
การประดิษฐ์อุปกรณ์สำหรับระบบสายพานลำเลียง

3.1 บทนำ

หล ักการทำงานของระบบควบค ุมลายพานลำเล ียงเป ็นด ังร ูปท ี่ 3.1 เร ิ่มต ้นจากผ ู้ใช ้งานป ัอนข ้อม ูลท ี่เป ็น

ส ัญญาณอ ้างอ ิงผ ่านคอมพ ิวเตอร ์ ซ ึ่งคอมพ ิวเตอร ์เช ื่อมต ่อก ับการ ์ด  A /D , D /A  สำหร ับงานควบค ุมมอเตอร ์ 
กระแสตรง ส ัญญาณอ ้างอ ิงจะถ ูกส ่งเช ้าช ุดอ ุปกรณ ์ข ับ (D rive) มอเตอร ์กระแสตรงผ ่านทางการ ์ด  ชุด 
อ ุปกรณ ์ข ับมอเตอร ์กระแสตรงจะทำหน ้าท ี่ขยายส ัญญาณอ ้างอ ิงไปก ังมอเตอร ์กระแสตรง ในกรณ ีท ี่มอเตอร  ์
กระแสตรงทำงานตามปกต ิ ช ุดอ ุปกรณ ์ตรวจจ ับตำแหน ่งของมอเตอร ์กระแสตรงจะคอยทำหน ้าท ี่ตรวจจ ับ  
ตำแหน ่งของมอเตอร ์กระแสตรง และข ้อม ูลจะถ ูกส ่งต ่อไปก ังคอมพ ิวเตอร ์ผ ่านซ ่องทางอน ุกรม (Serial) 232 
เพ ื่อควบค ุมระบบสายพานลำเล ียงแบบระบบวงป ิด

จากข ้อม ูลท ี่ไต ้ศ ึกษามาจากงานว ิจ ัยในห ้องปฏ ิบ ่ตการระบบควบค ุม ภาคว ิชาว ิศวกรรมไฟฟ ้า คณะ 
ว ิศวกรรมศาสตร ์ จ ุฬาลงกรณ ์มหาว ิทยาล ัย การสร ้างระบบสายพานลำเล ียงท ี่ใซในอ ุตสาหกรรม การ 
ประด ิษฐ ์อ ุปกรณ ์สำหร ับระบบสายพานลำเล ียง สามารถแบ ่งออกไต ้เป ็น 2 ส ่วน ส ่วนแรกเป ็นอ ุปกรณ  ์
ทางต ้านกลศาสตร ์ เซ ่น โครงสร ้างฐาน , แกนกลาง, ต ัวปร ับความต ึงของสายพานลำเล ียง และฐานยึด 
มอเตอร์กระแสตรง เป ็นต ้น อ ุปกรณ ์ทางต ้านกลศาสตร์เป ็นส ่วนท ี,สำดัญมาก เน ื่องจากเป ็นส ่วนท ี่จะรอง  
ร ับน ั้าหน ักจากมวลภาระของระบบ และเป ็นส ่วนท ี่ใข ้สำหร ับลำเล ียงภาระของระบบ จ ึงต ้องสร ้างให ้ม ีความ  
แข ็งแรงและทนทาน สามารถรองร ับน ั้าหน ักตามท ี,ต ้องการไต ้ นอกจากน ี้อ ุปกรณ ์ทางต ้านกลศาสตร์ก ังจะ  
ต ้องสามารถปร ับช ิ้นส ่วนต ่างๆ  ให ้สามารถใช ้งานไต ้ตลอดเวลา ด ังน ั้น เราจ ึงต ้องคำน ึงถ ึงความแข ็งแรงของ  
ว ัสด ุท ี่น ่ามาใช ้งาน และความย ืดหย ุ่นของสายพานลำเล ียง ส ่วนท ี่สองเป ็นอ ุปกรณ ์ทางต ้านอ ิเล ็กทรอน ิคส  ์
เซ่น มอเตอร ์กระแสตรง, ช ุดอ ุปกรณ ์ตรวจจ ับตำแหน ่งของมอเตอร ์กระแสตรง ช ุดอ ุปกรณ ์ข ับมอเตอร  ์
กระแสตรง, การ์ด A /D , D /A  และคอมพ ิวเตอร ์ เป ็นต ้น อ ุปกรณ ์ทางต ้านอ ิเล ็กทรอน ึคส ์เป ็นส ่วนท ี่ใช ้ 
สำหรับข ับ เคล ื่อนระบบสายพานลำเล ียงให ้สามารถทำงานไต ้ และเป ็นส ่วนต ิดต ่อผ ู้ใช ้งาน (User interface) 
ทำให ้ผ ู้ใช ้งานสามารถควบค ุมระบบสายพานลำเล ียงไต ้ตามต ้องการ การประด ิษฐ ์อ ุปกรณ ์สำหรับระบบสาย  
พานลำเล ียงประกอบด ้วย

3.2 การประดิษเอุปกรณ์ทางด้านกลศาสตร์

การประด ิษฐ ์อ ุปกรณ ์ทางต ้านกลศาสตร ์เป ็นการสร ้างในส ่วนของโครงสร ้างสายพานลำเล ียง โครงสร ้างท ั้ง 
หมดด ังแสดงในรูปท ี่ 3.2 และว ัสด ุท ี่นำมาใช ้พอท ี่สามารถแบ ่งเป ็นส ่วนย ่อย ด ังน ี้ค ือ
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รูปที, 3.1: ส ่วนประกอบในการควบค ุมระบบสายพานลำเล ียง

1. โครงสร ้างฐาน , แกนกลาง และต ัวปร ิบดวามต ึงของสายพานลำเล ียง

โครงสร้างสายพานลำเลียงที,ประดิษฐ์ข้ึนมาใหม่น้ัน วัสดุทำมาจากเหล็กเพ่ือความแข็งแรงในระหว่างการ 
ทำงาน วัสดุยังสามารถปัองกันการส่ันสะเทือนในขณะท่ีมอเตอร์กระแสตรงทำงานและป้องกันการสึกหรอ 
โครงสร้างของสายพานลำเลียงมีลักษณะโดยท่ัวๆ ไป คือ แกนสายพานลำเลียงมี 2 แกน แกนสายพาน 
ลำเลียงทำจากอลูมิเนียมเพ่ือให้มีน้ัาหนักเบาและทนทาน แกนท้ัง 2 อยู่ห่างกันด้วยระยะห่างเป็นความยาว 
ของสายพานลำเลียง แต่ถึงกระน้ันการประดิษฐ์ช้ินส่วนสายพานลำเลียงแบบน้ีจะทำให้เกิดปัญหาในเร่ือง 
ความหย่อน ในขณะท่ีสายพานทำการลำเลียงมวลภาระบนสายพานลำเลียง ดังน้ันจึงออกแบบให้ระบบสาย 
พานลำเลียงมีแกนกลางระหว่างแกนดังกล่าวท้ังสองเพ่ิมข้ึนมา โดยใช้เป็นเหล็กกลวงสี่เหล่ียมเพ่ือแก้ไข 
การหย่อนของสายพานลำเลียงเมือลำเลียงมวลภาระ การออกแบบเซ่นนี้เป็นการป้องกันการหย่อนเฉพาะ 
ในช่วงกลางของสายพานลำเลียงเท่าน้ัน จึงต้องเพ่ิมตัวปรับความตึงของสายพานลำเลียงไว้ท่ีด้านหน่ึงของ 
แกนสายพานลำเลียง โดยเลือกให้แกนสายพานลำเลียงด้านท่ีติดอยู่กับมอเตอร์เป็นแกนสายพานลำเลียง 
ท่ีคงท่ี อีกด้านหน่ึงเป็นแกนสายพานลำเลียงท่ีสามารถปรับความตึงไต้ ตัวปรับเป็นสกรูติดต้ังท่ีแกนสาย 
พานลำเลียงปรับความตึงสายพานลำเลียงโดยหมุนสกรู ถ้าหมุนตามเข็มนาฟักาจะทำให้สายพานลำเลียงมี 
ความตึงมากข้ึน อุปกรณ์ท้ังหมดน้ีจึงสามารถแก้ปัญหาในเร่ืองการหย่อนของสายพานลำเลียงออกไปได้

2. ว ัสด ุท ี่ใช ้เป ็นทำสายพานลำเล ียง

วัสดุท่ีจะนำมาทำสายพานลำเลียงน้ันจะต้องไม่ยืดหยุ่นจนเกินไป เพราะจะทำให้เกิดปัญหาการหย่อนของ 
สายพานเลียงได้อีกเซ่นกัน ดังน้ันสายพานเลียงท่ีเลีอกมาใช้เป็นสายพานลำเลียงท่ีทำจากวัสดุยางและวัสดุ 
พลาสติก ซ่ึงเป็นสายพานลำเลียงท่ีใช้กันอยู่ในอุตสาหกรรมจริง สายพานลำเลียงน้ีประกอบด้วยสอง
ด้าน ด้านหน่ึงใช้ลำเลียงมวลภาระทำมาจากวัสดุยาง และด้านล่างทำมาจากวัสดุพลาสติกและวัสดุยาง
เพื่อเพ่ิมแรงเสียดทานทำให้สายพานลำเลียงหมุน การเช่ือมต่อของปลายสายพานลำเลียงทำโดยดัดปลาย 
แต่ละต้านให้เป็นฟันปลาสลับกันไปให้พอดีกัน นำมาต่อกันโดยเช่ือมด้วยความร้อน การทำเซ่นน้ีทำให้เกิด 
ความแข็งแรงของสายพานลำเลียงในขณะใช้งาน ทำให้เกิดความน้ันใจไต้ว่าในช่วงการทำงาน สายพาน 
ลำเลียงน้ีจะสามารถทนแรงตึงได้โดยไม่ขาดออกจากกัน
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3. ฐานรองอุปกรณ์ท้ังหมด
ฐานรองอุปกรณ์ทำมาจากไม้เพ่ือให้น้ําหนักไม่มากจนเกินไปแล้ว ง่ายต่อการติดต้ังระบบสายพานลำเลียง 
ให้ยึดกับฐานรองน้ี นอกจากน๋ีใม้ยังเคลือบด้วยโฟเมก้าเพ่ือความเรียบร้อย

4. ขอบก้ันมวลภาระบนสายพานลำเลียง
การลำเลียงมวลภาระบนสายพานลำเลียงจะมีการติดต้ังขอบก้ันมวลภาระ ขอบกั้นมีหน้าท่ีเพื่อป้องกันไม่ 
ให้มวลภาระตกและเพ่ือความปลอดภัยในการทำงานจริง ขอบก้ันประกอบด้วย 2 ส่วนคือ ส่วนนอกจะ 
ทำมาจากพลาสติกเพ่ือให้ทำความสะอาดได้ง่าย และส่วนในทำมาจากเหล็กขนาดความหนา 3 มิลลิเมตร 
เหล็กส่วนในทำหน้าท่ียึดขอบก้ันกับแกนกลางของสายพานลำเลียงเพ่ือให้มีความแข็งแรง 5

5. ฐานยึดจับมอเตอร์กระแสตรง
ฐานยึดจับมอเตอร์กระแสดรงใช้สำหรับยึดจับมอเตอร์กระแสตรง และป้องกันไมให้เกิดการเปล่ียนแปลง 
ของตำแหน่งมอเตอร์กระแสตรง โดยฐานยึดดังกล่าวทำมาจากเหล็กขนาดความหนา 5 มิลลิเมตร เหล็ก 
มีน้ําหลักมากพอสมควรเพ่ือด้านทานแรงบิดของมอเตอร์กระแสตรงในขณะเริ่มด้น เน่ืองจากแรงบิดขณะ 
เร่ิมด้นของมอเตอร์กระแสตรงมีสูงมาก ฐานยึดจับมอเตอร์กระแสตรงจะถูกยึดติดกับฐานรองอุปกรณ์ท้ัง
หมดด้วยสกรูเพื่อความแข็งแรง

3 .3  ก า ร ป ร ะ ด ิษ ฐ ์อ ุป ก ร ณ ์ท า ง ด ้า น อ ิเ ล ็ก ท ร อ น ิค ส ์

ในการควบคุมระบบสายพานลำเลียงจะต้องมีอุปกรณ์ทางด้านอิเล็กทรอนิคส์ อุปกรณ์ทางด้านอิเล็กทรอนิคส์ 
มีด้วยกัน 4 ส่วนหลักๆ คือ มอเตอร์กระแสตรง อุปกรณ์ท่ีใช้ตรวจจับตำแหน่งของมอเตอร์กระแสตรง 
การ์ด A /D , D /A  และอุปกรณ์ท่ีทำหน้าท่ีขับมอเตอร์กระแสตรง ซ่ึงมีรายละเอียดของส่วนต่างๆ ดังนี้คือ
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1. มอเตอร์กระแสตรง

มอเตอร์กระแสตรงท ี,ใช ้เป ็นมอเตอร ์กระแสตรงแบบแม ่เหล ็กถาวร ด ังแสดงในรูปท ี่ 3.3 ควบค ุมด ้วยวงจร  
อาร ์เมเจอร ์ 24 โวลต ์ สามารถร ับกระแสได ้ส ูงส ุด 3 แอมแปร์ แบบม ีแปลงถ ่าน 4 แกน มอเตอร์กระแส  
ตรงสามารถสร ้างแรงบ ิด เพ ื่อขบสายพานลำเล ียงให ้เคล ื่อนท ี่ไปได ้ตามตำแหน ่งท ี่ต ้องการได ้ โดยมอเตอร  ์
กระแสตรงน ี้จะต ิดอย ู่ก ับ โครงสร ้างสายพานเป ็นส ่วนเด ียวก ัน  เพ ื่อป ้องก ันป ัญ หาการเย ื้องศ ูนย ์เม ือแยกส ่วน  
การต ิดย ึดระหว ่างต ัวมอเตอร ์และโครงสร ้างสายพาน มอเตอร ์กระแสตรงท ี่นำมาใช ้งานม ีด ัวเช ้ารห ัส  (En­

coder) ซ ึ่งต ัวเช ้ารห ัสน ี้เป ็นส ่วนหน ึ่งของอ ุปกรณ ์ตรวจจ ับตำแหน ่งของมอเตอร ์กระแสตรง

2. อ ุปกรณ ์ตรวจจ ับตำแหน ่งของมอเตอร์กระแสตรง

หล ักการทำงานของช ุดอ ุปกรณ ์ตรวจว ัดตำแหน ่งและความเร ็วมอเตอร ์กระแสตรง ในการควบค ุมระบบสาย  
พานลำเล ียงจะต ้องม ีอ ุปกรณ ์ทางอ ิเล ็กทรอน ิคส ์เพ ื่อตรวจว ัดค ่าข ้อม ูลการป ้อนกล ับ  โดยประด ิษฐ ์อ ุปกรณ  ์
ท ี่ใช ้ตรวจจ ับตำแหน ่งของมอเตอร ์กระแสตรงข ึ้นมาเพ ื่อส ่งค ่าข ้อม ูลการป ้อนกล ับต ังกล ่าว คอมพ ิวเตอร ์จะ 
ต ้องม ีช ่องทางข ้อม ูลอน ุกรม ซ ึ่งเป ็นช ่องทางท ี่ใช ้สำหร ับการต ิดต ่อข ้อม ูลจากภายนอกเช ้ามาประมวลผลย ัง  
คอมพ ิวเตอร ์ เราจ ึงใช ้ประโยชน ์จากส ่วนน ี้มาส ่งค ่าข ้อม ูลการป ้อนกล ับ ช ุดอ ุปกรณ ์ตรวจว ัดตำแหน ่งและ  
ความเร ็วมอเตอร ์กระแสตรงเร ิ่มด ้นจากการร ับส ัญญ าณ ล ูกคล ื่นมาจากต ัวเช ้ารห ัส ซ ึ่งเป ็นส ัญญาณที่เก ิด

จากการหม ุนของมอเตอร ์กระแสตรง และเม ื่อร ับส ัญญาณเช ้ามาจะเช ้าส ู่กระบวนการแปลส ัญญาณตังกล ่าว  
ให ้เป ็นข ้อม ูลส ัญญาณท ี่เป ็นต ัวเลข โดยข้อมูลสัญญาณที,เป ็นต ัวเลขน ี้คอมพ ิวเตอร ์สามารถอ ่านได ้ กระบวน  
การแปลส ัญญาณประกอบด ้วย ไมโครโพรเซสเซอร ์ (M icroprocessor) และหน ่วยส ่งค ่าผ ่านช ่องทางข ้อ  
มูลอน ุกรม ข ้อม ูลส ัญญาณ ท ี่เป ็นต ัวเลขจะถ ูกส ่งผ ่านช ่องทางข ้อม ูลอน ุกรมไปย ังคอมพ ิวเตอร ์ ซ ึ่งภายใน  
คอมพ ิวเตอร ์สามารถใช ้การเข ียนโปรแกรม LabV IEW  เพ ื่ออ ่านข ้อม ูลส ัญญาณท ี่เป ็นต ัวเลขน ี้ออกมาเพ ื่อ  
แสดงผลและต ิดต ่อก ับผ ู้ใช ้งาน อ ุปกรณ ์ท ี่ใช ้ตรวจจ ับตำแหน ่งของมอเตอร ์กระแสตรงประกอบด ้วยอ ุปกรณ  ์
ย่อยๆ 2 ส ่วน คือ
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รูปท ี่ 3.4: ช ุดอ ุปกรณ ์แปลส ัญญาณจากอ ุปกรณ ์ตรวจจ ับตำแหน ่งของมอเตอร ์กระแสตรง  

a. อ ุปกรณ ์ตรวจจ ับ ตำแหน ่ง

อ ุปกรณ ์ตรวจจ ับตำแหน ่งทำหน ้าท ี่ว ัดตำแหน ่งแกนหม ุนของมอเตอร ์ ซ ึ่งใช ้แกนร ่วมก ับมอเตอร ์ ต ัวเช ้า 
รห ัสความละเอ ียด 4000 ล ูกคล ื่น /รอบ ซ ึ่งหมายถ ึง จำนวนล ูกคล ื่นต ่อการหม ุนหน ึ่งรอบของแกนมอเตอร  ์
โดยสร ้างออกมาท ั้งสองช ่องทางเป ็นจำนวนเท ่าก ันแล ้วส ่งส ัญญาณออกไปย ังต ัวเปร ียบเท ียบ (Comparators) 
เม ือเปร ียบเท ียบแล ้วส ัญญาณท ี,ออกมาจะถ ูกเร ียกว ่าเป ็น  สัญญาณ A  และสัญญาณ B โดยที,สัญญาณทั้ง 
สองน ี้จะม ืความต ่างเฟสเป ็น  90 องศา ส ัญญาณน ี้จะเป ็นต ัวบอกว่าขณะน ี้มอเตอร ์กำล ังหม ุนอย ู่ในท ิศทาง 
ทวนเข ็มนาฬ ิกา หร ือตามเข ็มนาฬ ิกา

ท ิศทางการหม ุนจะถ ูกกำหนดโดยส ัญญาณ A  และ สัญญาณ B เม ื่อมอเตอร์หม ุนในท ิศทางทวนเข ็ม  
นาฬ ิกา (วงล ้อรห ัสหม ุนในท ิศทางทวนเข ็มนาฬ ิกาเช ่นก ัน ) เม ื่อมองจากต ัวเช ้ารห ัสไปย ังมอเตอร ์ สัญญาณ  
A  จะนำสัญญาณ B เป ็นม ุม 90 องศา และในทางกล ับก ันถ ้ามอเตอร์หม ุนในท ิศทางตามเข ็มนาฬ ิกา 
สัญญาณ B จะน ่าส ัญญาณ A  เป ็นมุม 90 องศา สัญญาณ A  และสัญญาณ B ที,ได ้น ี้จะถ ูกส ่งไปย ังวงจรน ับ  
ต่อไป

๖. ช ุดอ ุปกรณ ์แปลส ัญญาณจากอ ุปกรณ ์ตรวจจ ับตำแหน ่งของมอเตอร์กระแสตรง

วงจรแปลส ัญญาณของอ ุปกรณ ์ตรวจจ ับตำแหน ่งทำหน ้าท ี่ตรวจสอบส ัญญาณพ ัลส ์ ส ัญญาณพัลส ์ออกมาจาก  
อ ุปกรณ ์ตรวจจ ับตำแหน ่ง เพ ื่อบอกตำแหน ่งในร ูปส ัญญาณท ี'เป ็นต ัวเลขเช ิงม ุมของมอเตอร์กระแสตรง วง 
จรแปลส ัญญาณของอ ุปกรณ ์ตรวจจ ับตำแหน ่งต ังแสดงในรูปท ี' 3.4 ประกอบด ้วยส ่วนต ่างๆ ท ี่ทำหน ้าท ี่ต ่าง  
ก ันตังนี้

1. ไมโครโพ รเซสเซอร ์ทำหน ้าท ี่เปร ียบเหม ือนก ับวงจรน ับ  (Counter) ทั่วๆ ไป ซ ึ่งทำหน ้าท ี่น ับและตรวจ  
สอบพ ัลส ์ท ี'ออกมาจากอ ุปกรณ ์ต ัวเช ้ารห ัส ไมโครโพรเซสเซอร ์จะต ้องเข ียนโปรแกรมลงไปย ังหน ่อย  
ความจำ (M em ory) ก ่อนการใช ้งาน ในงานว ิจ ัยน ี้ไมโครโพรเซสเซอร ์จะถ ูกเข ียนโปรแกรมให ้ทำหน ้า  
ท ีน ับส ัญญาณพ ัลส ์เพ ียงอย ่างเด ียว ไมโครโ'พรเซสเซอร ์ท ึ๋ใช ้เป ็นของ M ic roch ip  ร ่น PIC 18F2431 
ม ีค ุณ สมบ ้ต ิต ังน ี้ การปฎ ิบตกระบวนการคำนวณส ูง เพ ิ่มหน ่วยความจำโปรแกรม (Flash program
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รูปที 3.5: การ์ด A /D , D /A  และ D ig ita l I/o

memory) ต ัวเปล ี่ยน  A /D  (A /D  converter) ความเร ็ว 10 บิท และความละเอ ียด 14 บิท ควบ 
ค ุมด ้วยส ัญญาณ ควบค ุมความกว ้าง สามารถรองร ับระบบการปฎ ิย ัต ิส ูงจำนวนมากมาย เซ ่น ควบคุม  
กำลง (Power con tro l) และมอเตอรควบค ุมด ้วยโปรแกรม (M o to r contro l applications)

2. หน ่วยส ่งค ่าผ ่านซ ่องทางข ้อม ูลอน ุกรมเป ็นส ่วนท ี,ทำหน ้าท ี่ส ่งค ่าท ี่มาจากไมโครโพรเซสเซอร ์ หน ่วย  
ส ่งค ่าผ ่านซ ่องทางข ้อม ูลอน ุกรมจะส ่งข ้อม ูลออกไปย ังซ ่องทางข ้อม ูลอน ุกรม และข ้อม ูลจะถ ูกส ่งค ่าไป  
ยังคอมพ ิวเตอร ์ ในการส ่งค ่าผ ่านซ ่องทางข ้อม ูลอน ุกรม โดยท ี่ม ีส ่วนประกอบหล ักๆ เป ็นไอซ ี M A X -  
232 ไอซ ี M A X -232  ทำหน ้าท ี่ส ่งและรับให ้ก ับ E IA /T IA -232E  และ V.28/V.24 เพ ื่อส ่วนต ิดต ่อส ื่อสาร  
(Communications interfaces) โดยเฉพาะในระบบกำล ังของแบตเตอร ี่ เพราะว ่าม ีกำล ังต ํ่า

โปรแกรม Lab V IE W  ท ี่เข ียนข ึ้นสามารถใช ้สำหร ับตรวจจ ับตำแหน ่งของมอเตอร ์กระแสตรง เริ่ม 
ด ้นจากการร ับข ้อม ูลจากซ ่องทางข ้อม ูลอน ุกรม โดยผ ู้ใช ้ต ้องต ั้งค ่าพาราม ิเตอร ์ต ่าง  ๆ เพ ื่อให ้คอมพ ิวเตอร ์ 
สามารถร ับร ู้ได ้ว ่าผ ู้ใข ้ต ้องการให ้อ ่านข ้อม ูลท ี่เป ็นต ัวเลขอย ่างไร เม ื่อผ ู้ใข ้ต ั้งค ่าตามความต ้องการก ็สามารถ  
ใช ้งานโปรแกรมเพ ื่ออ ่านค ่าต ัวเลขได ้ โปรแกรมจะเร ิ่มจากการร ับค ่ามาจากซ ่องทางข ้อม ูลอน ุกรม แล้วนำ 
มาเป ิดต ัวข ับ (D rive r) ท ี่ม ีช ื่อ ว ่า  V IS A  ซ ึ่งเป ็นต ัวข ับสำหร ับโปรแกรม LabV IE W  ในการอ ่านค ่าจาก  
ซ ่องทางอน ุกรมและซ ่องทาง USB ต ัวข ับน ี้สามารถกำหนดได ้ว ่าจะอ ่านค ่าข ้อม ูลจากแหล ่งใด เม ื่อร ับค ่า 
ข ้อม ูลมาแล ้วโปรแกรม LabV IEW  จะแสดงผลค ่าต ัวเลขท ี,ร ับ เข ้ามาจากต ัวข ับซ ึ่งส ่วนน ี้ผ ู้ใช ้สามารถนำมา  
แสดงผลแบบใดก ็ได ้ ในท ี่น ี้ผ ู้เข ียนโปรแกรมแสดงผลเป ็นแบบท ั้งต ัวเลขและกราฟ การอ ่านและแสดงผลน ี ้
จะต ้องส ั่งให ้โปรแกรมอ ่านไปเร ื่อย  ๆ จ ึงจำเป ็นต ้องใช ้ก ับโปรแกรมวงวนควบค ู่ไปด ้วย และย ังกำหนดการ  
ปิดโปรแกรมเม ื่อ เก ิดความผ ิดพลาดเองได ้

3. การ์ด A /D , D /A  และ D ig ita l I/o

การ์ด A /D , D /A  และ D ig ita l I/o ท ี่ใข ้เป ็นการ ์ดของบร ิษ ัท National Instrument ร ุ่น PCI-6024 E- 
Scries ตังแสดงในรูปที' 3.5 สามารถทำงานท ี'ม ีความถ ี'การช ักต ัวอย ่าง 2 ก ิโลเฮ ิสต ์ โดยการ ์ดจะทำหน ้าท ี่
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รูปท ี่ 3.6: วงจรไฟฟ ้าข ับมอเตอร ์กระแสตรง

เป ็นจ ุดต ่อส ัญญาณเข ้าและจ ุดต ่อส ัญญาณออกระหว ่างคอมพ ิวเตอร ์ก ับอ ุปกรณ ์ทางด ้านอ ิเล ็กทรอน ิคส ์ หน้า 
ที่หลักๆ สามารถแบ ่งได ้เป ็น  2 ส ่วนด ้วยก ันค ือ

1. ส ่วน D /A  ทำหน ้าท ี่ส ่งส ัญญาณที,ประมวลผลได ้จากโปรแกรมเข ้าวงจรข ับมอเตอร ์ในร ูปแบบส ัญญาณ  
แอนะล็อก (Ana log) ซ ึ่งเป ็นส ัญญาณแรงด ันและจะออกมาทางจ ุดต ่อแอนะล ็อกขาออก

2. ส ่วน D ig ita l I/o ทำหน ้าท ี่ส ่งส ัญญาณให ้ก ับวงจรน ับอ ุปกรณ ์แปลส ัญญาณจากอ ุปกรณ ์ตรวจจ ับ  
ตำแหน ่งของมอเตอร ์กระแสตรง และยังทำหน้าท ี่ส ่งส ัญญาณตั้งใหม ่ (Reset) ให ้ก ับวงจรอ ีกต ่างหาก

4. อ ุปกรณ ์ข ับมอเตอร์กระแสตรง

การควบค ุมระบบสายพานลำเล ียงจะต ้องม ีช ุดอ ุปกรณ ์ข ับมอเตอร ์กระแสตรง เพ ื่อส ่งกำล ังให ้ก ับมอเตอร์

กระแสตรง วงจรข ับมอเตอร ์ทำหน ้าท ี่ขยายส ัญ ญาณ แรงด ันท ี่ออกมาจากส ่วน D /A  ของการ ์ด A /D , D /A  
และ D ig ita l I/O  ให ้ม ีขนาดเพ ียงพอท ี่จะข ับมอเตอร ์กระแสตรงให ้หม ุนได ้ตามท ี่ด ้องการ วงจรข ับมอเตอร  ์
กระแสตรงในที,น ี้เป ็นประเภทวงจรขยาย (A m p lifie r) วงจรไฟฟ ้าข ับมอเตอร ์กระแสตรงม ีวงจรด ังร ูปท ี่ 3.6

ซ ึ่ง เป ็นวงจรของไอซ ี LM 675T

ช ุดอ ุปกรณ ์ข ับมอเตอร ์กระแสตรง สามารถควบค ุมท ิศทางการหม ุนของมอเตอร ์กระแสตรงได ้ โดย 
ป ัอนค ่าคำส ั่งไปย ังช ุดอ ุปกรณ ์ข ับมอเตอร ์กระแสตรงผ ่านทางการ ์ด A /D , D /A  โดยท ั่วไปส ัญญาณที่ส ่งไป  
ย ังมอเตอร ์กระแสตรงเป ็นส ัญญาณแอนะล ็อกซ ึ่งผ ู้ใช ้จะต ้องกำหนดด ้วยการเข ียนโปรแกรม ในท ี่น ี้-จะเข ียน  
โปรแกรม LabV IEW  ในการส ่งกำล ังไปให ้ก ับมอเตอร ์กระแสตรง

ท ิศทางการหม ุนของมอเตอร ์กระแสตรงเป ็นอ ีกส ่วนท ี่สำค ัญ  การควบค ุมมอเตอร ์กระแสดรงจะต ้อง 
กำหนดท ิศทางท ี่สอดคล ้องก ับความเร ็วเช ิงม ุมท ี่ผ ู้ใข ้งานต ้องการ และจะต ้องกำหนดส ัญญาณนอกเหน ือจาก  
ส ัญญาณแอนะล ็อกอ ีกส ัญญาณหน ึ่งเพ ื่อควบค ุมท ิศทางการหม ุนของมอเตอร ์กระแสตรง
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โปรแกรม Lab V IE W  ท ี่เข ียนข ึ้นสามารถใช ้สำหร ับขบมอเตอร ์กระแสตรง โปรแกรมท ี่เข ียนข ึ้น  
เร ิ่มต ้นจากการร ับค ่าจากกำหนดค ่าต ัวแปรต ่างๆ  โดยท ี่ผ ู้ใช ้จำเป ็นต ้องต ั้งค ่าอ ัตราต ่างๆ ข ึ้น เพ ื่อกำหนด  
ส ัญญาณแอนะล ็อกท ี่จะไปข ับมอเตอร์กระแสตรง เม ือผ ู้ใช ้ต ั้งค ่าตามความต ้องการแล ้ว สามารถใช ้งาน  
โปรแกรมเพ ื่อส ่งส ัญญาณแอนะล ็อกได ้ ส ัญญาณแอนะล็อกจะถูกส ่งผ ่านการ์ด A /D , D /A  ไปย ังวงจรข ับ  
มอเตอร์กระแสตรง โปรแกรม LabV IEW  จะแสดงผลเม ื่อมอเตอร ์กระแสตรงทำงาน และย ังกำหนดการป ิด  
โปรแกรมเม ื่อ เก ิดความผ ิดพลาดเองได ้

3.4 สรุป

การประด ิษฐ ์อ ุปกรณ ์สำหร ับระบบสายพานลำเล ียงประกอบไปด ้วย 2 ส ่วนค ือ อ ุปกรณ ์ทางด ้านกล

ศาสตร ์ได ้ทำการออกแบบโครงสร ้างของสายพานลำเล ียงให ้ม ีความแข ็งแรง ช ิ้นส ่วนน ี้จะม ีความทนทานส ูง  
เน ืองจากต ้องร ับมวลภาระได ้มากพอในขณะทำการทดลองจร ิง ส ่วนทางด ้านอ ุปกรณ ์ทางด ้านอ ิเล ็กทรอน ิคส  ์
ได ้ทำการออกแบบวงจรให ้ม ีความเหมาะสมต ่อการใช ้งานในแต ่ละส ่วน อ ุปกรณ ์ทางด ้านอ ิเล ็กทรอน ิคส ์น ี้จะ  
ต ้องสามารถรองร ับการใช ้งานโปรแกรม LabV IEW  ได ้ การออกแบบน ี้พยายามออกแบบให ้ระบบสาย  
พานลำเล ียงสามารถประย ุกต ์ใช ้ก ับอ ุตสาหกรรมจร ิงท ี่ได ้ศ ึกษามาให ้มากท ี่ส ุด  อ ุปกรณ ์ท ุกช ิ้นส ่วนสามารถ  
ทำงานได ้จร ิง

เพ ื่อความถ ูกต ้องแม ่นยำในการควบค ุมและเพ ื่อป ัองก ันความผ ิดพลาดท ี่จะเก ิดข ึ้น  จ ึงต ้องตรวจสอบ  
ความถ ูกต ้องของการทำงานของอ ุปกรณ ์แต ่ละช ิ้น  และนำเสนอการปร ับเท ียบเพ ื่อสามารถทำการแก ้ไขได  ้
ให ้ถ ูกต ้องได ้ การตรวจสอบการทำงานจะใช ้โปรแกรม LabV IEW  เช ้ามาช ่วยในการตรวจสอบ
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