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บทคดัยอ่ 

 

         ปรญิญานพินธ์นี ้ เป็นการออกแบบและสร้างชุดสาธติหุ่นยนต์เดลตา้ 3 แกน ทางผู้จัดท าพบว่า  
หุ่นยนต์เดลตา้ 3 แกนเป็นทีต่้องการในอุตสาหกรรมอย่างมาก แต่การเรียนการสอนต้องใช้เวลาและ
จินตนาการในการเรยีนสูง โดยเฉพาะเรื่องระบบต าแหนง่สามมิติและสมการจลนศาสตร์การเคลื่อนที ่ 
(Kinematics)   ชุดสาธิตหุน่ยนต์เดลต้า 3 แกนที่สร้างขึ้นสามารถรบัภาระ (Load) ได้ 300 กรัม  
ก าหนดให้มคี่าความคลาดเคลื่อนที่ในเคลื่อนที ่ 1  มิลลิเมตร และใช้มาตราส่วนจัดล าดับ  (Rating  

Scale)  ของไลเคริ์ต  (Likert)  5  ระดับ       เพื่อประเมินความเหมาะสมส าหรบัการใช้ประกอบ 
การเรยีนการสอนในวิชาหุ่นยนต์อุตสาหกรรม  (Industrial  Robotics)  รหัสวิชา  213360   
         ในการด าเนินการได้ออกแบบและสร้างชุดสาธิตโดยให้แขนของชุดสาธติใชท้่อคาร์บอนไฟเบอร ์ 
(Fiber Carbon)   ซึ่งมีน้ าหนักเบากวา่เมื่อเปรียบเทียบกบัอลูมิเนยีม  (Aluminum)     ท าให้ใน
การเคลื่อนที่มีความคล่องตัวยิ่งขึ้น ระบบควบคุมใช้พีแอลซ ี(Programmable Logic Controller  

:  PLC)   เป็นตัวควบคุมการท างานของมอเตอร์ผ่านระบบการสื่อสารแบบ   CANOpen  ชุดสาธิต
สามารถควบคุมผ่านหน้าจอแสดงผลที่สร้างขึ้นจากโปรแกรม  Microsoft  Visual  Studio       
และส่งสญัญาณการควบคุมผ่านระบบ Modbus TCP/IP ไปประมวลผลยงัพีแอลซีหน้าจอแสดงผล
มีฟังกช์ันการท างานหลายฟงัก์ชัน   เช่น  Forward and Inverse,  Jog  X,Y,Z,  Linear  Motion  
เป็นต้น    ในส่วนของการประเมินความเหมาะสมของชุดสาธิตนั้น    ได้ท าการประเมินโดยผู้เชี่ยวชาญ
จ านวน 5 ท่าน  
         ผลจากการท าโครงงาน   พบว่าชุดสาธิตหุ่นยนตเ์ดลต้า  3  แกน  มีค่าความคลาดเคลื่อนใน
การเคลื่อนที่ขณะไม่มีภาระ  มีค่าเฉลีย่ความคลาดเคลื่อนในแนวแกน  X,  Y  และ  Z เท่ากับ  0.15,  
0.12  และ  0.08  มิลลิเมตร  และขณะมภีาระ 300 กรัม  มีค่าเฉลี่ยความคลาดเคลือ่นในแนวแกน  
X,  Y  และ  Z เท่ากับ  0.16,  0.13  และ  0.03  มิลลิเมตร  ซึ่งค่าความคลาดเคลือ่นทั้งสองกรณี
มีค่าไม่เกิน 1  มิลลิเมตร สว่นทางด้านความเหมาะสมของชุดสาธิตนั้นมีระดบัความเหมาะสมมาก     

เท่ากับ  4.40 และส่วนเบีย่งเบนมาตรฐาน คือ  0.51  ซึ่งเป็นคา่ความเหมาะสมที่สูงกว่าระดบั          
ที่ผู้จัดท าตั้งไว้ในสมมติฐาน 

(ปริญญานพินธ์มีจ านวนทัง้สิน้  317 หน้า)  


