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1.1..ควำมเป็นมำและควำมส ำคัญของปัญหำ 
1.1..ในยคุเร่ิมตน้ของการส่งเสริมอุตสาหกรรมในประเทศไทย จะเห็นไดว้า่มีโรงงานต่างๆ          
เขา้มาตั้งฐานการผลิตในประเทศไทยจ านวนมาก ท าใหเ้กิดการสร้างนิคมอุตสาหกรรมข้ึนหลาย
แห่ง ณ ปัจจุบนัน้ี จึงท าให้เกิดการแข่งขนัทางดา้นสินคา้เป็นอยา่งมาก จนท าใหห้ลายๆบริษทัเร่ิม
พยายามปรับตวัเอง ดว้ยการผลิตสินคา้ท่ีมีคุณภาพ แต่การผลิตสินคา้คุณภาพนั้นอาจไม่สามารถผลิต
ออกมาสู่ตลาดไดท้นั ดงันั้นจึงตอ้งค านึงถึงความเร็วในการผลิต และการลดตน้ทุนการผลิต โดยการ
น าเทคโนโลยรีะบบอตัโนมติั (Automation Technology) เขา้มาใชใ้นงานอุตสาหกรรมการผลิต  
เพื่อใหมี้สินคา้ท่ีสามารถแข่งขนัในตลาดโลก ไดท้ั้งในเร่ืองของราคาและคุณภาพ โดยเฉพาะเร่ือง
คุณภาพ ปัจจุบนัน้ีโรงงานท่ีมีการผลิตสินคา้ส่งออกหรือส่งใหก้บัลูกคา้ ท่ีเป็นบริษทัของ
ต่างประเทศมกัจะประสบปัญหาในเร่ืองคุณภาพ  มีทั้งผลิตสินคา้ไม่ไดม้าตรฐานตามท่ีลูกคา้ก าหนด 
หรือ ผลิตสินคา้ไม่ทนัตามก าหนดระยะเวลา อาจเน่ืองจากมีการเปล่ียนรูปแบบผลิตภณัฑอ์ยู่
สม ่าเสมอ จึงท าใหปั้จจุบนัน้ีมีการน าเทคโนโลยต่ีางๆ  เขา้มาใช ้เช่น เทคโนโลยท่ีีมีความยดืหยุน่สูง
และไดม้าตรฐานไดแ้ก่ หุ่นยนตอุ์ตสาหกรรม  
1.1..โดยทางมหาวทิยาลยัเทคโนโลยพีระจอมเกลา้พระนครเหนือ  คณะครุศาสตร์อุตสาหกรรม   
สาขาวศิวกรรมแมคคาทรอนิกส์ซ่ึงมี  นาย กฤษฎา วงษว์ฒันาชยั และนาย ปิติพงษ ์ สงวนศกัด์ิ      
ไดส้ร้างหุ่นยนตข์นัสกรู 3 แกนโดยวธีิการป้อนกลบัของภาพ  โดยใชห้ลกัการการประมวลผลภาพ 
(Image Processing) และใชเ้อซีเซอร์โวมอเตอร์ (AC  Servo Motor) เป็นตวัขบัเคล่ือนของแต่ละ
แกน ซ่ึงพบวา่มีปัญหาในการปีนเกลียว เน่ืองจากควบคุมแรงบิดในการขนัสกรูไม่ได ้  จากผลเหตุ
ดงักล่าวจึงเกิดการพฒันาให้หุ่นยนตข์นัสกรู 3 แกน    มาเป็นหุ่นยนตข์นัสกรู 4 แกน และควบคุม
แรงบิด  ในการขนัสกรูดว้ยวิธีลูปปิด (Close Loop ) โดยมี สเตรนเกจ (Strain Gauge) เป็นเซนเซอร์ 
(Sensor) ในการตรวจจบัแรง โดยใชไ้มโครคอนโทรลเลอร์ (Microcontroller) ในการควบคุม 
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1.2..วตัถุประสงค์ของโครงงำน 
1.2..1.2.1  เพื่อศึกษาการเขียนโปรแกรมไมโครคอนโทรลเลอร์        ควบคุมหุ่นยนต ์4 แกน ในงาน   
ขนัสกรูอตัโนมติัและควบคุมแรงบิดในการขนัสกรู 
1.2..1.2.2..เพื่อศึกษาหลกัการควบคุมแรงบิดในการขนัสกรู 
1.2..1.2.3..เพื่อพฒันาหุ่นยนต ์ 3 แกน ใหส้ามารถควบคุมแรงบิดในการขนัสกรู   โดยใชก้ารผสม
การป้อนกลบัของแรงและภาพ (Hybrid Force Visual Control) 

 
1.3..ขอบเขตของโครงงำน 
1.2..1.3.1  ควบคุมแรงบิดในการขนัสกรูได ้
1.2..1.3.2  ตรวจจบัแรงบิดในการขนัสกรูโดยจะใชส้เตรนเกจเป็นเซ็นเซอร์ในการตรวจจบัแรงบิด 
1.2..1.3.3  ใชไ้มโครคอนโทรลเลอร์    เบอร์ LPC2103    ควบคุมหุ่นยนต ์4 แกน       ในงานขนัสกรู
อตัโนมติัพร้อมควบคุมแรงบิดในการขนัสกรู 

 
1.4..ประโยชน์ทีค่ำดว่ำจะได้รับ 
1.2..1.4.1..ไดอ้งคค์วามรู้หลกัการเขียนโปรแกรมไมโครคอนโทรลเลอร์       ควบคุมหุ่นยนต ์4 แกน   
ในงานขนัสกรูอตัโนมติัพร้อมควบคุมแรงบิดในการขนัสกรู 
1.2..1.4.2..ไดอ้งคค์วามรู้หลกัการการท างานของชุดเอซีเซอร์โวมอเตอร์ และน าไปประยกุตใ์ชใ้น
งานจริงได ้
1.2..1.4.3..ไดเ้คร่ืองขนัสกรูอตัโนมติั 4 แกนและควบคุมแรงบิดในการขนัสกรู   ท่ีพฒันามาจาก 
หุ่นยนตข์นัสกรู 3 แกนโดยวิธีการป้อนกลบัของภาพ   

 
 

 

 


