
 

ก 
 

หวัขอ้ปริญญานิพนธ์  :  การพฒันาหุ่นยนตข์นัสกรู 4 แกนโดยวธีิการป้อนกลบัของภาพและแรง 
ช่ือ :  นายนพชยั            สาธุธรรม 
ช่ือ :  นายสราวฒิุ                จีนสุขประเสริฐ 
อาจารยท่ี์ปรึกษา :  ผศ.ดร.วชัรินทร์         โพธ์ิเงิน 
ภาควชิา :  ครุศาสตร์เคร่ืองกล 
ปีการศึกษา :  2554 
 

บทคัดย่อ 
โครงงานน้ีเป็นการพฒันาหุ่นยนตค์าร์ทีเชียน (Cartesian Robot) 4 แกน ส าหรับขนัสกรูเขา้

กบัแผน่งานโลหะ โดยก าหนดเกณฑป์ฏิบติังานข้ึนจากเง่ือนไข 3 ขอ้ คือ มีความแม่นย  าในการ
เขา้ถึงต าแหน่งรูเกลียว ผดิพลาดไม่เกิน 1 มิลลิเมตร (mm) มุมระหวา่งเกลียวกระท ากบัแผน่งาน
โลหะมีลกัษณะเป็นมุมฉาก ผดิพลาดไม่เกิน 2 องศา (Degree) และ ควบคุมแรงบิดเพื่อใหส้กรู
ยดึแน่นกบัแผน่งานโลหะตามค่าท่ีก าหนด สูงสุดไม่เกิน 1.5 นิวตนัเมตร (Nm)  

หุ่นยนตค์าทีเชียนซ่ึงพฒันาใหป้ฏิบติังานตามเกณฑด์งักล่าว มีส่วนประกอบส าคญัไดแ้ก่ 
เอซีเซอร์โวมอเตอร์ (AC Servo Motor) 4 ชุด ติดตั้งในแต่ละแกนท างาน ท าหนา้ท่ีเป็นระบบควบคุม
ต าแหน่งกลอ้ง (Charge Coupled Device : CCD) 2 ตวั ติดตั้งในต าแหน่งรับภาพสกรูท่ีแตกต่างกนั 
ส าหรับป้อนกลบัภาพสู่ระบบประมวลผลภาพดิจิตอล (Digital) ซ่ึงท าหนา้ท่ีเป็นระบบควบคุมการ
ตั้งฉากหรือมุมฉาก      บอร์ดวงจรขยายกระแสและสเตรนเกจ (Strain Gauge) ซ่ึงประกอบในระบบ
ควบคุมแรงบิด การรวมระบบดงักล่าวใหท้  างานสัมพนัธ์กนัถูกพฒันาดว้ยโปรแกรมภาษา C#        
ใชส้ าหรับเป็น (Graphical User Interface : GUI) และภาษา C++ ในไมโครคอนโทรลเลอร์ ARM7 
(Microcontroller ARM7) ส าหรับการน าเขา้และส่งออกขอ้มูลระหวา่งคอมพิวเตอร์กบัอุปกรณ์ต่างๆ   

ผลทดสอบการปฏิบติังานของหุ่นยนตแ์สดงให้เห็นวา่   หุ่นยนตค์าร์ทีเชียนสามารถขนัสกรู
เขา้กบัแผน่งานโลหะตามเกณฑท่ี์ก าหนดไว ้กล่าวคือ มีความผดิพลาดในการเขา้ถึงรูเกลียวไม่เกิน 1 
มิลลิเมตร มีมุมตั้งฉากระหวา่งสกรูกบัแผน่งานโลหะผดิพลาดไม่เกิน 2 องศา และ ใหค้่าความ
ยดึแน่นระหวา่งสกรูกบัแผน่งานโลหะในรูปของแรงบิดท่ีสามารถควบคุมได ้ นอกจากนั้นหุ่นยนต์
ยงัสามารถคลายสกรูออกในกรณีเง่ือนไขการท างานไม่สอดคลอ้งกบัเกณฑ์ดงักล่าว 
 


