
บทท่ี  4 
ผลการด าเนนิงาน 

 

         ในการออกแบบและสรา้งชุดสาธิตหุ่นยนต์เดลต้า 3 แกนนั้นได้แบ่งการทดลองออกเป็น 3 ส่วน 
ส่วนแรกคอื  การทดลองการเคลื่อนที่ตามแนวแกน  X,  Y,  Z  ของชุดสาธิตโดยไม่มีภาระ (Load) 

ว่ามีค่าความคลาดเคลื่อนในการเคลื่อนที่เป็นเท่าใด  ส่วนที่สอง  คือ  การทดลองการเคลื่อนที่ตาม
แนวแกน X,Y,Z ของชุดสาธติโดยมีภาระ 300 กรัม เพือ่หาค่าความคลาดเคลื่อนในการเคลือ่นที่และ
ส่วนที่สาม คือ การประเมนิความเหมาะสมของชุดสาธติหุ่นยนต์เดลตา้ 3 แกน เพื่อใชป้ระกอบ        

การเรยีนการสอนในวิชาหุ่นยนต์อุตสาหกรรม     (Industrial  Robotics)     รหัสวชิา     213360  

3(2-1-0)   
 

4.1  ผลการทดลองการเคลือ่นทีต่ามแนวแกน  X,  Y,  Z  ของชดุสาธติแบบไม่มภีาระ   
         ผลการทดลองการหาคา่ความคลาดเคลื่อนของชุดสาธิตหุ่นยนตเ์ดลต้า 3 แกน ในการเคลื่อนที่
เป็นเส้นตรงทัง้  3  แกน  แบบไม่มีภาระ  ผู้จัดท าได้สุ่มตวัอย่างการเคลือ่นที ่ เพื่อเกบ็ผลการทดลอง
ดังนี ้
                     -  การเคลือ่นทีจ่ากต าแหนง่  0  ถึง  10  มิลลิเมตร   

                     -  การเคลือ่นทีจ่ากต าแหนง่  0  ถึง  -10  มิลลิเมตร 

                     -  การเคลือ่นทีจ่ากต าแหนง่  0  ถึง  20  มิลลิเมตร 

                     -  การเคลือ่นทีจ่ากต าแหนง่  0  ถึง  -20  มิลลิเมตร 

                     -  การเคลือ่นทีจ่ากต าแหนง่  0  ถึง  100  มิลลิเมตร 

                     -  การเคลือ่นทีจ่ากต าแหนง่  0  ถึง  -100  มิลลิเมตร 

                     -  การเคลือ่นทีจ่ากต าแหนง่  0  ถึง  120  มิลลิเมตร 

                     -  การเคลือ่นทีจ่ากต าแหนง่  0  ถึง  -120  มิลลิเมตร 

         ผู้จัดท าได้ท าการเก็บผลการทดลอง  10  ครัง้ต่อการเคลือ่นที่และน ามาหาค่าเฉลี่ย พร้อมด้วย
ค่าเบี่ยงเบนมาตราฐาน  (Standard  Deviation :  S.D.)  แสดงดงัภาพที ่ 4-1 และตารางที ่4.1 
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ภาพที ่ 4-1  ผลการทดลองการเคลื่อนที่ตามแนวแกน  X,Y,Z แบบไม่มีภาระ 

  

ตารางที ่ 4.1  ค่าคลาดเคลื่อนเฉลี่ยและค่าเบีย่งเบนมาตรฐาน แบบไม่มีภาระ 

แกน แกน X แกน Y แกน Z 

ค่าเฉลีย่ 0.15 0.12 0.08 

ค่า S.D. 0.06 0.07 0.04 
 

         จากภาพที่  4-1 และตารางที่ 4.1  พบว่า  ในขณะที่ไม่มีภาระ ค่าเฉลี่ยความคลาดเคลื่อนใน
แนวแกน  X,  Y  และ  Z เท่ากบั  0.15,  0.12  และ  0.08  มิลลิเมตร  ตามล าดับ  และมคี่า
เบี่ยงเบนมาตรฐานในแนวแกน X เท่ากบั 0.06, แกน Y เท่ากบั 0.07 และแกน Z เทา่กับ 0.04  

มิลลิเมตร  จากผลการทดลองค่าความคลาดเคลื่อนเฉลี่ยในแนวแกน  Z  มีค่าน้อยที่สดุ  เนื่องมาจาก
การเคลื่อนที่ในแนวแกน Z ของชุดสาธิตนั้นเคลื่อนที่ในแนวดิ่งไม่มีการแกว่งของกลไกมากเหมอืน
การเคลื่อนที่ในแนวแกน  X  และแกน  Y   
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4.2  ผลการทดลองการเคลือ่นทีต่ามแนวแกน  X,  Y,  Z  ของชดุสาธติ  แบบมภีาระ  300  กรมั 
         ผลการทดลองการหาคา่ความคลาดเคลื่อนของชุดสาธิตหุ่นยนตเ์ดลต้า 3 แกน ในการเคลื่อนที่
เป็นเส้นตรงทัง้  3  แกน  แบบมภีาระ  300  กรัม ผู้จัดท าได้สุ่มตัวอย่างการเคลือ่นที่เพื่อเก็บผล  

การทดลองดงันี ้
                     -  การเคลือ่นทีจ่ากต าแหนง่  0  ถึง  10  มิลลิเมตร   

                     -  การเคลือ่นทีจ่ากต าแหนง่  0  ถึง  -10  มิลลิเมตร 

                     -  การเคลือ่นทีจ่ากต าแหนง่  0  ถึง  20  มิลลิเมตร 

                     -  การเคลือ่นทีจ่ากต าแหนง่  0  ถึง  -20  มิลลิเมตร 

                     -  การเคลือ่นทีจ่ากต าแหนง่  0  ถึง  100  มิลลิเมตร 

                     -  การเคลือ่นทีจ่ากต าแหนง่  0  ถึง  -100  มิลลิเมตร 

                     -  การเคลือ่นทีจ่ากต าแหนง่  0  ถึง  120  มิลลิเมตร 

                     -  การเคลือ่นทีจ่ากต าแหนง่  0  ถึง  -120  มิลลิเมตร 

         ผู้จัดท าได้ท าการเก็บผลการทดลอง  10  ครั้งต่อการเคลือ่นที่และน ามาหาค่าเฉลี่ยพร้อมด้วย
ค่าเบี่ยงเบนมาตราฐาน  แสดงดังภาพที่  4-2  และตารางที ่ 4.2 

 

 
 

ภาพที ่ 4-2  ผลการทดลองการเคลื่อนที่ตามแนวแกน  X,Y,Z แบบมภีาระ 

 

ตารางที ่ 4.2  ค่าคลาดเคลื่อนเฉลี่ยและค่าเบีย่งเบนมาตรฐาน แบบมภีาระ  
แกน แกน X แกน Y แกน Z 

ค่าเฉลีย่ 0.16 0.13 0.03 

ค่า S.D. 0.06 0.08 0.03 
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         จากภาพที่  4-2 และตารางที่ 4.2  พบว่า  ในขณะที่มภีาระ 300  กรัม ค่าเฉลี่ยความคลาด
เคลื่อนในแนวแกน  X เท่ากบั  0.16,  แกน Y เท่ากับ 0.13  และแกน  Z เท่ากบั 0.03  มิลลิเมตร  
และมีค่าเบีย่งเบนมาตรฐานในแนวแกน X ,Y และ  Z  เทา่กับ  0.06, 0.08  และ  0.03  มิลลิเมตร  
ตามล าดับ จากผลการทดลอง ค่าความคลาดเคลื่อนเฉลี่ยในแนวแกน  Z  มีค่าน้อยที่สุด รองลงมา
คือแกน Y และแกน X เป็นล าดับท้ายสุด  
 

4.3  ผลการประเมนิความเหมาะสมของชดุสาธติหุน่ยนตเ์ดลตา้  3  แกน   
         โครงงานการออกแบบและสร้างชุดสาธิตหุ่นยนต์เดลต้า  3  แกน  ถูกจัดท าขึ้น   เพื่อประเมิน
ความเหมาะสมเพือ่ใชป้ระกอบการเรียนการสอน   ในวิชาหุ่นยนต์อุตสาหกรรม  รหัสวชิา  213360   
3(2-1-0)  ซึ่งในขั้นตอนการประเมินความเหมาะสมของชุดสาธิตหุ่นยนต์เดลตา้  3  แกนนั้น     
ผู้จัดท าได้สรา้งแบบประเมินขึ้นมา  โดยแบบประเมินทีส่ร้างขึ้นมาจะแบง่ออกเป็น  4  ด้านดังนี ้
                  -  ความเหมาะสมด้านลักษณะทางกายภาพ 

                  -  ความเหมาะสมด้านการใชง้าน 

                  -  ความเหมาะสมในการบ ารุงรกัษา 
                  -  ความเหมาะสมในด้านการเป็นชุดสาธิตที่ด ี

         โดยทางด้านคณะผูจ้ัดท าได้แต่งตัง้ผู้เชี่ยวชาญในการประเมินครั้งนี้จ านวน  5  ท่าน  ได้แก ่

                  -  นายปราการ       กาญจนวต ี
                  -  ผศ.ชาญชยั         ภูริปัญโญ 
                  -  ดร.วนายทุธ์        แสนเงิน 
                  -  อาจารยเ์สมา      พัฒน์ฉิม 
                  -  อาจารยช์นากานต์       แคล้มอ้อม 

 

ตารางที ่ 4.3  ผลการประเมินความเหมาะสมดา้นลักษณะทางกายภาพของชุดสาธิต 

หัวข้อการประเมิน 
ผลการประเมิน 

ค่าเฉลีย่ ค่า  S.D. 
1.  ความเหมาะสมด้านลักษณะทางกายภาพ 

      1.1  กลไกของชุดสาธิตเคลื่อนที่ได้ง่าย  ไม่ติดขัด 4.40 0.49 

      1.2  ขนาดของตู้คอนโทรลเหมาะสมกบัชุดสาธิต 3.80 0.98 

      1.3  ความเรียบร้อยในการประกอบชุดสาธิต 4.80 0.4 

      1.4  ความเรียบร้อยในการเดินสายไฟในตู้คอนโทรล 4.80 0.4 

      1.5  ชุดสาธิตมคีวามแขง็แรง  ปลอดภัยขณะใช้งาน 4.20 0.4 

รวมด้านที่  1 4.40 0.53 
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         จากตารางที่  4.3  การประเมินความเหมาะสมของชุดสาธิตหุ่นยนต์เดลต้า  3  แกน     เพื่อใช้
ในการประกอบการเรียนการสอนในวิชาหุ่นยนต์อุตสาหกรรม      รหัสวชิา  213360     3(2-1-0)     
ในหัวข้อการประเมินข้อที่  1  ความเหมาะสมด้านลักษณะทางกายภาพของชุดสาธิต   ผู้เชี่ยวชาญมี
ความเห็นสอดคล้องกันว่ามคีวามเหมาะสมในภาพรวมอยูใ่นระดับความเหมาะสมมากซึ่งมีค่าเฉลี่ย
เท่ากับ  4.4  และคา่เบี่ยงเบนมาตราฐานเทา่กับ  0.53  
         เมื่อพิจารณาเป็นรายขอ้พบว่าอยู่ในระดับความเหมาะสมมากที่สุดและมาก     เรียงล าดับจาก
มากไปน้อย    ได้แก่    ข้อ  1.3  ความเรียบร้อยในการประกอบชุดสาธิต,   1.4  ความเรียบร้อยใน
การเดินสายไฟในตู้คอนโทรล,  1.1  กลไกของชุดสาธิตเคลื่อนที่ได้ง่าย  ไม่ติดขัด,  1.5  ชุดสาธิตมี
ความแข็งแรง  ปลอดภัยขณะใช้งานและ  1.2  ขนาดของตู้คอนโทรลเหมาะสมกบัชุดสาธิต  

 

ตารางที ่ 4.4  ผลการประเมินความเหมาะสมดา้นการใช้งานชุดสาธิต 

หัวข้อการประเมิน 
ผลการประเมิน 

ค่าเฉลีย่ ค่า  S.D. 
2.  ความเหมาะสมด้านการใช้งาน 

      2.1  ชุดสาธิตมคี่าความคลาดเคลื่อนในการเคลือ่นที ่ ±1      
           มิลลิเมตร 4.60 0.49 

      2.2  ชุดสาธิตสามารถรบัภาระได้  300  กรัม 4.40 0.49 

      2.3  ชุดสาธิตมเีสียงขณะท างานไม่ดังจนเกินไป 4.60 0.49 

      2.4  โปรแกรมสามารถควบคุมได้หลายฟงักช์ัน  เช่น Jog X,Y,Z,       
           Linear  Motion  เป็นต้น 4.80 0.40 

      2.5  โปรแกรมควบคุมสามารถเปลีย่นโหมดการใช้งานได้ง่าย 4.00 0.00 

      2.6  การเปิด/ปิดของชดุสาธิตสามารถท าได้ง่าย 4.00 0.63 

      2.7  สะดวกในการเคลื่อนย้าย  น าไปใช้ในสถานที่ต่างๆได้ง่าย 4.20 0.75 

      2.8  มีความปลอดภยัขณะใชง้านชุดสาธิต 3.40 0.80 

      2.9  วัสดทุี่ใช้ในการท าแขนของชุดสาธิตมีความแข็งแรง   
           น้ าหนักเบา  ทนแรงกระแทกได้ด ี

4.40 0.49 

รวมด้านที ่ 2 4.27 0.50 

 

         จากตารางที ่ 4.4  การประเมินความเหมาะสมของชดุสาธิตหุ่นยนต์เดลต้า  3  แกน      เพื่อใช้
ในการประกอบการเรียนการสอนในวิชาหุ่นยนต์อุตสาหกรรม        รหัสวชิา  213360     3(2-1-0)     
ในหัวข้อการประเมินข้อที ่  2  ความเหมาะสมด้านการใชง้านชุดสาธิต       ผู้เชี่ยวชาญมีความเห็น
สอดคล้องกันว่ามคีวามเหมาะสมในภาพรวมอยู่ในระดับความเหมาะสมมาก        ซึ่งมีคา่เฉลี่ยเท่ากบั   

4.27    และค่าเบี่ยงเบนมาตราฐาน  เท่ากับ  0.50  
         เมื่อพิจารณาเป็นรายขอ้พบว่าอยู่ในระดับความเหมาะสมมากที่สุดและมาก        เรียงล าดับจาก
มากไปน้อย  ได้แก ่ ข้อ  2.4  โปรแกรมสามารถควบคุมได้หลายฟังก์ชัน   เช่น   Jog  X,Y,Z,  Linear  
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Motion  เป็นต้น,  2.1  ชุดสาธิตมีค่าความคลาดเคลื่อนในการเคลื่อนที่ ±1 มิลลิเมตร, 2.3  ชุดสาธิต
มีเสียงขณะท างานไม่ดังจนเกนิไป,    2.2  ชุดสาธิตสามารถรับภาระได้  300  กรัม,    2.9  วัสดุที่ใช้ใน
การท าแขนของชุดสาธิตมีความแข็งแรง     น้ าหนักเบา     ทนแรงกระแทกได้ด,ี        2.7   สะดวกใน
การเคลื่อนยา้ย  น าไปใช้ในสถานที่ต่างๆได้งา่ย,   2.5  โปรแกรมควบคุมสามารถเปลี่ยนโหมดการใช้
งานได้ง่าย,   2.6  การเปิด/ปิดของชุดสาธิตสามารถท าได้ง่ายและ  2.8  มีความปลอดภัยขณะใช้งาน
ชุดสาธิต 

 

ตารางที ่ 4.5  ผลการประเมนิความเหมาะสมดา้นการบ ารุงรักษาของชุดสาธิต 

หัวข้อการประเมิน 
ผลการประเมิน 

ค่าเฉลีย่ ค่า  S.D. 
3.  ความเหมาะสมด้านการบ ารุงรกัษา 

      3.1  คู่มือการใชง้านสามารถท าความเขา้ใจได้ง่าย  แบ่งเป็น 

          หัวข้อต่างชัดเจน  เชน่   การใช้งาน,     การบ ารุงรักษา,   

          ข้อควรระวงั  เป็นต้น 
4.60 0.49 

      3.2  มีแบบชิ้นส่วนเครื่องกลส าหรับการบ ารงุรักษา 4.40 0.49 

      3.3  มีแบบของวงจรไฟฟา้ส าหรบัการบ ารงุรักษา 4.60 0.49 

      3.4  หากชิ้นส่วนของชุดสาธิตช ารุดเสยีหาย  สามารถถอด 

          ออกมาซ่อมแซมได้ง่าย 4.00 0.63 

      3.5  ชิ้นส่วนที่น ามาสร้างชุดสาธิตสามารถหาซื้อเปลีย่นได้ตาม 

           ท้องตลาดหากเกิดช ารุดเสียหายจนไม่สามารถซอ่มแซ่มได้ 4.20 0.75 

รวมด้านที่  3 4.36 0.57 

 

         จากตารางที ่ 4.5  การประเมินความเหมาะสมของชดุสาธิตหุ่นยนต์เดลต้า  3  แกน      เพื่อใช้
ในการประกอบการเรียนการสอนในวิชาหุ่นยนต์อุตสาหกรรม       รหัสวชิา  213360    3(2-1-0)

ในหัวข้อการประเมินข้อที่  3  ความเหมาะสมดา้นการบ ารุงรกัษาของชุดสาธิต        ผู้เชีย่วชาญมี
ความเห็นสอดคล้องกันว่ามคีวามเหมาะสมในภาพรวมอยูใ่นระดับความเหมาะสมมาก       ซึ่งมี
ค่าเฉลีย่เท่ากบั  4.36  และคา่เบีย่งเบนมาตราฐาน  เท่ากบั  0.57 

         เมื่อพิจารณาเป็นรายขอ้พบว่าอยู่ในระดับความเหมาะสมมากที่สุดและมาก       เรียงล าดับจาก
มากไปน้อย ได้แก ่ ข้อ  3.1  คู่มือการใช้งานสามารถท าความเขา้ใจได้ง่าย  แบง่เป็นหวัข้อต่างชัดเจน  
เช่น   การใชง้าน,   การบ ารงุรักษา,   ข้อควรระวงั   เป็นต้น,      3.3  มีแบบของวงจรไฟฟ้าส าหรับ
การบ ารุงรักษา,  3.2  มีแบบชิ้นสว่นเครื่องกลส าหรบัการบ ารงุรักษา,       3.5  ชิ้นส่วนที่น ามาสร้าง
ชุดสาธิตสามารถหาซื้อเปลีย่นได้ตามท้องตลาด      หากเกิดช ารุดเสยีหายจนไม่สามารถซ่อมแซ่มได้
และ  3.4  หากชิ้นสว่นของชดุสาธิตช ารุดเสยีหาย  สามารถถอดออกมาซ่อมแซมได้ง่าย  
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ตารางที ่ 4.6  ผลการประเมินความเหมาะสมดา้นการเป็นชุดสาธิตที่ด ี

หัวข้อการประเมิน 
ผลการประเมิน 

ค่าเฉลีย่ ค่า  S.D. 
4.  ความเหมาะสมด้านการเป็นชุดสาธิตที่ด ี
      4.1  ชุดสาธิตมีราคาถูกกว่าหุ่นยนต์เดลต้า  3  แกนของจริง 4.80 0.40 

      4.2  ชุดสาธิตสามารถท างานได้ใกล้เคียงกบัหุ่นยนตเ์ดลต้า      
           3  แกนของจรงิ 4.60 0.49 

      4.3  ใบเนื้อหาครอบคลมุเนื้อหาวิชาหุ่นยนต์ในอุตสาหกรรรม 4.60 0.49 

      4.4  แบบฝกึหัดสามารถช่วยใหเ้ขา้ใจในเนื้อหามากขึน้   4.60 0.49 

      4.5  ชุดสาธิตมีสมรรถนะเหมาะกบังานดา้นการเรียนการสอน 4.80 0.40 

รวมด้านที่  4 4.68 0.45 

 

         จากตารางที่  4.6  การประเมินความเหมาะสมของชุดสาธิตหุ่นยนต์เดลต้า  3  แกน     เพื่อใช้
ในการประกอบการเรียนการสอนในวิชาหุ่นยนต์อุตสาหกรรม     รหัสวชิา  213360     3(2-1-0)

ในหัวข้อการประเมินข้อที ่  4    ความเหมาะสมด้านการเปน็ชุดสาธิตที่ด ี      ผู้เชี่ยวชาญมีความเห็น
สอดคล้องกันว่ามคีวามเหมาะสมในภาพรวมอยู่ในระดับความเหมาะสมมากที่สุด   ซึง่มีค่าเฉลีย่
เท่ากับ    4.68  และค่าเบี่ยงเบนมาตราฐาน  เท่ากับ  0.45 

         เมื่อพิจารณาเป็นรายขอ้พบว่าอยู่ในระดับความเหมาะสมมากที่สุด เรยีงล าดับจากมากไปน้อย
ได้แก ่ ข้อ  4.1  ชุดสาธิตมีราคาถูกกว่าหุ่นยนต์เดลตา้  3  แกนของจรงิ,  4.5  ชุดสาธิตมีสมรรถนะ
เหมาะกับงานด้านการเรียนการสอน,  4.2 ชุดสาธิตสามารถท างานได้ใกลเ้คียงกบัหุน่ยนต์เดลต้า  3   
แกนของจรงิ, 4.3  ใบเนือ้หาครอบคลุมเนื้อหาวิชาหุ่นยนต์ในอุตสาหกรรรม  และ  4.4  แบบฝกึหัด
สามารถช่วยให้เขา้ใจในเนื้อหามากขึ้น   

ตารางที ่ 4.7  ผลรวมการประเมินความเหมาะสมของโครงงานทัง้  4  ด้าน 

หัวข้อการประเมิน 
ผลการประเมิน 

ค่าเฉลีย่ ค่า  S.D. 
รวมทัง้  4  ด้าน 4.40 0.51 

 

         จากตารางที่  4.7  เมื่อน าคะแนนของผลการประเมินโครงงานทัง้  4   ด้านมารวมกัน   จะได้
ค่าเฉลีย่รวมทัง้   4     ด้าน    ซึ่งมีค่าเฉลี่ยอยู่ที่     4.40      อยู่ในระดับความเหมาะสมมาก   และม ี      

ค่าเบี่ยงเบนมาตรฐานเท่ากบั  0.51 ซึ่งเป็นค่าความเหมาะสมอยู่ในระดบัที่ผูจ้ัดท าตัง้ไวใ้นสมมติฐาน 

 



 

 

 

 


