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สรุปผลการด าเนินโครงงานและข้อเสนอแนะ 

 
5.1..สรุปผลการด าเนินโครงงาน 
5.1..ผลการด าเนินโครงงานการพฒันาหุ่นยนตค์าร์ทีเชียนท่ีจากเดิมเป็นหุ่นยนต ์ 4 แกนขนัสกรู
อตัโนมติัโดยการป้อนกลบัของภาพ โดยใชชุ้ดควบคุมเอซีเซอร์โวมอเตอร์ (AC Servo Motor)      
ในการขบัเคล่ือน  การเคล่ือนท่ีของหุ่นยนตแ์ละใชไ้มโครคอนโทรลเลอร์ (Microcontroller) 
ควบคุมต าแหน่งการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต ์ ไดน้ าการประมวลผลภาพ (Image Processing) เขา้มา
ประมวลผลในการหาองศาของสกรู เพื่อใหหุ่้นยนตข์นัสกรูไดอ้ยา่งแม่นย  าและมีประสิทธิภาพใน
การขนัสกรูไม่ปีนเกลียว มาเป็นหุ่นยนตข์นัสกรู 4 แกนท่ีควบคุมแรงบิดในการขนัสกรูดว้ยวธีิลูป
ปิด (Close Loop ) โดยมี สเตรนเกจ (Strain Gauge) เป็นเซ็นเซอร์ (Sensor) ในการตรวจจบัแรง และ
ใชไ้มโครคอนโทรลเลอร์ในการเขียนโปรแกรมควบคุมการท างานของหุ่นยนต ์
5.1..การควบคุมการท างานของหุ่นยนตข์นัสกรูอตัโนมติั จะอาศยัไมโครคอนโทรลเลอร์               
ในการควบคุมการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนตโ์ดยใชค้อมพิวเตอร์ในการรับ-ส่งขอ้มูล ท่ีเขียนโดย
โปรแกรม C# มีการติดต่อส่ือสารระหวา่งคอมพิวเตอร์กบัไมโครคอนโทรลเลอร์ โดยใชรู้ปแบบ
การรับส่งขอ้มูลผา่น RS 232 และใชก้ลอ้ง (Charge Coupled Device : CCD) เป็นตวัรับภาพองศา
เพื่อใชใ้นการประมวลผล มีสเตรนเกจเป็นเซนเซอร์เพื่อตรวจวดัแรงบิดขณะท่ีการขนัสกรูเกิดการ
ปีนเกลียว  
5.1..ผลทดสอบการปฏิบติังานของหุ่นยนตแ์สดงให้เห็นวา่ หุ่นยนตค์าร์ทีเชียน (Cartesian Robot) 
สามารถขนัสกรูไดอ้ยา่งแม่นย  า นอกจากนั้นหุ่นยนตย์งัสามารถคลายสกรูออกในกรณีท่ีเกิดการปีน
เกลียวขณะขนัสกรูลงบนช้ินงาน 
5.1..จากการด าเนินโครงงาน สามารถน าความรู้ท่ีไดไ้ปประยกุตใ์ชก้บัการพฒันาโปรแกรมเพื่อ            
ควบคุมเคร่ืองจกัร และอุปกรณ์ท่ีใชใ้นอุตสาหกรรมต่างๆ อีกทั้งยงัเป็นแนวทางในการพฒันา
โปรแกรมในดา้นอ่ืนๆ  อีกมากมาย 
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5.2..ปัญหาและแนวทางในการแก้ไข 
5.2..5.2.1..มีสัญญาณรบกวน (Noise) ในระบบมาก และ การเช่ือมต่อไม่สมบูรณ์ แนวทางในการ
แกไ้ขปัญหาคือ สายไฟในระบบควบคุมแรงบิด ควรจะเปล่ียนไปใช ้ สายชิลด ์ (Shield Cable) 
ทั้งหมด เพื่อลดสัญญาณรบกวนการเช่ือมต่อควรใชเ้ป็นซิงโครนสั (Synchronous) 
5.2..5.2.2..ในการเขียนโปรแกรมไมโครคอนโทรลเลอร์ เป็นการควบคุมดว้ยระบบฟัซซ่ี (Fuzzy) 
ในช่วงขนัสกรูคลายออกเท่านั้น แนวทางในการแกไ้ขปัญหาควรพฒันาโปรแกรมใหส้ามารถ
ควบคุมทั้งตอนขนัสกรูและตอนคลายสกรูออกดว้ยระบบฟัซซ่ี  

 
5.3..ข้อเสนอแนะ 
5.2..5.3.1..ควรออกแบบวงจรเพื่อใหส้ามารใชก้ารเช่ือมต่อแบบซิงโครนสัได ้
5.2..5.3.2..การเขียนโปรแกรมมีความซบัซอ้นมากควรเขียนใหก้ระชบัมากข้ึน 

 

 

 


