
 

 

บทท่ี 1 

บทนํา 
 

   1.1  ความเปนมาและความสําคัญของปญหา 

  แขนกลเปนทางเลือกท่ีถูกนํามาใชแทนมนุษย  ในงานดานอุตสาหกรรมและการแพทยท่ีมนุษย

ไมสามารถทําไดในดานอุตสาหกรรม       ในข้ันตอนกรรมวิธีการผลิตของผลิตภัณฑตางๆ      ท่ีตองมี

กรรมวิธีการผลิตท่ีละเอียดซับซอนและอันตราย  ตัวอยางเชน  โครงรถยนต ท่ีตองมีกรรมวิธีการเชื่อม  

การประกอบการตกแตง   ซ่ึงตองอาศัยการผลิตท่ีมีคุณภาพกําลังการผลิตท่ีรวดเร็วทันตอการขยายตัว

ของบริษัท  จึงตองอาศัยจํานวนของแขนกลเปนจํานวนมากในสายการผลิต      จึงสงผลใหเกิดปญหา

ในดานตางๆ  โดยเฉพาะแขนกลท่ีใชงานเปนจํานวนมาก คือ การควบคุมแขนกลซ่ึงจะควบคุมในพ้ืนท่ี 

ท่ีปลอดภัย  หรือ    หองควบคุมหุนยนตของโรงงานอุตสาหกรรมท่ีอยูหางออกไปจากพ้ืนท่ีทํางานของ

แขนกล   เปนระยะไกล    จึงสงผลกระทบตอคาใชจายในการเดินสายควบคุมแขนกล  การดูแลรักษา

ถาหากเกิดสายชํารุดบริเวณใดบริเวณหนึ่งก็ยากตอการตรวจหา  ทําใหเสียคาใชจายในการเดินสาย

ใหมท้ังหมด การท่ีจะลดตนทุนกรรมวิธีการผลิต   โดยคุณภาพและกําลังการผลิตเทาเดิม   จะตองลด

คาใชจายในการซอมแซม  และบํารุงรักษาสามารถลดตนทุน       ในการเดินสายควบคุมแขนกลไปยัง

หองควบคุมในพ้ืนท่ีปลอดภัย    ทําใหมีพ้ืนท่ีใชงานและความเปนระเบียบเรียบรอย    ในพ้ืนท่ีทํางาน

ของแขนกล   อีกท้ังยังชวยลดตนทุนในการดูแลรักษาไมตองจางพนักงานดูแลอีกดวยโดยหันมาใชการ

ควบคุมแบบไรสาย    ( Wireless )      ผานคอมพิวเตอรสวนบุคคล    (Personal Computer : PC)     

รวมกับกานควบคุม    (Joystick)      ก็สามารถควบคุมแขนกลในพ้ืนท่ีใดก็ได    สะดวก    ปลอดภัย   

งายตอการใชงาน  และการดูแลรักษาอีกท้ังอุปกรณควบคุม  แยกออกจากภาคกําลัง  ปองกันการเกิด

อันตรายตอบุคคลผูใชและอุปกรณตางๆ 

 จากปญหาเรื่องสายสัญญาณสําหรับการควบคุมแขนกลในพ้ืนท่ีปลอดภัย   จึงเกิดแนวความคิด

ในการพัฒนาเครื่องควบคุมแขนกลแบบไรสาย    ผานคอมพิวเตอรสวนบุคคล    เพ่ือใชในการควบคุม 

แขนกลในพ้ืนท่ีตางๆ  เพ่ือลดปญหาตางๆ   และลดตนทุนจากการเดินสายควบคุมแขนกล   ควบคูกับ

การพัฒนาหุนยนตอุตสาหกรรมเดลตา (Delta Industrial Robot ) สําหรับการควบคุมแบบไรสาย 
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1.2  วัตถุประสงค 

 1.2.1 เพ่ือศึกษาการทํางานและการควบคุมของหุนยนตอุตสาหกรรมเดลตา  แบบ    3    แกน      

และหุนยนตเอบีบี (ABB) แบบ  6  แกน 

 1.2.2 เพ่ือพัฒนาการควบคุมแบบไรสาย ของหุนยนตอุตสาหกรรมเดลตา  แบบ   3  แกน และ

หุนยนตเอบีบีแบบ  6  แกน 

 1.2.3 เพ่ือควบคุมหุนยนตเอบีบีแบบ 6 แกน  ดวยหุนยนตอุตสาหกรรมเดลตา แบบ  3   แกน

แบบไรสาย 

 1.2.4  เพ่ือศึกษาระบบควบคุมหุนยนตระยะไกล (Telerobotic) 

 

1.3  ขอบเขตของโครงงาน 

 ในการออกแบบและควบคุมระยะไกลแบบไรสายของหุนยนตอุตสาหกรรมเดลตา แบบ  3  แกน

และหุนยนตเอบีบีแบบ  6  แกน ประกอบดวย 

 1.3.1  ใชโปรแกรม  Microsoft  Visual  C#  2010    

 1.3.2  รับสงขอมูลระหวางหุนยนตแบบไรสาย 

 1.3.3  หุนยนต ABB  6  แกน สามารถเคลื่อนท่ีตามตําแหนง X,Y,Z  ของหุนยนต Delta แบบ 

3 แกน  

  

1.4  ประโยชนของโครงงาน 

 1.4.1  ไดเรียนรูเก่ียวกับการควบคุมแขนกลอัตโนมัติแบบไรสาย 

 1.4.2  ไดเรียนรูเก่ียวกับการควบคุมแขนกล  3  แกน และ 6 แกน 

 1.4.3  ไดเรียนรูเก่ียวกับการเขียนโปรแกรมดวยกลองคิเน็กส (Kinect)   

 1.4.4  ไดเรียนรูเก่ียวกับการเขียนโปรแกรมควบคุมแขนกล 

 1.4.5  ไดหุนยนตเดลตาสําหรับการควบคุมระยะไกลหรือประยุกตใชในงานอ่ืน 

 

  

 


