
บทที่ 5 บทสรุปและขอเสนอแนะ  

 

5.1 บทสรุป 
การทํางานของโลหะผสมจํารูปท่ีถูกใชเปนตัวขับเคล่ือนแอคชูเอเตอรในวาลวควบคุมอาจมีผลกระทบ

ท่ีเกิดจากความลาบนเสนลวดซ่ึงทําใหประสิทธิภาพในการควบคุมลดลงหรืออาจสรางความเสียหาย

ใหแกผลิตภัณฑอยางมาก ดังนั้นวิทยานิพนธนี้ จึงไดนําเสนอวิธีการใชโมเดลแบบ NARX รวมกับ

อัลกอริธึม CUSUM ในการตรวจจับความลาบนโลหะผสมจํารูป โดยมีข้ันตอนการทําวิจัยไดแก ศึกษา

การเกิดความลา ออกแบบการสรางความลา ทดลองสรางความลาและวิเคราะหรวมถึงตรวจจับระดับ

ปริมาณความลาท่ีเกิดข้ึนข้ึนบนแอคชูเอเตอรของวาลวควบคุมท่ีถูกขับเคล่ือนดวยเสนลวดโลหะผสม

จํารูป ไดมีการออกแบบฮารดแวรและซอฟแวร โดยสรางเคร่ืองทดสอบโลหะผสมจํารูปเพื่อศึกษาการ

เกิดและออกแบบการสรางความลาท่ีใหแกเสนลวดโลหะจํารูป เพื่อนําไปสรางความลาใหเ กิดข้ึนบน

วาลวควบคุม เม่ือสามารถสรางความลาไดเปนท่ีเ รียบรอยจึงไดนํามาแบงระดับความลาดวย k-means 

clustering และพัฒนาระบบการตรวจจับความลาแบบออนไลนโดยนําโมเดลแบบ NARX มาทํางาน

รวมกับวาลวควบคุม เพื่อศึกษาแนวโนมและจัดการในดานการวิเคราะหปริมาณความลาท่ีเ กิดข้ึนให

ไดผลอยางแมนยํา โดยท่ีอัลกอริธึมแบบออนไลนนี้เอง ท่ีใชในการตรวจจับความลาบนโลหะผสมจํา

รูป โดยใชการเปล่ียนแปลงทางสถิติท่ีเกิดข้ึนในการบงชี้ระดับความลาท่ีเกิดบนโลหะผสมจํารูป ซ่ึงใน

ท่ีสุดแลวสามารถแยกระดับความผิดปกติในวาลวควบคุมไดเปนสภาวะท้ังสามระดับไดแกความลาใน

ปริมาณท่ี ตํ่า กลาง และ สูง 

 

จากนั้นศึกษาประเภทของสัญญาณอินพุตท่ีเหมาะสมในการทดสอบโลหะผสมจํารูป ซ่ึงสัญญาณ

อินพุตแบบสามเหล่ียมเปนสัญญาณท่ีเหมาะสมในการสรางความลาใหแกโลหะผสมจํารูปเนื่องจาก

สามารถนําฮิสเทอริซิสและระยะขจัดการเคล่ือนท่ีมาใชเปนตัวบงชี้การเ กิดความลาข้ึนบนโลหะผสม

จํารูป ทําการศึกษาผลกระทบของความลาจากสัญญาณอินพุตดังกลาวในโลหะผสมจํารูปโดยการนํา

สัญญาณอินพุตแบบส ามเหล่ียมมาใชส รางความลาใหเ กิดข้ึนบนโลหะผสมจํารูป และพบวา มี

แนวโนมผลการตอบสนองของฮิสเทอริซิสท่ีเปล่ียนแปลง ซ่ึงแนวโนมความกวางของฮิสเทอริซิสและ

ระยะขจัดของกานวาลวลดลงเม่ือจํานวนรอบท่ีมากข้ึน จึงเปนแนวทางในการหาตัวบงชี้สภาวะความ

ผิดปกติในวาลวควบคุม 

 

ทําการออกแบบการสรางความลาใหแกวาลวควบคุมโดยเ ลือกใชสัญญาณ PRBS เพื่อจุดประสงคใน

การสรางแบบจําลองทางคณิตศาสตรสลับกับสัญญาณสามเหล่ียมท่ีจะสรางปริมาณความลาใหเ กิดแก

เสนลวดโลหะผสมจํารูปบนวาลวควบคุม ซ่ึงโมเดลแบบ NARX ไดถูกนํามาใชในการอธิบายระบบ
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วาลวควบคุม และสัญญาณสามเหล่ียมสามารถทําใหความลาบนวาลวควบคุมเ กิดข้ึนจนกระท่ังวาลว

ควบคุมเสียสภาพในท่ีสุด 

 

ในการวิเคราะหปริมาณความลาท่ีเ กิดข้ึนนั้น ไดเ ลือกใชอัลกอริธึม k-mean clusdtering ในการแบง

ระดับความลา ซ่ึงนําตัวแปรจากโมเดลแบบ NARX 3 ตัวแปรและตัวแปรทางสถิติไดแกคาเฉล่ีย คา

ความเบ่ียงเบนมาตรฐานและคาความโดงของสัญญาณตกคาง ท่ีไดจากการทํางานรวมกับโมเดลแบบ 

NARX และระบบวาลวควบคุมในรูปแบบของ MPE มาแยกกลุมขอมูล ซ่ึงสามารถแยกระดับความลา

ท้ัง 3 ระดับออกมาไดท่ีจํานวนรอบทางความลาท่ี 0-800, 800-1400 และมากกวา 1400 รอบ จากนั้น

พัฒนาระบบการตรวจจับความลาแบบออนไลนโดยนําโมเดลแบบ NARX มาทํางานรวมกับระบบ

วาลวควบคุมเพื่อสรา งสัญญาณตกคางในรูปแบบของ MPE จากนั้นนํา สัญญาณตกคางมาผา น

อัลกอริธึมแบบ CUSUM ซ่ึงสามารถแยกแยะระดับปริมาณความลาไดแตมีขอเ สียท่ีการกําหนดตัว

แปรและกําหนด threshold นั้นตองมีคาเหมาะสมกับระบบจึงจะสามารถตรวจจับไดดี จึงไดพัฒนา

อัลกอริธึมแบบ adaptive CUSUM มาใชแทนซ่ึงสามารถตรวจจับระดับความลาและแกขอเ สียขอ

อัลกอริธึม CUSUM ไดเปนอยางดี 

 

5.2 ขอเสนอแนะ 

5.2.1 ขอเสนอแนะเก่ียวกับปญหาทางดานฮารดแวร 

 1) เนื่องจากเสนลวดโลหะผสมจํารูปท่ีใชในการขับเคล่ือนแอคชูเอเตอรนั้นมีจํานวนสองเสน

ซ่ึงสรางปญหาใหแกผูวิจัยเนื่องจากจําเปนตองปรับระดับความดึงของท้ังสองเสนนั้นตองปรับให

เทาๆกันกอนการวิจัยทุกคร้ัง และเพิ่มโอกาสท่ีเสนลวดจะหลุดออกจากตัวยึดภายในแอคชูเอเตอรเปน

สองเทา ดังนั้นหากออกแบบใหแอคชูเอเตอรสามารถขับเคล่ือนดวยโลหะผสมจํารูปเพียงเสนเ ดียวจะ

สามารถลดปญหาดังกลาวลงได 

 2) ระบบวาลวควบคุมตนแบบนี้ไมสามารถเปดใชงานเปนเวลานานไดเนื่องจากความรอนท่ี

เกิดจากการทํางานของปมทําใหน้ําในระบบมีอุณหภูมิสูงข้ึนทําใหระเหยและไหลออกมาซ่ึงเส่ียงทํา

ใหเกิดไฟฟาลัดวงจร 

 

5.2.2 ขอเสนอแนะเก่ียวกับการพัฒนาอัลกอริธึม 

 1) ขอสรุปจากผลการทดลองเพียงเปนแนวทางในการตรวจจับความลาและแบงความลาใน

วาลวควบคุมเทานั้น แตยังไมไดรับการพิสูจนอยางชัดเจนวาจะสามารถตรวจจับความลาในวาลว

ควบคุมตัวใหมใหไดผลเดียวกัน เนื่องจากผลการทดลองใช อัลกอริธึม adaptive CUSUM ยังไมเพียง

พอท่ีจะยืนยันได 
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 2) วาลวควบคุมควรมีระบบการควบคุมดวย PID แตอัลกอริธึมท่ีใชในการควบคุมยังไมดีพอ

จึงทําใหยากตอการทําวิจัยและสรางระบบตรวจจับความผิดปกติ 
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