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สารบัญภาพ 

 

ภาพท่ี                   หนาท่ี 

 2-1  ระบบหุนยนตอุตสาหกรรม 

 2-2  (ก) ลักษณะหุนยนตแบบอารติคูเลค (ข) พ้ืนท่ีการทํางานของหุนยนตแบบอารติคูเลค 

 2-3  (ก)ลักษณะหุนยนตแบบคารทีเชียน (ข) พ้ืนท่ีการทํางานของหุนยนตแบบคารทีเซียน 

 2-4  (ก) แขนกลแบบทรงกระบอก     (ข) พ้ืนท่ีการทํางานของหุนยนตแบบทรงกระบอก 

 2-5  หุนยนตแบบอารติคูเลต 

 2-6  (ก) ลักษณะของแขนกลแบบทรงกลม (ข) พ้ืนท่ีการทํางานของหุนยนตแบบ

ทรงกระบอก 

 2-7  (ก) ลักษณะหุนยนตสการา           (ข) พ้ืนท่ีการทํางานของหุนยนตสการา 

 2-8  Articulated Arm IRB 140 

 2-9  พ้ืนท่ีการทํางานของ Articulated Arm IRB 140 

 2-10  ตูควบคุมการทํางาน IRC 5 ของ Articulated Arm IRB 140 

 2-11  ปุม0และพอรตอยูท่ีตัวควบคุม 

 2-12  คําอธิบายของปุม0และพอรตอยูท่ีตัวควบคุม 

 2-13  ลักษณะและคําอธิบายของ1 FlexPendant with USB port 

 2-14  ปุมคําสั่งบน  FlexPendant with USB port 

 2-15  ความหมายของ1ปุมคําสั่งบน  FlexPendant with USB port 

 2-16  ลักษณะและความหมายบนหนาจอ  Touch screen elements 

 2-17  1โปรแกรมโรบอทสตูดิโอสําหรับจําลองการทํางานของหุนยนตเอบีบี 

 2-18  1คาตัวแปรทางคณิตศาสตรของหุนยนตอุตสาหกรรม 3 แกน แบบเดลตา 

 2-19  การเคลื่อนท่ีของคาตัวแปรทางคณิตศาสตรของหุนยนตอุตสาหกรรม 3 แกน 

แบบเดลตา 

 2-20  ท่ีมาของมุม tan 30° สําหรับการคํานวณ 

 2-21  การยายจุดศูนยกลางของวงกลมจากจุด J1, J2   และ J3  ไปยังจุด J1', J2'   

และ J3'    ในมุมมองแบบสามมิติ 

 2-22  การยายจุดศูนยกลางของวงกลมจากจุด J1, J2   และ J3  ไปยังจุด J1', J2'  และ J3' 

 ในมุมมองดานบน 

 2-23 การหาพารามิเตอร f 

 2-24 การหาพารามิเตอร e 
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สารบัญภาพ (ตอ) 

 

ภาพท่ี                                                                                                       หนาท่ี 

 2-25  การหาพารามิเตอร rf 

 2-26  การหาพารามิเตอร sf 

 2-27  1ลักษณะของหุนยนตอุตสาหกรรม 3 แกน แบบเดลตา (มองดานขาง) 

 2-28  1ลักษณะของหุนยนตอุตสาหกรรม 3 แกน แบบเดลตา (มองดานบน) 

 2-29  (ก) ลักษณะหุนยนตอุตสาหกรรม 3 แกน แบบเดลตา   (ข) ภาพ Kinematics 

หุนยนตอุตสาหกรรม 3 แกน แบบเดลตา 

 2-30  (ก) กานควบคุมแบบคันโยก       (ข) กานควบคุมแบบพวงมาลัย 

 2-31  การรับภาพและการประมวลผล 

 2-32  แสดงพิกเซล (Pixel) ของภาพ 

 2-33  มิติของภาพในเครื่องคอมพิวเตอร 

 2-34  คาความสวางของจุดสีในภาพแบบโทนสีเทา 

 2-35  คาความสวางของจุดสีในภาพสี 

 2-36  ลักษณะและสวนประกอบของกลองคิเน็กส 

 2-37  ลักษณะและสวนประกอบของกลองคิเน็กส 

 2-38  การประมวลผลภาพจากกลองคิเน็กส 

 2-39  ขอตอของรางกายมนุษยท้ัง 20 ขอตอ  

 2-40  ตัวอยางการทํางานแบบ kinect skeleton 

 2-41  ไดอะแกรมการติดตอระหวาง Kinect กับแอปพิเคชั่น 

 2-42  Skeletal Tracking 

 2-43  โครงสรางภายในของเอซีเซอรโวมอเตอร 

 2-44  ระบบควบคุมเซอรโวมอเตอร 

 2-45  ภาพสวนประกอบของ เอซีเซอรโวมอเตอร 

 2-46  การจายไฟและทิศทางการเกิดสนามแมเหล็ก 

 2-47  โครงสรางเอซีเซอรโวมอเตอรท่ีมี 4 โพลหรือโพลมี 2 คู 

 2-48  สัญญาณดิจิตอล 2 ชนิด 

 2-49  สัญญาณอนาล็อกท้ัง 3 ชนิด 

 2-50  CARD DAQ รุน PCI-6221 (68 pin) 

 2-51  ขาตอใชงานของ CARD DAQ รุน PCI-6221 (68 pin) 
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ภาพท่ี                                                                                                       หนาท่ี 

 2-52 เอ็นโคดเดอรแบบเพ่ิมคาดานซายแบบหมุน ดานขวาแบบเคลื่อนท่ีเชิงเสน 

 2-53  เอ็นโคดเดอรแบบสัมบูรณแบบเลื่อนแนวตรงขนาด 4 บิต 

 3-1  แผนผังข้ันตอนการศึกษาและรวบรวมขอมูล 

 3-2  แผนผังแนวคิดในการสรางโครงงานการควบคุมระยะไกลดวยหุนยนตแบบเดลตา 

 3-3  แผนผังแนวคิดในการสรางโครงงานการควบคุมระยะไกลดวยหุนยนตแบบเดลตา  

 3-4  แผนผังข้ันตอนการดําเนินงานเก่ียวกับหุนยนตเอบีบี 

 3-5  แผนผังข้ันตอนการดําเนินงานเก่ียวกับกลองคิเน็กส 

 3-6  แผนผังข้ันตอนการดําเนินงานเก่ียวกับหุนยนตอุตสาหกรรม 3 แกนแบบเดลตา 

 3-7  แผนผังข้ันตอนการดําเนินงานเก่ียวกับหุนยนตอุตสาหกรรม 3 แกนแบบเดลตา 

 3-8  แผนผังข้ันตอนการดําเนินงานการควบคุมหุนยนตระยะไกล 

 3-9  แผนผังข้ันตอนการนําเสนอหัวขอโครงงานปริญญานิพนธ 

 3-10  การหาขนาดความยาวของแขนหุนยนตโดยใชโปรแกรม SolidWork 2012 

 3-11  การออกแบบแผนตัวฐานบนโดยโปรแกรม SolidWork 2012 

 3-12  การออกแบบแขน rf โดยโปรแกรม SolidWork 2012 

 3-13  การออกแบบแขน re โดยโปรแกรม SolidWork 2012 

 3-14  การออกแบบแขน re โดยโปรแกรม SolidWork 2012 

 3-15  การออกแบบขอตอ ( Roend Joint ) โดยโปรแกรม SolidWork 2012 

 3-16  การออกแบบหนาแปลนยึดเซอรโวมอเตอรโดยโปรแกรม SolidWork 2012 

 3-17  การวิเคราะห Strength ของวัสดุโดยโปรแกรม SolidWork 2012 

 3-18  การวิเคราะหแรงบิดโดยโปรแกรม SolidWork 2012 

 3-19  การวิเคราะหแรงบิดของเซอรโวมอเตอรตัวท่ีหนึ่ง 

 3-20  การวิเคราะหแรงบิดของเซอรโวมอเตอรตัวท่ีสอง 

 3-21  การวิเคราะหแรงบิดของเซอรโวมอเตอรตัวท่ีสาม 

 3-22  การวิเคราะหแรงบิดของเซอรโวมอเตอรตัวท่ีหนึ่ง 

 3-23  การวิเคราะหแรงบิดของเซอรโวมอเตอรตัวท่ีสอง 

 3-24  การวิเคราะหแรงบิดเซอรโวมอเตอรตัวท่ีสาม 

 3-25  โปรแกรม Computer Aided Manufacturing โดย SolidCAM 2012 

 3-26  การตั้งแกนอางอิงใหตรงกับเครื่องซีเอ็นซีในโปรแกรม SolidCAM 2012 
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สารบัญภาพ (ตอ) 

 

ภาพท่ี                                                                                                       หนาท่ี 

 3-27  ทําการตั้งคาใหทําการเจาะรูนําศูนยในโปรแกรม SolidCAM 2012 

 3-28  ทําการตั้งคาใหทําการเจาะรูและควานใหใหญข้ึนในโปรแกรม SolidCAM 2012 

 3-29  ทําการแปลงการทํางานใหอยูในรูปของจีโคดในโปรแกรม SolidCAM 2012 

 3-30  เริ่มทําจิ๊ก (Jig) อยางงายเพ่ือผลิตชิ้นงานดวยซีเอ็นซี 

 3-31  เจาะรูบนชิ้นงานดวยซีเอ็นซีดวยจีโคดท่ีไดจากโปรแกรม SoildCAM 2012 

 3-32  เครื่องซีเอ็นซีทํางานเสร็จสมบรูณชิ้นงานท่ีไดมีขนาดตามท่ีตองการ 

 3-33  การประกอบชิ้นสวนของหุนยนตท่ีผานกระบวนการซีเอ็นซี 

 3-34  หุนยนตอุตสาหกรรม 3 แกนแบบเดลตาพรอมตอใชงานเขากับตูควบคุม 

 3-35  ทดสอบความแข็งแรงของหุนยนตอุตสาหกรรม 3 แกนแบบเดลตาโดยการขยับ

ดวยมือ 

 3-36  การใชโปรแกรม AutoCAD 2011 ในการออกแบบภาคควบคุม 

 3-37  ออกแบบการวางอุปกรณลงในตูควบคุม โดยโปรแกรม AutoCAD 2011 

 3-38  ประกอบตูควบคุมตามท่ีออกแบบ 

 3-39  หนาตางโปรแกรมควบคุมหุนยนตอุตสาหกรรม 3 แกนแบบเดลตา 

 3-40  การทดสอบโปรแกรมควบคุมหุนยนตอุตสาหกรรม 3 แกนแบบเดลตา 

 3-41  โปรแกรมสําหรับการคํานวณจลศาสตรของหุนยนตอุตสาหกรรม 3 แกน 

แบบเดลตา 

 3-42  หนาตางโปรแกรมโรบอทสตูดิโอสําหรับควบคุมหุนยนตเอบีบี 

 3-43  การจําลองของหุนยนตเอบีบีท่ีทํางานตามคําสั่งท่ีเขียนไว 

 3-44  โปรแกรมรับสงขอมูลระหวางหุนยนตท้ังสองตัว 

 3-45  การทดสอบการควบคุมระยะไกล 

 3-46  การติดตั้งไลเบอรี่สําหรับกลองคิเน็กส 

 3-47  วัตถุสองชิ้นท่ีมีคาความแข็งตางกันสําหรับทดสอบการกดดวยหุนยนตเอบีบี 

 3-48  โปรแกรมการประมวลผลภาพโดยใชกลองคิเน็กส 

 4-1  การควบคุมระยะไกลโดยใชหุนยนตอุตสาหกรรม 3 แกนแบบเดลตาแบบไมมีการ

กดวัตถุ 
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ภาพท่ี                                                                                                       หนาท่ี 

 4-2  การเปรียบเทียบตําแหนงระหวางหุนยนตอุตสาหกรรม 3 แกนแบบเดลตาในแกน 

X และหุนยนตเอบีบีในแกน Y 

 4-3  ตําแหนงหุนยนตกอนการเคลื่อนท่ีเฉพาะในแนวแกน X ของหุนยนตเอบีบี 

 4-4  ตําแหนงหุนยนตหลังการเคลื่อนท่ีเฉพาะในแนวแกน X ของหุนยนตเอบีบี 

 4-5  การเปรียบเทียบตําแหนงระหวางหุนยนตอุตสาหกรรม 3 แกนแบบเดลตาในแกน 

Z และหุนยนตเอบีบีในแกน Z 

 4-6  ตําแหนงหุนยนตกอนการเคลื่อนท่ีเฉพาะในแนวแกน Z ของหุนยนตเอบีบี 

 4-7  ตําแหนงหุนยนตหลังการเคลื่อนท่ีเฉพาะในแนวแกน Z ของหุนยนตเอบีบี 

 4-8  การควบคุมระยะไกลโดยใชหุนยนตอุตสาหกรรม 3 แกนแบบเดลตา 

แบบมีการกดวัตถุ 

 4-9  หุนยนตเอบีบีกดวัตถุท่ีมีคาความแข็งต่ําในตําแหนงท่ีหนึ่ง 

 4-10  ความสัมพันธระหวางแรงตานและตําแหนงการกดวัตถุ 

 4-11  ตําแหนงหุนยนตกอนการกดวัตถุท่ีมีคาความแข็งต่ําตําแหนงท่ีหนึ่ง 

 4-12  ตําแหนงหุนยนตขณะกดวัตถุท่ีมีคาความแข็งต่ําตําแหนงท่ีหนึ่ง 

 4-13  ความสัมพันธระหวางแรงตานและตําแหนงการกดวัตถุ 

 4-14  ตําแหนงหุนยนตกอนกดวัตถุท่ีมีคาความแข็งต่ําตําแหนงท่ีสอง 

 4-15  ตําแหนงหุนยนตขณะกดวัตถุท่ีมีคาความแข็งต่ําตําแหนงท่ีสอง 

 4-16  ความสัมพันธระหวางแรงตานและตําแหนงการกดวัตถุ 

 4-17  ตําแหนงหุนยนตกอนกดวัตถุท่ีมีคาความแข็งสูงตําแหนงท่ีหนึ่ง 

 4-18  ตําแหนงหุนยนตขณะกดวัตถุท่ีมีคาความแข็งสูงตําแหนงท่ีหนึ่ง 

 4-19  ความสัมพันธระหวางแรงตานและตําแหนงการกดวัตถุ 

 4-20  ตําแหนงหุนยนตกอนกดวัตถุท่ีมีคาความแข็งสูงตําแหนงท่ีสอง 

 4-21  ตําแหนงหุนยนตขณะกดวัตถุท่ีมีคาความแข็งสูงตําแหนงท่ีสอง 
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