
บทท่ี  5 

สรุปปัญหาและขอ้เสนอแนะ
 

         การท าโครงนี้มีวัตถุประสงค์    เพื่อออกแบบ   และสร้างชุดสาธิตหุ่นยนต์เดลต้า  3  แกน    
เพื่อออกแบบและสร้างระบบควบคุมชุดสาธิตหุ่นยนต์เดลต้า  3  แกนในระบบอัตโนมัติด้วยพีแอลซ ี  
(Programmable  Logic  Control  :  PLC)   และเพือ่ประเมินความเหมาะสมของชุดสาธิต
หุ่นยนต์เดลตา้  3  แกนทีส่ร้างขึ้น  เพื่อใชป้ระกอบการเรียนการสอนในวชิาหุ่นยนต์อุตสาหกรรม  
(Industrial  Robotics)  รหัสวชิา  213360  3(2-1-0)   

         การออกแบบและสร้างชุดสาธิตหุ่นยนต์เดลต้า  3  แกน     เริ่มจากการศึกษาหลักสูตรวิชา
หุ่นยนต์อุตสาหกรรม   รหัสวชิา  213360  3(2-1-0)    ตามหลักสูตรครศุาสตร์อุตสาหกรรมบณัฑิต    
สาขาวชิาวิศวกรรมแมคคาทรอนิกส์    หลักสูตรปรับปรงุปี  พ.ศ. 2552      เพื่อวเิคราะหเ์นื้อหาใน
ส่วนของหุ่นยนต์เดลต้า 3 แกน ศึกษาทฤษฎีการออกแบบ การเลือกชุดต้นก าลงั การเลือกชุดควบคุม         
การเขียนโปรแกรมควบคุม ชดุสาธิตหุ่นยนต์เดลต้า  3  แกน  และได้จัดสรา้งชุดสาธิตหุ่นยนต์เดลตา้  
3  แกนขึ้นมา  จากนั้นท าการประเมินความเหมาะสมของชุดสาธิตหุ่นยนต์เดลตา้  3  แกน จาก
ผู้เชี่ยวชาญจ านวน  5  ท่าน  ท าการประเมินโดยใช้เกณฑก์ารประเมินแบบไลเคริ์ต  (Likert) 
         5.1  สรุปผลของโครงงาน 

         5.2  ปัญหาและแนวทางการแก้ปญัหา 

         5.3  ข้อเสนอแนะ 

 

5.1  สรปุผลการท าโครงงาน    
         ผลการท าโครงงานการออกแบบและสร้างชุดสาธิตหุ่นยนต์เดลตา้  3  แกน  พบว่า 

         5.1.1  ชุดสาธิตหุ่นยนต์เดลต้า  3  แกน ขณะที่ไม่มีภาระ  มีค่าเฉลี่ยความคลาดเคลื่อนใน
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   ในขณะที่มีภาระ  300  กรัม  ค่าเฉลี่ยความคลาดเคลือ่นในแนวแกน  X เท่ากบั  0.16,  
แกน Y เท่ากับ 0.13  และแกน  Z เท่ากบั 0.03  มิลลิเมตร  และมีค่าเบีย่งเบนมาตรฐานในแนวแกน 
X ,Y และ  Z  เท่ากับ  0.06, 0.08  และ  0.03  มิลลเิมตร  ตามล าดับ  ซึ่งค่าความคลาดเคลื่อน   

ทั้งสองกรณีมีคา่ไม่เกิน  ±1  มิลลิเมตร  ตามที่ได้ก าหนดไว้ในสมมติฐาน 
         5.1.2  ชุดสาธิตหุ่นยนต์เดลต้า  3  แกน  มีความเหมาะสมในการใชป้ระกอบการเรียนการสอน
ในวิชาหุ่นยนต์อุตสาหกรรม รหัสวชิา 213360 3(2-1-0)   มีค่าเฉลี่ยอยู่ที ่4.40  และมีค่าเบี่ยงเบน
มาตรฐานเท่ากบั  0.51 มีระดับความเหมาะสมมาก  ซึง่เป็นค่าความเหมาะสมทีอ่ยู่ในระดับที่ผู้จัดท า
ตั้งไว้ในสมมติฐาน 
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                    เหตุผลทีชุ่ดสาธติหุ่นยนต์เดลตา้  3  แกน   มีความเหมาะสมอยู่ในระดบันี้    มีเหตุผล
โดยแบ่งเป็น  4  ด้านดังนี ้
                             -  ความเหมาะสมด้านลักษณะทางกายภาพ 

                                        มีความเหมาะสมอยู่ในระดบัมาก   เนื่องจากได้ศึกษารายละเอียดเกี่ยวกับ 

หุ่นยนต์เดลตา้  3  แกน  เชน่  การออกแบบทางด้านเครือ่งกล  การออกแบบระบบไฟฟ้า  เป็นต้น 

                             -  ความเหมาะสมด้านการใชง้านชุดสาธิต 

                                        มีความเหมาะสมอยู่ในระดบัมาก เพราะได้มกีารออกแบบโปรแกรมที่
สามารถควบคุมได้หลายฟงัก์ชัน  เช่น  Jog  X,Y,Z,  Linear  Motion  เป็นต้น    ชุดสาธิตยงั
สามารถเคลื่อนที่ไปยังต าแหน่งต่างๆโดยมีค่าความคลาดเคลื่อน  ±1  มิลลิเมตร      และยังสามารถ
รับภาระได้  300  กรัม  อีกทั้งในขณะที่ชุดสาธิตท างานเสียงไม่ดังจนเกินไป 
                             -  ความเหมาะสมด้านการบ ารงุรักษา 

                                        มีความเหมาะสมอยู่ในระดบัมาก เพราะมีคู่มอืการใชง้านสามารถท า
ความเข้าใจได้งา่ย  แบง่เปน็หัวข้อตา่งชัดเจน  เช่น  การใช้งาน,  การบ ารงุรักษา,  ข้อควรระวัง               
เป็นต้น   ถ้าหากชิ้นส่วนของชุดสาธิตช ารุดเสียหาย   สามารถถอดออกมาซ่อมแซมได้งา่ยชิ้นและส่วน
ที่น ามาสร้างชุดสาธิตสามารถหาซื้อเปลีย่นได้ตามทอ้งตลาด หากเกิดช ารุดเสยีหายจนไม่สามารถ
ซ่อมแซ่มได ้

                             -  ความเหมาะสมด้านการเป็นชุดสาธติที่ด ี

                                        มีความเหมาะสมอยู่ในระดบัมากที่สุด ชุดสาธิตมรีาคาถูกกว่าหุ่นยนต์
เดลต้า 3 แกนของจริง      และชุดสาธิตมีสมรรถนะเหมาะกับงานด้านการเรียนการสอน      
เนื่องจากชุดสาธิตสามารถท างานได้ใกล้เคียงกบัหุ่นยนตเ์ดลต้า 3  แกนของจรงิ มีใบเนื้อหา
ครอบคลุมเนือ้หาวิชาหุ่นยนต์ ในอุตสาหกรรรมและแบบฝึกหัดที่สามารถช่วยให้เขา้ใจในเนื้อหามาก
ขึ้น   
 

5.2 ปญัหาและแนวทางการแกป้ญัหา 

         5.2.1  ช่องเชื่อมต่อ  Connector  ตรงเอซีเซอร์โวมอเตอร์  (AC  Servo  Motor)  ท าการ
ถอด/ประกอบล าบาก  เนื่องจากออกแบบช่องเชือ่มต่อผิดขนาด 

                    แนวทางการแกไ้ขปัญหา   คือทกุครัง้ทีจ่ะต่อสาย   Power    และสาย  Encoder  จาก   
Control   Box     เข้ากับเอซีเซอร์โวมอเตอรท์ั้งสามตัว      จะต้องถอดชุดหน้าแปลนมอเตอร์ออก
จากฐานบนก่อน  จากนั้นจึงเชื่อมต่อสาย  แล้วประกอบชุดหน้าแปลนมอเตอรเ์ขา้กับฐานบนคืน    
เมื่อเชื่อมต่อสายส าเร็จ  หรืออีกทางหนึง่  คือน าฐานบนไปแกข้นาดช่องเชื่อมต่อ  Connector     ให้
มีขนาดทีก่ว้างขึ้น  โดยวธิีการ  Machine   
         5.2.2  เกิดไฟรัว่ในบางกรณ ี

                    แนวทางการแกไ้ขปัญหา คือกอ่นทีจ่ะต่อสายไฟ 220VAC จากเต้ารบัภายนอก ควร
ตรวจสอบว่าเต้ารบันั้นได้เชือ่มต่อสายดิน  (Ground)  หรือไม่  เพื่อป้องกันการถูกไปดูด 
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5.3  ขอ้เสนอแนะ 

         5.3.1  ควรมีการเขยีนโปรแกรมในด้านการป้องกันการเคลื่อนที่ทีเ่กินกวา่ชุดสาธิตจะท างานได ้ 
(Over  Position) 

         5.3.2  ปรบัปรุงหน้าจอแสดงผลให้ดเูขา้ใจง่าย   เป็นสัดส่วน     เพิ่มรูปภาพหุน่ยนตป์ระกอบ         
จะท าให้เขา้ใจง่ายขึ้น 
         5.3.3  เพื่อความปลอดภัยของผู้ใช้งาน  ควรจะเพิม่ตัวป้องกัน  เพิ่มกล่องควบคุม หรอืวิธีอื่นๆ
ที่จะป้องกันในขณะทีหุ่่นยนตท์ างาน    อาจจะเป็นไฟกระพรบิหรือสัญญาณแสง   เพื่อบอกถงึสถานะ
ของชุดสาธิตว่าท างานอยู่  เพิ่มขึ้นจากที่มอียู่แล้ว 

         5.3.4  ควรเพิ่มฐานลา่ง  เพื่อยึดติดอลูมิเนยีมโปรไฟล์ (Aluminum Profile)  ทีพ่ื้นของ      
ชุดสาธิต เนื่องจากหากมเีพยีงฐานบนเพียงฐานเดยีว  สกรู  (Screw)  ที่ยึดฐานบนกบัอลูมิเนยีมโปร
ไฟล์อาจจะโกง่ตัวเวลาเคลื่อนย้ายหรือเวลาที่ชุดสาธิตเคลื่อนที่กเ็ป็นได้  ดังนั้น  การเพิ่มฐานล่างจะ
ช่วยใหชุ้ดสาธิตมีความมั่นคงมากยิ่งขึ้น  
         5.3.5   ควรเพิ่มที่จบัยก (Handlebar) ที่ชุดสาธิต  เพื่อสะดวกในการยก/เคลือ่นย้ายชุดสาธิต 
 

 
 

 

 

 

 

 



 


