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_______________________________________________________________________

คํ าส่ัง  1. ใหทํ าขอสอบทุกขอ ทั้งหมดมี  6 ขอ

2. อนุญาตใหนํ าเครื่องคิดเลข และเอกสารทุกชนิด เขาหองสอบได

สมาน เสนงาม (ผูออกขอสอบ)

๒๒ ก.ย. ๒๕๔๖
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1. จงบรรยายในมุมกวางถึง กลุมของ software ที่ใชในงาน modeling และ simulation วาเปน
กี่กลุม อะไรบาง แตละกลุมมีลักษณะแตกตางกันอยางไร และ Matlab จัดอยูในกลุมไหน

(20 คะแนน)
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2. ระบบพลวัต (dynamic system) คืออะไร ระบบแบบใดที่จํ าเปนในการทํ า modeling และ
computer simulation

(10 คะแนน)
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3. จงเปรียบเทียบถึงขอดีขอเสีย ของการทํ า math model กับ physical model

(10 คะแนน)
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4. จงบรรยายถึงขั้นตอนการพัฒนาการทํ า modeling ใหสมบูรณ วามีวงรอบอยางไร และมีกี่ข้ัน
ตอนที่สํ าคัญ

(10 คะแนน)
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5. จงบรรยายถึงอิทธิพลของ integration algorithm และ integration step size วามีผลตอ
อะไร อยางไรบาง

(10 คะแนน)
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6. จากระบบตามรูปจงแสดงการพัฒนา modeling โดยวิธี power bond graph พรอมการ
แปลงเปน math model

(20 คะแนน)
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เฉลย
1. จงบรรยายในมุมกวางถึง กลุมของ software ที่ใชในงาน modeling และ simulation วาเปน

กี่กลุม อะไรบาง แตละกลุมมีลักษณะแตกตางกันอยางไร และ Matlab จัดอยูในกลุมไหน

บรรยายถึง : กลุมของ software ที่ใชในงาน modeling และ simulation วาจัดไดเปน 2 กลุม
ใหญ คือ

1.1 กลุมที่ใชภาษาคอมพิวเตอรชั้นสูง เขียนโดยตรง เชน Fortran, C, Pascal, Basic เปนตน

1.2 กลุมที่ใช software สํ าเร็จรูป ที่แบงไดเปน 2 กลุมยอย คือ

• Block oriented software เปน software ที่จํ าลองแบบโดยการแทนระบบดวย function
block ยอย ๆ โดยแตละ block ใชแทนฟงกชันทางคณิตศาสตรตาง ๆ โดยยกตัวอยาง
ประกอบ เชน Matrixx, Matlab+Simulink

• Expression oriented software เปน software ที่จํ าลองแบบโดยการแทนระบบดวย สม
การทางคณิตศาสตร โดยตรง โดยยกตัวอยางประกอบ เชน ACSL, CSMP, Matlab + m
file เปนตน

 สวน Matlab นั้นโดยพื้นฐาน จัดอยูในกลุม Software สํ าเร็จรูปที่ ใชจํ าลองแทนระบบดวย
สมการทางคณิตศาสตร ใน m file

ตอมาไดมีการพัฒนาสวนของ block function โดยใชงานรวมกับ simulink ทํ าใหการใชงาน
อยูในรูป Block oriented ไดเชนกัน

2. ระบบพลวัต (dynamic system) คืออะไร ระบบแบบใดที่จํ าเปนในการทํ า modeling และ
computer simulation

บรรยายถึง : ระบบ คือสวนประกอบยอย ของชิ้นสวนอุปกรณ ที่มาประกอบรวมกัน เพื่อ
ทํ างานตามหนาที่ ที่ออกแบบ

บรรยายถึง : ระบบพลวัต (dynamic systems) และระบบ inventory เปน ระบบที่จํ าเปนใน
การทํ า modeling และ computer simulation เนื่องจากไมสามารถหาคํ าตอบแบบวิเคราะห
(analytical solution) ได หรือ มีการคํ านวณปริมาณมาก
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3. จงเปรียบเทียบถึงขอดีขอเสีย ของการทํ า math model กับ physical model

บรรยายถึง : สมัยกอน นิยมทํ า physical model แลวทํ าการทดสอบ กอนการพัฒนาเปน
prototype แลวทดสอบขั้นสุดทาย แตจะมีคาใชจายสูงมาก และตองใชความชํ านาญ ชางฝ
มือ รวมทั้งเวลา นานมาก

       การทํ า math model สามารถประหยัดเวลา และคาใชจาย ตาง ๆ ลงไดมาก แมวาขั้น
ตอนสุดทายอาจตองผาน การทํ า physical model อีกครั้ง แตสามารถลดจํ านวน และเวลา
ลงได

4. จงบรรยายถึงขั้นตอนการพัฒนาการทํ า modeling ใหสมบูรณ วามีวงรอบอยางไร และมีกี่ข้ัน
ตอนที่สํ าคัญ

บรรยายถึง : ข้ันตอนการพัฒนา นั่นคือ เร่ิมจาก มโนทัศน จนแปลงภาพเปน math model มี
การ implementation เปน model source code การทดสอบ โดย simulation การปรับแตง
แกไข math model จนใกลเคียงของจริง แลว simulation เพื่อหาผลลัพธไปใชในการปรับปรุง
ระบบจริง

5. จงบรรยายถึงอิทธิพลของ integration algorithm และ integration step size วามีผลตอ
อะไร อยางไรบาง

บรรยายถึง : ความสํ าคัญในแง ความละเอียดแมนยํ า ความเร็วหรือการใช computer time
ซึ่งสงผลตอ cost ที่เกิดขึ้น

6. จากระบบตามรูปจงแสดงการพัฒนา modeling โดยวิธี power bond graph พรอมการ
แปลงเปน math model

(20 คะแนน)
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จากรูป เปนระบบปมไฮดรอลิก จายนํ้ ามันผานออกที่ orifice สามารถ เขียนอยูใน power bond graph model
ดังนี้

จาก power bond graph model สามารถเปลี่ยนเปน math model ไดดังนี้
source:

Swp = constant (1)
SPe = constant (2)

C-effect:
Pp = ∫ + )0( PpdtQcpV

B (3)
R-effect:

Qlp =Klp.(Pp-Spe) (4)
Qr = 0                        for Pp< Pset

= Kr.(Pp-Pset)      for Pp ≥ Pset
(5)

Qe = PvKv ∆⋅ (6)
power transformer:

Qp = SwpKp i ⋅⋅ φ (7)
Tp = PpKp i ⋅⋅ φ (8)

0-junction:
Qcp = Qp – Qlp – Qr – Qe (9)

1-junction:
∆Pv = Pp – SPe (10)

I-effect:  ไมมี
auxilliary equations:  เปน สมการเสริม ที่นอกเหนือจากสมการ เหลานี้


