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สารบัญ 
 

หน้าที่ 
บทคัดย่อ 
กติติกรรมประกาศ 
สารบัญตาราง 
สารบัญภาพ                                                                                                                                   
บทที ่1  บทน า       
 1.1  ความเป็นมาและความส าคญัของปัญหา 
 1.2  วตัถุประสงคข์องโครงงาน 
 1.3  ขอบเขตของโครงงาน 
 1.4  ประโยชน์ท่ีคาดวา่จะไดรั้บ  
บทที ่2  ทฤษฏีและหลกัการเบือ้งต้น 
 2.1  ความเป็นมาและค าจ ากดัความของหุ่นยนต ์
 2.2  ความรู้เก่ียวกบัลกัษณะของหุ่นยนตค์าร์ทีเชียน (Cartesian Robot)  
 2.3  การแบ่งประเภทของการควบคุม (Classification by Control Method)   
 2.4  ทฤษฎีของเอซีเซอร์โวมอเตอร์ (AC Servo Motor) 
 2.5  ความรู้เก่ียวกบัการประมวลผลภาพ (Image Processing) 
 2.6  สเตรนเกจ (Strain Gauge) 
 2.7  การควบคุมดว้ยฟัซซ่ี (Fuzzy Logic Controller) 

2.8  ไมโครคอนโทรลเลอร์ (Microcontroller) 
บทที่ 3  ขั้นตอนและวธีิการด าเนินงาน 
 3.1  การศึกษาขอ้มูล 
 3.2  การออกแบบการท างานของระบบ 

3.3  การออกแบบชุดควบคุมแรงบิด 
 3.4  การออกแบบวงจรอิเล็กทรอนิคส์ 

3.5  การออกแบบโปรแกรมไมโครคอนโทรลเลอร์ 
3.6  การออกแบบโปรแกรม C# 
3.7  การออกแบบโปรแกรมควบคุมการท างาน 
3.8  ผลการทดลองระบบการท างานของหุ่นยนตข์นัสกรู 
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สารบัญ(ต่อ) 
 

หน้าที่ 
บทที ่4  ผลการด าเนินงาน 

4.1  ผลการทดลองวดัแรงบิดโดยใชร้ะบบควบคุมแบบฟัซซ่ี 
4.2..สรุปผลการทดลอง 

บทที ่5  สรุปผลการด าเนินโครงงานและข้อเสนอแนะ 
5.1  สรุปผลการด าเนินโครงงาน 
5.2  ปัญหาและแนวทางในการแกไ้ข 
5.3  ขอ้เสนอแนะ 
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ภาคผนวก 

ภาคผนวก ก  
ภาคผนวก ข 
ภาคผนวก ค 
ภาคผนวก ง 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

77 

80 
82 
86 
87 
87 
88 
88 
89 
90 
91 

123 
86 
91 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


