
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาคผนวก  ง 
คูม่อืการใชง้านชดุสาธติหุน่ยนตเ์ดลตา้  3 แกน 
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โครงสรา้งท่ัวไปของชดุสาธติหุน่ยนตเ์ดลตา้  3  แกน 
 

ภาพรวมของชดุสาธติหุน่ยนตเ์ดลตา้  3  แกน 

 

 
 

ภาพที ่ ง-1  ภาพโดยรวมของชุดสาธิตจากโปรแกรมชว่ยในงานออกแบบ 
 

         ชุดสาธิตหุ่นยนต์เดลต้า 3 แกนนี ้เป็นการจ าลองรูปแบบการท างานของหุ่นยนต์เดลต้า 3 แกน
ในโรงงานอุตสาหกรรมให้อยู่ในรูปของชุดสาธิต        เพือ่ประโยชน์ส าหรบัการศึกษาและประยุกต์ใช้
เป็นสื่อในการสาธิตการสอนเรื่องการเคลื่อนที่ของหุ่นยนตแ์ละจลนศาสตร์หุ่นยนต์     ช่วยให้ผู้ที่ได้
เข้ามาศึกษามีความเข้าใจเนือ้หาทางดา้นวทิยาการหุ่นยนต์และระบบอัตโนมัติได้มากขึ้น   
 

โครงสรา้งทัว่ไปดา้นเครือ่งกลของชดุสาธติหุน่ยนตเ์ดลตา้  3  แกน 

 

 
 

ภาพที ่ ง-2  โครงสร้างทั่วไปด้านเครื่องกลของชุดสาธิตของหุ่นยนตเ์ดลต้า  3  แกน 

 

         หมายเลข  1  คือ  แผ่นฐานบน  (Base  Platform) 

         หมายเลข  2  คือ  แขนบน  (Upper  Arm) 

         หมายเลข  3  คือ  แขนล่าง  (Lower  Arm) 

         หมายเลข  4  คือ  แผ่นเคลื่อนที่  (Moving  Platform) 

         หมายเลข  5  คือ  เอซเีซอร์โวมอเตอร์  (AC Servo  Motor) 
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         หมายเลข  6  คือ  Rod End  Bearing 

         หมายเลข  7  คือ  Connector 

         หมายเลข  8  คือ  อลมูิเนียมโปรไฟล์  (Aluminum  Profile) 

         ชุดสาธิตหุ่นยนต์เดลต้า 3 แกน จะประกอบด้วยสองแพลตฟอร์ม (Platform) หนึ่งอยู่ด้านบน
คือแผ่นฐานบน   มีมอเตอรส์ามตัวติดตั้งอยู่  และอีกหนึง่มีขนาดเล็กกว่าคือแผ่นเคลือ่นที่ติดตั้งอยูท่ี่
ปลายของชุดสาธิต  มอเตอรท์ั้งสามตัวเป็นตัวก าหนดการเคลื่อนที่ของแขนบน 
 

โครงสรา้งทัว่ไปดา้นไฟฟา้ของชดุสาธติหุน่ยนตเ์ดลตา้  3  แกน 

 
ภาพที ่ ง-3  โครงสร้างทั่วไปด้านไฟฟ้าของชุดสาธิตของหุ่นยนต์เดลตา้  3  แกน 

 

         หมายเลข  1  คือ  พัดลมระบายอากาศ 

         หมายเลข  2  คือ  กุญแจและทีเ่ปิด  Control  Box 

         หมายเลข  3  คือ  ไฟแสดงสถานะการท างาน 

         หมายเลข  4  คือ  ปุ่มฉุกเฉิน  (Emergency  Button)  

         หมายเลข  5  คือ  ที่จบัยก Control  Box  

         หมายเลข  6  คือ  ช่องดูดอากาศ 

         หมายเลข  7  คือ  Connector 

         เมื่อชุดสาธิตหุ่นยนตเ์ดลต้า 3 แกนท างาน  ไฟแสดงสถานะจะแสดงไฟสขีาวออกมา  และเมื่อ
เกิดเหตฉุุกเฉินสามารถกดปุม่ฉุกเฉินได้ทันที   ชุดสาธิตหุน่ยนต์เดลต้า  3  แกน  จะหยุดการท างาน
หลังจากกดปุ่ม 
 

โครงสรา้งทัว่ไปของหนา้จอแสดงผลของชดุสาธติหุน่ยนตเ์ดลตา้  3  แกน 

 

 
 

ภาพที ่ ง-4  โครงสร้างทั่วไปของหนา้จอแสดงผลของชุดสาธิตของหุ่นยนต์เดลตา้  3  แกน 
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         ถ้าต้องการสั่งงานชุดสาธิตหุ่นยนตเ์ดลต้า  3  แกน  สามารถสั่งงานผ่านหน้าจอคอมพิวเตอร์ได ้   
หน้าจอแสดงผลของชุดสาธิตสร้างชึ้นจากโปรแกรม  Microsoft  Visual  Studio ทีแ่สดงดังภาพที่  
ง-4  สามารถเลือกฟงัก์ชันในแถบทางซา้ยมือเพื่อควบคมุชุดสาธิตได้ 

 

วธิกีารใชง้านชดุสาธติหุน่ยนตเ์ดลตา้  3  แกน 
 

การตดิตัง้ชดุสาธติหุน่ยนตเ์ดลตา้  3  แกน 
 

         ส าหรับการติดตัง้     เพื่อให้ชุดสาธิตหุ่นยนต์เดลตา้ 3 แกนท างานได้นั้น   สามารถท าได้ตาม
ขั้นตอนดังต่อไปนี ้
1.  ต่อสาย  Power  และสาย  Encoder  จาก  Control  Box  เข้ากบัเซอร์โวมอเตอร์ทัง้สามตัว 

 

ภาพที ่ ง-5  ต าแหนง่ของสาย  Power  และสาย Encoder ที่ต่อเขา้กบัมอเตอร์ทัง้สามตัว 

 

2.  ต่อสายไฟ  220VAC  ตัวเมียเข้ากบัขั้วตัวผูท้ี่ด้านข้างของ  Control  box 

 

 

ภาพที ่ ง-6  ต าแหนง่ของขัว้ตัวผู้ 
 

3.  ท าการเปิดเบรคเกอร ์  1   ตามภาพที ่  ง-7   ซึ่งเปน็เป็น   Main  Breaker      ที่ด้านในของ  

Control  Box  เพื่อจ่ายไฟเข้าส่วนปฎิบัติการ ซึ่งได้แก่ พัดลมระบายอากาศ,  ชุดขบัมอเตอร์   และ  
Switching  ท าการเปิดเบรคเกอร ์ 2 ตามภาพที ่ง-7  เพื่อจ่ายไฟเข้าส่วนควบคุม  นัน่คือ  พีแอลซี    
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ภาพที ่ ง-7  ต าแหน่งของสวติช์ปิด/เปิด 

 

 
 

ภาพที ่ ง-8   แสดงสถานะพร้อมใช้งานของชุดขบัมอเตอร์ 
 

 
 

ภาพที ่ ง-9  แสดงแสดงสถานะพรอ้มใช้งานของพแีอลซ ี

 

 
 

ภาพที ่ ง-10  ไฟแสดงสถานะหน้า  Control Box 
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4.  ต่อสาย  LAN  (Local  Area  Network)  จาก  Control  Box  เข้ากบัเครื่องคอมพิวเตอร ์

 

ภาพที ่ ง-11  การเชื่อมตอ่สาย  LAN  เข้าเครือ่งคอมพิวเตอร ์

 

5.  ตรวจสอบว่าต่อสาย  LAN  เชื่อมต่อกบัเครื่องคอมพวิเตอร์ส าเร็จหรือไม่ ตามขั้นตอนด้านล่างนี ้
 

 
 

 
 

 

cmd 

cmd 
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การใชง้านหนา้จอแสดงผลเพือ่ควบคมุชดุสาธติหุน่ยนตเ์ดลตา้  3  แกน    
 

         ส าหรับในสว่นการใชง้านโปรแกรมนั้น เนื่องจากผู้จดัท าได้ออกแบบหน้าจอแสดงผลส าหรบัใช้
งานกบัเครื่องคอมพิวเตอร์    จึงขอกล่าวถึงแค่หน้าจอแสดงผลดังกล่าวเทา่นั้น    ซึง่เริ่มจากการเปิด
ใช้งานหน้าจอแสดงผลที่สรา้งไว้  มีขั้นตอนในการใช้งานดังนี ้
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การเลอืกฟงักช์นัการท างานของชดุสาธติหุน่ยนตเ์ดลตา้  3  แกน 
 

ฟงักช์นัการตัง้คา่  IP  Address 

 

ภาพที ่ ง-12  หน้าจอแสดงผลเริ่มต้น 

 

         หน้าจอแสดงผลจะปรากฏขึ้นดงัภาพที ่ ง-12      เพื่อให้ผู้ใชง้านได้เลอืกฟงักช์นัในการควบคุม
ชุดสาธิตหุ่นยนต์เดลต้า  3 แกน    ผู้ใชง้านจะต้องตัง้คา่  IP  Address  ให้ตรงกบัที่ตวัพีแอลซีกอ่น 
จึงจะสามารถควบคุมชุดสาธติได้  จากนั้นกดปุ่ม  Connect  to  PLC  ดังภาพที่  ง-13       
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ภาพที ่ ง-13  การเชื่อมต่อ  IP Address  กับพแีอลซ ี

         จากนั้น   ท าการก าหนดค่าพารามิเตอร์ต่างๆของชดุสาธิตหุ่นยนต์เดลต้า 3  แกน  โดยกดปุ่ม  
Change  Parameter  Robot  ดังภาพที่  ง-14      
   
ฟงักช์นัการตัง้คา่  Parameter  ของชดุสาธติ 

 

ภาพที ่ ง-14  กดปุ่ม  Change Parameter Robot 

         เมื่อเลือกกดปุ่ม   Change   Parameter   Robot   แล้ว    โปรแกรมจะแสดงหน้าต่างให้ใส่
ค่าพารามิเตอร์ต่างๆดังแสดงในภาพที่  ง-15       

 
 

ภาพที ่ ง-15  ค่าพารามเิตอร์ต่างๆของชุดสาธิต 
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         จากภาพที่ ง-15  ผู้ใช้งานจะต้องก าหนดคา่พารามเิตอร์ต่างๆ     เพื่อใช้ในการค านวณสมการ
จลนศาสตร์  (Kinematics)  ของหุ่นยนต์เดลตา้  3  แกน   ซึ่งตัวแปร  f  คือ  ขนาดแผ่นฐานบน, 
e  คือ  ขนาดของแผ่นเคลื่อนที,่    rf  คือ ขนาดของแขนบน ,   re  คือ  ขนาดของแขนล่าง   อธิบาย
ขนาดต่างๆดังภาพที่  ง-16        
 

 

ภาพที ่ ง-16  พารามิเตอร์ตา่งๆของชุดสาธิตหุ่นยนตเ์ดลต้า  3  แกน 

 

ฟงักช์นั   Forward and Inverse 

 

 

ภาพที ่ ง-17  ฟังกช์ัน  Forward and Inverse 

 

         จากภาพที ่  ง-17     ฟังกช์ัน   Forward and Inverse      เป็นฟังกช์ันการค านวณสมการ
จลนศาสตรข์องหุ่นยนต์เดลต้า   3   แกน     ทั้งจลนศาสตร์ไปขา้งหน้า  (Forward  Kinematic)   
และจลนศาสตร์ยอ้นกลบั  (Inverse  Kinematic)  ดังแสดงในภาพที่  ง-18        
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ภาพที ่ ง-18  หน้าต่างฟงักช์ัน   Forward  and  Inverse 

 

ฟงักช์นั   Jog  X,Y,Z 

 

 
 

ภาพที ่ ง-19  ฟังก์ชัน  Jog  X,Y,Z 

 

         จากภาพที่  ง-19 ฟังกช์ันการ  Jogging   เป็นการควบคุมการเคลือ่นในแต่ละแกนให้เคลือ่นที่
ไปยังต าแหนง่ที่ตอ้งการ 

 

 
 

ภาพที ่ ง-20  หน้าต่างของฟังกช์ัน  Jog   X,Y,Z 
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         ฟงัก์ชัน  Jog   X,Y,Z  จะแสดงหน้าต่างดังเช่นภาพที่  ง-20       และฟังก์ชันนีย้ังสามารถปรบั
ระยะทางในการเคลื่อนที่  (Feed Jog)  และความเร็วในการเคลื่อนที่  (Speed  Jog)  ได้ 
 

 
ภาพที ่ ง-21 หน้าต่างของฟงัก์ชัน  Jog   X,Y,Z  ขณะกดให้เซอร์โวมอเตอรท์ างาน 

 

         ขณะทีก่ดปุ่ม  Servo  ON  ดังภาพที่  ง-21  นั้น       เซอร์โวมอเตอรท์ีชุ่ดสาธิตจะท างานและ
ในขณะนี้ยงัสามารถปรบัเปลีย่นระยะทางและความเร็วในการเคลื่อนที่ได้    แต่ยังไม่สามารถกดเพิ่ม
ลดต าแหนง่ของชุดสาธิตได้  เนื่องจากจะต้องกดปุ่ม  <Jog X,Y,Z>  ดังภาพที่  ง-22  ก่อน 

 

 
 

ภาพที ่ ง-22  หน้าต่างของฟังกช์ัน  Jog   X,Y,Z  ขณะกดเข้าใชง้านการ  Jog 

 

         ขณะทีก่ดปุ่ม <Jog X,Y,Z>  ปุ่มปรับเปลี่ยนระยะทางและความเร็วในการเคลือ่นที่ของชุดสาธิต
จะหายไปและจะสามารถกดปุ่มเพิ่ม   (+)   หรือลด   (-)      การ Jog  ได้ตามที่อยูใ่ช้งานต้องการ  
นอกจากนั้นยงัสามารถดูได้อกีว่า   ขณะที่ Jog  แขนแต่ละแกนนั้นองศาของแขนเปลี่ยนแปลงเท่าไหร ่     
จากแถบทางด้านขวามอืของภาพที่  ง-22       
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ฟงักช์นั   Linear  Motion 
 

 
 

ภาพที ่ ง-23  ฟังก์ชัน  Linear  Motion 

 

         ฟงัก์ชัน  Linear  Motion เป็นควบคุมใหชุ้ดสาธิตหุ่นยนต์เดลตา้ 3 แกนเคลื่อนที่เป็นเส้นตรง 
2 มิติ หรือ  3  มิติได้ 
 

 
 

ภาพที ่ ง-24  หน้าต่างฟงักช์ัน  Linear  Motion 
 

 
 

ภาพที ่ ง-25  หน้าต่างฟังกช์ัน  Linear  Motion   ขณะกดให้เซอร์โวมอเตอรท์ างาน 
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         จากภาพที่ ง-25  เป็นการแสดงหน้าตา่งหน้าต่างฟงัก์ชัน Linear Motion ขณะกดให้เซอร์โว-

มอเตอรท์ างาน        ซึ่งฟังกช์ันนี้จะสามารถปรบัเปลี่ยนระยะทาง  และความเร็วในการเคลื่อนทีข่อง
ชุดสาธิตเช่นในฟงักช์ัน Jog  X,Y,Z  ซึ่งจะแตกตา่งจากการ Jogging  ก็คือ  สามารถใส่ค่าต าแหน่งที่
ผู้ใช้งานต้องการให้ชุดสาธิตเคลื่อนทีเ่ป็นเส้นตรงทั้ง  2  มิติและ  3  มิติได้      แล้วจากนั้นท าการกด  
Run Linear Motion ดังภาพที ่ง-26 ชุดสาธิตก็จะเคลือ่นที่ไปยังต าแหนง่ที่ตอ้งการได้ ในต าแหน่ง
ที่ 2 ที่ป้อนเข้าไปจะกลายเปน็ต าแหน่งที่  1 ใหม่ ถ้าผู้ใช้งานต้องการให้ชุดสาธิตเคลื่อนที่ไปต าแหนง่
ต่อไป และองศาของแขนชุดสาธิตในขณะนั้นสามารถดูได้จากแถบทางด้านขวามอืของหน้าต่าง
ฟังกช์ัน 
   

 
 

ภาพที ่ ง-26  หน้าต่างฟงัก์ชนั  Linear  Motion   ขณะกดให้  Run Linear Motion 

 
ฟงักช์นั   Position 1 

 

 
 

ภาพที ่ ง-27  ฟังกช์ัน   Position  1 

 

         ฟงัก์ชัน  Position  1  ได้ท าขึ้นมาเพื่อเป็น Application  เสริม  ในการสาธิตการใช้งานแบบ
ประยุกต์ของชุดสาธิตหุ่นยนต์เดลต้า 3  แกน การประยกุต์ที่ว่านั้นคือการน าชุดสาธติหุ่นยนต์เดลตา้  
3  แกน ไปเชื่อมตอ่กับหุ่นยนต์  Articulated  Arm  IRB  140    โดยใช้  Router  เป็นตวัสื่อสาร
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สัญญาณดงัภาพที่ ง-28  โดยชุดสาธิตหุ่นยนตเ์ดลต้า 3 แกนจะท าหน้าที่เป็น Master  และหุ่นยนต์  
Articulated Arm IRB 140 จะท าหน้าที่เป็น Slave ซึ่งฟังกช์ัน Position 1 จะท าการประมวลผล
ในโปรแกรม  SoMachine  V4.1  

 

 
 

ภาพที ่ ง-28  การเชื่อมต่อระหว่างชุดสาธิตหุ่นยนต์เดลตา้  3 แกนกับ 

หุ่นยนต์  Articulated  Arm  IRB  140 

 

 
 

ภาพที ่ ง-29  หน้าต่างของฟงัก์ชัน  Position  1 

 

 
 

ภาพที ่ ง-30  การกดใหเ้ซอร์โวมอเตอรท์ างาน 
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         จากภาพที ่ ง-30  คือ   หน้าต่างเริ่มต้นของฟังกช์ัน Position 1  ซึง่จะแสดงค่าองศาของแต่ละ
แกนและต าแหน่งของชุดสาธติหุ่นยนต์เดลตา้ 3 แกนซึ่งได้มาจากการประมวลผลสมการจลนศาสตร์
การเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์เดลต้า 3 แกน และเมื่อท าการกด Servo ON ตามภาพที่ ง-30   จะท าให้
เซอร์โวมอเตอร์ทีชุ่ดสาธิตท างาน      ผู้ใช้งานสามารถโยกปลาย  Tool  ที่ชุดสาธิตให้เคลื่อนที่ได้ตาม
ต้องการ  หน้าจอแสดงผลจะแสดงค่าต าแหน่งแบบ  Real Time และทีหุ่่นยนต์  Articulated  

Arm  IRB  140  จะเคลื่อนที่ตามด้วย    แต่ต าแหน่งของการเคลือ่นทีข่องหุ่นยนต ์ Articulated  

Arm  IRB  140  จะไม่ตรงกันกับต าแหน่งของชุดสาธิตหุ่นยนต์เดลตา้  3  แกน  เนื่องจากสมการ
การเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์  Articulated  Arm  IRB  140  ไม่เหมือนกัน 

 

ฟงักช์นั   Position 2 
 

 
 

ภาพที ่ ง-31  ฟังกช์ัน   Position  2 

 

         ฟงัก์ชัน  Position  2  ได้ท าขึ้นมาเพือ่เป็น  Application  เสริมเหมอืน ฟังก์ชัน Position  1    
คือการน าชุดสาธิตหุ่นยนต์เดลต้า 3 แกน  ไปเชื่อมต่อกบัหุ่นยนต์  Articulated  Arm  IRB   140  

โดยใช้  Router  เป็นตัวสื่อสารสัญญาณดงัภาพที่  ง-28       โดยชุดสาธิตหุ่นยนต์เดลต้า 3 แกนจะ
ท าหนา้ทีเ่ป็น   Master   และหุ่นยนต์   Articulated   Arm  IRB   140  จะท าหนา้ที่เป็น   Slave    

ซึ่งฟงัก์ชัน  Position  2  จะท าการประมวลผลในโปรแกรม  Microsoft Visual Studio  
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ภาพที ่ ง-32  หน้าต่างฟงัก์ชนั  Position  2 
 

         หน้าต่างของฟังก์ชัน  Position  2  จะเหมือนกบัหน้าต่างของฟงักช์ัน  Position    คือ    เมื่อ
ผู้ใช้งานท าการโยกปลาย Tool ทีชุ่ดสาธิต   องศาของแต่ละแกนและต าแหนง่จะถูกแสดงที่หน้าตา่ง
แบบ  Real  Time    
 

การบ ารงุรกัษาชดุสาธติหุน่ยนตเ์ดลตา้  3  แกน 
 

ภาพชิน้งานกล   

 
 

ภาพที ่ ง-33   ภาพประกอบชิ้นส่วนของเอซีเซอร์โวมอเตอร์ 
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ตารางที ่ ง.1  รายละเอยีดสว่นประกอบเอซีเซอร์โวมอเตอร์จากภาพที่  ง-33            
หมายเลขชิ้นส่วน ชื่อชิ้นสว่น วัสดุที่ใช ้ จ านวน 

1 เอซีเซอร์โวมอเตอร ์ จากโรงงานที่ผลิต 1 

2 Support  Motor Aluminum  6063 1 

3 Bearing จากโรงงานที่ผลิต 1 

4 Support  Bearing Aluminum  6063 1 

5 Cupping  Aluminum  6063 1 

6 Screw  M4x0.7x6 SUS (Steel Use Stainless) 7 

 
 

 
 

ภาพที ่  ง-34  ภาพประกอบชิ้นส่วนของแขนบน 

 
 

ตารางที ่ ง.2  รายละเอยีดสว่นประกอบส่วนของแขนบนจากภาพที่  ง-34            
หมายเลขชิ้นส่วน ชื่อชิ้นสว่น วัสดุที่ใช ้ จ านวน 

1 แผ่นยึด  Cupping Aluminum  6063 1 

2 ตัวยึดแขนบน (ฝั่งบน) Aluminum  6063 1 

3 Screw  M3x0.5x10 SUS 6 

4 แผ่นยึด Aluminum  6063 1 
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ตารางที ่ ง.2  (ตอ่)  รายละเอียดส่วนประกอบส่วนของแขนบนจากภาพที่  ง-34            
หมายเลขชิ้นส่วน ชื่อชิ้นสว่น วัสดุที่ใช ้ จ านวน 

5 แขนบน   Fiber  Carbon  1 

6 ตัวยึดแขนบน (ฝั่งล่าง) Aluminum  6063 1 

7 ข้อต่อแขนบนกบัแขนล่าง Aluminum  6063 1 

8 Screw  M4x0.7x16 SUS 2 

 

 
 

ภาพที ่ ง-35  ภาพประกอบชิ้นส่วนของแขนล่าง 

 
 

ตารางที ่ ง.3  รายละเอยีดสว่นประกอบส่วนของแขนล่างจากภาพที่  ง-35          
หมายเลขชิ้นส่วน ชื่อชิ้นสว่น วัสดุที่ใช ้ จ านวน 

1 แขนล่าง   Fiber  Carbon  1 

2 
Support                  
Rod End Bearing 

Aluminum  6063 2 

3 Nut M4x0.7 SUS 2 

4 Rod End  Bearing จากโรงงานที่ผลิต 2 
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ภาพที ่ ง-36  ภาพประกอบชิ้นส่วนของแผ่นเคลือ่นที ่
 

ตารางที ่ ง.4  รายละเอยีดสว่นประกอบแผ่นเคลื่อนทีจ่ากภาพที่  ง-36            
หมายเลขชิ้นส่วน ชื่อชิ้นสว่น วัสดุที่ใช ้ จ านวน 

1 แผ่นเคลื่อนที ่ Aluminum  6063 1 

2 ข้อต่อยึดแผ่นเคลือ่นที ่ Aluminum  6063 3 

3 Screw  M4x0.7x10 SUS 6 
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ภาพที ่ ง-37  ภาพประกอบชุดสาธิตหุ่นยนต์เดลต้า  3  แกน 

 
 

ตารางที ่ ง.5  รายละเอยีดการประกอบชุดสาธิตหุ่นยนต์เดลต้า  3  แกนจากภาพที่  ง-37            
หมายเลขชิ้นส่วน ชื่อชิ้นสว่น วัสดุที่ใช ้ จ านวน 

1 แผ่นฐานบน   Aluminum  6063 1 

2 เอซีเซอร์โวมอเตอร ์ จากโรงงานที่ผลิต 3 

3 แขนบน Fiber  Carbon 3 

4 แขนล่าง Fiber  Carbon 6 

5 แผ่นเคลื่อนที่   Aluminum  6063 1 

6 อลูมิเนียมโปรไฟล์   Aluminum  6063 3 

7 Screw  M10x1.5x30 SUS 6 

8 Screw  M6x1.0x20 SUS 24 

9 Screw  M4x0.7x16 SUS 17 
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แบบไฟฟา้ 

 

 
 

ภาพที ่ ง-38  ต าแหน่งของการวางอุปกรณ์ใน  Control  Box 

 
 

 
 

ภาพที ่ ง-39   ต าแหน่งของการวางอปุกรณ์หน้า  Control  Box 
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ภาพที ่ ง-40  แบบเดินสายไฟใน  Control  Box 
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ตารางที ่ ง.6  รายชื่อสญัลักษณ์และพิกัดของอปุกรณ์ต่างๆใน  Control  Box 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ขอ้ควรระวงัในการใชง้านชดุสาธติหุน่ยนตเ์ดลตา้  3  แกน 
 

1. ก่อนเสียบปลั๊กไฟ  220VAC ควรตรวจสอบต าแหน่งของเบรกเกอรเ์ปิด/ปิดที่ด้านใน   Control  

Box   และควรปิดเบรกเกอรก์่อนดึงปลั๊กไฟ  220VAC  ออกทุกครัง้หลงัจากใช้งานเสร็จ 

2. ในขณะที่ส่วนปฎบิัติการท างานไม่ควรยื่นมือเขา้ไปในส่วนของพื้นที่ท างาน (Working  area) 

3. ควรมีการตรวจสอบอปุกรณห์รือชิ้นส่วนที่ส าคญัและการเชื่อมต่ออยา่งสม่ าเสมอ 

4. ในต าแหน่งในการเคลื่อนทีข่องแกน X  ต้องเคลื่อนที่ไม่เกินต าแหนง่  ±  110  มิลลิเมตร 

5. ในต าแหน่งในการเคลื่อนทีข่องแกน  Y  ต้องเคลื่อนที่ไม่เกินต าแหนง่  ±  110  มิลลิเมตร 

6. ในต าแหน่งในการเคลื่อนทีข่องแกน  Z       ต้องเคลื่อนทีไ่ม่เกินต าแหนง่ตั้งแต ่-200  มิลลิเมตร  

ถึงต าแหน่ง  -400  มิลลิเมตร 

สัญลักษณ ์ ชื่อ พิกัด 

CB1 Main Circuit Breaker AC100-240V 

50/60Hz    32A 

CB2 Circuit Breaker 
AC100-240V 

50/60Hz    10A 

L1 Pilot  Lamp AC220V 

D1 Driver  Motor  1 
Input        DC24V,  AC220V 

Output      AC3~ 

D2 Driver  Motor  2 
Input        DC24V,  AC220V 

Output      AC3~ 

D3 Driver  Motor  3 
Input        DC24V,  AC220V 

Output      AC3~ 

SPS Switching Power Supply 

Input        AC100-240V 

                  50/60Hz    1.4A 

Output     DC24V    2.1A 

EM1 Emergency Switch DC24V 

M1 เอซีเซอร์โวมอเตอร ์ 1 Input        AC3~ 

M2 เอซีเซอร์โวมอเตอร ์ 2 Input        AC3~ 

M3 เอซีเซอร์โวมอเตอร ์ 3 Input        AC3~ 

PLC 
Programmable  Logic   

Controller 

Input        DC24V 

Output     DC24V   


