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1.1  ทีม่ำและควำมส ำคญัของปญัหำ 
         กำรวิจยัค้นคว้ำ  ในด้ำนอุตสำหกรรมและระบบอัตโนมัติได้รับควำมสนใจอยำ่งมำก   จึงมี    
กำรพฒันำและปรบัปรงุหุ่นยนต์ให้มีประสิทธิภำพที่สูงขึ้นอย่ำงตอ่เนื่อง เพื่อตอบสนองต่อ          ควำม
ต้องกำรของมนุษย์ในด้ำนต่ำงๆ เช่น  ด้ำนอตุสำหกรรม   กำรสื่อสำร   กำรส ำรวจ   กำรแพทย ์  กำร
บันเทิงและกำรศึกษำ  เป็นต้น       แต่เนื่องจำกหุ่นยนต์ส่วนใหญย่ังคงเป็นระบบที่น ำเข้ำมำจำก
ต่ำงประเทศ       จึงได้มสีถำบันทำงกำรศึกษำหรือหน่วยงำนวิจัยที่เกี่ยวข้องกับวทิยำกำรหุ่นยนต ์       

และระบบอัตโนมัติในประเทศไทย   เช่น    สถำบันเทคโนโลยีแหง่เอเชยี (Asian Institute of 
Technology : AIT),     สถำบันวทิยำกำรหุ่นยนตภ์ำคสนำม   (Institute  of  Field   Robotics  
:FIBO), ส ำนักงำนพัฒนำวทิยำศำสตรแ์ละเทคโนโลยแีห่งชำติ หรือแมก้ระทัง่คณะวศิวกรรมศำสตร์
ของมหำวทิยำลัยต่ำงๆ   ที่ไดใ้ห้ควำมสนใจในกำรวิจัยและพัฒนำวทิยำกำรหุ่นยนต ์     เพื่อลดอัตรำ
กำรน ำเข้ำจำกต่ำงประเทศ เพรำะกำรน ำเข้ำระบบอัตโนมัติและหุ่นยนตจ์ำกต่ำงประเทศนั้น         มี
ค่ำใช้จ่ำยทีสู่งมำก 

         พื้นฐำนที่ส ำคัญของกำรศึกษำในวทิยำกำรหุ่นยนต์ เป็นสิง่ส ำคัญยิง่ต่อกำรพฒันำอุตสำหกรรม 
ของประเทศ จึงจ ำเป็นตอ้งมีกำรส่งเสริมใหเ้ข้ำใจลักษณะกำรท ำงำน และกำรควบคุมหุ่นยนต์    
เพรำะว่ำวทิยำกำรทำงด้ำนหุน่ยนต์และระบบอัตโนมัติ   เป็นศำสตร์ทีอ่ำศยัควำมรู้หลำกหลำยสำขำ   
ทั้ง 1.) ทำงกล  2.) อิเล็กทรอนิกส ์ 3.) ไฟฟำ้  4.) คอมพิวเตอร ์และ 5.) ระบบกำรควบคุม        เข้ำ
ด้วยกัน  เรยีกว่ำ  กำรบรูณำกำรระบบ  (System  Integration)  แตใ่นด้ำนกำรเรียนกำรสอน       

เรื่องหุ่นยนต์นั้นต้องใชเ้วลำและจินตนำกำรในกำรเรียนรู้สงู โดยเฉพำะเรื่องของกำรท ำควำมเข้ำใจ
ระบบต ำแหน่งสำมมิติในกำรเคลื่อนที ่ และสมกำรจลนศำสตร์กำรเคลื่อนที่ของหุ่นยนต ์ 
(Kinematics  of  Robotics) 

         หุ่นยนตอ์ุตสำหกรรม (Industrial Robots) เป็นหุ่นยนตท์ี่สร้ำงขึ้นโดยมวีัตถปุระสงค์ เพื่อใช้
งำนในโรงงำนอุตสำหกรรมแทนกำรใช้แรงงำนมนุษย์ในกำรท ำงำนตำ่งๆ  หุ่นยนต์ส่วนใหญ่ใน
อุตสำหกรรม จะมลีกัษณะเปน็แขนกล มีรปูแบบกำรเคลื่อนที่ของข้อต่อแต่ละข้อที่เลยีนแบบ         กำร
ท ำงำนของแขนมนุษย์  ซึ่งมีกำรเคลื่อนที่อยู่สองลักษณะคือ  กำรเคลื่อนที่แบบเชงิเสน้และ    กำร
เคลื่อนที่แบบเชงิมุม   
         หุ่นยนตเ์ดลต้ำ  3  แกน  (Delta  Robot  3  Axis)   เป็นหนึ่งในหุ่นยนต์อุตสำหกรรม         แบบ
คู่ขนำน  ที่มีแขนในกำรท ำงำนตั้งอยูบ่นฐำนเดียวกัน  3  แขน  ถูกประดิษฐข์ึ้นในชว่งต้นทศวรรษ 
1980 โดยทีมวิจัยที่น ำโดยศำสตรำจำรย์ Reymond Clavel ที่ École  Polytechnique  
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Fédérale de  Lausanne :  EPFL ประเทศสวิตเซอร์แลนด์ โดยมีหน้ำที ่     กำรท ำงำนในจุด
เดียวกัน    เปรยีบเสมือนมีหลำยแขนทีท่ ำงำนสัมพันธ์กัน   

หุ่นยนตเ์ดลต้ำ 3 แกน มีควำมส ำคัญและเป็นที่ต้องกำรทำงด้ำนอุตสำหกรรมอย่ำงมำก  เช่น
ด้ำนกำรแพทย์ ด้ำนโภชนำกำร ด้ำนบรรจุภณัฑ์ ด้ำนกำรส ำรวจ ด้ำนกำรศึกษำ เป็นตน้  และสำเหตุ
ที่หุ่นยนต์เดลต้ำ 3 แกนเปน็ที่ต้องกำรในงำนด้ำนอุตสำหกรรมอย่ำงมำกนั้น เนื่องมำจำกหุ่นยนต์
เดลต้ำ 3 แกน มีควำมรวดเรว็ในกำรท ำงำนและสำมำรถท ำงำนได้ในระนำบ 3 มิต ิ คือ  ระนำบ  X,  
Y  และ  Z

ภำพที ่ 1-1  หุ่นยนต์เดลตำ้  3  แกน 
(ที่มำ  :  http://en.wikipedia.org/wiki/Delta_robot)

จำกที่มำและควำมส ำคญัข้ำงต้น   ท ำให้ผู้จัดท ำได้ออกแบบและสร้ำงชุดสำธิตหุน่ยนต์เดลต้ำ 3 
แกน  เพื่อเป็นประโยชนส์ ำหรับกำรศึกษำและประยกุต์ใชเ้ป็นสื่อในกำรสำธิตกำรเรียนกำรสอนเรื่อง
1.) กำรเคลื่อนทีข่องหุ่นยนต์ และ 2.) สมกำรจลนศำสตร์กำรเคลื่อนที่ ซึ่งจะช่วยท ำให้ผู้ที่ได้เข้ำมำ
ศึกษำนั้น มีควำมเข้ำใจในเนือ้หำทำงดำ้นวทิยำกำรหุ่นยนต์ และระบบอัตโนมัติได้ดียิง่ขึ้น สุดท้ำยยัง
สำมำรถทดแทนกำรสัง่ซื้อหุน่ยนต์จำกต่ำงประเทศไดอ้กีด้วย  

1.2  วัตถุประสงค์ของโครงงำน
1.2.1  เพื่อออกแบบและสร้ำงชุดสำธิตหุ่นยนต์เดลต้ำ  3  แกน 
1.2.2  เพื่อออกแบบและสร้ำงระบบควบคุมชุดสำธติหุ่นยนต์เดลตำ้ 3  แกนในระบบอัตโนมัติ

ด้วยพีแอลซ ี (Programmable  Logic  Control  :  PLC)     
1.2.3 เพื่อประเมินควำมเหมำะสมของชุดสำธิตหุ่นยนต์เดลต้ำ  3  แกนที่สร้ำงขึ้น เพื่อใช้

ประกอบกำรเรียนกำรสอนในวิชำหุ่นยนต์อุตสำหกรรม (Industrial Robotics) รหสัวิชำ 213360
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1.3  สมมตฐิำนของโครงงำน 

         1.3.1  ชุดสำธิตหุ่นยนต์เดลต้ำ 3 แกน  มีควำมเหมำะสมในกำรใชป้ระกอบกำรเรียนกำรสอน
ในวิชำหุ่นยนต์อุตสำหกรรม รหัสวชิำ  213360  ที่ระดบัควำมเหมำะสมในระดับดี  (ค่ำเฉลีย่เท่ำกบั 
3.51) ขึ้นไป   โดยใช้เกณฑก์ำรประเมินที่สรำ้งขึ้น ใช้มำตรำส่วนจัดล ำดับ  (Rating  Scale)  ของไล
เคิร์ต  (Likert)  5  ระดับ  (บุญชม,  2535 : 100) 

         1.3.2  ชุดสำธิตหุ่นยนต์เดลต้ำ 3 แกน  มีค่ำควำมคลำดเคลือ่นในกำรเคลื่อนที ่1   มิลลิเมตร 

 

1.4  ขอบเขตของโครงงำน 

         1.4.1  ชุดสำธิตหุ่นยนต์เดลต้ำ 3 แกนที่จัดท ำขึ้น    เป็นหุ่นยนตข์นำนแบบเดลต้ำ (Parallel   

Delta Robot)  3  จุดต่อ  (Joint)  โดยสำมำรถเชื่อมตอ่ได้ในระบบอัตโนมัติ   
         1.4.2  ใช้พีแอลซ ี เป็นตัวควบคุมกำรท ำงำนของชุดสำธิตหุ่นยนต์เดลต้ำ  3  แกน 
         1.4.3  ใชเ้อซีเซอร์โวมอเตอร ์ (AC  Servo  Motor)  เป็นต้นก ำลงั   
         1.4.4  ชุดสำธิตหุ่นยนต์เดลต้ำ  3  แกนสำมำรถรบัภำระ  (Load)  ได้  300  กรัม 

         1.4.5  ประเมินควำมเหมำะสมโดยผูเ้ชีย่วชำญจ ำนวน  5  ท่ำน โดยใช้แบบประเมินที่สร้ำงขึ้น 

 

1.5  ประโยชนท์ีจ่ะได้รบั 

         1.5.1 ชุดสำธิตที่ได้จำกโครงงำนนี ้ สำมำรถน ำไปใช้ในกำรเรยีนกำรสอนวิชำหุ่นยนต์
อุตสำหกรรม  รหัสวชิำ  213360  ได้  เพื่อให้มีประสทิธภิำพในกำรเรียนกำรสอนเพิ่มมำกขึ้น 

         1.5.2  ผลงำนที่ได้นอกจำกจะใชเ้ป็นสื่อกำรเรยีนกำรสอนระดบัมหำวทิยำลัย ยงัสำมำรถน ำไป
เผยแพร่สูส่ถำบันอำชีวศึกษำ ทั้งทำงด้ำนกำรสร้ำงและกำรน ำไปใช้ในกำรเรยีนกำรสอนจริง เพื่อเพิ่ม
ศักยภำพให้แก่ผู้เรียน ในรำยวชิำหุ่นยนต์อุตสำหกรรมให้สอดคล้องกบังำนด้ำนอุตสำหกรรมมำก
ยิ่งขึ้น  
 
 
 
 
 
 
 
 
 






