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บทคัดยอ  

บทความวิจัยนี้นําเสนอการวิเคราะหการเชื่อมตอและการประมวลผลระบบควบคุมของแทนยิงจรวด
อัตโนมัติ (Automatic Aiming System) แบบ 2 องศาอิสระ เขากับระบบควบคุมการยิง (Fire Control) ซึ่งระบบ
ควบคุมการยิงจะรับขอมูล สภาพอากาศ(MET-Data) พิกัดเปาหมาย(Target Point Coordinate) ทิศทางและ
ความเร็วลม(Ground Wind Direction and Velocity) หลังจากนั้นจะทําการคํานวณหามุมทิศ(Azimuth angle) และ
มุมยิง(Elevation angle) แลวจะสงขอมูลไปยังชุดควบคุมแทนยิงจรวดอัตโนมัติ โดยผานสายเชื่อมตออนุกรม 
RS232 เพื่อสงคามุมทิศมุมยิงใหกับ PLC (Programmable Logic Controller) เพื่อใหแทนยิงอัตโนมัติต้ังคามุม
ตามที่ตองการ จากการวิเคราะหการเชื่อมตอและประมวลผลระบบควบคุมของแทนยิงจรวดดังกลาว พบวาระบบ
ควบคุมทํางานไดถูกตองตามคาที่คํานวณได ลดขอผิดพลาด (Error) ตางๆ และใชเวลาในการประมวลผลนอยลง 
สวนการออกแบบโปรแกรมก็งายในการออกแบบและการปรับปรุงแกไข ลดความยุงยากในการเชื่อมตอ 
ขอเสนอแนะของงานวิจัยนี้สามารถตอยอดเพื่อใชงานในอุตสาหกรรมการควบคุมอัตโนมัติแบบหลายตัวแปรอินพุท
และหลายตัวแปรเอาทพุท(Multi-Input Multi-Output) ที่สลับซับซอนมากขึ้น โดยการเขียนโปรแกรมประมวลผล
แบบฝงตัว (Embedded Programming) ที่สามารถประมวลไดรวดเร็ว ถูกตอง แมนยํา งายในการออกแบบและ
พัฒนาตอไป  
 
 
 
 
คําหลัก: Automatic Aiming System, MET-Data, Azimuth angle, Elevation angle, Embedded Programming, 
Multi-input Multi-output 
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1. บทนํา 
ในปจจุบันนี้เทคโนโลยีพัฒนาอยางตอเนื่องในทั้ง

วงการอุตสาหกรรมการผลิตทั่วไป และอุตสาหกรรม
ปองกันประเทศที่เกี่ยวกับอาวุธยุทโธปกรณ ซึ่งจะเปน
ขอดีถาหากเราสามารถพัฒนาไปพรอมๆ กันได เชน 
เทคโนโลยี ใหมๆ  อุปกรณต างๆ  รวมทั้ งสตอก
เครื่องมือและอุปกรณนั้น สามารถผลิตและบํารุงรักษา
ไดเองภายในประเทศ ก็จะเปนการเพิ่มความมั่นคง
ใหกับประเทศอีกทาง 

ดังนั้นผูทําวิจัยจึงสนใจที่จะทําการออกแบบและ
สรางชุดจําลองแทนยิง  โดยออกแบบและเขียน
โปรแกรมสําหรับควบคุมแทนยิงอัตโนมัติโดยใช PLC 
(Programmable Logic Controller) ที่มีใชกันอยาง
กวางขวางในอุตสาหกรรมทั่วไป แลวนํามาทําการ
เชื่อมตอโดย USB to RS232 Cable กับโปรแกรม 
MATLAB ที่มีขีดความสามารถในการคํานวณซึ่ง
อุปกรณกรณตางๆสามารถจัดหาและบํารุงรักษาไดเอง
ภายในประเทศ และเรายังสามารถพัฒนาตอยอดไดอีก
ตอไป     

 
2. การดําเนินการวิจัย 

ในการวิจัยนี้ไดแบงขั้นตอนการดําเนินการวิจัยนั้น
แบงเปน 5 ขั้นตอนดังนี้   
2.1. การออกแบบแทนยิงจรวด 

แทนยิงจรวดนั้นประกอบดวย 6 สวน คือ สวนที่
หนึ่ง ตัวจรวดขนาด กวาง 205 มม. ยาว 1280 มม. 
หนา 136 มม. สวนที่สองเปนสวนชุดรองรับตัวจรวด
ขนาด กวาง 581 มม. ยาว 1280 มม. หนา 233 มม. 
สวนที่สามเปนแทนรองรับแทนยิงสูง 484 มม. สวนที่สี่
เปนระบบไฮดรอลิกและชุดขับกําลังไฮดรอลิก (Power 
unit) สวนที่หาเปนชุดขับเคลื่อนระบบดวยโปรแกรม 
เอเบิล ลอจิก คอนโทรลเลอร (PLC) และสวนที่หก คือ 
ระบบควบคุมการยิง (Fire Control) ซึ่งจะเปนสวนรับ
ขอมูลตางๆ เพื่อคํานวณหา มุมทิศ (Azimuth Angle) 
และมุมยิง (Elevation Angle) แลวสงคาที่ไดใหกับ 
PLC เพื่อต้ังคามุมทิศมุมยิงดังกลาว  

 
รูปที่ 1 แสดงแบบ 2 มิติ ชุดจําลองแทนยิงจรวด 

 

 
รูปที่ 2 แสดงแบบ 3 มิติ ชุดจําลองแทนยิงจรวด 

 

 

 
รูปที่ 3 แสดงชดุจําลองแทนยงิจรวดเสร็จสมบูรณ 
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2.2 การออกแบบระบบควบคุมแทนยิงจรวด 
งานวิจัยนี้ใชโปรแกรม PLC (Programmable 

Logic Controller) ของยี่หอ OMRON รุน CP1L โดย
มีจํานวนของการรับสัญญาณเขาขนาด 8 อินพุท และ 
สัญญาณออก 4 เอาทพุท เขียนโปรแกรมควบคุมโดย
ใช CX-Programming Version 8.0 โดยเมื่อได
สัญญาณของมุมทิศและมุมยิงจากระบบควบคุมการยิง 
(Fire control) แลว PLC จะสั่งใหมอเตอรไฮดรอลิก
ทํางานเพื่อหมุนไปยังตําแหนงที่ตองการ และสั่งให
กระบอกสูบทํางานเพื่อยกทอจรวดใหไดตามมุมยิงที่
ตองการ โดยการใช Encoder อานคามุมเปนสัญญาณ
พัลส (Pulse) เพื่อปอนคากลับ (Feedback control) 
มายังระบบควบคุมเพื่อตรวจสอบคาใหไดตามคามุม
ที่ต้ังไว (Set point value)  
 
 

 
 
รูปที่ 4 แสดง Block diagram ระบบควบคมุแทนยิง 

 

 
รูปที่ 5 ภาพแสดงตูควบคุมของชุดจําลองแทนยิง 

 
รูปที่ 6 ภาพแสดงหนาจอ Touch Screen ของชุด
จําลองแทนยิง 

 

 
รูปที่ 7 การเขียนโปรแกรมโดย CX-Programming 

 

2.3 การออกแบบระบบควบคุมการยิง 
สวนการควบคุมการยิง(Fire Control) เขียนดวย

โปรแกรม MATLAB ใน version การทดลอง โดยตอง
ปอนขอมูลทางดานอินพุทตางๆ เพื่อใชในการคํานวณ 
ดังนี้ 

1) พิกัดเปาหมาย (Target Point Coordinate) 

2) ขอมูลสภาพอากาศ (MET Data: High 

Altitude Meteorology, Low Altitude 

Meteorology, and Ground Meteorology) 

3) ขอมูลการยงิ (Firing Parameter) 

4) พิกัดแทนยงิจรวดจาก GPS & Gyro (Launch 

Point Coordinate) 
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   เมื่อปอนคาอินพุทตางๆ แลว โปรแกรมรับคาอินพุท
ตางๆ แลวคํานวณหาหามุมทิศ (Azimuth angle) และ
มุมยิง (Elevation angle) หลังจากนั้นจะสงขอมูลไปยัง 
PLC โดยผานสาย USB to RS232 Cable เพื่อต้ังมุม
ทิศมุมยิงตามที่ตองการ 

 

Start

Login: User name, 
Password

Enter Gain Temperature 
& Select Drag Ring

Enter Launch Point 
Coordinate

(Lat, long, Alt.)

MET Data
(Altitude, Air pressure, 

Temperature, Wind 
Speed, Wind 

Direction)

Platform coordinate, 
High, Low, Ground 

Altitude Meteorology 
Interface

Firing data calculation
(Azimuth angle, 
Elevation angle)

Check the operation 
data

Confirm 
Firing data

PLC
Controller 

Computer 
No.1

INS, GPS, 
Gyro

Motor hydraulic & 
Cylinder 

(Azimuth angle, 
Elevation angle)

Stop

Check
Angle & Direction

รูปที่ 8 แสดง Flow chart ระบบควบคุมการยิงแบบ 

 

 2.4 การเขียนโปรแกรม MATLAB รับ-สงคามุมทิศ
มุมยิงไปยัง PLC ผาน USB to RS232 Cable 

     เขียนโปรแกรมเพื่อติดตอดังนี้ 
% Create serial port, obj1 
obj1 = instrfind('Type','serial','Port', 
       'COM11','Tag',''); 
if isempty(obj1) 
    obj1 = serial('COM11'); 
else 
    fclose(obj1); 

    obj1 = obj1(1) 
end 
  
% Connect to instrument object, obj1. 
fopen(obj1); 
  
% Communicating with instrument object, obj1. 
data1 = query(obj1,'@00RD000000013F*'); 
  
% Disconnect from instrument object, obj1. 
fclose(obj1); 
  
% Clean up all objects. 
delete(obj1); 
 
 
 

 
 

รูปที่ 9 แสดการเชื่อมตอ Online กับ PLC 

 
 

 
 

รูปที่ 10 แสดงการตั้งคา Setting  
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2.5 การเกบ็ขอมูล 
งานวิจัยนี้ไดทําการวิเคราะหโดยการประมวลผล

ดวยโปรแกรม MATLAB SIMULINK ชวยในการ
ประมวลผลการทํางานของระบบควบคุม และการ
ทดลองการทํางานของชุดจําลองแทนยิงของจริงที่ได
สรางขึ้นมา 

 
3. ผลการวิจัย 

3.1 ผลการวเิคราะหโดย MATLAB SIMULINK 
     งานการวิจยันี้ไดทําการวิเคราะหระบบควบคุมและ
ระบบควบคุมการยิง (Fire Control) ของชุดจําลอง
แทนยิงอัตโนมัติ โดยใชโปรแกรม MATLAB 
SIMULINK ประมวลผลโดยการตอ Block Diagram 
ดังแสดงในรูปที่ 11 เมื่อประมวลผลโดยปอนสัญญาณ 
Unit step จะไดคาการตอบสนองตอระบบเทียบกับ
เวลา (แกน y มีหนวยเปนวินาที) ดังกราฟรูปที่ 12 
พบวาเมื่อทดสอบ จะมีคาผิดพลาด 1% และไมมี 
Delay time จากการรับอินพุทจากการอานตําแหนง
ของแทนยิง 

 
รูปที่ 11 ระบบควบคุมการแทนยิง (Delay1=0 วินาที) 
 

 
รูปที่ 12 แผนภาพแสดงผลการตอบสนองเทียบกัน
เวลา (วินาที) ของระบบควบคุมแทนยิง   

      แตเมื่อพิจารณาเทียบกับระบบควบคุมแบบเกา  
(ที่มีใชในหองทดลอง) ตามรูปที่ 13 และรูปที่ 14 จะมี
คาผิดพลาด 5% และมีผลกระทบกับ Delay time เปน
เวลา 2 วินาที จากการรับอินพุทของการอานตําแหนง
ของแทนยิง 

รูปที่ 13 ระบบควบคุมการแทนยิงแบบเกา (Delay1=0 
วินาที, Delay2= 2 วินาที) 

 

 
รูปที่ 14 แผนภาพแสดงผลการตอบสนองเทียบกัน
เวลา (วินาที) ของระบบควบคุมแทนยิงแบบเกา 
 

3.2 ผลจากการตรวจวัดชุดแทนยิง 
     ผลจากการทดลองโดยตรวจวัดคาของแทนยิง
หลังจากสงคาอินพุท (Input) ของมุมทิศ (Azimuth 
angle) และมุมยิง (Elevation angle) ที่ไดจากการ
คํานวณของ Fire Control แลวสงผานสายอนุกรม 
RS232 เพื่อต้ังแทนยิงตามมุมดังกลาว แลววัดคา
เอาทพุท (Output) ที่ได ดังรปูที่ 15 และ รปูที่ 16 จาก
ผลการทดลองพบวาชุดแทนยิงสามารถปรับต้ังมุมได
ถูกตองทั้งมุมทิศมุมทิศ(หมุนซาย-หมุนขวา) และมุม
ยิง(ยกขึ้น-ยกลง) และมีความถูกตองแมนยําสูง โดยมี
คา Uncertainty สูงสุดที่ 0.06169 องศา 
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รูปที่ 15 ผลการตรวจวัดมุมทิศ (หมุนซาย-หมุนขวา) 

 

 
รูปที่ 16 ผลการตรวจวัดยิง (ยกขึ้น-ยกลง) 

 

4. สรุปผลการวิจัย 
จากผลการวิเคราะหการเชื่อมตอและการ

ประมวลผลระบบควบคุมชุดจําลองแทนยิงอัตโนมัติ
ดังกลาว พบวาระบบควบคุมทํางานไดถูกตองตามมุม
ทิศและมุมยิ งตามที่ คํ านวณได  แล ว ใหผลการ
ตอบสนองไดดี ไมมี Delay time และ มีขอผิดพลาด 
(Error) นอยมาก ระบบควบคุมนี้ยังมีขอดีในการใช 

PLC ควบคุมการทํางานคืองายในการออกแบบ และ
การปรับปรุงแกไข ลดความยุงยากในการเชื่อมตอ     

ขอเสนอแนะของงานวิจัยนี้สามารถตอยอด
เพื่อใชงานในอุตสาหกรรมการควบคุมอัตโนมัติที่มี
ความสลับซับซอนมากขึ้น มีความละเอียดมากขึ้น 
และสามารถใชกับระบบควบคุมแบบหลายตัวแปร
อินพุทและหลายตัวแปรเอาทพุท(Multi-Input Multi-
Output) โดยการเขียนโปรแกรมประมวลผลแบบฝงตัว 
(Embedded Programming) ที่สามารถประมวลได
รวดเร็ว ถูกตอง แมนยํา งายในการออกแบบและ
พัฒนาตอไป  

 
5. กิตติกรรมประกาศ 

 ขอขอบคุณ หองทดสอบวิศวกรรมยานยนตและ
อวกาศ, หองทดสอบวิศวกรรมยานรบและวัสดุ 
สถาบันเทคโนโลยีปองกันประเทศ (องคการมหาชน) 
และภาควิชาวิศวกรรมเครื่องกล คณะวิศวกรรมศาสตร 
มหาวิทยาลัยอุบลราชธานี ที่ไดเอื้อเฟอเอกสารและ
ขอมูลที่เปนประโยชนตอการดําเนินงานการจัดประชุม
วิชาการเครือขายวิศวกรรมเครื่องกลแหงประเทศไทย
ครั้งที่ 24  
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