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ABSTRACT 
This thesis presenting an Automatic Drugstore designed by the researcher to 
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บทที่ 1 

บทน า 
 

1.1  ความเป็นมาและความสำคัญ 
 ในปัจจุบันการจดัจ าหน่ายยาให้แก่ผู้ป่วยภายในโรงพยาบาลส่วนมากเป็นหน้าที่ของ
เจา้หน้าทีเ่ภสชักรรมซึง่ถูกควบคุมดูแลโดยเภสชักร เมื่อมผีูร้บับรกิารเป็นจ านวนมากเจา้หน้าที่
ไม่สามารถจดัจ าหน่ายยาไดใ้นเวลาทีร่วดเรว็ซีง่เป็นขอ้จ ากดั 

 ข้อมูลจากกระทรวงสาธารณะสุขปี พ.ศ. 2560 อัตราส่วนผู้ป่วยทัง้หมดที่เข้ารบัการ
บริการที่โรงพยาบาลต่อบุคลากรทางการแพทย์ดงันี้ แพทย์ 1 คน รบัผู้ป่วย 2000 คนต่อวนั 
พยาบาล 1 คน รบัผูป่้วย 416 คนต่อวนั เภสชักร 1 คนรบัผูป่้วย 5000 คนต่อวนั เหน็ไดว้่าเภสชั
กรรบัผู้ป่วยต่อวนัเป็นจ านวนที่สูงมาก และขอ้มูลจากผู้อ านวยการโรงพยาบาลศริริาช ผศ.ดร.
วศิษิฎ์ วามวาณิชย์ กล่าวว่าแต่ละปีเภสชักรมคีวามผดิพลาดในการจดัจ าหน่ายยาในอัตราส่วน 
3 ต่อ 1000 ใบสัง่ยา เมื่อเทยีบกบัจ านวนผูป่้วยทีโ่รงพยาบาลศริริาชรบัตอ่วนัเป็นจ านวน 8000-
10000 คนต่อวนั จะมกีารจ่ายยาทีผ่ดิพลาดเป็นจ านวน 24 ถงึ 30 คนต่อวนั 

 จากขอ้มูลขา้งตน้เราไดพ้จิารณาถงึปัญหาในการจดัจ าหน่ายยาโดยมนุษยซ์ึง่มคีวามผดิ
ผลาดเกิดขึน้อาจก่อให้เกิดอนัตรายต่อผู้ป่วยทีไ่ดร้บัยาที่ผดิพลาดไป โดยเราไดอ้อกแบบระบบ
เพื่อแบ่งเบาภาระงานของเภสชักรและพนักงานเภสชักรรมทีต่อ้งใหบ้รกิารผูป่้วยเป็นจ านวนมาก 
และเพื่อลดความผดิพลาดในการจดัจ าหน่ายยาที่ไม่ตรงกบัใบสัง่ยาทีแ่พทยเ์ป็นผูส้ ัง่ 

 

1.2  วัตถุประสงค์การวิจัย 
 1.2.1  เพื่อแบ่งเบาภาระของเภสชักรและพนักงานเภสชักรรม 

 

1.3 ขอบเขตการวิจัย 
 1.3.1 ศกึษาการท างานของผลติภณัฑท์ีว่างขายอยู่ในทอ้งตลาด 

 1.3.2 ศกึษาการใชง้าน Solid work 

 1.3.3 ศกึษาการเลอืกใชม้อเตอร ์

 

เอกสารน้ีเป็นเอกสารที่สงวนไวส้ำหรบัการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่าน้ัน ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ดา้นการคา้ 
ไม่วา่กรณีใดๆทัง้สิน้ อีกทัง้ห้ามมิ ให้ดดัแปลงเน้ือหา และตอ้งอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครัง้ที่มีการนำไปใช้
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1.4  วิธีการดำเนินการวิจัย 
 1.4.1  ก าหนดหวัขอ้ และ วางแผนงาน 

1.4.2  ศกึษาหาความรูท้ีจ่ะน ามาใชใ้นการท าโปรเจค 

1.4.3  ออกแบบระบบดว้ยโปรแกรมบนคอมพวิเตอร ์ 

1.4.4  รวบรวมขอ้มูลสรุปงานวจิยัและจดัท ารูปเล่ม 

  

1.5  สถานท่ีทำการวิจัย 
คณะวิศวกรรมศาสตร์ สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้าคุณทหารลาดกระบัง  

เลขที ่1 ซอยฉลองกรุง 1 แขวงลาดกระบงั เขตลาดกระบงั กรุงเทพมหานคร 10520 

 

1.6  ประโยชน์ท่ีคาดว่าจะได้รับ 
 1.6.1  มคีวามทกัษะในการออกแบบดว้ยโปรแกรม Solid work เพิม่มากขึน้ 
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บทที่ 2 

แนวคิด ทฤษฎี และงานวิจยัท่ีเก่ียวข้อง 

 

2.1  ผลิตภัณฑ์ท่ีวางขายอยู่ในท้องตลาด 

 เราเลอืกศกึษาหุ่นล าเลยีงยาอตัโนมติที่ผลติโดยมหาวทิยาลยัเทคโนโลยพีระจอมเกลา้ 
ธนบุรรี่วมกบั TCELS และ บ.สุพรมี ไฮทรี่า จ ากดั รุ่น B-Hive 1  

 

 

รูปท่ี 2.1 หุ่นลำเลียงยา B-Hive 1 

 จากหุ่นที่ศกึษามาพบว่าตวัหุ่นใช้ระบบสายพานที่ขบัเคลื่อนด้วยมอเตอร์ไฟฟ้าในการ
ล าเลยีงและจดัจ าหน่ายยาตามค าสัง่ที่ได้รบัสามารถจดัจ าหน่ายยาที่บรรจุมาในรูปแบบกล่อง
สีเ่หลีย่มและรูปแบบทรงกระบอก 

 

2.2  รูปแบบบรรจุภัณฑ์ยา  

บรรจุภณัฑ์ยาไดร้บัการควบคุมอย่างเขม้งวดและขอ้บงัคบัเหล่านี้ขึ้นอยู่กบัประเทศตน้
ทางหรอืภูมภิาค ขอ้บงัคบัเหล่านี้มขีึน้เพื่อความปลอดภยัของผู้ป่วย บรรจุภัณฑ์ยาไม่เพยีงแต่

เอกสารน้ีเป็นเอกสารที่สงวนไวส้ำหรบัการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่าน้ัน ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ดา้นการคา้ 
ไม่วา่กรณีใดๆทัง้สิน้ อีกทัง้ห้ามมิ ให้ดดัแปลงเน้ือหา และตอ้งอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครัง้ที่มีการนำไปใช้
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ปกป้องยาจากการปนเป้ือน บรรจุภณัฑ์แต่ละประเภทถูกออกแบบใหส้อดคลอ้งกบัการจ่ายการ
จ่ายยาและการใชย้าทีบ่รรจุอยู่ดว้ย 

 2.2.1  ขวดยาแบบ ampule 

เป็นขวดปิดผนึกขนาดเล็กที่ท าจากแก้วหรอืพลาสติก ใช้ส าหรบับรรจุภณัฑ์ยาเหลวที่
ตอ้งไดร้บัการปกป้องจากอากาศและสารปนเป้ือนอื่น ๆ  หลอดถูกปิดผนึกอย่างแน่นหนาโดยการ
หลอมส่วนบนบาง ๆ ดว้ยเปลวไฟและโดยทัว่ไปจะเปิดโดยการหกัคอขวดออก  

 

 

รูปท่ี 2.2 ขวดยาแบบ ampule 

 2.2.2  ขวดยา vial 

เป็นภาชนะแกว้หรอืพลาสตกิทีใ่ชบ้รรจุของเหลวของแขง็หรอืปรมิาณผง โดยส่วนมาก
มกัจะมขีนาดใหญก่ว่าขวดยาแบบ ampule มตีวัเลอืกฝาปิดดงันี้ ฝาปิดแบบสกรู ปิดดว้ยฝา
เกลยีว ปิดดว้ยจุกพลาสตกิหรอืไมก้อ๊ก ปิดดว้ยจุกยางและฝาโลหะ โดยทัว่ไปกน้ขวดจะแบน 

 

 

รูปท่ี 2.3 ขวดยาแบบ vial 

เอกสารน้ีเป็นเอกสารที่สงวนไวส้ำหรบัการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่าน้ัน ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ดา้นการคา้ 
ไม่วา่กรณีใดๆทัง้สิน้ อีกทัง้ห้ามมิ ให้ดดัแปลงเน้ือหา และตอ้งอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครัง้ที่มีการนำไปใช้
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 2.2.3  แผงยาแบบ Blister Pack 

เป็นบรรจุภณัฑท์ี่ขึน้รูปพรอ้มตวัยาท าจากวสัดุพลาสติก กระดาษ หรอืฟอยล์ วสัดุหลกั
ของแพค็ คอืช่องที่ท าจากพลาสติกเทอรโ์มฟอร์ม โดยปกติจะมแีผ่นปิดดา้นหลงัช่องใส่ยาท ามา
จากกระดาษแขง็ หรอืซลีอลูมเินียมฟอยล์ หรอืฟิล์มพลาสตกิทีส่ามารถเจาะดว้ยมอื 

 

 

รูปที ่2.4 แผงยาแบบ Blister Pack 

 2.2.4  ขวด 

 ขวดมักใช้ส าหรับยาเหลว ส่วนใหญ่ใช้ขวดแก้วส าหรับบรรจุของเหลวเนื่องจากมี
คุณสมบตัใินการป้องกนัทีด่เียีย่ม วสัดุพลาสตกิมกัใชส้ าหรบัยาเมด็และแคปซูลโดยเฉพาะอย่าง
ยิ่งส าหรบัขวดที่ต้องสัง่โดยแพทย์ ขวดยาจะมสีีที่แตกต่างกันโดยส่วนใหญ่จะเป็นสสี้มหรอืสี
น ้าตาลอ่อนเนื่องจากสีเหล่านี้ป้องกันไม่ให้แสงอัลตราไวโอเลตกระท าต่อยาที่อาจไวแสงใน
ขณะทีย่งัคงใหแ้สงทีม่องเหน็ไดเ้พยีงพอเพื่อใหม้องเหน็ยาไดง้่าย 

 

 

รูปที ่2.5 ขวดส าหรบับรรจุยา 
เอกสารน้ีเป็นเอกสารที่สงวนไวส้ำหรบัการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่าน้ัน ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ดา้นการคา้ 
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 2.2.5  กล่องยา 

 เป็นกล่องทีใ่ส่ยาทีม่ากบับรรจุภณัฑแ์ลว้หลายชิน้เขา้ไวด้ว้ยกนัเพื่อสะดวกต่อการขนส่ง
และจ่ายยาทีม่ปีรมิาณมาก 

 

 

รูปที ่2.6 กล่องยา 

 

2.3  สเต็ปเปอร์มอเตอร์ 

 สเต็ปเปอร์มอเตอร์ หรือสเต็ปมอเตอร์ หรอืสเต็ปป้ิงมอเตอร์ เป็นมอเตอร์กระแสตรงที่
ไม่ใช้แปรงถ่านที่หมุนเต็มรอบมาแบ่งให้มีขัน้การหมุนต่อรอบตามจ านวนขัน้ของมอเตอร์ 
ต าแหน่งของแกนมอเตอร์สามารถถูกสัง่ให้หมุน และหยุดค้างไว้ที่ต าแหน่งใดต าแหน่งหน่งได้
โดยไม่ต้องใช้เซ็นเซอร์วดัต าแหน่งตราบใดที่มอเตอร์ถูกน าไปใช้ในงานภายใต้ขอบเขตแรงบดิ
และความเรว็รอบของมอเตอรท์ีถู่กก าหนดโดยผูผ้ลติ 

 สเตป็เปอรม์อเตอรร์บัสญัญาน DC แบบ square wave ตวัโรเตอรจ์ะหมุนตามคลื่นที่ส่ง
เป็นมุมคงทีต่ามความละเอยีดของสเตป็เปอรม์อเตอร ์ตวัโรเตอรม์ฟัีนทีเ่ป็นแม่เหลก็ไฟฟ้าหลาย
ซี่เรยีงรอบแกนของโรเตอร์เป็นชิ้นส่วนคลา้ยรูปเฟือง ตวัแม่เหลก็ไฟฟ้าไดร้บัพลงังานจากวงจร
ขบัภายนอกหรอืไมโครคอนโทรลเลอร์ ในการท าใหแ้กนของมอเตอรห์มุนแม่เหลก็ไฟฟ้าหนึ่งตวั
จะได้รับพลังงานซึ่งดึงดูดฟันของเฟืองด้วยแม่เหล็ก เมื่อฟันของเฟืองอยู่ในแนวเดียวกับ
แม่เหล็กไฟฟ้าตวัแรกพวกมนัจะถูกหกัลา้งเล็กน้อยจากแม่เหลก็ไฟฟ้าตวัถดัไป นัน่หมายความ
ว่าเมื่อแม่เหลก็ไฟฟ้าตวัถดัไปเปิดอยู่และอนัแรกปิดอยู่เกยีรจ์ะหมุนเลก็น้อยเพือ่ใหส้อดคลอ้งกบั
อนัถดัไปจากนัน้กระบวนการจะท าซ ้า การหมุนเวยีนแต่ละครัง้เรยีกว่า ขัน้ (step) จากการหมุน

เอกสารน้ีเป็นเอกสารที่สงวนไวส้ำหรบัการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่าน้ัน ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ดา้นการคา้ 
ไม่วา่กรณีใดๆทัง้สิน้ อีกทัง้ห้ามมิ ให้ดดัแปลงเน้ือหา และตอ้งอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครัง้ที่มีการนำไปใช้
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ไปในแต่ละขัน้หลายขัน้ ท าให้เกิดการหมุนเต็มรอบ ด้วยวธินีี้มอเตอรส์ามารถหมุนไดด้ว้ยมุมที่
แม่นย า 

 

 

รูปที ่2.7 ภายในสเตป็เปอรม์อเตอร ์

 การจดัเรยีงแบบวงกลมของตวัก าเนิดสนามแม่เหล็กไฟฟ้าถูกแบ่งออกเป็นกลุ่มแต่ละ
กลุ่มเรยีกว่าเฟสและมจี านวนแม่เหลก็ไฟฟ้าต่อกลุ่มเท่ากนั จ านวนกลุ่มถูกเลอืกโดยผู้ออกแบบ 
สเต็ปเปอร์มอเตอร์ แม่เหล็กไฟฟ้าของแต่ละกลุ่มจะเชื่อมต่อกบัแม่เหล็กไฟฟ้าของกลุ่มอื่น ๆ 
เพื่อสร้างรูปแบบการจดัเรยีงที่สม ่าเสมอ เช่น สเต็ปเปอร์มอเตอร์มกีลุ่มแม่เหล็กไฟฟ้า 2 กลุ่ม 
คอื A และ B มขี ัว้แม่เหลก็ไฟฟ้าทัง้หมด 10 ขัว้ ดงันัน้การจดัเรยีงของขัว้แม่เหลก็เป็น A B A B 
A B A B A B A B ซึง่ขัว้แม่เหลก็ไฟฟ้าทีอ่ยู่กลุ่มเดยีวกนัจะไดร้บัพลงังานทีถู่กจ่ายพรอ้มกนั 

 

2.4  Solidworks 

 เป็นโปรแกรมคอมพิวเตอร์ช่วยออกแบบ Computer-Aided Design (CAD) และเป็น
โปรแกรมคอมพวิเตอรช์่วยดา้นวศิวกรรม Computer Aided Engineering (CAE) ซึง่ถูกเผยแพร่
โดยบรษิทั Dassault Systems ซึง่สามารถใชง้านไดใ้นระบบปฏบิตักิาร Microsoft Windows  

 คอมพวิเตอรช์่วยในการออกแบบ Computer-Aided Design (CAD)  เป็นเทคโนโลยกีาร
น าคอมพวิเตอร์มาช่วยในการสร้างชิ้นส่วน ด้วยแบบจ าลองทางเรขาคณิต ชิ้นส่วนที่ถูกสร้าง

เอกสารน้ีเป็นเอกสารที่สงวนไวส้ำหรบัการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่าน้ัน ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ดา้นการคา้ 
ไม่วา่กรณีใดๆทัง้สิน้ อีกทัง้ห้ามมิ ให้ดดัแปลงเน้ือหา และตอ้งอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครัง้ที่มีการนำไปใช้
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ขึ้นมาเรยีกว่าแบบจ าลองหรอื Model และแบบจ าลองนี้กส็ามารถแสดงเป็นแบบ Drawing หรอื
ไฟล์ขอ้มูล CAD 

 คอมพวิเตอร์ช่วยงานด้านวิศวกรรม Computer-Aided Engineering (CAE) คอืการใช้
โปรแกรมคอมพิวเตอร์ในการจ าลองประสิทธิภาพการท างานเพื่อปรับปรุงการออกแบบ
ผลิตภัณฑ์หรือช่วยในการแก้ปัญหาทางวิศวกรรมของงานด้านอุตสาหกรรม ซึ่งรวมถึงการ
จ าลองการตรวจสอบและการเพิม่ประสทิธภิาพของผลติภณัฑก์ระบวนการและเครื่องมอืการผลติ 

 

  

รูปที ่2.8 หน้าต่างโปรแกรม Solidworks 

 

2.5  สูตรการคำนวณหาสายพานและรอก 
 แบ่งตามลักษณะของสูตรต่าง ๆ ดังนี้ 

 2.5.1  สูตรเก่ียวกับแรง 

  2.5.1.1  แรงจากความเร่ง 

    𝐹𝐴 = 𝑚𝑎     (2.1) 

  เมื่อ 𝐹𝐴 คือ  แรงจากความเร่ง 

   𝑚 คือ  น้ำหนักวัตถุ 

   𝑎 คือ  ความเร่ง 

เอกสารน้ีเป็นเอกสารที่สงวนไวส้ำหรบัการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่าน้ัน ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ดา้นการคา้ 
ไม่วา่กรณีใดๆทัง้สิน้ อีกทัง้ห้ามมิ ให้ดดัแปลงเน้ือหา และตอ้งอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครัง้ที่มีการนำไปใช้
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  2.5.1.2  แรงยก 

    𝐹𝐻 = 𝑚𝑔 sin 𝑎    (2.2) 

  เมื่อ 𝐹𝐻 คือ  แรงยก 

   𝑚 คือ  น้ำหนักวัตถุ 

   𝑔 คือ  แรงโน้มถ่วง 

   𝑎 คือ  องศาการยก 

  2.5.1.3  แรงต้านทาน 

    𝐹𝑅 = 𝑚𝜇𝑔     (2.3) 

  เมื่อ 𝐹𝑅 คือ  แรงต้านทาน 

   𝑚 คือ  น้ำหนักวัตถุ 

   𝜇 คือ  ค่าสัมประสิทธิ์แรงเสียดทาน 

   𝑔 คือ  แรงโน้มถ่วง 

  2.5.1.4  แรงดึง 

   𝐹𝑈 = 𝐹𝐴 + 𝐹𝐻 + 𝐹𝑅    (2.4)  

  เมื่อ 𝐹𝑈 คือ  แรงดึง 

   𝐹𝐴 คือ  แรงจากความเร่ง 

   𝐹𝐻 คือ  แรงยก 

   𝐹𝑅 คือ  แรงต้านทาน 

  2.5.1.5  แรงดึงสูงสุด 

   𝐹𝑈max = 𝐹𝑈(𝑐2 + 𝑐3)    (2.5) 

  เมื่อ 𝐹𝑈max คือ  แรงดึงสูงสุด 

   𝐹𝑈  คือ  แรงดึง 

   𝑐2  คือ  ตัวประกอบการทำงาน 
เอกสารน้ีเป็นเอกสารที่สงวนไวส้ำหรบัการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่าน้ัน ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ดา้นการคา้ 
ไม่วา่กรณีใดๆทัง้สิน้ อีกทัง้ห้ามมิ ให้ดดัแปลงเน้ือหา และตอ้งอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครัง้ที่มีการนำไปใช้
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   𝑐3  คือ  ตัวประกอบความเร่ง 

  2.5.1.6  แรงดึงเฉพาะที่ต้องการ 

   𝐹𝑈𝑟ⅇ𝑞
′ = 𝐹𝑈max ∕ 𝑐1    (2.6) 

  เมื่อ 𝐹𝑈𝑟ⅇ𝑞
′  คือ  แรงดึงเฉพาะท่ีต้องการ 

   𝐹𝑈max คือ  แรงดึงสูงสุด 

   𝑐1  คือ  ตัวประกอบของฟันของสายพานและรอก 

 2.5.2  สูตรเก่ียวกับน้ำหนัก 

  2.5.2.1  น้ำหนักสายพาน 

    𝑚𝑅 = 𝑚𝑅
′ 𝑙

1000⁄    (2.7) 

  เมื่อ 𝑚𝑅 คือ  น้ำหนักสายพาน 

   𝑚𝑅
′  คือ  น้ำหนักสายพานต่อเมตร 

   𝑙 คือ  ความยาวสายพาน 

 2.5.3  สูตรเก่ียวกับการวัด 

  2.5.3.1  เส้นผ่านศูนย์กลางพิตช์(Pitch)ของรอก 

    𝑑0 = 𝑧𝑡/𝜋     (2.8) 

  เมื่อ 𝑑0 คือ  เส้นผ่านศูนย์กลางพิตช์(Pitch)ของรอก 

   𝑧 คือ  จำนวนฟันของรอก 

   𝑡 คือ  ระยะพิตช์(Pitch)ของสายพาน 

  2.5.3.2  ความยาวของสายพาน 

    𝑙 = 2ⅇ + 𝑧𝑡    (2.9) 

  เมื่อ อัตราทดของรอกท้ังสองมีค่าเท่ากับ 1 

   𝑙 คือ  ความยาวสายพาน    

   ⅇ คือ  ระยะจากจุดศูนย์กลางของรอกถึงรอกอีกตัว 

เอกสารน้ีเป็นเอกสารที่สงวนไวส้ำหรบัการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่าน้ัน ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ดา้นการคา้ 
ไม่วา่กรณีใดๆทัง้สิน้ อีกทัง้ห้ามมิ ให้ดดัแปลงเน้ือหา และตอ้งอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครัง้ที่มีการนำไปใช้
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   𝑧 คือ  จำนวนฟันของรอก 

   𝑡 คือ  ระยะพิตช์(Pitch)ของสายพาน 

 2.5.4  สูตรเก่ียวกับความเร็ว 

  2.5.4.1  ความเร็วสายพาน 

    𝑛 =
𝑣∙19.1∙103

𝑑0
    (2.10) 

  เมื่อ 𝑛 คือ  ความเร็วสายพานต่อนาท่ี    

   𝑣 คือ  ความเร็ว 

   𝑑0 คือ  เส้นผ่านศูนย์กลางรอก 

 2.5.5  ตัวประกอบของฟันของสายพานและรอก 

 

ตารางท่ี 2.1 ค่าตัวประกอบของฟันของสายพานและรอก 

การใช้งาน 𝑐1𝑚𝑎𝑥 

สายพานต่อกัน 6 

สายพานแยก 12 

งานท่ีต้องการความแท่นยำ 4 

 

  

 

 

 

 

 
 

เอกสารน้ีเป็นเอกสารที่สงวนไวส้ำหรบัการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่าน้ัน ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ดา้นการคา้ 
ไม่วา่กรณีใดๆทัง้สิน้ อีกทัง้ห้ามมิ ให้ดดัแปลงเน้ือหา และตอ้งอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครัง้ที่มีการนำไปใช้
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 2.5.6  ตัวประกอบการทำงาน 

 

ตารางท่ี 2.2 ค่าตัวประกอบการทำงาน 

ลักษณะการทำงาน 𝑐2 

ทำงานนิ่ง 1.00 

ทำงานเกินกำลังระยะส้ัน<35% 1.10 - 1.35 

ทำงานเกินกำลังระยะส้ัน<70% 1.40 – 1.70 

ทำงานเกินกำลังระยะส้ัน<100% 1.75 – 2.00 

 

 2.5.7  ตัวประกอบความเร่ง 

 

ตารางท่ี 2.3 ค่าตัวประกอบความเร่ง 

อัตราทดของรอก 𝑐3 

1 0 

1 – 1.5 0.1 

1.5 – 2.5 0.2 

2.5 – 3.5 0.3 

> 3.5 0.4 

 

  

 

 
 

เอกสารน้ีเป็นเอกสารที่สงวนไวส้ำหรบัการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่าน้ัน ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ดา้นการคา้ 
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 2.5.8  ค่าสัมประสิทธิ์แรงเสียดทาน 

 

ตารางท่ี 2.4 ค่าสัมประสิทธิ์แรงเสียดทาน 

 

ตัวรับแรงแทน 

ชนิดสายพาน 

โพลียูรีเทน ผ้าพอลิเอไมด์ตรง 

ส่วนฟันสายพาน 

ผ้าพอลิเอไมด์ตรง 

ส่วนหลังสายพาน 

ฐานหรือราง 0.5 0.2 – 0.3 0.2 – 0.3 

รางพลาสติก 0.2 – 0.3 0.2 – 0.25 0.2 – 0.25 

 

2.6  สูตรหาขนาดมอเตอร์ 

 2.6.1  แรงบิดจากรอก 

    𝑇 = 𝐹𝑟     (2.11) 

  เมื่อ 𝑇 คือ  แรงบิด 

   𝐹 คือ  แรงดึง 

   𝑟 คือ  รัศมีของรอก 

 

 

 

 

 

 

 

เอกสารน้ีเป็นเอกสารที่สงวนไวส้ำหรบัการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่าน้ัน ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ดา้นการคา้ 
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2.7  กราฟเลือกชนิดฟันของสายพาน 
 

 

รูปท่ี 2.9 กราฟเลือกชนิดฟันของสายพาน 
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ไม่วา่กรณีใดๆทัง้สิน้ อีกทัง้ห้ามมิ ให้ดดัแปลงเน้ือหา และตอ้งอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครัง้ที่มีการนำไปใช้
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2.8  กราฟเลือกความกว้างของสายพานชนิด T5 

 

 
รูปท่ี 2.10 กราฟเลือกความกว้างของสายพานชนิด T5 

 

 

 

 

 

 

 

 

เอกสารน้ีเป็นเอกสารที่สงวนไวส้ำหรบัการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่าน้ัน ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ดา้นการคา้ 
ไม่วา่กรณีใดๆทัง้สิน้ อีกทัง้ห้ามมิ ให้ดดัแปลงเน้ือหา และตอ้งอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครัง้ที่มีการนำไปใช้
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บทที่3 

วิธีการดำเนินงาน 

 

 การดำเนินงานการทำปริญญานิพนธ์การออกแบบเครื่องจ่ายยาอัตโนมัติ จะกล่าวถึงขั้นตอน

การออกแบบ สายพาน รอก และมอเตอร์ท่ีใช้กับเครื่องจ่ายยาอัตโนมัติ โดยก่อนเริ่มดำเนินงานได้

วางแผน และกำหนดขอบเขตของงาน เพื่อให้มีแนวทางท่ีชัดเจน เริ่มจากการออกแบบโครงสร้าง การ

เลือกใช้สายพานและรอก ท่ีเหมาะสมกับลักษณะการจ่ายยา 

 

3.1  การออกแบบโครงสร้าง 
 การออกแบบโครงสร้างเนื่องจากเป็นเครื่องท่ีมีขนาดใหญ่ด้วยความกว้าง 2 เมตร และสูง 2 

เมตร จำเป็นต้องคำนึงถึงการลำเลียงภายในเครื่อง โดยออกแบบเบ้ืองต้นด้วยโปรแกรม solidworks  

เพื่อนำมาประกอบการตัดสินใจในการเลือกใช้อุปกรณ์ต่าง ๆ และการคำนวณเพื่อหาอุปกรณ์อีกที 

จากการออกแบบท่ีได้ทำไปในเบ้ืองต้นได้ออกมาเป็นดังนี ้

 

 

รูปท่ี 3.1 โมเดลตัวลำเลียงเบ้ืองต้น 

เอกสารน้ีเป็นเอกสารที่สงวนไวส้ำหรบัการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่าน้ัน ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ดา้นการคา้ 
ไม่วา่กรณีใดๆทัง้สิน้ อีกทัง้ห้ามมิ ให้ดดัแปลงเน้ือหา และตอ้งอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครัง้ที่มีการนำไปใช้
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 การออกแบบนี้ทางผู้จัดทำยังไม่ได้คำนวณถึงการเลือกใช้อุปกรณ์ท่ีจะนำไปใช้จริงได้ จากรูป

จะมีการเคล่ือนท่ีทางด้านซ้ายขวาและขึ้นลง ตัวนำการเคล่ือนท่ีใช้เป็นลีดสกรู(Lead screw) ต่อกับ

มอเตอร์โดยตรงและมีเพลาไว้คอยรับแรงแทนตัวลีดสกรู แต่ด้วยการนำไปใช้งานจริงยังไมไ่ด้ เพราะยัง

ไม่ได้คำนวณถึงการใช้อุปกรณ์ท่ีต้องใช้งานจริง และด้วยขนาดท่ีใหญ่ ตัวเพลาสกรูท่ีจะเป็นตัวเคล่ือนท่ี

พร้อมกับลีดสกรูนั้นมีราคาท่ีสูงมาก จึงได้ทบทวนเรื่องอุปกรณ์ท่ีจะนำมาใช้งานใหม่ และคิดถึงการใช้

อุปกรณ์ต่าง ๆ ท่ีมีใช้จริงตามตลาด ทำการออกแบบใหม่ดังรูป 

 

 

รูปท่ี 3.2 โมเดลตัวลำเลียงท่ีใช้งาน 

 โมเดลใหม่ท่ีทำขึ้นมาผ่านการคำนวณทางกล เลือกใช้อุปกรณ์ท่ียอมรับได้และมีขายตามตลาด

จริงโดยเปล่ียน ตัวนำการเคล่ือนท่ีไปใช้สายพาน และรอกในการเคล่ือนท่ี และมีรางกับตัวนำท่ีมีลูกปืน

คอยรับแรงแทนตัวสายพาน ตัวโครงเองก็ใช้เป็นอลูมิเนียมโปรไฟล์ เมื่อรวมกับตู้เก็บยาท่ีได้ออกแบบ

ไว้จะมีลักษณะดังรูป 

 

เอกสารน้ีเป็นเอกสารที่สงวนไวส้ำหรบัการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่าน้ัน ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ดา้นการคา้ 
ไม่วา่กรณีใดๆทัง้สิน้ อีกทัง้ห้ามมิ ให้ดดัแปลงเน้ือหา และตอ้งอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครัง้ที่มีการนำไปใช้
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รูปท่ี 3.3 โมเดลตู้พร้อมตัวลำเลียง 

 

3.2  การเลือกสายพานและรอก 
 แบ่งการคำนวณออกตามแกน 

 3.2.1  แกนต้ัง 

 กำหนดส่ิงท่ีต้องการ 

ความเร็ว      

𝑣 = 2 𝑚/𝑠 

ความเร่งและความหน่วง      

𝑎 = 4 𝑚/𝑠2 

ความหน่วงตอนปิดเครื่องฉุกเฉิน      

𝑎ⅇ = 10 𝑚/𝑠2 

น้ำหนักท่ีสายพานรับ     

𝑚 = 5 𝑘𝑔 

เส้นผ่านศูนย์กลางรอกสูงสุด    

𝑑0 = 50 𝑚𝑚 

เอกสารน้ีเป็นเอกสารที่สงวนไวส้ำหรบัการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่าน้ัน ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ดา้นการคา้ 
ไม่วา่กรณีใดๆทัง้สิน้ อีกทัง้ห้ามมิ ให้ดดัแปลงเน้ือหา และตอ้งอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครัง้ที่มีการนำไปใช้
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ระยะจากจุดศูนย์กลางของรอกถึงรอกอีกตัว   

ⅇ = 2300 𝑚𝑚 

อัตราทดของรอก 

𝑖 = 1 

หาแรงจากความหน่วงตอนปิดเครื่องฉุกเฉิน จากสมการท่ี 2.1 

𝐹𝐴𝑚𝑎𝑥 = 5 𝑘𝑔 × 10 𝑚 𝑠2⁄ = 50 𝑁 

หาแรงยก จากสมการท่ี 2.2 

𝐹𝐻 = 5 𝑘𝑔 × 9.81 𝑚/𝑠2 × sin 90° = 50 𝑁 

หาแรงต้านทาน จากสมการท่ี 2.3 

เนื่องจากใช้รางท่ีไม่ใช่พลาสติกและใช้วัสดุสายพานเป็นโพลียูรีเทน  

ดังนั้นค่าสัมประสิทธิ์แรงเสียดทาน = 0.5 จากตาราท่ี 2.5 

𝐹𝑅 = 5 𝑘𝑔 × 0.5 × 9.81 𝑚 𝑠2⁄ = 20 𝑁 

หาแรงดึง จากสมการท่ี 2.4 

𝐹𝑈 = 50 𝑁 + 50 𝑁 + 20 𝑁 = 120 𝑁 

หาแรงดึงสูงสุด จากสมการท่ี 2.5 

เนื่องจากมีอัตราทดเป็น 1 และจะให้การทำงานของเครื่องนั้นนิ่ง  

ดังนั้นค่าตัวประกอบการทำงาน = 1 และ ค่าตัวประกอบความเร่ง = 0 

𝐹𝑈max = 120 𝑁(1 + 0) = 120 𝑁 

หาแรงดึงเฉพาะท่ีต้องการ จากสมการท่ี 2.6 

เนื่องจากใช้สายพานแบบต่อกัน 

ดังนั้นค่าตัวประกอบของฟันของสายพานและรอก = 6 

𝐹𝑈𝑟ⅇ𝑞
′ = 120 𝑁 6⁄ = 20 𝑁 

หาความเร็วสายพาน จากสมการท่ี 2.10 

เอกสารน้ีเป็นเอกสารที่สงวนไวส้ำหรบัการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่าน้ัน ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ดา้นการคา้ 
ไม่วา่กรณีใดๆทัง้สิน้ อีกทัง้ห้ามมิ ให้ดดัแปลงเน้ือหา และตอ้งอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครัง้ที่มีการนำไปใช้
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𝑛 =
2 𝑚/𝑠 × 19.1 × 103

50 𝑚𝑚
= 764 𝑚𝑖𝑛−1 

เมื่อได้แรงดึงเฉพาะและความเร็วสายพานนำมาหาชนิดของฟันของสายพาน จากรูปท่ี 2.10 

 

 

รูปท่ี 3.4 เลือกชนิดของฟันของสายพานแกนต้ัง 

 จากรูปท่ี 3.4 สามารถใช้ได้ทุกชนิดเพราะแรงดึงเฉพาะนั้นมีน้อยและไม่เกินเส้นกราฟใดเลย 

ดังนั้นจึงเลือกชนิดท่ีต่ำท่ีสุดท่ีรับได้คือชนิด T5 ชนิด T เป็นสายพานท่ีมีฟันแบบพื้นฐาน เลข 5 คือ

ระยะพิตช์(Pitch)ของสายพาน 

 หลังจากเลือกลักษณะฟันได้แล้วมาเลือกความกว้างของสายพาน จากรูปท่ี 2.10 

เอกสารน้ีเป็นเอกสารที่สงวนไวส้ำหรบัการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่าน้ัน ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ดา้นการคา้ 
ไม่วา่กรณีใดๆทัง้สิน้ อีกทัง้ห้ามมิ ให้ดดัแปลงเน้ือหา และตอ้งอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครัง้ที่มีการนำไปใช้



21 

 

 
 

 

รูปท่ี 3.5 เลือกความกว้างของสายพานแกนต้ัง 

 จากรูปท่ี 3.5 สามารถเลือกได้ต้ังแต่ 16 มิลลิเมตร เป็นต้นไป เพราะค่าท่ีคิดไว้นั้นเกิน 10 

มิลลิเมตร ไปแล้ว จึงเลือกความกว้างท่ีต่ำท่ีสุดท่ีพอรับได้คือ 16 มิลลิเมตร และท่ีความกว้างสายพาน 

16 มิลลิเมตรนี้รับแรงดึงเฉพาะได้ 28 นิวตัน ท่ีความเร็วสายพาน 764 ต่อนาที 

 เมื่อเลือกสายพานแล้วได้ระยะพิตช์(Pitch)ท่ี 5 มิลิเมตร ตัวรอกเองก็ต้องมีลักษณะเดียวกับ

สายพาน รอกจึงมีลักษณะฟันแบบ T5 และหาจำนวนฟนัของรอกโดยแปลงสมการ จากสมการท่ี 2.8 

𝑑0 = 𝑧𝑡/𝜋 

เป็น 

𝑧 = 𝑑0𝜋/𝑡 

เส้นผ่านศูนย์กลางรอกสูงสุดท่ีกำหนดไว้คือ 50 มิลลิเมตร 

𝑧 = 50 𝑚𝑚 × 𝜋 5⁄ 𝑚𝑚 = 31.4  

𝑧 = 32  

เอกสารน้ีเป็นเอกสารที่สงวนไวส้ำหรบัการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่าน้ัน ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ดา้นการคา้ 
ไม่วา่กรณีใดๆทัง้สิน้ อีกทัง้ห้ามมิ ให้ดดัแปลงเน้ือหา และตอ้งอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครัง้ที่มีการนำไปใช้
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 จำนวนฟันของรอก 32 ฟัน ไปเทียบกับขนาดมาตรฐานแล้ว ขนาดเส้นผ่านศูนย์กลาง

พิตช์(Pitch)มากกว่าท่ีกำหนดไว้ที่ 50 มิลลิเมตร จึงเลือกท่ีขนาดมาตรฐานท่ีขนาดลดลงหนึ่งระดับได้ 

รอกท่ีมี 30 ฟัน มีขนาดเส้นผ่านศูนย์กลางพิตช์(Pitch) 47.75 มิลิเมตร และมีขนาดเส้นผ่านศูนย์กลาง

ของรอก 46.75 มิลลิเมตร เมื่อได้จำนวนฟันของรอกแล้ว คำนวณหาความยาวของสายพานได้ จาก

สมการท่ี 2.9 

𝑙 = 2 × 2300 𝑚𝑚 + 30 × 5 𝑚𝑚 = 4750 𝑚𝑚 

และสามารถหาจำนวนฟันบนสายพานได้จากสมการ(𝑧𝑏) 

𝑧𝑏 = 𝑙/𝑡 

𝑧𝑏 = 4750 𝑚𝑚 5⁄ 𝑚𝑚 = 950 

จำนวนฟันลงตัวพอดีดังนั้นสามารถใช้สายพานและรอกตามท่ีเลือกไว้ได้  โดยท่ีลักษณะเฉาะของ

สายพาน T5 ความกว้าง 16 มิลลิเมตรมีน้ำหนักต่อเมตร 

𝑚𝑅
′ = 0.06 𝑘𝑔/𝑚 

เมือ่สายพานและรอกสามารถใช้งานด้วยกันได้ หาน้ำหนักของสายพานเพื่อนำไปรวมกับน้ำหนกัท่ีแกน

นอนต้องรับ จากสมการท่ี 2.7  

𝑚𝑅 = 0.06
𝑘𝑔

𝑚
× 4750 𝑚𝑚 1000⁄ = 0.285𝑘𝑔 

𝑚𝑅 = 0.3 𝑘𝑔 

หามอเตอร์ท่ีจะใช้ขับรอก จากสมการ 2.11 

𝑇 = 28 𝑁 ×
46.75 𝑚𝑚

2
×

10−3𝑚

1 𝑚𝑚
= 0.6545 𝑁𝑚 

เลือกใช้มอเตอร์ขนาดมาตรฐาน NEMA 23 แรงบิดสูงสุดท่ี 2.08 นิวตันเมตร ทำความเร็วรอบได้สูงสุด 

3000 รอบต่อนาที น้ำหนัก 0.68 กิโลกรัม 

 3.2.2  แกนนอน 

 กำหนดส่ิงท่ีต้องการ 

ความเร็ว      

𝑣 = 2 𝑚/𝑠 

เอกสารน้ีเป็นเอกสารที่สงวนไวส้ำหรบัการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่าน้ัน ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ดา้นการคา้ 
ไม่วา่กรณีใดๆทัง้สิน้ อีกทัง้ห้ามมิ ให้ดดัแปลงเน้ือหา และตอ้งอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครัง้ที่มีการนำไปใช้
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ความเร่งและความหน่วง      

𝑎 = 4 𝑚/𝑠2 

น้ำหนักท่ีสายพานรับ     

𝑚 = 31 𝑘𝑔 

เส้นผ่านศูนย์กลางรอกสูงสุด    

𝑑0 = 50 𝑚𝑚 

ระยะจากจุดศูนย์กลางของรอกถึงรอกอีกตัว   

ⅇ = 2300 𝑚𝑚 

อัตราทดของรอก 

𝑖 = 1 

หาแรงจากความหน่วง จากสมการท่ี 2.1 

𝐹𝐴𝑚𝑎𝑥
= 31 𝑘𝑔 × 4 𝑚 𝑠2⁄ = 124 𝑁 

หาแรงต้านทาน จากสมการท่ี 2.3 

เนื่องจากใช้รางท่ีไม่ใช่พลาสติกและใช้วัสดุสายพานเป็นโพลียูรีเทน  

ดังนั้นค่าสัมประสิทธิ์แรงเสียดทาน = 0.5 จากตาราท่ี 2.5 

𝐹𝑅 = 31 𝑘𝑔 × 0.5 × 9.81 𝑚 𝑠2⁄ = 153 𝑁 

หาแรงดึง จากสมการท่ี 2.4 

𝐹𝑈 = 124 𝑁 + 153 𝑁 = 277 𝑁 

หาแรงดึงสูงสุด จากสมการท่ี 2.5 

เนื่องจากมีอัตราทดเป็น 1 และจะให้การทำงานของเครื่องนั้นนิ่ง  

ดังนั้นค่าตัวประกอบการทำงาน = 1 และ ค่าตัวประกอบความเร่ง = 0 

𝐹𝑈max = 277 𝑁(1 + 0) = 277 𝑁 

หาแรงดึงเฉพาะท่ีต้องการ จากสมการท่ี 2.6 
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เนื่องจากใช้สายพานแบบต่อกัน 

ดังนั้นค่าตัวประกอบของฟันของสายพานและรอก = 6 

𝐹𝑈𝑟ⅇ𝑞
′ = 277 𝑁 6⁄ = 47 𝑁 

หาความเร็วสายพาน จากสมการท่ี 2.10 

𝑛 =
2 𝑚/𝑠 × 19.1 × 103

50 𝑚𝑚
= 764 𝑚𝑖𝑛−1 

เมื่อได้แรงดึงเฉพาะและความเร็วสายพานนำมาหาชนิดของฟันของสายพาน จากรูปท่ี 2.10 

 

 

รูปท่ี 3.6 เลือกชนิดของฟันของสายพานแกนนอน 

 จากรูปท่ี 3.6 สามารถใช้ได้ทุกชนิดเพราะแรงดึงเฉพาะนั้นมีน้อยและไม่เกินเส้นกราฟใดเลย 

ดังนั้นจึงเลือกชนิดท่ีต่ำท่ีสุดท่ีรับได้คือชนิด T5 ตามแบบแกนต้ัง 
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 หลังจากเลือกลักษณะฟันได้แล้วมาเลือกความกว้างของสายพาน จากรูปท่ี 2.10 

 

 

รูปท่ี 3.7 เลือกความกว้างของสายพานแกนต้ัง 

 จากรูปท่ี 3.7 สามารถเลือกได้ต้ังแต่ 32 มิลลิเมตร เป็นต้นไป เพราะค่าท่ีคิดไว้นั้นเกิน 25 

มิลลิเมตร ไปแล้ว จึงเลือกความกว้างท่ีต่ำท่ีสุดท่ีพอรับได้คือ 32 มิลลิเมตร และท่ีความกว้างสายพาน 

32 มิลลิเมตรนี้รับแรงดึงเฉพาะได้ 54 นิวตัน ท่ีความเร็วสายพาน 764 ต่อนาที 

 เมื่อเลือกสายพานแล้วได้ระยะพิตช์(Pitch)ท่ี 5 มิลิเมตร ตัวรอกเองก็ต้องมีลักษณะเดียวกับ

สายพาน รอกจึงมีลักษณะฟันแบบ T5 และหาจำนวนฟนัของรอกโดยแปลงสมการ จากสมการท่ี 2.8 

𝑑0 = 𝑧𝑡/𝜋 

เป็น 

𝑧 = 𝑑0𝜋/𝑡 

เส้นผ่านศูนย์กลางรอกสูงสุดท่ีกำหนดไว้คือ 50 มิลลิเมตร 
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𝑧 = 50 𝑚𝑚 × 𝜋 5⁄ 𝑚𝑚 = 31.4  

𝑧 = 32  

 จำนวนฟันของรอก 32 ฟัน ไปเทียบกับขนาดมาตรฐานแล้ว ขนาดเส้นผ่านศูนย์กลาง

พิตช์(Pitch)มากกว่าท่ีกำหนดไว้ที่ 50 มิลลิเมตร จึงเลือกท่ีขนาดมาตรฐานท่ีขนาดลดลงหนึ่งระดับได้ 

รอกท่ีมี 30 ฟัน มีขนาดเส้นผ่านศูนย์กลางพิตช์(Pitch) 47.75 มิลิเมตร และมีขนาดเส้นผ่านศูนย์กลาง

ของรอก 46.75 มิลลิเมตร เหมือนกับรอกของแกนต้ัง เมื่อได้จำนวนฟันของรอกแล้ว คำนวณหาความ

ยาวของสายพานได้ จากสมการท่ี 2.9 

𝑙 = 2 × 2300 𝑚𝑚 + 30 × 5 𝑚𝑚 = 4750 𝑚𝑚 

และสามารถหาจำนวนฟันบนสายพานได้จากสมการ(𝑧𝑏) 

𝑧𝑏 = 𝑙/𝑡 

𝑧𝑏 = 4750 𝑚𝑚 5⁄ 𝑚𝑚 = 950 

จำนวนฟันลงตัวพอดีดังนั้นสามารถใช้สายพานและรอกตามท่ีเลือกไว้ได้  โดยท่ีลักษณะเฉาะของ

สายพาน T5 ความกว้าง 32 มิลลิเมตรมีน้ำหนักต่อเมตร 

𝑚𝑅
′ = 0.096 𝑘𝑔/𝑚 

เมื่อสายพานและรอกสามารถใช้งานด้วยกันได้ หาน้ำหนักของสายพานเพื่อนำไปรวมกับน้ำหนกัท่ีแกน

นอนต้องรับ จากสมการท่ี 2.7  

𝑚𝑅 = 0.096
𝑘𝑔

𝑚
× 4750 𝑚𝑚 1000⁄ = 0.456𝑘𝑔 

𝑚𝑅 = 0.5 𝑘𝑔 

หามอเตอร์ท่ีจะใช้ขับรอก จากสมการ 2.11 

𝑇 = 54 𝑁 ×
46.75 𝑚𝑚

2
×

10−3𝑚

1 𝑚𝑚
= 1.262 𝑁𝑚 

เลือกใช้มอเตอร์ขนาดมาตรฐาน NEMA 23 แรงบิดสูงสุดท่ี 2.08 นิวตันเมตร ทำความเร็วรอบได้สูงสุด 

3000 รอบต่อนาที น้ำหนัก 0.68 กิโลกรัม เหมือนกับแกนต้ัง 
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บทที่ 4 

ผลการด าเนินงาน 

 

4.1  โครงสร้างและกลไกทางแมคคานิค 
 การออกแบบนี้ค านึงถงึความสามารถในการน าไปใชง้านร่วมกบัระบบจ่ายยาแบบอื่นได้ 
เช่นอาจตดิตัง้ระบบทีส่ามารถจบัยาชนิดอื่นๆ จากตูเ้กบ็มาที่ตะกรา้รบัยาแลว้จ่ายใหก้บัเภสชักร
ต่อไป หรอืจะใช่ร่วมกบัสายพานล าเลยีงหลกัโดยใหต้ะกรา้ถ่ายยาสู่สายพานล าเลยีงหลกัได้ 

 4.1.1  ส่วนจา่ยยา 

 ใชตู้เ้กบ็ยาทีม่รีะบบสายพานล าเลยีงเป็นตวัเคลื่อนทีใ่หย้าไหลไปสู่ตะกรา้รบัยาโดยมสี
เตป็เปอรม์อเตอรเ์ป็นตวัขบัสายพาน 

 

 
รูปที ่4.1 ตูเ้กบ็ยา 
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รูปที ่4.2 ช่องเกบ็ยา 1 ชอ่ง 

 4.1.2  ส่วนลำเลียงยา 

 ใชร้ะบบทีเ่คลื่อนทีไ่ด ้2 แกนเป็นตวัรบัส่งยาโดยทีใ่ชส้เตป็เปอรม์อเตอรข์บัเคลื่อน
สายพาน โดยมรีางเคลื่อนทีอ่ยู่บนอลูมเินียมโปรไฟล์ มตีระกรา้ตดิตัง้ทีจุ่ดปลายเพื่อขนส่งยา
จากช่องเกบ็ยาไปสู่จุดรบัยา 

 

 
รูปที ่4.3 ระบบล าเลยีงยา 
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4.2  การจำลองการทำงานของระบบ 
 เป็นการจ าลองการท างานของระบบ ระบบล าเลยีงจะอยูท่ีต่ าแหน่งเริม่ตน้ 

 

 
รูปที ่4.4 ต าแหน่งเริม่ตน้ 

 เมื่อมคี าสัง่จ่ายยาตระกรา้จะถูกเลื่อนไปต าแหน่งช่องเกบ็ยาเป้าหมาย 
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รูปที ่4.5 ต าแหน่งรอรบัยา 

 เมื่อตะกรา้อยู่ทีต่ าแหน่งปลายทางช่องเกบ็สัง่ใหส้เตป็เปอรม์อเตอรห์มนุเลื่อนสายพาน
ท าใหก้ลอ่งยาเลื่อนแลว้หล่นไปในตะกรา้ 

 

 
รูปที ่4.6 ยาหล่นสู่ตะกรา้ 

 เมื่อยาหล่นใส่ตะกรา้แลว้ระบบล าเลยีงเคลือ่นต าแหน่งตะกรา้ทีบ่บรจุยามาจุเริม่ตน้
เพื่อใหเ้ภสชักรรบัยา 
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รูปที ่4.7 ยามาส่งทีต่ าแหน่งรบัยา 
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บทที่ 5 

บทสรปุ 

 
5.1  สรุปผลการวิจัยและข้อเสนอแนะ 
 งานวจิยัฉบบันี้น าเสนอถึงระบบการจดัจ าหน่ายยาประเภทกล่องทีม่สี่วนการท างาน 2 
ส่วนคอื ระบบล าเลยีงยา และระบบจ าหน่ายยาออกจากตู้เก็บ ซึ่งระบบที่ออกแบบมานี้ช่วยลด
ภาระงานของเภสชักรและเจ้าหน้าที่เภสชักรรม ท าให้คนไขไ้ด้รบัยารวดเรว็ขึ้นเนื่องจากมีตัว
ช่วยแบ่งเบาในการท างานของเภสชักรเพิ่มขึ้น แม้ว่าระบบจะสามารถจดัจ าหน่ายยาได้เพยีง
ชนิดเดยีวซึง่คอืยาประเภทบรรจุในกล่อง แต่ทางผูอ้อกแบบไดเ้ลง็เหน็ต่อการน าระบบไปพฒันา
ภายในอนาคตโดยออกแบบใหง้่ายต่อการใชง้านร่วมกบัระบบจ่ายยาอืน่ สามารถน าไปใชร้่วมกบั
อุปกรณ์เสริมต่าง ๆ ที่อาจถูกพัฒนาขึ้นได้ในอนาคต หรืออาจน ากลไกที่ทางผู้ท าวิจ ัยได้
ออกแบบน าไปพัฒนาเพื่อใช้ในระบบอื่น ๆ แม้ว่าระบบจะไม่ได้ถูกสร้างขึ้นมาใช้งานจริง
เนื่องจากปัญหาทางด้านงบประมาณ แต่ทางผู้วิจยัระบบนี้จะเป็นประโยชน์ต่อโรงพยาบาลที่
ประสบปัญหาในการจ่ายยา และผูท้ีส่นใจโครงงานไม่มากกน็้อย 
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