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บทคัดยอ่ 

บทความนีอ้ธิบายการพฒันาขัน้ตอนวิธีในการควบคมุเสน้ทางการเคลือ่นท่ีส าหรบัแขนกลกรดียางพารา เสน้ทาง
การเคลื่อนที่ถกูออกแบบตามรอยกรีดที่มีลกัษณะเป็นเสน้โคง้วงรี แขนกลคาร์ทีเซียนแบบสองแกนถกูน ามาใช้
เป็นแขนกลกรีดยางตน้แบบ วัตถุประสงคข์องการศึกษานีเ้พื่อน าทางแขนกลติดตามเสน้ทางการเคลื่อนที่ที่
ออกแบบไว ้การทดสอบท าในหอ้งปฏิบตัิการโดยใชต้น้ยางพาราจ าลอง ผลการทดสอบแสดงใหเ้ห็นว่า การ
ควบคมุเสน้ทางการเคลื่อนที่ดว้ยตวัควบคมุพีไอดีสามารถช่วยใหแ้ขนกลทัง้สองแกนเคลื่อนท่ีติดตามเสน้ทางที่
ตอ้งการไดอ้ยา่งราบเรียบ ถึงแมว้า่จะเกิดความผิดพลาดทางต าแหน่งของแขนกลแกน Z  ที่ต  าแหน่งเริ่มตน้และ
ต าแหน่งสดุทา้ยของการเคลื่อนที่ โดยมีค่าสงูสดุเท่ากบั 13.9 mm และ 14.8 mm ตามล าดบั ดงันัน้ขัน้ตอนวิธี
ควบคมุเสน้ทางการเคลือ่นท่ีนีม้ีศกัยภาพสงูในการน าไปปรบัแปลงเพื่อใชง้านจรงิ 
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ค าส าคัญ: การควบคมุเสน้ทางการเคลือ่นท่ี แขนกลกรดียางพารา ตวัควบคมุพีไอดี 

Abstract 

This paper describes the development of a trajectory control algorithm for a Para rubber tapping 
manipulator. The trajectory was designed in accordance with an elliptical tapping cut. A two-axis 
cartesian robot was used as a prototype of the tapping manipulator. The objective of this study was to 
guide the manipulator in tracking the designed trajectory. The experiment was conducted in a 
laboratory using a cylindrical model of Para rubber tree. The experimental results showed that the 
trajectory control employing a PID controller could help the manipulator to track the desired trajectory 
smoothly, even though the positional errors in Z  axis were found at the initial and final positions of the 
movement with the maximum values of 13.9 mm and 14.8 mm, respectively. In conclusion, the 
developed trajectory control algorithm has a great potential in adaptability for practical use. 
Keywords: Trajectory control: Para rubber tapping manipulator: PID controller   
  
_______________________________________ 
*ติดตอ่: payungs@sut.ac.th, Tel: 081-3904234  
 

1. บทน า 

ยางพาราเป็นสินคา้เกษตรที่ส  าคัญของประเทศ
ไทย ในปี 2563 ประเทศไทยมีพืน้ที่ปลูกยางพารา
ประมาณ 24.7 ลา้นไร่ ปริมาณผลผลิต 4.86 ลา้นตนั 
และมลูค่าการสง่ออก 1.82 แสนลา้นบาท โดยภาคใต้
เป็นแหล่งผลิตยางพาราที่ใหญ่ที่สดุของประเทศ [1] 
ปริมาณผลผลิตยางพาราขึ ้นอยู่กับปัจจัยหลาย
ประการ เช่น การเพาะปลกู สภาพแวดลอ้ม พนัธุข์อง
ต้นยาง และระบบการกรีดยาง เป็นต้น การกรีด
ยางพาราเป็นงานที่ต้องการแรงงานที่มีทักษะและ
ความช านาญสูง เพราะส่งผลกระทบต่อจ านวน
ผลผลิตและการเจริญเติบโตของต้นยางโดยตรง 
หลกัการส าคัญในการกรีดยางคือ กรีดใหไ้ดน้ า้ยาง
มากที่สุด สิน้เปลืองเปลือกนอ้ยที่สุด และไม่ท าลาย

เนือ้เยื่อเจริญ จากสถานการณก์ารขาดแคลนแรงงาน
ในภาคเกษตรของประเทศ ท าใหข้าดแรงงานฝีมือใน
การกรีดยาง  [2, 3] กอปรกับสถานการณ์ราคา
ยางพาราที่ตกต ่าในปัจจุบัน ท าให้แรงงานมีรายได้
น้อยลง แรงงานบางส่วนจึงเคลื่อนยา้ยไปประกอบ
อาชีพอื่นทดแทน ส่งผลใหก้ารขาดแคลนแรงงานใน
การกรีดยางยิ่งทวีความรุนแรงมากขึน้ [4] ดังนั้น
เกษตรกรสวนยางจึงตอ้งการอุปกรณช์่วยในการกรีด
ยางที่สามารถทดแทนแรงงานฝีมือเหล่านีไ้ด้และมี
ความสะดวกในการใชง้าน [5] 
มีดเจ๊ะบงเป็นมีดกรีดยางที่ไดร้บัความนิยมใชง้าน

อย่างแพรห่ลาย [6] อย่างไรก็ตามการกรีดยางโดยใช้
มีดเจ๊ะบงต้องอาศัยความช านาญเป็นอย่างมาก 
เพราะต้องมีการกระตุกมือขณะท าการกรีดยาง                  
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ท า ให้สูญเสียพลัง ง านและเ กิดความเมื่ อยล้า 
นอกจากนีย้ังตอ้งลบัคมมีดอยู่เสมอ เพื่อใหก้รีดตน้
ยางไดง้่ายและปอ้งกนัความเสยีหายของหนา้ยาง จาก
สาเหตุเหล่านี ้จึงมีความพยายามในการพัฒนา
อุปกรณช์่วยในการกรีดยาง เช่น มีดกรีดยางแบบใช้
มอเตอรไ์ฟฟ้า [6, 7] และเครื่องกรีดยางแบบอตัโนมตัิ 
[8] อย่างไรก็ตามเครื่องกรีดยางนีย้งัมีขอ้จ ากดัในการ
ควบคุมความสม ่าเสมอของรอยกรีด เพราะการ
เคลื่อนที่ของใบมีดกรีดยางไม่สมัพันธ์กับรูปร่างของ
ตน้ยาง  
การพฒันาเครื่องกรีดยางพาราแบบอตัโนมตัิก าลงั

ไดร้บัความสนใจจากนักวิจัยและเกษตรกรสวนยาง 
[4] โดยเฉพาะเครื่องกรีดยางอตัโนมตัิแบบติดตัง้บน
ต้นยาง เพราะมีความสะดวกในการใช้งานและมี
แนวโนม้ที่จะทดแทนแรงงานที่มีฝีมือได ้ เครื่องกรีด
ยางชนิดนีม้ีลกัษณะเป็นแขนกลแบบคารท์ีเซียน ซึง่จะ
ประกอบดว้ย โครงสรา้งจบัยดึตน้ยาง กลไกขบัเคลือ่น 
และใบมีดกรีดยาง เนื่องจากการพัฒนาแขนกลกรีด
ยางเหลา่นีใ้หส้ามารถท างานไดอ้ยา่งเหมาะสมยงัเป็น
งานที่ทา้ทาย เพราะเสน้ทางการเคลื่อนที่ของใบมีด
ตอ้งสมัพนัธ์กับสณัฐานของตน้ยาง ดงันัน้งานวิจัยนี ้
จึงมีวัตถุประสงค์ในการพัฒนาขั้นตอนวิธีควบคุม
เสน้ทางเคลื่อนที่ของแขนกลกรดียางพาราส าหรบัการ
น าไปปรบัแปลงเพื่อใชง้านจรงิ 

2. วิธีการวจิัย 

2.1 เส้นทางการเคลื่อนที่ของแขนกลกรีด
ยางพารา 

การเปิดกรีดยางควรท าเมื่อตน้ยางพารามีขนาด
เสน้รอบล าต้นไม่น้อยกว่า 50 cm ที่ระดับความสูง 
150 cm จากพืน้ดิน การกรดีควรท าใหเ้กิดรอยกรดีบน

ตน้ยางที่เอียงจากดา้นบนซา้ยลงไปดา้นลา่งขวา เพื่อ
ตดัท่อน า้ยางใหม้ากที่สดุ เมื่อตน้ยางถกูกรีดแบบครึง่
ล  าตน้ รอยกรีดบนตน้ยางจะมีลกัษณะเป็นเสน้โค้ง
โดยจะท ามมุประมาณ 30 กบัแนวระดบั ซึ่งจะท าให้
น า้ยางไหลลงสูภ่าชนะไดส้ะดวก ดงัแสดงในรูปท่ี 1(ก) 
ดงันัน้เสน้ทางการเคลื่อนที่ของแขนกลกรีดยางพารา
สามารถพิจารณาไดจ้ากการเคลื่อนที่ของใบมีดที่ท  า
ให้เกิดรอยกรีดนี ้ ด้วยการสมมติใหต้้นยางพารามี
ลกัษณะเป็นทรงกระบอกดงัรูปที่ 1(ข) และก าหนดจดุ
ก าเนิดของระบบพิกัดฉาก XYZ  ตรงต าแหน่งต ่าสดุ
ของรอยกรีด โดยใหแ้กน X  อยู่ในแนวระดบัขวางล า
ต้นยางพารา แกน Y  อยู่ในแนวดิ่งขนานกับล าตน้
ยางพารา และแกน Z  มีทิศพุ่งออกมา เมื่อตอ้งการ
สรา้งแขนกลกรีดยางจากตวัขบัเรา้เชิงเสน้แบบบอล
สกรูจ านวนสองแกนให้สามารถติดตามรอยกรีดได ้
ระนาบ XY  จะต้องถูกหมุนรอบแกน Z  ในทิศทาง
ตามเข็มนาฬิกาดว้ยมุม   ซึ่งจะท าใหไ้ดร้ะบบพิกัด
ฉาก X Y Z  เมื่อผูส้งัเกตมองในทิศตัง้ฉากกับระนาบ 
X Z  จะเห็นรอยกรีดบนตน้ยางพาราเป็นเสน้โคง้รูป
วงรี ดงันัน้แขนกลนีจ้ะมีรูปแบบการเคลื่อนที่ในแกน 
X  และแกน Z  เป็นแบบเสน้ตรงและแบบครึง่วงกลม 
ตามล าดบั  

ความสมัพนัธร์ะหวา่งระยะทางการเคลื่อนที่ของ
แขนกลในแกน X  และเวลาที่ใชใ้นการเคลื่อนที่ถูก
แสดงดงัรูปท่ี 2 เมื่อความเรว็ในการเคลือ่นท่ีของตวัขบั
เรา้เชิงเสน้มีคา่คงที่ ระยะทางการเคลือ่นท่ีที่เวลาใด ๆ 
สามารถค านวณไดจ้ากสมการที่ 1 

max

max

x
x t

t


    (1) 

เมื่อ t  คือ เวลาทีใ่ชใ้นการกรดี (s), 
maxt คือ เวลาที่ใช้

ในการกรดีทัง้หมด (s), x  คือ ระยะทางการเคลือ่นท่ี
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ที่เวลาใด ๆ (mm), 
maxx คือ ระยะทางการเคลือ่นที ่              

ที่เวลา 
maxt  (mm) สว่นความสมัพนัธร์ะหวา่งระยะ

ทางการเคลือ่นท่ีในแกน Z  และเวลาทีใ่ชใ้นการ
เคลือ่นท่ีถกูแสดงดงัรูปท่ี 3 ระยะทางการเคลือ่นท่ีที่
เวลาใด ๆ สามารถค านวณไดด้งัสมการท่ี 2 

1 max

max

0.5
sin cos

0.5

t t
z r

t


  

    
  

   (2) 

 
เมื่อ z  คือ ระยะทางการเคลื่อนที่ที่เวลาใดๆ (mm), 
r คือ ระยะจากจุดศูนยก์ลางตน้ยางถึงจุดศนูยก์ลาง
ใบมีด (mm) และ 

z คือ การกระจัดเชิงมุมรอบจุด
ศนูยก์ลางตน้ยาง (rad) 
 
 
 
 
 
 
 
 

(ก) 
 
 
 
 
 
 
 
 

(ข) 
รูปที่ 1 การก าหนดระบบพิกดัฉากบน  

(ก) ตน้ยางพารา (ข) ทรงกระบอก 

 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 2 การเคลือ่นท่ีของแขนกลในแกน X  

 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 3 การเคลือ่นท่ีของแขนกลในแกน Z  

2.2 ก า รออกแบบระบบควบ คุมแบบ
ป้อนกลับ 

ค่าผิดพลาดทางต าแหน่งในการเคลื่อนที่ของ
แขนกลถกูแสดงดงัรูปท่ี 4 และสามารถค านวณไดจ้าก
สมการดงัตอ่ไปนี ้

D Ae q q                          (3) 
เมื่อ  

Dq  คือ  ต าแหน่งที่ต้องการ (mm), Aq  คือ 
ต าแหน่งจริง (mm) และ e  คือ ค่าผิดพลาดทาง
ต าแหนง่ (mm)  

เนื่องจากความถูกตอ้งในการเคลื่อนที่และการ
ตอบสนองที่รวดเร็วของแขนกลมีความส าคญัต่อการ
กรีดยาง ดังนั้นตัวควบคุมป้อนกลับแบบพีไอดีถูก
เลือกใช้เพื่อลดความผิดพลาดทางต าแหน่งและ
ปรับปรุงการตอบสนองของแขนกล รูปที่ 5 แสดง
สว่นประกอบของระบบควบคมุแขนกลกรดียางพารา
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รูปที่ 4 ความผิดพลาดทางต าแหนง่ในการเคลือ่นท่ี  

 

 

 

 

 

รูปที่ 5 ระบบควบคมุแขนกลกรดียางพารา 

 

2.3 แขนกลกรีดยางพาราต้นแบบ 

แขนกลกรีดยางพาราที่ใชเ้พื่อทดสอบสมรรถนะของ
ตวัควบคมุเสน้ทางการเคลื่อนที่สามารถแบง่ออกไดเ้ป็น 
3 สว่น คือ โครงจบัยดึตน้ยาง ชดุกลไกขบัเคลือ่น และ
ชุดมีดกรีดยาง ดงัแสดงในรูปที่ 6 โครงจับยึดตน้ยาง
ถูกสร้างจากอลูมิเนียมโปรไฟล์ โดยออกแบบให้
สามารถติดตัง้และถอดออกจากตน้ยางพาราได ้ชุด
กลไกขบัเคลือ่นสรา้งจากตวัขบัเรา้เชิงเสน้ จ านวน 2 แกน 
ต่อตัง้ฉากกันบนโครงจับยึดตน้ยาง ตวัขบัเรา้เชิงเสน้
ของแกน X  จะถกูวางเอียงเป็นมมุ 30o กบัแนวระดบั 
ส่วนตวัขบัเรา้เชิงเสน้ของแกน Z  จะถูกวางขนานกับ
แนวระดบั ตวัขบัเรา้เชิงเสน้เป็นแกนส าเรจ็รูปท่ีท าจาก
รางสไลด์และบอลสกรู  ซึ่ งถูกขับด้วยมอเตอร์
กระแสตรง ชุดมีดกรีดยางซึ่งเป็นแบบใช้มอเตอร์
กระแสตรงขับใบมีดผ่านสายพานตีนตะขาบ ถูก
ต ิด ตั ง้ ที ่ป ล า ย แกน Z  คอมพิว เตอร์ท าหน้าที่

ประมวลผลและควบคุมการท างานของแขนกลผ่าน
ทาง NI myrio เอ็นโค๊คเดอรจ์ะท าหนา้ที่วัดการหมุน
ของมอเตอรข์องตวัขบัเรา้ แผนผงัของระบบวดัคมุของ
แขนกลถูกแสดงไวใ้นรูปที่ 7 โปรแกรมคอมพิวเตอร์
ส  าหรบัการควบคมุแขนกลกรดียางพาราพฒันาโดยใช้
ซอฟแวร ์LabVIEW  

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 6 แขนกลกรดียางพาราตน้แบบ 
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รูปที่ 7 แผนผงัของระบบวดัคมุแขนกลกรดียางพารา 

 

2.4 การทดสอบสมรรถนะของตัวควบคุม
เส้นทางการเคลื่อนที่ 

ตน้ยางพาราจ าลองถกูน ามาใชเ้พื่อความสะดวก
ในการทดสอบสมรรถนะของตวัควบคุมเสน้ทางการ
เคลื่อนที่ เพราะตน้ยางพาราจริงมีลกัษณะสณัฐานที่
ซับซอ้นและไม่แน่นอน ตน้ยางพาราจ าลองถูกสรา้ง
โดยการพอกดินน า้มันบนไม้ที่ผ่านการกลึงผิวให้มี
ลักษณะสัณฐานเป็นรูปทรงกระบอก ต้นยางพารา
จ าลองมีขนาดเสน้ผ่านศูนยก์ลางของแกนไมเ้ท่ากับ 
200 mm ความหนาของดินน ้ามันเท่ากับ  10 mm 
ดังนั้นขนาดเส้นผ่านศูนย์กลางของต้นยางพารา
จ าลองจะเท่ากบั 220 mm ใบมีดมีเสน้ผ่านศนูยก์ลาง
เท่ากับ 47.2 mm และความเร็วรอบเท่ากบั 110 rpm 
เมื่อก าหนดความลกึในการกรีดเท่ากบั 10 mm ดงันัน้ 
ระยะการเคลือ่นท่ีของตวัขบัเรา้เชิงเสน้บนแกน X   จะ
เท่ากบั 247.2 mm เมื่อก าหนดมมุกรีดเท่ากบั 30o ท า
ใหม้ีระยะการเคลื่อนที่บนแกน X  เท่ากบั 285.4 mm 
ตัวควบคุมแบบวงเปิดและตวัควบคุมแบบป้อนกลบั
ถูกน ามาใชเ้พื่อเปรียบเทียบสมรรถนะ ค่าเกน 

PK , 

IK  และ 
DK  ส  าหรบัตวัควบคมุป้อนกลบัแบบพีไอดี

ของแกน X  เท่ากับ 0.020,  80 และ 0.0000012 

ตามล าดบั สว่นคา่เกนของแกน Z  มีคา่เทา่กบั 0.026,  
113.04 และ 0.0000014 ตามล าดับ  ขั้นตอนการ
ท างานของแขนกลกรดียางพาราแสดงดงัรูปท่ี 8 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 8 ขัน้ตอนการท างานของแขนกลกรดียางพารา 
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3. ผลการวิจัยและอภปิราย 

การเคลื่อนที่ของแขนกลกรีดยางบนตน้ยางพารา
จ าลองทรงกระบอกสามารถพิจารณาได้จากการ
เคลื่อนที่ของแขนกลในแกน X   และแกน Z  ดงัแสดง
ในรูปที่ 9 แขนกลในแกน X  เคลื่อนที่แบบเสน้ตรง 
ขณะที่แขนกลในแกน Z  เคลื่อนที่แบบเสน้โค้งครึ่ง
วงกลม โดยมีระยะทางสงูสดุเท่ากบั 285.4 mm และ 
123.6 mm ตามล าดบั ดงันัน้เสน้ทางการเคลือ่นท่ีของ
แขนกลกรีดยางที่ถูกออกแบบมีลกัษณะเป็นเสน้โคง้
รูปวงรีคลา้ยกับรอยกรีดที่ตอ้งการบนต้นยางพารา
จ าลองทรงกระบอก ดงัแสดงในรูปท่ี 10 

 
 

 
 
 
 
 
 

รูปที่ 9 การเปรยีบเทยีบการเคลือ่นท่ีของแขนกลใน
แกน X  และแกน Z  เมื่อใชต้วัควบคมุแบบวงเปิดและ

ตวัควบคมุพีไอดี 
 
 
 
 
 

 
รูปที่ 10 การเปรยีบเทียบเสน้ทางการเคลือ่นท่ีของ

แขนกลกรดียางพารา เมื่อใชต้วัควบคมุแบบวงเปิด

และตวัควบคมุพีไอดี 

การเคลื่อนที่ของแขนกลในแกน X  และแกน Z  
เมื่อใชต้วัควบคมุวงเปิดและตวัควบคมุพีไอดีถกูแสดง
ไวใ้นรูปที่ 9 จากรูปจะเห็นไดว้่า เมื่อใชต้วัควบคมุวง
เปิด แขนกลทั้งสองแกนเคลื่อนที่ได้ล่าช้ากว่าการ
เคลื่อนที่ที่ออกแบบไว้ แม้ว่าแขนกลแกน  X  จะ
สามารถเคลือ่นท่ีไดใ้กลเ้คียงกบัระยะทางที่ตอ้งการใน
ช่วงเวลาประมาณ 30 s แรก ความผิดพลาดทาง
ต าแหน่งสงูสดุของแขนกลแกน X  และแกน Z  มีค่า
เท่ากับ 16.4 mm ที่เวลา 68 s และ 21.9 mm ที่เวลา 
100 s ตามล าดับ ในขณะที่เมื่อใช้ตัวควบคุมพีไอดี 
แขนกลทัง้สองแกนสามารถเคลื่อนที่ตามระยะทางที่
ออกแบบไว้ได้อย่างราบเรียบ แม้ว่าจะเกิดความ
ผิดพลาดทางต าแหน่งของแขนกลแกน Z  ในช่วงเริ่ม
และสิน้สุดการเคลื่อนที่ โดยมีค่าสูงสุดเท่ากับ 13.9 
mm ที่ เ วลา  1  s และ  14.8 mm ที่ เ วลา  100  s 
ตามล าดับ รูปที่ 11 แสดงรอยกรีดบนตน้ยางพารา
จ าลอง เมื่อใชต้วัควบคมุแบบพีไอดี จากรูปจะเห็นได้
วา่รอยกรดีมีขนาดสม ่าเสมอ 

เมื่อเปรียบเทียบเสน้ทางการเคลื่อนที่ของแขน
กลพบวา่ เสน้ทางการเคลือ่นท่ีจากตวัควบคมุวงเปิดมี
ลกัษณะเป็นเสน้โคง้วงรีที่มีขนาดเล็กกว่าเสน้ทางที่
ออกแบบไว ้จึงท าใหใ้บมีดกรีดดินน า้มนัลกึจนถึงแกน
ไม ้ส่งผลใหแ้ขนกลไม่สามารถเคลื่อนที่ถึงต าแหน่ง
เป้าหมายได้ เพราะภาระที่ เกิดจากการสัมผัสกัน
ระหวา่งใบมีดกบัแกนไม ้เนื่องจากในการทดสอบนี ้ชดุ
ใบมีดถูกออกแบบใหม้ีก าลงัเพียงพอส าหรบัการกรีด
ดินน า้มันของตน้ยางพาราจ าลอง เพื่อป้องกันความ
เสียหายของใบมีดและแกนไม้ ในกรณีการกรีดต้น
ยางพาราจริง ชุดใบมีดจะตอ้งถกูออกแบบใหม้ีก าลงั
เพียงพอส าหรับกา รกรีด เปลือกยางที่ มี ความ                
หนาประมาณ 7 mm [9] เพื่อรักษาความแม่นย า                  
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ในการกรดี และตอ้งกรดีใหเ้หลอืความหนาเปลอืกยาง
ประมาณ 0.5 mm เพื่อป้องกันความเสียหายของ
เปลือกยาง ส่วนเสน้ทางการเคลื่อนที่จากตวัควบคมุ
พีไอดีมีลกัษณะเป็นเสน้โคง้วงรใีกลเ้คียงกบัเสน้ทางที่
ออกแบบไวเ้กือบตลอดการเคลื่อนที่ ท าใหส้ามารถ
แกไ้ขปัญหาการสมัผสัแกนไมข้องใบมีดได ้แมว้่าแขน
กลไมส่ามารถเคลือ่นท่ีถึงต าแหนง่เปา้หมายได ้เพราะ
เสน้ทางการเคลื่อนที่ที่ออกแบบไวใ้นช่วงเริ่มตน้และ
ช่วงสิน้สดุมีความชนัมาก สง่ผลใหแ้ขนกลแกน Z  ไม่
สามารถสรา้งความเรว็ในการเคลือ่นท่ีที่เพียงพอได ้ดงั
เห็นไดจ้ากวฎัจักรการท างาน (duty cycle) ของแขน
กลแกน Z  มีค่าเท่ากบั 1 ในช่วงเริ่มตน้และช่วงสิน้สดุ
การเคลือ่นท่ี ดงัแสดงในรูปท่ี 12  

 
 

 
 

 
 
 

รูปที่ 11 รอยกรดีบนตน้ยางพาราจ าลอง  
เมื่อใชต้วัควบคมุพีไอด ี

 
 
 
 
 
 

รูปที่ 12 วฏัจกัรการท างานของแขนกลในแกน X  
และแกน Z  เมื่อใชต้วัควบคมุพีไอด ี

 

อยา่งไรก็ตามผลการทดสอบเหลา่นีแ้สดงใหเ้ห็น
ว่า  แขนกลกรีดยางพาราที่มีตัวควบคุมพีไอดีมี
ศกัยภาพที่จะถกูน าไปประยกุตใ์ชส้  าหรบัการกรีดตน้
ยางพาราจริงได ้หากมีการพิจารณาเง่ือนไขในการ
กรดียางเพิ่มเติม เช่น เสน้ทางการเคลือ่นท่ีของแขนกล
ต้องสร้างมาจากสัณฐานของล าต้นยางพาราจริง 
เพื่อให้สามารถควบคุมความลึกในการกรีดยางได้
อยา่งถกูตอ้ง และการเปลีย่นรูปแบบการกรดีจากแบบ
ครึ่งล  าต้นเป็นแบบหนึ่งในสามของล าต้น เพื่อลด
ความเร็วที่ตอ้งการในการเคลื่อนที่ของแขนกลแกน Z  
ในช่วงเริ่มต้นและสิน้สุดการเคลื่อนที่ ซึ่งจะท าให้
สามารถลดระยะเวลาในการกรีดลงได ้เพราะแขนกล
ทั้งสองแกนสามารถใช้ความเร็วในการเคลื่อนที่ได้
สงูขึน้ เป็นตน้ 

4. สรุป 

บทความวิจยันีน้  าเสนอขัน้ตอนวิธีการควบคมุ
เสน้ทางการเคลื่อนที ่ส  าหรบัแขนกลกรีดยางพารา  
ผลการทดสอบสมรรถนะแสดงใหเ้ห็นว่า การควบคมุ
เสน้ทางการเคลื่อนที่ดว้ยตวัควบคมุพีไอดี สามารถ
ช่วยใหแ้ขนกลเคลื่อนที่ตามเสน้ทางที่ออกแบบไวไ้ด้
อย่างน่าพอใจ ดงันัน้ขัน้ตอนวิธีควบคมุเสน้ทางการ
เคลื่อนที่นี ้มีศกัยภาพในการน าไปปรบัแปลงเพื่อใช้
งานจริง ความเร็วของแขนกลในช่วงเริ่มตน้และช่วง
สดุทา้ยของการเคลื ่อนที ่จ  ากดัการใชง้านขัน้ตอน
ว ิธ ีการนี  ้ท า ให เ้วลาที ่เหมาะสมในการกร ีดตน้
ยางพาราจ าลองขนาดเสน้ผ่านศนูยก์ลาง 220 mm 
แต่ละครัง้เท่ากบั 100 s 
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