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บทคัดยอ 

  ปริญญานิพนธนี้เปนการพัฒนาการควบคุมหุนยนตระยะไกลโดยใชหุนยนตอุตสาหกรรม 

โดยการพัฒนาปริญญานิพนธครั้งนี้จําเปนตองใชหุนยนตอุตสาหกรรมสําหรับทํางานระยะไกล 

(Slave Robot) คือ หุนยนตแบบ 6 แกน เอบีบี (ABB) และหุนยนตสําหรับทํางานรวมกับผูควบคุม 

คือหุนยนตแบบเดลตา เพ่ือการทําปริญญานิพนธใหสามารถบรรลุวัตถุประสงคมีความจําเปนในการ

ออกแบบและสรางหุนยนตแบบเดลตาข้ึนมา ซ่ึงในการออกแบบและสรางหุนยนต 3 แกนแบบเดลตา  

จําเปนท่ีจะตองความรูจากการเรียนในหลายแขนงวิชา  เชนการออกแบบหุนยนตโดยโปรแกรม

คอมพิวเตอรชวยในการออกแบบ (CAD) การวิเคราะหความแข็งแรงของวัสดุโดยใชโปรแกรม

คอมพิวเตอรชวยในงานวิศวกรรม (CAE) การผลิตชิ้นงานโดยใชโปรแกรมคอมพิวเตอรชวยในการผลิต 

(CAM) หรือแมกระท่ังการเขียนโปรแกรม โดยใชภาษา C# ควบคูกับการประมวลผลภาพ 

  การทํางานของปริญญานิพนธ สามารถควบคุมการทํางานของหุนยนตโดยการเชื่อมตอการ

สื่อสารกับหุนยนตระยะไกลเอบีบี และจะใชการประมวลผลภาพเพ่ือหาคา ตําแหนง ความลึก ของ

วัตถุในระยะไกล เพ่ือใหท้ังระบบรับทราบ เม่ือผูใชงานขยับสวนปลายของหุนยนตเดลตา เซอรโว

มอเตอรท้ัง 3 ตัวจะทํางานสัมพันธกัน  โดยหุนยนตเดลตาจะสงขอมูลออกมาเปนองศาของเซอรโว

มอเตอรซ่ึงสามารถอานไดจากเอ็นโคดเดอร (Encoder) และนําองศาไปเขาสมการจลศาสตรเคลื่อนท่ี

ไปขางหนา  (Forward Kinematics)  โปรแกรมก็จะทําหนาท่ีแปลงไปเปนตําแหนง X Y Z เพ่ือสงไป

ยังหุนยนตเอบีบี  จนทําใหหุนยนตเอบีบีเคลื่อนท่ีตามหุนยนตเดลตา เม่ือหุนยนตเอบีบีเคลื่อนท่ีจนไป

ชนวัตถุซ่ึงชุดประมวลผลภาพจะบอกตําแหนงใหระบบรับรูตั้งแตเริ่มทํางานครั้งแรก  ก็จะทําใหเกิด

แรงตานท่ีตัวหุนยนตเดลตา ซ่ึงคาแรงตานก็จะข้ึนอยูกับความแข็งของวัสดุท่ีหุนยนตเอบีบีนั้นไปชน

หรือกด 

 ผลท่ีไดจากการทดลอง สามารถควบคุมหุนยนตระยะไกลโดยใชหุนยนตอุตสาหกรรม 

ซ่ึงสามารถเคลื่อนท่ีไดดี และสามารถรับรูความแตกตางจากการกดวัตถุท่ีตางชนิดกันได 

 


