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บทคัดยอ  

บทความวิจัยนี้นําเสนอการวิเคราะหการเชื่อมตอและการประมวลผลระบบควบคุมของแทนยิงจรวด
อัตโนมัติ (Automatic Aiming System) แบบ 2 องศาอิสระ เขากับระบบควบคุมการยิง (Fire Control) ซึ่งระบบ
ควบคุมการยิงจะรับขอมูล สภาพอากาศ(MET-Data) พิกัดเปาหมาย(Target Point Coordinate) ทิศทางและ
ความเร็วลม(Ground Wind Direction and Velocity) หลังจากนั้นจะทําการคํานวณหามุมทิศ(Azimuth angle) และ
มุมยิง(Elevation angle) แลวจะสงขอมูลไปยังชุดควบคุมแทนยิงจรวดอัตโนมัติ โดยผานสายเชื่อมตออนุกรม 
RS232 เพื่อสงคามุมทิศมุมยิงใหกับ PLC (Programmable Logic Controller) เพื่อใหแทนยิงอัตโนมัติต้ังคามุม
ตามที่ตองการ จากการวิเคราะหการเชื่อมตอและประมวลผลระบบควบคุมของแทนยิงจรวดดังกลาว พบวาระบบ
ควบคุมทํางานไดถูกตองตามคาที่คํานวณได ลดขอผิดพลาด (Error) ตางๆ และใชเวลาในการประมวลผลนอยลง 
สวนการออกแบบโปรแกรมก็งายในการออกแบบและการปรับปรุงแกไข ลดความยุงยากในการเชื่อมตอ 
ขอเสนอแนะของงานวิจัยนี้สามารถตอยอดเพื่อใชงานในอุตสาหกรรมการควบคุมอัตโนมัติแบบหลายตัวแปรอินพุท
และหลายตัวแปรเอาทพุท(Multi-Input Multi-Output) ที่สลับซับซอนมากขึ้น โดยการเขียนโปรแกรมประมวลผล
แบบฝงตัว (Embedded Programming) ที่สามารถประมวลไดรวดเร็ว ถูกตอง แมนยํา งายในการออกแบบและ
พัฒนาตอไป  
 
 
 
 
คําหลัก: Automatic Aiming System, MET-Data, Azimuth angle, Elevation angle, Embedded Programming, 
Multi-input Multi-output 
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1. บทนํา 
ในปจจุบันนี้เทคโนโลยีพัฒนาอยางตอเนื่องในทั้ง

วงการอุตสาหกรรมการผลิตทั่วไป และอุตสาหกรรม
ปองกันประเทศที่เกี่ยวกับอาวุธยุทโธปกรณ ซึ่งจะเปน
ขอดีถาหากเราสามารถพัฒนาไปพรอมๆ กันได เชน 
เทคโนโลยี ใหมๆ  อุปกรณต างๆ  รวมทั้ งสตอก
เครื่องมือและอุปกรณนั้น สามารถผลิตและบํารุงรักษา
ไดเองภายในประเทศ ก็จะเปนการเพิ่มความมั่นคง
ใหกับประเทศอีกทาง 

ดังนั้นผูทําวิจัยจึงสนใจที่จะทําการออกแบบและ
สรางชุดจําลองแทนยิง  โดยออกแบบและเขียน
โปรแกรมสําหรับควบคุมแทนยิงอัตโนมัติโดยใช PLC 
(Programmable Logic Controller) ที่มีใชกันอยาง
กวางขวางในอุตสาหกรรมทั่วไป แลวนํามาทําการ
เชื่อมตอโดย USB to RS232 Cable กับโปรแกรม 
MATLAB ที่มีขีดความสามารถในการคํานวณซึ่ง
อุปกรณกรณตางๆสามารถจัดหาและบํารุงรักษาไดเอง
ภายในประเทศ และเรายังสามารถพัฒนาตอยอดไดอีก
ตอไป     

 
2. การดําเนินการวิจัย 

ในการวิจัยนี้ไดแบงขั้นตอนการดําเนินการวิจัยนั้น
แบงเปน 5 ขั้นตอนดังนี้   
2.1. การออกแบบแทนยิงจรวด 

แทนยิงจรวดนั้นประกอบดวย 6 สวน คือ สวนที่
หนึ่ง ตัวจรวดขนาด กวาง 205 มม. ยาว 1280 มม. 
หนา 136 มม. สวนที่สองเปนสวนชุดรองรับตัวจรวด
ขนาด กวาง 581 มม. ยาว 1280 มม. หนา 233 มม. 
สวนที่สามเปนแทนรองรับแทนยิงสูง 484 มม. สวนที่สี่
เปนระบบไฮดรอลิกและชุดขับกําลังไฮดรอลิก (Power 
unit) สวนที่หาเปนชุดขับเคลื่อนระบบดวยโปรแกรม 
เอเบิล ลอจิก คอนโทรลเลอร (PLC) และสวนที่หก คือ 
ระบบควบคุมการยิง (Fire Control) ซึ่งจะเปนสวนรับ
ขอมูลตางๆ เพื่อคํานวณหา มุมทิศ (Azimuth Angle) 
และมุมยิง (Elevation Angle) แลวสงคาที่ไดใหกับ 
PLC เพื่อต้ังคามุมทิศมุมยิงดังกลาว  

 
รูปที่ 1 แสดงแบบ 2 มิติ ชุดจําลองแทนยิงจรวด 

 

 
รูปที่ 2 แสดงแบบ 3 มิติ ชุดจําลองแทนยิงจรวด 

 

 

 
รูปที่ 3 แสดงชดุจําลองแทนยงิจรวดเสร็จสมบูรณ 
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2.2 การออกแบบระบบควบคุมแทนยิงจรวด 
งานวิจัยนี้ใชโปรแกรม PLC (Programmable 

Logic Controller) ของยี่หอ OMRON รุน CP1L โดย
มีจํานวนของการรับสัญญาณเขาขนาด 8 อินพุท และ 
สัญญาณออก 4 เอาทพุท เขียนโปรแกรมควบคุมโดย
ใช CX-Programming Version 8.0 โดยเมื่อได
สัญญาณของมุมทิศและมุมยิงจากระบบควบคุมการยิง 
(Fire control) แลว PLC จะสั่งใหมอเตอรไฮดรอลิก
ทํางานเพื่อหมุนไปยังตําแหนงที่ตองการ และสั่งให
กระบอกสูบทํางานเพื่อยกทอจรวดใหไดตามมุมยิงที่
ตองการ โดยการใช Encoder อานคามุมเปนสัญญาณ
พัลส (Pulse) เพื่อปอนคากลับ (Feedback control) 
มายังระบบควบคุมเพื่อตรวจสอบคาใหไดตามคามุม
ที่ต้ังไว (Set point value)  
 
 

 
 
รูปที่ 4 แสดง Block diagram ระบบควบคมุแทนยิง 

 

 
รูปที่ 5 ภาพแสดงตูควบคุมของชุดจําลองแทนยิง 

 
รูปที่ 6 ภาพแสดงหนาจอ Touch Screen ของชุด
จําลองแทนยิง 

 

 
รูปที่ 7 การเขียนโปรแกรมโดย CX-Programming 

 

2.3 การออกแบบระบบควบคุมการยิง 
สวนการควบคุมการยิง(Fire Control) เขียนดวย

โปรแกรม MATLAB ใน version การทดลอง โดยตอง
ปอนขอมูลทางดานอินพุทตางๆ เพื่อใชในการคํานวณ 
ดังนี้ 

1) พิกัดเปาหมาย (Target Point Coordinate) 

2) ขอมูลสภาพอากาศ (MET Data: High 

Altitude Meteorology, Low Altitude 

Meteorology, and Ground Meteorology) 

3) ขอมูลการยงิ (Firing Parameter) 

4) พิกัดแทนยงิจรวดจาก GPS & Gyro (Launch 

Point Coordinate) 
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   เมื่อปอนคาอินพุทตางๆ แลว โปรแกรมรับคาอินพุท
ตางๆ แลวคํานวณหาหามุมทิศ (Azimuth angle) และ
มุมยิง (Elevation angle) หลังจากนั้นจะสงขอมูลไปยัง 
PLC โดยผานสาย USB to RS232 Cable เพื่อต้ังมุม
ทิศมุมยิงตามที่ตองการ 

 

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-สงคามุมทิศ
มุมยิงไปยัง PLC ผาน USB to RS232 Cable 

     เขียนโปรแกรมเพื่อติดตอดังนี้ 
% 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 แสดการเชื่อมตอ Online กับ PLC 

 
 

 
 

รูปที่ 10 แสดงการตั้งคา Setting  
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2.5 การเกบ็ขอมูล 
งานวิจัยนี้ไดทําการวิเคราะหโดยการประมวลผล

ดวยโปรแกรม MATLAB SIMULINK ชวยในการ
ประมวลผลการทํางานของระบบควบคุม และการ
ทดลองการทํางานของชุดจําลองแทนยิงของจริงที่ได
สรางขึ้นมา 

 
3. ผลการวิจัย 

3.1 ผลการวเิคราะหโดย MATLAB SIMULINK 
     งานการวิจยันี้ไดทําการวิเคราะหระบบควบคุมและ
ระบบควบคุมการยิง (Fire Control) ของชุดจําลอง
แทนยิงอัตโนมัติ โดยใชโปรแกรม MATLAB 
SIMULINK ประมวลผลโดยการตอ Block Diagram 
ดังแสดงในรูปที่ 11 เมื่อประมวลผลโดยปอนสัญญาณ 
Unit step จะไดคาการตอบสนองตอระบบเทียบกับ
เวลา (แกน y มีหนวยเปนวินาที) ดังกราฟรูปที่ 12 
พบวาเมื่อทดสอบ จะมีคาผิดพลาด 1% และไมมี 
Delay time จากการรับอินพุทจากการอานตําแหนง
ของแทนยิง 

 
รูปที่ 11 ระบบควบคุมการแทนยิง (Delay1=0 วินาที) 
 

 
รูปที่ 12 แผนภาพแสดงผลการตอบสนองเทียบกัน
เวลา (วินาที) ของระบบควบคุมแทนยิง   

      แตเมื่อพิจารณาเทียบกับระบบควบคุมแบบเกา  
(ที่มีใชในหองทดลอง) ตามรูปที่ 13 และรูปที่ 14 จะมี
คาผิดพลาด 5% และมีผลกระทบกับ Delay time เปน
เวลา 2 วินาที จากการรับอินพุทของการอานตําแหนง
ของแทนยิง 

รูปที่ 13 ระบบควบคุมการแทนยิงแบบเกา (Delay1=0 
วินาที, Delay2= 2 วินาที) 

 

 
รูปที่ 14 แผนภาพแสดงผลการตอบสนองเทียบกัน
เวลา (วินาที) ของระบบควบคุมแทนยิงแบบเกา 
 

3.2 ผลจากการตรวจวัดชุดแทนยิง 
     ผลจากการทดลองโดยตรวจวัดคาของแทนยิง
หลังจากสงคาอินพุท (Input) ของมุมทิศ (Azimuth 
angle) และมุมยิง (Elevation angle) ที่ไดจากการ
คํานวณของ Fire Control แลวสงผานสายอนุกรม 
RS232 เพื่อต้ังแทนยิงตามมุมดังกลาว แลววัดคา
เอาทพุท (Output) ที่ได ดังรปูที่ 15 และ รปูที่ 16 จาก
ผลการทดลองพบวาชุดแทนยิงสามารถปรับต้ังมุมได
ถูกตองทั้งมุมทิศมุมทิศ(หมุนซาย-หมุนขวา) และมุม
ยิง(ยกขึ้น-ยกลง) และมีความถูกตองแมนยําสูง โดยมี
คา Uncertainty สูงสุดที่ 0.06169 องศา 
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รูปที่ 15 ผลการตรวจวัดมุมทิศ (หมุนซาย-หมุนขวา) 

 

 
รูปที่ 16 ผลการตรวจวัดยิง (ยกขึ้น-ยกลง) 

 

4. สรุปผลการวิจัย 
จากผลการวิเคราะหการเชื่อมตอและการ

ประมวลผลระบบควบคุมชุดจําลองแทนยิงอัตโนมัติ
ดังกลาว พบวาระบบควบคุมทํางานไดถูกตองตามมุม
ทิศและมุมยิ งตามที่ คํ านวณได  แล ว ใหผลการ
ตอบสนองไดดี ไมมี Delay time และ มีขอผิดพลาด 
(Error) นอยมาก ระบบควบคุมนี้ยังมีขอดีในการใช 

PLC ควบคุมการทํางานคืองายในการออกแบบ และ
การปรับปรุงแกไข ลดความยุงยากในการเชื่อมตอ     

ขอเสนอแนะของงานวิจัยนี้สามารถตอยอด
เพื่อใชงานในอุตสาหกรรมการควบคุมอัตโนมัติที่มี
ความสลับซับซอนมากขึ้น มีความละเอียดมากขึ้น 
และสามารถใชกับระบบควบคุมแบบหลายตัวแปร
อินพุทและหลายตัวแปรเอาทพุท(Multi-Input Multi-
Output) โดยการเขียนโปรแกรมประมวลผลแบบฝงตัว 
(Embedded Programming) ที่สามารถประมวลได
รวดเร็ว ถูกตอง แมนยํา งายในการออกแบบและ
พัฒนาตอไป  
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