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บทท่ี 3 
ขั้นตอนและวิธีการด าเนินงาน 

 
      จากทฤษฏีและข้อมูลที่เกี่ยวข้อง ทางผู้จัดท าโครงงานการออกแบบและสร้างแขนหุ่นยนต์     
น  าหนักเบา ได้มีการวางแผนการด าเนินงานเพ่ือที่จะเป็นแนวทางในการปฏิบัติงานเพ่ือให้โครงงาน
ส าเร็จตามวัตถุประสงค์ที่วางไว้ ดังแสดงในผังงาน  
3.1  ขั้นตอนในการด าเนินงาน 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

ภาพที่ 3-1  บล็อกไดอะแกรมการด าเนินงาน

ไม่ผ่าน 

ออกแบบลายวงจรพร้อมลงอุปกรณ์ 

ออกแบบโครงสร้าง 

เริ่มต้น 

ศึกษาข้อมูลเกี่ยวกับโครงงาน 

ผา่น 
จัดซื ออุปกรณ์ Drive Ac Servo Motor 
 

1 

ผ่าน 

ผ่าน 

ทดสอบ 
ไม่ผ่าน 

แกไ้ข 

ทดสอบ 
ไม่ผ่าน แก้ไข 

ทดสอบ แก้ไข 
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ภาพที่ 3-2  บล็อกไดอะแกรมการด าเนินงาน (ต่อ) 

ผ่าน 

ทดสอบ 
ไม่ผ่าน 

แก้ไข 

ตรวจสอบ 
ไม่ผ่าน แก้ไข 

ผ่าน 

จบ 

บันทึกการท างานและข้อบกพร่อง 

ประกอบรวมอุปกรณ์เข้าด้วยกัน 

1 

เขียนโปรแกรมควบคุม 

ศึกษาและออกแบบระบบควบคุม 

จัดพิมพ์ปริญญานิพนธ์ 

ผ่าน 
ตรวจสอบ 

ไม่ผ่าน แก้ไข 

ทดสอบ 
ไม่ผ่าน 

แกไ้ข 
ผ่าน 
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3.2  วิธีการด าเนินงาน  
       3.2.1  ศึกษาข้อมูล   
         -  ความรู้พื นฐานเกี่ยวกับหุ่นยนต์   
   -  ทฤษฎีมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับ  
   -  ทฤษฎีการวิเคราะห์การเคลื่อนท่ี   
   -  ทฤษฎีระบบส่งก าลัง  
     -  ทฤษฎีการเขียนไมโครคอนโทรลเลอร์ ARM 7 TDMI-S เบอร ์LPC2103   
     -  การเขียนโปรแกรมภาษา (C Language) บนคอมพิวเตอร์เพ่ือควบคุมการท างาน           
ของหุ่นยนต์  
 
       3.2.2  ออกแบบโครงสร้าง  
                แขนหุ่นยนต์ที่ท าการออกแบบ นี เป็นแขนหุ่นยนต์ประเภทที่มีการเคลื่อนที่ในพิกัดหมุน  
(Revolute or Articulated Coordinates : RRR) จะประกอบไปด้วยแกนหมุน 6  แกน ทุกแกน      
การเคลื่อนที่เป็นแบบหมุน (Revolute) รูปแบบการเคลื่อนที่คล้ายกับแขนคน ซ่ึงประกอบด้วย               
ช่วงเอว ท่อนแขนบน ท่อนแขนล่าง และข้อมือ    
       แขนหุ่นยนต์ประเภทนี เนื่องจากใช้งานได้กว้างขวางในระบบอุตสาหกรรม เพราะสามารถเข้าถึง 
ต าแหน่งต่าง ๆ ได้ดีซึ่งแขนหุ่นยนต์ประเภทนี จะมีข้อดีคือ มีความยืดหยุ่นสูงในการเข้าไปยัง จุดต่าง ๆ 
เพราะทุกแกนจะเคลื่อนที่ในลักษณะของการหมุน จึงมีพื นที่การท างานมากท าให้สามารถเข้าถึง
ชิ นงานทั งจากด้านบนถึงด้านล่าง    
 

 
 

ภาพที่ 3-3  ขั นตอนการออกแบบโครงสร้าง 
 



49 
 

 

ภาพที่ 3-4 ภาพรวมของแขนหุ่นยนต์ที่ออกแบบ 
 

       จากภาพที ่3-4  จะเห็นได้ว่าชิ นส่วนแขนหุ่นยนต์ จะประกอบไปด้วยแกนหมุน 6  แกน รูปแบบ
การเคลื่อนที่คล้ายกับแขนคน ซ่ึงประกอบด้วยช่วงเอว ท่อนแขนบน ท่อนแขนล่าง และข้อมือ   
จากนั นก็ใช้โปรแกรม Solid Work 2012 ในการออกแบบชิ นส่วนแต่ละชิ น เพ่ือน าแบบที่ได้ มาตัด
เป็นชิ นส่วนของแขนหุ่นยนต์ 
               3.2.2.1  การออกแบบแขนหุ่นยนต์ Link 1  

 
ภาพที่ 3-5 แบบแขนหุ่นยนต์ Link 1 
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               3.2.2.2  การออกแบบแขนหุ่นยนต์ Link 2 

 
ภาพที่ 3-6 แบบแขนหุ่นยนต์ Link 2 

 
               3.2.2.3  การออกแบบแขนหุ่นยนต์ Link 3 

 

ภาพที่ 3-7 แบบแขนหุ่นยนต์ Link 3 
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               3.2.2.4  การออกแบบแขนหุ่นยนต์ Link 4 

 

ภาพที่ 3-8 แบบแขนหุ่นยนต์ Link 4 
 
               3.2.2.5  การออกแบบแขนหุ่นยนต์ Link 5 

 

ภาพที่ 3-9 แบบแขนหุ่นยนต์ Link 5 
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               3.2.2.6  การออกแบบแขนหุ่นยนต์ Link 6 

 

ภาพที่ 3-10 แบบแขนหุ่นยนต์ Link 6 
 

       ในการออกแบบและสร้างแขนหุ่นยนต์ จะต้องค านึงถึงขอบเขตการท างานของแขนหุ่นยนต์              
ว่ามีลักษณะในการท างานอย่างไร จากภาพที่ 3-11 จะแสดงขอบเขตการท างานของแขนหุ่นยนต์ 

 

ภาพที่ 3-11 ขอบเขตการท างานของแขนหุ่นยนต์ 
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ภาพที่ 3-12 ขอบเขตการท างาน 
 
               3.2.2.7  ลักษณะการเคลื่อนที่ของมอเตอร์ทั ง 6 ตัว  
                          ก)  มอเตอร์ตัวที่ 1 จะอยู่ที่ฐานจะสามารถหมุนไปได้ทางด้านซ้ายและขวา          
ได ้±110 องศา   
                         ข)  มอเตอร์ตัวที ่2. เคลื่อนที่ขึ นลงได้ ±100 องศา   
                         ค)  มอเตอร์ตัวที ่3. เคลื่อนที่ขึ นลงได้ ±130 องศา   
                         ง)  มอเตอร์ตัวที ่4. หมุนรอบได้ ±160 องศา   
                         จ)  มอเตอร์ตัวที ่5. เคลื่อนที่ขึ นลงได้ ±130 องศา   
                         ฉ)  มอเตอร์ตัวที ่6. หมุนรอบได้ ±180 องศา 
  
               3.2.2.8 อลูมิเนียม (Aluminum) ที่ใช้ในการท าโครงสร้าง ของแขนกลในครั งนี               
ใช้อลูมิเนียมเกรด 5083 โดยอลูมิเนียมเกรด 5083 เป็นโลหะผสมระหว่างอะลูมิเนียม ที่มีแมกนีเซียม 
(Magnesium)  แมงกานีส (Manganese)  และโครเมียม  (Chromium)  เป็นส่ วนผสมส าคัญ                
ผ่านกระบวนการขึ นรูปเย็นเพื่อให้มีความแข็งแรงสูงสุดและอบเสถียร เพ่ือช่วยรักษาคุณสมบัติทางกล           
ให้คงท่ีและเพ่ือให้มีความต้านทานต่อการกัดกร่อนที่ดีเยี่ยม 
 
               3.2.2.9  คุณลักษณะเด่น (Significant Characteristics)  

                          ก)  มีน  าหนักเบากว่าเหล็กมาก ประมาณ 3 เท่า   

                          ข)  มีค่าการน าความร้อนและไฟฟ้าสูงกว่าเหล็ก   
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                          ค)  มีความแข็งแรงสูง   

                          ง)  ต้านทานต่อการกัดกร่อนดีเยี่ยม   

                          จ)  ความสามารถในการเชื่อมดีมาก   

                          ฉ)  ความสามารถในการขึ นรูปเย็นดีพอใช้   

                          ช)  ความสามารถในการตดักลึงพอใช้  

  
       3.2.3  จัดซื ออุปกรณ์ Drive  Servo Motor  
  

 
  

ภาพที่ 3-13 ขั นตอนการจัดซื ออุปกรณ์ Drive  Servo Motor  
 

                  3.2.3.1 ชุด Drive Servo Motor ที่ท าการจัดซื อจะประกอบไปด้วย Drive Servo 
Motor จ านวน 6 ชุด   โดยแต่ละชุดจะประกอบไปด้วย   
                            ก)  Drive  Servo  ยี่ห้อ Mitsubishi รุ่น MR-J10A1  100 Watt   ,100  V   
                                 Servo Motor ยี่ห้อ Mitsubishi รุ่น HA-FE13 ,100  V   (1 ตัว) 
                            ข)  Drive  Servo  ยี่ห้อ Yaskawa รุ่น SGDA-01BP  100 Watt   ,100  V   
                             Servo Motor  ยี่ห้อ Yaskawa รุ่น SGM-01B3G10  ,100  V   (2 ตัว) 
                            ค)  Drive  Servo   ยี่ห้อ Yaskawa รุ่น SGDA-01AP  100 Watt   , 200 V   
                             Servo Motor  ยี่ห้อ Yaskawa รุ่น SGME-01AFNS11 , 200 V  (2 ตัว) 
                            ง)  Drive  Servo   ยี่ห้อ Yaskawa รุ่น SGDA-A2CP  20 Watt   ,24  V DC   
                             Servo Motor  ยี่ห้อ Yaskawa รุ่น SGMM-A2C3J6 , 24 V DC  (1 ตัว) 
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ภาพที่ 3-14 ชุด Drive  servo motor 

 

 

ภาพที่ 3-15 ชุด Drive  servo ทั ง 6 ตัว 
 

         ในการทดสอบการท างานของชุด Drive  Servo Motor จะท าการทดสอบโดยใช้โปรแกรม 
Sigma Win เพ่ือเป็นการทดสอบว่าชุด  Drive  Servo Motor ที่เราจัดซื อมาใช้งานได้หรือไม่โดย    
มีขั นตอนการทดสอบดังนี   
       เมื่อเข้าโปรแกรม  Sigma Win จะแสดงหน้าต่างภาพที่ 3-16 

 

ภาพที่ 3-16 หน้าต่างโปรแกรม Sigma Win 
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       กด          เพ่ือหา Servo Drive ที่เชื่อมต่ออยู่ด้วย RS-232 เมื่อเจอแล้วกด OK  แสดงดัง         
ภาพที่ 3-17 

  

ภาพที่ 3-17 Servo Drive ที่เชื่อมต่ออยู่ด้วย RS-232   
 

         กดปุ่ม          เพ่ือทดสอบให้มอเตอร์หมุนซ้าย-ขวา แสดงดังภาพที่ 3-18 
 

  

ภาพที่ 3-18 การทดสอบให้มอเตอร์หมุนไปทางซ้าย-ทางขวา 
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       ใส่ค่าความเร็วในช่อง Jog Speed (RPM) หลังจากนั น กด Enable แสดงดังภาพที่ 3-19 
 

 

ภาพที่ 3-19 การใส่ค่าความเร็วในช่อง Jog Speed 
  
 

         กดปุ่ม        เพ่ือสั่งให้มอเตอร์หมุนตามเข็มนาฬิกา และกดปุ่ม       เพ่ือสั่งให้มอเตอร์หมุนทวน 
เข็มนาฬิกา เมื่อทดสอบเสร็จแล้วให้กดปุ่ม Close  แสดงดังภาพที่ 3-20 
 

 

 ภาพที่ 3-20 การสั่งให้มอเตอร์หมุนซ้าย-ขวา    
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       3.2.4  ออกแบบลายวงจร 

  

ภาพที่ 3-21 ขั นตอนการออกแบบลายวงจร  
 

        3.2.4.1  วงจรแปลงสัญญาณ RS-232 เป็น สัญญาณ RS-485  
                           การแปลงสัญญาณ RS-232 เป็น สัญญาณ RS-485 เพ่ือให้ระบบรับส่งข้อมูล 
ระหว่างไมโครคอมพิวเตอร์ (Microcomputer) กับมัลติเปิ้ลไมโครคอลโทรลเลอร์ (Multiple  
Microcontroller) การส่งรับข้อมูลไม่สามารถส่งได้โดยตรงจ าเป็นที่จะต้องแปลง  RS-232                    
เป็น RS-485 จึงจะสามารถรับส่งข้อมูล  ระหว่างกันได้โดยมีวงจร แปลงสัญญาณดังภาพที่ 3-22 
เนื่องจากวงจรชุดนี   ด้านนึ่งจะต่อ กับไมโครคอมพิวเตอร์และอีกด้าน ต่อเข้ากับเครือข่าย             
ไมโครคอลโทรลเลอร์ (Microcontroller) เพ่ือป้องกันกระแสไฟฟ้ารั่วไหลผ่านไมโครคอมพิวเตอร์ 
โดยสามารถแยกกราวด์และแหล่งจ่ายไฟออกเป็น 2 ชุด ชุดแรกจ่ายให้กับอุปกรณ์ RS-232 ผ่าน 
Opto transistor ชุดที่ 2 จ่ายให้กับอุปกรณ ์ RS-485  
       ในระบบรับส่งข้อมูลระหว่างคอมพิวเตอร์กับไมโครคอนโทรลเลอร์จะใช้การสื่อสารแบบ RS-232
แต่ข้อจ ากัดของ RS-232 คือการสื่อสารเป็นแบบ Point To Point จึงจ าเป็นต้องท าการแปลง
สัญญาณ RS-232 เป็น สัญญาณ RS-485 เพ่ือสื่อสารเป็นแบบ Multi Point ได ้

 
ภาพที่ 3-22 วงจรแปลงสัญญาณ RS-232 เป็น สัญญาณ RS-485 



59 
 

 

ภาพที่ 3-23 ชิ นงานจริงวงจรแปลงสัญญาณ RS-232 เป็น สัญญาณ RS-485 
 
        3.2.4.2  วงจรแยกกราวด์ระหว่างไมโครคอนโทรลเลอร์กับเซอร์โวไดร์    
  เนื่องจากแรงดันทางด้าน ไมโครคอนโทรลเลอร์กับแรงดันทางด้านเซอร์โวไดร์  
มีความต่างศักย์กันมากจึงจ าเป็นต้องแยกกราวด์ของทั งสองออกจากกันเพ่ือลดสัญญาณรบกวน              
และการไหลกลับของแรงดัน ซึ่งจะท าให้ไมโครคอนโทรลเลอร์เสียหายได้ 

 

ภาพที่ 3-24 วงจรแยกกราวด์ระหว่างไมโครคอนโทรลเลอร์กับเซอร์โวไดร์    

 

 

ภาพที่ 3-25 ชิ นงานจริงวงจรแยกกราวด์ระหว่างไมโครคอนโทรลเลอร์กับเซอร์โวไดร์    



60 
 

 
ภาพที่ 3-26 วงจรไฟเลี ยง 5 โวลต์เลี ยงคอนโทรลเลอร์ 

 

 

ภาพที่ 3-27 ชิ นงานจริงวงจรไฟเลี ยง 5 โวลต์เลี ยงคอนโทรลเลอร์ 
  
       3.2.5  เขียนโปรแกรมควบคุมการท างานของระบบ 

 
ภาพที่  3-28 ขั นตอนการเขียนโปรแกรมควบคุม 



61 
 

                3.2.5.1  การค านวณหาค่าต าแหน่ง 
                            3.2.5.1.1 การค านวณหาค่าต าแหน่งด้วยวิธี จลศาสตร์การเคลื่อนไหว               
ของแขนกล 6 แกน  

   

ภาพที่ 3-29 ระบบพิกัดส าหรับแกนหมุนทั ง 6 แกนแขนหุ่นยนต์  
 

                  ตารางท่ี 3-1  ค่า D-H  Parameters  ของแขนกล 6 แกน 
i                 

 1 0 0 0    
2 -90º          
3 0          
4 -90º          
5 90º    0    
6. -90º          

 
       จากภาพที ่3-29 แสดงระบบพิกัดส าหรับแกนหมุนทั ง 6 แกนแขนหุ่นยนต์โดยจะสามารถแปลง
เป็นแบบเดนาวิท-ฮาร์เทนเบิร์กส าหรับระบบพิกัดแขนหุ่นยนต์ ได้ดังต่อไปนี  

                             ก)  การหาต าแหน่งปลายของแขนหุ่นยนต์ด้วยวิธีจลศาสตร์การ  
เคลื่อนไหวไปข้างหน้า (Forward  Kinematics)  โดยก าหนดให้                          
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                                       ข)  การหาค่ามุมก้านโยงด้วยวิธี จลศาสตร์ผกผัน  (inverse-   
kinematics) 
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โดย             (     )    มาจากการหาเส้นตรงด้านฉาก ของสามเหลี่ยมมุมฉาก  
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        โปรแกรมควบคุมการท างานนี ท าการเขียนด้วยภาษาซี (C) โดยโปรแกรมนี จะท าหน้าที่ควบคุม
ไมโครคอนโทรลเลอร์ ARM 7 ทั ง 6 ตัว ซึ่งจะให้การใช้งานเป็นไปโดยง่ายและสะดวก  รวมถึงการท า
ให้มคีวามคล่องตัวและง่ายต่อการใช้งานจะมีการส่งค่าต าแหน่ง ไปยังตัวไมโครคอนโทรลเลอร์ ARM 7 
แล้วให้ ARM7 สร้างสัญญาณพัลส์ส่งให้เซอร์โวไดร์ เพ่ือให้มอเตอร์เกิดการท างาน และจะรับเอา
สัญญาณป้อนกลับ (Feedback) จากตัวไมโครคอนโทรลเลอร์ น ามาท าการค านวณต าแหน่งและจะมี
การเก็บต าแหน่งที่ค านวณเอาไว้ เพ่ือที่จะก าหนดการท างานของไมโครคอนโทรลเลอร์แต่ละตัว    
ระบบควบคุมการเคลื่อนที่ของแขนหุ่นยนต์ มีรายละเอียดดังต่อไปนี  
 

 
ภาพที่ 3-30 บล็อกไดอะแกรมของระบบควบคุมการเคลื่อนที่ 
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ภาพที่ 3-31 โครงสร้างของการควบคุมแขนหุ่นยนต์ 
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Start

Connect Port
Port.name = “COM1”;

Port.open();

Mode 
Program

�              
Speed = 0-10

�              
           

  �    Send                           Serial Port
Port.write = “[seta1,seta2,seta3,seta4,seta5,seta6]“;

  �    Add point                          Text File
Txt.writeLine(textBox1.text);

             
Txt.Close();

End

    seta1,seta2,seta3,seta4,seta5,seta6
          Forward Kinematic

T0_6 = T0_1*T1_2*T2_3*T3_4*T4_5*T5_6;

        X,Y,Z
numericUpDown1.Value = T0_6[0, 3];
numericUpDown2.Value = T0_6[1, 3];
numericUpDown3.Value = T0_6[2, 3];

Manual Mode

Auto Mode

1

           2>           >      124

           3>           >      133

           4> 
          
>      128

           1>          >      125

 
ภาพที่ 3-32 โฟลว์ชาร์ตโปรแกรมควบคุม 
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ภาพที่ 3-33 โฟลว์ชาร์ตโปรแกรมควบคุม 
 
 
 

 

1

 �                  
Open = new OpenFileDialog();

Open.DefaultExt = "*.txt";
Open.Filter = "Text File (.txt)| *.txt";

..........

                        
Timer();

  �    Play                    
 timer1.Enabled = true;

  �    Pause                           
timer1.Enabled = false;

  �    Stop                   
timer1.Enabled = false;

counter = 1;

End

           5>           >      128

           6> 
          
>      130

           7> 
          
>      129

           8>           
>      129

           9>           >      129
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       3.2.5.2  การเขียนโปรแกรมควบคุมการท างานของแขนหุ่นยนต์ แสดงดังภาพที่ 3-24 

 

ภาพที่ 3-34 หน้าตาโปรแกรม 

 
     3.2.5.2.1  เลือกพอร์ตการเชื่อมต่อจากนั นให้กดปุ่ม Connect  จากนั นเลือก

โหมดการท างานของโปรแกรมว่าจะท างานแบบ Manual หรือ Auto แสดงดังภาพที่ 3-25  

 

ภาพที่ 3-35 การเลือกการท างาน 
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 3.2.5.2.2  Manual Mode  แสดงดังภาพที่ 3-26 

  ก)  สามารถปรับค่าต าแหน่งของแต่ละแกน และเลือกความเร็ว 

จากนั นกดปุ่ม Send โปรแกรมทะท าจากส่งค่าไปยังตู้คอนโทรลเพ่ือสั่งให้มอเตอร์หมุน ซึ่งค่าที่ส่งไป

จะอยู่ในช่อง “ค่าต าแหน่งที่ส่งออก” 

 ข)  ปุ่ม Send2 ใช้ส่งค่าต าแหน่งที่ได้จากการค านวณ Inverse- 

Kinematic โดยการป้อนต าแหน่ง X  Y และ Z 

 ค)  ปุ่ม Home ใช้ส่งค่าต าแหน่งเริ่มต้นให้กับทุกแกน 

 ง)  ปุ่ม Add Point ใช้บันทึกค่าต าแหน่งลงบน Text File เพ่ือ

น าไปใช้ใน Auto Mode 

 จ)  ปุ่ม Stop Add ใช้เมื่อต้องการสิ นสุดการบันทึก 

 

 

ภาพที่ 3-36 การเลือก Manual Mode 
 

                          3.2.5.2.3  Auto Mode แสดงดังภาพที่ 3-27 

 ก)  เลือกโหมดการท างานมาที่ Auto Mode 

 ข)  เลือก File แล้วเลือก Open  หรือใช้คีย์ลัด  Ctrl+O  เพ่ือเปิด 

Text File ที่ได้จากการบันทึกค่าต าแหน่งของ Manual Mode 
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 ค)  ช่อง “จ านวนบรรทัดของโค้ด” จะแสดงจ านวนบรรทัดของโค้ด 

 ง)  ช่องระยะเวลาในการส่ง ตัวหน่วงเวลาในการส่งค่าของแต่ละจุด 

 จ)  ช่อง “ค่าต าแหน่งที่ส่งออก” จะแสดงค่าต าแหน่งที่ส่งออกไป 

 ฉ)  ปุ่ม Play ใช้เพื่อเริ่มการท างาน 

 ช)  ปุ่ม Pause ใช้เพื่อหยุดการเคลื่อนที่ชั่วคราว 

 ซ)  ปุ่ม Stop ใช้เพื่อหยุดการท างาน 

 

 

ภาพที่ 3-37 การเลือก Auto Mode 
 

       3.2.6  ประกอบอุปกรณ์เข้าด้วยกัน 

 

 
 

ภาพที่ 3-38 ขั นตอนประกอบอุปกรณ์เข้าด้วยกัน 
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      ในการสร้างแขนหุ่นยนต์ครั งนี  คณะผู้จัดท าได้ท าการออกแบบโครงสร้างแขนหุ่นยนต์ลงบน
โปรแกรม Solid Work 2012 และได้ด าเนินการจัดสร้างแขนหุ่นยนต์ ตามแบบที่ออกแบบไว้ รวมถึง
การจัดหาอุปกรณ์ต่าง ๆ ทั งระบบแมคคานิกส์และระบบควบคุมแขนหุ่นยนต์ จากนั นได้น าอุปกรณ์
ทั งหมดมาท าการประกอบรวมกันโดยมีวิธีและขั นตอนการประกอบดังนี     

 

 

ภาพที่ 3-39 การติดตั งมอเตอร์ Join1 กับ แมคคานิกส์ Join 2 
 

 

ภาพที่ 3-40 การติดตั งมอเตอร์กับแมคคานิกส์ Join 2  
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ภาพที่ 3-41 การติดตั ง Join1, Join 2, Join 3, Join 4 เข้าด้วยกัน 

 

 

ภาพที่ 3-42  การติดตั งมอเตอร์และ Join4, Join 5, Join 6,  เข้าด้วยกัน 
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ภาพที่ 3-43 แขนหุ่นยนต์ที่ประกอบเสร็จแล้ว 
 

 

 

ภาพที่ 3-44 การจัดวางต าแหน่งชุดอุปกรณ์ควบคุมแขนหุ่นยนต์ 
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ภาพที่ 3-45 ชุดอุปกรณ์ควบคุมแขนหุ่นยนต์ 

 
 

 

ภาพที่ 3-46 แขนหุ่นยนต์ 
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แผนการด าเนินโครงงาน การออกแบบและสร้างแขนหุ่นยนต์น  าหนักเบา  
 (  Design and Construction of  Lightweight Arm Robot )  

 

 

                            
                      แผนงานที่วางไว้                                       แผนงานที่ปฏิบัติจริง        

รายละเอียดการท างาน มิ.ย. 54 ก.ค. 54 ส.ค. 54 ก.ย. 54 ต.ค. 54 พ.ย. 54 ธ.ค. 54 ม.ค. 55 ก.พ. 55 มี.ค. 55 เม.ย. 55 พ.ค. 55 มิ.ย. 55 
1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 1 1 2 3 4 

  3.1  ศึกษาหาข้อมูลการสร้าง        
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 3.2  ออกแบบและท าชิ นส่วน     
       ต่าง ๆ ของแขนกล 

                                                  

                                                  

3.3  จัดซื ออุปกรณ์                    
       Drive ac servo motor 

                                                   

                                                  

3.4  ออกแบบลายวงจรพร้อม       
       ลงอุปกรณ์ 

                                                  

                                                  

3.5  เขียนโปรแกรมควบคุม        
       การท างานของระบบ 

                                                  

                                                  

3.6  ประกอบอุปกรณ์เข้าด้วยกัน                                                   

                                                  

3.7  บันทึกการท างาน                
       และข้อบกพร่อง 

                                                  

                                                  

3.8  จัดท าปริญญานิพนธ์                                                   

                                                  

    

ตารางท่ี 3-2  ระยะเวลาการท า
โครงงาน 


