
 
 

บทท่ี 5 

สรุปปญหาและขอเสนอแนะ 
 

5.1  สรุปผลของปริญญานิพนธ 

 การศึกษาปริญญานิพนธนี้เพ่ือศึกษาและพัฒนา การควบคุมระยะไกลระหวางหุนยนตเอบีบแีละ

หุนยนตอุตสาหกรรม   3   แกนแบบเดลตาแบบ 3 แกน โดยเปนการควบคุมท่ีสวนปลายของหุนยนต

อุตสาหกรรม  3  แกนแบบเดลตาเพ่ือใหหุนยนตเอบีบี เคลื่อนท่ีตาม ซ่ึงมีการทดสอบขณะท่ีมีวัตถุท่ีมี

คาความแข็งตางกัน  โดยใชโปรแกรมการประมวลผลภาพมาใชในการหาตําแหนงของวัตถุ    และการ

ทดลองแบบไมมีวัตถุ 

 ผลท่ีไดจากการทดลองหุนยนตเอบีบีสามารถเคลื่อนท่ีตามหุนยนตอุตสาหกรรม 3 แกนแบบ

เดลตาไดและทุกครั้งท่ีหุนยนตเอบีบี การชนวัตถุก็จะเกิดแรงตานหรือแรงบิดมอเตอรเพ่ิมข้ึนท่ีหุนยนต

อุตสาหกรรม  3  แกนแบบเดลตา หากดูจากหนาตางโปรแกรมจะเห็นวาจะตองเพ่ิมคาความแข็งเอง

เนื่องจากหุนยนตเอบีบี ไมสามารถสงแรงบิดกลับมาไดเอง จําเปนตองจําลองคาความแข็งข้ึนมา โดย

คาความแข็งตองไมมากกวาท่ีเซอรโวมอเตอรจะรับได  

 

5.2  ปญหาและแนวทางแกไข 

 ปญหาท่ีไดทําการทดลองควบคุมหุนยนตเอบีบีมีดังนี้ 

 5.2.1  เนื่องจากหุนยนตเอบีบีไมมี Torque Feedback ท่ีจะสงออกมา 

  แนวทางสําหรับการแกปญหา   ควรจะใชการคํานวณเพ่ือสรางแรงตานท่ีเซอรโวมอเตอร

แตตองใหสัมพันธกับการเคลื่อนท่ีของหุนยนตเอบีบี 

 5.2.2  เนื่องจากใชเซอรโวมอเตอรซ่ึงเปนการควบคุมภายนอกจากหุนยนตเอบีบี   จึงเกิดปญหา

ท่ีไมสามารถควบคุมถึงในระดับของไดเวอร เพราะทางผูผลิตไดปดกันเพ่ือความปลอดภัยของหุนยนต 

  แนวทางสําหรับการแกปญหา  ไมสามารถท่ีจะแกไขอะไรไดมากจึงทําใหหุนยนตเอบีบี 

ไมสามารถเคลื่อนท่ีเปนเวลาจริง (Real Time) ได 

 5.2.3  การทํางานของระบบจําเปนตองใชคอมพิวเตอรท่ีมีประสิทธิภาพเนื่องจากมีการรับสง

ขอมูลตลอดเวลา ซ่ึงในบางครั้งโปรแกรมจะแจงเตือนวาหนวยความจําไมเพียงพอ 

  แนวทางการแกไขปญหา  โดยการปรับไปใชคอมพิวเตอรท่ีประสิทธิภาพท่ีสูงกวามีการสง

ถายขอมูลท่ีรวดเร็วกวา 
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5.2.4  ภายในชุดควบคุมของหุนยนตอุตสาหกรรมเดลตา แบบ  3  แกน ยังคงมีสัญญาณรบกวนอยูใน

บางครั้ง เนื่องจากการวางอุปกรณชิดเกินไป 

  แนวทางแกไขปญหา ควรวางอุปกรณใหหางกัน โดยเฉพาะชุดขับเซอรโวมอเตอร และใช

ชุดกรองสัญญาณ (Signal Filter) เพ่ือลดปญหาในระดับหนึ่ง 

     

5.3  ขอเสนอแนะ 

 5.3.1  หุนยนต ควรใชวิธีควบคุมใหเปนแบบเวลาจริง 

 5.3.2 การประมวลผลถึงแมกลองท่ีใชจะเปนกลอง  3   มิติ   แตเพ่ืองายตอการทํางานควรเพ่ิม

จํานวนกลองใหมากกวาเดิม   ซ่ึงกลอง 3   มิติชนิดนี้สามารถเชื่อมตอเขาดวยกันได   ซ่ึงจะชวยทําให

มองเห็นพ้ืนท่ีการทํางานในหลายๆ มุม ซ่ึงงายตอการเขียนโปรแกรม 

 5.3.3 ตูควบคุมจําเปนตองลงสายดินไวเพ่ือลดสัญญาณรบกวน   หรือ    จําเปนตองขยายพ้ืนท่ี

ภายในตูใหกวางข้ึน 

 5.3.4 หากควบคุมโดยใชการดควบคุมการเคลื่อนท่ีแทนการใชการดดีเอคิว (DAQ Card)  จะให

ลดการเดินสายและสัญญาณรบกวนลงไปได และการเคลื่อนท่ีจะราบเรียบมากข้ึน 

   

   

 


