ°—ß«≈§◊Õ‡√“¬—ß‰¡à‡§¬‰¥â
≈Õß∑¥ Õ∫ “¬‰ø®√‘ß∑’ËµâÕß„™â√Õ∫°“√∑¥ Õ∫ Ÿß ‡™àπ
®”π«π°√Õ∫°“√∑¥ Õ∫¡“°°«à“ 100,000 √Õ∫ ‚§√ß √â“ß
√Õß√—∫°“√‡§≈◊ËÕπ∑’Ë∑’Ë‡ªìπ∫Õ≈ °√Ÿπà“®–√Õß√—∫°“√‡ ’¬¥ ’
·≈–§«“¡≈â“∑“ß°≈ (Mechanical Fatique) ™π‘¥µà“ßÊ ‰¥â
·µàÕ“¬ÿ°“√„™âß“π¢Õß‡§√◊ËÕßÕ“®®–≈¥≈ß ∑—Èßπ’È  ¡√√∂π–
∑’Ë·∑â®√‘ß¢Õß‡§√◊ËÕß∑¥ Õ∫œ ®–‡ªìπÕ¬à“ß‰√§ßµâÕß¡’°“√
∑¥ Õ∫°“√„™âß“π·≈–®–‰¥âπ”¡“π”‡ πÕ„π‚Õ°“ µàÕ‰ª

¢âÕ‡ πÕ·π–
‡π◊ËÕß®“°¢âÕ®”°—¥¢Õß‡«≈“·≈– ∂“π–¢Õß

‡§√◊ËÕß∑¥ Õ∫œ ¬—ßÕ¬Ÿà„π¢—Èπ∑¥≈Õß„™âß“π¡’æ“√“¡‘‡µÕ√å
À≈“¬Êµ—«∑’Ë‡°’Ë¬«°—∫°“√ÕÕ°·∫∫·≈– ¡√√∂π–¢Õß
‡§√◊ËÕß∑’Ë ‡ √“¡’§«“¡®”‡ªìπ®–µâÕßµ√«®‡ΩÑ“√–«—ß
(‡√“„™â‚ª√·°√¡ LabVIEW §«∫§Ÿà‰ª°—∫ Data Acquisition
Hardware ‡æ◊ËÕµ√«®À“§à“æ“√“¡‘‡µÕ√å∑’Ë‡√“ π„®‰¥âÀ≈“¬
æ“√“¡‘‡µÕ√å¥â«¬§«“¡√«¥‡√Á«·≈–·¡àπ¬”) ¥—ßπ—Èπµâπ∑ÿπ
°“√ √â“ß‡§√◊ËÕß∑¥ Õ∫œ ∂÷ß·¡â«à“®–¡’√“§“µË”°«à“
‡§√◊ËÕß∑¥ Õ∫œ ®“°µà“ßª√–‡∑»·µà°Á¬—ß§ß¡’√“§“∑’Ë ŸßÕ¬Ÿà
‡√“¡’§«“¡®”‡ªìπµâÕß´◊ÈÕÕÿª°√≥å¬àÕ¬·≈–‚ª√·°√¡
‡æ◊ËÕ§«“¡√«¥‡√Á«·≈–§«“¡ –¥«°„π°“√æ—≤π“ ‡™àπ
™ÿ¥¢—∫‡§≈◊ËÕπ‡™‘ß‡ âπ§«∫§ÿ¡¥â«¬§Õ¡æ‘«‡µÕ√å ´÷Ëß‡√“
 “¡“√∂æ—≤π“‰¥â‡Õß À√◊Õ·∑π∑’Ë‡√“®–„™â‚ª√·°√¡
LabVIEW ‡√“°Á “¡“√∂„™â‚ª√·°√¡¿“…“ C ¡“„™â
∑¥·∑π‰¥â‚¥¬‰¡àµâÕß‡ ’¬§à“„™â®à“¬ (Licence) „π·ßà¡ÿ¡
¢Õßµ—«√–∫∫‡Õß°“√„™â√–∫∫¢—∫‡§≈◊ËÕπ∑“ß°≈·∫∫
∫Õ≈ °√Ÿ°ÁÕ“®®–‰¡à¡’§«“¡®”‡ªìπ¡“°π—° ”À√—∫
‡§√◊ËÕß∑¥ Õ∫œ ∑’Ë®– √â“ß¢÷Èπ„π√ÿàπµàÕ‰ª‡π◊ËÕß®“°°“√
∑¥ Õ∫ “¬‰øøÑ“‰¡àµâÕß°“√§«“¡≈–‡Õ’¬¥À√◊Õ§«“¡
√«¥‡√Á«„π°“√‡§≈◊ËÕπ∑’Ë¡“°π—° Õÿª°√≥å∑“ß°≈ ‡™àπ
‚´à·≈–‡øóÕß‚´à°Á “¡“√∂„Àâ°“√‡§≈◊ËÕπ∑’Ë‡™‘ß‡ âπ‰¥â
µ√ßµ“¡§«“¡µâÕß°“√¢Õß°“√∑¥ Õ∫œ„π√“§“∑’Ë
ª√–À¬—¥°«à“ πÕ°®“°π—Èπ‚§√ß √â“ß·∫∫Õ–≈Ÿ¡‘‡π’¬¡
‚ª√‰ø≈å∂÷ß·¡â«à“®–‡À¡“– ¡°—∫°“√¢÷Èπ√Ÿª‚§√ß √â“ß
‰¥âÕ¬à“ß –¥«°√«¥‡√Á«·µà°Á¡’√“§“ Ÿß°«à“°“√„™â
‚§√ß √â“ß·∫∫µàÕ‡™◊ËÕ¡¥â«¬«— ¥ÿ‚§√ß √â“ß∑’Ë¡’√“§“
¬àÕ¡‡¬“°«à“‰¥â

¿“æ∑’Ë 6 ·ºπº—ß°“√∑”ß“π¢Õß‡§√◊ËÕß∑¥ Õ∫œ

‡Õ° “√Õâ“ßÕ‘ß
MATTKE AG ServoTechnik. MATTKE AG Product Page. 2007. [Online] [ cited 7 September 2009] Available

from internet : http://www.mattke.de.
 ”π—°ß“π¡“µ√∞“πº≈‘µ¿—≥±åÕÿµ “À°√√¡. ¡“µ√∞“πº≈‘µ¿—≥±åÕÿµ “À°√√¡ “¬‰øøÑ“∑Õß·¥ßÀÿâ¡¥â«¬æÕ≈‘‰«π‘≈§≈Õ‰√¥å.

¡Õ°. 11 -2531. 90 Àπâ“.

 à«π¢ÕßµŸâ‰ø

‡´π‡´Õ√åπ—∫®”π«π√Õ∫
°“√‡§≈◊ËÕπ∑’Ë

‡´π‡´Õ√å«—¥
°√–· ‰øøÑ“

¡Õ‡µÕ√å

‡´π‡´Õ√å«—¥√Õ∫°“√
À¡ÿπ¡Õ‡µÕ√å

™ÿ¥¢—∫‡§≈◊ËÕπ
¡Õ‡µÕ√å

√–∫∫‰øøÑ“·≈–
Õ’‡≈Á°∑√Õπ‘° å

‚ª√·°√¡π—∫®”π«π
√Õ∫°“√∑¥ Õ∫

‚ª√·°√¡µ√«® Õ∫
§«“¡≈â¡‡À≈«¢Õß
 “¬‰øøÑ“

‚ª√·°√¡§«∫§ÿ¡
°“√‡§≈◊ËÕπ∑’Ë

 à«π¢Õß‡§√◊ËÕß∑¥ Õ∫œ

 à«π¢Õß§Õ¡æ‘«‡µÕ√å PC

°“√å¥§«∫§ÿ¡°“√‡§≈◊ËÕπ∑’Ë
PCI Motion Control Card




