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สารบัญภาพ                                                                                                                                   

บทท่ี 1  บทนํา        

 1.1  ความเปนมาและความสําคัญของปญหา 

 1.2  วัตถุประสงคของโครงงาน 

 1.3  ขอบเขตของโครงงาน 

 1.4  ประโยชนท่ีคาดวาจะไดรับ   

บทท่ี 2  ทฤษฏีพ้ืนฐานท่ีเกี่ยวของ 

 2.1  ความรูเบื้องตนเก่ียวกับหุนยนต 

 2.2  โครงสรางพ้ืนฐานหุนยนต 

 2.3 คุณสมบัติและขอควรพิจารณาทางกล 

 2.4  การแบงประเภทหุนยนต 

 2.5  งานประกอบ  (Assembly) 

 2.6  ระบบควบคุมหุนยนต 

 2.7  ระบบควบคุมอัตโนมัติ 

 2.8  หุนยนต  ABB  Robot 

 2.9  หุนยนตเดลตา (Delta Robot) 

 2.10  ระบบเครือขายไรสาย (Wireless LAN) 

 2.11  กานควบคุม (Joystick) 

 2.12  หลักการของกานควบคุม 

 2.13  การประมวลผลภาพ (Image Processing) 

 2.14  กลองคิเน็กส( Kinect) 

 2.15  เอซีเซอรโวมอเตอร 

 2.16  การด ดีเอคิว (Data Acquisition : DAQ) 

 2.17  เอ็นโคดเดอร (Encoder) 
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บทท่ี 3  ข้ันตอนการดําเนินงาน 

 3.1  การศึกษาและรวบรวมทฤษฎีท่ีเก่ียวของกับโครงงานปริญญานิพนธ 

 3.2  การศึกษาข้ันตอนการออกแบบหุนยนตอุตสาหกรรม 3 แกน แบบเดลตา 

 3.3  จัดเตรียมอุปกรณและวัตถุดิบสําหรับข้ึนรูปชิ้นงานท่ีผานกระบวนการผลิตดวย

ซีเอ็นซี 

 3.4  การประกอบและทดสอบหุนยนตอุตสาหกรรม 3 แกน แบบเดลตาท่ีไดจาก

กระบวนการผลิต 

 3.5  การออกแบบระบบควบคุมหุนยนตอุตสาหกรรม 3 แกน แบบเดลตา 

 3.6  ติดตั้งอุปกรณไฟฟาในตูคอนโทรลและทดสอบระบบการทํางานท้ังหมด 

 3.7  ศึกษาโปรแกรมซีชารป โดยใชไลเบอรี่ของ NI DAQ มาชวยในการสงขอมูล 

ไปยังหุนยนตอุตสาหกรรม 3 แกน แบบเดลตา 

 3.8  เขียนโปรแกรมซีชารป เพ่ือควบคุมการเคลื่อนท่ีของหุนยนตอุตสาหกรรม 

3 แกน แบบเดลตา 

 3.9  ทดสอบโปรแกรมโดยการเชื่อมตอกับหุนยนตอุตสาหกรรม 3 แกน แบบเดลตา 

 3.11  ออกแบบโปรแกรมท่ีจะนําไปใชในการควบคุมหุนยนตเอบีบี 

 3.13  เขียนโปรแกรมซีชารป    รับและสงขอมูลจากคอมพิวเตอรเม่ือมีการเชื่อมตอ

กับหุนยนตอุตสาหกรรม   3   แกน  แบบเดลตา    เพ่ือทําเปนการควบคุมระยะไกลระหวาง

หุนยนตสองตัว 

 3.14  ทดสอบการควบคุมระยะไกลโดยเปนการเคลื่อนท่ีแบบไมตองมีการกดวัตถุ

เพ่ือดูการสื่อสารระหวางหุนยนตท้ังสองตัว 

 3.17  เขียนโปรแกรมซีชารปเพ่ือใชกลองคิเน็กสหาขนาดความลึกและตําแหนง 

ของวัตถุ 

 3.18  ทดสอบโปรแกรมประมวลผลภาพโดยใชกลองคิเน็กสสําหรับหาตําแหนง 

ของวัตถุ 

 3.20  เพ่ิมวัตถุบนโตะทํางานของเอบีบีเพ่ือใหเกิดการตอบสนองเม่ือมีการชนของ

หุนยนตเอบีบี 
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บทท่ี 4  ผลการดําเนินงาน 

 4.1  ผลการทดลองควบคุมระยะไกลโดยใชหุนยนตอุตสาหกรรม 3 แกนแบบเดลตา

แบบไมมีการกดวัตถุ 

 4.2  ผลการทดลองควบคุมระยะไกลโดยใชหุนยนตอุตสาหกรรม 3 แกนแบบเดลตา

แบบการกดวัตถุ 

บทท่ี 5  สรุปปญหาและขอเสนอแนะ 

 5.1  สรุปผลของโครงงาน 

 5.2  ปญหาและแนวทางแกไข 

 5.3  ขอเสนอแนะ 

บรรณานุกรม 

ภาคผนวก 

ภาคผนวก ก 

ภาคผนวก ข 

ภาคผนวก ค 

ภาคผนวก ง 

ประวัติผูจัดทํา 
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