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ปริญญำนิพนธ์ชื่อภำษำไทย      กำรออกแบบและสรำ้งชดุสำธติหุน่ยนตเ์ดลตำ้  3  แกน 

ปริญญำนิพนธ์ชื่อภำษำองักฤษ   The  Design  and  Demonstrative  Creation  by  using  Delta  

                              Robot  3  Axis 
 

บทคดัยอ่ 

 

         ปรญิญำนพินธ์นี ้  เป็นกำรออกแบบและสร้ำงชุดสำธิตหุ่นยนตเ์ดลต้ำ 3 แกน    ทำงผู้จัดท ำพบว่ำ  หุ่นยนต์
เดลต้ำ 3 แกน  เป็นที่ต้องกำรในอุตสำหกรรมอยำ่งมำก         แต่กำรเรียนกำรสอนตอ้งใช้เวลำและจินตนำกำรใน
กำรเรยีนสูง โดยเฉพำะเรื่องระบบต ำแหนง่สำมมิตแิละสมกำรจลนศำสตร์กำรเคลื่อนที ่ (Kinematics)  ชุดสำธิต
หุ่นยนต์เดลตำ้ 3 แกนที่สร้ำงขึ้นสำมำรถรบัภำระ (Load) ได้ 300 กรัม     ก ำหนดให้มีค่ำควำมคำดเคลื่อนที่ใน
เคลื่อนที่  ±1  มิลลิเมตร      และใช้มำตรำส่วนจัดล ำดบั  (Rating  scale)  ของไลเคิร์ต  (Likert)  5  ระดับ       
เพื่อประเมินควำมเหมำะสมส ำหรบักำรใช้ประกอบกำรเรยีนกำรสอนในวชิำหุ่นยนต์อตุสำหกรรม    (Industrial  
Robotics)  รหัสวชิำ  213360   
         ในกำรด ำเนินกำร   ได้ออกแบบและสร้ำงชุดสำธิตขึน้   แขนของชุดสำธติใช้ทอ่คำร์บอนไฟเบอร์     (Fiber 
Carbon)      ซึ่งมีน้ ำหนกัเบำกว่ำเมื่อเปรียบเทียบกบัอลูมเินียม     (Aluminum)     ท ำให้ในกำรเคลื่อนที่มีควำม
คล่องตวัยิง่ขึ้น    ระบบควบคุมใชพ้ีแอลซ ี  (Programmable Logic Controller  :  PLC)       เป็นตัวควบคุม
กำรท ำงำนของมอเตอร์ผ่ำนระบบกำรสื่อสำรแบบ  CANOpen    ชุดสำธิตสำมำรถควบคุมผำ่นหน้ำจอแสดงผล
ที่สร้ำงขึ้นจำกโปรแกรม  Microsoft  Visual  Studio 2013 และสง่สัญญำณกำรควบคุมผำ่นระบบ  Modbus 
TCP/IP  ไปประมวลผลยังพีแอลซี   ซึ่งหน้ำจอแสดงผลมีฟังกช์ันกำรท ำงำนหลำยฟงัก์ชัน  เช่น  Forward and 
Inverse,  Jog  X,Y,Z,  Linear  Motion  เป็นต้น          ในส่วนของกำรประเมินควำมเหมำะสมของชุดสำธิตนั้น
ได้ท ำกำรประเมินโดยผู้เชี่ยวชำญจ ำนวน  5  ท่ำน  
         ผลจำกกำรท ำโครงงำน  พบวำ่   ชุดสำธิตหุ่นยนตเ์ดลต้ำ  3  แกน    มีค่ำควำมคำดเคลื่อนในกำรเคลื่อนที ่ 
ขณะไม่มภีำระ  เทำ่กับ -0.11 มิลลิเมตร     และมีค่ำควำมคำดเคลื่อนมีเท่ำกบั  -0.12  มิลลิเมตร    ขณะมีภำระ 
300 กรัม    ซึ่งค่ำควำมคำดเคลื่อนทั้งสองกรณีมคี่ำไม่เกนิ  ±1  มิลลเิมตรตำมที่ได้ก ำหนดไว้      ส่วนทำงด้ำน
ควำมเหมำะสมของชุดสำธิตที่จะน ำไปใช้ในกำรประกอบกำรเรยีนกำรสอนในวิชำหุ่นยนต์อุตสำหกรรม     รหัสวชิำ 
213360  เทำ่กับ  4.33    มีระดับควำมเหมำะสมมำก      ซึ่งเป็นค่ำควำมเหมำะสมอยู่ในระดับที่ผู้จัดท ำตัง้ไว้ใน
วัตถุประสงค ์
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Abstract 
 

         This project concerns the design and construction of the demonstration set of 3-axis 
robot by using Delta. 3-axis Delta robot is currently popular in the industrial section. 
However, to study about 3-axis Delta robot is complicated since it requires high imagination, 
especially the topics about 3 dimensional moving position and kinematics of robot.     The 

demonstration set can carry 300 grams load. It has been designed to 
determine  the  tolerance  for ±1  millimeter.           The Likert’s rating scale is used for 
assessment if it is appropriate for integrating in learning Industrial Robotics 
subject (213360). 
         The construction process starts from using fiber carbon  to make upper and lower arms 
because it is lighter than aluminum  which makes the demonstration set become more 
mobilized. Secondly, the construction of the controller uses Programmable Logic 
Control  (PLC)    to controls AC servo motor by CANOpen transmission.         The 

demonstration set can be controlled by using monitor screen that is created  by using 
Microsoft Visual Studio 2013 program and  transmitted  by  Modbus TCP/IP to process in 
PLC.     The screen has more functions; such as  Forward/Inverse,  Jog X, Y, Z,  and  Linear 
Motion.    After finishing the construction, 5 specialists are requested to assess this project. 
         It has been found that  the  tolerances   with  no  load   is  -0.11 and with 300 grams load 
is -0.12 millimeter which relate to the preliminary evaluation. Additionally, it has been 
proved that  this demonstration set is suitable for Industrial Robotics learning with the rate 
of 4.33  out  of  5,  which  can be interpreted as  very  suitable  for  classroom learning. 
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