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บทคดัยอ่ 

         ปริญญานิพนธ์นี ้ เป็นการออกแบบและสร้างชุดสาธิตหุ่นยนตเ์ดลต้า 

3 แกน ทางผู้จัดท าพบว่า  หุ่นยนต์เดลต้า 3 แกนเป็นที่ต้องการใน
อุตสาหกรรมอย่างมาก แต่การเรียนการสอนต้องใช้เวลาและจินตนาการ
ในการเรียนสูง โดยเฉพาะเรือ่งระบบต าแหน่งสามมิติและสมการ
จลนศาสตร์การเคล่ือนที ่ (Kinematics) ชุดสาธิตหุ่นยนต์เดลต้า 3 แกน
ที่สร้างขึ้นสามารถรับภาระ (Load) ได้ 300 กรัม  ก าหนดให้มีค่า
ความคลาดเคล่ือนที่ในเคล่ือนที่ 1  มิลลิเมตร และใช้มาตราส่วน
จัดล าดับ  (Rating  Scale) ของไลเคริ์ต (Likert) 5 ระดับ  เพ่ือประเมิน
ความเหมาะสม ส าหรับการใช้ประกอบการเรียนการสอนในวิชาหุ่นยนต์
อุตสาหกรรม  (Industrial  Robotics)  รหัสวชิา  213360   
         ในการด าเนินการได้ออกแบบและสร้างชุดสาธิต โดยให้แขนของชุด
สาธิตใชท้่อคาร์บอนไฟเบอร ์ (Fiber Carbon)   ซ่ึงมีน้ าหนักเบากว่าเมื่อ
เปรียบเทียบกับอลูมิเนียม  (Aluminum)     ท าให้ในการเคล่ือนที่มีความ
คล่องตัวยิ่งขึ้น ระบบควบคุมใช้พีแอลซี (Programmable Logic 

Controller  :  PLC)   เป็นตัวควบคมุการท างานของมอเตอร์ผา่นระบบ
การส่ือสารแบบ   CANOpen  ชุดสาธิตสามารถควบคุมผ่านหน้า
จอแสดงผลที่สร้างขึ้นจากโปรแกรม  Microsoft  Visual  Studio       
และส่งสัญญาณการควบคุมผ่านระบบ Modbus TCP/IP ไปประมวลผล
ยังพีแอลซี หน้าจอแสดงผลมีฟังก์ชันการท างานหลายฟังก์ชัน เช่น  
Forward and Inverse,  Jog  X,Y,Z,  Linear  Motion  เป็นต้น          

ในส่วนของการประเมินความเหมาะสมของชุดสาธิตนั้น ได้ท าการประเมิน
โดยผู้เชี่ยวชาญจ านวน  5  ท่าน  
         ผลจากการท าโครงงาน  พบวา่ชดุสาธิตหุ่นยนตเ์ดลต้า  3  แกนมคี่า
ความคลาดเคล่ือนในการเคล่ือนที่ขณะไม่มีภาระ มีค่าเฉล่ียความ
คลาดเคล่ือนในแนวแกน  X,  Y  และ  Z เท่ากับ  0.15,  0.12  และ  
0.08  มิลลิเมตรและขณะมีภาระ 300 กรัม  มีค่าเฉล่ียความคลาดเคล่ือน
ในแนวแกน  X,  Y  และ  Z เทา่กับ  0.16,  0.13  และ  0.03  มิลลิเมตร  
ซ่ึงค่าความคลาดเคล่ือนทั้งสองกรณีมีค่าไม่เกิน 1  มิลลิเมตร ส่วน
ทางด้านความเหมาะสมของชุดสาธิตนัน้ มีระดับความเหมาะสมมาก
เท่ากับ  4.40 และส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐาน คือ  0.51  ซ่ึงเป็นค่าความ
เหมาะสมที่สูงกว่าระดับที่ผู้จัดท าตัง้ไวใ้นสมมติฐาน 

 
Abstract 
         This project concerns the design and construction of the 
demonstration set of 3-axis robot by using Delta. 3-axis Delta 
robot is currently popular in the industrial section. However, 
to study about 3-axis Delta robot is complicated since it 
requires high imagination, especially the topics about 3 
dimensional moving position and kinematics of robot.     The 
demonstration set can carry 300 grams load. It has been 
designed to determine the tolerance for ±1 millimeter. The 
Likert’s rating scale is used for assessment if it is   
appropriate for integrating in learning Industrial Robotics 
subject (213360). 

         The construction process starts from using fiber 
carbon to make upper and lower arms because it is lighter 
than aluminum  which makes the demonstration set become 
more mobilized. Secondly, the construction of the controller 
uses Programmable Logic Control (PLC) to controls AC servo 
motor by CANOpen transmission. The demonstration set can  
be  controlled  by  using  monitor screen that is created  by 
using Microsoft Visual Studio program and transmitted 
by  Modbus TCP/IP to process in PLC.     The screen has more 
functions; such as Forward/Inverse, Jog X, Y, Z, and Linear 
Motion.    After finishing the construction, 5 specialists are 
requested to assess this project. 
         It has been found that  the  tolerances   with  no  load;    
in X axis is 0.15, Y is 0.12 ,Z  is  0.08  and with 300 grams load; 
in X axis is  0.16 ,Y is 0.13, Z  is 0.03 millimeter  which relate 
to the preliminary evaluation. Additionally, it has been 
proved that  this demonstration set is suitable for Industrial 
Robotics      learning     with    the     rate     of     4.40     out   of    5,          
Standard deviation is 0.51, which can be interpreted 
as  very  suitable  for  classroom learning. 
 
Keywords  :  Delta  Robot  3  Axis 

1.  บทน า 

         การวิจัยค้นคว้า ในดา้นอุตสาหกรรมและระบบอัตโนมัติได้รับ   
ความสนใจมาก จึงมีการพัฒนาและปรับปรุงหุ่นยนต์ให้มีประสิทธิภาพ     
ที่สูงขึ้นอย่างต่อเนื่อง เพ่ือตอบสนองต่อความต้องการของมนษุย์ เช่น  
ด้านอุตสาหกรรม   การส่ือสาร   การส ารวจ   การแพทย ์  การบันเทิงและ
การศึกษา  เป็นต้น แตเ่นื่องจากหุ่นยนต์ส่วนใหญ่ยังคงเป็นระบบที่น าเข้า
มาจากต่างประเทศ       จึงได้มีสถาบันทางการศึกษาหรือหนว่ยงานวิจัยที่
เก่ียวข้องกับวิทยาการหุ่นยนต์และระบบอัตโนมัติในประเทศไทย   เช่น    
สถาบันเทคโนโลยีแห่งเอเชีย (Asian Institute of Technology : 

AIT),     สถาบันวิทยาการหุ่นยนต์ภาคสนาม   (Institute  of  Field   

Robotics : FIBO), ส านักงานพัฒนาวทิยาศาสตรแ์ละเทคโนโลยีแห่งชาต ิ
หรือแม้กระทั่งคณะวิศวกรรมศาสตร์ของมหาวทิยาลัยต่างๆ   ที่ได้ให้
ความสนใจในการวิจัยและพัฒนาวิทยาการหุ่นยนต์ เพ่ือลดการน าเข้าจาก
ต่างประเทศ เพราะการน าเขา้ระบบอตัโนมัติและหุ่นยนต์จากต่างประเทศ 
มีค่าใช้จ่ายที่สูงมาก 

         พ้ืนฐานที่ส าคัญของการศึกษาในวิทยาการหุ่นยนต์ เป็นส่ิงส าคญัยิ่ง
ต่อการพัฒนาอุตสาหกรรมของประเทศ จึงจ าเป็นต้องมีการส่งเสริมให้
เข้าใจลักษณะการท างานและการควบคุมหุ่นยนต์    เพราะวา่วทิยาการ
ทางด้านหุ่นยนต์และระบบอัตโนมัติเปน็ศาสตร์ที่อาศัยความรูห้ลากหลาย
สาขา   ทั้ง 1.) ทางกล  2.) อิเล็กทรอนิกส์  3.) ไฟฟ้า  4.) คอมพิวเตอร์ 
และ  5.) ระบบการควบคุมเขา้ด้วยกัน  เรียกว่า  การบรูณาการระบบ  
(System  Integration)  แต่ในด้านการเรียนการสอนเรื่องหุ่นยนต์นั้น
ต้องใช้เวลาและจินตนาการในการเรียนรู้สูง โดยเฉพาะเรื่องของการท า
ความเข้าใจระบบต าแหน่งสามมิติในการเคล่ือนที่ และสมการจลนศาสตร์
การเคล่ือนที่ของหุ่นยนต ์ (Kinematics  of  Robotics) 



         หุ่นยนต์อุตสาหกรรม (Industrial Robots) เป็นหุ่นยนต์ที่สรา้งขึ้น
โดยมีวัตถุประสงค ์ เพ่ือใช้งานในโรงงานอุตสาหกรรมแทนการใช้แรงงาน
มนุษย์ในการท างานต่างๆ  หุ่นยนต์ส่วนใหญ่ในอุตสาหกรรมจะมีลักษณะ
เป็นแขนกล  มรีูปแบบการเคล่ือนที่ของข้อต่อแต่ละข้อที่เลียนแบบ         

การท างานของแขนมนุษย์มีการเคล่ือนที่อยู่สองลักษณะ คือ การเคล่ือนที่
แบบเชิงเส้นและการเคล่ือนที่แบบเชิงมุม   
         หุ่นยนต์เดลต้า  3  แกน  (Delta  Robot  3  Axis)   เป็นหนึ่งใน
หุ่นยนต์อุตสาหกรรมแบบคูข่นาน ที่มีแขนในการท างานตั้งอยู่บนฐาน
เดียวกัน  3  แขน  ถูกประดิษฐ์ขึ้นในชว่งต้นทศวรรษ 1980 โดยทีมวิจัยที่
น าโดยศาสตราจารย์ Reymond Clavel ที่ École  Polytechnique  
Fédérale de  Lausanne :  EPFL ประเทศสวิตเซอร์แลนด์ โดยมีหน้าที ่    
การท างานในจุดเดียวกัน    เปรียบเสมือนมีหลายแขนที่ท างานสัมพันธ์กัน    
         หุ่นยนต์เดลต้า 3 แกน มีความส าคัญและเป็นที่ต้องการทางดา้น
อุตสาหกรรมอย่างมาก เช่น ด้านการแพทย ์ ด้านโภชนาการ ดา้น            
การส ารวจ ด้านการศึกษา เป็นต้น  และสาเหตุทีหุ่่นยนต์เดลต้า 3 แกน
เป็นที่ต้องการในงานดา้นอุตสาหกรรมอย่างมากน้ัน เนื่องมาจากหุ่นยนต์
เดลต้า 3 แกน มีความรวดเร็วในการท างานและสามารถท างานได้ใน
ระนาบ 3 มิติ  คือ  ระนาบ  X,  Y  และ  Z 

 

 
 

ภาพที ่ 1 หุ่นยนต์เดลตา้  3  แกน  
 

         จากที่มาและความส าคัญข้างต้น   ท าให้ผูจ้ัดท าได้ออกแบบและ
สร้างชุดสาธิตหุ่นยนตเ์ดลต้า  3  แกน  เพ่ือเป็นประโยชน์ส าหรบั
การศึกษาและประยุกต์ใช้เป็นส่ือ ในการสาธิตการเรียนการสอนเรื่อง                    
1.)  การเคล่ือนที่ของหุ่นยนต ์ และ 2.) สมการจลนศาสตร์การเคล่ือนที ่ 
ซ่ึงจะช่วยท าให้ผูท้ี่ได้เขา้มาศึกษานั้น มีความเขา้ใจในเนื้อหาทางดา้น
วิทยาการหุ่นยนตแ์ละระบบอัตโนมัติได้ดียิ่งขึ้น สุดท้ายสามารถทดแทน
การส่ังซ้ือหุ่นยนต์จากต่างประเทศได้อีกด้วย    
 

2.  ออกแบบโครงสรา้งของโครงงาน 

         แขนของชุดสาธิตใชท้่อคาร์บอนไฟเบอร์  (Fiber Carbon)   ซ่ึงมี
น้ าหนักเบากว่าเมื่อเปรียบเทียบกับอลูมิเนียม  (Aluminum)     ท าให้ใน
การเคล่ือนที่มีความคล่องตัวยิ่งขึ้น                                     
         จากภาพที ่3-18 ได้ท าการวเิคราะหค์วามแข็งแรงของวัสดุ โดยการ
ใช้โดยโปรแกรมช่วยในงานวิศวกรรม ซ่ึงวัสดุเป็นท่อคาร์บอนไฟเบอร ์
จากนั้นท าการก าหนดจุดยึดของชิ้นงาน เพ่ือไม่ให้ชิ้นงานเคล่ือนที่   (ลูกศร
สีเขียว) แล้วท าการใส่แรงกระท าตรงส่วนปลาย (ลูกศรสีม่วง)  ขนาดของ
แรงอยู่ที่  630  นิวตัน (N)  หรือ  64.22  กิโลกรัม  (kg)  และก าหนด     
ค่าแรงโน้มถ่วงของโลก  (ลูกศรสีแดง)  เทา่กับ  -9.81 เมตรต่อวินาทียก

ก าลังสอง  (m/s
2
)  จากนั้น ให้โปรแกรมชว่ยในงานวิศวกรรมท าการ

ค านวณหาค่าความแข็งแรง จากภาพที ่3-18         จะเห็นว่าเมื่อได้รับแรง
กด  630  นิวตัน  จะท าให้ชิ้นงานมีการเปล่ียนรปู  มีการงอตัวและ
โปรแกรมจะแสดงค่าความเค้นคราก (Yield Strength) ที่วัสดุสามารถ
รับได้คือ 200 เมกะปาสกาล (MPa) และจะบอกถึงต าแหน่งของค่าความ
แข็งแรงต่ าสุด  (Min  Strength) ของวัสดุ มีค่าเทา่กับ  0       เมกะปาส
กาลและค่าความแข็งแรงสูงสุด (Max Strength) มีค่าเท่ากับ 201.02 

เมกะปาสกาล ซ่ึงผลที่ได้จากการค านวณ วัสดุชิ้นน้ีสามารถน าไปใช้งานได ้  

 

 
 

ภาพที ่ 2  การวเิคราะห์ความแข็งแรงของคาร์บอนไฟเบอร ์  

 

         ออกแบบโครงสร้างของชุดสาธิตหุ่นยนต์เดลต้า  3  แกน     โดยใช้
โปรแกรมคอมพิวเตอร์ช่วยในงานออกแบบ (Computer Aided Design  

:  CAD)   

 
 

ภาพที ่ 3  การออกแบบชุดสาธิตหุ่นยนต์เดลต้า  3  แกน  

 โดยโปรแกรมช่วยในการออกแบบ 

 

                                     หมายเลข  1  คือ  แผ่นฐานบน   
                                     หมายเลข  2  คือ  แขนบน   
                                     หมายเลข  3  คือ  แขนล่าง   
                                     หมายเลข  4  คือ  แผ่นเคล่ือนที่   
                                     หมายเลข  5  คือ  เอซีเซอร์โวมอเตอร์   
                                     หมายเลข  6  คือ  Rod End  Bearing 

                                     หมายเลข   7  คือ  อลูมิเนียมโปรไฟล์   
                                                                    (Aluminum  Profile) 
 

จุดใส่แรงกระท า 

จุดยึดชิ้นงาน 

จุดก าหนดแรงโน้มถ่วง 



 

 
 

ภาพที่  4  ประกอบอุปกรณ์ลงใน  Control  Box  พร้อมเดินสายไฟ 

 

 
ภาพที ่ 5 การติดต้ังอุปกรณ์ไฟฟ้าบน  Control  Box 

 

               จากภาพที่  3-60  แสดงส่วนประกอบภายใน Control  Box   
               หมายเลข  1  คือ  พัดลมระบายอากาศ 

               หมายเลข  2  คือ  Main Breaker   
               หมายเลข  3  คือ  Switching  Power  Supply 

               หมายเลข  4  คือ  ชุดขับเคล่ือนมอเตอร์ 
               หมายเลข  5  คือ  ช่องดดูอากาศ 
               หมายเลข  6  คือ  Terminal 

               หมายเลข  7  คือ  พีแอลซี     
               จากภาพที ่3-61 แสดงส่วนประกอบภายนอก Control Box   
               หมายเลข  1  คือ  พัดลมระบายอากาศ 

               หมายเลข  2  คือ  กุญแจและที่เปิดตูค้อนโทรล 

               หมายเลข  3  คือ  ไฟแสดงสถานะการท างาน 

               หมายเลข  4  คือ  ปุ่มฉุกเฉิน  (Emergency  Button)  

               หมายเลข  5  คือ  ที่จับยก Control  Box  

               หมายเลข  6  คือ  ช่องดดูอากาศ 

               หมายเลข  7  คือ  Connector 

               หมายเลข  8  คือ  ช่องต่อสายไฟ  220 VAC 
 

 
 

ภาพที่  6  หนา้จอแสดงผลของชุดสาธติหุ่นยนต์เดลต้า  3  แกน 

  
 

ภาพที ่ 7  ภาพรวมชุดสาธิตหุ่นยนต์เดลต้า  3  แกน 

 

3.  ผลการด าเนนิงาน 
         การหาคา่ความคลาดเคล่ือนของชุดสาธิตหุ่นยนตเ์ดลต้า  3  แกน    

ในการเคล่ือนที่เป็นเส้นตรงทั้ง 3 แกนแบบไม่มีภาระ       และแบบมีภาระ  
300  กรัม  ได้สุ่มตัวอย่างการเคล่ือนที่   เพ่ือเก็บผล      การทดลองดังนี ้
                  -  การเคล่ือนที่จากต าแหนง่  0  ถึง  10  มิลลิเมตร   

                  -  การเคล่ือนที่จากต าแหนง่  0  ถึง  -10  มิลลิเมตร 

                  -  การเคล่ือนที่จากต าแหนง่  0  ถึง  20  มิลลิเมตร 

                  -  การเคล่ือนที่จากต าแหนง่  0  ถึง  -20  มิลลิเมตร 

                  -  การเคล่ือนที่จากต าแหนง่  0  ถึง  100  มิลลิเมตร 

                  -  การเคล่ือนที่จากต าแหนง่  0  ถึง  -100  มิลลิเมตร 

                  -  การเคล่ือนที่จากต าแหนง่  0  ถึง  120  มิลลิเมตร 

                  -  การเคล่ือนที่จากต าแหนง่  0  ถึง  -120  มิลลิเมตร 

 

 
 

ภาพที่  8  ผลการทดลองการเคล่ือนทีต่ามแนวแกน  X,Y,Z          
 แบบไม่มภีาระ 

  

ตารางที ่ 1  ค่าคลาดเคล่ือนเฉล่ียและค่าเบี่ยงเบนมาตรฐาน           
               แบบไม่มีภาระ 

 
 



 
 

ภาพที่  9  ผลการทดลองการเคล่ือนทีต่ามแนวแกน  X,Y,Z          
แบบมีภาระ 

 

ตารางที ่ 2  ค่าคลาดเคล่ือนเฉล่ียและค่าเบี่ยงเบนมาตรฐาน           
               แบบมีภาระ  

 
 
         โครงงานการออกแบบและสร้างชุดสาธิตหุ่นยนตเ์ดลต้า  3  แกน  
ถูกจัดท าขึ้น เพ่ือประเมินความเหมาะสมเพ่ือใช้ประกอบการเรียนการสอน   
ในวิชาหุ่นยนต์อุตสาหกรรม  รหัสวิชา 213360  3(2-1-0)  ซ่ึงในขั้นตอน
การประเมินความเหมาะสมของชุดสาธติหุ่นยนต์เดลต้า  3  แกนนั้น     
ผู้จัดท าได้สร้างแบบประเมินขึ้นมา  โดยแบบประเมินที่สร้างขึ้นมาจะแบ่ง
ออกเป็น  4  ดา้นดังนี ้
                  -  ความเหมาะสมด้านลักษณะทางกายภาพ 

                  -  ความเหมาะสมด้านการใช้งาน 

                  -  ความเหมาะสมในการบ ารุงรักษา 
                  -  ความเหมาะสมในด้านการเป็นชุดสาธิตที่ดี 
         โดยทางด้านคณะผู้จัดท าไดแ้ต่งตั้งผู้เชี่ยวชาญในการประเมินครั้งนี้
จ านวน  5  ท่าน  ได้แก่ 

                  -  นายปราการ       กาญจนวตี 
                  -  ผศ.ชาญชัย         ภูริปญัโญ 
                  -  ดร.วนายุทธ์        แสนเงิน 
                  -  อาจารยเ์สมา      พัฒนฉิ์ม 
                  -  อาจารยช์นากานต์       แคล้มอ้อม 

 

ตารางที่  3  ผลการประเมินความเหมาะสมด้านลักษณะทางกายภาพ 

                ของชุดสาธิต 

 
 

ตารางที่  4  ผลการประเมินความเหมาะสมด้านการใช้งานชุดสาธิต 

 
 

ตารางที ่ 5  ผลการประเมินความเหมาะสมด้านการบ ารุงรักษา        
              ของชุดสาธิต 

 
 

ตารางที่  6  ผลการประเมินความเหมาะสมด้านการเป็นชุดสาธิตที่ดี 

 
 

ตารางที่  7  ผลรวมการประเมินความเหมาะสมของโครงงาน 

               ทั้ง  4  ด้าน 

 
 

4.  สรปุ 
         ผลการท าโครงงานการออกแบบและสร้างชุดสาธิตหุ่นยนตเ์ดลต้า  
3  แกน  พบว่า 

         5.1.1  ชุดสาธิตหุ่นยนต์เดลต้า  3  แกน ขณะที่ไม่มีภาระ  มีค่าเฉล่ีย
ความคลาดเคล่ือนในแนวแกน  X,  Y  และ  Z เท่ากับ  0.15,  0.12  และ  
0.08  มิลลิเมตร  ตามล าดบัและมีคา่เบี่ยงเบนมาตรฐานในแนวแกน  X 



เท่ากับ 0.06, แกน Y เท่ากับ 0.07 และแกน Z เทา่กับ 0.04  มิลลิเมตร   
ในขณะที่มีภาระ  300  กรัม  ค่าเฉล่ียความคลาดเคล่ือนในแนวแกน  X 
เท่ากับ  0.16,  แกน Y เทา่กับ 0.13  และแกน  Z เท่ากับ 0.03  
มิลลิเมตร  และมีค่าเบี่ยงเบนมาตรฐานในแนวแกน X ,Y  และ  Z  เท่ากับ  
0.06, 0.08  และ  0.03  มิลลิเมตร  ตามล าดับ  ซ่ึงค่าความคลาดเคล่ือน   

ทั้งสองกรณีมีค่าไม่เกิน  ±1  มิลลิเมตร  ตามที่ได้ก าหนดไว้ในสมมติฐาน 
         5.1.2  ความเหมาะสมของชุดสาธิตหุ่นยนตเ์ดลต้า  3  แกน ท าการ
ประเมินโดยใชเ้กณฑ์การประเมินแบบ Likert ซ่ึงผลการประเมินชุดสาธิต
มีการประเมินแยกออกเป็น  4  ด้านคอื 

                  5.1.2.1 ความเหมาะสมดา้นลักษณะทางกายภาพของชุดสาธิต
อยู่ที่ระดับความเหมาะสมเท่ากับ  4.40  และมีค่าเบี่ยงเบนมาตราฐาน  

เท่ากับ  0.53   ซ่ึงอยู่ในเกณฑ์ความเหมาะสมมาก   

                  5.1.2.2  ความเหมาะสมดา้นการใช้งานชุดสาธิต   อยู่ที่ระดบั
ความเหมาะสมเทา่กับ 4.27  และมีค่าเบี่ยงเบนมาตราฐาน  เท่ากับ   0.50  
ซ่ึงอยู่ในเกณฑ์ความเหมาะสมมาก 

                  5.1.2.3  ความเหมาะสมดา้นการบ ารุงรักษาของชุดสาธิต  อยู่
ที่ระดับความเหมาะสมเท่ากับ  4.36  และมีค่าเบี่ยงเบนมาตราฐาน เทา่กับ  

0.57   ซ่ึงอยู่ในเกณฑ์ความเหมาะสมมาก 

                  5.1.2.4  ความเหมาะสมด้านการเป็นชุดสาธิตที่ดีอยู่ที่ระดับ
ความเหมาะสมเทา่กับ  4.68  และมีค่าเบี่ยงเบนมาตราฐาน  เทา่กับ  0.45  
ซ่ึงอยู่ในเกณฑ์ความเหมาะสมมากที่สุด 
 

5.  กติตกิรรมประกาศ 

         ปริญญานิพนธ์เล่มนี้ ส าเรจ็ลุล่วงไปได้ด้วยดี โดยได้รบั              
ความชว่ยเหลือของอาจารย์ทีป่รึกษาโครงงาน  รศ.ดร.  วัชรินทร์  โพธิเ์งิน  
และอาจารย์สันติ  หุตะมาน      ที่ได้ให้ค าปรึกษาตลอดจนค าแนะน าและ
ได้ช่วยเหลือสนับสนุนอุปกรณ์ต่างๆมาโดยตลอด ซ่ึงมีประโยชน์ต่อ       
การจัดท าโครงงานเป็นอยา่งมากขอขอบคุณอาจารย์ชนากานต์ แคล้วอ้อม     
อาจารย์ประจ าภาควิชาวิศวกรรมอุตสาหการ  สาขาวิชาเมคคาทรอนิกส์ 
มหาวทิยาลัยเทคโนโลยีพระจอมเกล้าธนบุรี ทีช่่วยแนะแนวทางให้ความรู้
เก่ียวกับหุ่นยนตแ์ละระบบอัตโนมัติ และยังคอยติเตือนในส่ิงที่ผิด 
ขอขอบคุณนายณรงค์ฤทธิ์  น้อยสุเมธทีช่่วยเหลือและให้ความรู้ในเรื่องของ
การผลิตชิ้นส่วนงานกล  ขอขอบคุณ  ผศ.ชาญชัย   ภรูิปัญโญ, ดร.วนายุทธ ์
แสนเงิน,อาจารยเ์สมา พัฒน์ฉิมจากมหาวทิยาลัยศรปีทุมและนายปราการ 
กาณจนวตี   คณะกรรมการสาขาคอมพิวเตอร์   วิศวกรรมสถานแห่ง
ประเทศไทย (วสท.) และเป็นที่ปรึกษาบริษทั บริษัทเมเชอร์โทรนิกซ์จ ากัด
เป็นอย่างมาก ที่ช่วยเหลือในการประเมินความเหมาะสมของโครงงาน 
ขอขอบคุณคณะครูอาจารย์ เจา้หน้าทีทุ่กท่านที่มีส่วนรว่มในการช่วยเหลือ
ด้านต่างๆของโครงงานนี ้ ขอขอบคุณพ่ีๆ เพ่ือนๆ น้องๆ สาขาวิศวกรรม   
แมคคาทรอนิกส์ ภาควิชาครุศาสตรเ์ครื่องกล คณะครุศาสตร์อุตสาหกรรม    
มหาวทิยาลัยเทคโนโลยีพระจอมเกล้า   พระนครเหนือทุกท่านที่มีส่วนร่วม
ช่วยเหลือในโครงงานครั้งนี ้ 
         สุดท้ายนี้ขอกราบขอบพระคุณ  บิดา  มารดา  พ่ีชายและน้องชาย     
ที่คอยเป็นแรงบันดาลใจในการท าโครงงาน ให้โอกาสในการศึกษา 
ตลอดจนการสนันสนุนด้านการเงิน และทางผู้จัดท าหวังว่าโครงงานฉบับนี้
จะเป็นประโยชน์ต่อผู้ที่สนใจและเป็นแนวทางในการพัฒนาต่อไป 
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