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บทคัดย่อ 
 ปริญญานิพนธ์ฉบับนี้นำเสนอการออกแบบระบบกลิ้งกลมกระทะล้อและการจำลองการ

เคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ ในส่วนของระบบกลิ้งกลมกระทะล้อจะแบ่งเป็น 2 ส่วนหลัก ๆ คือ แขนกลหยิบ

เข้า และมือหยิบออก ในส่วนของแขนกลหยิบเข้าประกอบด้วยกระบอกลม (Pneumatic) ที่เชื่อมต่อ

กับ โซลินอยด์วาล์ว (Solenoid Valve) และใช้ พีแอลซี (PLC) ในการควบคุม ในส่วนของการจำลอง

การเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ เป็นการจำลองหุ่นยนต์เรียงของบนพาเลท เพื่อนำไปใช้ในระบบงานจริง 

และเพ่ือหาท่าการขยับหุ่นยนต์ให้ใช้เวลาน้อยที่สุด และไม่กระทบกับระบบงาน 

จากการทดลองระบบกลิ้งกลมกระทะล้อจะทราบได้ว่ามอเตอร์จะมีแรงเหวี ่ยงมากกว่า

กระบอกลม และการใช้รีดสวิตช์ในการเช็คจะทำให้ปลอดภัยกับระบบงาน เนื่องจาก ถ้ากระบอกลม

ไม่เคลื่อนที่มาถึงตำแหน่งที่กำหนด ระบบจะไม่ทำงานในขั้นตอนถัดไป และจากการทดลองการจำลอง

การเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์จะทราบได้ว่า การขยับของหุ่นยนต์ในแต่ละครั้งจะใช้เวลามากขึ้นตาม

ระยะห่างเชิงมุมในแต่ละแกน โดยผลที่ออกมาทำเวลาในการเรียงของได้ 4.33 นาที 

 

คำสำคัญ: โซลินอยด์วาล์ว, พีแอลซี, แขนกล, ระบบกลิ้งกลมกระทะล้อ 
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ABSTRACT 
This thesis presents the design of a spherical wheel mobile manipulator system 

and the simulation of robot motion. The spherical wheel mobile manipulator system 

is divided into two main components: the arm for grasping and the hand for releasing. 

The arm for grasping consists of an air cylinder connected to a solenoid valve and is 

controlled by a programmable logic controller (PLC). The simulation of robot motion, 

it involves simulating the sequencing of robots on a pallet for real-world applications 

and finding the most efficient robot movements that minimize time and avoid 

interfering with the system. From the experimental results of the spherical wheel 

mobile manipulator system, it was found that the motors have greater torque than 

the air cylinders. The use of limit switches ensures the safety of the system because if 

the air cylinders do not reach the specified positions, the system will not proceed to 

the next step. 

Furthermore, from the simulation of robot motion, it was observed that the 

time required for each robot movement increases with the angular distance in each 

axis. The resulting sequencing time was 4.33 minutes. 

 

Keywords: solenoid valve, PLC, robot arm, wheel rim rolling system  
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กิตติกรรมประกาศ 

 

 ปริญญานิพนธ์ฉบับนี้ได้เรียบเรียงความรู้เกี่ยวกับ ระบบกลิ้งกลมกระทะล้อและการ

จำลองการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ สามารถสำเร็จลุล่วงได้อย่างดี ด้วยความช่วยเหลือ และการสนับสนุน

จากบุคคลหลาย ๆ ท่าน ซึ่งผู้เขียนขอขอบคุณทุก ๆ ท่านดังต่อไปนี้ 

          ขอขอบพระคุณ บริษัท โรโบคลาวด์ จำกัด ที่ได้เอ้ือเฟ้ือให้นักศึกษาได้มีโอกาสศึกษา

และ จัดทำโครงงานสหกิจศึกษาร่วมกับบริษัท  

          ขอขอบพระคุณ นายอภิชัย จตุโชคทวีสิทธิ์ (พนักงานที่ปรึกษา) และพี่ๆในบริษัท โร

โบคลาวด์ จำกัด ที่คอยช่วยเหลือ ให้คำแนะนำและคำปรึกษาในการทำโครงงานสหกิจ และคำปรึกษา

ในการทำงานและคอยสอนเรื่องการใช้ชีวิต และคอยสร้างรอยยิ้มในวันที่เจออะไรแย่ ๆ       

 ขอกราบขอบพระคุณ บิดามารดา และครอบครัว ผู้ซึ ่งคอยอบรมสั่งสอน เลี้ยงดู

สนับสนุนการศึกษาตลอดจนให้กำลังใจเสมอมาตลอดจนสำเร็จการศึกษา  และคอยสนับสนุนเรื ่อง

การเงิน 

 ขอกราบขอบพระคุณ ผศ.ดร.เกษมสุข เสพศิริส ุข อาจารย์ที ่ปรึกษา ผู ้ซ ึ ่งให้

คำแนะนำต่าง ๆ คอยช่วยเหลือและติดตามเกี่ยวกับโครงงานสหกิจตลอดมา ผู้เขียนรู้สึกซาบซึ้งใน

ความเมตตาของท่าน จึงขอกราบขอบพระคุณเป็นอย่างสูง 

 ขอขอบพระคุณอาจารย์ที่เคารพทุก ๆ ท่าน ที่ให้ความเอาใจใส่แนะนำและคอย
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บทท่ี 1 

บทนำ 

 

ในบทนี้จะกล่าวถึงความเป็นมาและความสำคัญของปัญหา ความมุ่งหมายและวัตถุประสงค์

ขอบเขตของการทำโครงงาน ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ ขั้นตอนและวิธีการดำเนินงาน รวมถึง

โครงสร้างของโครงงานสหกิจศึกษา ณ บริษัท โรโบคลาวด์ จำกัด โดยบริษัทดำเนินกิจกรรมหลักเป็น

งานผลิตระบบอัตโนมัติต่าง ๆ อาทิเช่น ระบบจัดวางของบนพาเลท ระบบแพ็คของ เป็นต้น ตำแหน่ง

ที่ผู้จัดทำโครงงานได้รับมอบหมายคือ ผู้ช่วยวิศวกรบริการเทคนิค 

 

1.1 ความเป็นมาและความสำคัญโครงงาน 

เนื่องจากบริษัท โรโบคลาวด์ เป็นบริษัทที่ทำระบบอัตโนมัติ และได้รับงานจากลูกค้าให้ทำ

ระบบอัตโนมัติของเครื่องกลิ้งกลมกระทะล้อ เพ่ือลดจำนวนคนและเพ่ิมปริมาณงานที่ผลิตในระบบ จึง

มอบหมายให้ออกแบบระบบอัตโนมัติที่ช่วยจับล้อเข้าและดึงล้อออกจากเครื่องกลิ้งกลมกระทะล้อ 

และได้รับมอบหมายให้ออกแบบการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ในการหยิบและเรียงของในระยะเวลาที่เร็ว

ที่สุด และไม่ให้ตัวหุ่นยนต์ไปกระทบกับระบบงานจนเกิดความเสียหาย 

 

1.2 ความมุ่งหมายและวัตถุประสงค์ 

1) เพ่ือศึกษาการออกแบบระบบอัตโนมัติ 

2) เพ่ือศกึษาการใช้เครื่องมือต่างๆ 

3) เพ่ือศึกษาการเขียนโปรแกรม 

4) เพ่ือศึกษาเทคโนโลยีในระบบอุสาหกรรม 

 

1.3 ขอบเขตของโครงงาน 

เนื่องจากลูกค้าได้ว่าจ้างบริษัทให้สร้างระบบอัตโนมัติที่ ใช้ในการหยิบกระทะล้อเข้าและหยิบ

ออกเครื่องกลิ้งกลมกระทะล้อได้ และว่าจ้างให้ออกแบบระบบจัดเรียงและแพ็คของ ทางบริษัทจึง

มอบหมายให้ออกแบบการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ 

1) สามารถกลิ้งกลมล้อได้ในเวลาล้อละ 30 วินาที 

2) สามารกลิ้งกลมกระทะล้อโดยที่ล้อไม่เสียหาย 

3) สามารถจัดการวางวัตถุโดยระบบไม่ได้รับความเสียหาย 

4) สามารถจัดวางของจำนวน 3 ชั้น ในระยะเวลา 6 นาท ี
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1.4 ประโยชน์จากโครงงานสหกิจศึกษา 

1) ได้รับความรู้เกี่ยวกับการทำงานของเครื่องจักรและระบบการทำงานในสายการผลิต 

2) ได้พัฒนาความรู้การทำงานอย่างเป็นรบบมีแบบแผน 

3) ได้เรียนรู้และพัฒนาความสามารถจากการทำงาน และแก้ไขปัญหาจากการทำงานจริง 

4) ได้เรียนรู ้และพัฒนาทักษะทางด้านวิศวกรรม เช่น การซ่อมแซ่มเครื่ องจักร การใช้

เครื่องมือ การวิเคราะห์ปัญหาที่เกิดขึ้น และการเสนอแนวคิดในการแก้ไขปัญหาจากการทำงานจริงใน

สถานที่จริง เป็นต้น 

 

1.5 ขั้นตอนและวิธีการดำเนินการ 

 ขั ้นตอนและวิธ ีดำเนินงานผู ้จ ัดทำได้วางแผนในการจัดทำโครงงานสหกิจศึกษาแสดง

รายละเอียดไว้ในตารางที่ 1.1 ดังนี้ 
 

ตารางท่ี 1.1 แผนการดำเนินงาน  

 

ขั้นตอนการดำเนินงาน 

ระยะเวลาดำเนินงาน 

สิงหาคม กันยายน ตุลาคม พฤศจิกายน 

1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 

1. ศึกษาการใช้งานโปรแกรม 

RoboDK 

                

2. ศึกษาระบบกลิ้งกระทะล้อ                 

3. ทำการจำลองการทำงาน                 

4. ทำการทดสอบจริง                 

5. ทำการจำลองหลังแก้ไขโครงสร้าง                 

6. ทำการทดสอบจริงหลังแก้ไข

โครงสร้าง 

                

7. สังเกตและบันทึกผลการทำงาน                 

8. จัดทำรายงาน                 
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1.6 โครงสร้างโครงงานสหกิจศึกษา 

รายงานสหกิจศึกษาฉบับนี้แบ่งออกเป็น 6 ส่วนหลัก คือบทที่ 1-5 และภาคผนวก ซึ่งแต่ละ

ส่วนจะอธิบายเนื้อหาที่เกี่ยวข้องกับโครงงานระบบกลิ้งกลมกระทะล้อโดยละเอียดถี่ถ้วน โดยแบ่ง

ออกเป็นบทต่าง ๆ และในแต่ละบทมีหัวข้อดังต่อไปนี้ 

บทที่ 1 บทนำ ในบทนี้จะกล่าวความเป็นมาและความสำคัญโครงงาน ความมุ่งหมายและ

วัตถุประสงค์ ขอบเขตของโครงงาน ประโยชน์จากโครงงานสหกิจศึกษา ขั้นตอนและวิธีการดำเนินงาน 

รวมถึงโครงสร้างของงานสหกิจศึกษา 

บทที่ 2  ทฤษฎีบทที่เกี ่ยวข้อง ในบทนี้จะกล่าวถึงทฤษฎีที่เกี ่ยวข้องที่ได้นำมาใช้ในการ

ออกแบบและสร้างโครงงานระบบกลิ้งกลมกระทะล้อและการจำลองการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์รวมไป

ถึงคุณสมบัติของอุปกรณ์ต่าง ๆ แล้ะข้อมูลหลักการทำงานของระบบกลิ้งกลมกระทะล้อ 

บทที่ 3 การออกแบบและการดำเนินการ ในบทนี้จะกล่าวถึงการออกแบบบล็อกไดอะแกรม

การทำงาน แผนผังแสดงขั้นตอนการทำงานของระบบ การออกแบบโครงสร้างชิ้นงาน  

บทที่ 4 การทดลองและผลการทดลอง ในบทนี้กล่าวถึงการทดลองและผลการทดลอง

โครงงานระบบกลิ้งกลมกระทะล้อและการจำลองการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ ประกอบไปด้วยการ

ทดลองแขนกลโครงสร้างเดิม และ โครงสร้างใหม่ การทดสอบการวางวัตถุด้วยการจัดวางระบบแบบ

เก่า และ แบบใหม ่

บทที่ 5 บทสรุปและข้อเสนอแนะ ในบทนี้จะกล่าวถึงสรุปผลการทดลอง ปัญหาและอุปสรรค

วิธีการแก้ไขปัญหา และข้อเสนอแนะของโครงงานระบบกลิ้งกลมกระทะล้อและการจำลองการ

เคลื่อนที่ของหุ่นยนต์  
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 บทท่ี 2 

ทฤษฎีที่เกี่ยวข้อง 

 

 ในบทนี้จะกล่าวถึงทฤษฎีที่เกี่ยวข้องเพื่อนำมาใช้ในการออกแบบและสร้างระบบกลิ้งกลม

กระทะล้อ ซึ ่งประกอบด้วย พีเอลซี  (PLC), โซลีนอยด์วาล์ว (Solenoid valve), กระบอกลม 

(Pneumatic air cylinder), รีดสวิตช์ (Reed switch), โฟโตอิเล็กทริกส์เซนเซอร์ (Photoelectric 

sensor), ลิเนียร์ไกด์ (Linear guide), เครื่องกลิ้งกระทะล้อ (Wheel rim rolling), โปรแกรมโรโบ

ดีเค (RoboDK) 

 

2.1 เครื่องกลิ้งกระทะล้อ (Wheel rim rolling)  

เครื่องกลิ้งกระทะล้อ [1] ดังรูปที่ 2.1 คือเครื่องที่อยู่ในกระบวนการ การผลิตกระทะล้อ โดย

การกลิ้งกระทะล้อเป็นกระบวนการต่อจากการเจียร์ขอบล้อการกลิ้งล้อทำให้ล้อมีความกลมที่เท่ากัน

จะทำให้ปลอดภัยกับผู้ขับขี่ โดยการทำงานจะเป็นการใช้แรงลมกด แล้วกลิ้งล้อไปกับพิมพ์ 

 

 
 

รูปที่ 2.1 เครื่องกลิ้งกระทะล้อ 
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เครื่องกลิ้งล้อคุณสมบัติดังนี้ 

1) สามารถกลิ้งให้ล้อกลมสม่ำเสมอได้ 

2) สามารถกลิ้งกลมล้อได้ 10 วินาที ต่อ 1 ล้อ 

 

2.2 ลิเนียร์ไกด์ (Liear guide)  

ลิเนียร์ไกด์ [2] ดังรูปที่ 2.2 คือรางสไลด์ที่นิยมใช้ในอุสาหกรรม โดยมีองค์ประกอบสำคัญคือ 

แท่งเหล็กและลูกปืน 
 

 

รูปที่ 2.2 ลิเนียร์ไกด์ (Linear guide) 

 

ลิเนียร์ไกด์มีคุณสมบัติดังนี้  

1) สามารถเคลื่อนที่เป็นเส้นตรงได ้

2) สามารถใช้กับกระบอกลมได ้

 

2.3 โฟโตอิเล็กทริกส์เซนเซอร์ (Photoelectric sensor)  

โฟโตอิเล็กทริกส์เซนเซอร์ [3] คือ เป็นเซ็นเซอร์ที่ใช้ในการตรวจจับการเคลื่อนไหว การ

ตรวจจับวัตถุ และการตรวจสอบขนาดรูปร่างของวัตถุ เซ็นเซอร์ชนิดนี้ทำงานโดยที่ไม่ต้องมีการสัมผัส

ตัววัตถุ แต่เป็นการอาศัยหลักการส่งและรับแสง โดยมีส่วนประกอบสำคัญ 2 ส่วน คือ ตัวส่งแสง และ

ตัวรับแสงลักษณะการตรวจจับเกิดจากการที่ลำแสงจากตัวส่งแสง ส่งไปสะท้อนกับวัตถุหรือถูกขวาง

กั้นด้วยวัตถุ ส่งผลให้ตัวรับแสงรู้สภาวะที ่เกิดขึ้นและเปลี่ยนแปลงสภาวะของสัญญาณทางด้าน

เอาต์พุตเพ่ือนำไปใช้งานต่อไปดังรูปที่ 2.3 
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รูปที่ 2.3 โฟโตอิเล็กทริกส์เซนเซอร์ (Photoelectric sensor) 

 

โฟโตอิเล็กทริกส์เซนเซอร์มีคุณสมบัติดังนี้  

1) สามารถตรวจจับวัตถุได้  

2) สามารถตรวจขนาดวัตถุได้ 
 

2.4 รีดสวิตช์ (Reed switch)  

 รีดสวิตช์ [4] คือ สวิตช์ที่ใช้เปิดปิดวงจรไฟฟ้าตามสนามแม่เหล็กดังรูปที่ 2.4 ตัวรีดสวิตช์จะ

เป็นหลอดแก้วผนึกกันอากาศ มีข้ัวไฟฟ้าเข้าที่ปลายสองด้าน ด้านในต่อกับก้านหน้าสัมผัสขนาดเล็กที่

ทำจากโลหะสารแม่เหล็ก เมื่อมีสนามแม่เหล็กในบริเวณ หน้าสัมผัสจะลู่ไปตามแนวสนามจนสัมผัสกัน

ทำให้ไฟฟ้าไหลผ่านได้ครบวงจร เมื ่อสนามแม่เหล็กหมดไป หน้าสัมผัสก็จะดีดกลับที ่เดิมทำให้

วงจรไฟฟ้าขาดออกจากกัน  

 

 

รูปที่ 2.4 รีดสวิตช์ (Reed switch) 

(ที่มา: https://www.pneu-hyd.co.th/images/Products/AirTAC/AirTAC-Cylinder/Cylinders-

Accessories/Sensor-Switch/cmsg/cmsg-series.jpg) 
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 รีดสวิตช์มีคุณสมบัติดังนี้ 

1) สามารถตรวจจับตำแหน่งของกระบอกลมได้ 

2) สามารถส่งสัญญาณดิจิทอลได้ 

 

2.5 กระบอกลม (Pneumatic air cylinder)  

 กระบอกลม [5]  คือ อุปกรณ์ที่ถ่ายกำลังของไหลเป็นพลังงานกลเคลื่อนที่เป็นเส้นตรงดังรูปที่ 

2.5 

 

 

รูปที่ 2.5 กระบอกลม (Pneumatic) 

 

2.5.1 หลักการทำงานของกระบอกลม  

หลักการทำงานของกระบอกลมจะมีท่อลมต่อหัวกระบอก และท้าย

กระบอก โดยลมจะถูกควบคุมผ่านโซลีนอยด์วาล์ว ถ้าลมเข้าทางด้านท้ายกระบอก กระบอกลมจะ

เคลื่อนที่ไปด้านหน้า เนื่องจากด้านหน้าเป็นสุญญากาศ แล้วถ้าลมเข้าหัวกระบอก กระบอกลมจะ

เคลื่อนที่ไปด้านหลัง 

 2.5.2 โครงสร้างภายในของกระบอกลม 

  โครงสร้างภายในของกระบอกลมประกอบด้วย 

  1) ส่วนกระบอกสูบ โดยจะมีโครงสร้างภายในดังรูปที่ 2.6 

  2) วาล์วควบคุมความเร็วของกระบอกสูบ 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 2.6 โครงสร้างภายในของกระบอกลม 

(ที่มา: http://jwtech.co.th/activity/wp-content/uploads/2022/01/EBRO2-768x530.png) 

 
2.6 โซลีนอยด์วาล์ว (Solenoid valve)  

 โซลีนอยด์วาล์ว [6] คือ วาล์วที่สามารถควบคุมการไหลของลมได้ดังรูปที่ 2.7 

 

รูปที่ 2.7 โซลีนอยด์วาล์ว (Solenoid valve) 

 

2.6.1 หลักการทำงานของโซลีนอยด์วาล์ว 

หลักการทำงานของโซลีนอยด์วาล์วจะรับอินพุต (input) จากพีแอลซีและใช้ไฟเลี้ยง

24VDC โดยโซลีนอยด์วาล์ว จะทำหน้าที่สลับช่องการปล่อยลม ถ้าปล่อยลมไปช่องแรก ช่องที่สองจะ

เป็นสุญญากาศ  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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2.7 พีแอลซี (PLC)  

พีแอลซี [7] คือ อุปกรณ์ที่ใช้ในการควบคุมและตรวจสอบกระบวนการของระบบอัตโนมัติ

หรือเครื่องจักรต่าง ๆ ในสายอุตสาหกรรมดังรูปที่ 2.8 โดยทำหน้าที่เป็น "หัวใจ" หรือ "สมอง" ของ

ระบบควบคุม ซึ่งสร้างด้วยฮาร์ดแวร์ (Hardware) และโปรแกรมใช้งาน (Software) ร่วมกันเพื่อให้

ทำงานได้ตามโครงสร้างและหน้าที่ที่กำหนดไว้ 
 

 

รูปที่ 2.8 พีแอลซี (PLC) 

(ที่มา: https://www.plc-sensors.com/wp-content/uploads/2020/07/FX5U-64MRES-6-1.jpg) 

 

2.7.1 หลักการทำงานของพีแอลซี  

หลักการทำงานของพีแอลซี คือการเขียนโปรแกรมพีแอลซีแทนการใช้วงจรควบคุม 

พีแอลซีมีคุณสมบัติดังนี้  

1) ช่องต่อแบบดิจิตอลและแอนะล็อกที่มากพอสำหรับการต่อขยายเพิ่มเติม รวมถึง

ช่องต่ออะนาล็อกเพ่ือติดต่อกับอุปกรณ์เซ็นเซอร์หลายชนิด 

2) สามารถทำงานร่วมกับระบบอ่ืน ๆ ได้อย่างยืดหยุ่น รวมถึงการติดต่อกับเซ็นเซอร์

และอุปกรณ์อ่ืน ๆ ผ่านช่องต่อทางอนาล็อกและดิจิตอล 

3) มีระบบการเก็บรักษาข้อมูลแบบความเสียหายต่อการสูญเสียของข้อมูล รวมถึงมี

ความสามารถในการตรวจจับและแก้ไขข้อผิดพลาดที่เกิดขึ้นในการทำงาน 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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2.8 โปรแกรมโรโบดีเค (RoboDK)  

โปรแกรมโรโบดีเค [8] คือ โปรแกรมจำลองการทำงานของหุ่นยนต์ สำหรับงานอุสาหกรรม 

ดังรูปที่ 2.9 

 

 

 

รูปที่ 2.9 โปรแกรมโรโบดีเค (RoboDK) 

(ที่มา: https://robodk.com/blog/wp-content/uploads/2022/02/RoboDK-For-Web-PR-1-

735x400.png) 

 

โปรแกรมโรโบดีเคมีคุณสมบัติดังนี้ 

1) ช่วยให้ผู้ใช้สามารถจำลองการทำงานของหุ่นยนต์ได้อย่างละเอียด สามารถสร้าง

และปรับแต่งโมเดลหุ่นยนต์ สถานที่ทำงาน และอุปกรณ์อื่น ๆ เพื่อศึกษาและวิเคราะห์การทำงาน

ก่อนที่จะทำในสภาพจริง 

2) มีเครื่องมือและอินเตอร์เฟซที่ใช้ในการโปรแกรมหุ่นยนต์อุตสาหกรรม ผู้ใช้

สามารถสร้างเส้นทางการเคลื่อนที่ ระบุตำแหน่งและทิศทาง วางแผนการเคลื่อนที่ และสร้างโปรแกรม

การทำงานสำหรับหุ่นยนต์ได้อย่างง่ายดาย 

3) การออกแบบและจำลองสถานที่ทำงาน: ผู้ใช้สามารถสร้างและจำลองสถานที่

ทำงาน รวมถึงการจัดวางอุปกรณ์อื่น ๆ เช่นสายพานลำเลียง หรือเครื่องจักร เพื่อวางแผนการทำงาน

ของหุ่นยนต์ให้เหมาะสมและประสิทธิภาพ 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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บทที่ 3 

การออกแบบและการดำเนินการ 

 

ในบทนี้จะกล่าวถึงการออกแบบ ระบบกลิ้งกลมกระทะล้อ ซึ่งมีบล็อกไดอะแกรมการทำงาน

แผนผังแสดงขั้นตอนการทำงานของระบบและการออกแบบโครงงาน 

 

3.1 บล็อกไดอะแกรมแสดงหลักการทำงานโดยรวม 

 ระบบกลิ้งกลมกระทะล้อ มีเป้าหมายเพื่อจับกระทะล้อโลหะ และทำการหมุนให้มีความกลม

ที่เสมอกัน มีขั้นตอนคร่าวๆ ดังนี้ มีกระทะล้อถูกลำเลียงมาจากระบบก่อนหน้า หลังจากนั้น กระทะ

ล้อจะมาชนกับโฟโตอิเล็กทริกส์เซนเซอร์ (Photoelectric sensor) แล้วตัวแกนทรีโรล (Gantry roll) 

ทำการหยิบกกระทะล้อเข้าเครื่องกลิ้งกลมกระทะล้อ หลังจากนั้นจะมีตัวคีบล้อออกจากเครื่อง เพ่ือ

ลำเลียงไประบบถัดไป โดยโครงสร้างการทำงานโดยรวมแสดงดังรูปที่ 3.1 โดยมี พีแอลซี (PLC) เป็น

ตัวประมวลผล โดยมี สวิตช์ชิ ่งซัพพลาย (Switching power supply) เป็นแหล่งจ่ายไฟ ระบบมี

อินพุทอยู่ด้วยกัน 2 ตัวคือ รีดสวิตช์ (Reed switch) และ โฟโตอิเล็กทริกส์เซนเซอร์ (Photoelectric 

sensor) มีเอาท์พุทเป็นเครื่องกลิ้งกลมกระทะล้อซึ่งเป็นเครื่องของบริษัทลูกค้า  และแกนทรีโรลที่ใช้

กระบอกลม (Pneumatic) ที่ควบคุมผ่านโซลินอยด์วาล์ว โดยมีรายละเอียดดังรูปที่ 3.1 
 

 

รูปที่ 3.1 บล็อกไดอะแกรมทำงานระบบกลิ้งกลมกระทะล้อ 

จากรูปที่ 3.1 เป็นบล็อกไดอะแกรมการทำงานระบบกลิ้งกลมกระทะล้อ ซึ่งประกอบไปด้วย 

  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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3.1.1 ส่วนแหล่งจ่ายไฟฟ้า 

  แหล่งจ่ายไฟกระแสสลับ(Power supply) ในที ่นี ่ทำหน้าที ่เป็นแหล่งจ่ายไฟให้

อุปกรณ์ต่าง ๆ สามารถทำงานโดยการจ่ายกระแสไฟ 220 โวลต์ สำหรับใช้เป็นแหล่งจ่ายให้กับคอล

โทรลเลอร์ และคอลโทรลเลอร์จ่ายกระแสไฟตรง 24 โวลต์ สำหรับ เซนเซอร์ และโซลินอยด์วาล์ว 

3.1.2 ส่วนควบคุมการทำงานของระบบกลิ้งกลมกระทะล้อ 

ในส่วนนี ้เป็นส่วนที่ออกแบบสำหรับการควบคุมการทำงานของระบบกลิ้งกลม

กระทะล้อโดยแบ่งการอธิบายเป็นแผนผังการทำงานและวงจรควบคุมซึ่งมีลายละเอียดดังนี้ 

1) การเชื่อมต่อของไมโครคอลโทรลเลอร์ 

ในส่วนนี้ประกอบด้วยโฟโตอิเล็กทริกส์เซนเซอร์ตรวจจับกระทะล้อที่ป้อนเข้ามาจาก

สถานีก่อนหน้า พีแอลซี เพื่อประมวลผล รีดสวิตช์เพื่อตรวจจับตำแหน่งของกระบอกลม และ โซลิ

นอยด์วาล์วเพ่ือควบคุมการทำงานของกระบอกลม ดังรูปที่ 3.2 

 

 

รูปที่ 3.2 ภาพการเชื่อมต่อของไมโครคอนโทรลเลอร์ 

 

จากรูปที่ 3.2 เป็นภาพการเชื่อมต่อของคอลโทรลเลอร์ซึ่งมี 3 องค์ประกอบ ดังนี้ 

 

1.1) ส่วนอินพุต (Input) ประกอบด้วยโฟโตอิเล็กทริกส์เซนเซอร์ตรวจจับ

กระทะล้อ แล้วสัญญาณดิจิทอลเข้าพีแอลซี และรีดสวิตช์ตรวจจับตำแหน่งของกระบอกลม ถ้า

กระบอกลมถึงตำแหน่งที่ติดตั้งไว้ ซึ่งคือยืดสุด หดสุดของกระบอกลม รีดสวิตช์จะส่งสัญญาณดิจิทอล

เข้าพีแอลซี 
    

1.2) ส่วนกระบวนการ (Process)  ประกอบด้วย พีแอลซี จะรับค่าอินพุต

ทั้งหมดมาประมวลผลและจ่ายเอาต์พุตออกไปตามเครื่องต่างๆ 

Solenoid valve 

 

Photoelectric sensor 

Reed switch 

เคร่ืองกลิ้งกลมกระทะล้อ 

PLC 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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   1.3) ส่วนเอาต์พุต (Output) ประกอบด้วย โซลินอยด์วาล์วทำหน้าที่

ควบคุมกระบอกลม และเครื่องกลิ้งกลมกระทะล้อ ซึ่งเป็นเครื่องของลูกค้า 

2) แผนผังการทำงานของคอลโทรลเลอร์พีแอลซี 

  2.1) ส่วนของการป้อนกระทะล้อ 

  ในแผนผังการทำงานของคอลโทรลเลอร์พีแอลซี ในส่วนของโฟโตอิเล็กท

ริกส์เซนเซอร์มีข้ันตอนการทำงานดังนี้ 

เมื่อมีกระทะล้อป้อนเข้ามาทางสายพานลำเลียง แล้วมาหยุดที่สตอปเปอร์ 

หลังจากนั้นโฟโตอิเล็กทริกส์จะจับกระทะล้อแล้วส่งสัญญาณดิจิทอลไปยังพีแอลซี 
 

    

 

 

รูปที่ 3.3 แผนผังการทำงานของคอลโทรลเลอร์พีแอลซีของโฟโตอิเล็กทริกส์เซนเซอร์ 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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2.2) ส่วนของอินพตุกระบอกลม 

  ในแผนผังการทำงานของคอลโทรลดลอร์พีแอลซี ในส่วนของรีดสวิตช์มีขั้นตอนการ

ทำงานดังนี ้

  เมื่อกระบอกลมถึงตำแหน่งที่ติดตั้งไว้ รีดสวิตช์จะจับแม่เหล็กของกระบอกลมและส่ง

สัญญาณดิจิทอลไปยังพีแอลซี 

 

 

รูปที่ 3.4 แผนผังการทำงานของคอลโทรลเลอร์พีแอลซีของรีดสวิตช์ 

 

3.1.3 ส่วนการทำงานของเอาท์พุต 

ในส่วนนี้จะกล่าวถึงการควบคุมการทำงานของเอาต์พุตหลังจากที่คคอลโทรลเลอร์พี

แอลซีประมวลผลและควบคุมการทำงานของระบบกลิ้งกลมกระทะล้อ โดยมีตัวแกนทรีโรลฟีดอิน 

แกนทรีโรลฟีดเอาท์ และเครื่องกลิ้งกลมกระทะล้อ โดย แกนทรีโรลฟีดอิน และแกนทรีโรลฟีดเอาท์ มี

โซลินอยด์วาล์ว เป็นตัวควบคุม โดยจ่ายไฟกระแสตรง 24 โวลต์ ให้โซลินอยด์วาล์ว 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 3.5 ภาพการเชื่อมต่อของโซลินอยด์วาล์ว 

 

3.2 การออกแบบและโครงสร้าง  

ในบทนี้จะกล่าวถึงโครงสร้างของระบบกลิ้งกลมกระทะล้อ และระบบจัดเรียงของบนพาเลท 

โดยจะประกอบไปด้วยโครงสร้างของแกนทรี่โรลและโครงสร้างในส่วนของการคีบกระทะล้อออก 

และกริปเปอร์ (Gripper) ของระบบจัดเรียงของบนพาเลท 

3.2.1 โครงสร้างแกนทรีโรลแบบท่ี 1 

 โดยแกนทรีโรลแบบที่ 1 จะทำหน้าที่ทั้งหยิบเข้าและหยิบออก โดยใช้กระบอกลมทำ

ให้เคลื่อนท่ีในแต่ละแกน โดยประกอบด้วยกระบอกลมจำนวน 4 ตัว โดยแยกเป็น 2 ส่วน คือ 

 

 

รูปที่ 3.6 แกนทรีโรลแบบที่ 1 

 

Gantry roll 

Wheel rolling machine 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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1) ส่วนของกริปเปอร์ (Gripper) 

 ในส่วนของกริปเปอร์ประกอบด้วย กระบอกลมลิเนียร์ไกด์  และลูกปืน (Ball 

baering) 

 

รูปที่ 3.7 กริปเปอร์แกนทรีโรลแบบที่ 1 

 

   

 

 

รูปที่ 3.8 ลิเนียร์ไกด์ (Linear guide) 

 

 

 

กระบอกลม สำหรับยก Gripper 

กระบอกลม สำหรับอ้า Gripper 

Linear guide 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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จากรูปที่ 3.8 ลิเนียร์ไกด์ทำหน้าที่ ให้ส่วนที่จับเคลื่อนที่เป็นเส้นตรง และใช้กระบอก

ลมเป็นตัวดึงเข้าและผลักออก 

 

 

รูปที่ 3.9 ลูกปืน (Ball bearing) 

 

จากรูปที่ 3.9 ลูกปืนทำหน้าที่เป็นจุดหมุน โดยใช้กระบอกลมทำให้ส่วนหัวเคลื่อนที่ 

โดยจะเคลื่อนที่แบบหมุน 90 องศา 

 

2) ส่วนของฐาน 

  ในส่วนของตัวฐานประกอบด้วย มอเตอร์ (Mortor) เกียร์ (Gear) กระบอกลมลิเนียร์

ไกด ์ 

  การทำงานของแกนทรี ่โรลแบบที่ 1 จะใช้มอเตอร์ และเกียร์เป็นจุดหมุน และ 

กระบอกลมเป็นตัวผลักขึ้นและผลักไปด้านหน้า โดยมีลิเนียร์ไกด์เป็นตัวล็อคเส้นทางการเคลื่อนที่  ดัง

รูป 3.10 

 

 

Ball bearing 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 3.10 ฐานของแกนทรี่โรล 

 

3.2.2 โครงสร้างแกนทรี่โรลแบบที่ 2 

  แกนทรี่โรลแบบที่ 2 จะมีส่วนของการหยิบเข้า และหยิบออกแยกกัน โดยส่วนของ 

กริปเปอร์จะไม่มีการเปลี่ยนแปลงจากตัวเก่า โดยส่วนที่มีการเปลี่ยนแปลงจากตัวเก่าคือส่วนฐาน ดัง

รูปที่ 3.11 

 

 

รูปที่ 3.11 แกนทรี่โรลแบบที่ 2 

 

 

กระบอกลม 
มอเตอร์เกียร์ 

Linear guide 

Feed in 

Feed out 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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1) ส่วนฐานของแกนทรี่โรล(Gantry roll base) 

ในส่วนฐานของแกนทรี่โรล(Gantry roll) แบบใหม่จะแตกต่างจากแบบเก่าตรงที่ 

แบบเก่าจะใช้มอเตอร์ (Motor) และ เกียร์(Gear) เป็นจุดหมุน และ แบบเก่าจะมีกระบอกลม

(Pneumatic) ยกขึ้น ส่วนของแบบใหม่จะใช้กระบอกลม(Pneumatic) ทำให้ตัวแกนทรี่โรล(Gantry 

roll) หมุน และตัดกระบอกลม(Pneumatic) ยกข้ึนออก 

 

 

รูปที่ 3.12 แกนทรีโรลส่วนฐาน 

 

จากรูปที่ 3.12 ส่วนฐานชองแกนทรี่โรลแบบใหม่จะใช้กระบอกลมผลักช่วงท้าย และ

มีจุดหมุนโดยมีลูกปืน 

 

2) ส่วนของคีปออก(Feed out) 

ในส่วนนี้ประกอบด้วย อลูมิเนียมโปรไฟล์ (Aluminum profile) กระบอกลม และ 

ลิเนียร์ไกด์  

โครงสร้างส่วนคีบออก (Feed out) จะใช้กระบอกลมทำให้ตัวกริปเปอร์ส่วนคีปออก 

(Feed out gripper)เคลื่อนที่เป็นเส้นตรงมายังเครื่องกลิ้งกลมกระทะล้อดังรูปที่ 3.13 

กระบอกลมสำหรับผลัก 

กระบอกลมสำหรับการหมุน 

กระบอกลมสำหรับการยก 

gripper 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 3.13 โครงสร้างส่วนคีบออก 

 

   กริปเปอร์ส่วนคีบออก (Feed out gripper) ประกอบด้วย กระบอกลมและ

ลิเนียร์ไกด์ดังรูปที่ 3.14 

 

 
รูปที่ 3.14 กริปเปอร์ส่วนคีบออก (Feed out gripper) 

   

1950mm 

2020mm 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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  ฐานสไลด์ชิ้นงาน (Slider base) ใช้พลาสติกในการสร้างและวางองศาเอียงเพื่อรับ

กระทะล้อจากส่วนคีบออก ดังรูปที่ 3.15 

 

 

รูปที่ 3.15 ฐานสไลด์ชิ้นงาน (Slider base) 

 

3.3.3 ส่วนของการจำลองการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ 

ในส่วนนี้จะเป็นการจำลองการทำงานของระบบจัดเรียงของบนพาเลทโดยมีการ

ทำงานคร่าวๆดังนี้ ชิ้นงานจะถูกลำเลียงมาท่ีตัวสตอปเปอร์ (Stopper) ของสายพานลำเลียงหมายเลข 

1 แล้วถูกคีบโดยหุ่นยนต์หมายเลข 2 มาเรียงบนพาเลทหมายเลข 3 ดังรูปที่ 3.16 และหุ่นยนต์ทำการ

คีบชิ้นงานมาวางเรียงบนพาเลทตามรูปแบบที่กำหนดไว้ ในส่วนนี้แบ่งเป็น 3 ส่วน คือ 

1) การจัดวางโดยกริปเปอร์แบบหนีบด้านข้าง 

  ระบบที่ใช้งานเดิมมีลักษณะจำเพาคือ มีขั้นตอนการทำงานแบบจับได้ทีละ 2 กล่อง

โดยตัวหุ่นยนต์จะทำการคีบกล่องจากท้ายสายพานลำเลียง และมาเรียงบนพาเลทตามรูปแบบที่

กำหนด โดยการวางระบบงานตามรูปที่ 3.16 ดังนี้ 

 

แผ่นพลาสติก 

กระทะล้อ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 3.16 ระบบแบบที่ 1 

 

  โดยกริบเปอร์แบบหนีบทำงานโดยการใช้กระบอกลมในการบีบวัตถุ และมี  มอเตอร์

ดันตัวสตอปเปอร์ไม่ให้ตัวกริปเปอร์บีบชิ้นงานมากเกินไปจนชิ้นงานเกิดความเสียหาย  และมีดเคี้ยวที่

ติดกระบอกลมสำหรับช้อนชิ้นงาน ดังรูป 3.17 

 

 

รูปที่ 3.17 กริปเปอร์แบบเก่า 

2) การจัดวางแบบที่ 1 

สายพานลำเลียง 
Robot 

พาเลทสำหรับ

เรียงกล่อง 

 

Aluminium 

profile 

Linear guide 
Stopper 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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โดยระบบงานจะใช้ดังรูปที่ 3.16 แต่จะมีการเปลี่ยนแปลงกริปเปอร์แบบใหม่โดย 

เปลี่ยนการทำงานจากการหนีบด้านข้าง เป็นการช้อนที่ตัววัตถุและหนีบด้านบน และสามารถจับได้ 2 

กล่องพร้อมกัน โดยใช้กระบอกลมในการทำงาน โดยกริปเปอร์มีลักษณะดังรูปที่ 3.18 ถึงรูปที่ 3.20 

 

 

รูปที่ 3.18 กริปเปอร์แบบใหม่  

 

 

รูปที่ 3.19 กริปเปอร์แบบใหม่คีบด้านเดียว 

 

  จากรูปที่ 3.19 ตัวอย่างการทำงานของกระบอกลมของกริปเปอร์ 

ตัวหนีบด้านบน 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 3.20 กรปิเปอร์แบบใหม่คีบ 2 ด้าน 

 

3. การจัดวางแบบที่ 2  

กระดาษรองพาเลทหมายเลข 1  และเปลี่ยนตำแหน่งตัวสายพานลำเลียงหมายเลข 2  ดังรูปที่ 3.21 

 

 

รูปที่ 3.21 ระบบงานแบบที่ 2 

 

กระบอกลมตัวช้อนกล่อง 

กล่อง 

สายพานลำเลียง 

ฐานวางกระดาษ

รองพาเลท 

  โดยการเปลี่ยนแปลงระบบดังกล่าว จะเปลี่ยนแปลงตำแหน่งการวางฐานวาง 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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3.3 การทำงาน และการทดลอง 

ในส่วนการทำงานและการทดลอง ในส่วนนี้จะแบ่งเป็น 2 ส่วน คือ การทำงานของแกนทรี่

โรลและการจำลองการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ 

3.3.1 การทำงานของแกนทรีโรลแบบที่ 1 

การทำงานของแกนทรี่โรลแบบทีจ่ะใช้สำหรับป้อนเข้าและคีบชิ้นงานออก โดยมีการ

ทำงานดังนี ้

 

 

รูปที่ 3.22 โฟลวชาร์ตการทำงานช่วงหยิบชิ้นงานเข้าเครื่อง 

 

จากรูปที่ 3.22 อธิบายโฟลวชาร์ตตามลำดับได้ดังนี้  

1)  กระบอกลมที่ 2 ของแกนทรี่โรลในส่วนของกริปเปอร์ดังรูปที่ 3.23 ขยับชักเข้า 

ทำให้ส่วนหัวของกริปเปอร์หมุนลงมา 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 3.23 กระบอกลมที่ 2 ของกริปเปอร์ 

 

  2) กระบอกลมที่แกนทรี่โรลในส่วนของฐานดังรูปที่ 3.24 ขยับชักเข้า ทำให้ส่วนของ

ตัวแกนทรี่โรลขยับลงมาต่ำลง 

 

 

รูปที่ 3.24 กระบอกลมส่วนฐานของแกนที่โรล 

 

3) กระบอกลมที่ 1 ของแกนทรี่โรลในส่วนของกริปเปอร์ดังรูปที่ 3.25 ขยับลงมา ทำ

ให้ตัวกริปเปอร์บีบเข้า 

ตัวจับวัตถุ 

ตัวล็อคกระบอกลม 

ตัวล็อคลูกปืนกับ

แกน 

กระบอกลม 

กระบอกลมผลัก 

กระบอกลมยก 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



27 
 

 

 

รูปที่ 3.25 กระบอกลมที่ 1 ของกริปเปอร์ 

 

4) กระบอกลมของแกนทรี ่โรลในส่วนของฐาน ในรูปที ่ 3.24 ผลักออกทำให้ตัว

แกนทรีโรลสูงขึ้น 

5) กระบอกลมที่ 2 ของแกนทรี่โรลในส่วนของกริปเปอร์ดันขึ้นดังรูปที่ 3.26 ทำ

ให้กรปิเปอร์ ตั้งขึ้น 

 

 

รูปที่ 3.26 กระบอกลมที่ 2 

 

 

พลาสติกหุม้ตัวจับ 

ตัวล็อคกระบอกลมกับ 

Gripper 

กระบอกลมยก

Gripper 

กระบอกลมหนีบ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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  6) มอเตอร์ของแกนทรีโรลในส่วนของฐานดังรูปที่ 3.27 หมุนจาก 0 องศา ไป 90

องศา 

 

รูปที่ 3.27 มอเตอร์ฐานแกนทรี่โรล  

 

7) กระบอกลมที่ 2 ของแกนทรี่โรลในช่วงของฐาน ในรูปที่ 3.27 วงสีดำ ขยับไป

ข้างหน้า 

8) กระบอกลมที่ 1 ของแกนทรี่โรลในส่วนของกริปเปอร์ดังรูปที่ 3.25 ขยับลงมา ทำ

ให้ตัวกริปเปอร์อ้าออก 

9) กระบอกลมของแกนทรีโรลในช่วงของฐาน ในรูปที่ 3.24 ขยับถอยหลัง 

10) เครื่องกลิ้งกลมกระทะล้อทำงาน เครื่องทำงานจริงดังรูปที่ 3.28 

 

 

รูปที่ 3.28 เครื่องกลิ้งกลมกระทะล้อ 

 

มอเตอร์ 

ตัวกลิ้งกลม 

ตัวล็อคกระทะล้อ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ในส่วนการทำงานของการคึบออกจะทำงานตามลำดับ ดังรูปที่ 3.29 

 

 

รูปที่ 3.29 โฟลวชาร์ตการทำงานช่วงหยิบออกจากเครื่อง 

 

 จากรูปที่ 2.29 อธิบายโฟลวชาร์ตได้ดังนี้ 

1) กระบอกลมของแกนทรี่โรลในช่วงของฐานขยับไปข้างหน้า 

2) กระบอกลมท่ี 1 ของแกนทรี่โรลในส่วนของกริปเปอร์ขยับลงมา ทำให้ตัวกริป

เปอรบ์ีบเข้า 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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3) กระบอกลมของที่ 2 ของแกนทรี่โรลในช่วงของฐานขยับถอยหลัง 

4) มอเตอร์ของแกนทรี่โรล ในส่วนของฐาน หมุนจาก 90 องศา ไป 180 องศา 

5) กระบอกลมท่ี 2 ใของแกนทรี่โรลในส่วนของกริปเปอร์ดันขึ้น ทำให้กริปเปอร์

หมุนลง 

6) กระบอกลมของแกนทรี่โรลในส่วนของฐานชักเข้า ทำให้ตัวแกนทรี่โรลต่ำลง 

7) กระบอกลมท่ี 1 ของแกนทรี่ ในส่วนของกริปเปอร์ลงมา ทำให้ตัวกริปเปอร์อ้า

ออก 

3.3.2. การทำงานของแกนทรี่โรลแบบที่ 2 

การทำงานของแกนทรี ่โรลแบบที ่ 2 จะมี 2 ส่วนแยกออกจากกัน และใช้รีด

สวิตช์(Reed switch) ในการช่วยเช็คในการทำงาน โดยจะมีการทำงานดังรูปที่ 3.30 

 

 

รูปที่ 3.30 โฟลวชาร์ตการทำงานของแกนทรี่โรลช่วงหยิบชิน้งาน 

 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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จากรูปที่ 3.30 อธิบายโฟลวชาร์ตได้ดังนี้ 

1) กระบอกลมตัวที่ 2ของแกนทรี่โรลดังรูปที่ 3.31 ชักเข้า ทำให้ส่วนของกริปเปอร์

หมุนลง 
 

 

 

รูปที่ 3.31 กระบอกลมที่ 2 ของกริปเปอร์ 

 

2) รีดสวิตช์เช็คว่ากระบอกลมที่ 2 เคลื่อนที่มาถึงตำแหน่งที่ 1 หรือไม่ 

3) กระบอกลมที่ฐานดังรูปที่ 3.32 ยกข้ึน 

 
รูปที่ 3.32 กระบอกลมที่ฐาน 

 

 

Reed switch 
position 1 

Reed switch 
position 2 

Reed switch 
position 1 Reed switch 

position 2 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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4) รีดสวิตช์เช็คว่ากระบอกลมที่ฐานเคลื่อนที่มาถึงตำแหน่งที่ 1 หรือไม่  

5) กระบอกลมของแกนทรี่โรลในส่วนของกริปเปอร์ดังรูปที่ 3.33 ชักเข้า ทำให้กริป

เปอรบ์ีบเข้า  

 

รูปที่ 3.33 กระบอกลมที่ 1 ของกริปเปอร์ 

 

6) รีดสวิตช์เช็คว่ากระบอกลมที่ 1 เคลื่อนที่มาตำแหน่งที่ 1 หรือไม่ 

   

 

 

 

 

 

 

 

 

Reed switch 
position 2 Reed switch 

position 1 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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โฟลวชาร์ตการทำงานของแกนทรี่โรลช่วงคีบข้ึนมีการทำงานดังรูปที่ 3.34 

 

 

รูปที่ 3.34 โฟลวชาร์ตการทำงานของแกนทรีโรลช่วงคีบขึ้นมา 

 

จากรูปที่ 3.34 อธิบายโฟลวชาร์ตได้ดังนี้ 

1) กระบอกลมที่ฐานเคลื่อนที่ลง 

2) รีดสวิตช์เช็คว่ากระบอกลมที่ฐานเคลื่อนที่มาถึงตำแหน่งที่ 2 หรือไม่  

3) กระบอกลม แกนที่ 2 ของแกนทรี่โรลผลักออกทำให้ตัวกริปเปอร์ตั้งขึ้น  

4) รีดสวิตช์เช็คว่ากระบอกลมแกนที่ 2 ของแกนทรี่โรลเคลื่อนที่มาถึงตำแหน่งที่ 2 

หรือไม ่

5) กระบอกลมตัวแกนที่ 1 ของแกนทรี่โรลผลักออก ทำให้ตัวแกนทรีโรลหมุนไป 90 

องศา 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 3.35 กระบอกลมแกนที่ 1 ของแกนทรี่โรล 

 

6) รีดสวิตช์เช็คว่ากระบอกลมแกนที่ 1 เคลื่อนที่มาถึงตำแหน่งที่ 1 หรือไม่ตำแหน่ง

ตามรูปที่ 3.35 

 

โฟลวชาร์ตการทำงานของ Gantry roll ช่วงวางเข้าเครื่องดังรูปที่ 3.36 

 

 

 รูปที่ 3.36 โฟลวชาร์ตช่วงแกนทรีโรลช่วงวางเข้าเครื่อง 

 

  

Reed switch 

position 2 

Reed switch 

position 1 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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จากรูปที่ 3.36 อธิบายโฟลวชาร์ตได้ดังนี้ 

1) กระบอกลมของแกนทรี่โรลในส่วนของฐานขยับไปข้างหน้า ดังรูปที่ 3.37 

2) รีดสวิตช์เช็คว่ากระบอกลมฐานเคลื่อนที่มาถึงตำแหน่งที่ 1 หรือไม่ตำแหน่งตาม

รูปที่ 3.37 

 

 

รูปที่ 3.37 กระบอกลมฐานของแกนทรีโรล 

 

3) กระบอกลมที่ 1 ของแกนทรี่โรลในส่วนของกริปเปอร์ผลักออก ทำให้ตัวกริปเปอร์ 

อ้าออก  

4) รีดสวิตช์เช็คว่ากระบอกที่ 1 ในส่วนของกริปเปอร์ลมเคลื่อนที่มาถึงตำแหน่งที่ 2 

หรือไม ่

5) กระบอกลมของแกนทรี่โรลในส่วนของฐานขยับไปถอยหลัง  

6) เครื่องกลิ้งกลมกระทะล้อทำงาน 

 

 

 

 

 

 

 

Reed switch 

position 2 

Reed switch 

position 1 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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โฟลวชาร์ตการทำงานช่วง Feed out ดังรูปที่ 3.38 

 

 

รูปที่ 3.38 โฟลวชาร์ตการทำงานช่วงคีบออก 

 

จากรูปที่ 3.37 อธิบายโฟลวชาร์ตได้ดังนี้ 

1) รีดสวิตช์เช็คว่ากระบอกลมของแกนทรีโรลแกรนที่ 2 เคลื่อนที่มาถึงตำแหน่งที่ 2 หรือไม่  

2) กระบอกลมในส่วนของการคีบออก ชักลงทำให้ตัวกริปเปอร์เคลื่อนที่ไปทางด้านซ้าย หน้า

เครื่องกลิ้งกลมกระทะล้อ ดังรูปที่ 3.39 

3) รีดสวิตช์เช็คกระบอกลมส่วนของการคึบออกเคลื่อนที่ผ่านตำแหน่งที่ติดตั้ง 
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รูปที่ 3.39 กระบอกลมระบบคีบออก  

  

4) กระบอกลมของกริปเปอร์ในส่วนของคีบออกผลักออก ทำให้ Gripper ในรูปที่ 3.40 กาง

ออก 

5) รีดสวิตช์เช็คว่ากระบอกลมของกริปเปอร์ในส่วนของการคึบออกเคลื่อนที่มาถึงตำแหน่งที่ 

1 หรือไม่ตำแหน่งตามรูปที่ 3.40 

Reed switch 
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รูปที่ 3.40 กระบอกลมของกริปเปอร์ในส่วนของการคีบออก 

 

6) กระบอกลมของกริปเปอร์ นส่วนของคีบออกชักเข้า ทำให้กริปเปอร์ บีบเข้าเพ่ือ

ไปจับกระทะล้อจากเครื่องกลิ้งกลมกระทะล้อ ดังรูปที่ 3.40 

7) กระบอกลมในส่วนของคีบออกผลักออก ทำให้ตัวกริปเปอร์เคลื่อนที่ไปทางด้าน

ขวา จากหน้าเครื่องกลิ้งกลมกระทะล้อไปยังสไลดเดอร์ดังรูปที่ 3.39 

8) รีดสวิตช์เช็คกระบอกลมของส่วนคีบออกเคลื่อนที่ผ่านตำแหน่งที่ติดตั้ง 

9) แกนทรี่โรลระบบคีบเข้าจะทำงานไปคีบกระทะล้อมารอ 

10) กระบอกลมของกริปเปอร์ ในส่วนของคีบออกผลักออก ทำให้กริปเปอร์ ในรูปที่ 

3.40 กางออก 

11) รีดสวิตช์เช็คว่ากระบอกลมของกริปเปอร์ในส่วนของการคีบออกเคลื่อนที่มาถึง

ตำแหน่งที่ 2 หรือไม่ตำแหน่งตามรูปที ่3.40 

12) กระบอกลมผลักชิ้นงาน (Pneumatic push) อีกกระบอกท่ีอยู่ตรงกริปเปอร์ จะ

ผลักกระทะล้อออกจากริปเปอร์รูปงานจริงของกระบอกลมผลักชิ้นงานดังรูปที่ 3.41 

 

Reed switch 
position 2 

Reed switch 
position 1 
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ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



39 
 

 

 

รูปที่ 3.41 กระบอกลมผลักชิ้นงาน (Pneumatic push) 

 

3.3.3 ส่วนของการจำลองการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์  

1. รูปแบบการจัดวาง 

โดยชิ้นงานมีลักษณะขนาด 260x325x360 มิลลิเมตร หนัก 6x2.5 กิโลกรัม 

จัดเรียงบนพาเลทขนาด 1135x1330x1080 มิลลิเมตร จำนวน 3 ชั ้น จำนวนกล่องในแต่ละชั้น 

จำนวน 16 กล่อง โดยจะมีการจัดวางสลับช่องว่างชั้นเลขคู่ และชั้นเลขค่ี ดังรูปที่ 3.41 

 

รูปที่ 3.42 รูปแบบการวางกล่องบนพาเลท 

 

กระบอกลมผลักชิ้นงาน 
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2. รูปแบบการจัดวางแบบท่ี 1  

โดยลำดับการจัดวางจะเรียงตามรูปที่ 3.43 และมีตัวอักษรกำกับว่าใช้กริป

เปอร์ด้านไหนในการวางกล่อง โดยชั้นแรกจะเริ่มจาก 1R, 2L, 3R, 4L, 5R, 6L, 7R, 8L, 9R, 10L, 

11R, 12L, 13R, 14L, 15R, 16L และชั้นที่สองจะเริ่มจาก 1R, 2L, 3R, 4L, 5R, 6L, 7R, 8L, 9L, 10R, 

11L, 12R, 13L, 14R, 15L, 16R และชั้นที่สามลำดับและการวางจะเหมือนกับชั้นแรก 

 

รูปแบบการวางแบบที่ 1 

 

 

รูปที่ 3.43 ลำดับการวางของระบบแบบที่ 1 

 

3. รูปแบบการวางแบบท่ี 2 

รูปแบบที่ 2 จะต่างจากรูปแบบแรกตรงที ่ จุดการจับชิ ้นงานที่ใกล้ตัว

หุ่นยนต์มากขึ้น และตัดจุดเคลื่อนที่ที่ไม่จำเป็นออก แต่รูปแบบการเรียงจะเหมือนกับรูปแบบการวาง

แบบที่ 1 โดยชั้นแรกจะเริ่มจาก 1R, 2L, 3R, 4L, 5R, 6L, 7R, 8L, 9R, 10L, 11R, 12L, 13R, 14L, 

15R, 16L และชั้นที่สองจะเริ่มจาก 1R, 2L, 3R, 4L, 5R, 6L, 7R, 8L, 9L, 10R, 11L, 12R, 13L, 14R, 

15L, 16R และชั้นที่สามลำดับและการวางจะเหมือนกับชั้นแรก ดังรูปที่ 3.44 

 

 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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รูปแบบการวางแบบที่ 2 

 

รูปที่ 3.44 ลำดับการวางของระบบแบบที่ 2 
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บทท่ี 4 

การทดลองและผลการทดลอง 
 

ในบทนี้จะกล่าวถึงการทดลองและผลการทดลองของระบบกลิ้งกลมกระทะล้อและจำลอง

การเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ ซึ่งมีผลการทดลองการบันทึกปริมาณชิ้นงานที่ ได้ต่อระยะเวลา และบันทึก

ผลการทดลองการจำลองการใช้หุ่นยนต์เรียงของบนพาเลท 

 

4.1 การทดลองระบบกลิ้งกลมกระทะล้อ 

4.1.1 การทดสอบระบบกลิ้งกลมกระทะล้อด้วยระบบแบบที่ 1 

การทดสอบนี้เป็นการทดสอบระยะเวลาการทำงานของแกนทรีโรล (Gantry roll) 

โดยแกนทรี่โรลแบบที่ 1 จะทำหน้าที่หยิบจากสายพานลำเลียงจะระบบก่อนหน้าหลังจากนั้นแกนทรี่

โรลจะหมุน 90 องศาและเคลื่อนที่ไปด้านหน้าเพื่อนำกระทะล้อไปใส่ในเครื่องกลิ้งกลมกระทะล้อ 

หลังจากเครื่องกลิ่งกลมกระทะล้อทำงานเสร็จ ตัวแกนทรี่โรลจะทำการคีบกระทะล้อแล้วหมุนไปอีก 

90องศา เพ่ือนำกระทะล้อไปวางไวบนสายพานลำเลียงไประบบถัดๆไป  

ทดสอบโดยการป้อนกระทะล้อเข้าไปในสายพานลำเลียง และปล่อยกระทะล้อไหล

ไปชนกับโฟโตอิเล็กทริกส์เซนเซอร์ (Photoelectric sensor) และให้ตัวแกนทรี่โรลทำการคีบ เข้า

เครื่อง และคอยสังเกตการทำงานในแต่ละขั้นตอน โดยจะจับเวลาและปล่อยให้เครื่องทำงานเป็นเวลา 

1 นาที และใช้ผู้ทดลอง 2 คน โดยที่ 1 คนคอยยื่นอยู่หน้าตู้ควบคุม (Control) เพ่ือเวลาระบบขัดข้อง

จะได้กดปุ่มหยุดเครื่องฉุกเฉิน (Emergency switch) ให้ระบบหยุดทำงาน และกลับคาเริ่มต้นที่เซ็ตไว้ 

ส่วน 1 คนคอยป้อนกระทะล้อเข้าไปในสายพาน การทดลองนี้ ทดลองเพื่อสังเกตความบกพร่อง และ

บันทึกจำนวนกระทะล้อที่กลิ้งกลม การทดสอบระบบกลิ้งกลมกระทะล้อมีข้ันตอนการทดลองดังนี้ 

1) เปิดการทำงานของระบบ 

2) ป้อนกระทะล้อใส่ในระบบ 

3) บันทึกผลการทดสอบลงในตารางที่ 4.1 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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รูปที่ 4.1 การทดลองแกนทรีโรล (Gantry roll) แบบที่ 1 

 

ตารางท่ี 4.1 ตารางผลการทดสอบระบบกลิ้งกลมกระทะล้อแบบที่ 1 

 

ครั้งที่ 
จำนวนกระทะล้อที่ได้ต่อเวลา 

1 นาที 

 

หมายเหตุ 

1 0 ล้อหลุดจากกริ๊ปเปอร์ 

2 0 ล้อหลุดจากกริ๊ปเปอร์ 

3 0 ล้อหลุดจากกริ๊ปเปอร์ 

4 4 - 

5 0 ล้อหลุดจากกริ๊ปเปอร์ 

6 0 ล้อหลุดจากกริ๊ปเปอร์ 

7 0 ล้อหลุดจากกริ๊ปเปอร์ 

8 3 - 

9 0 ล้อหลุดจากกริ๊ปเปอร์ 

10 0 ล้อหลุดจากกริ๊ปเปอร์ 

 

 จากผลการทดสอบจากตารางที่ 4.1 พบว่าตัวแกนทรี่โรบไม่สามารถจับกระทะล้อให้มั่นคงได้ 

เนื่องจากมีแรงเหวี่ยงที่มาก และกระทะล้อมีน้ำหนักที่มากจึงทำให้เวลาแกนทรี่โรลเวลาจับกระทะล้อ

แล้วหมุน กระทะล้อจึงกระเด็นออกจากตัวแกนทรี่โรลและในส่วนของการทดลองที่ระบบสามารถ

ทำงานได้จะพบว่าใน 1 นาที สามารถกลิ้งกลมกระทะล้อ เฉลี่ย 3 วงต่อ 1 นาที เนื่องจากมีแกนทรี่

โรลเพียงอย่างเดียวในระบบที่ทำการหยิบเข้า และหยิบออก 
 

 

Gantry roll 

กระทะล้อ 
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4.1.2 การทดลองระบบกลิ้งกลมกระทะล้อด้วยระบบแบบที่ 2 

การทดสอบนี้เป็นการทดสอบระยะเวลาการทำงานของแกนทรี่โรลโดยที่ระบบที่ 2 

แตกต่างจากระบบแรกที่มีส่วนป้อนเข้า (Feed in) และ คีบออก (Feed out) แยกกัน และมี รีดสวิตช์ 

(Reed switch) ในการช่วยเช็คการทำงาน โดยที่ตัวแกนทรี่โรบป้อนเข้าจะทำการหยิบกระทะล้อ

ขึ้นมา แล้วหมุนไป 90 องศาไปวางในเครื่องกลิ้งกลมกระทะล้อ ระหว่างที่เครื่องกลิ้งกลมกระทะล้อ

ทำงานตัวแกนทรี่โรลจะหมุนกลับไปหยิบกระทะล้อที่ป้อนเข้ามาในระบบ และระบบคีบออกจะเลื่อน 

กริปเปอร์มาระเครื่องกลิ้งกลมกระทะล้อทำงานเสร็จ หลังจากทำงานเสร็จระบบคีบออกจะหยิบ

กระทะล้อมาปล่อยที่สายพาน และตัวแกนทรี่โรลจะป้อนกระทะล้อวงต่อไปทันที   

ทดสอบโดยการป้อนกระทะล้อเข้าไปในสายพานลำเลียง และปล่อยกระทะล้อไหล

ไปชนกับโฟโตอิเล็กทริกส์เซนเซอร์และให้ตัวแกนทรี่โรลทำการคีบ เข้าเครื่อง และคอยสังเกตการ

ทำงานในแต่ละขั้นตอน โดยจะจับเวลาและปล่อยให้เครื่องทำงานเป็นเวลา 1 นาที และใช้ผู้ทดลอง 2 

คน โดยที่ 1 คนคอยยื่นอยู่หน้าตู้ควบคุมเพ่ือเวลาระบบขัดข้องจะได้กดปุ่มหยุดเครื่องฉุกเฉินให้ระบบ

หยุดทำงาน และกลับคาเริ่มต้นที่เซ็ตไว้ ส่วน 1 คนคอยป้อนกระทะล้อเข้าไปในสายพาน การทดลองนี้ 

ทดลองเพื่อสังเกตความบกพร่อง และบันทึกจำนวนกระทะล้อที่กลิ้งกลม การทดสอบระบบกลิ้งกลม

กระทะล้อมีข้ันตอนการทดลองดังนี้ 

กระทะล้อมีข้ันตอนการทดลองดังนี้ 

1) เปิดการทำงานของระบบ 

2) ป้อนกระทะล้อใส่ในระบบ 

3) บันทึกผลการทดลองใส่ในตารางที่ 4.2 

 

 

รูปที่ 4.2 การทดลองแกนทรี่โรลแบบที่ 2 

 

 

Gantry roll กระทะล้อ 
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ตารางท่ี 4.2 ตารางผลการทดสอบระบบกลิ้งกลมกระทะล้อแบบที่ 2 

 

ครั้งที ่
 

จำนวนกระทะล้อที่ได้ต่อเวลา 

1 นาที 

(ชิ้น) 

1 6 

2 5 

3 6 

4 6 

5 5 

6 5 

7 5 

8 6 

9 5 

10 5 

เฉลี่ย 4.8 

 

จากผลการทดสอบจากตารางที ่ 4.2 พบว่าระบบแบบที่ 2 ทำงานเสถียรกว่าระบบที่ 1 

เนื ่องจาก ใช้กระบอกลม แทนมอเตอร์ (Motor) ทำให้แรงเหวี ่ยงน้อยลง เพราะตัวกระบอกลม

สามารถปรับแรงดันลมให้มีความหน่วงได้ และเนื่องจากมีระบบป้อนเข้าและระบบคีบออกที่แยกออก

จากกันทำให้ระบบมีความต่อเนื่องในการทำงานมากขึ้น จึงสามารถกลิ้งกลมกระทะล้อได้ปริมาณ

มากกว่าระบบแบบที่ 1 โดยเฉลี่ยสามารถกลิ้งกลมกระทะล้อได้ 4.8 วง ต่อ 1 นาที แต่เนื่องจาก

ชิ้นงานเป็นจำนวนชิ้นจึงเป็น 5 วงต่อ 1 นาที                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                    

 

4.2 การทดลองการจำลองการเรียงกล่องบนพาเลท 

4.2.1 การทดสอบการเรียงด้วยกริปเปอร์แบบหนีบในระบบท่ี 1  

การทดสอบนี้จะเป็นการจำลองการเรียงกล่องบนพาเลท โดยระบบนี้จะมีการทำงาน

ดังนี้ โดยสายพานจะลำเลียงกล่องมาถึงจุดสตอปเปอร์  และหลังจากนั้นหุ่นยนต์จะเคลื่อนที่มาหยิบ

กล่องทีละ 2 กล่อง แล้วจึงไปเรียงกล่องบนพาเลท แล้วหลังจากเรียงเสร็จ ระบบจะเคลื่อนสายพานไป

ที่เครื่องแลบพลาสติก เป็นอันเสร็จ  
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รูปที่ 4.3 กริปเปอร์ แบบหนีบ 

 

เนื่องจากระบบจริงกริปเปอร์หนีบกล่องจนกล่องชำรุดดังรูปที่ 4.4 เนื่องจากตัวกล่อง

มีการพับปิดที่หัวและท้าย และตัวกริปเปอร์หนีบด้านข้างจึงทำให้วัตถุภายในกล่องล่วงลงมาจนเกิด

ความเสียหาย จึงไม่ได้นำมาทำการจำลอง 

 

 

รูปที่ 4.4 กริปเปอร์แบบหนีบทำกล่องเสียหาย 

 

 

 

 

แผ่นเหล็กตัวหนีบ 

กระบอกลมตัวเกี่ยว 
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4.2.2 การทดสอบการเรียงด้วยระบบแบบท่ี 1 

การทดสอบนี้จะเป็นการจำลองการเรียงกล่องบนพาเลท โดยระบบแบบที่ 1 จะใช้ 

Gripper แบบใหม่ ที่ช้อนกล่องจากด้านล่าง และมีกระบอกลมบีบกล่องจากด้านบนดังรูปที่ 4.5 เพ่ือ

ไม่ให้กล่องขยับ โดยจะหยิบกล่องจากสายพานลำเลียงจตามรูปที่ 4.6 มาเรียงบนพาเลท  

ทดสอบโดยการทำ Simulation เพื่อสังเกตการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ และคำนวณ

เวลาการจัดเรียงโดยลำดับการจัดวางจะเรียงตามลำดับหมายเลข และมีตัวอักษรกำกับว่าใช้ Gripper 

ด้านไหนในการวางกล่อง โดยชั้นแรกจะเริ่มจาก 1R, 2L, 3R, 4L, 5R, 6L, 7R, 8L, 9R, 10L, 11R, 

12L, 13R, 14L, 15R, 16L และชั้นที่สองจะเริ่มจาก 1R, 2L, 3R, 4L, 5R, 6L, 7R, 8L, 9L, 10R, 11L, 

12R, 13L, 14R, 15L, 16R และชั้นที่สามลำดับและการวางจะเหมือนกับชั้นแรก ดังรูปที่ 4.7 
 

 

รูปที่ 4.5 กริปเปอร์แบบใหม่ 

 

,  

รูปที่ 4.6 การหยิบวัตถุของหุ่นยนต์ 

ตัวจ่ายพาเลท 

Robot 
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รูปที่ 4.7 ลำดับการวางของบนพาเลท 

 

การเรียงกล่องบนพาเลทตามแบบและลำดับดังกล่าว ใช้เวลา 8.9 นาที  เนื่องจาก

การมีการเคลื่อนที่ไปในจุดที่ไม่จำเป็น จึงมีการหมุนของ Servo ในแต่ละแกนมากท จึงทำให้ไม่ได้เวลา

ตามขอบเขตที่กำหนด และเนื่องจากมีการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ทีไปชนกับฐานวางกระดาษรองพาเลท

ดังรูปที่ 4.8 จึงต้องไปแก้ไขระบบงานและ ทำการจำลองใหม่ 
 

 

รูปที่ 4.8 การชนของหุ่นยนต์ 

 

 

 

การชนของ Gripper กับฐาน

วางกระดาษรองพาเลท 
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4.2.3 การทดสอบการเรียงด้วยระบบแบบที่ 2 

การทดสอบนี้จะเป็นการจำลองการเรียงกล่องบนพาเลท โดยระบบที่ 2 แตกต่าง

จากระบบที่ 1 ที่ การย้ายตำแหน่งการหยิบกล่องของหุ่นยนต์มาใกล้กับตัวหุ่นยนต์มากขึ้นดังรูปที่ 4.9 

และย้ายฐานวางกระดาษรองพาเลทมาไว้ตำแหน่งที่หุ่นยนต์ไม่ไปชนกับระบบงานดังรูปที่ 4.10  

ทดสอบโดยการทำจำลอง (Simulation) เพื่อสังเกตการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ และ

คำนวณเวลาการจัดเรียง โดยมีรูปแบบและลำดับการเรียงดังนี้ 
 

 

รูปที่ 4.9 ตำแหน่งการหยิบกล่องใหม่  

 

 

รูปที่ 4.10 ตำแหน่งฐานวางกระดาษรองพาเลทใหม่ 

  

จุดป้อนพาเลทแบบ 

Manual 

Robot base 
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การเรียงกล่องบนพาเลทตามแบบและลำดับดังกล่าว ใช้เวลา 4.33 นาที เนื่องจาก 

เปลี่ยนตำแหน่งการหยิบของหุ่นยนต์ใหม่ จึงทำให้เซอร์โว (Servo) แต่ละตัวของหุ่นยนต์มีการหมุนที่

น้อยลง และจากตัดการเคลื่อนที่ที่ไม่จำเป็น และการใช้การเปิดกริปเปอร์สามารถสไลด์ไปวางกล่อง

ถัดไปได้โดยไม่ต้องยก จึงทำให้การวางในแต่ละชั้นใช้เวลาน้อยลงจากการะบบแบบที่ 1  
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บทท่ี 5 

บทสรุปและข้อเสนอแนะ 

 

 ในบทนี้จะกล่าวถึง สรุปผลการทดสอบ ปัญหาอุปสรรค วิธีการแก้ไขปัญหา ข้อเสนอแนะ 

และประโยชน์ที่ได้รับในการทำระบบกลิ้งกลมกระทะล้อและการจำลองการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ 

 

5.1 สรุปผลการทดลอง 

 5.1.1 การทดลองระบบกลิ้งกลมกระทะล้อ 

  5.1.1.1 การทดสอบระบบกลิ้งกลมกระทะล้อด้วยระบบแบบที่ 1 

  จากการทดลองระบบกลิ้งกลมกระทะล้อแบบที่ 1 พบว่าตัวแกนทรี่โรล 

(Gantry roll) มีการขยับจำนวนมาก และต้องรอการทำงานของเครื่องกลิ้งกลมกระทะล้อ (Wheel 

rolling machine) ทำงานเสร็จ จึงสามารถเข้าไปหยิบกระล้อได้ หลังจากนั้นต้องหันไปวางชิ้นงานอีก

ด้าน และหมุนกลับมาที่จุดเริ่มต้น จึงทำให้ระยะเวลาการทำงาน (Cycle time) ที่มาก และเนื่องจาก

ใช้มอเตอร์ (Motor) และเกียร์ (Gear) ในการหมุน จึงมีแรงเหวี่ยงที่มากจึงทำให้กระทะล้อหลุดออกจา

กกริปเปอร์ (Gripper) แล้วไปกระแทกระบบงาน ทำให้ชิ้นงานเสียหาย 

  5.1.1.2 การทดสอบระบบกลิ้งกลมกระทะล้อด้วยระบบแบบที่ 2 

  จากการทดลองระบบกลิ้งกลมกระทะล้อแบบใหม่ พบว่าตัวแกนทรีโรลมี

การขยับน้อยลงจากแบบที่ 1 มาก เนื่องจากมีส่วนคีบออกแยกกับตัวป้อนชิ้นงานเข้าเครื่อง จึงทำให้

สามารถ คีบล้อเข้าไปวางในเครื่อง ระหว่างเครื่องกลิ้งกลมทำงานตัวแกนทรีโรลสามารถหมุนกลับไป

รอล้อที่มาใหม่ได้ทันที และตัวคีบออกก็สามารถเคลื่อนที่มารอรับกระทะล้อได้จึงมีระยะเวลาในการ

ทำงานที่น้อยลง เนื่องจากใช้กระบอกลมเป็นตัวยกกระทะล้อขึ้นมาให้กริปเปอร์จับจึงทำให้ตัดการ

ทำงานของกระบอกของฐานแกนทรีโรลที่มีน้ำหนักมากทำให้กระบอกลมส่วนนั้นมีระยะเวลาการ

ทำงานมาก และการเปลี่ยนมาใช้กระบอกลมในการหมุนทำให้มีแรงเหวี่ยงที่น้อยลง และมีส่วนคีบออก

จึงไม่จำเป็นต้องใช้การหมุนของมอเตอร์ 

5.1.2 การทดสอบการจำลองการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ 

  5.1.2.1 การทดสอบการเรียงกล่องด้วยกริปเปอร์แบบหนีบในระบบท่ี 1 

  จากการทดลองการเรียงกล่องด้วยกริปเปอร์แบบเก่าและระบบเก่า เห็นได้

ว่ากริปเปอร์จริงไม่สามารถคีบตัวกล่องได้ เนื่องจากตัวกล่องมีด้านปิดเปิดอยู่ด้านล่าง เวลากริปเปอร์

คีบจึงไปหนีบกล่องให้วัตถุด้านในหล่นลงมา จึงมไม่ได้ใช้การจำลองของกริปเปอร์ตัวนี่ 
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5.1.2.2 การทดสอบการเรียงกล่องด้วยระบบแบบท่ี 1  

  จากการทดลองการเรียงกล่องด้วยกริปเปอร์แบบใหม่และระบบเก่า เห็นได้

ว่ากริปเปอร์จริงสามารถคีบกล่องและไม่เกิดความเสียหาย จึงนำมาทำการจำลองการวาง และพบว่า

สามารถทำงานได้ แต่ติดตัวฐานวางกระดาษรองพาเลท จึงต้องไปแก้ไขระบบงาน 

  5.1.2.3 การทดสอบการเรียงกล่องด้วยระบบแบบท่ี 2 

  จากการทดลองการเรียงกล่องด้วยกริปเปอร์แบบใหม่และระบบใหม่ 

เนื่องจากมีการจัดตำแหน่งการคีบของหุ่นยนต์ให้มีระยะใกล้ลง จึงทำให้ใช้ระยะเวลาการไปหยิบกล่อง

น้อยลงและ ลดการเคลื่อนที่ ที่ไม่จำเป็นออกไปจึงใช้เวลาในการวางแต่ละครั้งน้อยลง และได้แนวคิด

การวางแบบใหม่จึงทำให้การวางแต่ละครั้งตัวหุ่นไม่ต้องยกขึ้นมาหลังการวางทุกครั้ง 

 

5.2 ปัญหาและอุปสรรค 

 5.2.1 ส่วนของระบบกล้ิงกลมกระทะล้อ  

1) แกนทรีโรลแบบเก่ามีแรงเหวี่ยงที่มากเกินไปจนทำให้กระทะล้อหลุดไปกระแทก

กับระบบและกระแทกตัวข้าพเจ้า  

 2) เครื่องลูกค้าทำงานไม่ตรงกับลูกค้าแจ้งก่อนออกแบบ เครื่องจึงทำงานรวมกัน

ไม่ได้ 

5.2.2 ส่วนของการทำการจำลองการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ 

  การจำลองสามารถทำงานได้ แต่ในสถานที่จริงไม่สามารถทำงานได้ เนื่องจาก

อุปกรณ์ทำชิ้นงานเสียหาย 

   

5.3 วิธกีารแก้ไขปัญหา 

 5.3.1 ส่วนของระบบกล้ิงกลมกระทะล้อ 

  1) เปลี่ยนจากการใช้มอเตอร์เป็นกระบอกลม และ เวลาทำการทดสอลควรยืนอยู่

นอกระยะที่เครื่องทำงาน 

  2) ประสานงานช่างของโรงงานลูกค้ามาแก้ไขเครื่องแต่ถ้าไม่สามารถแก้ไขได้ต้อง

แก้ไขท่ีระบบ 

 5.3.2 ส่วนของการทำจำลองการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ 

  เมื่อทำการจำลองเสร็จแล้วและไปทดลองทำงานจริง แล้วเกิดปัญหา ต้องเก็บปัญหา

มาหาวิธีแก้ไข อาจจะต้องออกแบบเชิงกลใหม่ และทำการสร้างการจำลองของระบบใหม่ 
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5.4 ข้อเสนอแนะ 

1) ส่วนของระบบกลิ้งกลมกระทะล้อสามารถทำงานกับชิ้นงานลูกค้าได้ทั้ง 2 ขนาด 

2) กระทะล้อควรมีการเจียร์ที่ไม่ผิดพลาดก่อนมาถึงระบบกลิ้งกลมกระทะล้อ 

3) เนื่องจากโปรแกรมการจำลองไม่มีไลเซนส์ จึงใช้ฟังก์ชันการสร้างกริปเปอร์ให้ขยับได้ จึง

แนะนำให้ใช้ฟังก์ชันโชว์ไฮด์ 
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โปรแกรมจำลองการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ 
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โปรแกรมจำลองการเคลื่อนที่ 

 

รูปที่ ก.1 Gripper ในรูปแบบต่างๆ 

   

 จากรูปที่ ก.1 จะสร้าง Frame ขึ้นมา 1 Frame ในแกนของตัวหุ่นยนต์ และใส่ Gripper ใน

รูปแบบต่างๆโดยทำการซ่อนการมองเห็นให้เห็นแต่ Gripper เปล่า 
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รูปที่ ก.2 ตำแหน่งการเคลื่อนที่ไปหยิบกล่อง 

 

 จากรูปที่ ก.2 คือคตำแหน่งที่บันทึกไว้สำหรับการเคลื่อนท่ีไปหยิบกล่อง  

 

 

รูปที่ ก.3 โปรแกรมการเคลื่อนที่ไปหยิบ 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



59 
 

 จากรูปที่ ก.3 คือโปรแกรมเคลื่อนที่ไปหยิบกล่อง โดยแยกเป็น 3 ส่วนคือ  

  1) โปรแกรมเคลื่อนที่ไปหยิบ 

  2) โปรแกรมเคลื่อนที่ออก 

  3) โปรแกรมแสดงการเคลื่อนที่ของกริปเปอร์ (Gripper) 

 

 

รูปที่ ก.4 โปรแกรมเคลื่อนที่ไปหยิบชั้นที่ 2 

 

 จากรูปที่ ก.4 คือโปรแกรมไปหยิบกล่องสำหรับการวางของชั้นที่ 2 

 

 

รูปที่ ก.5 โปรแกรมเคลื่อนที่ไปหยิบชั้นที่สาม 
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 จากรูปที่ ก.5 คือโปรแกรมสำหรับเคลื่อนที่ไปหยิบกล่องสำหรับไปวางชั้นที่สาม 

 

 

รูปที่ ก.6 โปรแกรมการวางกล่อง 

 

จากรูปที่ ก.6 โปรแกรมการวางกล่องจะเหมือนกัน แต่เปลี่ยนตำแหน่งการวาง 
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รูปที่ ก.7 โปรแกรมการวางในชั้นแรก 

 

 จากรูปที่ ก.7 โปรแกรมการวางในชั้นแรก การวางในชั้นแรก ชั้นที่ 2 และชั้นที่ 3 จะใช้

โปรแกรมแบบเดียวกัน แต่เปลี่ยนตำแหน่งการเคลื่อนที่ 

 

 

รูปที่ ก.8 โปรแกรมรวม 

 

 จากรูปที่ ก.8 คึอการนำโปรแกรมท้ังหมดมารวมกัน 
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คู่มือการใช้งานอุปกรณ์ (Datasheet) 
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