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บทคัดยอภาษาไทย 
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สารบัญภาพ                                                                                                                                   

บทท่ี 1  บทนํา        

 1.1  ความเปนมาและความสําคัญของปญหา 

 1.2  วัตถุประสงคของโครงงาน 

 1.3  ขอบเขตของโครงงาน 

 1.4  ประโยชนท่ีคาดวาจะไดรับ   

บทท่ี 2  ทฤษฏีพ้ืนฐานท่ีเกี่ยวของ 

 2.1  ความรูเบื้องตนเก่ียวกับหุนยนต 

 2.2  โครงสรางพ้ืนฐานหุนยนต 

 2.3 คุณสมบัติและขอควรพิจารณาทางกล 

 2.4  การแบงประเภทหุนยนต 

 2.5  งานประกอบ  (Assembly) 

 2.6  ระบบควบคุมหุนยนต 

 2.7  ระบบควบคุมอัตโนมัติ 

 2.8  หุนยนต  ABB  Robot 

 2.9  หุนยนตเดลตา (Delta Robot) 

 2.10  ระบบเครือขายไรสาย (Wireless LAN) 

 2.11  กานควบคุม (Joystick) 

 2.12  หลักการของกานควบคุม 

 2.13  การประมวลผลภาพ (Image Processing) 

 2.14  กลองคิเน็กส( Kinect) 

 2.15  เอซีเซอรโวมอเตอร 

 2.16  การด ดีเอคิว (Data Acquisition : DAQ) 

 2.17  เอ็นโคดเดอร (Encoder) 
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บทท่ี 3  ข้ันตอนการดําเนินงาน 

 3.1  การศึกษาและรวบรวมทฤษฎีท่ีเก่ียวของกับโครงงานปริญญานิพนธ 

 3.2  การศึกษาข้ันตอนการออกแบบหุนยนตอุตสาหกรรม 3 แกน แบบเดลตา 

 3.3  จัดเตรียมอุปกรณและวัตถุดิบสําหรับข้ึนรูปชิ้นงานท่ีผานกระบวนการผลิตดวย

ซีเอ็นซี 

 3.4  การประกอบและทดสอบหุนยนตอุตสาหกรรม 3 แกน แบบเดลตาท่ีไดจาก

กระบวนการผลิต 

 3.5  การออกแบบระบบควบคุมหุนยนตอุตสาหกรรม 3 แกน แบบเดลตา 

 3.6  ติดตั้งอุปกรณไฟฟาในตูคอนโทรลและทดสอบระบบการทํางานท้ังหมด 

 3.7  ศึกษาโปรแกรมซีชารป โดยใชไลเบอรี่ของ NI DAQ มาชวยในการสงขอมูล 

ไปยังหุนยนตอุตสาหกรรม 3 แกน แบบเดลตา 

 3.8  เขียนโปรแกรมซีชารป เพ่ือควบคุมการเคลื่อนท่ีของหุนยนตอุตสาหกรรม 

3 แกน แบบเดลตา 

 3.9  ทดสอบโปรแกรมโดยการเชื่อมตอกับหุนยนตอุตสาหกรรม 3 แกน แบบเดลตา 

 3.11  ออกแบบโปรแกรมท่ีจะนําไปใชในการควบคุมหุนยนตเอบีบี 

 3.13  เขียนโปรแกรมซีชารป    รับและสงขอมูลจากคอมพิวเตอรเม่ือมีการเชื่อมตอ

กับหุนยนตอุตสาหกรรม   3   แกน  แบบเดลตา    เพ่ือทําเปนการควบคุมระยะไกลระหวาง

หุนยนตสองตัว 

 3.14  ทดสอบการควบคุมระยะไกลโดยเปนการเคลื่อนท่ีแบบไมตองมีการกดวัตถุ

เพ่ือดูการสื่อสารระหวางหุนยนตท้ังสองตัว 

 3.17  เขียนโปรแกรมซีชารปเพ่ือใชกลองคิเน็กสหาขนาดความลึกและตําแหนง 

ของวัตถุ 

 3.18  ทดสอบโปรแกรมประมวลผลภาพโดยใชกลองคิเน็กสสําหรับหาตําแหนง 

ของวัตถุ 

 3.20  เพ่ิมวัตถุบนโตะทํางานของเอบีบีเพ่ือใหเกิดการตอบสนองเม่ือมีการชนของ

หุนยนตเอบีบี 
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บทท่ี 4  ผลการดําเนินงาน 

 4.1  ผลการทดลองควบคุมระยะไกลโดยใชหุนยนตอุตสาหกรรม 3 แกนแบบเดลตา

แบบไมมีการกดวัตถุ 

 4.2  ผลการทดลองควบคุมระยะไกลโดยใชหุนยนตอุตสาหกรรม 3 แกนแบบเดลตา

แบบการกดวัตถุ 

บทท่ี 5  สรุปปญหาและขอเสนอแนะ 

 5.1  สรุปผลของโครงงาน 

 5.2  ปญหาและแนวทางแกไข 

 5.3  ขอเสนอแนะ 

บรรณานุกรม 

ภาคผนวก 

ภาคผนวก ก 

ภาคผนวก ข 

ภาคผนวก ค 

ภาคผนวก ง 

ประวัติผูจัดทํา 
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