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แพ็คสินค้า ระบบที่หนึ่ง จุดหมุนแต่ละส่วนของแขนกลเป็นการใช้เซอร์โวมอเตอร์ 6 จุดหมุน ระบบที่
สอง ใช้มอเตอร์ปัดน้ำฝนเป็นตัวขับเคลื่อนโรลเลอร์คอนเวเยอร์ และระบบที่สาม เป็นการแพ็คกล่อง
สินค้าด้วยอุปกรณ์นิวเมติกส์ ในส่วนของตัวควบคุมระบบเครื่องทั้งหมดนั้นจะถูกควบคุมด้วยพีแอลซี 
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คอนเวเยอร์เพื่อลำเลียงไปยังด้านหน้าของแขนกล แขนกลจะจัดเรียงกล่องสินค้าบนไม้พาเลทจำนวน 
8 กล่อง กว้าง 2 กล่อง ยาว 2 กล่อง และสูง 2 กล่อง เมื่อจัดเรียงครบ โรลเลอร์คอนเวเยอร์ลำเลียงไม้
พาเลทไปยังระบบแพ็คกล่องสินค้า โดยการรัดในแนวกว้าง 2 เส้น เมื่อเสร็จกระบวนการแพ็คกล่อง
สินค้าแล้ว จะมีเซนเซอร์รอตรวจจับไม้พาเลท เพื่อแจ้งเตือนด้วยไฟสถานะสีเขียว และมีเสียงจาก
ลำโพง เพื่อแจ้งให้ผู้ใช้งานทราบ 
 จากการทดลอง ระบบแขนกล ระบบลำเลียง และระบบแพ็คสินค้า สามารถทำงานได้อย่างมี
ประสิทธิภาพ 
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ABSTRACT 
 

 This bachelor thesis presents an Automated Arm Robot Sort and Pack the 
Cartons. The automatic arm system is divided into 3 key sections; mechanical arm 
system, conveying system and carton packing system. Firstly, there are 6 servo motors 
which install each pivot point of the robot arm. Secondly, conveyor rollers are driven 
by a wiper motor. Lastly, packaging system which is operated by a pneumatic device. 
The whole system is controlled by PLC and Arduino UNO. Starting of the system is that 
storage rack of pallet releases a piece of pallet wood which move on the conveyor 
and it is handed to the automatic robot arm. Then the arm will automatically place 8 
product cartons on the wood pallet (wide x length x height is that 2x2x2). when the 
arm has set product cartons ready after that, the wood pallet is carried by conveyor 
to go to packaging system that there are 2 tire cables which fasten product cartons. 
Final stage, when the packaging system has been done next, there is a sensor which is 
detector in order to detect the wood pallet and shows green light and projects sound 
to workers to acknowledge. 
 In summarise, all system of this project has been operated productively. 
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บทท่ี 1 

บทนำ 
 
 ในส่วนบทนี้จะกล่าวถึง ความเป็นมาและความสำคัญ วัตถุประสงค์ของโครงงาน สมมติฐาน
ของโครงงาน ขอบเขตของโครงงาน ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ แผนการดำเนินงาน และโครงสร้าง
ของปริญญานิพนธ์ 
 

1.1 ความเป็นมาและความสำคัญ 
 เนื่องจากในปัจจุบันการขนย้ายหรือการเคลื่อนย้ายสิ่งของต่าง ๆ ในโรงงานอุตสาหกรรมนั้น 
เป็นรูปแบบการทำงานแบบซ้ำ ๆ ทำงานอย่างต่อเนื่อง เน้นความรวดเร็วและประหยัดเวลา เพ่ือให้ได้
ผลผลิตจำนวนมาก การใช้แรงงานมนุษย์ อาจก่อให้เกิดความล่าช้า และการเพิ่มต้นทุนในการผลิต  

จากสาเหตุดังกล่าว ผู้จัดทำเล็งเห็นถึงความสำคัญของปัญหานี้ จึงมีแนวคิดในการออกแบบ
ระบบจัดเรียงและแพ็คกล่องสินค้าด้วยแขนกล เพื่อเป็นแบบจำลองขนาดเล็กที่สามารถเรียนรู้ได้ง่าย 
และสามารถนำไปประยุกต์ต่อยอดได้ 
 

1.2 วัตถุประสงค์ของโครงงาน 
1. เพ่ือศึกษาโปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์ที่ใช้ในงานอุตสาหกรรม 
2. เพ่ือเรียนรู้และฝึกฝนการเขียนโปรแกรมท้ังพีแอลซีและอาดุยโน่ 
3. เพ่ือศึกษาการใช้งานอุปกรณ์ต่าง ๆ ที่ใช้ในโปรเจคนี้ 

 4. เพ่ือศึกษาการออกแบบและสร้างชุดจำลองแขนกลอัตโนมัติจัดเรียงและแพ็คกล่องสินค้า 
 

1.3 สมมติฐานของโครงงาน 
 แขนกลอัตโนมัติจัดเรียงและแพ็คกล่องสินค้า ส่วนแรกด้านการควบคุมการทำงานด้วย
โปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์ ใช้โปรแกรม FPWIN GR ในการเขียนคำสั่งต่าง ๆ เพื่อให้
โปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์ไปควบคุมโฟโตอิเล็กทริกเซนเซอร์ ไฟแจ้งเตือนสถานะพร้อม
เสียงจากลำโพง โซลินอยด์วาล์ว มอเตอร์ปัดน้ำฝน และมอเตอร์เกียร์ อีกส่วนหนึ่งควบคุมด้วยอาดุยโน่ 
ใช้โปรแกรมอาดุยโน่ ในการเขียนเงื่อนไขต่าง ๆ เพื่อให้บอร์ดอาดุยโน่ส่งสัญญาณควบคุมการทำงาน
ของเซอร์โวมอเตอร์ 
 แขนกลสามารถจัดเรียงกล่องสินค้าบนไม้พาเลท จากนั้นเคลื่อนที่ต่อไปยังจุดแพ็คกล่องสินค้า 
และสามารถแจ้งเตือนด้วยไฟสถานะสีเขียวพร้อมเสียงจากลำโพงได้ เมื่อเสร็จสิ้นกระบวนการทั้งหมด
การทำงาน 
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1.4 ขอบเขตของโครงงาน 
 1. ระบบสายพานสามารถลำเลียงกล่องสินค้าได้ มีทั้งหมด 3 สายพาน 
 2. แขนกลสามารถทำงานได้ทั้งหมด 6 จุดหมุน 
 3. ระบบแขนกลสามารถรับสัญญาณจากพีแอลซีขั้นต่ำ 4 เอาต์พุตได้ 
 4. ระบบแขนกลสามารถหยิบจับกล่องสินค้าครั้งละ 2 กล่องได้ 
 5. ระบบแขนกลสามารถจัดเรียงกล่องสินค้าบนไม้พาเลทได้จำนวน 8 กล่อง มีการเรียงดังนี้
ชั้นล่าง 4 กล่อง และชั้นบน 4 กล่อง กล่องทุก ๆ ชิ้นมีขนาด กว้าง 5 เซนติเมตร ยาว 5 เซนติเมตร 
และสูง 5 เซนติเมตร 
 6. ชั้นจัดเก็บไม้พาเลท สามารถจุได้จำนวน 6 ชิ้น 
 7. ระบบแพ็คกล่องสินค้าสามารถทำงานได้โดยรัดสายในแนวกว้าง 2 เส้น 
 8. เมื่อสินค้าครบตามจำนวนที่กำหนดไว้จะมีการแจ้งเตือนเสียงโดยลำโพงและไฟแอลอีดี
สำหรับแจ้งเตือนสถานะ 
 

1.5 ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ 

 1. งานชิ้นนี้สามารถใช้เป็นแหล่งข้อมูลในการศึกษาค้นคว้าเกี่ยวกับแขนกลอัตโนมัติจัดเรียง
และแพ็คกล่องสินค้าแก่ผู้ที่สนใจได ้
 2. ได้รับความรู้และความเข้าใจในการศึกษาการใช้งานอุปกรณ์ต่าง ๆ ที่ใช้ในโปรเจคนี้ 
 3. เข้าใจหลักการการทำงานทั้งระบบ 
 4. งานชิ้นนี้สามารถนำไปต่อยอดในอนาคตได้ 
 

1.6 แผนการดำเนินงาน 
 1. ค้นคว้าหาข้อมูลของอุปกรณ์ รวมถึงหลักการการทำงานต่าง ๆ ของอุปกรณ์ 
 2. ออกแบบโครงสร้างของชิ้นงาน 
 3. จัดหาอุปกรณ์ และสั่งซื้ออุปกรณ์ท่ีใช้ในการทำโครงงาน 
 4. ทดลองเขียนโปรแกรมเพ่ือควบคุมการทำงานของอุปกรณ์ 
 5. นำชิ้นงานมาประกอบร่วมกับวงจรอิเล็กทรอนิกส์ 
 6. ทดลองใช้งานจริง รวมไปถึงการแก้ปัญหา และอุปสรรคที่เกิดจากการทำงาน 
 7. สรุปผลการทดลอง 
 8. จัดทำรายงาน และนำเสนอ 
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 ขั้นตอนการดำเนินงานที่ผู ้จัดทำได้วางแผนไว้ เริ ่มจากการศึกษาค้นคว้ารวบรวมข้อมูล 
ออกแบบโครงสร้าง ศึกษาอุปกรณ์ท่ีนำมาใช้ในการทำโครงงาน การจัดหาอุปกรณ์ ทดสอบการทำงาน
ของอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ จัดทำโครงงานการทดลอง ทดสอบการทำงานทั้งหมด เก็บผลการทดลอง
การแก้ไข จัดทำรายงาน และเตรียมการนำเสนอ จะแบ่งตามภาคเรียนที ่ 1 และ 2 ซึ ่งได้ชี ้แจง
รายละเอียดในตารางที่ 1.1 และ 1.2 ดังนี้ 
 
ตารางท่ี 1.1 ขั้นตอนการดำเนินงานของโครงงานภาคเรียนที่ 1 

รายละเอียด 
ช่วงเวลาดำเนินงาน (สิงหาคม - พฤศจกิายน 2563) 

สิงหาคม กันยายน ตุลาคม พฤศจิกายน 
1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 

1. ศึกษาและรวมรวมข้อมูลเกีย่วกับโครงงาน                                 
2. เข้าพบอาจารย์ทีป่รึกษา                                 
3. นำเสนอหัวขอ้โครงงานต่อคณาจารย์                                 
4. ศึกษาอุปกรณ์ที่นำมาใช้ในการทำโครงงาน                                 
5. จัดซื้ออุปกรณ์                                 
6. สร้างโครงสร้างระบบต่าง ๆ                                 
7. ทดสอบการทำงานของอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์                                 
8. นำชิ้นงานและอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์
ประกอบเข้าดว้ยกัน                                 
9. ทดสอบการทำงานทั้งหมด                                 
10. จัดทำรายงานและเตรียมการนำเสนอ                                 
11. นำเสนอโครงงาน                                 

 
ตารางท่ี 1.2 ขั้นตอนการดำเนินงานของโครงงานภาคเรียนที่ 2 

รายละเอียด 
ช่วงเวลาดำเนินงาน (มกราคม - พฤษภาคม 2564) 

มกราคม กุมภาพันธ ์ มีนาคม เมษายน พฤษภาคม 
1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 

1. ศึกษาการใช้โปรแกรม Arduino 
ควบคุมแขนกล                                          
2. จัดซื้ออุปกรณ์                                         
3. เขียนโปรแกรมควบคุมแขนกล                                         
4. ทดลองการทำงานของแขนกลและ
ระบบอื่น ๆ ทั้งหมด                                         
5. จัดทำเล่มปริญญานิพนธ ์                                        
5. นำเสนอโครงงาน                                         
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1.7 โครงสร้างของปริญญานิพนธ์ 
 ปริญญานิพนธ์ฉบับนี้ได้นำเสนอเรื่อง แขนกลอัตโนมัติจัดเรียงและแพ็คกล่องสินค้า ด้วย
โปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์ และอาดุยโน่ เพื่อใช้ในการควบคุมการทำงาน อธิบายขั้นตอน
การทำงาน ผลการทดลอง สรุปและข้อเสนอแนะ 
 บทที่ 1 บทนำ ในส่วนบทนี้จะกล่าวถึง ความเป็นมาและความสำคัญ วัตถุประสงค์ของ
โครงงาน สมมติฐานของโครงงาน ขอบเขตของโครงงาน ประโยชน์ที ่คาดว่าจะได้รับ แผนการ
ดำเนินงาน และโครงสร้างของปริญญานิพนธ์ 
 บทที่ 2 ทฤษฎีที่เกี่ยวข้อง ในส่วนบทนี้จะกล่าวถึง พีแอลซี อาดุยโน่ รีเลย์ มอเตอร์ปัดน้ำฝน 
สวิตชิ่งเพาเวอร์ซัพพลาย โซลินอยด์วาล์ว กระบอกสูบนิวเมติก โฟโตอิเล็กทริกเซนเซอร์ ไฟแจ้งเตือน
สถานะและลำโพง มอเตอร์เกียร์ และเซอร์โวมอเตอร์ 
 บทที่ 3 ในส่วนบทนี้กล่าวถึง การออกแบบระบบทั้งหมด การทำงานของแขนกลอัตโนมัติ
จัดเรียงและแพ็คกล่องสินค้า โดยได้ดำเนินการตามขั้นตอนต่อไปนี้ บล็อกไดอะแกรมของส่วนต่าง ๆ 
ในโครงงาน การออกแบบโครงสร้าง การออกแบบวงจรภายใน การออกแบบโปรแกรมภายในพีแอลซี 
และการออกแบบโปรแกรมภายในอาดุยโน่ 
 บทที่ 4 ผลการทดลอง ในส่วนบทนี้จะกล่าวถึง การทดลองการลำเลียงไม้พาเลท การทดลอง
การจัดเกบ็ไม้พาเลท การทดลองการทำงานของแขนกล และการทดลองการแพ็คกล่องสินค้า 

 บทที่ 5 วิเคราะห์และสรุปผลการทดลอง ในส่วนบทนี้จะกล่าวถึง การสรุปผลการทดลอง 
วิเคราะห์ผลการทดลอง และข้อเสนอแนะ 
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บทท่ี 2 

ทฤษฎีที่เกี่ยวข้อง 
 
 ในส่วนบทนี้จะกล่าวถึง พีแอลซี อาดุยโน่ รีเลย์ มอเตอร์ปัดน้ำฝน สวิตชิ่งเพาเวอร์ซัพพลาย 
โซลินอยด์วาล์ว กระบอกสูบนิวเมติก โฟโตอิเล็กทริกเซนเซอร์ ไฟแจ้งเตือนสถานะและลำโพง มอเตอร์
เกียร์ และเซอร์โวมอเตอร์  
  

2.1 พีแอลซี 
 

 
 

รูปที่ 2.1 พีแอลซี 
 

 จากรูปที่ 2.1 พีแอลซี (Programmable Logic Controller : PLC) [1] หมายถึง อุปกรณ์
อิเล็กทรอนิกส์ ที่ถูกคิดค้นและพัฒนาการมาใช้ทดแทนระบบควบคุมแบบเก่า ซึ่งเป็นยุคแรกที่จะใช้
รีเลย์ จำนวนมากในการควบคุมวงจรไฟฟ้า ทำให้เกิดความยุ่งยากในการควบคุม ดังนั้นจึงได้นำระบบ
พีแอลซีมาใช้ในการควบคุม เนื่องจากมีความสะดวกมากขึ้นทั้งในด้านการควบคุมและการแก้ไขระบบ
การทํางานได้ดีขึ้น 
 พีแอลซี [2] เป็นอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ควบคุมการทำงานโดยภายในจะมีไมโครโพรเซสเซอร์ 
(Micro Processer) เป็นอุปกรณ์หลักในการสั่งการ โดยที่พีแอลซีจะมีส่วนที่เป็นอินพุต ( Input) และ
เอาต์พุต (Output) ที่สามารถต่อไปใช้งานได้ทันทีกับอุปกรณ์ เช่น ตัวจับสัญญาณ สวิตช์ต่าง ๆ จะต่อ
เข้ากับอินพุตของพีแอลซี และส่วนที่เป็นเอาต์พุตจะต่อไปควบคุมการทํางานของอุปกรณ์แสดงผล 
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รูปที ่2.2 ลักษณะโครงสร้างของพีแอลซี 
(ท่ีมา: www.electric108.com/article/18/plc-programmable-logic-controller) 

  
 จากรูปที่ 2.2 ชี้ให้เห็นถึงโครงสร้างของพีแอลซี ที่ซึ ่งเป็นส่วนควบคุมอัตโนมัติในโรงงาน
อุตสาหกรรม โปรแกรมของพีแอลซีนั้น ถูกพัฒนามาเพื่อทดแทนวงจรรีเลย์ โดยลักษณะโครงสร้างของ
พีแอลซีถูกแบ่งออกเป็น 3 ส่วน ดังนี้ 
 1. หน่วยประมวลผล (CPU) ทำหน้าที่คำนวณเเละควบคุม เปรียบเสมือนสมองของพีแอลซี 
ภายในประกอบด้วยวงจรลอจิกหลายชนิดและมีไมโครโพรเซสเซอร์เบส (Micro Processor Based) 
ใช้แทนอุปกรณ์จำพวกรีเลย์ เคาน์เตอร์ ไทม์เมอร์ และซีเควนเซอร์ สำหรับให้ผู้ใช้สามารถออกแบบ
วงจรโดยใช้ Relay Ladder Diagram ได้ ตัวประมวลผลจะยอมรับข้อมูลจากอุปกรณ์อินพุตต่าง ๆ 
จากนั้นจะทำการประมวลผลและเก็บข้อมูลโดยใช้โปรแกรมจากหน่วยความจำ หลังจากนั้นจะส่ง
ข้อมูลที่เหมาะสมและถูกต้องออกไปยังอุปกรณ์เอาต์พุต 
 2. หน่วยความจำ (Memory Unit) ทำหน้าที่เก็บรักษาโปรแกรมและข้อมูลที่ใช้ในการทำงาน 
โดยขนาดของหน่วยความจำจะถูกแบ่งออกเป็นบิตข้อมูล (Data Bit) ภายในหน่วยความจำ 1 บิต จะมี
ค่าสภาวะทางลอจิก 0 หรือ 1 แตกต่างกันแล้วแต่คำสั่ง ซึ่งพีแอลซีประกอบด้วยหน่วยความจำสอง
ชนิดคือ แรม (RAM) และรอม (ROM) 
 แรม ทำหน้าที ่เก็บข้อมูลโปรแกรมของผู ้ใช้และข้อมูลที ่ใช้ในการทำงานของพีแอลซี
หน่วยความจำประเภทนี้จะมีแบตเตอรี่เล็ก ๆ ต่อไว้สำหรับใช้เป็นไฟเลี้ยงข้อมูล เมื่อเกิด การไฟดับ 
การอ่านและการเขียนข้อมูลลงในแรมทำได้ง่าย เพราะฉะนั้นจึงเหมากับงานในระยะทดลองเครื่องที่มี
การเปลี่ยนแปลงแก้ไขโปรแกรมอยู่บ่อย ๆ  
 รอม ทำหน้าที่เก็บข้อมูลโปรแกรมสำหรับใช้ในการปฏิบัติงานของพีแอลซีตามโปรแกรมของ
ผู้ใช้ หน่วยความจำแบบ รอมยังสามารถแบ่งได้เป็นอีพีรอม จำเป็นต้องใช้อุปกรณ์พิเศษในการเขียน
และลบโปรแกรม เหมาะกับงานที่ไม่ต้องการเปลี่ยนแปลงโปรแกรม ยังมีแบบอีพีรอม หน่วยความจำ
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ประเภทนี้ไม่ต้องใช้เครื่องมือพิเศษในการเขียน และลบโปรแกรม ซึ่งสามารถใช้งานได้เหมือนกับแรม 
แต่ไม่ต้องใช้แบตเตอรี่สำรอง แต่ราคาจะแพงกว่าเนื่องจากรวมคุณสมบัติของรอม และแรมไว้ด้วยกัน 
 3. อินพุต/เอาต์พุต หน่วยอินพุต ทำหน้าที ่รับสัญญาณจากอุปกรณ์ภายนอกแล้วแปลง
สัญญาณให้เป็นสัญญาณท่ีเหมาะสมแล้วส่งไปยังหน่วยประมวลผลต่อไป 
 

2.2 อาดุยโน ่
 

 
 

รูปที่ 2.3 บอร์ดอาดุยโน่ยูโน 
(ที่มา: blog.thaieasyelec.com/what-is-arduino-ch1) 

 
 จากรูปที่ 2.3 อาดุยโน่ (Arduino) [3] เป็นบอร์ดไมโครคอนโทรเลอร์ในตระกูลเอวีอาร์ ที่มี
การพัฒนาระบบแบบโอเพ่นซอร์ต หมายถึง การเปิดเผยข้อมูลทั้งด้านฮาร์ดแวร์ (Hardware) และ
ซอฟต์แวร์ (Software) ตัวบอร์ดอาดุยโน่ ถูกออกแบบมาให้ใช้งานและเรียนรู้ได้ง่าย การเขียนไลบารี่
ของอาดุยโน่ขึ้นมา สำหรับให้การสั่งงานไมโครคอนโทรลเลอร์ที่มีความแตกต่างกัน สามารถใช้งานโค้ด
ตัวเดียวกันได้ ตัวโครงการได้ออกบอร์ดทดลองมาหลาย ๆ รูปแบบ สำหรับใช้งานกับไอดีอีของตนเอง 
สาเหตุหลักที่ทำให้อาดุยโน่เป็นนิยมมาก เพราะซอฟต์แวร์ที่ใช้งานร่วมกันสามารถโหลดได้ฟรี ดังนั้น
จึงเหมาะสำหรับผู้เริ่มต้นศึกษา ผู้ใช้งานยังสามารถดัดแปลง เพ่ิมเติม พัฒนาต่อยอดทั้งตัวบอร์ด หรือ
โปรแกรม อีกทั้งยังเป็นไมโครคอนโทรลเลอร์ ที่ใช้งานกันอย่างแพร่หลาย มีข้อมูลการฝึกเขียน
โปรแกรมสำหรับการเรียนรู้และต่อยอดเป็นโปรเจคชิ้นใหญ่ได้อีกด้วย 
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2.3 รีเลย์ 
 รีเลย์ (Relay) [4] เป็นอุปกรณ์ที่เปลี่ยนพลังงานไฟฟ้าให้เป็นพลังงานแม่เหล็ก สำหรับใช้ใน
การดึงดูดหน้าสัมผัสของคอนแทคให้เปลี่ยนสภาวะการทำงาน โดยการป้อนกระแสไฟฟ้าให้กับขดลวด 
สำหรับทำการปิดหรือเปิดหน้าสัมผัสของรีเลย์คล้ายกับสวิตช์อิเล็กทรอนิกส์ ซึ่งสามารถนำรีเลย์ไป
ประยุกต์ใช้ในการควบคุมวงจรต่าง ๆ ในงานช่างอิเล็กทรอนิกส์มากมาย 
 

 
 

รูปที ่2.4  รีเลย์ 24 โวลต์ 
(ท่ีมา: th.aliexpress.com/i/32827538942.html) 

 
 จากรูปที่ 2.4 ในโปรเจคนี้ รีเลย์ 24 โวลต์ ถูกนำมาใช้ในการขับมอเตอร์เกียร์ ให้สามารถ
หมุนได้ทั้ง 2 ทิศทาง มีด้วยกัน 2 ส่วน คือ ส่วนที่หนึ่ง เป็นตัวขับมอเตอร์ตัวแรก ที่มีฮีตเตอร์ในการ
เชื่อมสายรัดพลาสติกให้ติดกัน และส่วนที่สอง เป็นตัวขับมอเตอร์ตัวที่สอง ที่เป็นตัวป้อนสายรั ด
พลาสติก ในการรัดกล่องสินค้า โดยมอเตอร์ทั้ง 2 ตัวนั้น จะถูกหมุนตามเข็มนาฬิกา และสามารถหมุน
ทวนเข็มนาฬิกา หรือหมุน 2 ทิศทางนั่นเอง 

 

 
รูปที ่2.5  รีเลย์ 5 โวลต์ 

(ท่ีมา: www.arduino4.com/product/533/4-channel-5v-relay) 
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 จากรูปที่ 2.5 ในโปรเจคนี้ รีเลย์ 5 โวลต์ ถูกนำมาใช้ในการทริกจากเซนเซอร์ตรวจจับวัตถุไป
ยังพีแอลซี ลักษณะคล้ายกับสวิตช์อิเล็กทรอนิกส์ หากเซนเซอร์ตรวจจับวัตถุได้ จะทำการทริก
หน้าสัมผัส (Contacts) กับอีกหน้าสัมผัสหนึ่ง เพ่ือให้พีแอลซีเริ่มการทำงานตามเงื่อนไขท่ีเขียนไว้ได้ 
  

2.3.1หลักการเบื้องต้น 
  รีเลย์เป็นอุปกรณ์ที่นิยมนำมาทำเป็นสวิตช์ทางด้านอิเล็กทรอนิกส์ โดยจะต้องป้อน
กระแสไฟฟ้าให้ไหลผ่านขดลวดจำนวนหนึ่ง สำหรับนำไปควบคุมวงจรกำลังงานสูง ๆ ที่ต่ออยู ่กับ
หน้าสัมผัสหรือคอนแทคของรีเลย์  
  หลักการทำงานเบื้องต้นของรีเลย์ การทำงานเริ่มจากปิดสวิตช์ สำหรับป้อนกระแส
ให้กับขดลวด (Coil) โดยทั่วไปจะเป็นขดลวดพันรอบแกนเหล็ก ทำให้เกิดสนามแม่เหล็กไปดูดเหล็ก
อ่อนที่เรียกว่าอาร์เมเจอร์ (Armature) ให้ต่ำลงมา ที่ปลายของอาร์เมเจอร์ด้านหนึ่งมักยึดติดกับสปริง 
(Spring) และปลายอีกด้านหนึ่งยึดติดกับหน้าสัมผัส การเคลื่อนที่อาร์เมเจอร์ การควบคุมการเคลื่อนที่
ของหน้าสัมผัส ให้แยกจากหรือแตะกับหน้าสัมผัสอีกอันหนึ่งซึ่งยึดติดอยู่กับที่ เมื่อทำการเปิดสวิตช์ 
อาร์เมเจอร์จะกลับสู ่ตำแหน่งเดิม ซึ ่งสามารถนำหลักการนี ้ไปควบคุมโหลด (Load) หรือวงจร
อิเล็กทรอนิกส์ต่าง ๆ ได้ตามต้องการ 
 2.3.2 หน้าสัมผัสของรีเลย์ 
  ปัจจุบันรีเลย์ที่มีขดลวดชุดเดียวสามารถควบคุมหน้าสัมผัสได้หลายชุด อาร์เมเจอร์
อันเดียวถูกยึดอยู่กับหน้าสัมผัสที่เคลื่อนที่ได้ 4 ชุด ดังนั้นรีเลย์ตัวนี้จึงสามารถควบคุมการแตะหรือ
จากกันของหน้าสัมผัสได้ถึง 4 ชุด 
  แต่ละหน้าสัมผัสที่เคลื่อนที่ได้มีชื่อเรียกว่าขั้ว (Pole) มี 4 ขั้ว จึงเรียกหน้าสัมผัสแบบ
นี้ว่าเป็นแบบ โฟพีเอสที (Four Pole Single Throw) ถ้าแต่ละขั้วที่เคลื่อนที่แล้วแยกจากหน้าสัมผัส
อันหนึ่งไปแตะกับหน้าสัมผัสอีกอันหนึ่งเหมือนกับสวิตช์โยก โดยเป็นการเลือกหน้าสัมผัส ที่ขนาบอยู่
ทั้งสองด้าน หน้าสัมผัสแบบนี้มีชื่อว่า เอสพีดีท ี(Single Pole Double Throw) 
  ในกรณีที่ไม่มีการป้อนกระแสไฟฟ้าเข้าขดลวดของรีเลย์ ในสภาวะของการทำงาน
แบบเอ็นโอ (Normally Open) คือสภาวะปกติหน้าสัมผัสกับขั้วแยกจากกัน ถ้าต้องการให้สัมผัสกัน
จะต้องป้อนกระแสไฟฟ้าเข้าขดลวด ในส่วนสภาวะการทำงานแบบเอ็นซี (Normally Closed) คือ
สภาวะปกติหน้าสัมผัสกับขั้วสัมผัสกัน ถ้าต้องการให้แยกกันจะต้องป้อนกระแสไฟฟ้าเข้าขดลวด 
นอกจากนี้ยังมีแบบแยกก่อนแล้วสัมผัส (Break-Make) หมายถึงหน้าสัมผัสระหว่าง 1 และ 2 จะแยก
จากกันก่อนที่หน้าสัมผัสที ่1 และ 3 จะสัมผัสกัน แต่ถ้าหากตรงข้ามกันนั้น คือ หน้าสัมผัสที ่1 และ 2 
จะสัมผัสกัน และจะไม่แยกจากกัน จนกว่าหน้าสัมผัสที ่1 และ 3 จะสัมผัสกัน (Make-Break) 
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2.3.3 ชนิดของรีเลย์ 
  รีเลย์ที่ผลิตในปัจจุบันมีอยู่มากมายหลายชนิด ผู้เรียบเรียงจะขอแนะนำรีเลย์ที่นิยม
ใช้งาน และรู้จักกันแพร่หลาย 4 ชนิด สำหรับเป็นแนวทางในการศึกษาเชิงลึกดังนี้ 
  1. อาร์เมเจอร์ (Armature Relay) เป็นรีเลย์ที่นิยมใช้กันมากที่สุด บางครั้งเรียก
รีเลย์แบบนี้ว่า รีเลย์ชนิดแคลปเปอร์ (Clapper Relay) 
  2. รีดรีเลย์ (Reed Relay) เป็นรีเลย์ไฟฟ้าที่มีลักษณะเหมือนแคปซูลขนาดเล็กที่
ประกอบด้วยส่วนที่เรียกว่ารีดแคปซูล ซึ่งมีคอยล์พันบนแกนบ๊อบบิ้น รีดแคปซูลจะเป็นหลอดแก้ว 
ภายในบรรจุก๊าชเฉื่อย หน้าสัมผัสเป็นโลหะผสมแผ่นบาง ๆ ปลายตัด 2 แผ่น วางซ้อนแต่ไม่สัมผัสกัน 
เป็นสวิตช์ชุดเดียวทางเดียวหน้าสัมผัสปกติเปิดวงจร (SPST-NO) 
  3. รีดสวิตช์ (Reed Switch) เป็นรีเลย์อีกชนิดหนึ่งแต่ไม่มีชุดขดลวดสำหรับสร้าง
สนามแม่เหล็ก การควบคุมการปิดเปิดหน้าสัมผัส ของสวิตช์จะใช้สนามแม่เหล็กจากภายนอกมา
ควบคุมหน้าสัมผัส 
  4. โซลิดสเตตรีเลย์ (Solid-State Relay) เป็นรีเลย์ที่ไม่มีโครงสร้างทางกลอยู่ภายใน 
มีขั้วต่ออย่างละ 2 ขั้ว ขั้วอินพุต เป็นขั้วสำหรับป้อนสัญญาณควบคุม สำหรับบังคับให้ขั้วเอาต์พุตปิด
หรือเปิดวงจร โดยจะมีการแยกกันทางไฟฟ้าระหว่างข้ัวอินพุตและเอาต์พุต 
 

2.4 มอเตอร์ปัดน้ำฝน 
 

 
 

รูปที ่2.6 มอเตอร์ปัดน้ำฝน 
 

 จากรูปที่ 2.6 มอเตอร์ปัดน้ำฝนเป็นมอเตอร์ที่มีลักษณะการทำงานเหมือนกับมอเตอร์เกียร์ 
โดยมีความแตกต่างในด้านของแรงบิด และความเร็ว ซึ่งมอเตอร์ปัดน้ำฝนมีแรงบิดที่สูงสามารถขับ
เคลื่อนที่กำลังสูง ๆ หรือวัตถุที่มีน้ำหนักมากได้ แต่ในทางกลับกันมอเตอร์ปัดน้ำฝนมีความเร็วที่ต่ำกว่า
มอเตอร์เกียร์  

 
  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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2.5 สวิตชิ่งเพาเวอร์ซัพพลาย 
 

 
 

รูปที ่2.7 สวิตชิ่งเพาเวอร์ซัพพลาย 
(ท่ีมา: www.scmashopping.com/product/1748/สวิตชิ่งดีซีเพาเวอร์ซัพพลาย) 

 
 จากรูปที ่ 2.7 สวิตชิ ่งเพาเวอร์ซ ัพพลาย (Switch Power Supplies) [5] เป็นอุปกรณ์
แหล่งจ่ายไฟกระแสตรง ที่คงค่าแรงดันแบบหนึ่ง และสามารถเปลี่ยนแรงดันไฟฟ้ากระแสตรงค่าสูง
เป็นแรงดันไฟฟ้ากระแสตรงค่าต่ำได ้ 
 ในชีวิตประจำวัน สวิตชิ่งเพาเวอร์ซัพพลายได้เข้ามามีบทบาทเป็นอย่างมาก ตัวอย่าง เช่น 
พวกอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ขนาดเล็กที่ต้องการแหล่งจ่ายไฟที่มีกำลังสูง เช่น  เครื่องคอมพิวเตอร์ 
โทรทัศน์ เครื่องโทรสาร และอีกต่าง ๆ มากมายล้วนต้องใช้สวิตชิ่งเพาเวอร์ซัพพลายในการจ่ายไฟ
ให้กับอุปกรณ์นั้น ๆ แทบทั้งสิ้น 
 

2.6 โซลินอยด์วาล์ว 
  

 
 

รูปที ่2.8 โซลินอยด์วาล์ว 
(ท่ีมา: www.pneumaticplant.com/index.php/โซลินอยด์วาล์ว-solenoid-valve) 

  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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 จากรูปที่ 2.8 โซลินอยด์วาล์ว (Solenoid Valve) [6] คือ วาล์วควบคุมทิศทางลมโดยใช้
คอยล์ไฟฟ้าสั่งการร่วมกับสปริงหรือคอยล์ไฟฟ้าอีกตัวเมื่อต้องการให้วาล์วอยู่อีกตําแหน่งหนึ่ง 
 โซลินอยด์วาล์ว ประกอบด้วยแม่เหล็กไฟฟ้า สําหรับทําหน้าที่ปิดเปิดวาล์ว เมื่อเปิดและปิด
สวิตช์ กระแสไหลผ่านขดลวดแม่เหล็กไฟฟ้า สนามแม่เหล็กที่เกิดขึ้นจะดูดเดือยวาล์วเพื่อเปิดวาล์ว 
และเมื่อปิดสวิตช์ตัดกระแสไฟฟ้า เดือยวาล์วจะกลับไปสู่ตําแหน่งเดิม โดยน้ำหนักของตัวเองเพื่อปิด
วาล์ว เช่น โซลินอยด์วาล์วน้ำ โซลินอยด์วาล์วแก๊ส โซลินอยดว์าล์วไฮดรอลิค และโซลินอยด์วาล์วลม 
 วาล์วที่ทำงานด้วยไฟฟ้า มีทั้งชนิด 2/2, 3/2, 4/2, 5/2 และ 5/3 หากกล่าวถึงชนิดของวาล์ว
แบบเป็นตัวเลข เช่น 2/2, 4/2 หรือ 5/2 นั้น ตัวเลขหน้าบอกถึงจำนวนทางเข้าออกของวาล์วนั้น ๆ 
ว่ามีกี่ทางหรือมีกี่รู (Port) ส่วนตัวเลขที่ตามหลังเครื่องหมายทับ (/) นั้นบอกถึงจำนวนสถานะหรือ
จำนวนตำแหน่ง (Position) ของวาล์ว เช่น วาล์ว 2/2 คือ วาล์วที่มี 2 ทาง และ  มี 2 สถานะ คือ ปิด
และเปิด ส่วนวาล์ว 5/2 คือวาล์วที่มี 5 ทาง และมี 2 สถานะ เป็นต้น 
  

2.7 กระบอกสูบนิวเมติก 

 

 
 

รูปที ่2.9 กระบอกสูบนิวเมติก 
(ท่ีมา: www.pneumaticplant.com/index.php/กระบอกลม-air-cylinder) 

 
 จากรูปที่ 2.9 กระบอกสูบนิวเมติก (Air Cylinder) [7] จะทำหน้าที่เปลี่ยนพลังงานลมให้เป็น
พลังงานกล ลักษณะของการเคลื่อนที่นั้นส่วนมากจะเป็นการเคลื่อนที่แบบเส้นตรง ในสมัยก่อนที่
ลูกสูบลมจะเข้ามามีบทบาทในงานอุตสาหกรรมยังใช้กลไกทางกลและทางไฟฟ้า มีความยุ่งยากในการ
ควบคุม และปัญหาของช่วงชักจำกัด ดังนั้นในอุตสาหกรรมสมัยใหม่จึงพัฒนาลูกสูบกระบอกลมมาใช้
ในงานจนถึงปัจจุบัน กระบอกลมมักจะทำด้วยท่อชนิดไม่มีตะเข็บ เช่น เหล็ก อะลูมิเนียม ทองเหลือง 
สแตนเลส ขึ้นอยู่กับลักษณะงานที่ใช้ ภายในท่อจะต้องเจียรนัยให้เรียบ สำหรับลดการสึกหรอของซีล
ที่จะเกิดขึ้น และยังลดแรงเสียดทานภายในกระบอกสูบอีกด้วย ตัวฝาสูบทั้งสองด้านส่วนใหญ่จะนิยม
การหล่อเพื่อขึ้นรูป บางแบบอาจใช้การอัดขึ้นรูป การยึดตัวกระบอกสูบลมเข้ากับฝาอาจใช้เกลียวขัน 
เหมาะกับกระบอกสูบที่มีเส้นผ่านศูนย์กลางต่ำกว่า 25 มิลลิเมตร ลงมา ถ้ากระบอกสูบมีขนาดทีใ่หญ่
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ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้



13 
 

 

กว่านี้ นิยมใช้สกรูร้อยขันรัดทั้งหัวเท้าไว้ สำหรับตัวก้านสูบอาจทำมา จากสแตนเลสหรือเหล็กชุบผิว
โครเมียมท่ีเกลียวปลายก้านสูบจะทำด้วยกรรมวิธีรีดขึ้นรูป            
 หลักการทำงานของกระบอกลม  
  ป้อนลมเข้าที่   A   ลมจะระบายทิ้งที่   B   ก้านสูบเคลื่อนที่ออก 
  ป้อนลมเข้าที่   B   ลมจะระบายทิ้งที่   A   ก้านสูบเคลื่อนที่เข้า 
 กระบอกสูบสองทางชนิดมีตัวกันกระแทกเมื่อป้อนลมเข้าที่ A ก้านสูบเคลื่อนที่ออกก่อนที่
ลูกสูบจะสุดช่วงชัก ซีลกันกระแทกจะปิดทางระบายลมทำให้เกิดแรงต้านลมจะค่อย ๆ ระบายออก
ทางท่อเล็กจนกว่าก้านสูบจะเคลื่อนที่สุดช่วงชักเมื่อป้อนลมเข้าที่ B ก้านสูบเคลื่อนที่เข้า ก่อนที่ลูกสูบ
จะสุดช่วงชัก จะเกิดแรงต้านของลมเช่นเดียวกับในจังหวะการเคลื่อนที่ออกของกระบอกสูบ การลด
แรงกระแทกสามารถทำได้โดยปรับที่สกรูกันกระแทก 
 

2.8 โฟโตอิเล็กทริกเซนเซอร์ 
 

 
 

รูปที ่2.10 โฟโตอิเล็กทริกเซนเซอร์ 
(ท่ีมา: www.ett.co.th/productSensor/E18-D80NK/E18-D80NK.html) 

 
 จากรูปที่ 2.10 โฟโตอิเล็กทริกเซนเซอร์ (Photoelectric Sensor) [8] จะอาศัยหลักการ
สะท้อนหรือการหักเหของแสงจากตัวส่งไปยังตัวรับแสง โดยภายในโครงสร้างของโฟโตอิเล็กทริก
เซนเซอร์ จะประกอบไปด้วย 2 ส่วน คือ ภาคส่งสัญญาณ (Emitter) และภาครับสัญญาณ (Receiver) 
ซึ่งส่วนของภาคส่งสัญญาณแสงนั้น จะใช้อุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ที่เรียกว่า ไดโอดเปล่งแสง (Light 
Emitting Diode : LED) โดยแอลอีดจีะมีหน้าที่สร้างแสงที่เป็นพัลส์เพ่ือส่งออกไปโดยแสงที่ส่งออกไป
นั้น ขึ้นอยู่กับชนิดของแอลอีดีว่าจะเป็นแบบแสงที่มองเห็น (Visible Light) หรือแสงที่มองไม่เห็น 
(Non Visible Light) โดยแสงที่มองเห็นจะเป็นแสงที่สามารถมองเห็นได้ด้วยตาเปล่าได้ เช่น แสงสี
แดง แสงสีเขียว แสงสีขาว แสงสีน้ำเงิน และแสงที่มองไม่เห็นจะเป็นแสงที่ไม่สามารถมองเห็นได้ดว้ย

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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ตาเปล่า เมื่อแสงที่ถูกส่งออกมาจากตัวแอลอีดีของภาคส่งสัญญาณ ส่งต่อไปยังภาครับสัญญาณ โดย
ภายในประกอบด้วยตัว โฟโตไดโอด (Photo Diode) หรืออีกชื่อหนึ่งคือโฟโตทรานซิสเตอร์ (Photo 
Transistor) ซึ่งทำหน้าที่ในการรับแสง และทำการเปลี่ยนพลังงานแสงที่ได้รับให้เป็นพลังงานไฟฟ้า 
สำหรับส่งไปยังวงจรฟิลเตอร์ความถี่ พีแอลแอล (Phase Lock Loop) จากนั้นจะเป็นการกรองเฉพาะ
ความถี่ ให้ตรงกับแสงที่ตัวส่งเป็นผู้ส่งมาเท่านั้น โดยจะตัดตัวความถ่ีอ่ืน ๆ ที่ไม่เก่ียวข้องออกไป เมื่อมี
วัตถุหรือชิ้นงานวิ่งผ่าน จะทำให้ตัวรับไม่สามารถรับสัญญาณแสงได้ ซึ ่งทำให้ภาควงจรตรวจจับ
สามารถรับรู้ได้ว่ามีการเปลี่ยนแปลงแล้วจะทำการส่งต่อไปยังภาคขับเอาต์พุต สำหรับเปลี่ยนแปลง
สถานะเอาต์พุตต่อได้ 
 

2.9 ไฟแจ้งเตือนสถานะและลำโพง 
 

 
 

รูปที่ 2.11 ไฟแจ้งเตือนสถานะและลำโพง 
(ท่ีมา: mall.factomart.com/what-is-a-tower-light) 

 
 จากรูปที ่ 2.11 ไฟแจ้งเตือนสถานะและลำโพง (Tower Lamp) [9] คือ สัญญาณเตือน
ประเภทหนึ่งที่มีลักษณะเป็นชั้น ๆ เป็นอุปกรณ์หนึ่งที่ใช้สำหรับแสดงสภาวะการทำงานของเครื่องจักร 
เช่น สายพานลำเลียง การผลิตในโรงงานอุตสาหกรรม เครื่องจักรที่ต้องการได้รับการดูแลอย่าง
สม่ำเสมอ หุ่นยนต์ และเครื่องจักรอัตโนมัติ เป็นต้น โดยจะมีไฟบอกสัญญาณแสดงสภาวะการทำงาน 
ซึ่งจะแสดงสภาวะการทำงานของเครื่องจักรช่วยเพิ่มความปลอดภัยในโรงงาน 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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2.10 มอเตอร์เกียร์ 
 

 
 

รูปที ่2.12 มอเตอร์เกียร์ 
 

 จากรูปที่ 2.12 มอเตอร์เกียร์ (Gear Motor) [10] เป็นอุปกรณ์ไฟฟ้าที่ไว้ใช้สำหรับควบคุม
รอบการทำงานของการเคลื่อนที่วัตถุได้อย่างเหมาะสม เช่น เครื่องลำเลียงสินค้า เป็นต้น โดยอาศัย
หลักการทำงานจากมอเตอร์แปลงพลังงานไฟฟ้าให้เป็นพลังงานกลทำให้วัตถุสามารถเคลื่อนที่ได้ และ
ฟันเฟืองหรือเกียร์ทำหน้าที่ลดรอบความเร็วหรือทดรอบแรงบิด ซึ่งลักษณะภายนอกของอุปกรณ์นี้จะ
มีรูปทรงคล้ายกับท่อนโลหะทรงกระบอกที่ประกอบด้วยตัวเรือน หน้าแปลน และส่วนก้านเพลายื่น
ออกมา ส่วนด้านในประกอบด้วยกลไกการทำงานต่าง ๆ เช่น ก้านเพลา แบริ่ง ฟันเฟือง ฯลฯ 

 
2.11 เซอร์โวมอเตอร์ 
 

 
 

รูปที ่2.13 เซอร์โวมอเตอร์ 
  
 จากรูปที่ 2.13 เซอร์โวมอเตอร์ (Servo Motor) [11] เป็นการรวมมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง
เข้ากับวงจรควบคุม โดยที่ความแตกต่างที่สำคัญของเซอร์โวมอเตอร์กับมอเตอร์แบบอื่น ๆ นั่นคือ 
เซอร์โวมอเตอร์จะรู้ตำแหน่งที่ตัวเองอยู่ และสั่งเปลี่ยนตำแหน่งโดยการเปลี่ยนองศาได้ นิยมใช้งานใน
เครื่องบินบังคับ เรือบังคับ โดยกำหนดทิศทางของหางเสือเป็นองศา 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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 2.11.1 การเลือกใช้งานเซอร์โวมอเตอร์ 
  1. เซอร์โวมอเตอร์(ส่วนใหญ่)ใช้แรงดันไฟฟ้า 5 โวลต์ และมีองศาการหมุนที่ 0 ถึง
ประมาณ 180 องศา (ยกเว้นมีการดัดแปลงให้หมุน 360 องศา) นอกจาก 2 ข้อนี้ที่เซอร์โวมอเตอร์ทุก
รุ่นมีเหมือนกัน ยังมีอีก 4 ข้อที่เซอร์โวมอเตอร์แต่ละรุ่นมีไม่เหมือนกัน 
  2. แรงบิด (Torque) เป็นเลขบอกกำลังของเซอร์โวมอเตอร์ ยิ่งตัวเลขนี้มีค่ามาก 
แสดงว่าเซอร์โวมอเตอร์มีแรงมาก 
  3. ความเร็วในการหมุน (Speed) เป็นตัวเลขที ่บอกว่าเซอร์โวมอเตอร์สามารถ
เปลี่ยนตำแหน่งได้เร็วแค่ไหน ยิ่งตัวเลขมีค่ามาก แสดงว่าเซอร์โวมอเตอร์มีความเร็วในการเปลี่ยน
ตำแหน่งที่เร็วมาก 
  4. วัสดุที่ใช้ทำแกนหมุน วัสดุที่ใช้ทำแกนหมุนของเซอร์โวมอเตอร์มี 2 ชนิด คือ 
พลาสติก และเหล็ก สำหรับแกนหมุนพลาสติกเมื่อใช้งานเซอร์โวมอเตอร์อย่างหนักเป็นเวลานานจะ
ทำให้เฟืองของเซอร์โวมอเตอร์ครูด ดังนั้นหากนำเซอร์โวมอเตอร์ไปใช้งานหนักเป็นเวลานาน จึงควร
เลือกแกนเหล็ก เพราะแกนเหล็กมีโอกาศท่ีเฟืองครูดได้น้อยกว่า 
  5. ขนาดของแกนหมุน เซอร์โวมอเตอร์แต่ละรุ่นมีขนาดของแกนหมุนที่แตกต่างกัน 
ตามแรงบิดของเซอร์โวมอเตอร์แต่ละรุ่น 
 2.11.2 ชนิดของเซอร์โวมอเตอร์ 
  เซอร์โวมอเตอร์แบ่งออกเป็น 2 ชนิด ดังนี้ 
  1. เซอร์โวมอเตอร์ 180 องศา 
  เป็นเซอร์โวมอเตอร์ที่นิยมใช้งานทั่วไป มีหลายรุ่น หลายขนาด และหลายราคา 
สามารถควบคุมให้หมุดได้ตามองศาที่ต้องการ โดยหมุนได้ 0 ถึง 180 องศา (ในบางรุ่นหมุนได้สุดที่
ประมาณ 200 องศา) 
  2. เซอร์โวมอเตอร์ 360 องศา 
  เป็นเซอร์โวมอเตอร์ที่ส่วนใหญ่ดัดแปลงมาจากแบบ 180 องศา โดยทำการดัดแปลง
วงจรควบคุม และนำเอาวอลุ่มออก สำหรับให้เซอร์โวมอเตอร์สามารถหมุนแกนได้ครบรอบ 360 องศา 
เซอร์โวมอเตอร์ชนิดนี้ไม่สามารถควบคุมองศาได้ ควบคุมได้แค่ความเร็ว และทิศทางการหมุนเท่านั้น  
 2.11.3 การใช้งานเซอร์โวมอเตอร์ 
  เซอร์โวมอเตอร์มีสาย 3 เส้น ประกอบด้วย 
  1. ซิกเนล (Signal) (สีส้ม หรือ สีขาว) คือ สายสัญญาณควบคุมการหมุน 
  2. วีซีซี (VCC) (สีแดง) คือ สายสำหรับจ่ายไฟบวก 5 โวลต์ 
  3. กราวด์ (GND) (สีน้ำตาล หรือ สีดำ) คือ สายสำหรับจ่ายไฟลบหรือกราวด์ 
  การควบคุมการหมุนของเซอร์โวมอเตอร์จะทำที่สายสัญญาณ โดยป้อนสัญญาณ 
แบบการปรับความกว้างพัลส์ (Pulse Width Modulation : PWM) ที่ความถี่ 50 เฮิร์ต เข้าไป โดยมี
ความกว้างพัสล์บวกท่ี 0.5 มิลลิเซค (ค่าต่ำสุด) ถึง 2.5 มิลลิเซค (ค่าสูงสุด) หรือ 1 มิลลิเซค (ค่าต่ำสุด) 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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ถึง 2 มิลลิเซค (ค่าสูงสุด) ตามแต่รุ่นของเซอร์โวมอเตอร์ โดยหากป้อนสัญญาณพัลส์ ที่มีความกว้าง
ช่วงบวกเข้าไปเท่ากับค่าต่ำสุด เซอร์โวมอเตอร์จะหมุนไปที่ 0 องศา หากป้อนสัญญาณพัลส์ เข้าไป
เท่ากับค่าสูงสุด เซอร์โวมอเตอร์จะหมุนไปที่ 180 องศา ดังรูปที่ 2.14 
 

 

 
รูปที่  2.14 สัญญาณพัลส์ที่ส่งผลต่อองศาการหมุนของเซอร์โวมอเตอร์ 

(ท่ีมา: www.ioxhop.com/article/105/ทุกเรื่องที่ควรรู้เกี่ยวกับเซอร์โวมอเตอร์และการใช้งาน) 
 
 การหาค่าความกว้างช่วงบวกของสัญญาณพัลส์จากค่าองศา สามารถหาได้จากสูตร 
 

                                                                                                           
        (2.1) 

 
 ตัวอย่าง หากต้องการให้เซอร์โวมอเตอร์ที่ทำงาน 0.5 มิลลิเซค - 2.5 มิลลิเซค หมุนไปที่จุด 
120 องศา ความกว้างพัสล์บวกจะเป็นเท่าใด 
 

   
 

  
 จึงสรุปได้ว่า ความกว้างพัสล์บวก คือ 1.833 มิลลิเซค 
 
 สัญญาณพัลส์เกิดจากพัสล์บวกและพัสล์ลบ การหาความกว้างพัสล์ลบต้องหาคาบเวลาของ
สัญญาณก่อน และคาบเวลาของสัญญาณหาได้จากความถี่ โดยใช้สูตร 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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     (2.2) 
 

 เมื่อ T คือ คาบเวลาของสัญญาณ 
   f คือ ความถี ่
 
 เนื่องจากเซอร์โวมอเตอร์ทำงานด้วยสัญญาณพัลส์ ที่ความถี่ 50Hz ดังนั้นคาบเวลาของ
สัญญาณจึงหาได้ดังนี้ 
 

      
 
 
 จึงสรุปได้ว่าที่ความถี่ 50Hz มีคาบเวลาของสัญญาณเป็น 20mS 
 การหาคาบเวลาของสัญญาณเกิดจากการนำค่าความกว้างพัสล์บวกมาบวกกับค่าความกว้าง
พัสล์ลบ (T = t1 + t2) ดังนั้นหากรู้กว้างพัสล์บวก และรู้คาบเวลาของสัญญาณ หาความกว้างพัสลล์บ
ได้จากสูตร 
 

     (2.3) 
 

 เมื่อ T คือ ความกว้างคลื่น 
  t1 คือ ความกว้างพัสล์บวก 
  t2 คือ ความกว้างพัสล์ลบ 
 
 เมื่อแทนค่าความกว้างคลื่นและความกว้างพัสล์บวกลงไปจะได้ 
 

 
  

 
 จึงสรุปว่า ความกว้างพัสล์ลบมีค่า 18.167 มิลลิเซค 
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บทท่ี 3 

วิธีการออกแบบ 
 
 ในส่วนบทนี้กล่าวถึง การออกแบบระบบทั้งหมด การทำงานของแขนกลอัตโนมัติจัดเรียง
และแพ็คกล่องสินค้า โดยได้ดำเนินการตามขั้นตอนต่อไปนี้ บล็อกไดอะแกรมของส่วนต่าง ๆ  ใน
โครงงาน การออกแบบโครงสร้าง การออกแบบวงจรภายใน การออกแบบโปรแกรมภายในพีแอลซี 
และการออกแบบโปรแกรมภายในอาดุยโน่ 
 

3.1 บล็อกไดอะแกรมของส่วนต่าง ๆ ในโครงงาน 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
รูปที่ 3.1 บล็อกไดอะแกรมส่วนต่าง ๆ ในการออกแบบแขนกลอัตโนมัติจัดเรียงและแพ็คกล่องสินค้า 

 

Step down Step down Power supply 
12V 30A 

Power supply 
24V 5A 

Gear motor 

Photoelectric 
senser 

Solenoid 
valve 

Wiper motor 

Tower lamp 

Relay 5V PLC 
Arduino 

UNO 

Relay 5V 

Servo motor 
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จากรูปที่ 3.1 ผู้จัดทำสามารถอธิบายรายละเอียดบล็อกไดอะแกรมของแขนกลอัตโนมัติ
จัดเรียงและแพ็คกล่องสินค้าได้ดังนี้ 
  1. แหล่งจ่ายไฟฟ้ากระแสตรง มีหน้าที ่แปลงไฟฟ้ากระแสสลับ 220 โวลต์  เป็นไฟฟ้า
กระแสตรง 24 โวลต์ 5 แอมแปร์ และไฟฟ้ากระแสตรง 12 โวลต์ 30 แอมแปร์ สำหรับเป็น
แหล่งจ่ายไฟให้อุปกรณ์ต่าง ๆ สามารถทำงานได้ 

2. พีแอลซี เป็นอุปกรณ์ควบคุมการทำงานของเครื่องจักรหรือกระบวนการทำงานต่าง ๆ โดย
ภายในมีไมโครโพรเซสเซอร์เป็นส่วนสั่งการที่สําคัญ โดยจะมีส่วนที่เป็นอินพุต 24 ช่อง และเอาต์พุต 
32 ช่อง ที่สามารถต่อใช้งาน เซนเซอร์หรือสวิตช์ต่าง ๆ จะต่อเข้ากับอินพุต ส่วนเอาต์พุตจะใช้ต่อ
ควบคุมการทํางานของอุปกรณ์ภายในชิ้นงาน 

3. เซนเซอร์ ภายในระบบใช้โฟโตอิเล็กทริกเซนเซอร์ ทําหน้าที่เป็นตัวตรวจสอบตําแหน่งของ
ชิ้นงาน และตรวจนับจํานวน สำหรับให้ระบบสามารถทำงานได้ 

4. โซลินอยด์วาล์ว เป็นอุปกรณ์สวิตช์ที่อาศัยหลักการทํางานของแม่เหล็กไฟฟ้าทํางาน
ร่วมกับไฟฟ้าเป็นตัวกําหนดการทํางานการปิดหรือการเปิดสำหรับควบคุมการไหลของแรงดันลมใน
การผลักของกระบอกสูบ 

 5. กระบอกลม คืออุปกรณ์ที่ใช้ลมทําให้ก้านกระบอกลม เคลื่อนที่ไปในทางแนวเส้นตรงเป็น
อุปกรณ์ที่เปลี่ยนพลังงานในรูปแบบความดันลมให้เป็นพลังงานกล สามารถปรับความเร็วได้ตาม
แรงดันลม 
 6. มอเตอร์ คืออุปกรณ์ไฟฟ้าที่เปลี่ยนพลังงานไฟฟ้าเป็นพลังงานกลในการขับเคลื่อนสายพาน 
การขับสายรัด และการหมุนชิ้นงาน 
 7. ไฟแจ้งเตือนสถานะ โดยมีความหมายจากสีดังนี้ ไฟสีเขียวแสดงสถานะทำงานเสร็จแล้ว
พร้อมกับมีเสียงแจ้งเตือน ไฟสีเหลืองแสดงสถานะเครื่องอยู่ในขณะการทำงาน ไฟสีแดงแสดงสถานะ
เครื่องหยุดทำงานชั่วคราว 
 

3.2 การออกแบบโครงสร้าง 

ในส่วนของการออกแบบโครงสร้าง จะกล่าวถึงโครงสร้างโดยรวมของตัวชิ้นงาน ตัวชิ้นงานจะ
ประกอบไปด้วย จุดเก็บพาเลทไม้ จุดจัดเรียงสินค้า และจุดแพ็คสินค้า การขับเคลื่อนสินค้าไปยังจุด
ต่าง ๆ โดยใช้มอเตอร์ขับเคลื่อนโซ่ที่ติดกับสเตอร์ สเตอร์ถูกเชื่อมติดกับโรเลอร์เหล็กทรงกระบอก 
โครงสร้างเป็นเหล็กกล่องที่เชื่อมไฟฟ้าติดกัน ดังนั้นทางผู้จัดทําขออธิบายรายละเอียดการทํางานและ
การออกแบบดังต่อไปนี้ 
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รูปที่ 3.2 โครงสร้างการออกแบบทั้งหมด 
 

 จากรูปที่ 3.2 ส่วนประกอบต่าง ๆ ของโครงสร้างการออกแบบทั้งหมดประกอบไปด้วย 
1. ตู้ควบคุม 
2. ไฟแสดงสถานะและเสียงแจ้งเตือน 
3. จุดเก็บไม้พาเลท 
4. แขนกล 
5. อุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ 
6. สายพาน 
7. จุดแพ็คสินค้าและจุดบรรจุสายพลาสติก 
 
3.2.1 ตู้ควบคุม 
 ตู้ควบคุมสำหรับติดตั้งหน่วยประมวลพีแอลซี Panasonic FP1-C56 ที่ทำงานโดย

การส่งค่าสัญญาณไปควบคุมส่วนต่าง ๆ ของระบบทั้งหมด ให้ตัวชิ้นงานทำงานได้ตามเงื่อนไขที่ถูก
กำหนดไว้ในโปรแกรม หากตัวแปรใดทำงานอยู่หรือมีค่าลอจิกเท่ากับ 1 บนหน่วยประมวลพีแอลซีจะ
แสดงสัญลักษณ์ไฟสีแดง แต่ถ้าหากไม่ทำงานหรือมีค่าลอจิกเท่ากับ 0 บนหน่วยประมวลพีแอลซีจะไม่
แสดงสัญลักษณ์ไฟสีแดง ดังรูปที่ 3.3 

  

1 

2 

3 
4 

6 

5 

7 
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รูปที่ 3.3 ตู้ควบคุมภายในมีพีแอลซี Panasonic FP1-C56 
 

3.2.2 ไฟแสดงสถานะและเสียงแจ้งเตือน 
 ไฟแสดงสถานะดังรูปที่ 3.4 มีการแสดงไฟสถานะทั้งหมด 3 สีดังนี้  
 1. สีแดง      หมายถึง หยุดกระบวนทำงานเมื่อกดปุ่มสีแดง 
 2. สีเหลือง  หมายถึง เครื่องอยู่ระหว่างการทำงาน 
 3. สีเขียว    หมายถึง เครื่องทำงานเสร็จสิ้นกระบวนการแล้วและมีเสียงแจ้งเตือน 
 

 
 

รูปที่ 3.4 ไฟแสดงสถานะและเสียงแจ้งเตือน 
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3.2.3 จุดเก็บไม้พาเลท 
  ในส่วนของจุดเก็บไม้พาเลท สามารถจัดเก็บไม้พาเลทได้จำนวน 6 ชิ้น พาเลทไม้ทำ
จากไม้สน ประกอบในบล็อกเหล็กสำหรับให้ได้ความสมมาตรในทุก ๆ ส่วน ไม้พาเลทที่ใช้นั้นมีขนาด
กว้าง 130 มิลลิเมตร ยาว 130 มิลลิเมตร และสูง 40 มิลลิเมตร ดังรูปที่ 3.5 และ 3.6 
 

 
 

รูปที่ 3.5 ไม้พาเลทขนาดกว้าง 130 มิลลิเมตร ยาว 130 มิลลิเมตร 40 มิลลิเมตร 
 

 
 

รูปที่ 3.6 ที่จัดเก็บไม้พาเลท โดยบรรจุได้ 6 ชิ้น 
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3.2.4 แขนกล 
  ในส่วนของระบบแขนกลหรือจุดจัดเรียงสินค้า เป็นบริเวณที่มีแขนกลคอยหยิบจับ
กล่องสินค้าทีละมาวางบนไม้พาเลท ให้ครบจำนวน 8 กล่อง กล่องสินค้ามีขนาดกว้าง 50 มิลลิเมตร 
ยาว 50 มิลลิเมตร สูง 50 มิลลิเมตร ระบบแขนกลควบคุมด้วยอาดุยโน่ โดยที่อาดุยโน่สามารถสื่อสาร
กับพีแอลซี ได้ด้วยรีเลย์ 5 โวลต์ ดังนั้นโฟโตอิเล็กทริกเซนเซอร์ตรวจจับตำแหน่งของไม้พาเลท และ
กล่องสินค้า ดังรูปที่ 3.7 และ 3.8 
 

 
 

รูปที่ 3.7 แขนกลไว้สำหรับจัดเรียงสินค้าบนไม้พาเลท 
 

  
 

รูปที่ 3.8 กล่องสินค้าท่ีถูดจัดเรียงบนไม้พาเลท 
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3.2.5 อุปกรณ์ไฟฟ้าภายใน 

 อุปกรณ์ไฟฟ้าที่ใช้ภายในเครื่อง ได้แก่ สวิตชิ่งเพาเวอร์ซัพพลาย 12 โวลต์ 30 แอมป์ 
สวิตชิ่งเพาเวอร์ซัพพลาย 24 โวลต์ 5 แอมป์ วงจรลดแรงดันและกระแส ใช้สำหรับแจกจ่ายพลังงาน
ให้อุปกรณ์ต่าง ๆ ภายในเครื่อง นิวเมติกเป็นอุปกรณ์ไฟฟ้าที่ใช้ในการควบคุมลมให้กับอุปกรณ์ลม เช่น
กระบอกลม รีเลย์ ใช้สำหรับควบคุมลอจิกต่าง ๆ ให้กับอุปกรณ์ และอาดูโน่ เป็นควบคุมลอจิกต่าง ๆ 
ดังรูปที่ 3.9 
  

 
 

รูปที่ 3.9 อุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ที่ติดตั้งในชิ้นงาน 

 
3.2.6 สายพาน 
 สายพานลำเลียง ทางผู้จัดทำใช้มอเตอร์ปัดฝนในการหมุนเฟืองด้วยระบบโซ่ โดยที่

เฟืองติดกับท่ออทรงกระบอก มีตัวเชื่อมต่อ คือ ซุปเปอร์ลีน (Superlene) ป้องกันการขูดระหว่างแท่ง
เหล็กสองชิ้นและในช่วงเวลาหมุนได้อย่างไม่ติดขัด ระบบสายพานมีขนาดความยาว 130 เซนติเมตร 
กว้าง 27 เซนติเมตร และสูง 47 เซนติเมตร มีแท่งเหล็กกรวงทรงกระบอก 20 ชิ ้น มีเส้นผ่าน
ศูนย์กลาง 2 เซนติเมตร เฟืองที่ใช้ภายในเครื่องมีขนาด 14 ฟัน 27 ชิ้น ดังรูปที่ 3.10 
 

 
 

รูปที่ 3.10 สายพานสำหรับเคลื่อนย้ายสินค้า 
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3.2.7 จุดแพ็คสินค้าและจุดรัดสายพลาสติก 
  การทำงานของจุดแพ็คสินค้า คือ การรัดสายพลาสติกสีดำสำหรับรัดกล่อง มีมอเตอร์
ในการขับเคลื่อนสายเข้าไปในระบบ สายจะวิ่งตามราง เมื่อวนครบรอบจะมี ตัวหนีบหนีบสายไว้ 
มอเตอร์ข้างต้นจะดึงสายกลับสำหรับรัดกล่องสินค้า หลังจากนั้นระบบนิวเมติกจะทำงาน ให้ความร้อน
แล้วทำการบีบอัดให้สายติดกัน หมุนสินค้าแล้วทำการรัดสายทั้งหมด 2 เส้น เมื่อครบแล้วจึงจะ
ขับเคลื่อนออกจากจุดการทำงานนี้ ดังรูปที่ 3.11 และ 3.12 
 

 
 

รูปที่ 3.11 จุดแพ็คสินค้าและจุดบรรจุสายพลาสติก 
 

 
 

รูปที่ 3.12 สินค้าท่ีจัดเรียงและถูกแพ็คแล้ว 

 

จุดแพค็สินคา้ 

จุดบรรจุสายพลาสติก 
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3.3 การออกแบบวงจรภายใน 
 พีแอลซี ที่ผู้จัดทำใช้งานในโครงงานนี้ คือ Panasonic FP1-C56 มีอินพุต 32 ช่อง และมี
เอาต์พุต 24 ช่อง ในส่วนของอินพุตรองรับอุปกรณ์ที่ใช้แหล่งจ่ายเพียงแค่ 12 โวลต์ และ 24 โวลต์
เท่านั้น สำหรับแหล่งจ่ายไฟที่มีระดับแรงดันไฟฟ้าอ่ืน ๆ สามารถใช้รีเลย์ร่วมด้วยได้ ส่วนเอาต์พุตเป็น
ชนิดแบบรีเลย์ภายในพีแอลซี ไม่ว่าอุปกรณ์นั้น ๆ ใช้ระดับแรงดันไฟฟ้าเท่าไหร่ ก็สามารถออกแบบ
วงจรใช้ร่วมกับพีแอลซีรุ่นนี้ได้ อุปกรณ์ที่ฟ้าต่อใช้ภายในวงจร ได้แก่ โฟโตอิเล็กทริกเซนเซอร์ รีเลย์ 
วงจรลดแรงดัน ไฟแจ้งเตือนสถานะ โซลินอยด์วาล์ว กระบอกลม มอเตอร์เกียร์ มอเตอร์ปัดน้ำฝน 
เซอร์โวมอเตอร ์และอาดุยโน่ยูโน ดังรูปที่ 3.13 
 

 
 

รูปที่ 3.13 วงจรภายในโดยรวม 
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รูปที่ 3.14 การเชื่อมต่อระหว่างพีแอลซีกับระบบนิวเมติก 
 

 จากรูปที่ 3.14 ระบบนิวเมติกทั้งหมดประกอบไปด้วย กระบอกลม และโซลินอยด์วาล์ว โดย
โซลินอยด์วาล์ว มีฝั่งบวก และฝั่งลบ นำฝั่งบวกต่อเข้ากับฝั่งเอาต์พุตของพีแอลซี ในที่นี้จะเป็นตัวแปร
ที่ YF, Y10, Y11 Y12 และ Y13 นำฝั่งลบต่อเข้ากับแรงดันไฟฟ้า -24 โวลต์ นำแหล่งจ่ายแรงดันไฟฟ้า 
+24 โวลต์ ต่อเข้าท่ีขาคอมมอน 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้



29 
 

 

 
 

รูปที่ 3.15 การเชื่อมต่อระหว่างพีแอลซีกับเซนเซอร์ตรวจจับวัตถุ 
 

 จากรูปที่ 3.15 เซนเซอร์จับวัตถุมี 3 สาย ได้แก่ วีซีซี, กราวด์ และ เอาต์พุต นำสายวีซีซีต่อ
เข้ากับแหล่งจ่ายแรงดันไฟฟ้า 5 โวลต์ สายกราวด์ ต่อเข้ากับแรงดับไฟฟ้า -5 โวลต์  และสาย เอาต์พุต
ต่อเข้าที่ขาสัญญาณของบอร์ดรีเลย์ โดยบอร์ดรีเลย์มีทั้งฝั่งอินพุต และฝั่งเอาต์พุต ฝั่งอินพุต มีวีซีซี, 
กราวด์และอินพุตในส่วนของฝั่งเอาต์พุต มี เอ็นซี, คอมมอน และเอ็นโอ การต่อใช้งาน นำแหล่งจ่าย
แรงดันไฟฟ้า +5 โวลต์ ต่อเข้ากับวีซีซี (เนื่องจากเป็นรีเลย์ 5V) นำแรงดันไฟฟ้า -5 โวลต์ ต่อเข้ากับ 
กราวด์และนำสายเอาต์พุตของเซนจับวัตถุต่อเข้ากับอินพุตของบอร์ดรีเลย์ จากนั้นนำแหล่งจ่าย
แรงดันไฟฟ้า -24 โวลต์ ต่อเข้ากับคอมมอน ของบอร์ดรีเลย์ นำเอ็นซี ต่อเข้ากับฝั่งอินพุตของพีแอลซี 
ในที ่น ี ้จะเป ็นต ัวแปรที ่  X1, X2, X3, X4, X5, X6 และ X7 และในส่วนสุดท้าย นำแหล่งจ ่าย
แรงดันไฟฟ้า 24 โวลต์ ต่อเข้ากับคอมมอนของพีแอลซี 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 3.16 การเชื่อมต่อระหว่างพีแอลซีกับอาดุยโน่และขดลวดความร้อน 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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 จากรูปที่ 3.16 นำแหล่งจ่ายแรงดันไฟฟ้า +12 โวลต์ โดยต่อเข้ากับคอมมอนฝั่งเอาต์พุตของ
พีแอลซี เอาต์พุตของพีแอลซีตัวแปรที่ Y5, Y6, Y7, Y8 และ Y9 เป็นตัวป้อนลอจิกให้กับอาดุยโน่ที่ขา 
D10, D11, D12 และ D13 จากนั้นขา D2, D3, D4, D5, D6, D7 และ D8 เป็นขาที่ใช้บอร์ดอาดุยโน่
ในการควบคุมการทำงานของเซอร์โวมอเตอร์ และในส่วนสุดท้ายนี้ขดลวดความร้อนจะใช้แรงดันไฟอยู่
ที่ 3 โวลต์ เพ่ือไม่ให้ขดลวดร้อนเกินไป 

 

 
 

รูปที่ 3.17 การเชื่อมต่อระหว่างพีแอลซีกับระบบแจ้งเตือน 
 

 จากรูปที่ 3.17 ระบบแจ้งเตือน มีฝั่งขั้วบวก 3 สาย และฝั่งขั้วลบ 1 สาย นำฝั่งขั้วบวกต่อเข้า
กับฝั ่งเอาต์พุตของพีแอลซีในที ่นี ้ต ัวแปรที ่ Y14, Y15, Y16 และ Y17 นำฝั ่งขั้วลบต่อเข้ากับขั้ว
แหล่งจ่ายแรงดัน -24 โวลต์ และนำแรงดัน +24 โวลต์ ต่อเข้ากับคอมมอนของพีแอลซี 
 
 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 3.18 การเชื่อมต่อระหว่างพีแอลซีกับมอเตอร์เกียร์และฮีตเตอร์ 
 

 จากรูปที่ 3.18 รีเลย์ขับมอเตอร์ 2 ทาง จะมีทั้งหมด 8 ขา แต่ใช้งานเพียง 6 ขา ได้แก่ ขา 1, 
5, 4, 8, 9, 12, 13 และ 14 โดยที่การขับมอเตอร์จะใช้รีเลย์ 2 ตัว ต่อการขับมอเตอร์ 1 ตัว ขา 5 ต่อ
เข้ากับมอเตอร์ฝั่งขั้วลบ ขา 8 ต่อเข้ากับมอเตอร์ฝั่งขั้วบวก ขา 12 ต่อเข้ากับแรงดันไฟฟ้า 12 โวลต์ 
ขา 13 ต่อเข้ากับเอาต์พุตของพีแอลซี ขา 14 ต่อเข้ากับ -24 โวลต์ และให้นำแหล่งจ่ายแรงดันไฟฟ้า 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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+24 โวลต์ ต่อเข้ากับคอมมอนของพีแอลซี ในส่วนของมอเตอร์ปัดน้ำฝนไม่ต้องใช้รีเลย์ เนื่องจาก
ต้องการให้หมุนเพียงทางเดียว ดังนั้นการต่อแหล่งจ่ายแรงดันไฟฟ้า +12 โวลต์ ต่อเข้าที่คอมมอนของ
พีแอลซี นำฝั่งขั้วบวกของมอเตอร์ต่อเข้ากับเอาต์พุตของพีแอลซี และนำฝั่งขั้วลบของมอเตอร์ต่อเข้า
กับ -12 โวลต์ ในส่วนสุดท้ายนี้ฮีตเตอร์จะใช้แรงดันไฟฟ้า 12 โวลต์ 

 
3.4 การออกแบบโปรแกรมภายในพีแอลซี 
 การออกแบบโปรแกรมภายใน ผู้จัดทำใช้โปรแกรม FPWIN GR เหมาะสำหรับพีแอลซี ที่ใช้ 
นั่นคือ Matsushita หมายเลขรุ่น FP1-C56 ทั้งนี้ข้ึนอยู่กับความสะดวกของแต่ละบุคคลในการเลือกใช้
โปรแกรม ซึ่งผู้จัดทำจะอธิบายขั้นตอนการเข้าโปรแกรม การเขียนโปรแกรม และตั้งค่าการออกแบบ
วงจรภายใน ให้ผู้ที่ต้องการใช้งานเข้าใจได้อย่างครบถ้วน 
 3.4.1 ขั้นตอนการเข้าโปรแกรมสำหรับออกแบบวงจรภายใน 
 

 
 

รูปที่ 3.19 ไอคอนโปรแกรม FPWIN GR 
   
  1. เข้าโปรแกรม FPWIN GR ดังรูปที่ 3.19 
 

 
 

รูปที่ 3.20 การเลือกหมายเลขรุ่น  
   
  2. กด New สำหรับไปยังหน้าต่างเลือกรุ่นพีแอลซีที่ใช้ ดังรูปที่ 3.20 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้



34 
 

 

 
 

รูปที่ 3.21 หมายเลขรุ่นที่ผู้จัดทำเลือกใช้ FP1-C56 
   
  3. เลือกหมายเลขรุ่นของพีแอลซีที่ใช้ และกด OK ดังรูปที่ 3.21 
 

 
 

รูปที่ 3.22 หน้าต่างเริ่มต้นการใช้งาน 
   
  4. หลังจากเลือกหมายเลขรุ่นพีแอลซีแล้ว จะมีหน้าต่างเริ่มต้นใช้งาน ดังรูปที่ 3.22 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 3.23 การตั้งค่าการสื่อสารระหว่างพีแอลซีกับคอมพิวเตอร์ 
   
  5. ก่อนเริ ่มเขียนโปรแกรม ตรวจสอบการตั ้งค่าการสื ่อสารระหว่างพีแอลซีกับ
คอมพิวเตอร์ กด Options > Communication Settings ดังรูปที่ 3.23 
 

 
 

รูปที่ 3.24 การตรวจสอบช่องเชื่อมต่อให้ถูกต้อง 
   
  6. ในส่วนแรก COM port เลือกให้ตรงกับช่องที่เสียบกับคอมพิวเตอร์ ส่วนที่สอง 
Baud rate มาตรฐาน 19200 bps เมื่อตรวจสอบเรียบร้อย กด OK ดังรูปที่ 3.24 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 3.25 การกำหนดค่าพีแอลซี 
   
  7. กด Option > PLC Configuration ดังรูปที่ 3.25 
 

 
 

รูปที่ 3.26 การปิดการแจ้งเตือนที่ไม่จำเป็นสำหรับไม่ให้เกิดข้อผิดพลาดระหว่างอัปโหลดโปรแกรม 
   
  8. ทำการปิดการแจ้งเตือนแบตเตอรี่ผิดพลาด และหยุดเมื่อเกิดข้อผิดพลาดในส่วน
การทำงาน หากไม่นำเครื่องหมายถูกออก จะไม่สามารถอัปโหลดโปรแกรมได้ เลือก Action on Error 
> นำเครื่องหมายถูกที่ No.4 Alarm battery error และ No.26 Stop when an operation error 
occurs ออก และกด OK ดังรูปที่ 3.26 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 3.27 เสร็จสิ้นการตั้งค่าเบื้องต้น 
   
  9. เขียนโปรแกรมได้ตามท่ีต้องการ ดังรูปที่ 3.27 
 

 
 

รูปที่ 3.28 การบันทึกไฟล์ก่อนการอัปโหลดโปรแกรม 
 

  10. เมื่อทำการเขียนโปรแกรมเสร็จแล้ว ให้ทำการบันทึกก่อนการอัปโหลด กด File 
> Save As ดังรูปที่ 3.28 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 3.29 เลือกท่ีอยู่ที่ต้องการบันทึกไฟล์ 
   
  11. บันทึกไปยังแฟ้มงานที่ต้องการ จากนั้นกด Save ดังรูปที่ 3.29 
 
 

 
 

รูปที่ 3.30 การอัปโหลดโปรแกรมเข้าสู่พีแอลซี 
 

  12. อัปโหลดโปรแกรมเข้าไปยังพีแอลซี กด Download to PLC ดังรูปที่ 3.30 
 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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 3.4.2 คำสั่งที่ใช้ในการเขียนโปรแกรมสำหรับควบคุมระบบต่าง ๆ 
  1. คำสั่ง Interlock ที่ใช้ในโครงงาน 
  เป็นการกำหนดให้ส่วนของเอาต์พุตทำงานอย่างต่อเนื่อง จนกว่าจะมีคำสั่งอินพุตอีก
ตัวหนึ่งป้อนเข้ามาสำหรับขัดจังหวะการทำงานของเอาต์พุตตัวนั้น เช่น กำหนดให้ทางด้านอินพุตมี X0 
และ X1 คือ สวิตช์  และด้านเอาต์พุตมี Y0 คือ มอเตอร์  
 

 
 

รูปที่ 3.31 คำสั่ง Interlock ที่ใช้ในโครงงาน 
 
  จากรูปที่ 3.31 การทำงาน X0 เป็นลอจิก 1 Y0 จะเป็นลอจิก 1 เมื่อ X0 เป็นลอจิก 
0 Y0 ยังคงเป็นลอจิก 1 เพราะ Y0 อินเตอร์ล็อคที่ X0 ไว้ ดังนั้นจึงทำงานค้างสถานะไว้ จะหยุดระบบ
การทำงานก็ต่อเมื่อ X1 เป็นลอจิก 1 
  2. คำสั่ง Timer ที่ใช้ในโครงงาน 
  เป็นการหน่วงเวลา การนับเวลาถอยหลังสำหรับเปลี่ยนแปลงค่าลอจิก สามารถ
นำไปขัดจังหวะได้เช่นเดียวกับคำสั่งอินเตอร์ล็อคได้ เช่น กำหนดให้ทางด้านอินพุตมี X0 และ X1 คือ 
สวิตช์ และด้านเอาต์พุตมี Y0 และ Y1 คือ มอเตอร์ 
 

 
 

รูปที่ 3.32 คำสั่ง Timer ที่ใช้ในโครงงาน 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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  จากรูปที่ 3.32 การทำงาน X0 เป็นลอจิก 1 Y0 จะเป็นลอจิก 1 ในขณะเดียวกัน Y0 
ป้อนลอจิก 1 ให้กับทามเมอร์ศูนย์  ทามเมอร์ศูนย์นับเวลาถอยหลัง 10 วินาที สำหรับตัดการทำงาน 
Y0 ดังนั้น Y0 จะเป็นลอจิก 0 หรือหยุดการทำงาน ต่อไปเมื่อทามเมอร์ศูนย์ทำงานแล้ว ยังสั่งให้ R0 ที่
เป็นเอาต์พุตภายใน เป็นลอจิก 1 R0 ป้อนลอจิก 1 ให้ทามเมอร์หนึ่ง ทามเมอร์หนึ่งนับเวลาถอยหลัง 
5วินาที สำหรับตัดการ R0 ดังนั้น R0 จะเป็นลอจิก 0 หรือหยุดการทำงาน ต่อไปเมื่อทามเมอร์หนึ่ง
ทำงานแล้ว ยังสั่งให้ Y1 เป็นลอจิก 1 Y1 ป้อนลอจิก 1 ให้ทามเมอร์สอง ทามเมอร์สองนับเวลาถอย
หลัง 10 วินาที สำหรับตัดการทำงาน Y1 ในส่วนของ X1 มีไว้สำหรับการตัดการทำงานทั้งระบบ เมื่อ
เกิดข้อผิดพลาดระหว่างการทำงาน 
 3.4.3 การระบุแอดเดรสและชื่อของตัวแปรต่าง ๆ ในการเขียนแลดเดอร์ 
  การระบุแอดเดรส และการระบุบอกชื่อของตัวแปรต่าง ๆ ที่ใช้ในการเขียนแลดเดอร์ 
เพื่อความเข้าใจ และแม่นยำมากขึ้น โดยผู้จัดทำได้ออกแบบตารางในการระบุแอดเดรสของอินพุต 
และเอาต์พุต ดังตารางที่ 3.1 
 
ตารางท่ี 3.1 แอดเดรสและชื่อของตัวแปร 

INPUT OUTPUT 
Address Comment Address Comment 

X00 - Y00 Heater 
X01 Check PALLET 1 Y01 Conveyor 1 
X02 Check PALLET 2 Y02 Conveyor 2 
X03 Check ARMROBOT Y03 Heater Forward 
X04 Check PACK Y04 Strap Forward 
X05 FINISH WORKING Y05 Counter CW 
X06 Check BOX 1 Y06 CW 
X07 Check BOX 2 Y07 - 
X08 - Y08 B Box 
X09 - Y09 C Box 
X0A STOP Y0A D Box 
X0B START Y0B E Box 
X0C - Y0C - 
X0D - Y0D Heater Backward 
X0E - Y0E Strap Backward 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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ตารางท่ี 3.1 แอดเดรสและชื่อของตัวแปร (ต่อ) 
INPUT OUTPUT 

Address Comment Address Comment 
X0F - Y0F Release Pallet 

- - Y10 Close Lower 
- - Y11 Close Upper 
- - Y12 Lift Pallet 
- - Y13 Cutter 
- - Y14 Red 
- - Y15 Orange 
- - Y16 Green 
- - Y17 Buzzer 

 
 3.4.4 การเขียนโปรแกรมควบคุมทั้งระบบ 
  ผู้จัดทำได้ออกแบบการเขียนโปรแกรมออกเป็น 5 ส่วน ได้แก่ ระบบสถานะแจ้ง
เตือน ระบบเริ่มการทำงาน ระบบแขนกล ระบบแพ็คกล่องสินค้า และระบบปล่อยพาเลทชิ้นต่อไป 

  1. ระบบสถานะแจ้งเตือน 
 

 
 

รูปที่ 3.33 แลดเดอร์สำหรับระบบสถานะแจ้งเตือน 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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  จากรูปที่ 3.33 บรรทัดที่ 0 หาก X5 เป็นลอจิก 1 จะทำให้ Y16 เป็นลอจิก 1 โดยที่
ไฟสถานะสีเขียวและลำโพงจะทำงานชั่วคราวเนื่องจากไม่มีการอินเตอร์ล็อค จะหยุดทำงานก็ต่อเมื่อ 
Y14 หรือ Y15 หรือ XA ตัวใดตัวหนึ่งมีลอจิกเป็น 0 
  บรรทัดที่ 6 หาก XA เป็นลอจิก 1 จะทำให้ Y14 เป็นลอจิก 1 ไฟสถานะสีแดงจะ
การทำงานค้างเนื่องจากมีการอินเตอร์ล็อค จะหยุดระบบการทำงานก็ต่อเมื่อ Y15 หรือ Y16 หรือ XB 
ตัวใดตัวหนึ่งมีลอจิกเป็น 0 
  บรรทัดที่ 15 หาก T0 หรือ X5 ขอบขาลง หรือ XB เป็นลอจิก 1 จะทำให้ Y15 เป็น
ลอจิก 1 ไฟสถานะสีส้มจะทำงานค้างเนื่องจากมีการอินเตอร์ล็อค จะหยุดทำงานก็ต่อเมื่อ Y14 หรือ 
Y16 หรือ X5 หรือ XA ตัวใดตัวหนึ่งมีลอจิกเป็น 0 
 
  2. ระบบเริ่มการทำงาน 
 

 
 

รูปที่ 3.34 แลดเดอร์สำหรับระบบเริ่มการทำงาน 
 

  จากรูปที่ 3.34 บรรทัดที่ 23 จะเริ่มทำงานก็ต่อเมื่อ X1 เป็นลอจิก 1 หาก X2 ที่เป็น
เซนเซอร์คอยตรวจจับไม้พาเลท หากไม้พาเลทเกินหรือขาดไม่เท่ากับ 6 ชิ้น X2 จะมีสถานะลอจิกเป็น 
0 ถ้าไม้พาเลทครบ 6 ชิ้น จะทำการส่งลอจิก 1 ไปยัง T0 ให้นับเวลา 10 วินาที ก่อนเริ่มทำงาน 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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  บรรทัดที่ 29 หาก XA เป็นลอจิก 1 จะทำให้ R0 เป็นลอจิก 1 R0 เป็นตัวหยุดระบบ
การทำงานของสายพาน จะทำงานค้างเนื่องจากมีการอินเตอร์ล็อค จะหยุดทำงานก็ต่อเมื่อ XB เป็น
ลอจิก 0 
  บรรทัดที่ 33 หาก T0 หรือ XB เป็นลอจิก 1 จะทำให้ R1 เป็นลอจิก 1 R1 เป็นตัว
ขับสายพาน จะทำงานค้างเนื่องจากมีการอินเตอร์ล็อค จะหยุดการทำงานก็ต่อเมื่อ R0 เป็นลอจิก 1 
  บรรทัดที่ 38 หาก R1 เป็นลอจิก 1 จะทำให้ Y1 และ Y2 เป็นลอจิก 1 สายพานจะ
ทำงาน จะหยุดการทำงานก็ต่อเมื่อ R2 หรือ R3 หรือ X5 ตัวใดตัวหนึ่งเป็นลอจิก 0 
 
  3. ระบบแขนกล 
 

 
 

รูปที่ 3.35 แลดเดอร์สำหรับระบบแขนกล 
 

  จากรูปที่ 3.35 บรรทัดที่ 44 หาก X3 ขอบขาขึ้น เป็นลอจิก 1 จะทำให้ R2 เป็น
ลอจิก 1 ทำงานค้างเนื่องจากมีการอินเตอร์ล็อค  T1 จะนับเวลา 134 วินาที ก่อนจะตัดการทำงาน
ของ R2 ซึ่ง R2 เป็นตัวหยุดระบบการทำงานของสายพานชั่วคราว สำหรับให้แขนกลได้จัดเรียงกล่อง
สินค้าบนไม้พาเลท 
  บรรทัดที่ 52 หาก X3 ขอบขาขึ้น เป็นลอจิก 1 จะทำให้ C130 เป็นลอจิก 1 โดยมี 
X5 ขอบขาลง เป็นตัวรีเซ็ตค่า C130 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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  บรรทัดที่ 59 หาก C130 ขอบขาขึ้น เป็นลอจิก 1 จะทำให้ R4 เป็นค่าลอจิก 1 
ทำงานค้างเนื่องจากมีการอินเตอร์ล็อค พร้อมกับ T4 T5 และ T6 นับเวลา 10 307 และ15 วินาที 
ตามลำดับ 
  บรรทัดที่ 77 หาก T4 เป็นลอจิก 1 จะทำให้ Y8 เป็นลอจิก 1 แขนกลจะเคลื่อนที่ไป
ยังกล่องสินค้าที่เตรียมไว้ และหยิบจับกล่องสินค้าไปวางเรียงบนไม้พาเลท 
 
  4. ระบบแพ็คกล่องสินค้า 

 

 
 

รูปที่ 3.36 แลดเดอร์สำหรับระบบแพ็คกล่องสินค้า  
 

  จากรูปที่ 3.3.6 บรรทัดที่ 143 หาก X4 ขอบขาขึ้น เป็นลอจิก 1 จะทำให้ R3 เป็น
ลอจิก 1 ทำงานค้างเนื่องจากมีการอินเตอร์ล็อค T2 จะนับเวลา 230 วินาที ก่อนจะตัดการทำงานของ 
R3 ซ่ึง R3 เป็นตัวหยุดการทำงานของสายพานชั่วคราว สำหรับให้ระบบแพ็คสินค้าทำงานครบขั้นตอน 
  บรรทัดที่ 151 หาก X3 เป็นลอจิก 1 จะทำให้ Y0 เป็นลอจิก 1 ทำงานค้างเนื่องจาก
มีการอินเตอร์ล็อคเป็นการสั่งให้ฮีตเตอร์เกิดความร้อน 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้



45 
 

 

  บรรทัดที่ 154 หาก X4 ขอบขาข้ึน เป็นลอจิก 1 จะทำให้ C131 เป็นลอจิก 1 โดยมี 
X5 ขอบขาลง เป็นตัวรีเซ็ตค่า C131 
  บรรทัดที่ 161 หาก C131 ขอบขาข้ึน เป็นลอจิก 1 จะทำให้ R8 เป็นลอจิก 1 ทำงาน
ค้างเนื ่องจากมีการอินเตอร์ล็อค พร้อมกับ T16 และ T17 นับเวลา 2 วินาที และ 9.5 วินาที 
ตามลำดับ เมื่อ T17 นับเวลาครบ 9.5 วินาที จะตัดการทำงานของ R8 
  บรรทัดที่ 175 หาก T16 เป็นลอจิก 1 จะทำให้ Y12 เป็นลอจิก 1 จะเริ่มการทำงาน
ของระบบแพ็คกล่องสินค้า 
 
  5. ระบบปล่อยพาเลทชิ้นต่อไป 
 

 
 

รูปที่ 3.37 แลดเดอร์สำหรับระบบปล่อยไม้พาเลทชิ้นต่อไป 
 

  จากรูปที่ 3.37 บรรทัดที่ 966 หาก X5 ขอบขาลง เป็นลอจิก 1 จะทำให้ YF เป็น
ลอจิก 1 ทำงานค้างเนื่องจากมีการอินเตอร์ล็อค ซ่ึง YF เป็นตัวปล่อยไม้พาเลทชิ้นต่อไป 
  บรรทัดที่ 971 หาก X5 ขอบขาลง เป็นลอจิก 1 จะทำให้ T1 นับเวลา 1.5 วินาที 
สำหรับตัดการทำงาน YF 
 

3.5 การออกแบบโปรแกรมภายในอาดุยโน่ 
ในส่วนนี้ผู้จัดทำเลือกใช้อาดุยโน่ ซึ่งตัวภาษาของอาดุยโน่นั้น นำเอาโอเพ่นซอร์สของโปรเจค

ที่มีชื่อว่า Wiring มาพัฒนาต่อเป็นบอร์ดไมโครคอนโทรเลอร์ตระกูลเอวีอาร์ การออกแบบโปรแกรม

ภายใน ผู้จัดทำใช้บอร์ดอาดุยโน่ยูโน ทั้งนี้ขึ้นอยู่กับความสะดวกของแต่ละบุคคลในการเลือกใช้ชนิด

ของบอร์ด โดยผู้จัดทำจะอธิบายการเข้าใช้งานโปรแกรม การเขียนโปรแกรม และการตั้งค่าต่าง ๆ 

ให้กับผู้ที่ต้องการใช้งานได้อย่างเข้าใจครบถ้วน 

 

 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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 3.5.1 ขั้นตอนการเข้าโปรแกรมสำหรับออกแบบคำสั่งและเงื่อนไข 
 

 
 

รูปที่ 3.38 ไอคอนโปรแกรมอาดุยโน่ 
 

  1. เข้าโปรแกรมอาดุยโน่ ดังรูปที่ 3.38 
 

 
 

รูปที่ 3.39 การตั้งค่าโปรแกรมก่อนใช้งาน 
 

  2. เล ือก File > Preferences > Show verbose output during ให ้ เล ือกเป็น
เครื่องหมายถูก ที่ Compilation และ Upload สำหรับลดข้อผิดพลาดในการคอมไพล์ และอัปโหลด 
ดังรูปที่ 3.39 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้



47 
 

 

 
 

รูปที่ 3.40 การเลือกบอร์ดสำหรับการใช้งาน 
 

  3. ไปที่ Tools > Board จากนั้นทำการเลือกบอร์ดที่ต้องการใช้งาน หากไม่มีบอร์ด
ทีต่้องการใช้งานให้ไปเลือกที่คำสั่ง Boards Manager สำหรับการเพ่ิมบอร์ด ดังรูปที่ 3.40 
 

 
 

รูปที่ 3.41 การเลือกช่องเชื่อมต่อสำหรับการใช้งาน 
 

  4. เลือกช่องเชื่อมต่อสายสำหรับการอัปโหลดข้อมูลจากโปรแกรมคอมพิวเตอร์ไปยัง
หน่วยประมวลผล ดังรูปที่ 3.41 
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 3.5.2 การเขียนโปรแกรมควบคุมท้ังระบบ 
  การเขียนโปรแกรมควบคุมทั้งระบบ ทางผู้จัดทำได้แบ่งการเขียนโปรแกรมทั้งหมด
เป็น 3 ส่วน ได้แก่ Header, Setup() และ Loop() ทั้ง 3 ส่วนนี้เป็นโครงสร้างพื้นฐานทางโปรแกรม
ของภาษาซี ดังนี้ 
 

 1. การออกแบบในส่วนของ Header 
 

 
 

รูปที่ 3.42 รูปแบบการกำหนดตัวแปรในส่วนของ Header 
 

  จากรูปที่ 3.42 Header เป็นส่วนที่กำหนดค่าเริ่มต้นของโปรแกรม จะมีหรือไม่มีก็ได้ 
ไว้สำหรับกำหนดตัวแปรค่าคงที่ต่าง ๆ และส่วนที่เป็นคำสั่งคอมไพล์เลอร์อีกด้วย 
  ยกตัวอย่าง รูปแบบการกำหนดตัวแปรในส่วนของ Header ที่ใช้ในโครงงาน 

 1.1 #include <Servo.h> ตัวแปรภาษาของอาดุยโน่จะไปค้นหาไฟล์ที่ชื่อ Servo.h 
จากตำแหน่งของไดเรกทอรี่ที่เก็บไฟล์ไลบารี่ของโปรแกรมอาดุยโน่ 

 1.2 Servo myservoA; การประกาศตัวแปรสำหรับการใช้งานเซอร์โวมอเตอร์ 
สามารถกำหนดชื่อตัวแปรเองได้ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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 1.3 int posA = 10; การประกาศคำสั ่ง int เป็นชนิดของข้อมูลพื ้นฐานที ่ต ้อง
กำหนดให้เหมาะสม จากคำสั่งที่ใช้ คือการกำหนดค่าเริ่มต้นของเซอร์โวมอเตอร์ให้เริ่มที่ 10 องศา 

 1.4 const int buttonPinA = 8; การเพิ ่ม const หน้าคำสั ่ง int หมายถึง ไม่
สามารถเปลี่ยนค่าได้ขณะที่โปรแกรมเริ่มทำงาน buttonPinA = 8 คือการกำหนดปุ่ม A ที่ขา 8 

 
 2. การออกแบบในส่วนของ Setup() 
 

 
 

รูปที่ 3.43 รูปแบบการกำหนด Setup() ฟังก์ชันที่บังคับใช้ในโปรแกรม 
 

  จากรูปที่ 3.43 ส่วนของ Setup() เป็นการกำหนดฟังก์ชันภายที่บังคับใช้ในโปรแกรม 
ต้องใส่ส่วนนี้ไว้เสมอ ไม่จำเป็นต้องเขียนคำสั่งไว้ใน ( ) โดยฟังก์ชันจะบรรจุคำสั่งที่ใช้ในโปรแกรมนั้น 
โปรแกรมจะทำการอ่านเพียงรอบเดียว เช่น การกำหนดหน้าที่การใช้งานของคำสั่ง PinMode และ
การกำหนดค่า Baud rate สำหรับใช้งานพอร์ตสื่อสารอนุกรม เป็นต้น 
  ยกตัวอย่าง รูปแบบการกำหนด Setup() ฟังก์ชันที่บังคับใช้ในโปรแกรม 

 2.1 คำสั่ง Serial.begin(9600); คือเริ่มการติดต่อส่งข้อมูลทางหน้าจอคอมพิวเตอร์
ทาง Serial Monitor ส่วนตัวเลข 9600 คือการกำหนดว่าจะใช้ความเร็วที่ 9600 ยิ่งมีค่ามากยิ่งส่ง
ข้อมูลได้เร็วขึ้น สามารถเปลี่ยนค่าได้ดังนี้ 300, 1200, 2400, 4800, 9600, 14400, 38400, 57600, 
115200, 230400, 460800 และ 921600 
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  2.2 ฟังก์ชั่นภายในที่ใช้มีดังนี้ 
  - attach() คือ ฟังก์ชั่นที่ใช้สำหรับการกำหนดขาสัญญาณที่เซอร์โวมอเตอร์เมื่อต่อ
กับอาดุยโน่ และช่วยกำหนดความกว้างของพัลส์ที่ 0 องศา และ 180 องศา 
  - Write() คือ ฟังก์ชั่นที่ใช้สำหรับควบคุมตำแหน่งของเซอร์โวมอเตอร์ให้หมุนไปยัง
องศาที่กำหนด 
 

 3. การออกแบบในส่วนของ Loop() 
 

 
 

รูปที่ 3.44 คำสั่ง if else ที่ใชใ้นโครงงาน 
 

 จากรูปที่ 3.44 ถ้าหากต้องการเขียนโปรแกรม สำหรับการตรวจสอบเงื่อนไข ดังนั้น
คำสั่ง If จะตรวจสอบเงื่อนไข หากตรงตามเงื่อนไข โปรแกรมจะเริ่มทำงาน และถ้าต้องการใช้หลาย
เงื่อนไขให้เลือกใช้คำสั่ง Else โดยอธิบายแต่ละบรรทัดได้ดังนี้ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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 3.1 บรรทัดที่ 60 หมายถึง กำหนดให้ตัวแปร  buttonState อ่านค่าดิจิตอลจาก
อินพุตท่ี buttonPinA 

3.2 บรรทัดที่ 61 – 64 หมายถึง ถ้าค่าของตัวแปร buttonState เท่ากับ HIGH 
ดังนั้น A มีค่าเท่ากับ 1    

3.3 บรรทัดที่ 65 – 68 หมายถึง แล้วถ้า A เท่ากับ 1 ให้เริ่มการทำงานลูป  
  3.4 บรรทัดที่ 67 หมายถึง สำหรับ posF ที่มีค่าเท่า 15 องศา มีเงื่อนไขว่า posF มี
ค่าน้อยกว่าหรือเท่ากับ 160 องศา ให้เพ่ิมค่ามุมทีละ 1 องศา จนครบ 160 องศา 
  3.5 บรรทัดที่ 69 – 70 หมายถึง ใช้คำสั่ง myservoF เขียนข้อมูลลงใน posF และ
หน่วงเวลา 50 มิลลิเซค 
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บทท่ี 4 

ผลการทดลอง 
 
 ในส่วนบทนี้จะกล่าวถึง การทดลองการลำเลียงไม้พาเลท การทดลองการจัดเก็บไม้พาเลท 
การทดลองการทำงานของแขนกล และการทดลองการแพ็คกล่องสินค้า  
 

4.1 การทดลองการลำเลียงไม้พาเลท 
 การทดลองการลำเลียงไม้พาเลทจากจุดจัดเก็บไม้พาเลทไปยังจุดสิ้นสุดกระบวนการ โดยมี
เซนเซอร์ตรวจจับวัตถุทำหน้าที่คอยตรวจจับไม้พาเลท ถ้าหากที่จัดเก็บไม้พาเลทมีจำนวนครบ 6 ชิ้น 
จะเริ่มการทำงานใน 10 วินาที หลังจากจากนั้นมอเตอร์ปัดน้ำฝนจะเป็นตัวขับเคลื่อนสายพานลำเลียง 
และลำเลียงไม้พาเลทออกมาจากจุดเก็บไม้พาเลท รวมเวลาในการจัดเรียงและแพ็คกล่องสินค้า โดยมี
ขั้นตอนการทดลองดังนี้ 
 1. การทดลองจับเวลาการลำเลียงไม้พาเลทจำนวน 6 ชิ้น ทั้งหมด 5 ครั้ง 
 2. สังเกตไฟสถานะท่ีแสดงทั้งหมด 5 ครั้ง โดยไฟสถานะแบ่งออกได้ดังนี้ 
  - ไฟสถานะระหว่างการทำงาน 
  - ไฟสถานะสิ้นสุดกระบวนการทำงาน 
 3. คำนวณเวลาเฉลี่ยที่ใช้ในการลำเลียงทั้ง 5 ครั้ง และคำนวณเปอร์เซ็นต์ความคลาดเคลื่อน 
 4. บันทึกผลการทดลองลงในตารางที่ 4.1 
 

 
 

รูปที่ 4.1 ระยะห่างจากจุดเริ่มต้นถึงจุดสิ้นสุดกระบวนการมีระยะห่างทั้งหมด 130 เซนติเมตร 
 

130 เซนติเมตร 
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ตารางท่ี 4.1 ทดลองการลำเลียงไม้พาเลท 
 

ไม้พาเลท 
(ชิ้นที)่ 

เวลาที่ใช้ในการลำเลียงไม้พาเลท (วินาที) ไฟสถานะ
ระหว่าง

การทำงาน 
(ระบุสี) 

ไฟสถานะ
สิ้นสุด

กระบวนการ 
(ระบุสี) 

ครั้งที่ 1 ครั้งที่ 2 ครั้งที่ 3 ครั้งที่ 4 ครั้งที่ 5 

1 374 370 372 374 375 สีส้ม สีเขียว 
2 371 372 373 376 377 สีส้ม สีเขียว 
3 376 375 378 379 376 สีส้ม สีเขียว 
4 375 378 377 372 372 สีส้ม สีเขียว 
5 371 374 371 374 375 สีส้ม สีเขียว 
6 377 379 379 379 377 สีส้ม สีเขียว 

 
ค่าเฉลี่ยเวลาที่ใช้ในการลำเลียงไม้พาเลท โดยที่ 𝑥̅ คือ เวลาเฉลี่ยในการลำเลียงไม้พาเลท  
 

จากสูตร:                                         𝑥̅ =  
∑ 𝑥

𝑛
            (4.1) 

 

เมื่อ   𝑥̅     คือ ค่าเฉลี่ย  
  ∑ 𝑥  คือ ผลบวกของข้อมูลทุกค่า 
  𝑛      คือ จำนวนข้อมูลทั้งหมด 
 
374+370+372+374+375+371+372+373+376+377+376+375+378+379+376+375+378+3
77+372+372+371+374+371+374+375+377+379+379+379+377 = 11,248 วินาที 
 

ดังนั้น                                              𝑥̅ =  
11248

30
 

                                                   

               𝑥̅ =  374.93 วินาที 
 
 สรุปตารางการทดลองที่ 4.1 ได้ดังนี้ คือ เวลาเฉลี่ยที่ใช้ในการลำเลียงไม้พาเลทในระยะทาง 
130 เซนติเมตร ได้เท่ากับ 374.93 วินาที 
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4.2 การทดลองการจัดเก็บไม้พาเลท 
 การทดลองการจัดเก็บไม้พาเลท โดยบรรจุไม้พาเลทในที่จัดเก็บไม้พาเลทได้ทั้งหมด 6 ชิ้น 
โดยมีเซนเซอร์ตรวจจับไม้พาเลท หากไม้พาเลทขาดหรือเกินจำนวน 6 ชิ้น ระบบจะไม่เริ่มการทำงาน 
และมีกระบอกลมที่ทำหน้าที่ประคองไม้พาเลทให้ออกมาครั้งละ 1 ชิ้น โดยมีขั้นตอนการทดลองดังนี้ 
 1. บรรจุไม้พาเลทลงในที่จัดเก็บไม้พาเลทครั้งละ 1 ชิ้น จนถึงชิ้นที่ 7 และให้สังเกตดังนี้ 
  - สังเกตไฟสถานะเป็นเวลา 20 วินาที ก่อนบรรจุชิ้นถัดไป และบันทึกผล 
  - สังเกตการทำงานของเครื่องว่ามีการเคลื่อนไหวหรือไม่ 
 2. เมื่อชั้นเก็บไม้พาเลทครบ 6 ชิ้น ให้ทดลองเป็นจำนวน 5 ครั้ง และให้สังเกตดังนี้ 
  - จับเวลาตั้งแต่ไม้พาเลทครบ 6 ชิ้น จนกระทั่งเครื่องทำงาน 
  - สังเกตไฟสถานะเม่ือเครื่องทำงานแล้ว 
 3. บันทึกผลการทดลองลงในตารางที่ 4.2 และตารางท่ี 4.3 

 

 
 

รูปที ่4.2 ไม้พาเลทครบ 6 ชิ้น เป็นไปตามเง่ือนไข ไฟสถานะสีส้มจึงติด 
 

 
 

รูปที่ 4.3 ไม้พาเลทน้อยกว่า 6 ชิ้น ไม่เป็นไปตามเงื่อนไข ไฟสถานะสีส้มจึงไม่ติด 

ไม้พาเลทครบ 6 ชิ้น 

ไฟสถานะสีส้ม 

ไม้พาเลทน้อยกว่า 6 ชิ้น 

ไฟสถานะสีส้มไม่ติด 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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รูปที ่4.4 ไม้พาเลทเกิน 6 ชิ้น ไม่เป็นไปตามเงื่อนไข ไฟสถานะสีส้มจึงไม่ติด 
 
ตารางท่ี 4.2 ทดลองการจัดเก็บไม้พาเลท (1) 

ชิ้นที่ สถานะในการทำงาน ไฟสถานะที่แสดง (ระบุสี) 
1  ไม่แสดงผล 
2  ไม่แสดงผล 
3  ไม่แสดงผล 
4  ไม่แสดงผล 
5  ไม่แสดงผล 
6  สีส้ม 
7  ไม่แสดงผล 

หมายเหตุ:    หมายถึง เครื่องทำงาน 
       หมายถึง เครื่องไม่ทำงาน 
 
ตารางท่ี 4.3 ทดลองการจัดเก็บไม้พาเลท (2) 

ครั้งที่ ไฟสถานะที่แสดง (ระบุสี) เวลาก่อนเริ่มทำงาน (วินาที) 
1 สีเหลือง 10 
2 สีเหลือง 10 
3 สีเหลือง 10 
4 สีเหลือง 10 
5 สีเหลือง 10 
 เฉลี่ย 10 

 

ไม้พาเลทเกิน 6 ชิ้น 

ไฟสถานะสีส้มไม่ติด 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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 สรุปตารางการทดลองที่ 4.2 ได้ดังนี้ คือ ชิ้นที่ 1 ถึงชิ้นที่ 5 และชิ้นที่ 7 หากจำนวนไม้พาเลท
ขาดหรือเกิน 6 ชิ้น จะไม่เริ่มการทำงาน ไฟสถานะไม่แสดง และชิ้นที่ 6 หากจำนวนไม้พาเลทที่ใส่ไว้
ครบ 6 ชิ้น จะเริ่มการทำงานโดยมีไฟแสดงสถานะสีส้มแสดง  
 สรุปตารางการทดลองที่ 4.3 ได้ดังนี้ คือ หากไม้พาเลทครบ 6 ชิ้น จะเริ่มการทำงานเครื่อง 
โดยมีไฟแสดงสถานะสีส้มแสดง โปรแกรมจะทำการนับถอยหลังเป็นเวลา 10 วินาที ทั้ง 5 ครั้ง 
  
4.3 การทดลองการทำงานของแขนกล 
 เซอร์โวมอเตอร์เป็นอุปกรณ์หลักของการขับเคลื่อนโครงสร้างแขนกลทั้งหมด 6 จุดหมุน 
สำหรับนำไปใช้งานในการหยิบจับกล่องสินค้ามาวางเรียงกันบนไม้พาเลท โดยการทดลองจะแบ่ง
ออกเป็น 3 ส่วนดังนี้ 
 4.3.1 การทดสอบการทำงานของเซอร์โวมอเตอร์ 
  ในการทดลองนี้จะเป็นการทดสอบองศาของเซอร์โวมอเตอร์ ตั้งแตต่ัวที่ 1 ถึงตัวที่ 6 
โดยเซอร์โวมอเตอร์ทั้ง 6 ตัว ถูกนำไปยึดติดกับโครงสร้างของระบบแขนกล และองศาที่ระบุไว้ คือ 
องศาที่เหมาะสมในการหมุน โดยมีการทดสอบมีดังนี้ 
  1. ทดสอบการทำงานของเซอร์โวมอเตอร์ทั้ง 6 ตัว โดยมีองศาที่แตกต่างกันดังนี้ 
  - ตัวที่ 1 ทดสอบที่ 10 องศา และ 50 องศา 
  - ตัวที่ 2 ทดสอบที่ 0 องศา และ 180 องศา 
  - ตัวที่ 3 ทดสอบที่ 90 องศา และ 180 องศา 
  - ตัวที่ 4 ทดสอบท่ี 90 องศา และ 180 องศา 
  - ตัวที่ 5 ทดสอบท่ี 0 องศา และ 80 องศา 
  - ตัวที่ 6 ทดสอบท่ี 0 องศา และ 180 องศา 
  2. บันทึกผลการทดสอบลงในตารางที่ 4.4 
  

 
 

รูปที่ 4.5 ผลการทดสอบการทำงานของเซอร์โวมอเตอร์ตัวที่ 1 ที่องศา 10 องศา และ 50 องศา 

10 องศา 50 องศา 

1 1 

13.7 เซนติเมตร 8.8 เซนติเมตร 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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รูปที่ 4.6 ผลการทดสอบการทำงานของเซอร์โวมอเตอร์ตัวที่ 2 ที่องศา 0 องศา และ 180 องศา 
 

 
 

รูปที่ 4.7 ผลการทดสอบการทำงานของเซอร์โวมอเตอร์ตัวที่ 3 ที่องศา 90 องศา และ 180 องศา 
 

 
 

รูปที่ 4.8 ผลการทดสอบการทำงานของเซอร์โวมอเตอร์ตัวที่ 4 ที่องศา 90 องศา และ 180 องศา 
 

0 องศา 180 องศา 

90 องศา 180 องศา 

90 องศา 180 องศา 

1 

 
1 

2 2 

1 

2 

3 

1 
2 3 

1 

1 

4 

4 

2 3 
2 
3 
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รูปที่ 4.9 ผลการทดสอบการทำงานของเซอร์โวมอเตอร์ตัวที่ 5 ที่องศา 0 องศา และ 80 องศา 
 

 
 

รูปที่ 4.10 ผลการทดสอบการทำงานของเซอร์โวมอเตอร์ตัวที่ 6 ที่องศา 0 องศา และ 180 องศา 
 

ตารางท่ี 4.4 ทดสอบการทำงานของเซอร์โวมอเตอร์ 

เซอร์โวมอเตอร์ องศาที่เลือกใช้ (องศา) สถานะการทำงาน 
ตัวที่ 1 10 – 50  
ตัวที่ 2 0 - 180  
ตัวที่ 3 90 - 180  
ตัวที่ 4 90 - 180  
ตัวที่ 5 0 - 80  
ตัวที่ 6 0 - 180  

หมายเหตุ:  หมายถึง เซอร์โวมอเตอร์สามารถทำงานในช่วงองศาที่ทดสอบได้ 
     หมายถึง เซอร์โวมอเตอร์ไม่สามารถทำงานในช่วงองศาที่ทดสอบได้ 
 
 สรุปตารางการทดลองที่ 4.4 ได้ดังนี้ คือ เซอร์โวมอเตอร์สามารถหมุนตามองศาที่กำหนดไว้
ภายในโปรแกรมอาดุยโน่ไดอ้ย่างถูกต้อง และไม่ติดขัดกับโครงสร้าง 

0 องศา 80 องศา 

0 องศา 180 องศา 

1 

1 

2 3 

4 5 

2 
3 4 

5 

1 

2 3 

4 
5 
6 

1 
2 3 

4 
5 
6 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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 4.3.2 การทดลองการหยิบกล่องสินค้าของแขนกล 
  ในการทดลองนี้จะเป็นการควบคุมแขนกลให้ทำการหยิบกล่องสินค้าจำนวน 2 กล่อง 
ทั้งหมด 4 คู่ และจัดวางเรียงกล่องสินค้าบนไม้พาเลท ชั้นล่าง 4 กล่อง และชั้นบน 4 กล่อง โดยกล่อง
มีขนาด กว้าง 5 เซนติเมตร ยาว 5 เซนติเมตร และสูง 5 เซนติเมตร มีข้ันตอนการทดลองดังนี ้
  1. สังเกตการทำงานของแขนกล และพิจารณาดังนี้ 
  - แขนกลสามารถหยิบกล่องสินค้าได้ ให้ใส่เครื่องหมาย  
  - แขนกลไม่สามารถหยิบกล่องสินค้าได้ ให้ใส่เครื่องหมาย  
  2. บันทึกผลการทดลองลงในตารางที่ 4.5 
 

 
 

รูปที่ 4.11 ผลการทดลองหยิบกล่องสินค้าคู่ท่ี 1 
 

 
 

รูปที่ 4.12 ผลการทดลองหยิบกล่องสินค้าคู่ท่ี 2 
 

 
 

รูปที่ 4.13 ผลการทดลองหยิบกล่องสินค้าคู่ท่ี 3 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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รูปที่ 4.14 ผลการทดลองหยิบกล่องสินค้าคู่ท่ี 4 
 

ตารางท่ี 4.5 ทดลองการหยิบกล่องสินค้าของแขนกล 
การหยิบกล่องสินค้าของแขนกล สถานะการทำงาน 

กล่องคู่ที่ 1  
กล่องคู่ที่ 2  
กล่องคู่ที่ 3  
กล่องคู่ที่ 4  

หมายเหตุ:   หมายถึง แขนกลสามารถหยิบกล่องสินค้าคู่นั้น ๆ ได้ 
       หมายถึง แขนกลไม่สามารถหยิบกล่องสินค้าคู่นั้น ๆ ได้ 
 
 สรุปตารางการทดลองที่ 4.5 ได้ดังนี้ คือ แขนกลสามารถหยิบจับกล่องสินค้าได้ถูกต้อง
ครบถ้วนตามตำแหน่งที่กำหนดไว้ภายในโปรแกรมอาดุยโน่ทั้งหมด 4 คู่ หรือ 8 กล่อง 
 

4.4 การทดลองการแพ็คกล่องสินค้า 
 การทดลองการแพ็คกล่องสินค้า เมื่อกล่องสินค้าถูกวางเรียงบนไม้พาเลทครบ 8 กล่อง แล้ว 
ไม้พาเลทจะถูกลำเลียงมายังจุดแพ็คกล่องสินค้า จะมีเซนเซอร์คอยตรวจจับไม้พาเลท หากเซนเซอร์
ตรวจจับได้ ระบบแพ็คกล่องสินค้าจะเริ่มการทำงาน โดยการป้อนสายรัดพลาสติกด้วยมอเตอร์กระจก 
มีระบบนิวเมติก เชื่อมสายรัดให้ติดกัน ตัดสายพลาสติกด้วยลวดความร้อน และมีเซอร์โวมอเตอร์หมุน
ชิ้นงานในการรัดในด้านอื่น ๆ ให้ครบ 2 เส้น มีข้ันตอนการทดลองดังนี้ 
 1. วัดอุณหภูมิฮีตเตอร์ที่ใช้สำหรับการเชื่อมสายรัดให้ติดกัน 
 2. วัดอุณภูมิลวดความร้อนที่ใช้สำหรับการตัดสายพลาสติก 
 3. จับเวลาการรัดสายเส้นที่ 1 และ 2 
 4. บันทึกผลการทดลองลงในตารางที ่4.6 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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รูปที่ 4.15 ผลการทดลองการแพ็คกล่องสินค้า 
 

 
 

รูปที่ 4.16 ผลการทดลองการวัดอุณหภูมิฮีตเตอร์ 
 

 
 

รูปที่ 4.17 ผลการทดลองการวัดอุณหภูมิลวดความร้อน 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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ตารางท่ี 4.6 ทดลองการแพ็คกล่องสินค้า 
ลำดับไม้พาเลท อุณหภูมิที่ใช้ (องศาเซลเซียส) เวลาในการรัดสาย (วินาที) 

ฮีตเตอร์ ลวดความร้อน เส้นที่ 1 เส้นที่ 2 
1 79.5 108.9 59 60 
2 78.9 110.6 58 59 
3 80.2 109.2 60 59 
4 79.9 108.5 59 58 
5 79.1 109.8 59 60 
6 78.8 110.7 59 59 

 
 1. การหาค่าเฉลี่ยอุณหภูมิฮีตเตอร์ โดยที่ 𝑥̅ คือ อุณหภูมิเฉลี่ยของฮีตเตอร์ 
79.5+78.9+80.2+79.9+79.1+78.8 = 476.4 องศาเซลเซียส 
 

ดังนั้น     𝑥̅ =  
476.4

6
 

 

                                                    𝑥̅ =  79.4 องศาเซลเซียส 
 

 2. การหาค่าเฉลี่ยอุณหภูมิลวดความร้อน โดยที่ 𝑥̅ คือ อุณหภูมิเฉลี่ยของลวดความร้อน 
108.9+110.6+109.2+108.5+109.8+110.7 = 657.7 องศาเซลเซียส 
 

ดังนั้น                                 𝑥̅ =  
657.7

6
 

 

                                                    𝑥̅ =  109.617 องศาเซลเซียส 
 

 3. การหาค่าเฉลี่ยเวลาการรัดสายเส้นที่ 1 โดยที่ 𝑥̅ คือ เวลาเฉลี่ยในการรัดสายเส้นที่หนึ่ง 
59+58+60+59+59+59 = 354 วินาที 
 

ดังนั้น     𝑥̅ =  
354

6
 

 

                                                    𝑥̅ =  59 วินาที 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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 4. การหาค่าเฉลี่ยเวลาการรัดสายเส้นที่ 2 โดยที่ 𝑥̅ คือ เวลาเฉลี่ยในการรัดสายเส้นที่สอง 
60+59+59+58+60+59 = 355 วินาที 
 

ดังนั้น     𝑥̅ =  
355

6
 

 

                                                    𝑥̅ =  59.167 วินาที 
 
 
 สรุปตารางการทดลองที่ 4.6 โดยแบ่งออกเป็น 2 ส่วน ด้วยกันดังนี้ คือ ส่วนของอุณหภูมิ 
และเวลา อุณหภูมิเฉลี่ยของฮีตเตอร์ได้เท่ากับ 79.4 องศาเซลเซียส อุณหภูมิเฉลี่ยลวดความร้อนได้
เท่ากับ 109.617 องศาเซลเซียส เวลาเฉลี่ยที่ใช้ในการรัดสายเส้นที่ 1 ได้เท่ากับ 374.93 วินาที และ
เวลาเฉลี่ยที่ใช้ในการรัดสายเส้นที่ 2 ได้เท่ากับ 59.167 วินาที 
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บทท่ี 5 

วิเคราะห์และสรุปผลการทดลอง 
 
 ในส ่วนบทนี ้จะกล่าวถึง  การสร ุปผลการทดลอง การว ิเคราะห์ผลการทดลอง และ
ข้อเสนอแนะ 
 

5.1 สรุปผลการทดลอง 
 แขนกลอัตโนมัติจัดเรียงและแพ็คกล่องสินค้าสามารถทำงานได้อย่างมีประสิทธิภาพ ผู้จัดทำ
จึงสรุปผลการทดลองย่อย ๆ ได้ดังนี้ 
 5.1.1 สรุปผลการทดลองการลำเลียงไม้พาเลท 
  จากการทดลอง เวลาเฉลี่ยที่ใช้ในการลำเลียงไม้พาเลทชิ้นที่ 1 ถึง 6 ได้เท่ากับ 
374.93 วินาที หรือเท่ากับ 6.25 นาที ไฟสถานะระหว่างการทำงานนั้น สามารถแจ้งเตือนได้ถูกต้อง 
คือ สีส้ม และไฟสถานะสิ้นสุดกระบวนการสามารถแจ้งเตือนได้ถูกต้อง คือ สีเขียว 
 5.1.2 สรุปผลการทดลองการจัดเก็บไม้พาเลท  
  จากการทดลอง เมื่อบรรจุไม้พาเลทลงชั้นจัดเก็บไม้พาเลท 1 ชิ้น 2 ชิ้น 3 ชิ้น 4 ชิ้น 
5 ชิ้น และ 7 ชิ้น จะเห็นได้ว่าบรรจุขาดหรือเกิน ไม่ตรงตามเงื่อนไขที่กำหนด เมื่อผ่านไป 10 วินาที 
หรือ 20 วินาที สถานะในการทำงานของเครื่องนั้นจะไม่ทำงาน ไฟสถานะไม่แสดงผล แต่ถ้าหากเป็น
ไม้พาเลท 6 ชิ้น จะเห็นได้ว่าเมื่อบรรจุครบ ตรงตามเงื่อนไขที่กำหนดไว้นั้น เมื่อผ่านไป 10 วินาที 
สถานะในการทำงานของเครื่องนั้นจะทำงาน ไฟสถานะแสดงผล คือ สีส้ม 
 5.1.3 สรุปผลการทดลองการทำงานของเซอร์โวมอเตอร์ 
  จากการทดลอง เซอร์โวมอเตอร์ตั้งแต่ตัวที่ 1 ถึง 6 สามารถทำงานในช่วงองศาที่
กำหนดได้ โดยไม่ติดขัดกับโครงสร้าง 
 5.1.4 สรุปผลการทดลองการหยิบกล่องสินค้าของแขนกล 
  จากการทดลอง แขนกลสามารถหยิบจับกล่องสินค้าครั้งละ 2 กล่อง จำนวน 4 ครั้ง 
และจัดเรียงกล่องสินค้าบนไม้พาเลทจำนวน 8 กล่อง ชั้นล่าง 4 กล่อง ชั้นบน 4 กล่อง ได ้
 5.1.5 สรุปผลการทดลองการแพ็คกล่องสินค้า 
  จากการทดลอง อุณหภูมิเฉลี่ยที่ใช้ในการฮีตเตอร์ ได้เท่ากับ 79.4 องศาเซลเซียส 
อุณหภูมิเฉลี่ยของลวดความร้อน ได้เท่ากับ 109.617 องศาเซลเซียส เวลาเฉลี่ยในการรัดสายเส้นที่ 1 
ได้เท่ากับ 59 วินาที และเวลาเฉลี่ยในการรัดสายเส้นที่ 2 ได้เท่ากับ 59.167 วินาที 
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5.2 วิเคราะห์ผลการทดลอง 
 จากการทดลอง ผู้จัดทำวิเคราะห์ผลการทดลองได้ดังนี้ 
 ระบบแขนกล ยังคงมีปัญหาเกี่ยวกับความเสถียรของมอเตอร์ ดังนั้นทางผู้จัดทำจึงแนะนำว่า
ควรเปลี่ยนไปใช้สเต็ปปิ่งมอเตอร์ (Stepping Motor) แทนการใช้เซอร์โวมอเตอร์ 
 ระบบแพ็คกล่องสินค้า มีปัญหาทางด้านโครงสร้าง เช่น การป้อนสายเข้า  และดึงสายกลับ
สำหรับการรัดกล่องสินค้า ผู้จัดทำแนะนำว่าควรปรึกษาผู้เชี่ยวชาญทางด้านโครงสร้างสำหรับแก้ไข 
และให้คำแนะนำต่อไป 
 

5.3 ข้อเสนอแนะ 
 1. โครงสร้างของโรลเลอร์คอนเวเยอร์ควรออกแบบให้ตรงตามหลักมาตรฐานความปลอดภัย
ในโรงงาน 
 2. โครงงานนี้เป็นแบบจำลอง ดังนั้นอุปกรณ์ต่าง ๆ ที่ใช้ค่อนข้างมีขนาดที่เล็ก ดังนั้นในส่วน
การจัดหาอุปกรณ์ให้เหมาะสมกับชิ้นงานนั้นค่อนข้างหาได้ยาก การเลือกขนาดชิ้นงานจำเป็นต้องคิด
ให้ถี่ถ้วนมากกว่านี้ 
 3. เครื่องมือที่ใช้ในการสร้างโครงสร้างชิ้นงานควรมีให้พร้อม 
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ภาคผนวก ก 
โปรแกรมโครงงานแขนกลอัตโนมตัิจัดเรียงและแพ็คกล่องสินค้า 
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แลดเดอร์โปรแกรมพีแอลซ ี
 แลดเดอร์โปรแกรมพีแอลซีที่ใช้สำหรับการควบคุมตัวเครื่องทั้งหมด ดังรูปที่ ก. 1 
 

 
 

รูปที่ ก. 1 แลดเดอร์ควบคุมการทำงานทั้งระบบ 
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รูปที่ ก. 1 แลดเดอร์ควบคุมการทำงานทั้งระบบ (ต่อ) 
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รูปที่ ก. 1 แลดเดอร์ควบคุมการทำงานทั้งระบบ (ต่อ) 
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รูปที่ ก. 1 แลดเดอร์ควบคุมการทำงานทั้งระบบ (ต่อ) 
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รูปที่ ก. 1 แลดเดอร์ควบคุมการทำงานทั้งระบบ (ต่อ) 
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รูปที่ ก. 1 แลดเดอร์ควบคุมการทำงานทั้งระบบ (ต่อ) 
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รูปที่ ก. 1 แลดเดอร์ควบคุมการทำงานทั้งระบบ (ต่อ) 
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โค้ดโปรแกรมอาดุยโน ่
#include <Servo.h> 
 
Servo myservoA; 
Servo myservoB; 
Servo myservoC; 
Servo myservoD; 
Servo myservoE; 
Servo myservoF; 
int posA = 10;  //defualt"10"     //10-50      // ลดคา่ กางออก, เพ่ิมค่า บีบ 
int posB = 90;  //defualt"90"     //0-180      // ลดคา่ ทวนเข็ม, เพ่ิมค่า ตามเข็ม 
int posC = 155; //defualt"155"  //180-90    // ลดค่า ขึ้น, เพ่ิมค่า ลง 
int posD = 15;  //defualt"15"                      // ลดค่า ลง, เพ่ิมค่า ขึ้น 
int posE = 30;  //defualt"30"     //0-80        // ลดคา่ ขึ้น, เพ่ิมค่า ลง 
int posF = 15;  //defualt"15"                      // ลดค่า ตามเข็ม, เพ่ิมค่า ทวนเข็ม 
 
int val; 
 
const int buttonPinA = 8;  
const int buttonPinB = 9;  
const int buttonPinC = 10;  
const int buttonPinD = 11;  
 
int buttonState = 0; 
int A = 0; 
int B = 0; 
int C = 0; 
int D = 0; 
 
void setup() 
{ 
  Serial.begin(9600); 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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  myservoA.attach(2); 
  myservoA.write(posA);  
   
  myservoB.attach(3); 
  myservoB.write(posB);  
   
  myservoC.attach(4); 
  myservoC.write(posC);  
   
  myservoD.attach(5); 
  myservoD.write(posD);  
   
  myservoE.attach(6); 
  myservoE.write(posE);  
   
  myservoF.attach(7); 
  myservoF.write(posF);  
 
  pinMode(buttonPinA, INPUT); 
  pinMode(buttonPinB, INPUT); 
  pinMode(buttonPinC, INPUT); 
  pinMode(buttonPinD, INPUT); 
} 
 
void loop() 
{ 
  buttonState = digitalRead(buttonPinA); 
  if(buttonState == HIGH) 
  { 
    A = 1; 
  } 
  else if(A == 1) 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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  { 
    for(posF = 15; posF <= 160; posF += 1) 
    { 
      myservoF.write(posF); 
      delay(50); 
    } 
    for(posE = 30; posE <= 90; posE += 1) 
    { 
      myservoE.write(posE); 
      delay(50); 
    } 
    for(posA = 10; posA <= 55; posA += 1)// (Def >> A) --------------------------------------------
--------- 
    { 
      myservoA.write(posA); 
      delay(50); 
    } 
    for(posE = 90; posE >= 65; posE -= 1) 
    { 
      myservoE.write(posE); 
      delay(50); 
    } 
    for(posF = 160; posF >= 30; posF -= 1)// (A >> B) ----------------------------------------------
----- 
    { 
      myservoF.write(posF); 
      delay(50); 
    } 
    for(posB = 90; posB <= 100; posB += 1) 
    { 
      myservoB.write(posB); 
      delay(50); 
    } 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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    for(posC = 155; posC >= 150; posC -= 1) 
    { 
      myservoC.write(posC); 
      delay(50); 
    } 
    for(posD = 15; posD >= 0; posD -= 1) 
    { 
      myservoD.write(posD); 
      delay(50); 
    } 
    for(posE = 65; posE <= 75; posE += 1) 
    { 
      myservoE.write(posE); 
      delay(50); 
    } 
    for(posA = 55; posA >= 10; posA -= 1)// (B) ------------------------------------------------------ 
    { 
      myservoA.write(posA); 
      delay(50); 
    } 
    for(posE = 75; posE >= 30; posE -= 1) 
    { 
      myservoE.write(posE); 
      delay(50); 
    } 
    for(posB = 100; posB >= 90; posB -= 1) 
    { 
      myservoB.write(posB); 
      delay(50); 
    } 
    for(posC = 150; posC <= 155; posC += 1) 
    { 
      myservoC.write(posC); 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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      delay(50); 
    } 
    for(posD = 0; posD <= 15; posD += 1) 
    { 
      myservoD.write(posD); 
      delay(50); 
    } 
    for(posF = 30; posF >= 15; posF -= 1)  
    { 
      myservoF.write(posF); 
      delay(50); 
    } 
    A = 0; 
  } 
/*----------------------------------------------------*/ //FINISHED A button 
  buttonState = digitalRead(buttonPinB); 
  if(buttonState == HIGH) 
  { 
    B = 1; 
  } 
  else if(B == 1) 
  { 
    for(posF = 15; posF <= 160; posF += 1) 
    { 
      myservoF.write(posF); 
      delay(50); 
    } 
    for(posE = 30; posE <= 90; posE += 1) 
    { 
      myservoE.write(posE); 
      delay(50); 
    } 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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    for(posA = 10; posA <= 50; posA += 1)// (Def >> A) --------------------------------------------
--------- 
    { 
      myservoA.write(posA); 
      delay(50); 
    } 
    for(posE = 90; posE >= 65; posE -= 1) 
    { 
      myservoE.write(posE); 
      delay(50); 
    } 
    for(posF = 160; posF >= 25; posF -= 1)// (A >> C) ----------------------------------------------
------- 
    { 
      myservoF.write(posF); 
      delay(50); 
    } 
    for(posB = 90; posB <= 95; posB += 1) 
    { 
      myservoB.write(posB); 
      delay(50); 
    } 
    for(posC = 155; posC >= 150; posC -= 1) 
    { 
      myservoC.write(posC); 
      delay(50); 
    } 
    for(posD = 15; posD <= 25; posD += 1) 
    { 
      myservoD.write(posD); 
      delay(50); 
    } 
    for(posE = 65; posE <= 100; posE += 1) 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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    { 
      myservoE.write(posE); 
      delay(50); 
    } 
    for(posA = 50; posA >= 10; posA -= 1)// (C) -------------------------------------------------------
----- 
    { 
      myservoA.write(posA); 
      delay(50); 
    } 
    for(posE = 100; posE >= 30; posE -= 1) 
    { 
      myservoE.write(posE); 
      delay(50); 
    } 
    for(posB = 95; posB >= 90; posB -= 1) 
    { 
      myservoB.write(posB); 
      delay(50); 
    } 
    for(posC = 150; posC <= 155; posC += 1) 
    { 
      myservoC.write(posC); 
      delay(50); 
    } 
    for(posD = 25; posD >= 15; posD -= 1) 
    { 
      myservoD.write(posD); 
      delay(50); 
    } 
    for(posF = 25; posF >= 15; posF -= 1)  
    { 
      myservoF.write(posF); 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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      delay(50); 
    } 
    B = 0; 
  } 
/*----------------------------------------------------*/ //FINISHED B button 
  buttonState = digitalRead(buttonPinC); 
  if(buttonState == HIGH) 
  { 
    C = 1; 
  } 
  else if(C == 1) 
  { 
    for(posF = 15; posF <= 160; posF += 1) 
    { 
      myservoF.write(posF); 
      delay(50); 
    } 
    for(posE = 30; posE <= 90; posE += 1) 
    { 
      myservoE.write(posE); 
      delay(50); 
    } 
    for(posA = 10; posA <= 50; posA += 1)// (Def >> A) --------------------------------------------
------ 
    { 
      myservoA.write(posA); 
      delay(50); 
    } 
    for(posE = 90; posE >= 65; posE -= 1) 
    { 
      myservoE.write(posE); 
      delay(50); 
    } 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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    for(posF = 160; posF >= 30; posF -= 1)// (A >> D) ----------------------------------------------
-- 
    { 
      myservoF.write(posF); 
      delay(50); 
    } 
    for(posB = 90; posB <= 100; posB += 1) 
    { 
      myservoB.write(posB); 
      delay(50); 
    } 
    for(posC = 155; posC <= 170; posC += 1) 
    { 
      myservoC.write(posC); 
      delay(50); 
    } 
    for(posE = 65; posE <= 75; posE += 1) 
    { 
      myservoE.write(posE); 
      delay(50); 
    } 
    for(posA = 50; posA >= 10; posA -= 1)// (D) ------------------------------------------------------- 
    { 
      myservoA.write(posA); 
      delay(50); 
    } 
    for(posE = 75; posE >= 30; posE -= 1) 
    { 
      myservoE.write(posE); 
      delay(50); 
    } 
    for(posB = 100; posB >= 90; posB -= 1) 
    { 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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      myservoB.write(posB); 
      delay(50); 
    } 
    for(posC = 170; posC >= 155; posC -= 1) 
    { 
      myservoC.write(posC); 
      delay(50); 
    } 
    for(posF = 30; posF >= 15; posF -= 1)  
    { 
      myservoF.write(posF); 
      delay(50); 
    } 
    C = 0; 
  } 
/*----------------------------------------------------*/ //FINISHED C button 
buttonState = digitalRead(buttonPinD); 
  if(buttonState == HIGH) 
  { 
    D = 1; 
  } 
  else if(D == 1) 
  { 
    for(posF = 15; posF <= 160; posF += 1) 
    { 
      myservoF.write(posF); 
      delay(50); 
    } 
    for(posE = 30; posE <= 90; posE += 1) 
    { 
      myservoE.write(posE); 
      delay(50); 
    } 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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    for(posA = 10; posA <= 50; posA += 1)// (Def >> A) --------------------------------------------
--------- 
    { 
      myservoA.write(posA); 
      delay(50); 
    } 
    for(posE = 90; posE >= 50; posE -= 1) 
    { 
      myservoE.write(posE); 
      delay(50); 
    } 
    for(posF = 160; posF >= 25; posF -= 1)// (A >> E) -----------------------------------------------
- 
    { 
      myservoF.write(posF); 
      delay(50); 
    } 
    for(posB = 90; posB <= 95; posB += 1) 
    { 
      myservoB.write(posB); 
      delay(50); 
    } 
    for(posD = 15; posD <= 50; posD += 1) 
    { 
      myservoD.write(posD); 
      delay(50); 
    } 
    for(posE = 50; posE <= 100; posE += 1) 
    { 
      myservoE.write(posE); 
      delay(50); 
    } 
    for(posC = 155; posC <= 180; posC += 1) 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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    { 
      myservoC.write(posC); 
      delay(50); 
    } 
    for(posA = 50; posA >= 10; posA -= 1)// (E) ------------------------------------------------------- 
    { 
      myservoA.write(posA); 
      delay(50); 
    } 
    for(posE = 100; posE >= 30; posE -= 1) 
    { 
      myservoE.write(posE); 
      delay(50); 
    } 
    for(posB = 95; posB >= 90; posB -= 1) 
    { 
      myservoB.write(posB); 
      delay(50); 
    } 
    for(posC = 180; posC >= 155; posC -= 1) 
    { 
      myservoC.write(posC); 
      delay(50); 
    } 
    for(posD = 50; posD >= 15; posD -= 1) 
    { 
      myservoD.write(posD); 
      delay(50); 
    } 
    for(posF = 25; posF >= 15; posF -= 1)  
    { 
      myservoF.write(posF); 
      delay(50); 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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    } 
    D = 0; 
  } 
/*----------------------------------------------------*/ // FINISHED D button 
  else 
  { 
    myservoA.write(posA); 
    myservoB.write(posB); 
    myservoC.write(posC); 
    myservoD.write(posD); 
    myservoE.write(posE); 
    myservoF.write(posF);   
  } 
} 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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ภาคผนวก ข 
คู่มือการใช้งานโครงงานแขนกลอัตโนมตัิจัดเรยีงและแพ็คกล่องสินค้า 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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คู่มือการใช้งานโครงงานแขนกลอัตโนมัตจิัดเรียงและแพ็คกล่องสินค้า 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 

สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้าคุณทหารลาดกระบัง 
วิทยาเขตชุมพรเขตรอุดมศักดิ์ จังหวัดชุมพร 

ปีการศึกษา 2563 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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ระบบการทำงานของตวัเครื่องทำงานได้ 2 แบบ Manual และ Automatic 
1. ระบบ Manual  
 

 
 

รูปที่ ข. 1 ตู้ควบคุม 
 

 จากรูปที่ ข. 1 เป็นตู้ควบคุมที่ภายในมีพีแอลซี สำหรับควบคุมการทำงานทั้งหมดของเครื่อง 
ได้แก่ ระบบจัดเก็บไม้พาเลท ระบบสายพาน ระบบแขนกล และระบบแพ็คกล่องสินค้า 

 
ปุ่มสีเขียว: เริ่มการทำงาน ปุ่ม Emergency: ตัดการทำงานท้ังระบบทันที 
ปุ่มสีแดง: หยดุการทำงาน ปุ่ม Breaker Switch: ON จ่ายไฟเลี้ยง / OFF ไม่จ่าย

ไฟเลี้ยง 

 

2. ระบบ Automatic 
 

 
 

รูปที่ ข. 2 เซนเซอร์ตรวจจับไม้พาเลท และชั้นจัดเก็บไม้พาเลท 

S2 

S1 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้



91 
 

 

 จากรูปที่ ข. 2 เงื่อนไขแรกหากเซนเซอร์ตรวจจับไม้พาเลทตัวที่ 1 เป็นลอจิก 1  แต่ตัวที่ 2 
เป็นลอจิก 0 เครื่องจะเริ่มการทำงานในอีก 10 วินาที เงื่อนไขท่ีสองหากเซนเซอร์ตรวจจับไม้พาเลทตัว
ที่ 1 เป็นลอจิก 1 แต่ตัวที่ 2 เป็นลอจิก 1 เครื่องจะไม่มีการทำงาน ในส่วนของชั้นจัดเก็บไม้พาเลทนั้น 
สามารถบรรจุไม้พาเลทได้ 6 ชิ้น 

 
 ตรวจจับไม้พาเลท  ตรวจจับไม้พาเลท สถานะ 

Sensor 1 
 

Sensor 2 
 

เริ่มการทำงานในอีก 10 วินาที 

Sensor 1 
 

Sensor 2 
 

ไม่เริ่มการทำงาน 

 
บรรจุสายรัดในช่องป้อนสาย 

 

 
 

รูปที่ ข. 3 การบรรจุสายรัดในช่องป้อนสาย 
 

 จากรูปที่ ข. 3 เตรียมสายรัดให้พร้อมโดยการสอดเข้าวงแหวน ผ่านลูกกลิ้ง และสอดเข้าไปยัง
ช่องป้อนสายสำหรับเตรียมพร้อมให้กับระบบแพ็คกล่องสินค้า 

 
 
 
 
 
 
 

ช่องป้อนสาย 
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ระบบการแจ้งเตือนสถานะของเคร่ือง 
 

 
 

รูปที่ ข. 4 ไฟแจ้งเตือนสถานะ และลำโพง 
 

 จากรูปที่ ข. 4 ส่วนแรกหากตัวเครื่องกำลังทำงานอยู่ ไฟสถานะที่แสดงผลนั้นจะเป็นไฟสีส้ม 
ส่วนที่สองหากตัวเครื่องหยุกการทำงานหรือค้างการทำงานอยู่ ไฟสถานะท่ีแสดงผลนั้นจะเป็นไฟสีแดง 
ส่วนสุดท้ายหากเครื่องเสร็จสิ้นกระบวนการทำงาน ไฟสถานะท่ีแสดงผลนั้นจะเป็นไฟสีเขียว 

 
ไฟสีแดง : เครื่องหยุดทำงานช่ัวคราว 
ไฟสีสม้ : เครื่องกำลังทำงาน 
ไฟสีเขียว : สิ้นสุดหนึ่งกระบวนการ 
ลำโพง : สิ้นสุดหนึ่งกระบวนการ 
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ภาคผนวก ค 
คู่มือการใช้งานอุปกรณ์ (Datasheet) 
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