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บทคัดย่อ 
ปริญญานิพนธ์ฉบับนี้นำเสนอเครื่องจัดเก็บกล่องกึ่งอัตโนมัติ เพื่ออำนวยความสะดวกในการ

จัดเก็บกล่อง โดยเครื่องจัดเก็บกล่องกึ่งอัตโนมัติมีขนาด ( 1 × 2 × 1 ) เมตร โดยใช้ระบบควบคุม
เป็นพีแอลซี (Programmable logic Control PLC ) เป็นระบบที่ทำหน้าที่ประมวลผลหลัก โดยมี
หน้าจทัชสกรีน Human Machine Interface (HMI) เป็นอินพุตให้สเต็ปปิ้งมอเตอร์ทำงาน นำกล่อง
ไปเก็บตามตำแหน่งที่กำหนดไว้ จากนั้นเซ็นเซอร์ตรวจจับวัตถุจะส่งสัญญาณให้หน้าจอทัชสกรีนแสดง
ตำแหน่งที่กล่องวางอยู่ มีโหมดการทำงาน 2 โหมดการทำงาน โหมดอัตโนมัติและโหมดกึ่งอัตโนมัติ  

ผลการทดสอบการเคลื่อนที่สเต็ปปิ้งมอเตอร์ในแนวแกน X แกน Y และแกน Z สามารถ
เคลื่อนที่ไปตำแหน่งที่กำหนดได้อย่างถูกต้องและแม่นยำ การยกกล่องที่มีน้ำหนักต่างกันไปวางที่
ตำแหน่งที่กำหนด โดยสามารถยกน้ำหนักสูงสุด 5 กิโลกรัม สามารถยกกล่องไปวางได้ตามตำแหน่งที่
กำหนด การทดสอบวางกล่องซ้อนกัน 3 ชั้น สามารถวางกล่องซ้อนกันมีความคลาดเคลื่อนไม่เกิน      
2 เปอร์เซ็นต ์
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ABSTRACT   
This thesis presents a semi-automatic box storage machine to facilitate the 

storage of the box The semi-automatic box storage machine has dimensions                    
( 1 × 2 × 1 ) meters. The control system is (PLC Programmable logic Control) as the 
main processing system. It has a touch screen Human Machine Interface (HMI) as an 
input for the stepping motor to work take the box to the designated location. Finally 
the sensor will alert sent through the touch screen to show where the box is.There 
are two working modes, automatic mode and semi-automatic mode. 

The test result of the stepping motor motion in the X-axis, Y-axis and Z-axis 
can move to the specified position accurately and precisely lifting boxes of different 
weights to the designated positions. The maximum weight can be lifted 5 kg. The box 
can be lifted and placed in the specified position. The 3-layer stacking test allows the 
boxes to be stacked with a discrepancy of up to 2 percent. 
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บทท่ี 1 

บทนํา 
 

ในปัจจุบันระบบอิเล็กทรอนิกส์เป็นส่วนหนึ่งในชีวิตประจำวันของหลาย ๆ คนปฏิเสธไม่ได้
เลย ว่าปัจจุบันนี้มนุษย์ได้นําเอาระบบอิเล็กทรอนิกส์มาใช้ในการอํานวยความสะดวกต่าง ๆ และนํามา
ประยุกต์ใช้กับในงานทางด้านต่าง ๆ ทำให้ประหยัดเวลา ประหยัดกําลังคน และลดการเกิดอุบัติเหตุ 
 

1.1 ความเป็นมาและความสำคัญของโครงงาน 
ในปัจจุบันเวลาเราสั่งของส่วนใหญ่จะแพ็คใส่กล่องพัสดุมาหลาย ๆ กล่องจึงทำให้กล่อง

กระจัดกระจายไม่เป็นที่ จึงทำให้ไม่มีพื้นที่ได้ใช้สอยได้อย่างสะดวก ดังนั้นจึงต้องจัดเก็บกล่อง และ
สถานที่เก็บกล่องให้เป็นระเบียบ ตามพื้นที่ที ่เรากำหนดไว้หรืออยากให้ไปไว้จุดไหนเพื่อให้ความ
สะดวกในการใช้สอยพ้ืนที่ได้สะดวกยิ่งขึ้น 

ดังนั้นผู้จัดทำโครงงานเล็งเห็นว่าหากเราสร้างเครื่องอำนวยความสะดวกในการจัดเก็บกล่อง
เหล่านี้ให้เป็นที่โดยไม่ต้องใช้แรงยกกล่องให้เหนื่อย และจัดเก็บกล่องในตำแหน่งที่เราต้องการ 
 

1.2 วัตถุประสงค์ของการทำโครงงาน 
1. เพ่ือศึกษาการใช้งานพีแอลซี (PLC)  
2. เพ่ือศึกษาการเขียนหน้าจอทัชสกรีนก็อต   
3. เพ่ือศึกษาการประยุกต์ใช้งานเสต็ปปิ้งมอเตอร์ควบคุมในแกน X Y และ Z  
4. เพ่ือสร้างเครื่องเก็บกล่องก่ึงอัตโนมัติ 

 
1.3 ขอบเขตของโครงงาน 

1. ออกแบบเครื่องมีขนาด ( 1 ×  2 × 1 ) เมตร 
2. ออกแบบการทำงาน 2 โหมด แบบอัตโนมัติและแบบกึ่งอัตโนมัติ 
3. ออกแบบกล่องมีขนาด ( 20 × 30 ×  11 ) เซนติเมตร (กล่องขนาด C) 
4. สามารถวางกล่องซ้อนกันได้ไม่เกิน 3 ชั้น  
5. สามารถสั่งงานผ่านหน้าจอทัชสกรีนได้ 
6. สามารถจัดเก็บกล่องไปไว้ในจุดที่เรากำหนดได้และมีความผิดพลาดในการจัดเรียงกล่องให้

ซ้อนตรงกันไม่เกิน 2 % 
 
1.4 ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ 

1. ได้เรียนรู้หลักการทำงานและควบคุมของพีแอลซี (PLC) 
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2. ได้เรียนรู้หลักการทำงานและควบคุมสเต็ปปิ้งมอเตอร์  
3. สามารถควบคุมการทำงานของสเต็ปปิ้งมอเตอร์ในแนวแกน X Y Z 
4. สามารถเขียนและออกแบบหน้าจอทัชสกรีนเพื่อใช้ควบคุมทีแอลซี (PLC)  
 

1.5 ขั้นตอนและวิธีการดําเนินงาน 
1. ศึกษาหาข้อมูล  
2. ออกแบบโครงสร้างของเครื่องจัดเก็บกล่องก่ึงอัตโนมัติ  
3. จัดหาอุปกรณ์และหาซื้อวัสดุสำหรับจัดทำชิ้นงาน  
4. ทดลองเขียนโปรแกรมเพ่ือใช้ในการควบคุมพีแอลซี  
5. ทดลองเขียนหน้าจอทัชสกรีนเพ่ือควบคุมทีแอลซี  
6. ทดสอบควบคุมการเคลื่อนที่ของสเตีปปิ้งมอเตอร์  
7. สรุปปัญหาที่เกิดข้ึนและแก้ไข 
 
ขั้นตอนการดําเนินงานที่ผู้จัดทําได้วางแผนเอาไว้ โดยเริ่มจากการศึกษาค้นคว้าหาข้อมูลที่

เกี่ยวกับพีแอลซี การออกแบบโครงสร้าง การจัดหาอุปกรณ์และหาซื้อวัสดุ การจัดทำโครงงานและ 
ทดลองเก็บผลการทดลอง สรุปปัญหาและแก้ไขโดยแบ่งตามภาคเรียนที่ 1 ซึ่งแจกแจงรายละเอียดไว้
ในตารางที่ 1.1  
 
ตารางท่ี 1.1 ขั้นตอนการดำเนินงานโครงงานภาคเรียนที่ 1 

ขั้นตอนการดำเนินงาน 
ระยะเวลาการดำเนินงาน 

สิงหาคม กันยายน ตุลาคม พฤศจิกายน ธันวาคม 
1.คิดหัวข้อโครงงานและ

นำเสนออาจารย์ที่
ปรึกษา 

     

2.ศึกษาและค้นคว้าหา
ข้อมูล 

     

3.ออกแบบโครงสร้าง      
4.จัดหาอุปกรณ์และหา
ซื้อวัสดุสำหรับทำชิ้นงาน 

     

5.ศึกษาและทดลอง
เขียนโปรแกรมพีแอลซี 

     

6.ศึกษาและทดลอง
เขียนหน้าจอทัซสกรีน 
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ตารางท่ี 1.1 ขั้นตอนการดำเนินงานโครงงานภาคเรียนที่ 1 (ต่อ) 

ขั้นตอนการดำเนินงาน 
ระยะเวลาการดำเนินงาน 

สิงหาคม กันยายน ตุลาคม พฤศจิกายน ธันวาคม 
7.ทดลองเขียน

โปรแกรมควบคุมสเต็ป
ปิ้งมอเตอร์ 

     

8.นำเสนอความก้าวหน้า      
 
ตารางท่ี 1.2 ขั้นตอนการดำเนินงานโครงงานภาคเรียนที่ 2 

ขั้นตอนการดำเนินงาน ระยะเวลาการดำเนินงาน 
มกราคม กุมพาพันธ์ มีนาคม เมษายน พฤษภาคม 

1.ศึกษาและค้นคว้าหา
ข้อมูล 

     

2.จักหาซื้ออุปกรณ์และหา
ซื้อวัสดุสำหรับจัดทำ
ชิ้นงาน 

     

3.ทำโครงสร้าง      
4.แก้ไขปัญหาโครงสร้าง      
6.เขียนโปรแกรมควมคุม 
สเต็ปปิ้งมอเตอร์ 

     

7.ทดลองการเคลื่อนที่ 
สเต็ปปิ้งมอเตอร์ 

     

8.ทดสอบยกกล่องที่มี
น้ำหนัก 

     

9.ทดลองการวางกล่อง
ตามตำแหน่งที่กำหนด 

     

10.นำเสนอความก้าวหน้า      
 
1.6 โครงสร้างของปริญญานิพนธ์ 
 บทที่ 1 กล่าวถึงความเป็นมา ความสำคัญของโครงงาน ความมุ่งหมาย วัตถุประสงค์ 
ขอบเขตการศึกษาและโครงสร้างของปริญญานิพนธ์ 
 บทที่ 2 กล่าวถึงทฤษฎี และอุปกรณ์ท่ีเกี่ยวข้องกกับโครงงานเครื่องจัดเก็บกล่องก่ึงอัตโนมัติ 
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 บทที่ 3 กล่าวถึงการออกแบบโครงสร้างเครื่องจัดเก็บกล่องกึ่งอัตโนมัติ เกี่ยวกับการออกแบบ
ขนาดของโครงงาน ออกแบบชุดยกกล่อง ตำแหน่งการวางกล่องและการออกแบบหน้าจอทัชสกรีนให้
ควบคุมการวางกล่องตามตำแหน่งที่กำหนด 
 บทที่ 4 กล่าวถึงวิธีการทดลอง วิธีการทดสอบและผลการทดลองของการเคลื่อนที่ของสเต็ป
ปิ้งมอเตอร์ ผลการทดสอบจับเวลาของตำแหน่งที่กำหนดและการทำงานตามเงื่อนไขในรูปแบบต่าง ๆ  
 บทที่ 5 กล่าวถึงการสรุปผลการทดลองและทดสอบ ปัญหา อุปสรรคของการทำโครงงาน
เครื่องจัดเก็บกล่องก่ึงอัตโนมัติ และข้อเสนอแนะ 
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บทท่ี 2 

ทฤษฎีที่เกี่ยวข้อง 
 

โครงงานเครื่องเก็บของกึ่งอัตโนมัติ เป็นการนําความรู้ทางด้านอิเล็กทรอนิกส์และ พีแอลซี 
(PLC) มาประยุกต์ใช้งาน โดยโครงงานชิ้นนี้สร้างขึ้นมาเพื่อ อํานวยความสะดวกในการจัดวางกล่อง
วัสดุที่วางอยู่กระจัดกระจายอาจทําให้เกิดอันตรายได้และทําให้เกิดความลําบากในการจัดเก็บกล่อง 
โดยตัวโครงงานจะเป็นการใช้งานจอ ทัชสกรีน (Touch screen) SAMKOON SMI SK-043FE ร่วมกัน
โดยเป็นอินพุต เพื่อสั่งงานให้พีแอลซีทํางานและนําไปใช้ควบคุมสเต็ปปิ้งมอเตอร์ในแกน X  Y และ Z 
ตามต้องการ เพื่อทําให้สามารถวางกล่องตามของที่ต้องการได้ โดยจะมีจอทัชสกรีนเป็นตัวสั่งการใน
การเลือกช่องที่จะนํากล่องไปเก็บโดยตัวเครื่องจัดเก็บกล่องกึ่งอัตโนมัติมีการทํางานอยู่ด้วยกัน 2 
โหมดการทํางานคือ โหมดอัตโนมัติและกึ่งอัตโนมัติ 

 

2.1 พีแอลซี 
พีแอลซี [1] หรือ โปรแกรมเมเปิลลอจิกคอลโทรลเลอร์  (PLC) คือ เป็นอุปกรณ์ที ่เอาไว้

ควบคุมอุปกรณ์เครื ่องจักรต่าง ๆ แบบลอจิกที ่สามารถเขียนโปรแกรมลงไปได้ ซึ ่งเป็นอุปกรณ์
อิเล็กทรอนิกส์ที่ภายในประกอบไปด้วย ไมโครโปรเซสเซอร์ (Microprocessor) เป็นมันสมองสังการที่
สําคัญและหน่วยความจําเพื่อจุดจําคําสั่งที่สามารถสั่งงานได้ด้วยโปรแกรม หรือ บางครั้งเรียกพีแอลซี 
ว่า การควบคุมซีเควนซ์ (Sequence Controller) ซึ่งแปลว่าอุปกรณ์ควบคุม ตามลําดับตัวย่อ PC จะ
ซ้ำกับการเรียกคอมพิวเตอร์ตั้งโต๊ะซึ่งย่อมาจาก Personal Computer 

พีแอลซีใช้ซีพียูในการประมวลผลเช่นเดียวกับคอมพิวเตอร์ ดังนั้นพีแอลซี คือคอมพิวเตอร์
ย่อส่วน แต่เป็นคอมพิวเตอร์เฉพาะทางท่ีใช้สําหรับประมวลผลโปรแกรมเพ่ือควบคุมเครื่องจักรพีแอลซี 
มีหลากหลายแบรนด์ เช่น Mitsubishi, Sharp, Fuji, Hitachi, Yaskawa เป็นต้น สําหรับ Mitsubishi 
Electric แบรนด์ของพีแอลซีจะใช้ชื ่อว่า MELSEC ซึ่งย่อมาจาก Mitsubishi Electric Sequence 
Controller การทํางานแบ่งออกเป็นส่วนใหญ่ๆ คือระบบไฟฟ้าและระบบทางกลโดย พีแอลซีจะได้รับ 
สัญญาณไฟฟ้าจากอุปกรณ์จากอุปกรณ์เช่น สวิตซ์ เซ็นเซอร์ หน้าสัมผัสของรีเลย์ เป็นต้น ซึ่งอุปกรณ์ 
ไฟฟ้าเหล่านี้จะ ON-OFF ตามการทํางานของเครื่องจักร โดยสัญญาณไฟฟ้าจะถูกจ่ายไปที่อินพุตของ 
พีแอลซีและ พีแอลซีจะนําสัญญาณอินพุตไปประมวลผลโปรแกรม จากนั้นผลลัพธ์ของโปรแกรมจะถูก 
จ่ายออกมาที่เอาต์พุตของพีแอลซี จากนั้นพีแอลซีจะจ่ายสัญญาณไฟฟ้าไปสั่งงานอุปกรณ์ต่าง ๆ เช่น 
โซลินอยด์ วาล์ว แมกเนติก คอนแท็กเตอร์ รีเลย์ เพ่ือควบคุมเครื่องจักรต่อไปตามรูปที่ 2.1 
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รูปที่ 2.1 ระบบการทำงานของพีแอลซีเบื้องต้น 
(ที่มา: https//:advance-electronic.com)  

 
2.1.1 หลักการทํางานเบื้องต้นของพีแอลซี 

พีแอลซี [2] จะได้รับสัญญาณอินพุตจากอุปกรณ์ที่ต่อกับเทอร์มินอลอินพุตของพี
แอลซีสัญญาณที่พีแอลซีรับมี 2 แบบคือ สัญญาณดิจิตอลและสัญญาณอนาล็อก สัญญาณดิจิตอลคือ 
สัญญาณที่มี ON OFF โดยแบ่งออกเป็น 2 แบบคือสัญญาณที่มีความถี่ต่ำ เช่นการ ON-OFF ของ 
สวิตซ์ และสัญญาณที่มีความสูงเช่น สัญญาณจากโฟโตเซ็นเซอร์ เลเซอร์ เซ็นเซอร์ encoder เป็นต้น 
ในการรับสัญญาณความถี่สูง รีเลย์อินพุตของพีแอลซีจะต้องมีความไวในการตอบสนองให้ทันกับ
สัญญาณด้วย โดยผู้ผลิตได้ออกแบบให้รีเลย์อินพุตของทีแอลซีมี 2 แบบคือแบบที่ใช้รับความถี่ต่ำและ 
แบบที่ใช้รับความถี่สูงได้อินพุตแบบที่รับความถี่ต่ำจะไม่สามารถรับสัญญาณความถี่สูงได้ส่วนอินพตุที่ 
ใช้รับความถี่สูงจะสามารถใช้รับสัญญาณความถ่ีต่ำได้ 

สําหรับสัญญาณแบบอนาล็อกคือแรงดันและกระแสไฟฟ้า ซึ่งป้อนเข้าพีแอลซีโดยใช้ 
อุปกรณ์เช ่น FLOW sensor Pressure sensor Temperature sensor เป็นต้น เมื ่อพีแอลซีรับ
สัญญาณแล้วจะนําสัญญาณนั้นไปแปลงเป็นข้อมูลดิจิตอล และนําไปใช้ในโปรแกรมทีแอลซีส่วน 
ผลลัพธ์การประมวลผลโปรแกรม จะส่งมาที่เอาต์พุตของพีแอลซีโดยเอาต์พุตพีแอลซีแบบดิจิตอลจะ
จ่ายสัญญาณดิจิตอลเพ่ือสั่งงานอุปกรณ์ที่ต่อกับพีแอลซีเช่นหลอดไฟ โซลินอยด์ วาล์ว คอนแท็กเตอร์ 
เป็นต้น ส่วนเอาต์พุตของพีแอลซีแบบอนาล็อกจะทําการจ่ายแรงดันและกระแสไฟฟ้าออกมาได้ดัง 
แสดงในรูปที่ 2.2 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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รูปที่ 2.2 หลักการทำงานเบื้องต้นของพีแอลซี 

(ที่มา : https//:plcsanook.com) 
 

2.1.2 คําสั่งพื้นฐานและส่วนประกอบของลําดับโปรแกรม 
โดยในรูปที่ 2.3 แสดงถึงส่วนประกอบของลําดับโปรแกรม (sequence 

program) [3] โดยประกอบด้วย 3 ส่วนประกอบหลักๆคือ 
1. บัสไลน์ (Bus line) และคอนเนคติ ้ งไลน ์ (connecting Line) หรือ

เรียกว่า บัสบาร์ (bus bar) คือเส้นในแนวตั้งของวงจรบัสไลน์ (Bus line) ด้านซ้ายของวงจรแลดเดอร์
เรียกว่า Life side vertical bus line ใช้สําหรับจ่ายไฟให้กับวงจร ส่วนบัสไลน์ (Bus line) ด้านขวา
ของวงจร เรียกว่า right side vertical bus tine คือเส้นปิดของวงจรและบัสไลน์ (Bus (ine) ในส่วน
อ่ืน ๆ คือ เส้นเชื่อมต่อระหว่างอุปกรณ์ในแนวตั้ง 

ส่วนในแนวนอนเรียกว่า คอนเนคติ้งไลน์ (connecting line) โดย คอนเนค
ติ้งไลน์ (connecting line) ใช้เชื่อมระหว่างอุปกรณ์ใสในแนวนอนขอบเขตของวงจรแลดเดอร์เริ่ม
ตั้งแต่ บัสไลน์ (Bus Iine) ทางด้านซ้าย ถัดมาจะเป็นหน้าสัมผัส ซึ่งมีท้ังปกติเปิดและปกติปิด รูปแบบ
การต่อ 

จะเป็นการต่อแบบอนุกรม ขนาน และผสมเช่นเดียวกับวงจรไฟฟ้าทั่วไป 

ถัดมาคืออุปกรณ์ทางขวา สุด ซึ่งเป็นอุปกรณ์เอาต์พุตและถัดจากอุปกรณ์เอาต์พุตจะเป็นบัสไลน์ (Bus 
line) ทางด้านขวา 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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รูปที่ 2.3 ส่วนประกอบของลำดับโปรแกรม 

 
2. แลดเดอร์บล็อก (Ladder block) คือกลุ่มของวงจรที่เป็นอิสระจากวงจร

อ่ืน ๆ โดยที่ไม่มีเส้นเชื่อมโยงไปยังวงจรอ่ืน ๆ จากรูปที่ 2.4 วงจรแลดเดอร์ประกอบด้วยแลด
เดอร์บล็อก (Ladder block) จํานวน 3 blocks หน้าสัมผัสและอุปกรณ์เอาต์พุตในแต่ละ 
block จะเชื่อมโยง เฉพาะใน block ของตัวเอง โดยไม่มีการเชื่อมไปยัง block อ่ืน ๆ 
 

รูปที่ 2.4 บล็อกแลดเลอร์ 
 

ในการประมวลผลโปรแกรม วงจรในแต่ละ block จะมีผลต่อกันเมื่อใช้
หมายเลข อุปกรณ์เหมือนกันเช่น เมื่อ MO ใน block 1 ON จะทําให้ MO ใน block 3 ON ด้วย 

3. อุปกรณ์ คือเครื่องมือที่เป็นส่วนประกอบของคําสั่งในวงจรแลดเดอร์ 
ประกอบไป ด้วยอุปกรณ์แบบบิตและอุปกรณ์แบบเวิร์ด อุปกรณ์ทุกชนิดจะถูกเก็บไว้ในหน่วยความจํา
ของพีแอลซี ha RAM และ EEPROM 

อุปกรณ์แบบเวิร์ด 
K: decimal Integer  
H: hexadecimal integer  
KnX : input relay(XI wth digit specification  

BUS line หนา้สมัผสั 

กระแสไฟฟ้า 

Connecting line 

BUS line 

Ladder block 1 

Ladder block 2 

Ladder block 3 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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Kny: output relay with digit specification  
KnM: auxiliary relay(1) with digit specification  
Kns: state relay(S) with digt specification  
T: timer (T).current value  
C: counter (C),current value  
D: data register and file register  
V.Z : index register Modify: availability of indexing using register  
R: Extension register()  
ER : Extension file register(ER)  
W: Link register 

อุปกรณ์แบบบิต 
X : input relay (X)  
Y : output relay (Y)  
M: ausiliary relay (M) / special relay  
S: state relay  
T: timer (T).coil  
C: counter (C), coil 
อุปกรณ์แบบเวิร์ดและอุปกรณ์แบบบิตเป็นการแสดงถึงอุปกรณ์แบบบิตคือ

อุปกรณ์ที่ใช้ตัดต่อการทํางานของ วงจรแลดเดอร์มีสถานะคือ ON และ OFF ตัวอย่างอุปกรณ์แบบบิต
คือ X, Y, M, 5, T, C, L, Dan X คือรีเลย์อินพุด Y คือรีเลย์เอาต์พุต IM, S และ Lคือรีเลย์ช่วย 1 คือ
ไทม์เมอร์รีเลย์ C คือเคาน์เตอร์ รีเลย์ D Jan คืออุปกรณ์แบบบิตของ data register เป็นต้น 

อุปกรณ์แบบเวิร์ดคืออุปกรณ์สําหรับเก็บค่าที่เป็นตัวเลข อุปกรณ์แบบเวริ์ด
ประกอบ ไปด้วยหน่วยความจําแบบบิตจํานวนหลาย ๆ บิต 

4. คําสั่ง (Instruction) วงจรแลดเดอร์ กราฟฟิกหน้าสัมผัส NO แล WC 
วงเล็บโค้ง เส้นตัด Connecting Line วงเล็บสี่เหลี่ยมและตามด้วยคําว่า MOV RST หรือ END ซึ่งจะ 
เรียกว่า คําสั่ง (Instruction) 

คําสั่ง (Instruction) ใช้ควบคุมให้อุปกรณ์ในวงจรทํางาน ใช้จัดการด้าน
ข้อมูล หรือจัดการด้านการประมวลผลโปรแกรม เป็นต้น Instruction มี 3 แบบใหญ่ๆคือ Basic 
instruction, Step ladder instruction, Applied instruction 

Basic instruction คือ คําสั่งพื้นฐาน คือคําสั่งที่ทําให้อุปกรณ์แบบบิตมีกร
ทํางาน แบบ ON-OFF เรียกได้หลายแบบเช่น logical instruction ซึ่งคือหน้าสัมผัสชนิดต่าง ๆ เช่น
หน้าสัมผัส แบบ N/O และ NC, OUT instruction คือคอยล์รีเลย์รูปวงเล็บ, RST instruction คือ

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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คําสั่งที่เป็น วงเล็บสี่เหลี่ยม ส่วนคําสั่งพื้นฐานที่เป็นสี่เหลี่ยมจะมีไม่มากนักคือคําสั่ง SET, RST, PLS, 
PLE, END 

Step ladder instruction เป็นคําสั่งสําหรับการเขียนวงจร SFC ในรูปแบบ
ของ วงจรแลตเตอร์ มี 2 คําสั่งคือ SL และ RET, คําสั่ง STL และ RET ไม่ต้องใช้หน้าสัมผัสสัง
งาน วงจร แลดเดอร์ที่ใช้คําสั่ง STL และ RET จะเรียกว่า Step ladder 

applied instruction หรือเร ียกว ่า application instruction คือคําสั่ง
ประยุกต์ ตัวอย่างเช่น MOV instruction, BIN instruction คําสั่งประยุกต์ทั้งหมดจะใช้
สัญลักษณ์แบบวงเล็บ สี่เหลี่ยมพีแอลซี FX3U และ FX3UC ใช้คําสั่งประยุกต์ได้จํานวน 305 
คําสั่ง ส่วนพีแอลซี FX1N ใช้ คําสั่งประยุกต์ได้น้อยกว่า 305 คําสั่ง ดังนั้นการใช้งานพีแอลซี
จะต้องพิจารณาด้วยว่าพีแอลซีแต่ละรุ่น มีคําสั่งที่จะต้องการใช้งานหรือไม่ 

2.1.3 คําศัพท์ต่าง ๆ เกี่ยวกับพีแอลซี 
1. ON และ OFF โดย ON หมายความว่าที ่กําลังทํางานอยู ่ ส่วน OFF 

หมายถึงไม่ ทํางานใช้บอกสถานะการทํางานของอุปกรณ์แบบบิตคําสั่งพื้นฐานและคําสั่งประยุกต์ 
คําสั่งพ้ืนฐาน หรือคําสั่งประยุกต์จะทํางานได้ต่อเมื่อมีการสั่งงานจาก Contact instruction เมื่อ X20 
ON จะทําให้ คําสั่ง MOV ทํางาน 

เมื่ออุปกรณ์แบบบิตทํางานจะเรียกว่า ON เมื่ออุปกรณ์แบบบิตไม่ทํางานจะ
เรียกว่า OFF คําสั่ง OUT Y3 จะทํางานได้ต่อเมื่อมีการสั่งงานจาก contact Instruction ทั้งสอง 
Contact คือ XO และ X4 ถ้าบิตใดบิตหนึ่ง OFF คําสั่ง OUT จะไม่ทํางาน 

2.1.4 คําสั่งอินพุต (input instruction) 
คำสั่งอินพุต (input instruction)  คือคําสั่งพื้นฐานใช้เป็นหน้าสัมผัสใน

วงจรแลต เตอร์ ใช้สําหรับสั่งงาน Out instruction และ applied instruction คําสั่งอินพุตเรียกได้
หลายแบบ เช่น contact instruction อินพุต (input bits), หน้าสัมผัสอินพุต (input contact) หรือ 

cornrmand input เป็นต้น 
บิตอินพุต บิตเอาต์พุต คือภาษาที่นิยมใช้กับพีแอลซีส่วนหน้าสัมผัสหรือ

คอยล์รีเลย์ คือภาษาที่นิยมใช้กับวงจรไฟฟ้าทั่วไป รูปแบบของ input instruction มีสองแบบคือ 
ordinary และ differentiated  

 คําสังอินพุต (input instruction) แบบ ordinary 
คําสังอินพุต (input instruction) แบบ ordinary [ 8 ] คือหน้าสัมผัสแบบ

ธรรมดา มี 2 แบบคือ 
1. แบบปกติเปิด (Normally Open) หรือเรียกสั้น ๆ ว่าหน้าสัมผัส

แบบ N/O สัญลักษณ์ของหน้าสัมผัสจะใช้เส้นขนานในแนวตั้ง 
2. แบบปกติปิด (Normally Close) หรือเรียกสั้น ๆ ว่าหน้าสัมผัส 

N/C ใช้เส้นขด แนวตั้งและมีเส้นทแยงมุม หน้าสัมผัสแบบ M/C เรียกอีกอย่างว่า
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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หน้าสัมผัสแบบ Inverse สภาวะของหน้าสัมผัสและคอยล์รีเลย์มีอยู่ 2 แบบ คือ 
ทํางานกับไม่ทํางาน สภาวะทํางานเรียกว่า ON สภาวะที่ไม่ทํางานเรียกว่า OFF 
คําศัพท์ ON และ OFF จะถูกใช้เป็นประจําในการอธิบายการทํางานของอุปกรณ์
แบบบิตในวงจรแลดเดอร์ เมื่อ X0 ON สัญญาณไฟฟ้าจากบัสไลน์ (Bus line) ทาง
ด้านซ้ายจะวิ่ง ผ่าน X0 วิ่งไปยังคอยล์รีเลย์ MO และวิ่งไปที่บัสไลน์ (Bus (line) 
ทางขวา ทําให้คอยล์รีเลย์ 40 ทํางาน 

   เมื่อ X1 OFF สัญญาณไฟฟ้าจากบัสไลน์ (Bus line) จึงไหลผ่าน
ไม่ได้ คอยล์รีเลย์ M1 จึงไม่ทํางาน 

   หน้าสัมผัส X2 ในวงจรเป็นแบบ M/C เมื่อ X2 ไม่ทํางานสัญญาณ
จะสามารถวิ่งผ่าน ได้ ทําให้คอยล์รีเลย์ M2 ทํางาน 

   หน้าสัมผัส X3 ในวงจรเป็นแบบ M/C เมื่อ X3 ทํางานสัญญาณไม่
สามารถวิ่งผ่านได้ ทําให้คอยล์รีเลย์ M3 ไม่ทํางาน 

   คำสั่งอินพุตจะใช้ได้เฉพาะกับอุปกรณ์แบบบิตเท่านั้น คือ X, Y, M, 
S, T, C, L, Dl.6 (D] 2 คือรีเลย์บิตที่ 2 ของหน่วยความจํา D, DU.6 ใช้ได้เฉพาะพีแอลซีรุ ่น FX3U 
และ FX3UC) เป็นตัวอย่างของรูปแบบหน้าสัมผัส (Contact instruction) ที่ใช้อุปกรณ์แบบบิดชนิด
ต่าง ๆ 

 2.1.5 คําสั่งเอาต์พุต (Output instructions) 
 คําสั่งเอาต์พุต (Output instructions) [4] คือคําสั่งที่ทําให้อุปกรณ์แบบบิต

ทํางาน แบบ ON-OFF มี 5 แบบ คือ 1. คําสั ่ง OUT 2. คําสั ่ง SET 3. คําสั ่ง RST 4. คําสั ่ง PLS        
5. คําสั่ง PLE 

 คําสั่ง OUT หรือ Output instructions ใช้เป็นคอยล์รีเลย์ (Relay Col) 
ในวงจรแลด เตอร์หรือเรียกว่าบิตเอาต์พุต (output bits) เมื่อคําสั่งทํางาน จะทําให้อุปกรณ์แบบบิต
ทํางานแบบ ON-OFF สัญลักษณ์ของคําสั่ง OUT จะเป็นวงเล็บ คําสั่ง OUT ใช้กับอุปกรณ์แบบบิตเช่น 
Y, M, S, T.C, Db และสามารถใช้กับ Index register (N, 2) ได้ การใช้งานกับอุปกรณ์ V และ 2 
เรียกว่าการ modify รายละเอียดการใช้คําสั่ง OUT มีดังนี ้

 คําสั่งเอาต์พุต แบบใช้อุปกรณ์ Y, M, S การใช้คําสั่ง OUT จะต้องพิมพ์
คําสั่งและ ตามด้วยการระบุชนิดอุปกรณ์แบบบิต 

 คำสั ่ง OUT จะทํางานได้ต่อเมื ่อมีการสั ่งงานจากหน้าสัมผัส (Contact 
instruction) หน้าสัมผัส XO ต่ออนุกรมสําหรับสั่งงานคําสั่ง OUT ซึ่งใช้อุกรณ์เป็นรีเลย์ Y3 เมื่อ XO 
ON จะทําให้คําสั่ง OUT ทํางานและทําให้ V3 ON 

 กราฟเวลา (Timing chart) ซึ่งใช้แสดงการทํางานของวงจร การ ON และ 
OFF ของ Y3 จะข้ึนอยู่กับสถานะของ X0  
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   คําสั่งเอาต์พุตแบบใช้อุปกรณ์ T, C 
   คําสั ่ง OUT เมื ่อระบุอุปกรณ์เป็นไทม์เมอร์จะเรียกอีกแบบว่า 

คอยล์รีเลย์ไทม์เมอร์ (relay timer Coil) หรือเรียกว่าคอยล์ไทม์เมอร์ (timer col) ซึ่งคือคอยล์ที่
ทํางานนับเวลา 

   หน้าสัมผัส X0 ต่ออนุกรมสําหรับสั่งงานคําสั่ง Out ซึ่งใช้อุปกรณ์ 
เป็นไหมเมอร์ T0 ตั้งเวลาเท่ากับ 50 เมื่อ X0 ON จะทําให้คําสั่ง OUTทํางานและทําให้ไทม์เมอร์ 10 
ทํางานเรียกสั้นๆว่าคอยล์ T0 ทํางาน เมื่อคอยล์ T0 ท้างานจะนับเวลาตามที่ตั้งไว้ 

   คําสั่ง Out เมื่อระบุอุปกรณ์เป็นเคาน์เตอร์จะเรียกอีกแบบ 
คอยล์รีเลย์เคาน์เตอร์ (relay counter col) หรือเรียกว่า คอยส์เคาน์เตอร์ (Counter col) 
เมื่อ X1 ทํางานจะทําให้คอยล์เคาน์เตอร์ทํางานนับจํานวนพัลส์ของ X1 
 

2.2 สเต็ปปิ้งมอเตอร์ (Stepping motor) 
สเต็ปปิ้งมอเตอร์หรือสเต็ปเปอร์มอเตอร์  เป็นเป็นมอเตอร์ไฟฟ้าที่ขับเคลื่อนด้วยพัลส์ มี

ลักษณะการขับเคลื่อนโดยการหมุนรอบแกน 360 องศา แต่มีลักษณะไม่ต่อเนื่องโดยจะเคลื่อนไป
เป็นสเต็ป ลักษณะของสเต็ปปิ้งมอเตอร์จะเป็นดังรูปที่ 2.5 โดยในแต่ละสเต็ปจะขับเคลื่อนได้ 1, 1.5, 
1.8 หรือ 2 องศา ซึ่งจะขึ้นอยู่กับแต่ละโครงสร้างของมอเตอร์ ข้อดีของมอเตอร์ประเภทนี้คือ สามารถ
กําหนดตําแหน่งของการหมุนได้อย่างแม่นยําด้วยองศาหรือระยะทาง โดยการใช้งานสเต็ปปิ้งมอเตอร์
นั้น ไม่สามารถใช้งานหรือทํางานได้เองต้องมีอุปกรณ์ที่ช่วยในการขับเคลื่อนมอเตอร์นั้นคือ สเต็ปปิ้ง
มอเตอร์ไดร์ฟ 

โดยทั่วไปงานที่จะนํามอเตอร์ประเภทนี้ไปใช้งานจะเป็นงานที่ต้องการตําแหน่งที่มีความ
แม่นยําสูง เช่น ระบบขับเคลื่อนหัวแม่พิมพ์ในเครื่องพิมพ์ (PRINTER) ซึ่งจะมีสเต็ปปิ้งมอเตอร์ในการ 
เลื่อนตําแหน่งของหัวพิมพ์, ระบบขับเคลื่อนหัวอ่านในเครื่องอ่านบันทึกเหล็ก ระบบขับเคลื ่อน
ตําแหน่งของปากกาใน X-Y PLOTER หุ่นยนต์ที่ต้องการความแม่นยําในการหยิบจับ เป็นต้น 

 
 

รูปที่ 2.5 สเต็ปปิ้งมอเตอร์ 
(ที่มา: https://www.factomart.com) 
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2.2.1 หลักการทํางานของสเต็ปปิ้งมอเตอร์ 
สเต็ปปิ้งมอเตอร์หรือสเต็ปเปอร์มอเตอร์ [5] เป็นมอเตอร์ไฟฟ้าที่ขับเคลื่อนด้วยพัลส์ 

โดยโครงสร้างภายในของสเต็ปปิ้งมอเตอร์ที่แสดงในรูปที่ 2.6 จะประกอบไปด้วยขั้วแม่เหล็กบน
สเตเตอร์ (Stator) ทํามาจากแผ่นเหล็กวงแหวน จะมีที่ยื่นออกมาประกอบกันเป็นชั้น ๆ โดยแต่ละซี่ที่ 
ยื่นออกมานั้นจะมีขดลวด (คอยล์) พันอยู่ เมื่อมีกระแสผ่านคอยล์จะเกิดสนามแม่เหล็กไฟฟ้าขึ้น 

 

 
รูปที่ 2.6 โครงสร้างสเต็ปปิ้งมอเตอร์ 

(ที่มา: https//:www.factomart.com) 
 

ในการทํางานของสเต็ปปิ ้งมอเตอร์ หรือ สเต็ปเปอร์มอเตอร์นั ้นจะไม่สามารถ 
ขับเคลื่อนหรือทํางานเองได้ มีวงจรอิเล็กทรอนิกส์ที่ใช้ในการสร้างสัญญาณหรือจ่ายพัลส์ไป ให้วงจร
ขับสเต็ปปิ้งมอเตอร์ (Stepping Motor Drive) การสร้างสัญญาณนั้นจะเป็นต้องสร้างและ เรียงลําดับ
ของสัญญาณด้วยและอีกสิ่งที่สําคัญคือ การดูตําแหน่งของสายที่ทําการต่อเข้ากับตัวสเต็ปปิ้งมอเตอร์
ดังแสดงในรูปที่ 2.7 

                    
Controller

                   
( Stepping Motor Drive )

Stepping Motor  
 

รูปที่ 2.7 แผนผังการทำงานของสเต็ปปิ้งมอเตอร์ 
 

2.2.2 ประเภทของสเต็ปปิ้งมอเตอร์ 
สเต็ปปิ้งมอเตอร์ (Stepping Motor) หรือ สเต็ปเปอร์มอเตอร์ (Stepper Motor) 

เป็นมอเตอร์ไฟฟ้าที่ขับเคลื่อนด้วยพัลส์ มีลักษณะการขับเคลื่อนโดยการหมุนรอบแกน 360 องศา 
ภายในนั้นจะประกอบไปด้วยขั้วแม่เหล็กบนสเตเตอร์ (Stator) ทํามาจากแผ่นเหล็กวงแหวน จะมีซี่ยืน 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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ออกมาประกอบกันเป็นชั้นๆ โดยแต่ละซี่ท่ียื่นออกมานั้นจะมีขดลวด (คอยล์) หันอยู่ เมื่อมีกระแสผ่าน 
คอยส์จะเกิดสนามแม่เหล็กไฟฟ้าขึ้น ซึ่งรูปแบบการพันขดลวดบนสเตเตอร์ (Stator) จะมีด้วยกัน 2 
แบบ คือ 

แบบไบโพล่าร์ (Bipolar) ในแต่ละขั้วแม่เหล็กบนสเตเตอร์จะมีการพันขดลวดหนึ่ง 
ขด บางครั้งอาจเรียกสเต็ปปิ้งมอเตอร์ประเภทนี้ว่า สเต็ปปิ้งมอเตอร์แบบ 2 เฟส 

แบบยูนิโพล่าร์ (Unipolar) จะมีการพันขดลวด 2 ขต บนสเตเตอร์ แต่ละขตจะ 
แบ่งเป็น 2 เฟส รวมทั้งตัวมอเตอร์จะมีด้วยกัน 2 เฟส จะมีการต่อสายออกมาจากขดลวดแต่ละขดเพ่ือ 
จ่ายไฟเลี้ยง ทําให้สเตีปปิ้งมอเตอร์แบบนี้มีทั้งแบบ 5 สายและ 6 สาย ถ้าเป็นแบบ 5 สาย จะเป็นการ 
นําสายไฟเลี้ยงของขดลวดทั้งสองมาต่อรวมกันเป็นสายเดียว สเตปปิ้งมอเตอร์นี้ยังเป็นที่นิยมใช้กัน 
แพร่หลายอีกด้วย 

2.2.3 วิธีการเลือกสเต็ปปิ้งมอเตอร์ 
ในงานอุตสาหกรรมต่าง ๆ ที ่ต้องการความแม่นยําสูงในเรื่องของตําแหน่งการ 

เคลื่อนที่ของชิ้นงาน มักจะมีสเต็ปปิ้งมอเตอร์อยู่ในกระบวนการผลิตด้วย ซึ่งหากไม่รู้จักวิธีการเลือกซื้อ 
ที่ถูกต้อง งานที่ออกมานั้นอาจไม่มีประสิทธิภาพเท่าที่ควร ดังนั้นวิธีการเลือกซื้อสเต็ปปิ้งมอเตอร์ ซึ่ง 
วิธีการเลือกซื้อสเต็ปปิ้งมอเตอร์ โดยจะประกอบไปด้วย 

1. จํานวนเฟสของมอเตอร์ (Phase) ให้พิจารณาจากงานที่จะนําเอามาใช้ว่าต้องการ 
แบบใดเช่น 2 Phase, 5 Phase 

2. ขนาดของมอเตอร์ (Size): ขนาดของมอเตอร์ที่จะเลือกใช้นั้นให้ดูจากขนาดของ 
บริเวณพ้ืนที่ที่จะนําไปติดตั้ง 

3. กระแสที่มอเตอร์ใช้ ควรทราบค่ากระแสที่มอเตอร์ตัวที่จะทําการเลือกมาใช้งาน 
นั้นสามารถใช้งานกับกระแสที่เท่าไร 

4. ความละเอียดของมอเตอร์ (องศา) เป็นส่วนที ่ส ําคัญมากในการเลือกซื้อ 
Stepping Motor ซึ่งตัวองศานี้จะเป็นตัวบ่งบอกถึงความละเอียดและความแม่นยําของตําแหน่งงาน 

5. ค่าทอร์ค (Torque) ของมอเตอร์ ค่าทอร์คถือว่ามีความสําคัญไม่แพ้องศาในการ 
เคลื่อนที่ของมอเตอร์เลยทีเดียว ค่าทอร์คหรือแรงบิดถือเป็นสิ่งสําคัญในการนํามอเตอร์มาใช้งาน หาก 
งานที่ใช้นั้นเป็นงานที่ต้องใช้กําลังเยอะจะต้องควรเลือกมอเตอร์ที่มีค่าทอร์คสูง 

2.2.4 ขนาดของสเต็ปปิ้งมอเตอร์มาตรฐาน 
เพื่อให้การเลือกใช้งานสเต็ปปิ้งมอเตอร์เป็นสากลจึงได้มีการกําหนดมาตรฐานขนาด 

ของสเต็ปปิ้งมอเตอร์ขึ ้น ภายใต้ข้อตกลงร่วมกันของสมาคมผู้ผลิตชิ้นส่วนทางไฟฟ้าแห่งชาติหรือ 
NEMA (National Electrical Manufacturer's Assocation) ได้ทําการกําหนดขนาดมาตรฐานของ 
สเต็ปปิ้งมอเตอร์ออกมา โดยแบ่งตามลักษณะรูปร่างของสเต็ปปิ้งมอเตอร์ดังนี้ 

 1. รูปลูกบาศก์ (Cube) มีด้วยกัน 4 ขนาดคือ NEMA 14, 15, 16 และ 17 ดังแสดง
รายละเอียดในรูปที่ 2.8 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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รูปที่ 2.8 ข้อมูลเบื้องต้นที่ควรทราบของสเต็ปปิ้งมอเตอร์มาตรฐาน NRMA 
(ที่มา: https://www.inventor.in.th) 

 
ข้อมูลทางเทคนิคที่สำคัญ 
 -เส้นผ่านศูนย์กลางของแกนหมุน 0.197 นิ้ว 

 -เส้นผ่านศูนย์กลางของร่องแกน 0.866 นิ้ว 
 -จำนวนสเต็ปต่อรอบ 200 หรือ 400 (1.8 องศา/สเต็ป หรือ 0.9       

องศา/สเต็ป) 
 2. ทรงกระบอก (Cylinder) มีขนาดเดียวคือ NEMA 23 ดังแสดงรายละเอียดใน        

รูปที่ 2.9 
 

 
 

รูปที่ 2.9 ข้อมูลเบื้องต้นที่ควรทราบของสเต็ปปิ้งหมดเตอร์ NEMA 23 รูปทรงกระบอก 
(ที่มา: https://www.inventor.in.th) 

ข้อมูลทางเทคนิคที่สำคัญ 
      -เส้นผ่านศูนย์กลางของแกนหมุน 0.25 นิ้ว 

               -เส้นผ่านศูนย์กลางของร่องแกน 1.5 นิ้ว 
      -จำนวนสเต็ปต่อรอบ 200 สเต็ป ( 1.8 องศา/สเต็ป ) 

 -ขนาดเส้นผ่านศูนย์กลางของตัวถังมอเตอร์ 2.2 นิ้ว 
3. ทรงกระป๋องซ้อน (Stack can) สเต็ปเปอรม์อเตอร์ที่มีรูปร่างแบบนี้จะมีขนาดที่ 

ไม่แน่นอน แต่ส่วนใหญ่จะมีขนาดเล็กคือ มีขนาดเส้นผ่านศูนย์กลางประมาณ 2 นิ้ว รายละเอียดทาง
เทคนิคอ่ืน ๆ แสดงในรูปที่ 2.10 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 2.10 ข้อมูลเบื้องต้นที่ควรทราบของสเต็ปปิ้งมอเตอร์มาตรฐานทรงกระป๋องซ้อน 
(ที่มา: https://www.inventor.in.th) 

 
ข้อมูลทางเทคนิคที่สำคัญ 

-เส้นผ่านศูนย์กลางของแกนหมุนมีหลายขนาด 
-ไม่มีร่องแกน 
-จำนวนสเต็ปต่อรอบ 24 หรือ 48 สเต็ป ( 15 องศา/สเต็ป  
 หรือ 7.5 องศา/สเต็ป ) 
-ขนาดเส้นผ่านศูนย์กลางของตัวถังมอเตอร์มีหลายขนาดจนถึง 2.2 นิ้ว 
-ที่ปลายของแกนหมุนมักจะติดตั้งเฟืองเพ่ือใช้ในการขับกลไกเชื่อมต่อ 

 

2.3 สเต็ปปิ้งมอเตอร์ไดรฟ์ (Stepping Motor Drive) 
สเต็ปปิ้งมอเตอร์ไดร์ฟ (Stepping Motor Drive) เป็นอุปกรณ์ที่มีหน้าที่ในการขับเคลื่อน 

ให้สเต็ปปิ้งมอเตอร์นั้นสามารถเคลื่อนที่หรือทํางานได้ ซึ่งสเต็ปปิ้งมอเตอร์ไดร์ฟนี้ จะรับสัญญาณพัลส์ 
จากตัวควบคุม (Controller) แล้วทําการส่งสัญญาณไปขับสเต็ปปิ้งมอเตอร์ให้ทําการหมุนเคลื่อนที่ไป
ตําแหน่งตามที่ต้องการได้อย่างแม่นยำ โดยกระบวนการทั้งหมดนี้ จะต้องประกอบไปด้วย 3 อุปกรณ์ 
หลักๆ คือ คอนโทรลเลอร์ สเต็ปปิ้งมอเตอร์ไดร์ฟและสเต็ปปิ้งมอเตอร์  

1. คอนโทรลเลอร์ (Controller) เป็นอุปกรณ์สร้างสัญญาณหรือจ่ายพัลส์ไปให้วงจร ขับสเต็ป
ปิ้งมอเตอร์ (Stepping Motor Drive) 

2. สเตีบวิ่งมอเตอร์ไดร์ฟ (Stepping Motor Drive เป็นอุปกรณ์ที่คอยขันสเต็ปปิ้ง มอเตอร์
ให้สามารถหมุนไปตามตําแหน่งและทิศทางตามที่ต้องการ 

3. สเต็ปปิ้งมอเตอร์ (Stepping Motor): เป็นมอเตอร์ไฟฟ้าที่ขับเคลื่อนด้วยพัลส์ ขับเคลื่อน
โดยการหมุนรอบแกน 360 องศา 

สเต็ปปิ้งมอเตอร์ไดร์ฟเป็นอุปกรณ์ท่ีใช้งานร่วมกับสเต็ปปิ้งมอเตอร์ดังนั้น การเลือกซื้อจะต้อง 
ควรที่จะพิจารณาร่วมกับ สเต็ปปิ้งมอเตอร์ที่มีอยู่หรือที่ทําการซื้อไว้รายละเอียดที่ควรดูในการเลือก 
ซื้อสเต็ปปิ้งมอเตอร์ไดร์ฟ 

1. จํานวนเฟสของมอเตอร์ ให้ดูจากตัวสเต็ปปิ้งมอเตอร์ว่ามอเตอร์นั้นเป็น มอเตอร์แบบใด 
เช่น 2 เฟส และ 5 เฟส และนอกจากนั้นให้ดูว่าจะเอาแบบ Bipolar หรือ Unipolar 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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2. ขนาดของมอเตอร์ ขนาดของมอเตอร์ที่จะทําการเลือกใช้นั้นให้ดูจาก ขนาดของบริเวณ
พ้ืนที่ที่จะนําไปติดตั้ง 

3. กระแสที่มอเตอร์ใช้ ควรทราบค่ากระแสที่มอเตอร์ตัวที่จะทําการเลือกมาใช้งาน นั้น
สามารถใช้งานกับกระแสที่เท่าไร 

4 เพาเวอร์ซัพพลาย ให้พิจารณาว่างานที่ใช้นั้นเป็นงานที่ต้องต่อเชื่อมหรือใช้งาน ร่วมกับ
แหล่ง Power Supply แบบใด 

5. ความละเอียดของมอเตอร์ เป็นส่วนที่สําคัญมาก ซึ่งเป็นตัวบ่งบอกถึง ความละเอียดและ
ความแม่นยําของตําแหน่งงาน 

6. การกระตุ้นเฟส ให้พิจารณาจากงานที่จะนําไปใช้ว่าต้องการใช้แรงบิดมากน้อยแค่ไหน ซึ่ง
การกระตุ้นเฟสมีให้เลือกคือ การกระตุ้นแบบฟูลสเต็ป 1 เฟส ฟลูสเต็ป 2 เฟส ฮาลฟ์สเต็ป โดยแต่ละ
วิธีจะมีการควบคุมกระแสไฟที่จะจ่ายให้แก่ขดลวดสเตเตอร์แตกต่างกันออกไป 

 
2.4 จอทัชสกรีน 

จอทัชสกรีน HMI ย่อมาจาก Human Machine Interface [6] คืออุปกรณ์ ที่ทําหน้าที่เป็น 
สื่อกลางระหว่างเครื่องจักรและมนุษย์ HMI คืออุปกรณ์ (device) ที่ใช้ติดต่อกับอุปกรณ์ควบคุม 
(Controller device) เช่น พีแอลซี CNC, Motion controller เป็นต้น ดังนั้น HMI ไม่ใช่อุปกรณ์ 
ประเภท Controller ตัวอย่างการใช้ HMI เบื้องต้นมีดังนี้ 

1.ใช้แสดงผลกราฟิก เช่นหลอดไฟ ตัวเลข ข้อความ รูปภาพ ดังรูปที่ 2.11 
 

 
 

รูปที่ 2.11 ใช้จอแสดงผลกราฟฟิก 
(ที่มา: https://plcsanook.com) 

 
2. ใช้แทนฮาร์ดแวร์ต่าง ๆ เช่นสวิตซ์ปุ่มกด สวิตซ์ตัวเลข โดยการใช้สวิตซ์กราฟิกที่หน้าจอ 

เอชเอ็มไอ (HMI) 
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3. ลดค่าใช้จ่ายทางด้านฮาร์ดแวร์ และลดพื้นที่ของตู้คอนโทรล เนื่องจากการใช้ สวิตซ์และ
หลอดไฟจริงจะเปลืองพื้นที่ โดย HMI สามารถเขียนอุปกรณ์กราฟฟิกได้เป็นจํานวนมากและ เขียนได้
หลาย ๆ หน้า  

เอชเอ็มไอจะมีหวามหมายเดียวกับทัชสกรีนซึ่งสามารถเรียกได้หลายแบบเอชเอ็มไอมีหลาย ๆ 
แบรนด์ ซึ่งแต่ละแบนรด์อาจจะมีคําเรียกเฉพาะได้สําหรับ Mitsubishi นั้นจะเรียก HMI ว่า GOT ย่อ 
มากจาก Graphic Operation Terminal  

 2.4.1 ประเภทของหน้าจอทัชสกรีนก็อต (GOT) 
  ตั้งแต่อดีตถึงปัจจุบันหน้าจอทัชสกรีน GOT มีการผลิตมาแล้วหลายรุ่น

หลายซีรีย์ดัง รูปที่ 2.12 

 
 

รูปที่ 2.12 รุ่นและปีที่ผลิตหน้าจอ 
(ที่มา: https://plasanook.com) 

 
  จีโอที(GOT) ยุคแรกๆ คือ A700 series, A800 series และ GOT 900 

series ยกเลิกการ ผลิตแล้ว A700 และ A800 ไม่มีข้อมูลเกี ่ยวกับปีที่ผลิต ส่วนซีรีย์ที ่มีการผลิต
ปัจจุบันคือ GOT 1000, GOT 2000, GOT2000 Series Open frame uaz GOT SIMPLE series  

 หน้าจอทัชสกรีนรุ่น GOT 900 
 เริ่มผลิตเมื่อปี ค.ศ. 1998 แบ่งเป็นสอง series คือ A900 series และ F900 series, 

ดังแสดงในรูปที่ 2.13 โดยจะแบ่งเป็นรุ่นย่อย ๆ อีกที 
 
 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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รูปที่ 2.13 หน้าจอทัชสกรีนรุ่น GOT 900 
(ที่มา: https://plcsanook.com) 

 
 หน้าจอทัชสกรีนรุ่น GOT 1000 

 เริ่มผลิตเมื่อปี ค.ศ. 2004 เป็นรุ่นที่มีการใช้งานมากที่สุดในปัจจุบัน แบ่งเป็นรุ่นย่อย 
6 รุ่นคือ GT16, GT15, GT14, GT13, GT11และ GT10 โดยแต่ละรุ่นจะมีความต่างกันเช่น ขนาด 
หน้าจอ ความละเอียดของหน้าจอ, ฟังก์ชั่นการใช้งาน เป็นต้น โดย GOT1000 ซึ่งจะเริ่มทยอยยกเล็ก 
การผลิตบ้างแล้ว รุ ่นที่ยกเลิกการผลิตแล้วคือ GT15 (บางรุ่น) GT12, GT11 และ GT10 สําหรับ
รายละเอียดเบื้องต้นของ GOT1000 รุ่นต่าง ๆ ดังนี้ 

 รุ่นจีโอทีสิบหก (GT16) คือ GOT แบบ Advance model โดยจะมีฟังก์ชันให้ใช้
งานมากที่สุด พร้อมกับฟังก์ชัน multimedia ซึ่งจะมีขนาดของหน้าจอตั้งแต่ 5.7 ถึง 15 นิ้ว และเป็น 
GT16 แบบ Handy ดังรูปที่ 2.18 ซึ่งเป็น GOT ที่ออกแบบให้ใช้ถือแบบรีโมท GOT แบบ Handy มี
เฉพาะรุ่น GT16,GT14 และ GT11 

 

 
 

รูปที่ 2.14 หน้าจอทัชสกรีนรุ่น GT 16 
(ที่มา : https://plasanook.com) 

 รุ่นจีโอทีสิบห้า (GT15) คือ GOT ที่มีฟังก์ชันระดับสูงรองลงมาจาก GT16 เป็น 
GOT ระดับกลาง ค่อนไปทางสูง มีราคาประหยัดกว่า GT16 มีขนาดหน้าจอตั้งแต่ 5.7 ถึง 15 นิ้ว 

 รุ่นจีโอทีสิบสี่ (GT14) คือ GOT รุ่นมาตรฐาน เหมาะสําหรับงานด้าน Network มี
ฟังก์ชันระดับสูง ให้ใช้ ราคาประหยัดกว่า GT16 และ GT15 มีขนาดหน้าจอ 5.7 นิ้ว มี interface ให้
ใช้มากมายรวมทั้ง พอร์ตแบบ Ethernet มี พอร์ท USB mini-B อยู่ด้านหน้าเฟรมดังรูปที่ 2.15 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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รูปที่ 2.15 หน้าจอทัชสกรีนรุ่น GT 14  
(ที่มา : https://plcsanook.com) 

 
 รุ่นจีโอทีสิบสอง (GT12) คือ GOT ที่มีฟังก์ชันระดับกลาง แต่มีขนาดหน้าจอใหญ่ 

โดยมีขนาดหน้าจอ 8.4 และ 10.4 นิ้ว 
  รุ่นจีโอทีสิบเอ็ด (GT11) คือ GOT ที่มีฟังก์ชันระดับกลาง เหมาะกับงานระดับกลาง 
มีขนาดหน้าจอ 5.7 นิ้ว 

 รุ่นจีโอทีสิบ (GT10) เป็น GOT ที่มีฟังก์ชั่นแบบพ้ืนฐาน เหมาะกับงานระดับพื้นฐาน
มีขนาดหน้าจอ 3.7 ถึง 4.7 นิ้ว 

 หน้าจอทัชสกรีนรุ่น GOT2000 
 เริ่มผลิตเมื่อปี ค.ศ.2013 เป็น HMI ที่ทันสมัยกว่า GOT1000 มี screen display ที่ 

ละเอียดและคมชัดกว่า GOT100 เป็นซีรีย์ที่กําลังทดแทน GOT100 GOT2000 แบ่งเป็นรุ่นย่อย 4 รุ่น 
คือGT27, GT25, GT23 และ GT21 ลักษณะ body ของ GOT2000 มีสามแบบดังรูปที่ 2.16 

 

 
 

รูปที่ 2.16 หน้าจอทัชสกรีนรุ่น GOT 2000 
(ที่มา : https://plcsanook.com)  

 GOT แบบท่ัวไป เป็น GOT ที่มีขอบเฟรมหนา ลักษณะเฟรมเป็นแบบเดียวกับ 
GOT 1000 
  1. จีโอที (GOT) แบบ wild screen เป็น GOT ที่มี frame แต่ลดขนาดเฟรมให้
เล็กลง เหมาะกับงานที่ต้องการใช้พื้นที่น้อย สําหรับรายละเอียดเบื้องต้นของ GOT2000 รุ่นต่าง ๆ มี
ดังนี้ 

จีทียี่สิบเจ็ด (GT27) คือ GOT แบบ Advance model มีฟังก์ชันให้ใช้งาน มากที่สุด 
สามารถกดหน้าจอสองจุดในเวลาเดียวกันได้ (multi-touch) มีขนาดหน้าจอตั้งแต่ 5.7-15นิ้ว 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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จีทียี ่สิบห้า (GT25) คือ GOT ที่ฟังก์ชันระดับสูงรองลงมาจาก GT27 เป็น GOT 
ระดับกลางค่อย ไปทางสูง มีราคาประหยัดกว่า GT 27 มีขนาดหน้าจอตั้งแต่ 5.7-1.2.1 นิ้ว 

จีทียี ่สิบสาม (GT23) คือ GOT ที่มีฟังก์ชั ่นรองลงมาจาก GT27 และ GT25 เป็น 
AOT ระดับกลาง มีราคาประหยัดกว่า GT27 และ GT25 มีขนาดหน้าจอ 6.4 และ 10.4 นิ้ว 

จีทียี่สิบเอ็ด (GT21) คือ GOT ที่มีฟังก์ชั่นแบบพ้ืนฐาน เหมาะกับงานระดับพ้ืนฐานมี
ขนาดหน้าจอ เล็กที่สุด มีขนาดหน้าจอ 3.8 ถึง 7 นิ้ว GOT2000 Series Open frame model 

2. จีโอที (GOT) แบบ open frame นอกจากมีประโยชน์สําหรับลด พื้นที่ในการ
ติดตั้งแล้วยังช่วยลดปัญหาจากการมีเฟรมเช่น ปัญหาฝุ่นเกาะ 
  GOT Simple series (GS Series) 

  จีโอทีแซมเพิ้ลซีรีย์ (GOT Simple series หรือ เรียกย่อว่า G5 Series) 
คือ GOT แบบราคาประหยัด โดยมีฟังก์ชันแบบปานกลางให้ใช้งานมีสองรุ่นคือ GS2110-WTBD และ 
GS2107-WTBD มี หน่วยความความจํา 9 MB, มีพอร์ตสื่อสารแบบ built-in Ethernet ให้ ดังรูปที่ 
2.17 

 

                      
                     GS2110-WTBD                       GS2107-WTBD 

 
รูปที่ 2.17 หน้าจอทัชสกรีน GOT รุ่นทดลอง 

(ที่มา : https://plcsanook.com) 
 

2.5 สวิตช์ช่ิงเพาเวอร์ซัพพลาย 

สวิตชิ ่งเพาเวอร์ซัพพลาย (Switching Power Supply) [6] เป็นแหล่งจ่ายไฟตรงคงค่า
แรงดัน และสามารถเปลี่ยนแรงดันไฟจากไปสลับโวลต์สูงให้เป็นแรงดันไฟตรงค่า เพื่อใช้ในงาน
อิเล็กทรอนิกส์ได้เช่นเดียวกันแหล่งจ่ายไฟเชิงเส้น (Linear Power Supply) ถึงแม้เพาเวอร์ซัพพลาย 
ทั้งสองแบบจะต้องมีการใช้หม้อแปลงในการลดทอนแรงดันสูงให้เป็นแรงดันต่ำเช่นเดียวกัน แต่สวิตซึ่ง 
เพาเวอร์ซัพพลายจะต้องการใช้หม้อแปลงที่มีขนาดเล็ก และน้ำหนักน้อย เมื่อเทียบกับแหล่งจ่ายไฟ 
เชิงเส้น อีกท้ังสวิตชิ่งเพาเวอร์ซัพพลายยังมีประสิทธิภาพสูงกว่าอีกด้วย สวิตชิ่งเพาเวอร์ซัพพลายจะมี
เสถียรภาพในการทํางานที่ต่ำกว่าและก่อให้เกิด สัญญาณรบกวนได้สูงเมื่อเปรียบเทียบกับแหล่งจ่ายไฟ
เชิงเส้น รวมทั้งสวิตชิ่งเพาเวอร์ซัพพลายยังมี ความซับซ้อนของวงจรมากกว่าและมีราคาสูง ที่กําลัง
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งานต่ำๆ แหล่งจ่ายไฟเชิงเส้นจะประหยัดกว่า และให้ผลดีเท่าเทียมกัน ดังนั้นสวิตชิ่งเพาเวอร์ซัพพลาย
จงึมักนิยมใช้กันในงานที่ต้องการกําลังงานอิเล็กทรอนนิกส์ 

2.5.1 หลักการทํางานของสวิตชิ่งเพาเวอร์ซัพพลาย 
สวิตซึ่งเพาเวอร์ซัพพลายโดยทั่วไปมีองค์ประกอบพื้นฐานที่คล้ายคลึงกัน และไม่ 

ซับซ้อนมาก สวิตชิ่งเพาเวอร์ซัพพลายจะอยู่ที่คอนเวอร์เตอร์ เนื่องจากทําหน้าที่ท้ังลดทอนแรงดันและ
คงค่าแรงดันเอาต์พุตด้วย องค์ประกอบต่าง ๆ ทํางานตามลําดับ แรงดันไฟสลับค่าสูงจะผ่านเข้ามา
ทางวงจรฟิลเตอร์ เพื ่อกรองสัญญาณรบกวนและแปลงเป็นไฟตรงค่าสูงด้วยวงจรเรกติไฟเออร์ 
เพาเวอร์ทรานซิสเตอร์จะทำงานเป็นเพาเวอร์คอนเวอร์เตอร์โดยการตัดต่อแรงดันเป็นช่วง  ๆ จากนั้น
จะผ่านไปยังหม้อแปลงสวิตชิ่งเพ่ือลดแรงดันลง เอาต์พุตของหม้อแปลงจะต่อกับวงจรเรียงกระแสและ
กรองแรงดันให้เรียบ การคงค่าแรงดันจะทำได้โดยการป้อนกลับคาแรงดันที่เอาต์พุตกลับมายังวงจร
ควบคุม เพื่อควบคุมให้เพาเวอร์ทรานซิสเตอร์นำกระแสมากขึ้นหรือน้อยลงตามการเปลี่ยนแปลงของ
แรงดันที่เอาต์พุต ซึ่งจะมีผลทำให้แรงดันเอาต์พุตคงท่ีได้ ดังรูปที่ 2.18  

 
   คอนเวอร์เตอร ์

 
 
 

 
 
 
 
 
 

รูปที่ 2.18 องค์ประกอบพื้นฐานของสวิตซ์ซิ่งเพาเวอร์ซัพพลาย 

 
2.6 ฮาล์ฟบริดจ์คอนเวอร์เตอร์ (Half-bridge Converter) 

ฮาล์ฟบริดจ์คอนเวอร์เตอร์ เป็นคอนเวอร์เตอร์ที ่อยู ่ในตระกูลเดียวกับ Push - Pull 
Converter แต่ลักษณะการจัดวงจรจะทําให้เพาเวอร์ทรานซิสเตอร์ในวงจรมีแรงดันตกคร่อมชนะ 
หยุดนํากระแสเพียงค่าแรงต้นอินพุตเท่านั้น ทําให้ลดข้อจํากัดเมื่อใช้กับระบบแรงดันไฟสูงให้มาก 
รวมทั้งยังไม่มีปัญหาการไม่สมมาตรของฟลักซ์ในแกนเฟอร์ไรต์ของหม้อแปลงได้ด้วย 

 

วงจรฟิลเตอร ์

และเรคติไฟ

เออร ์

มอสเฟต
หรือ 

เพาเวอร ์

ทรานซิสเต

หมอ้แปลง 

สวิตซิง่ 
วงรจเรียง 

กระแสและ 

กรองแรงดนั 

โหลด 

วงจรฟิลเตอร ์

และเรคติไฟ

เออร ์

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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C1

C2

Cb

Q1

Q2

+Vin

D1

Co
Np

Ns1

Ns2

Lo

RL

+Vout

จากวงจรคว ค ม

Ns1=Ns2
D4

D3

+

+

+

รูปที่ 2.19 วงจรฮาล์ฟบริดจ์คอนเวอร์เตอร์ (Half - Bridge Converter) 
 
วงจรพื้นฐานของฮาล์ฟบริดจ์คอนเวอร์เตอร์แสดงไว้ในรูปที่ 2.25 การทํางานเป็นดังต่อไปนี้ 

ตัวเก็บประจุ C และ C3 ถูกกําหนดให้มีค่าเท่ากัน ต่ออนุกรมกันอยู่ทางด้านอินพุตเพ่ือแบ่งครึ่งแรงต้น 
แรงดันตกคร่อม C และ C5 จึงมีค่าเท่ากับครึ่งหนึ่งของแรงดันที่อินพุต เพาเวอร์ทรานซิสเตอร์ Q1 
และ 0) จะสลับกันทํางานคนละครึ่งคาบเวลาเช่นเดียวกับพุช พูลคอนเวอร์เตอร์ 

เพื่อให้ง่ายต่อการพิจารณาวงจร จะพิจารณาในกรณีที่ไม่มีตัวเก็บประจุต่ออยู่ในวงจร โดยให้
ปลายขดไพรมารี ที่ต่ออยู่นั้น ต่อโดยตรงเข้ากับจุดต่อระหว่างตัวเก็บประจุ  และ Ca ดังแสดงใน     
รูปที่ 2.20 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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C1 Q1

Q2C2

Vin/2

Vin/2

+

+

lp(Q1)

+

Np

Vce(sat)

Vin-Vce(set)

D3

D4

+Vin

C1 Q1

Q2C2

Vin/2

Vin/2

+

+

lp(Q1)

+ Np

Vce(sat)

Vin-Vce(set)
D3

D4

 
 

รูปที่ 2.20 การนำกระแสของทรานซิสเตอร์ขณะ Q1 นำกระแส (ล่าง) การนำกระแสของ
ทรานซิสเตอร์ขณะ Q2 นำกระแส 

 
จากรูปที่ 2.20 เมื่อ Q1 เริ่มนํากระแส และ Q2) ไม่นํากระแส แรงดันตกค่อม Q2 จะมีค่า 

เท่ากับ Van-Veerant) ส่วนแรงดันตกคร่อมของไพรมารี่ Np จะมีค่าเท่ากับ Va–Vce(sat) หรือมีค่า 
เท่ากับ Vin/2 - Vce(sat)) นั่นเอง ในทํานองเดียวกัน เมื่อ Q2 นํากระแส และ Q1 ไม่นํากระแส 
แรงดัน ตกคร่อม Q1 จะมีค่าเท่ากับ Vin - Vce(set) เช่นเดียวกัน แรงดันตกคร่อมที่ขดไพรมารี่ Np 
จะยังคงมี ค่าเท่ากับ Vin/2 - Vce(set) เนื่องจาก Vce(set) มีค่าประมาณ 0.5-1 โวลต์ ดังนั้นจะเห็น
ได้ว่าแรงดัน ตกคร่อม Q1 และ Q2ขณะหยุดนํากระแสจะมีค่าเพียงแรงดันอินพุตเท่านั้น ผลของการ
ทํางานของ Q1 และ Q2 ที่ด้านเซกคันดารี่จะมีลักษณะเดียวกันกับพุช-พูลคอนเวอร์เตอร์ 

 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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บทท่ี 3 

การออกแบบ 
 
 ในบทความนี้จะกล่าวถึงการออกแบบ เครื่องจัดเก็บกล่องกึ่งอัตโนมัติ ซึ่งจะมีการออกแบบ
โครงสร้างของเครื่อง การออกแบบการทำงานของเครื่อง การออกแบบหน้าจอทัชกรีนของเครื่องเพ่ือ
ไปควบคุมพีแอลซี 
 

3.1 บล็อกไดอะแกรมการทำงาน 
   

Power Supply Touch Screen PLC
Stepping Motor 

Drive

Stepping MotorSensor

 
 

รูปที่ 3.1 บล็อกไดอะแกรมการทำงานของเครื่องจัดเก็บกล่องก่ึงอัตโนมัติ 
 
จากรูปที่ 3.1 แสดงถึงลำดับการทำงานของเครื่องจัดเก็บกล่องกึ่งอัตโนมัติโดยจะมีการทำงาน

เริ่มจากจอทัชสกรีนเป็นตัวสั่งการเลือกจุดที่จะนำกล่องไปจัดเก็บโดยจะมีการเลือกเป็น 2 แบบ คือ
แบบอัตโนมัติหรือแบบกึ่งอัตโนมัติ ในแบบอัตโนมัติจะมีรูปแบบในการจัดเก็บกล่อง กดเลือกรายการ
วางกล่องหน้าทอทัชสกรีนจะส่งสัญญาณให้พีแอลซี ในตัวพีแอลซีจะเขียนโปรแกรมไว้แล้ว พีแอลซีจะ
ส่งสัญญาณให้สเต็ปปิ้งไดร์เวอร์ขับสเต็ปปิ้งมอเตอร์ เมื ่อจัดเก็บกล่องตรงตำแหน่งที ่กำหนดไว้ 
เซ็นเซอร์จะตรวจจับวัตถุ หลังจากนั้นเซ็นเซอร์จะส่งสัญญาณไปยังหน้าจอทัชสกรีนเพื่อแสดงสถานะ
ว่ามีกล่องวางในจุดแล้ว เมื่อวางชั้นแรกเต็มแล้วจะวางชั้นที่ 2 และชั้น 3  

 
 
 
 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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3.2 โฟวชาร์ตการทำงาน 
โฟวชาร์ตการทำงานของโหมดกึ่งอัตโนมัติ 
 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

 
รูปที่ 3.2 โฟวชาร์ตการทำงานของโหมดกึ่งอัตโนมัติ 

 
โฟวชาร์ตของการทำงานโหมดกึ ่งอัติโนมัติ เลือกปุ ่มเมนูที ่หน้าจอทัสกรีน เลือกโหมด 

Manual เลือกตำแหน่งที่ต้องการวางกล่อง จากนั้นหน้าจอทัสกรีนจะส่งสัญญาให้พีแอลซีประมวลผล
เพ่ือส่งสัญญาณให้สเต็ปปิ้งไดร์เวอร์ขับสเต็ปปิ้งมอเตอร์วางกล่องตามตำแหน่งที่เลือก จากนั้นแกนการ
เคลื่อนที่ทุกแกนจะกลับมายังจุดเริ่มต้นเพื่อรอการวางกล่องในตำแหน่งต่อไป 

 
 
 
 

 
 
 

เริ่ม 

เลือกโหมด Manual 

เลือกช่อง 

PLC ประมวลผล 

สเต็ปป้ิงมอเตอร ์

จบการท างาน 
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โฟร์ชาร์ตการทำงานของโหมดอัตโนมัติ 
 

     

         
         

                                  

                                       

                                       

                          

             

             
                  

             
                  

             
                  

             
                  

             
                  

             
                  

             
                  

             
                  

             
                  

            
 

รูปที่ 3.3 โฟร์ชาร์ตการทำงานของโหมดอัตโนมัติ 
 

การทำงานของโฟวชาร์ตโหมดอัตโนมัติ เข้าเมนู เลือก AUTO เลือกรูปแบบในการจัดเก็บ
กล่อง มีทั้งหมด 3 รูปแบบ รูปแบบที่ 1 สามารถการวางกล่องได้ 2 กล่อง รูปแบบที่ 2 สามารถวาง
กล่องได้ 3 กล่อง รูปแบบที่ 3 สามารถวางกล่องได้ 4 กล่อง เมื่อเลือกรูปแบบแล้ว หน้าจอทัสกรีนจะ
สั่งให้พีแอลซีจะส่งสัญญาณให้สเต็ปปิ้งไดร์เวอร์ขับสเต็ปปิ้งมอเตอร์วางกล่องตามเงื่อนไขที่กำหนดไว้ 
 

3.3 การออกแบบหน้าจอทัชสกรีน 
โดยการออกแบบหน้าจอทัชสกรีนของเครื ่องจัดเก็บกล่องกึ ่งอัตโนมัติโดยใช้โป รแกรม 

SKTOOLหน้าต่างหลักของโปรแกรมนั้นจะมีเมนูอยู่เมื่อทำการกดปุ่มเมนูจะไปยังหน้าถัดไปจะเป็น
หน้าต่างโหมดการทำงานของเครื่อง ดังรูป 3.4 และรูปที่ 3.5 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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รูปที่ 3.4 หน้าต่างหลักของหน้าจอทัชสกรีน 
 

 
 

รูปที่ 3.5 หน้าต่างโหมดการทำงานของเครื่อง 
 

หน้าต่างข้างต้นมีรูปแบบในการจัดเก็บกล่อง มี 2 โหมดคือ โหมด Auto และโหมด Manual 
และมีปุ่ม Set Origin เพ่ือกดให้แกนทุกแกนกลับมายังจุดเริ่มต้น  

 

 
 

รูปที่ 3.6 หน้าต่าง เลือกรูปแบบในการจัดเก็บกล่องแบบออโต้ แบบที่ 1 สามารถวางกล่องได้ 2 กล่อง 
รูปแบบที่ 2 สามารถวางได้ 3 กล่อง และรูปแบบที่ 3 สามารถวางได้ 4 กล่อง 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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รูปที่ 3.7 หน้าต่างเลือกรูปแบบจัดเก็บกล่องชั้นที่ 1 แถวที่ 1 และชั้นที่ 2 แถวที่ 1 
 และชั้นที่ 3 แถวที่ 1 

 

 
 

รูปที ่3.8 หน้าต่างเลือกรูปแบบจัดเก็บกล่องชั้นที่ 1 แถวที่ 2 และชั้นที่ 2 แถวที่ 2  
และชั้นที่ 3 แถวที่ 2 

 

 เมื่อกดเลือกปุ่ม Set Origin ก็จะข้ึนหน้าต่างเซ็ตค่าของมอเตอร์ในแต่ละแกน 
 

 
 

รูปที่ 3.9 หน้าต่างของการกลับจุดเริ่มต้นของสเต็ปปิ้งมอเตอร์ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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3.4 การออกแบบโครงสร้างของเคร่ือง 
 ในการออกแบบโครงสร้างของเครื่องจัดเก็บกล่องกึ่งอัตโนมัติ ในโปรแกรม Solidwork มี
ขนาด (1 × 2 × 1) เมตร ตามท่ีออกแบบ ดังรูปที่ 3.10 ในแต่ละตำแหน่งจะสามารถเก็บกล่องขนาด     
(20 x 30 x 11) เซนต ิ เมตร หร ือกล ่องขนาดมาตรฐาน (C) โครงสร ้างเหล ็กใช ้ เหล ็กขนาด                  
(1 × 1) นิ้ว  
 

 
 

รูปที่ 3.10 รูปโครงสร้างของเครื่อง 
 

 
 

รูปที่ 3.11 รูปด้านหน้า ด้านข้าง ด้านบน และรูปแบบไอโซเมตริก 
 

1 เมตร 

1 เมตร 
2 เมตร 

2 เมตร 

1 เมตร 

2 เมตร 
1 เมตร 

1 เมตร 

1 เมตร 

2 เมตร 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 3.12 แกน Z เป็นแกนยกกล่องขึ้นและยกกล่องลง 
 

  
 

รูปที่ 3.13 แท่นยกกล่อง มีขนาด (24 × 20 × 10) เซนติเมตร 
 

เครื่องจัดเก็บกล่องก่ึงอัตโนมัติจริง แกน Z เคลื่อนที่ขึ้นลงเป็นแกนที่นำกล่องไปวางไว้ที่
ตำแหน่งที่กำหนด แกน Y เคลื่อนที่ในแนวตั้งมีทั้งหมด 2 ฝั่งของตัวเครื่อง เพ่ือออกแบบให้รับน้ำหนัก
ของแกน Z และแกน X ได้ แกน X เคลื่อนที่ในแนวนอนจะเคลื่อนที่พาแกน Z ไปที่ตำแหน่งที่กำหนด 
ออกแบบให้ตั้งอยู่บนแกน Y ดังรูปที่ 3.14 

 
 

10 เซนติเมตร 

24 เซนติเมตร 20 เซนติเมตร 

20 เซนติเมตร 

1 เมตร 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 3.14 เคร่ืองจัดเก็บกล่องจริง 
 

ชุดยกกล่องใช้เหล็กขนาด ( 1 × 1 ) นิ้ว มีขนาด ( 20 × 24 × 10 ) เซนติเมตร สามารถ
รับน้ำหนักได้ 5 กิโลกรัม ดังรูปที่ 3.15 

 

 
 

รูปที่ 3.15 ชุดยกกล่องจรงิ 
 

จุดเริ ่มต้นการทำงานของเครื่องจัดเก็บกล่องกึ่งอัตโนมัติ แกนการเคลื่อนที่ของ สเต็ปปิ้ง
มอเตอร์ทุกแกนจะอยู่ในจุดเริ่มต้น ซึ่งอยู่ด้านซ้ายบนของเครื่องจัดเก็บกล่องก่ึงอัตโนมัติ ดังรูปที่ 3.14 

 
 
 
 
 
 

แกน X 

แกน Y 

แกน Y 

แกน Z 

20 เซนติเมตร 24 เซนติเมตร 

10 เซนติเมตร 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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                  รูปท่ี 3.16 จุดเริ่มต้นการทำงาน 
 

3.5 การเลือกใช้สเต็ปปิ้งมอเตอร์  
การคำนวณสเต็ปปิ้งมอเตอร์ [7] ที่ใช้เคลื่อนที่วางกล่องต้องมีความแม่นยำสูงในเรื่องของ

ตำแหน่งการเคลื่อนที่ของการวางกล่อง การวางกล่องนั้นอาจไม่มีประสิทธิภาพเท่าที่ควรถ้าไม่มีการ
คำนวณ สเต็ปปิ้งมอเตอร์อาจจะรับน้ำหนักไม่ไหวหรืออาจจะมีประสิทธิภาพในการรับน้ำหนักและ
เคลื่อนที่เร็วเกินไป อาจจะทำให้ชิ ้นงานเสียหายได้ ดังนั้นการคำนวณเลือกสเต็ปปิ้งมอเตอร์จึงมี
ความสำคัญมาก สามารถคำนวณตามสมการที่ 3.1 

 

                                Torque =
F × p

2π ×C
                                                (3.1) 

 
เมื่อ Torque คือ แรงบิดที่ต้องใช้ 

F คือ แรงที่ต้องใช้ชนะแรงฝืด 
P คือ Screw Pitch (M) ใช้ระยะพิท 5 มิลลิเมตร 
e คือ ประสิทธิภาพของสายพาน เท่ากับ 80 % 

 
                                F = (M × g × Fc)                                            (3.2) 
 
เมื่อ M คือ มวลของแกนและมอเตอร์ที่เคลื่อนที่ 

  g คือ แรงน้วมถ่วงของโลก มีค่าเท่ากับ 9.8  m

s2
 

Fc คือ สัมประสิทธิ์ความเสียดทานของรางสไลด์อลูมิเนียมโปรไฟล์ แบบ V-Slot 
เท่ากับ 0.003 

ดังนั้น 

จุดเริ่มต้นการทำงานอยู่

ด้านซ้ายล่างของตัวเครื่อง 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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F = (20 kg × 9.8 × 0.003) 
 

F = 0.588 N 
 

ดังนั้นจะได้ค่า Torque 
 

Torque =
0.588 × 0.2 cm

2 × 3.14 × 0.08
 

 
Torque = 0.234 Ncm 

 
จากการคำนวณได้ค่าทอร์คเท่ากับ 2.34 mNm ดังนั้นการเลือกใช้สเต็ปปิ้งมอเตอร์ต้องมีค่า

ทอร์คมากกว่า 2.34 mNm โดยเครื่องจัดเก็บกล่องกึ่งอัตโนมัติใช้สต็ปปิ้งมอเตอร์ OUKEDA MOTOR 
เบอร์ OK57DL76-4004A 190 Ncm และกระแสสูงสุด 2.8 แอมแปร์  

 

3.6 วงจรรวมเครื่องจัดเกบ็กล่องกึง่อัตโนมตัิ 
วงจรรวมเครื่องจัดเก็บกล่องกึ่งอัตโนมัติ เป็นการต่อการใช้งานพีแอลซีกับอุปกรณ์ต่าง ๆ โดย

มีพีแอลซีเป็นหน่วยประมวลผลหลักในการทำงานตามเงื่อนไข โดยสั่งการทำงานในโหมดการทำงาน
ต่าง ๆ ผ่านหน้าจอทัชกรีน มีโหมดการทำงาน 2 โหมดด้วยกันคือ โหมดอัตโนมัติและโหมดกึ่งอัตโนมัติ 
เมื่อสั่งการทำงานจากหน้าจอทัชกรีนแล้ว พีแอลซีจะประมวลผลและสั่งให้ไดร์เวอร์สเต็ปปิ้งมอเตอร์ 
ขับกระแสให้สเต็ปปิ้งมอเตอร์เคลื่อนที่ไปที่ตำแหน่งที่กำหนดไว้ จากนั้นเซ็นเซอร์จะตรวจจับวัตถุและ
นำค่าไปแสดงผลที่หน้าจอทัชกรีน โดยจะแสดงเป็นสถานะ ON-OFF ถ้ามีสถานะออนจะมีไฟแจ้ง
สถานะเป็นสีเขียว ในโหมดอัตโนมัติ เมื่อเลือกรูปแบบที่กำหนดไว้แล้ว การทำงานจะเริ่มขึ้น พีแอลซี
จะประมวลผลและสั่งให้ไดร์เวอร์สเต็ปปิ้งมอเตอร์ ขับกระแสให้สเต็ปปิ้งมอเตอร์เคลื่อนที่ไปที่ตำแหน่ง
ที่กำหนดไว้ จากนั้นเซ็นเซอร์จะตรวจจับวัตถุและนำค่าไปแสดงผลที่หน้าจอทัชกรีน โดยจะแสดงเป็น
สถานะ ON-OFF ถ้ามีสถานะออนจะมีไฟแจ้งสถานะเป็นสีเขียว โดยจะทำตามเงื ่อนไขเป็นชุดที่
กำหนดไว้ เมื่อเสร็จสิ้นการทำงานตามเงื่อนไขแล้ว สเต็ปปิ้งมอเตอร์ของแต่ละแกนจะกลับมาอยู่ใน
จุดเริ่มต้นอีกครั้ง เพ่ือทำงานต่อไป ดังรูปที่ 3.17 รูปที่ 3.18 และรูปที่ 3.19 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 3.17 วงจรการต่อสเต็ปปิ้งมอเตอร์กับพีแอลซี 

 
จากรูป เป็นการต่อสเต็ปปิ้งมอเตอร์กับพีแอลซี ที่พอร์ตเอาท์พุต สเต็ปปิ้งมอเตอร์ของแกน X 

ใช้พอร์ต Y0 และ Y4 สเต็ปปิ้งมอเตอร์แกน Y ใช้พอร์ต Y1 และ Y5 สเต็ปปิ้งมอเตอร์แกน Z ใช้พอร์ต 
Y2 และ Y6  

ใช้พอร์ต Y0 และ 4 

ใช้พอร์ต Y0 และ 4 

ใช้พอร์ต Y0 และ 4 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 3.18 วงจรการต่อเซ็นเซอร์กับพีแอลซี 
 

จากรูปจะเป็นการต่อเซ็นเซอร์กับลิมิตสวิสซ์โดยจะต่อเข้ากับพอร์ตอินพุทของพีแอลซี 
เซ็นเซอร์จะต่อเข้าท่ีพอร์ต X0, X1, X2, X3, X4, X5, X6, X7, X10, X12, X13, X14 และ X17 ส่วน
ลิมิตสวิสซ์จะต่อเข้ากับพอร์ต X16, X22 และ X31 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 3.19 วงจรรวมเครื่องจัดเก็บกล่องก่ึงอัตโนมัติ 
 

เมื่อต่อสเต็ปปิ้งมอเตอร์กับเซ็นเซอร์เสร็จแล้ว ให้ต่อหน้าจอทัชสกรีนเข้ากับพีแอลซีโดยใช้
สาย R32 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้



บทท่ี 4 

การทดลองและผลการทดลอง 
 
ในบทนี้จะกล่าวถึงการเคลื่อนที่ของสเต็ปปิ้งมอเตอร์ในการจัดวางกล่องของแต่ละตำแหน่งที่

ต้องการจะวาง โดยจะแบ่งการทดสอบการวางกล่องออกเป็น 3 แกน ได้แก่ แกน X แกน Y  
และแกน Z การทดสอบการวางกล่องตามเงื่อนไขต่าง ๆ ในโหมดอัตโนมัติว่าสามารถวางกล่องตาม
รูปแบบที่กำหนดไว้หรือไม่ การทดสอบหาระยะเวลาในการวางกล่องของแต่ละตำแหน่งจากจุดเริ่มต้น
ถึงจุดสิ้นสุดในการทำงานของสเต็ปปิ้งมอเตอร์ 

 

4.1 การทดลองการเคลื่อนที่  
4.1.1 วัตถุประสงค์ 
 เพ่ือทดสอบการเคลื่อนที่ของสเต็ปปิ้งมอเตอร์ตรงกับการคำนวณหรือไม่ โดยใช้สูตร

การคำนวญจากสมการที่ (4.1) 
4.1.2 ขั้นตอนการทดลอง  
 1. กำหนดระยะที่ต้องการเคลื่อนที่ 
 2. คำนวญจำนวนพัลส์ตามสูตรคำนวณที่ (4.1) 
 3. อัปโหลดโปรแกรมลงพีแอลซี 
 4. สั่งการทำงานและสังเกตการเคลื่อนที่ของสเต็ปปิ้งมอเตอร์ 
 5. วัดระยะที่สเต็ปปิ้งมอเตอร์เคลื่อนที่ 
 6. บันทึกผลการทดลองลงในตารางที่ 4.1, 4.2 และ 4.3 ตามแกนการเคลื่อนที่ที่

ทดลอง 
 

จำนวนพัลส์ =
ระยะที่ต้องการเคลื่อนที่ (mm) × จำนวนพัลส์ในหนึ่งรอบ

ระยะพิทของสายพาน(mm)
 

    
   การควบคุมการเคลื่อนที่ของแกน X 

 การทดสอบการหมุนของสเต็ปปิ ้งมอเตอร์ให้เคลื ่อนที ่ไปยังตำแหน่งที่
กำหนด โดยคำนวณระยะของสเต็ปปิ้งมอเตอร์ที่ต้องการให้เคลื่อนที่ แล้วเปรียบเทียบกับระยะที่สเต็ป
ปิ้งมอเตอร์เคลื่อนที่จริงว่ามีความแม่นยำมากน้อยเพียงใด จำนวณพัลส์ในหนึ่งรอบของแกน X เท่ากับ 
4600 ระยะพิทของสายพานเท่ากับ 2 มิลลิเมตร และมีระยะเคลื่อนที่ของสเต็ปปิ ้งมอเตอร์  คือ         
1 เซนติเมตร 10 เซนติเมตร 20 เซนติเมตร 30 เซนติเมตร 40 เซนติเมตร 50 เซนติเมตร                

(4.1) 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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60 เซนติเมตร 70 เซนติเมตร 80 เซนติเมตร 90 เซนติเมตร และ 100 เซนติเมตร โดยการเคลื่อนที่
แกน X สามารถเคลื่อนที่ไกลที่สุด 170 เซนติเมตร  
 
ตารางท่ี 4.1 ผลการทดลองการเคลื่อนที่ของแกน X 

ครั้งที่ จำนวนพัลส์ที่คำนวณ ระยะเคลื่อนที่จากการคำนวณ ระยะเคลื่อนที่จริง 
1 32,000 1 เซนติเมตร 1 เซนติเมตร 
2 320,000 10 เซนติเมตร 10 เซนติเมตร 
3 640,000 20 เซนติเมตร 20 เซนติเมตร 
4 960,000 30 เซนติเมตร 30 เซนติเมตร 
5 1,280,000 40 เซนติเมตร 40 เซนติเมตร 

 
ตารางท่ี 4.1 ผลการทดลองการเคลื่อนที่ของแกน X (ต่อ) 

ครั้งที่ จำนวนพัลส์ที่คำนวณ ระยะเคลื่อนที่จากการคำนวณ ระยะเคลื่อนที่จริง 
6 1,600,000 50 เซนติเมตร 50 เซนติเมตร 
7 1,920,000 60 เซนติเมตร 60 เซนติเมตร 
8 2,240,000 70 เซนติเมตร 70 เซนติเมตร 
9 2,560,000 80 เซนติเมตร 80 เซนติเมตร 
10 2,880,000 90 เซนติเมตร 90 เซนติเมตร 
11 3,200,000 100 เซนติเมตร 100 เซนติเมตร 

 
จากตารางที่ 4.1 เห็นได้ว่า การควบคุมการเคลื่อนที่ของแกน X ระยะเคลื่อนที่ของสเต็ปปิ้ง

มอเตอร์จากการคำนวณและการเคลื่อนที่ของสเต็ปปิ้งมอเตอร์เคลื่อนที่จริง โดยทำการทดสอบกับ
ระยะทางจริง มีความแม่นยำและถูกต้อง 

 การควบคุมการเคลื่อนที่ของแกน Y 
  การทดสอบการหมุนของสเต็ปปิ ้งมอเตอร์ให้เคลื ่อนที ่ไปยังตำแหน่งที่

กำหนด โดยคำนวณระยะของสเต็ปปิ้งมอเตอร์ที่ต้องการให้เคลื่อนที่ แล้วเปรียบเทียบกับระยะที่สเต็ป
ปิ้งมอเตอร์เคลื่อนที่จริงว่ามีความแม่นยำมากน้อยเพียงใด จำนวณพัลส์ในหนึ่งรอบของแกน Y  เท่ากับ 
4600 ระยะพิทของสายพานเท่ากับ 2 มิลลิเมตร และมีระยะเคลื่อนที่ของสเต็ปปิ ้งมอเตอร์  คือ         
1 เซนติเมตร 5 เซนติเมตร 10 เซนติเมตร 15 เซนติเมตร 20 เซนติเมตร 25 เซนติเมตร 30 เซนติเมตร 
35 เซนติเมตร 40 เซนติเมตร และ 45 เซนติเมตร โดยการเคลื่อนที่แนวแกน Y สามารถเคลื่อนที่ไกล
ที่สุด 63 เซนติเมตร  

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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ตารางท่ี 4.2 ผลการทดลองการเคลื่อนที่ของแกน Y 
ครั้งที่ จำนวนพัลส์ที่คำนวณ ระยะเคลื่อนที่จากการคำนวณ ระยะเคลื่อนที่จริง 

1 32,000 1 เซนติเมตร 1 เซนติเมตร 
2 160,000 5 เซนติเมตร 5 เซนติเมตร 
3 320,000 10 เซนติเมตร 10 เซนติเมตร 
4 480,000 15 เซนติเมตร 15 เซนติเมตร 
5 640,000 20 เซนติเมตร 20 เซนติเมตร 
6 800,000 25 เซนติเมตร 25 เซนติเมตร 
7 960,000 30 เซนติเมตร 30 เซนติเมตร 
8 1,120,000 35 เซนติเมตร 35 เซนติเมตร 
9 1,280,000 40 เซนติเมตร 40 เซนติเมตร 

10 1,440,000 45 เซนติเมตร 45 เซนติเมตร 
 
จากตารางที่ 4.2 เห็นได้ว่า การควบคุมการเคลื่อนที่ของแกน Y ระยะเคลื่อนที่ของสเต็ปปิ้ง

มอเตอร์จากการคำนวณและการเคลื่อนที่ของสเต็ปปิ้งมอเตอร์เคลื่อนที่จริง โดยทำการทดสอบกับ
ระยะทางจริง มีความแม่นยำและถูกต้อง 

 การควบคุมการเคลื่อนที่ของแกน Z 
  การทดสอบการหมุนของสเต็ปปิ ้งมอเตอร์ให้เคลื ่อนที ่ไปยังตำแหน่งที่

กำหนด โดยคำนวณระยะของสเต็ปปิ้งมอเตอร์ที่ต้องการให้เคลื่อนที่ แล้วเปรียบเทียบกับระยะที่สเต็ป
ปิ้งมอเตอร์เคลื ่อนที ่จริงว่ามีความแม่นยำมากน้อยเพียงใด จำนวณพัลส์ในหนึ่งรอบของแกน Z  
เท่ากับ 4600 ระยะพิทของสายพานเท่ากับ 2 มิลลิเมตร และมีระยะเคลื่อนที่ของสเต็ปปิ้งมอเตอร์คือ 
1 เซนติเมตร 5 เซนติเมตร 10 เซนติเมตร 20 เซนติเมตร 30 เซนติเมตร 40เซนติเมตร 50 เซนติเมตร 
60 เซนติเมตร 70 เซนติเมตร และ 80 เซนติเมตร โดยการเคลื่อนที่ในแนวแกน Z สามารถเคลื่อนที่
ไกลที่สุด 93 เซนติเมตร 

 
ตารางท่ี 4.3 ผลการทดลองการเคลื่อนที่ของแกน Z 

ครั้งที่ จำนวนพัลส์ที่คำนวณ ระยะเคลื่อนที่จากการคำนวณ ระยะเคลื่อนที่จริง 
1 32,000 1 เซนติเมตร 1 เซนติเมตร 
2 160,000 5 เซนติเมตร 5 เซนติเมตร 
3 320,000 10 เซนติเมตร 10 เซนติเมตร 
4 640,000 20 เซนติเมตร 20 เซนติเมตร 
5 960,000 30 เซนติเมตร 30 เซนติเมตร 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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ตารางท่ี 4.3 ผลการทดลองการเคลื่อนที่ของแกน Z (ต่อ) 
ครั้งที่ จำนวนพัลส์ที่คำนวณ ระยะเคลื่อนที่จากการคำนวณ ระยะเคลื่อนที่จริง 

6 1,280,000 40 เซนติเมตร 40 เซนติเมตร 
7 1,600,000 50 เซนติเมตร 50 เซนติเมตร 
8 1,920,000 60 เซนติเมตร 60 เซนติเมตร 
9 2,240,000 70 เซนติเมตร 70 เซนติเมตร 
10 2,560,000 80 เซนติเมตร 80 เซนติเมตร 

 
จากตารางที่ 4.3 เห็นได้ว่า การควบคุมการเคลื่อนที่ของแกน Z ระยะเคลื่อนที่ของสเต็ปปิ้ง

มอเตอร์จากการคำนวณและการเคลื่อนที่ของสเต็ปปิ้งมอเตอร์เคลื่อนที่จริง โดยทำการทดสอบกับ
ระยะทางจริง มีความแม่นยำและถูกต้อง  
 

4.2 การทดลองการทำงานตามเงื่อนไงในโหมดอัตโนมัติ 
 4.2.1 วัตถุประสงค์ 
  1. เพ่ือทดสอบการทดงานตามเงื่อนไขในโหมดอัตโนมัติ 
  2. เพ่ือทดสอบการแสดงสถานะเซ็นเซอร์ 
 4.2.2 ขั้นตอนการทดลอง 
  1. เลือกรูปแบบที่ต้องการวางกล่อง 
  2. สังเกตการแสดงสถานะของเซ็นเซอร์ที่หน้าจอทัชสกรีน 
  3. บันทึกผลการแสดงสถานะของเซ็นเซอร์ลงตารางที่ 4.4  

โดยการทดลองนี้เป็นการทดลองการทำงานตามเงื่อนไขในโหมดอัตโนมัติ โดยมีรูปแบบตาม
จำนวนกล่องที่ต้องการวาง คือ 2 กล่อง 3 กล่อง และ 4 กล่อง โดยเงื ่อนไขนี้เมื ่อสั่งทำงานแล้ว       
จะทำงานตามเงื ่อนไขจนครบตามลำดับที่วางไว้ตามรูปแบบ รูปแบบที่กำหนดไว้มี 3 รูปแบบ  คือ     
1.วางในรูปแบบตัวอักษรแอลพิมพ์เล็ก 2.วางในรูปแบบแอลพิมพ์ใหญ่ และ 3.วางรูปแบบสี่เหลี่ยม 
เมื่อทำงานครบตามเงื่อนไขที่วางไว้ การเคลื่อนที่ของทุกแกนการเคลื่อนที่จะกลับมาอยู่ในจุดเริ่มต้น
อีกครั้ง ตารางที่ 4.4 จะบอกถึงรูปแบบสถานะเมื่อกล่องจัดวางไว้ในตำแหน่งที่กำหนด 
 

ตารางท่ี 4.4 รูปแบบการทำงานตามเง่ือนไข 
สถานะเซ็นเซอร์ รูปแบบที่

เลือก 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 
ติด ติด OFF OFF OFF OFF OFF OFF OFF OFF OFF OFF 1 
ติด ติด ติด OFF OFF OFF OFF OFF OFF OFF OFF OFF 2 
ติด ติด ติด ติด OFF OFF OFF OFF OFF OFF OFF OFF 3 

ON ON 

ON ON ON 

ON ON ON ON 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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จากตารางที่ 4.4 การทำงานตามเงื่อนไขในโหมดอัตโนมัติ โดยมีรูปแบบตามจำนวนกล่องที่
ต้องการวาง คือ 2 กล่อง 3 กล่อง และ 4 กล่อง เห็นได้ว่า สามารถวางกล่องตามรูปแบบที่กำหนดได้
อย่างแม่นยำและถูกต้อง เซ็นเซอร์สามารถแสดงสถานะของกล่องได้ 
 

 
 
 

รูปที่ 4.1 โมเดลในการวางกล่องในการทดลอง 
 
4.3 การทดลองยกกล่องที่มีน้ำหนัก 
 4.3.1 วัตถุประสงค์ 
  เพ่ือทดสอบการรับน้ำหนักของแกน Z  
 4.3.2 ขั้นตอนการทดลอง 
  1. นำถุงท่ีมีน้ำหนักใส่ในกล่อง 
  2. นำกล่องมาวางไว้ที่จุดยกกล่อง 
  3. เลือกตำแหน่งที่ต้องการวางกล่องบนหน้าจอทัชสกรีส 
  4. บันทึกผลลงในตารางที่ 4.5 

โดยการทดลองนี้เป็นการทดลองยกกล่องเก็บไว้ที่ตำแหน่งที่กำหนด โดยทำการทดลองยก
กล่องที่มีน้ำหนักแตกต่างกัน 5 ตัวอย่างคือ 1 กิโลกรัม 2 กิโลกรัม 3 กิโลกรัม 4 กิโลกรัม  และ          
5 กิโลกรัม โดยตามขอบเขตที่ตั้งไว้สามารถยกกล่องที่มีน้ำหนักสูงสุด 5 กิโลกรัม  
 
 
 

ชั้นที่ 1 

ชั้นที่ 2 

ชั้นที่ 3 

แถวที่ 3 

แถวที่ 2 

แถวที่ 1 

แถวหน้า 

แถวหลัง 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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ตารางท่ี 4.5 การทดลองยกกล่องท่ีมีน้ำหนักแตกต่างกัน 
ครั้งที่ น้ำหนัก (กล่อง) รูปภาพน้ำหนัก รูปภาพกำลงัยก ผลการทดลอง 

 
 
1 

 
 

1 กิโลกรัม 

 

 
 

 

 

 
 

สามารถยกได้ 

 
 
2 

 
 

2 กิโลกรัม 

 

 
 

 

 

 
 

สามารถยกได้ 

 
 
3 

 
 

3 กิโลกรัม 

 

 
 

 

 
 

 
 

สามารถยกได้ 
 

 
 
4 

 
 

4 กิโลกรัม 

 

 
 

 

 

 
 

สามารถยกได้ 

 
 
5 

 
 

5 กิโลกรัม 

 

 
 

 

 

 
 

สามารถยกได้ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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จากตารางที่ 4.5 การทดสอบยกกล่องที่มีน้ำหนักที่แตกต่างกัน 5 ตัวอย่างคือ 1 กิโลกรัม 2
กิโลกรัม 3 กิโลกรัม 4 กิโลกรัม และ 5 กิโลกรัม จากการทดสอบเครื่องจัดเก็บกล่องกึ่งอัตโนมัติ
สามารถยกกล่องท่ีมีน้ำหนักไปวางที่ตำแหน่งที่กำหนดได้ 

 
4.4 การทดสอบเวลายกกล่อง 
 4.4.1 วัตถุประสงค์ 
  1. เพ่ือทดสอบหาเวลาในการวางกล่องในโหมดกึ่งอัตโนมัติชั้นที่ 1  
  2. เพ่ือทดสอบหาเวลาในการวางกล่องในโหมดกึ่งอัตโนมัติชั้นที่ 2 
  3. เพ่ือทดสอบหาเวลาในการวางกล่องในโหมดกึ่งอัตโนมัติชั้นที่ 3 
  4. เพ่ือทดสอบหาเวลาในการวางกล่องในโหมดอัตโนมัติ 
 4.4.2 ขั้นตอนการทอสอบ 
  1. เลือกตำแหน่งที่ต้องการทดสอบ 
  2. จับเวลาเมื่อเลือกตำแหน่งที่ต้องการทดสอบทันที 
  3. สังเกตการทดสอบและหยุดจับเวลาเมื่อเครื่องกลับมายังจุดเริ่มต้น 
  4. บันทึกผลการทดสอบลงตารางที่ 4.6, 4.7, 4.8 และ 4.9 ตามชั้นที่ทดสอบ 

โดยการทดสอบนี้เป็นการทดสอบหาเวลาในการยกกล่องไปวางไว้ที่ตำแหน่งที่กำหนด โดยทุก
กล่องที่ยกไปวางไว้ที่ตำแหน่งที่กำหนดมีน้ำหนัก 1 กิโลกรัม ทุกกล่องทุกตำแหน่ง ทั้งการวางกล่องชั้น
ที่ 1 และการวางกล่องชั้นที่ 2 โดยเงื่อนไขในการทำงานมี 2 โหมดคือ โหมดกึ่งอัตโนมัติและ โหมด
อัตโนมัติ จะเริ่มจับเวลาเมื่อเลือกตำแหน่งที่ต้องการวางและหยุดเวลาเมื่อการทำงานของสเต็ปปิ้ง
มอเตอร์ทุกแกนหยุดเคลื่อนที่  
 
ตารางท่ี 4.6 เวลายกกล่องในโหมดกึ่งอัตโนมัติชั้นที่ 1  

ตำแหน่งวางกล่อง เวลาที่ใช้ในการวางกล่อง  
1 1 นาที 53 วินาที 
2 1 นาที 51 วินาที 
3 1 นาที 49 วินาที 
4 2 นาที 01 วินาที 
5 1 นาที 59 วินาที 
6 1 นาที 56 วินาที 

 
 จากตารางที่ 4.6 จะเห็นว่าชั้นที่ 1 ตำแหน่งที่ใช้เวลาในการวางน้อยที่สุด คือตำแหน่งที่ 3 ใช้
เวลาในการวาง 1 นาที 49 วินาที และตำแหน่งที่ใช้เวลาในการวางนานที่สุด คือตำแหน่งที่ 4 ใช้เวลา
ในการวาง 2 นาที 1 วินาที 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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ตารางท่ี 4.7 เวลายกกล่องในโหมดกึ่งอัตโนมัติชั้นที่ 2 
ตำแหน่งวางกล่อง เวลาที่ใช้ในการวางกล่อง  

7 1 นาที 53 วินาที 
8 1 นาที 51 วินาที 
9 1 นาที 50 วินาที 
10 2 นาที 2 วินาที 
11 1 นาที 58 วินาที 
12 1 นาที 56 วินาที 

 
 จากตารางที่ 4.7 จะเห็นว่าชั้นที่ 2 ตำแหน่งที่ใช้เวลาในการวางน้อยที่สุด คือตำแหน่งที่ 9 ใช้
เวลาในการวาง 1 นาที 50 วินาที และตำแหน่งที่ใช้เวลาในการวางนานที่สุด คือตำแหน่งที่ 10 ใช้
เวลาในการวาง 2 นาที 2 วินาที 
 
ตารางท่ี 4.8 เวลายกกล่องในโหมดกึ่งอัตโนมัติชั้นที่ 3 

ตำแหน่งวางกล่อง เวลาที่ใช้ในการวางกล่อง  
13 1 นาที 56 วินาที 
14 1 นาที 54 วินาที 
15 1 นาที 42 วินาที 
16 2 นาที 3 วินาที 
17 2 นาที 2 วินาที 
18 2 นาที 1 วินาที 

 
 จากตารางที่ 4.8 จะเห็นว่าชั้นที่ 3 ตำแหน่งที่ใช้เวลาในการวางน้อยที่สุด คือตำแหน่งที่ 15 
ใช้เวลาในการวาง 1 นาที 42 วินาที และตำแหน่งที่ใช้เวลาในการวางนานที่สุด คือตำแหน่งที่ 16 ใช้
เวลาในการวาง 2 นาที 3 วินาที 
 
ตารางท่ี 4.9 เวลายกกล่องในโหมดอัตโนมัติ 

รูปแบบที่เลือก เวลาที่ใช้ในการวางกล่อง (วินาที) 
1 4 นาที 9.13 วินาที 
2 6 นาที 13.12 วินาที 
3 8 นาที 28.19 วินาที 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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 จากตารางที่ 4.9 จะเห็นว่า รูปแบบที่ใช้เวลาในการวางน้อยที่สุด คือรูปแบบที่ 1 ใช้เวลาใน
การวาง 4 นาที 9.13 วินาที เพราะรูปแบบที่ 1 มีการวางกล่องเพียง 2 กล่อง และรูปแบบที่ใช้เวลาใน
การวางนานที่สุด คือรูปแบบที่ 3 ใช้เวลาในการวาง 8 นาที 28.19 วินาที เพราะรูปแบบที่ 3 มีการ
วางกล่อง 3 กล่อง 
 
4.5 การทดสอบการวางกล่องในรูปแบบต่าง ๆ  
 4.5.1 วัตถุประสงค์ 
  1. เพ่ือจับเวลาการวางกล่องตามรูปแบบต่าง ๆ ชั้นที่ 1 
  2. เพ่ือจับเวลาการวางกล่องตามรูปแบบต่าง ๆ ชั้นที่ 2 
  3. เพ่ือจับเวลาการวางกล่องตามรูปแบบต่าง ๆ ชั้นที่ 3 
 4.5.2 ขั้นตอนการทดสอบ 
  1. นำกล่องมาวางไว้ที่จุดยกกล่อง 
  2. เลือกตำแหน่งการวางกล่องตามรูปแบบในตารางด้านล่างบนหน้าจอทัชสกรีน 
  3. จับเวลาเมื่อเลือกตำแหน่งทันที 
  4. สังเกตการทดสอบและหยุดจับเวลาเมื่อเครื่องกลับมายังจุดเริ่มต้น 
  5. บันทึกผลการทดสอบลงตารางที่ 4.10, 4.11 และ 4.12 ตามชั้นที่ทดสอบ 

การทดสอบนี้เป็นการทดสอบหาเวลาในการวางกล่องตามรูปแบบที่กำหนด โดยการจับเวลา
จะจับเวลาเมื่อสเต็ปปิ้งมอเตอร์เคลื่อนที่ไปวางกล่องตามรูปแบบตามที่กำหนด สิ้นสุดการจับเวลา
เมื่อสเต็ปปิ้งมอเตอร์กลับมายังจุดเริ่มต้น            โดยกรอบสี่เหลี่ยมสีส้มข้างต้นแทนกล่อง 1 กล่อง                 

 โดยกรอบสี่เหลี่ยมสีส้นข้างต้นแทนกล่อง 2 ชั้น    โดยกรอบสี่เหลี่ยมสีส้นข้างต้นแทนกล่อง 
3 ชั้น กล่องทุกกล่องมีน้ำหนัก 1 กิโลกรัมเท่ากันทุกกล่อง  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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ตารางท่ี 4.10 การทดสอบการวางกล่องชั้นที่ 1 
รูปแบบที่ รูปแบบการวางกล่อง รูปภาพวางกล่องจริง เวลาที่ใช้ในการวางกล่อง 

 
 
1 

 
 

 
 

 

 
 

3 นาที 56 วินาที 
 

 
 
2 

 
 

 

 

 
 

3 นาที 50 วินาที 

 
 
3 

 
 

 

 

 

 
 

3 นาที 47 วินาที 

 
 
 
4 

 
 
 

 
 

 

 

 
 
 

3 นาที 45 วินาที 
 

 
 
 
 
 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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ตารางท่ี 4.10 การทดสอบการวางกล่องชั้นที่ 1 (ต่อ) 
รูปแบบที่ รูปแบบการวางกล่อง รูปภาพวางกล่องจริง เวลาที่ใช้ในการวางกล่อง 

 
 
 
5 

 
 
 

 

 

 

 
 
 

3 นาที 41 วินาที 

 
 
 
6 

 
 
 

 
 

 

 
 

 
 
 

3 นาที 59 วินาที 

 
 
 

7 

 
 
 

 

 

 

 
 
 

3 นาที 56 วินาที 

 
 
8 

 
 

 
 

 

 
 

 
 

5 นาที 47 วินาที 
 

 
 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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ตารางท่ี 4.10 การทดสอบการวางกล่องชั้นที่ 1 (ต่อ) 
รูปแบบที่ รูปแบบการวางกล่อง รูปภาพวางกล่องจริง เวลาที่ใช้ในการวางกล่อง 

 
 

9 

 
 

 

 

 
 

 
 

5 นาที 45 วินาที 

 
 

10 

 
 

 
 

 

 
 

 
 

7 นาที 36 วินาที 

 
 

11 

 
 
 

 

 

 
 

 
 

7 นาที 52 วินาที 

 
 

12 

 
 

 
 

 

 
 

 
 

9 นาที 32 วินาที 
 

 
 
 
 
 
 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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ตารางท่ี 4.11 การทดสอบการวางกล่องชั้นที่ 2 
รูปแบบที่ รูปแบบการวางกล่อง รูปภาพวางกล่องจริง เวลาที่ใช้ในการวางกล่อง 

 
 

1 

 
 
 

 

 

 

 
 

7 นาที 52 วินาที 

 
 
2 

 
 

 

 

 

 
 

7 นาที 38 วินาที 

 
 
3 

 
 

 

 

 

 
 

8 นาที 2 วินาที 

 
 
4 

 
 

 

 

 
 

 
 

8 นาที 26 วินาที 

 
 
5 

 
 

 

 

 
 

 
 

11 นาที 17 วินาที 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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ตารางท่ี 4.11 การทดสอบการวางกล่องชั้นที่ 2 (ต่อ) 
รูปแบบที่ รูปแบบการวางกล่อง รูปภาพวางกล่องจริง เวลาที่ใช้ในการวางกล่อง 
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12 นาที 30 วินาที 
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15 นาที 22 วินาที 
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16 นาที 10 วินาที 
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19 นาที 42 วินาที 

 
 

10 

 
 

 

 

 
 

 
 

23 นาที 8 วินาที 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้



52 

 

ตารางท่ี 4.12 การทดสอบการวางกล่องชั้นที่ 3 
รูปแบบ รูปแบบการวางกล่อง รูปภาพวางกล่องจริง เวลาที่ใช้ในการวางกล่อง 
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12 นาที 11 วินาที 
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11 นาที 41 วินาที 

 
 
3 

 
 

 

 

 
 

 
 

12 นาที 10 วินาที 
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12 นาที 47 วินาที 
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17 นาที 01 วินาที 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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ตารางท่ี 4.12 การทดสอบการวางกล่องชั้นที่ 3 (ต่อ) 
รูปแบบที่ รูปแบบการวางกล่อง รูปภาพวางกล่องจริง เวลาที่ใช้ในการวางกล่อง 
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18 นาที 58 วินาที 
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23 นาที 19 วินาที 
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24 นาที 19 วินาที 

 
 
9 

 
 

 

 

 
 

 
 

30 นาที 03 วินาที 

 
 

10 

 
 

 

 

 
 

 
 

35 นาที 34 วินาที 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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4.6 การทดสอบสถานะเซ็นเซอร์  
 4.6.1 วัตถุประสงค์ 
  เพ่ือทดสอบการแสดงสถานะของเซ็นเซอร์ในรูปแบบการวางกล่องต่าง ๆ  
 4.6.2 ขั้นตอนการทดสอบ 
  1. นำกล่องมาวางไว้ที่จุดยกกล่อง 
  2. เลือกตำแหน่งการวางกล่องตามรูปแบบในตารางด้านล่างบนหน้าจอทัชสกรีน 
  3. จับเวลาเมื่อเลือกตำแหน่งทันที 
  4. สังเกตการณ์แสดงสถานะบนหน้าจอทัชสกรีน 
  5. บันทึกผลการทดสอบลงตารางที่ 4.13, 4.14 และ 4.15 ตามชั้นที่ทดสอบ 

การทดสอบนี้เป็นการทดสอบสถานะของเซ็นเซอร์ เมื่อมีกล่องวางอยู่ที่ตำแหน่งที่กำหนด 
เซ็นเซอร์จะส่งสัญญาณให้หน้าจอทัสกรีนแสดงสถานะ ON / OFF ของสถานะตำแหน่งนั้น ๆ แสดงถึง

สถานะ ON เมื ่อมีกล่องวางอยู่ แสดงถึงแสดงนะ OFF เมื ่อตำแหน่งว่าง
และบันผลในตารางที่ 4.6.6 และตารางที่ 4.6.7 

 

ตารางท่ี 4.13 การทดสอบสถานะเซ็นเซอร์ชั้นที่ 1 
รูปแบบที่ รูปแบบการวางกล่อง รูปภาพวางกล่องจริง สถานะเซ็นเซอร์ 
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เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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ตารางท่ี 4.13 การทดสอบสถานะเซ็นเซอร์ชั้นที่ 1 (ต่อ) 
รูปแบบที่ รูปแบบการวางกล่อง รูปภาพวางกล่องจริง สถานะเซ็นเซอร์ 
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เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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ตารางท่ี 4.13 การทดสอบสถานะเซ็นเซอร์ชั้นที่ 1 (ต่อ) 
รูปแบบที่ รูปแบบการวางกล่อง รูปภาพวางกล่องจริง สถานะเซ็นเซอร์ 
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เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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ตารางท่ี 4.14 การทดสอบสถานะเซ็นเซอร์ชั้นที่ 2 
รูปแบบที่ รูปแบบการวางกล่อง รูปภาพวางกล่องจริง สถานะเซ็นเซอร์ 
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เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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ตารางท่ี 4.14 การทดสอบสถานะเซ็นเซอร์ชั้นที่ 2 (ต่อ) 
รูปแบบที่ รูปแบบการวางกล่อง รูปภาพวางกล่องจริง สถานะเซ็นเซอร์ 
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เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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ตารางท่ี 4.15 การทดสอบสถานะเซ็นเซอร์ชั้นที่ 3 
รูปแบบที่ รูปแบบการวางกล่อง รูปภาพวางกล่องจริง สถานะเซ็นเซอร์ 
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เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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ตารางท่ี 4.15 การทดสอบสถานะเซ็นเซอร์ชั้นที่ 3 (ต่อ) 
รูปแบบที่ รูปแบบการวางกล่อง รูปภาพวางกล่องจริง สถานะเซ็นเซอร์ 
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เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้



บทท่ี 5 

บทสรุปและข้อเสนอแนะ 
 

บทนี้เป็นการสรุปผลการทดลองและการวิเคราะห์ปัญหาที่เกิดข้ึน วิธีการแก้ไขปัญหาและ
ข้อเสนอเสนอแนะของเครื่องจัดเก็บกล่องก่ึงอัตโนมัติ 

 

5.1 สรุปผลการดำเนินงาน 
จากการดำเนินปริญญานิพนธ์ในการสร้างเครื่องจัดเก็บกล่องกึ่งอัตโนมัติ เริ่มจากปัญหาใน

การวางกล่องที่กระจัดกระจาย ออกแบบโครงสร้างของเครื่องจัดเก็บกล่องกึ่งอัตโนมัติ การเลือกใช้
วัสดุที่เหมาะสมและการจัดหาอุปกรณ์ที่ตรงกับที่ออกแบบไว้ เพื่อนำมาสร้างเครื่องจัดเก็บกล่ อง
กึ่งอัตโนมัติ โครงสร้างเครื่องจัดเก็บกล่องกึ่งอัตโนมัติเสร็จสิ้นจากนั้นศึกษาการเขียนหน้าจอทัสกรีน
และเขียนหน้าจอทัสกรีนเพื่อควบคุมพีแอลซี ศึกษาโปรแกรมแลดเดอร์และเขียนโปรแกรมแลดเดอร์
ให้ทำงานตามเงื่อนไขที่กำหนด เพื่อควบคุมการเคลื่อนที่ของสเต็ปปิ้งมอเตอร์ให้ จัดเก็บกล่องตาม
ตำแหน่งที่กำหนด 

 

5.2 สรุปผลการทดลองการควบคุมการเคลื่อนที่ของแกน X   Y และ Z  
จากการทดลองการควบคุมการเคลื่อนที่ของสเต็ปปิ้งมอเตอร์ทั้ง 3 แกน ดังตารางที่ 4.1 

ตารางที่ 4.2 และ ตารางที่ 4.3 สรุปได้ว่า การควบคุมการเคลื่อนที่ในระยะทางต่าง ๆ และการนำ
กล่องไปวางที่ตำแหน่งที่กำหนด เครื่องจัดเก็บกล่องก่ึงอัตโนมัติสามารถเคลื่อนที่และนำกล่องไปวางที่
ตำแหน่งที่กำหนดได้อย่างถูกต้องและแม่นยำ  

 

5.3 สรุปผลการทดลองการควบคุมการเคลื่อนที่ตามเงื่อนไขที่กำหนด 
จากการทดลองการควบคุมการเคลื่อนที่ของสเต็ปปิ้งมอเตอร์ตามเงื่อนไขที่กำหนด เครื่อง

จัดเก็บกล่องกึ่งอัตโนมัติ สามารถวางกล่องตามรูปแบบที่กำหนดได้ ดังตารางที่ 4.4 การแสดงสถานะ
ของเซ็นเซอร์สามารถแสดงสถานะได้เมื่อกล่องวางอยู่ที่ตำแหน่งที่กำหนดได้ 

 
5.4 สรุปผลการทดลองการยกกล่อง 

จากการทดลองยกกล่องไปวางที่ตำแหน่งที่กำหนด โดยมีน้ำหนักที่ต่าง ๆ กัน ดังตารางที่ 4.5 
เครื่องจัดเก็บกล่องก่ึงอัตโนมัติสามารถยกกล่องไปวางที่ตำแหน่งที่กำหนดได้ 
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5.5 สรุปผลการทดสอบเวลาการวางกล่องตามตำแหน่งที่กำหนดและการวางกล่องตาม
เงื่อนไขที่กำหนด 

จากการทดสอบเวลาในการวางกล่องตามตำแหน่งที่กำหนดและการวางกล่องตามเงื่อนไขที่
กำหนด แต่ละตำแหน่งใช้เวลาแตกต่างกัน ชั้นที่ 1 มีทั้งหมด 6 ตำแหน่งในการวาง โดยตำแหน่งที่ใช้
เวลาในการวางน้องที่สุดคือ ตำแหน่งที่ 3 ใช้เวลาในการวางทั้งหมด 1 นาที 49.79 วินาที ชั้นที่ 2 มี
ทั้งหมด 6 ตำแหน่งในการวาง โดยตำแหน่งที่ใช้เวลาในการวางน้องที่สุดคือ ตำแหน่งที่ 3 ใช้เวลาใน
การวางทั้งหมด 1 นาที 49.69 วินาที ชั้นที่ 3 มีทั้งหมด 6 ตำแหน่งในการวาง โดยตำแหน่งที่ใช้เวลา
ในการวางน้องที่สุดคือ ตำแหน่งที่ 3 ใช้เวลาในการวางทั้งหมด 1 นาที 52.27 วินาที  การวางกล่อง
ตามเงื่อนไขท่ีกำหนด รูปแบบที่หนึ่งสามารถวางกล่องได้ทั้งหมด 2 กล่อง ใช้เวลาในการวางทั้งหมด 4 
นาที 9.13 วินาที รูปแบบที่สองสามารถวางกล่องได้ทั้งหมด 2 กล่อง ใช้เวลาในการวางทั้งหมด 6 นาที 
13.12 วินาที รูปแบบที่สามสามารถวางกล่องได้ทั้งหมด 2 กล่อง ใช้เวลาในการวางทั้งหมด 8 นาที 
28.19 วินาที 
 

5.6 ปัญหาและแนวทางแก้ไข 
การทำปริญญานิพนธ์เครื ่องจัดเก็บกล่องกึ ่งอัตโนมัติมีปัญหาในการดำเนินงานหลัก ๆ         

2 ประการ ดังนี้ 
1. โครงสร้างในแกน Z ซึ่งทำหน้าที่ในการยกกล่องไปวางที่ตำแหน่งที่กำหนด ทั้งโหมด

กึ่งอัตโนมัติและโหมดอัตโนมัติ เมื่อกล่องมีน้ำหนักที่มากขึ้นโครงสร้างมีการโค้งงอเนื่องจากการเท่น้ำ
ไปจุดเดียวของแกน Z จึงทำให้การวางกล่องก่อนการแก้ไขไม่ตรงตามตำแหน่งที่กำหนด จึงเสริม
โครงสร้างในแกน Y อีกหนึ่งจุดเพื่อช่วยรับน้ำหนักในแกน Z ได้ดีมากขึ้น 

2. โครงสร้างของเครื่องจัดเก็บกล่องก่ึงอัตโนมัติมีโครงสร้างที่ใหญ่ ทำให้การดำเนินการจัดทำ
เครื่องจัดเก็บกล่องกึ่งอัตโนมัติมีความยากลำบาก อีกท้ังอุปกรณ์บ้างชิ้นต้องประยุกต์และหาตามพ้ืนที่
ใกล้ทั่วไปมาใช้งานแทนแต่ประสิทธิภาพยังคงเดิม 

 
5.7 ข้อเสนอแนะ 

1. ใช้หัวคีบกล่องหรือหัวดูดกล่องในการจัดเก็บกล่อง 
2. เพ่ิมความเร็วของสเต็ปปิ้งมอเตอร์ในการวางกล่องทำให้ลดเวลาในการวางกล่อง 
3. เพิ่มขนาดของอลูมิเนียมโปรไฟล์ V-Slot เป็นอลูมิเนียมโปรไฟล์ V-Slot(C-Beam) ทำให้

โครงสร้างของเครื่องจัดเก็บกล่องก่ึงอัตโนมัติแข็งแรงข้ึน 
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โปรแกรมของเครื่องจดัเก็บกล่องกึ่งอัตโนมัต ิ
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โปรแกรม GX Work 2 

# ชุดคำสั่งให้เคลื่อนที่ไปยังจุดเริ่มต้นในแนวแกน X 

 

 

 

รูปที่ ก.1 ชุดคำสั่งให้เคลื่อนที่ไปยังจุดเริ่มต้นในแนวแกน X 

 

 

 

เคลื่อนที่ไปจนชนลิมิตสวิตช์ เมื่อชนจะหยุดคำสั่งของชุดนี้แล้วไปสั่งให้ชุดต่อไปทำงาน 

เคลื่อนที่ไปยังจุดเริ่ม 

เมื่อเคลื่อนที่ไปยังจุดเริ่มต้นแล้วจะทำการรเีซ็ต Y0 และ Y4 
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# ชุดคำสั่งให้เคลื่อนที่ไปยังจุดเริ่มต้นในแนวแกน Z 

 

 

 

รูปที่ ก.2 ชุดคำสั่งให้เคลื่อนที่ไปยังจุดเริ่มต้นในแนวแกน X 

 

 

 

 

 

 

เคลื่อนที่ไปจนชนลิมิตสวิตช์ เมื่อชนจะหยุดคำสั่งของชุดนี้แล้วไปสั่งให้ชุด

ต่อไปทำงาน 

เคลื่อนที่ไปยังจุดเริ่ม 

เมื่อเคลื่อนที่ไปยงัจดุเริ่มตน้แลว้จะท ำกำรรีเซ็ต Y1 และ Y5 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้



67 
 

# ชุดคำสั่งให้เคลื่อนที่ไปยังจุดเริ่มต้นในแนวแกน Y 

 

 

 

รูปที่ ก.3 ชุดคำสั่งให้เคลื่อนที่ไปยังจุดเริ่มต้นในแนวแกน Y 

 

 

 

 

 

เมื่อเคลื่อนที่ไปยงัจดุเริ่มตน้แลว้จะท ำกำรรีเซ็ต Y2 และ Y6 

เคลื่อนที่ไปยังจุดเริ่ม 

เคลื่อนที่ไปจนชนลิมิตสวิตช ์เมื่อชนจะหยดุค ำสั่งของชดุนีแ้ลว้ไปสั่งใหช้ดุต่อไปท ำงำน 
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# ชุดคำสั่งรับค่าจากเซ็นเซอร์ให้ไปแสดงยังของหน้าจอทัชสกรีน 

 

 

 

รูปที่ ก.4 ชุดคำสั่งรับค่าจากเซ็นเซอร์ให้ไปแสดงยังของหน้าจอทัชสกรีน 
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 # ชุดคำสั่งให้เคลื่อนที่ทั้ง 3 แกน ไปวางกล่องในจุดที่ 1 และช้ันที่ 1 แถวที่ 1 

 

 

 

รูปที่ ก.5 ชุดคำสั่งให้เคลื่อนที่ทั้ง 3 แกน ไปวางกล่องในจุดที่ 1 และชั้นที่ 1 แถวที่ 1 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

สเต็ปปิ้งมอเตอร์ในแนวแกน X จะเคลื่อนที่ไปยังจุดที่กำหนดแล้วจะหยุดทำงาน 

สเต็ปปิ้งมอเตอร์ในแนวแกน Z จะเคลื่อนที่ไปยังจุดที่กำหนดแล้วจะหยุดทำงาน 

สเต็ปปิ้งมอเตอร์ในแนวแกน Y จะเคลื่อนที่ไปยังจุดที่กำหนดแล้วจะหยุดทำงาน 
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#ชุดคำสั่งให้เคลื่อนที่ทั้ง 3 แกน ไปวางกล่องในจุดที่ 2 และชั้นที่ 1 แถวที่ 1 

 

 

 

รูปที่ ก.6 ชุดคำสั่งให้เคลื่อนที่ทั้ง 3 แกน ไปวางกล่องในจุดที่ 2 และชั้นที่ 1 แถวที่ 1 

 

 

 

 

 

 

 

 

สเต็ปปิ้งมอเตอร์ในแนวแกน X จะเคลื่อนที่ไปยังจุดที่กำหนดแล้วจะหยุดทำงาน 

สเต็ปปิ้งมอเตอร์ในแนวแกน Z จะเคลื่อนที่ไปยังจุดที่กำหนดแล้วจะหยุดทำงาน 

สเต็ปปิ้งมอเตอร์ในแนวแกน Y จะเคลื่อนที่ไปยังจุดที่กำหนดแล้วจะหยุดทำงาน 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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# ชุดคำสั่งให้เคลื่อนที่ทั้ง 3 แกน ไปวางกล่องในจุดที่ 3 และช้ันที่ 1 แถวที่ 1 

 

 

 

 

รูปที่ ก.7 ชุดคำสั่งให้เคลื่อนที่ทั้ง 3 แกน ไปวางกล่องในจุดที่ 3 และชั้นที่ 1 แถวที่ 1 

 

 

 

 

 

 

 

 

สเต็ปปิ้งมอเตอร์ในแนวแกน X จะเคลื่อนที่ไปยังจุดที่กำหนดแล้วจะหยุดทำงาน 

สเต็ปปิ้งมอเตอร์ในแนวแกน Z จะเคลื่อนที่ไปยังจุดที่กำหนดแล้วจะหยุดทำงาน 

สเต็ปปิ้งมอเตอร์ในแนวแกน Y จะเคลื่อนที่ไปยังจุดที่กำหนดแล้วจะหยุดทำงาน 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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# ชุดคำสั่งให้เคลื่อนที่ทั้ง 3 แกน ไปวางกล่องในจุดที่ 4 และช้ันที่ 2 แถวที่ 1 

 

 

 

รูปที่ ก.8 ชุดคำสั่งให้เคลื่อนที่ทั้ง 3 แกน ไปวางกล่องในจุดที่ 4 และชั้นที่ 2 แถวที่ 1 

 

 

 

 

 

 

 

สเต็ปปิ้งมอเตอร์ในแนวแกน X จะเคลื่อนที่ไปยังจุดที่กำหนดแล้วจะหยุดทำงาน 

สเต็ปปิ้งมอเตอร์ในแนวแกน Z จะเคลื่อนที่ไปยังจุดที่กำหนดแล้วจะหยุดทำงาน 

สเต็ปปิ้งมอเตอร์ในแนวแกน Y จะเคลื่อนที่ไปยังจุดที่กำหนดแล้วจะหยุดทำงาน 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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# ชุดคำสั่งให้เคลื่อนที่ทั้ง 3 แกน ไปวางกล่องในจุดที่ 5 และช้ันที่ 2 แถวที่ 1 

 

 

 

รูปที่ ก.9 ชุดคำสั่งให้เคลื่อนที่ทั้ง 3 แกน ไปวางกล่องในจุดที่ 5 และชั้นที่ 2 แถวที่ 1 

 

 

 

 

 

สเต็ปปิ้งมอเตอร์ในแนวแกน X จะเคลื่อนที่ไปยังจุดที่กำหนดแล้วจะหยุดทำงาน 

สเต็ปปิ้งมอเตอร์ในแนวแกน Z จะเคลื่อนที่ไปยังจุดที่กำหนดแล้วจะหยุดทำงาน 

สเต็ปปิ้งมอเตอร์ในแนวแกน Y จะเคลื่อนที่ไปยังจุดที่กำหนดแล้วจะหยุด

ทำงาน 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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# ชุดคำสั่งให้เคลื่อนที่ทั้ง 3 แกน ไปวางกล่องในจุดที่ 6 และช้ันที่ 2 แถวที่ 1 

 

 

 

รูปที่ ก.10 ชุดคำสั่งให้เคลื่อนที่ทั้ง 3 แกน ไปวางกล่องในจุดที่ 6 และชั้นที่ 2 แถวที่ 1 

 

 

 

 

 

สเต็ปปิ้งมอเตอร์ในแนวแกน X จะเคลื่อนที่ไปยังจุดที่กำหนดแล้วจะหยุดทำงาน 

สเต็ปปิ้งมอเตอร์ในแนวแกน Z จะเคลื่อนที่ไปยังจุดที่กำหนดแล้วจะหยุดทำงาน 

สเต็ปปิ้งมอเตอร์ในแนวแกน Y จะเคลื่อนที่ไปยังจุดที่กำหนดแล้วจะหยุดทำงาน 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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# ชุดคำสั่งให้เคลื่อนที่ทั้ง 3 แกน ไปวางกล่องในจุดที่ 7 และช้ันที่ 3 แถวที่ 1 

 

 

 

รูปที่ ก.11 ชุดคำสั่งให้เคลื่อนที่ทั้ง 3 แกน ไปวางกล่องในจุดที่ 7 และชั้นที่ 3 แถวที่ 1 

 

 

 

 

 

สเต็ปปิ้งมอเตอร์ในแนวแกน X จะเคลื่อนที่ไปยังจุดที่กำหนดแล้วจะหยุดทำงาน 

สเต็ปปิ้งมอเตอร์ในแนวแกน Z จะเคลื่อนที่ไปยังจุดที่กำหนดแล้วจะหยุดทำงาน 

สเต็ปปิ้งมอเตอร์ในแนวแกน Y จะเคลื่อนที่ไปยังจุดที่กำหนดแล้วจะหยุดทำงาน 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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# ชุดคำสั่งให้เคลื่อนที่ทั้ง 3 แกน ไปวางกล่องในจุดที่ 8 และช้ันที่ 3 แถวที่ 1 

 

 

 

รูปที่ ก.12 ชุดคำสั่งให้เคลื่อนที่ทั้ง 3 แกน ไปวางกล่องในจุดที่ 8 และชั้นที่ 3 แถวที่ 1 

 

 

สเต็ปปิ้งมอเตอร์ในแนวแกน X จะเคลื่อนที่ไปยังจุดที่กำหนดแล้วจะหยุดทำงาน 

สเต็ปปิ้งมอเตอร์ในแนวแกน Z จะเคลื่อนที่ไปยังจุดที่กำหนดแล้วจะหยุดทำงาน 

สเต็ปปิ้งมอเตอร์ในแนวแกน Y จะเคลื่อนที่ไปยังจุดที่กำหนดแล้วจะหยุดทำงาน 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้



 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

ภาคผนวก ข 
คู่มือการใช้งานตัวเครือ่ง 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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การใช้งานเครื่องจัดเก็บกล่องกึ่งอัตโนมัติ 
 

 
 

รูปที่ ข.1 หน้าจอหลักของจอทัชสกรีน 
 

 จากรูปที่ ข.1 เป็นรูปที่แสดงถึงหน้าต่างหลักของหน้าจอทัชสกรีนของเครื่องจัดเก็บกล่อง
กึ่งอัตโนมัติโดยเมื่อเปิดเครื่องจะเห็นหน้าต่างตามรูปแสดงในหน้าจอโดยมีปุ่มเมนู 
 

 

 
 

รูปที่ ข.2 โหมดการทำงาน 
 

 จากรูปที่ ข.2 เป็นรูปที่แสดงถึงโหมดการทำงานของเครื่องจัดเก็บกล่องกึ่งอัตดนมัติ โดยเมื่อ
กดปุ่มเมนูเข้ามาจะเห็นหน้าต่างตามรูปที่ ข.2 แสดงในหน้าจอโดยมีส่วนประกอบหลักของหน้าต่าง
โปรแกรมท้ัง 4 ส่วน 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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 ส่วนประกอบหลักของหน้าต่างโปรแกรม 
1. โหมด Auto 
2. โหมด Manual 
3. ปุ่มเข้าไปเพื่อกดรีเซ็ทตำแหน่ง 
4. ปุ่มกลับไปหน้าต่างเมน ู
5. วันเดือนปีและเวลา 

1.โหมด Auto 
 

 
 

รูปที่ ข.3 หน้าต่างโหมด Auto 
 

 จากรูปที่ ข.3 เมื่อเลือกโหมด Auto ที่หน้าต่างของหน้าจอทัชสกรีนโดยจะแสดงหน้าต่างตาม
รูปที่ ข.3 ขึ้นมาโดยในหน้าต่างนี้จะมีรูปแบบในการวางกล่องแบบ Auto 3 รูปแบบและจะมีจุดที่แสดง
ถึงสถานะว่ามีกล่องมาวางแล้ว เมื่อกดปุ่มกลับจะไปยังหน้าต้างเลือกโหมดการทำงาน 
 รูปแบบในการวางกล่องแบบ Auto 

1. แบบ 2 กล่อง 
2. แบบ 3 กล่อง  
3. แบบ 4 กล่อง 

 
 
 
 
 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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2.โหมด Manual 
 

 
 

รูปที่ ข.4 หน้าต่างของโหมด Manual ของแถวที่ 1 
 

 จากรูปที่ ข.4 เมื่อเลือกโหมด Manual จะแสดงหน้าต่างตามรูปที่ ข.4 ขึ้นมาในหน้าต่างนี้จะ
สามารถเลือกจุดในการวางกล่องของแถวที่ 1 โดยจะมี 3 ชั้น การวางกล่องแต่ละจุดต้องวางเริ่มจาก
ชั้นที่ 1แถวที่ 1 เรียงตามลำดับไปจนไปถึงชั้นที่ 3 โดยที่ชั้นที่ 1 และชั้นที่ 2 ให้ทำการวางทีละจุดใน
แต่ละจุดจะมีจุดแสดงสถานะว่ามีกล่องมาวางตรงจุดที่เลือกหลังจากวางกล่องตรงจุดเสร็จแล้วให้ทำ
การ Set origin ของแต่ละแนวแกนโดยกดปุ่ม z , x , y เมื่อกดปุ่มกลับจะแสดงหน้าต่างเลือกโหมด
การทำงานของเครื่องตามรูปที่ ข.2 

 

 
 

รูปที่ ข.5 หน้าต่างของโหมด Manual ของแถวที่ 2 
 

จากรูปที่ ข.5 เมื่อกดปุ่มแถวที่ 2 จะแสดงหน้าต่างตามรูปที่ ข.5 ในหน้าต่างนี้จะสามารถ
เลือกจุดในการวางกล่องของแถวที่ 2 โดยจะมี 3 ชั้นเหมือนแถวที่ 1 ในหน้าต่างนี้เหมือนกับรูปที่ ข.4 
จะสามารถเลือกจุดในการวางกล่องของแถวที่ 2 โดยแต่ละจุดจะมีจุดที่แสดงสถานะว่ามีจุดมาวางแล้ว
เมื่อเวลากดปุ่มเลือกจุดในการวางกล่องโดยเริ่มจากชั้นที่ 1 แถวที่ 2 เรียงตามลำดับไปจนไปถึงชั้นที่ 3 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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ของแถวที่ 2 ให้วางทีละจุดหลังจากวางกล่องเสร็จแล้วให้ทำการให้ทำการ Set origin ของแต่ละ
แนวแกนโดยกดปุ่ม z , x , y ก่อนทุกครั้งเพ่ือที่จะทำการวางกล่องที่จุดถัดไป เมื่อกดปุ่มกลับจะแสดง
หน้าต่างตามรูปที่ ข.4 

 
3.Set Origin 
 

 
 

รูปที่ ข.6 แสดงหน้าต่างในการเซ็ตจุดเริ่มต้นของแต่ละแนวแกน 
  

จากรูปที่ ข.6 เมื่อกดปุ่ม Set Origin จะแสดงหน้าต่างของหน้าจอทัชสกรีนตามรูปที่ 6 ใน
หน้าต่างนี้จะมีปุ่มในการเซ็ตของแต่ละแนวก่อนเพ่ือให้กลับไปจุดเริ่มต้นตามที่กำหนดไว้และจะมี Jog 
ของแต่ละแกนคือ การเคลื่อนที่ไปทีละนิดโดยจะมีปุ่มซ้าย-ปุ่มขวา,ปุ่มหน้า-ปุ่มหลัง,ปุ่มขึ้นบน-ปุ่มลง
ล่าง เมื่อกดปุ่มกลับจะไปยังหน้าต่างเลือกโหมดของหน้าจอทัชสกรีนตามรูปที่ ข.2 
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