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บทคัดย่อ 
 

 รายงานสหกิจศึกษาฉบับสมบูรณ์นี้นำเสนอการออกแบบระบบจับชิ้นงานด้วยหุ่นยนต์ เป็น
ระบบตรวจสอบขนาดความสูงของชิ้นงานบนสายพาน โดยใช้หุ่นยนต์หยิบชิ้นงานจากฐานวางชิ้นงาน
ด้านบนมาวางบนสายพานลำเลียง และใช้โฟโต้อิเล็กทริกเซ็นเซอร์ (Photoelectric sensor) ในการ
ตรวจจับขนาดความสูงของชิ้นงาน โดยชิ้นงานทีม่ีขนาดความสูงตรงตามที่โปรแกรมตั้งค่าไว้ให้ทำการ
ผลักชิ้นงานออกจากสายพานลำเลียง เพื่อให้หุ่นยนต์หยิบชิ้นงานที่ผลักออกจากสายพานกลับไปวาง
บนฐานวางชิ้นงานด้านบน และให้หุ่นยนต์นำกลับมาวางบนสายพานใหม่และหากขนาดความสูงไม่
ตรงตามทีโ่ปรแกรมตั้งค่าไว้ ให้ชิ้นงานยังคงลำเลียงอยู่บนสายพานต่อไป โดยที่เครื่องระบบจับชิ้นงาน
ด้วยหุ่นยนต์จะประกอบไปด้วย พีแอลซี (PLC) ทำหน้าที่ควบคุมการทำงานของระบบจับชิ้นงานด้วย
หุ่นยนต์ กระบอกลมทำหน้าที่ในการผลักชิ้นงานที่ลำเลียงอยู่บนสายพานออกจากสายพาน โฟโต้อิ
เล็กทริกเซ็นเซอร์ทำหน้าที่ตรวจจับชิ้นงานที่ลำเลียงอยู่บนสายพาน ตรวจจับชิ้นงานที่ถูกผลักออกและ
ตรวจจับชิ้นงานที่อยู่บนฐานวางชิ้นงานด้านบน มอเตอร์ทำหน้าที่ขับเคลื่อนสายพานที่ใช้ในการ
ลำเลียงชิ้นงาน  
 จากการทดลองระบบจับชิ้นงานด้วยหุ่นยนต์จะเห็นได้ว่า โฟโต้อิเล็กทริกเซนเซอร์สามารถ
ตรวจจับชิ้นงานได้ทั้ง 3 ขนาด กระบอกลมสามารถผลักชิ้นงานออกจากสายพานได้และหุ่นยนต์
สามารถจับชิ้นงานได้โดยที่ชิ้นงานไม่หลุดออกจากแม่เหล็กขณะที่หุ่นยนต์กำลังเคลื่อนที่ 
 
คำสำคัญ: สายพานลำเลียง, พีแอลซี, แขนกล 
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ABSTRACT 

This complete cooperative education report presents the design Parts Handling 
Robot System. It is a system for checking the size of the work piece on the belt. By 
using a robot to pick up the workpiece from the workpiece platform above and place 
it on the conveyor belt and use a photoelectric sensor to detect the height of the 
workpiece. The workpiece of the same height as the program set to push the workpiece 
out of the belt, the robot will pick up the workpiece pushed from the belt back to 
place it on top of the workpiece stand. And then the robot put it back on the new 
conveyor belt and If the height size does not match the program that has been set, 
the workpiece will continue to be transported on the conveyor belt. The Parts 
Handling Robot System consists of PLC serves to control the work of Parts handling 
robot system. The air cylinder serves to push the workpiece that is conveyed on the 
belt out of the belt. The photoelectric sensor serves to detect workpieces that are 
conveyed on the conveyor belt detects workpieces being pushed out and detects 
workpieces on top workpiece stands. The motor serves to drive the belt used to 
convey the workpiece. 

From the experiment Parts Handling Robot System it can be seen that 
photoelectric sensor able to detect all 3 sizes of workpieces. The air cylinder the 
workpiece can be pushed off the belt and robot the workpiece can be held without 
detaching from the magnet while the robot is moving. 
 
Keywords: Conveyor, PLC, Arm Robot 
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บทท่ี 1 

บทนำ 
 

ในบทนี้จะกล่าวถึง ที่มาและความสำคัญของปัญหา วัตถุประสงค์ของโครงงาน ขอบเขตของ
การศึกษา ประโยชน์ที่ได้รับจากการทำโครงงาน ขั้นตอนและวิธีการดำเนินงาน และโครงสร้าง
ปริญญานิพนธ์ของโครงงานสหกิจศึกษาของโครงงานระบบจับชิ้นงานด้วยหุ่นยนต์ ณ บริษัท คอม
พลีท มาร์ค จำกัด (COMPLETE MARK COMPANY LIMITED) 
 
1.1  ทีม่าและความสำคัญของปัญหา  

ในปัจจุบันนี้โรงงานอุตสาหกรรมในประเทศไทยได้มีการนำพีแอลซี (Programmable Logic 
Control: PLC) มาใช้ในการควบคุมเครื่องจักรและหุ่นยนต์ ที่ใช้ในผลิตสินค้าและผลิตภัณฑ์ต่าง ๆ ซึ่ง
การนำพีแอลซีมาใช้ในการควบคุมการทำงานของเครื่องจักรและหุ่นยนต์ ทำให้การทำงานในโรงงาน
อุตสาหกรรม มีความสะดวก รวดเร็ว ลดความผิดพลาดของสินค้าและมีความปลอดภัยกับมนุษย์มาก
ยิ่งขึ้น จึงทำให้สถานศึกษาหลาย ๆ แห่งในประเทศไทย ได้นำเอาพีแอลซีมาใช้ในการสอนนักเรียน
นักศึกษาให้มีความเข้าใจถึงหลักการทำงานของพีแอลซี การออกแบบการทำงานและวงจรของพีแอล
ซีเพ่ือนำมาประยุกต์ใช้ในโรงงานอุตสาหกรรม  

ระบบจับชิ้นงานด้วยหุ่นยนต์สามารถนำไปใช้ในโรงงานอุตสาหกรรมเพื่อช่วยในการคัดแยก
ชิ้นงานตามขนาดความสูง ใช้ลำเลียงสินค้าและผลิตภัณฑ์ต่าง ๆ ได้ และสามารถนำไปใช้เป็นสื่อการ
สอนได้เพราะใช้พีแอลซีในการควบคุมการทำงานของเครื่องและได้นำระบบนิวเมติกส์มาใช้ร่วมด้วย 

 
1.2  วัตถุประสงค์ของโครงงาน 

1) เพ่ือศึกษาการเขียนโปรแกรมพีแอลซีทีส่ามารถนำไปใช้ในการควบคุมการทำงานใน
โรงงานอุตสาหกรรม 

2) เพ่ือศึกษาระบบการทำงานของหุ่นยนต์ 
3) เพ่ือสร้างการจำลองการทำงานของระบบจับชิ้นงานในโรงงานอุตสาหกรรม 
4) เพ่ือสร้างชุดทดลองการทำงานของระบบจับชิ้นงานด้วยหุ่นยนต์โดยใช้โปรแกรมพีแอลซี 

ในการควบคุมระบบสายพานและหุ่นยนต์ 
 

1.3  ขอบเขตของโครงงาน 
1) เครื่องมีขนาดกว้าง 44.5 เซนติเมตร ยาว 156.5 เซนติเมตรและสูง 100 เซนติเมตร 
2) หุ่นยนต์สามารถหยิบชิ้นงานที่ฐานวางชิ้นงานด้านบนมาวางบนสายพานได้ 
3) หุ่นยนต์สามารถหยิบชิ้นงานที่ถูกผลักออกกลับมาวางบนฐานวางชิ้นงานด้านบนได้ 
4) หุ่นยนต์สามารถหยิบชิ้นงานและวางชิ้นงานในตำแหน่งที่กำหนดไว้ได้อย่างแม่นยำ 
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5) โฟโต้อิเล็กทริกเซนเซอร์สามารถตรวจจับชิ้นงานได้ 3 ขนาด ชิ้นงานขนาดเล็กมีขนาด 
ความกว้าง 6.8 เซนติเมตร ความสูง 3.9 เซนติเมตร  และมีน้ำหนัก 30 กรัม ชิ้นงานขนาดกลาง มี
ขนาด ความกว้าง 6.8 เซนติเมตร ความสูง 7.9 เซนติเมตร และมีน้ำหนัก 90 กรัม และชิ้นงานขนาด
ใหญ่มีขนาด ความกว้าง 6.8 เซนติเมตร ความสูง 11.2 เซนติเมตร และมีน้ำหนัก 100 กรัม 

6) โฟโต้อิเล็กทริกเซนเซอร์สามารถตรวจจับชิ้นงานได้ในระยะท่ีกำหนด 
7) โฟโต้อิเล็กทริกเซนเซอร์สามารถตรวจจับชิ้นงานบนฐานวางชิ้นงานด้านบนได้ 
8) โฟโต้อิเล็กทริกเซนเซอร์สามารถตรวจจับชิ้นงานที่ถูกผลักออกจากสายพานได้ 
9) กระบอกลมสามารถผลักชิ้นงานออกจากสายพานได้ 
 

1.4  ประโยชน์ที่ได้รับ 
1) เข้าใจโปรแกรมพีแอลซีและสามารถนำมาประยุกต์ใช้ได้ 
2) เข้าใจการทำงานและรู้จักอุปกรณ์ในระบบนิวเมติกส ์
3) เข้าใจหลักการทำงานของระบบหุ่นยนต์ 
4) เข้าใจหลักการทำงานของระบบจับชิ้นงานในโรงงานอุตสาหกรรม 
5) สามารถสร้างชุดทดลองระบบจับชิ้นงานด้วยหุ่นยนต์โดยใช้โปรแกรมพีแอลซีที่ใช้ในการ

ควบคุมระบบสายพานและหุ่นยนต์ 
 

1.5  ขั้นตอนและวิธกีารทำ 
ขั้นตอนการดำเนินงานที่ผู้จัดทำได้วางแผนและฝึกสหกิจศึกษาแสดงรายละเอียดไว้ในตาราง

ที่ 1.1 ดังนี้ 
 

ตารางท่ี 1.1 แผนการดำเนินงาน 

ขั้นตอนการ
ดำเนินงาน 

ระยะเวลาการดำเนินงาน 

สิงหาคม กันยายน ตุลาคม พฤศจิกายน 

1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 
1) หาข้อมูลที่
เกี่ยวข้องกับ
ชิ้นงาน 

                

2) ออกแบบ part 
handling robot 
system 

                

3) ประกอบ
ระบบ part 
handling robot 
system 
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ตารางท่ี 1.1 แผนการดำเนินงาน (ต่อ) 

ขั้นตอนการ
ดำเนินงาน 

ระยะเวลาการดำเนินงาน 

สิงหาคม กันยายน ตุลาคม พฤศจิกายน 

1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 
4) เขียน
โปรแกรม part 
handling robot 
system 

                

5) ทดลองระบบ 
part handling 
robot system 

                

6) สรุปงานและ
ปัญหา 

                

7) ทำเล่มรายงาน
และนำเสนอ 

                

 
1.6  โครงสร้างของโครงงานสหกิจศึกษา 

ในรายงานสหกิจศึกษาฉบับนี้อธิบายโครงงานสหกิจศึกษาหัวข้อระบบจับชิ้นงานด้วยหุ่นยนต์ 
โดยแบ่งออกเป็น 5 ส่วนหลัก ๆ คือ บทที่ 1 ถึงบทที่ 5 ซึ่งแต่ละส่วนจะอธิบายเนื้อหา ที่เกี่ยวข้องไว้
อย่างครบถ้วน ในแต่ละบทมีหัวข้อดังต่อไปนี้  

บทที่ 1 ในบทนี้จะกล่าวถึงความเป็นมาและความสำคัญของปัญหา วัตถุประสงค์ของ
โครงงาน ขอบเขตของการศึกษา ประโยชน์ที่ได้รับจากการทำโครงงาน ขั้นตอนและวิธีการดำเนินงาน 
และโครงสร้างปริญญานิพนธ์ของโครงงานสหกิจศึกษาของโครงงานระบบจับชิ้นงานด้วยหุ่นยนต์  

บทที่ 2 ในบทนี้จะกล่าวถึงทฤษฎีที่เกี่ยวข้องเพื่อนํามาใช้ในการออกแบบและสร้างระบบจับ
ชิ้นงานด้วยหุ่นยนต์ ซึ่งประกอบด้วย มอเตอร์เกียร์ (Gear Motor) อินเวอร์เตอร์ (Inverter) พีแอลซี 
(Programmable Logic Control: PLC) สายพานลำเลียง (Flexible chain conveyor) โซลินอยด์
วาล์ว (Solenoid Valve) รีเลย์ (Relay) กระบอกลม (Air cylinder) โฟโต้อิเล ็กทริกเซนเซอร์
(Photoelectric sensor) สวิตช์ (Switch) สวิตช์ปุ ่มฉุกเฉิน (Emergency push button Switch)
สัญญาณไฟแสดงสถานะ (Pilot Lamp) ชุดกรองลม (Air Service Unit) เอ็นโค้ดเดอร์ (Encoder) 
หุ่นยนต์ (Robot)  แม่เหล็กไฟฟ้า (Electromagnet) และสวิตชิ ่งเพาเวอร์ซัพพลาย (Switching 
Power Supply) 

บทที่ 3 วิธีการออกแบบวงจรในบทนี้จะกล่าวถึงการออกแบบ ระบบจับชิ้นงานด้วยหุ่นยนต์  
ซึ ่งมีบล็อกไดอะแกรมการทำงาน แผนผังแสดงขั ้นตอนการทำงานของระบบและการออกแบบ
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4 

 

 
 

โครงสร้าง การออกแบบวงจรที่ใช้งานร่วมกับพีแอลซี การใช้งานโปรแกรมจีเอ็กซ์เวิร์ค 2 (GX work 
2) การเขียนโปรแกรมพีแอลซีที่ใช้งาน การเขียนโปรแกรมหุ่นยนต์หยิบและวางชิ้นงาน 

บทที่ 4 ผลการทดลองและการวิเคราะห์ข้อมูลในบทนี้จะกล่าวถึง การทดลองการทำงาน
ของโฟโต้อิเล็กทริกเซนเซอร์ที่ระยะการตรวจจับ 3 เซนติเมตร การทดลองการผลักชิ้นงานที่แรงดันลม
ต่างกัน การทดลองการผลักชิ้นงานโดยที่ค่าอินเวอร์เตอร์มีความถี่ที่ต่างกัน การทดลองความเร็วใน
การเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ขณะหยิบชิ้นงานโดยที่ชิ้นงานต้องไม่หลุดจากแม่เหล็ก และการทดลองใช้
หุ่นยนต์หยิบชิ้นงานที่น้ำหนักต่างกัน  

บทที่ 5 วิเคราะห์และสรุปผลการทดลองในบทนี้จะกล่าวถึง สรุปผลการทดลอง สรุปการ
ทำงานของระบบจับชิ้นงานด้วยหุ่นยนต์ 

  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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บทท่ี2 

ทฤษฎีที่เกี่ยวข้อง 
 

ในบทนี้จะกล่าวถึงทฤษฎีที่เกี่ยวข้องเพื่อนำมาใช้ในการออกแบบและสร้าง ระบบจับชิ้นงาน
ด้วยหุ ่นยนต์ซึ ่งประกอบด้วย มอเตอร์เกียร์ (Gear Motor) อินเวอร์เตอร์ (Inverter) พีแอลซี 
(Programmable Logic Control: PLC) สายพานลำเลียง (Flexible chain conveyor) โซลินอยด์
วาล์ว (Solenoid Valve) รีเลย์ (Relay) กระบอกลม (Air cylinder) โฟโต้อิเล ็กทริกเซนเซอร์
(Photoelectric sensor) สวิตช์ (Switch) สวิตช์ปุ ่มฉุกเฉิน (Emergency push button Switch)
สัญญาณไฟแสดงสถานะ (Pilot Lamp) ชุดกรองลม (Air Service Unit) เอ็นโค้ดเดอร์ (Encoder) 
หุ ่นยนต์ (Robot) แม่เหล็กไฟฟ้า (Electromagnet) และสวิตชิ ่งเพาเวอร์ซัพพลาย (Switching 
Power Supply) ซึ่งมีรายละเอียด ดังต่อไปนี้ 

 
2.1  มอเตอร์เกียร์ (Gear Motor) 

มอเตอร์เกียร์ [1] ดังรูปที่ 2.1 เป็นอุปกรณ์ไฟฟ้าชนิดหนึ่ง มีฟันเฟืองหรือเกียร์ทำหน้าที่ทด
รอบหรือลดรอบความเร็ว และเพิ่มแรงบิด เพื่อที่จะให้สามารถขับงานได้ตามที่ต้องการ โดยอาศัย
หลักการทำงานจากมอเตอร์ในการแปลงพลังงานไฟฟ้าเป็นพลังงานกลเพ่ือทำให้วัตถุเคลื่อนที่ ปัจจุบัน
มอเตอร์เกียร์มีขนาดและรูปแบบที่หลากหลาย นิยมใช้ในโรงงานอุตสาหกรรมต่าง ๆ เพื่อควบคุมงาน
เครื่องจักรในอุตสาหกรรม อาทิ งานยก งานปั่น งานสายพานลำเลียง งานผสมวัตถุดิบ งานรอกเครน 
งานกวน ตีน้ำ เป็นต้น  

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที ่2.1 มอเตอร์เกียร์ (Gear Motor) 
(ที่มา: https://bit.ly/3rIvn5F)
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https://www.primusthai.com/primus/category?CategoryID=37&page_num=20
https://www.primusthai.com/primus/category?CategoryID=37&page_num=20


6 
 

 
 

2.2  อินเวอร์เตอร์ (Inverter) 
อินเวอร์เตอร์ [2] ดังรูปที ่2.2 เป็นอุปกรณ์ทางไฟฟ้าที่ใช้ในการเปลี่ยนไฟฟ้ากระแสตรง เป็น

ไฟฟ้ากระแสสลับ ไฟฟ้ากระแสตรงที่นำมาทำการเปลี่ยนมาจากแผงโซลาเซลล์ แบตเตอรี่ หรือเครื่อง
กำเนิดไฟฟ้ากระแสตรง และไฟฟ้ากระแสสลับที่ได้มาจะเหมือนกับไฟฟ้าที่ได้จากปลั๊กไฟตามบ้าน โดย
อินเวอร์เตอร์ทำให้อุปกรณ์ต่าง ๆ เช่น มอเตอร์ พัดลม หรืออุปกรณ์ต่าง ๆ ที่ใช้ไฟฟ้ากระแสสลับ 
สามารถใช้ได้กับกระแสไฟฟ้าตรง  

 

 

 

 

 

 

 
รูปที ่2.2 อินเวอร์เตอร์ (Inverter) 

(ที่มา: https://www.propluscorp.co.th) 

 
2.2.1 หลักการทำงานของอินเวอร์เตอร์ 

หลักการทำงานของอินเวอร์เตอร์นั้นจะเริ่มจาก วงจรคอนเวอร์เตอร์จะแปลง
ไฟฟ้ากระแสสลับจากแหล่งจ่ายไฟทั่วไปที่มีแรงดันและความถี่คงที่ ให้เป็นไฟฟ้ากระแสตรง 
หลังจากนั้นวงจรอินเวอร์เตอร์จะแปลงไฟฟ้าจากกระแสตรงเป็นกระแสสลับ ที่สามารถปรับ
แรงดัน และความถี่ได้ โดยมีวงจรควบคุมทำหน้าที่ควบคุมการทำงานของวงจรคอนเวอร์ เตอร์ 
และวงอินเวอร์เตอร์ นิยมใช้ในอุปกรณ์ไฟฟ้าที่ใช้จ่ายไฟสำรอง เพื่อแก้ปัญหา ไฟเกิน ไฟตก 
ไฟดับ และคลื่นรบกวน เพ่ือป้องกันอุปกรณ์ไฟฟ้าเสียหาย ดังรูปที ่2.3 

2.2.2 โครงสร้างภายในของอินเวอร์เตอร์ 
1) ชุดคอนเวอร์เตอร์ (Converter Circuit) ซึ่งทำหน้าที่แปลงไฟสลับจากแหล่งจ่ายไฟ 

AC. power supply (50 Hz) ให้เป็นไฟตรง (DC Voltage) 
2) ชุดอินเวอร์เตอร์ (Inverter Circuit) ซึ่งทำหน้าที่ แปลงไฟตรง (DC Voltage) ให้

เป็นไฟสลับ (AC Voltage) ที่สามารถเปลี่ยนแปลงแรงดันและความถี่ได้ 
3) ชุดวงจรควบคุม (Control Circuit) ซึ่งทำหน้าที่ ควบคุมการทำงานของชุดคอน

เวอร์เตอร์และชุดอินเวอร์เตอร์ 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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https://www.propluscorp.co.th/
http://www.inverter.co.th/Home/index.php?option=com_content&view=article&id=97&Itemid=81
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รูปที ่2.3 หลักการทำงานของอินเวอร์เตอร์ 

(ที่มา: https://mall.factomart.com) 
 

2.3  พีแอลซี (PLC) 
พีแอลซี [3] ดังรูปที่ 2.4 เป็นอุปกรณ์ที่ใช้ควบคุมการทำงานของเครื่องจักรหรือกระบวนการ

ทำงานต่าง ๆ แบบอัตโนมัติ ในการออกแบบและสร้างวงจรควบคุมของผู้ที่ใช้งานและป้อนโปรแกรม
คำสั่ง (Ladder) จะมีการป้อนเข้าไปในพีแอลซี ภายในพีแอลซีจะมี Microprocessor เป็นมันสมองสั่ง
การที่สำคัญ โดยในพีแอลซีจะมสี่วนที่เป็นอินพุตและเอาต์พุตที่สามารถต่อใช้งานได้ ตัวตรวจวัดหรือส
สวิตช์ต่าง ๆ จะต่อเข้ากับอินพุต ส่วนเอาต์พุตจะต่อออกไปใช้ควบคุมการทำงานของอุปกรณ์หรือ
เครื่องจักรที่ใช้งาน นอกจากนี้ยังใช้งานร่วมกับอุปกรณ์อื่น ๆ ได้ เช่น เครื่องพิมพ์ เครื่องอ่านบาร์โค้ด 
เป็นต้น ซึ่งนอกจากตัวเครื่องพีแอลซีจะใช้งานแบบเดี่ยว แล้วยังสามารถต่อ พีแอลซีหลาย ๆ ตัวเข้า
ด้วยกัน เพ่ือควบคุมการทำงานของระบบให้มีประสิทธิภาพมากยิ่งขึ้น ดังนั้นในโรงงานอุตสาหกรรมจึง
นำพีแอลซีเข้ามาใช้งานกันมากข้ึน  

 

 
รูปที ่2.4 พีแอลซี (PLC) 

(ที่มา: https://bit.ly/3EuGu9H) 
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https://bit.ly/3EuGu9H


8 
 

 
 

 

 
รูปที ่2.5 โครงสร้างของพีแอลซี (PLC) 

(ที่มา: https://plc.mipa.ugm.ac.id/komponen-dan-prinsip-kerja-plc/) 
 

จากรูปที่ 2.5 พีแอลซี (PLC) ออกแบบมาเพื่อใช้ในงานอุตสาหกรรม ที่ทนต่อสภาพแวดล้อม
ในโรงงานอุตสาหกรรม ใช้งานได้ง่าย สะดวก มีระบบ ตรวจสอบตัวเอง การทำงานสัมพันธ์ระหว่าง
หน่วยทำงานภายในตามโครงสร้างของ ประกอบด้วยหน่วย ทำงานที่สำคัญ ได้แก่ หน่วยประมวลผล
กลาง หน่วยความจำ หน่วยอินพุต หน่วยเอาต์พุต และ หน่วยจ่ายกำลังไฟฟ้า 

1) หน่วยประมวลผลกลาง (CPU) เป็นหัวใจหลักของการทำงานของพีแอลซี เป็นหน่วยการ
ทำงานที่สำคัญของพีแอลซี มีหน้าที่ควบคุมการทำงานของระบบทั้งหมด เรียกการทำงานของหน่วย
ประมวลผลกลางว่าการสแกน (Scanning) และ เรียกเวลาในการสแกนว่า สแกนไทม์ (Scan time)  

2) หน่วยความจำ เป็นอุปกรณ์ที่ใช้เก็บโปรแกรมและข้อมูลต่าง ๆ ของพีแอลซี ในกรณีที่สั่ง
ให้พีแอลซีทำงาน (RUN Program) จะนำโปรแกรมและข้อมูลในหน่วยความจำมาประมวลผลการ
ทำงาน มี หน่วยความจำระบบ (System Memory) เป็นส่วนความจำเก็บโปรแกรม บริหารระบบ 
และ ระบบ ข้อมูลที่ไม่อนุญาตให้ผู้ใช้เข้าถึง และหน่วยความจำผู้ใช้ (User Memory) เป็นความจำ
ส่วนที่ทำหน้าที่เก็บโปรแกรมผู้ใช้เก็บข้อมูลอินพุต เอาต์พุต และอุปกรณ์ภายใน สามารถแก้ไข 
เปลี่ยนแปลงข้อมูลได้ ซึ่ง ส่วนใหญ่จะเป็น หน่วยความจำ RAM  

3) หน่วยอินพุต เป็นหน่วยทำงานของพีแอลซี ทำหน้าที่รับสัญญาณอินพุตภายนอก และ 
แปลงให้มสีัญญาณให้มีความเหมาะสมเพื่อส่งเข้าไปยังพีแอลซี  

4) หน่วยเอาต์พุต เป็นหน่วยรับค่าสถานะจากการประมวลผลของหน่วยประมวลผลกลางไป
ขับโหลดภายนอกผ่าน ทางข้ัวต่อเอาต์พุต 

5) หน่วยจ่ายกำลังไฟฟ้าของพีแอลซี เป็นแหล่งจ่ายกำลังไฟฟ้าแบบวงจรสวิตชิ่ง ปรับระดับ 
แรงดันไฟฟ้าภายนอก AC 120-240 VAC หรือ DC 24-125 VDC ให้เหมาะสมเป็น 5 VDC จ่ายให้กับ
พีแอลซี ทุกหน่วยทำงาน มีให้เลือก 2 แบบ คือ แบบไฟฟ้ากระแสตรง และแบบไฟฟ้ากระแสสลับ 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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https://plc.mipa.ugm.ac.id/komponen-dan-prinsip-kerja-plc/
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2.4  โซลินอยด์วาล์ว (Solenoid Valve) 
โซลินอยด์ [4] ดังรูปที่ 2.6 คือ วาล์วที่ใช้ควบคุมทิศทางลม น้ำ แก็ส หรือ น้ำมัน อาศัย

หลักการทำงานของแม่เหล้กไฟฟ้าทำงานร่วมกับกลไก โดยการใช้ไฟฟ้าเป้นตัวควบคุมแกนกลาง
ภายในวาล์วให้เกิดการเคลื่อนที่ เพ่ือทำการเปลี่ยนแปลงทิสทางการไหลของลม  

โซลินอยด์วาล์วโดยทั่วไปแบ่งออกเป็น 2 ชนิด การปรับตำแหน่งวาล์วด้วยโซลินอยด์วาล์ว
กลับด้วยสปริง (Single Solenoid Valve ) และ การปรับตำแหน่งวาล์วด้วยโซลินอยด์วาล์วกลับด้วย
โซลินอยด์วาล์ว (Double Solenoid Valve ) 

โซลินอยด์วาล์ว (Solenoid Valve) วาล์วที่ควบคุมทิศทางลมแบบ 2/2 ทาง โดยการสั่งงาน
ด้วยขดลวดไฟฟ้าโซลินอยด์ (Solenoid) Directional Control Valve คือ วาล์วที่ควบคุมทิศทางลม 
โดยการสั่งงานด้วยแรงลมหรือไฟฟ้า แบบ 3/2, 4/2, 5/2, 5/3 ทาง เป็นต้น  

โซลินอยด์วาล์ว (Pneumatic Solenoid Valve) วาล์วควบคุมทิศทางลมโดยการสั่งงานด้วย
คอยล์ไฟฟ้าร่วมกับสปริงหรือคอยล์ไฟฟ้า วาล์วน้ำไฟฟ้าเป็นอุปกรณ์ ปิด-เปิด ท่อน้ำ,แก๊ส,น้ำมัน เมื่อ
จ่ายไฟให้อุปกรณ์นี้ มีทั้งแบบวาล์พลาสติก วาล์วทองเหลืองขนาดต่าง ๆ  

 

 

 
รูปที่ 2.6 โซลินอยด์วาล์วในรูปแบบต่างๆ 

(ที่มา: https://bit.ly/3VMnsRW) 
 

2.5  สายพานลำเลียง (Flexible chain conveyor) 
สายพานลำเลียง [5] ดังรูปที ่2.7 ทำหน้าที่ลำเลียงชิ้นงาน วัตถุหรือผลิตภัณฑ์ที่บรรทุกไว้บน

สายพาน แล้วนำวัสดุเคลื่อนที่จากจุดหนึ่งไปยังอีกจุดหนึ่งโดยใช้มอเตอร์เกียร์เป็นตัวขับเคลื่อน
สายพานลำเลียง ซึ่งสามารถปรับความเร็วในการเคลื่อนที่ได้ ช่วยให้กระบวนการผลิตมีความสะดวก 
รวดเร็ว คล่องตัวมากยิ ่งขึ ้น และสามารถลดต้นทุนในการผลิตได้ เหมาะสำหรับการลำเลียงใน
กระบวนการผลิตของโรงงานอุตสาหกรรมทุกประเภท หรือ ธุรกิจขนส่งในการจัดเก็บหรือกระจาย
สินค้า  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้

https://bit.ly/3VMnsRW
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รูปที ่2.7 สายพานลำเลียง (Flexible chain conveyor) 

(ที่มา: https://www.alibaba.com/) 
 

2.6  รีเลย์ (Relay) 
รีเลย์ [6] ดังรูปที่ 2.8 คืออุปกรณ์อุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ที่นิยมใช้กันเป็นอย่างมากในวงจร

ควบคุมอัตโนมัติทำหน้าที่เสมือนสวิตช์ไฟ ที่ใช้แรดันไฟฟ้าในการเปิด-ปิดอุปกรณ์ไฟฟ้า เพ่ือใช้ควบคุม
วงจรต่าง ๆ รีเลย์ทำงานโดยการป้อนกระแสไฟฟ้าให้กับขดลวด เพื่อ เปลี่ยนแรงดันไฟฟ้าให้เป็น
พลังงานแม่เหล็ก เพื่อใช้ในการดึงดูดหน้าสัมผัสให้เปลี่ยนทิศทางการไหลของไฟฟ้า เพื่อควบคุมการ
จ่ายไฟให้กับอุปกรณ์ต่าง ๆ คล้ายกลับสวิตช์  

 

     

                   ตัวถังของรีเลย์                                                        สัญลักษณ์ 
 

 
รูปที ่2.8 รูปร่างและสัญลักษณ์ของรีเลย์ 

(ที่มา: https://bit.ly/3hfopDs) 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้

https://www.alibaba.com/
https://bit.ly/3hfopDs


11 
 

 
 

2.6.1 ส่วนประกอบของรีเลย์ ประกอบด้วยส่วนสำคัญ 2 ส่วน 
1) ขดลวด (coil) จะทำหน้าที่รับแรงดันไฟฟ้าจากวงจรควบคุมเพื ่อเหนี ่ยวนำ

กระแสไฟฟ้าให้เปลี่ยนเป็นพลังงานแม่เหล็กในการทำให้ดึงดูดหน้าสัมผัสให้เปลี่ยนตำแหน่ง 
2) หน้าสัมผัส (contact) จะทำหน้าที่เหมือนสวิตช์จะจ่ายกระแสไฟให้กับอุปกรณ์ที่

ต้องการ 
2.6.2 จุดต่อใช้งานมาตรฐาน  

จุดต่อ Normal Close หรือ NC หมายความว่าปกติปิด คือเมื่อยังไม่มีการจ่ายไฟให้
ขดลวดเหนี่ยวนำหน้าสัมผัสจะติดกัน ในจุดนี้มักต่อเข้ากับอุปกรณ์หรือเครื่องใช้ไฟฟ้าที่ต้องการให้
ทำงานตลอดเวลา 

จุดต่อ Normal Open หรือ NO หมายความว่าปกติเปิด คือเมื่อยังไม่มีการจ่ายไฟ
ให้ขดลวดเหนี่ยวนำหน้าสัมผัสจะไม่ติดกัน ในจุดนี้มักต่อเข้ากับอุปกรณ์หรือเครื่องใช้ไฟฟ้าที่ต้องการ
ควบคุมการเปิดปิด 

จุดต่อ Common หรือ C คือจุดร่วมที่ต่อมาจากแหล่งจ่ายไฟ 
โครงสร้างภาพของรีเลย์แสดงดังรูปที่ 2.9 

 

 
 

รูปที ่2.9 โครงสร้างภาพของรีเลย์ 
(ที่มา: https://bit.ly/3hfopDs) 

 
2.6.3 ข้อคำถึงในการใช้งานรีเลย์ทั่วไป 

1) แรงดันใช้งาน หรือแรงดันที ่ทำให้รีเลย์ทำงานได้ หากดูที ่ตัวรีเลย์จะระบุค่า 
แรงดันใช้งานไว้ (หากใช้ในงานอิเล็กทรอนิกส์ ส่วนมากจะใช้แรงดันกระแสตรงในการใช้งาน) เช่น 12 
VDC คือต้องใช้แรงดันไฟกระแสตรง 12 โวลต์ เท่านั้นหากใช้มากกว่านี้ ขดลวดภายใน ตัวรีเลย์อาจจะ
ขาดได้ หรือหากใช้แรงดันต่ำกว่ามาก รีเลย์จะไม่ทำงาน ส่วนในการต่อวงจรนั้นสามารถต่อขั้วใดก็ได้ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้

https://bit.ly/3hfopDs
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2) การใช้งานกระแสผ่านหน้าสัมผัส ซึ่งที่ตัวรีเลย์จะระบุไว้ เช่น 10 A 220 AC คือ 
หน้าสัมผัสของรีเลย์นั้นสามารถทนกระแสได้ 10 แอมแปร์ที่ไฟกระเสสลับ 220 โวลต์ แต่การใช้ควร
จะใช้งานที่ระดับกระแสต่ำกว่านี้ เพราะถ้ากระแสมากหน้าสัมผัสของรีเลย์จะละลายเสียหายได้ 

3) จำนวนหน้าสัมผัสการใช้งาน ควรดูว่ารีเลย์นั้นมีหน้าสัมผัสให้ใช้งานกี่อัน และมีขั้ว
คอมมอนด้วยหรือไม่ 
 
2.7  กระบอกลม (Air cylinder) 

กระบอกลม [7] ดังรูปที่ 2.10 เป็นอุปกรณ์ลมที่ใช้ลมทำให้ก้านกระบอกลม เคลื่อนที่เป็น
เส้นตรงหรือหมุนเป็นวงกลม 90, 180, 270 หรือ 360 องศา ตัวกระบอกลมทำจากวัสดุที่หลากหลาย 
เช่น เหล็ก อะลูมิเนียม ทองเหลืองหรือสแตนเลส ทั้งนีจ้ะขึ้นอยู่กับลักษณะงานที่นำมาใช้ กระบอกลม
ที่ดีพ้ืนผิวภายในท่อต้องเรียบ ไม่มีรอย เพ่ือลดแรงเสียดทานระหว่างลูกสูบและท่อในขณะทำงาน  
กระบอกลมถูกแบ่งออกเป็น 3 ประเภทด้วยกัน ตามลักษณะการทำงาน ดังนี้ 

1) กระบอกลมนิวเมติกส์แบบทางเดียว คือ กระบอกสูบลมที่ใช้แรงดันในการเคลื่อนที่ไปใน
ทิศทางเดียวและจะมีสปริงอยู่ภายในเพื่อดันลูกสูบกลับเข้าที่ให้พร้อมใช้งานใน ครั้งต่อไป เหมาะกับ
การโหลดงานที่ไม่มากนัก เพราะสามารถใช้งานได้แม้ในกรณีท่ีไฟฟ้าดับ 

2) กระบอกลมนิวเมติกส์แบบสองทาง คือ กระบอกสูบลมที่ใช้แรงดันอากาศทั้งสองทางใน
การเคลื่อนที่โดยทำงานสลับ เมื่อด้านหนึ่งผลิตแรงดัน อีกด้านจะเป็นตัวจ่าย แรงดันอากาศ เหมาะกับ
งานที่ต้องการการเคลื่อนที่ในแนวตรงและระยะชักที่ยาว เพราะแรงดันอากาศจะมีความคงที่กว่า
กระบอกสูบแบบทางเดียว 

3) กระบอกลมนิวเมติกส์แบบเหลื ่อม หรือ ที ่เรียกกันว่ากระบอกสูบแบบยืดสไลด์ ถูก
ออกแบบมาให้มีกระบอกสูบหลาย ๆ ชั้นซ้อนอยู่ภายในจากตัวใหญ่แล้วเล็กลง เหมาะสำหรับการใช้
งานที่มีข้อจำกัดด้านพ้ืนที่เพราะสามารถยืด-หดความยาวของตัวกระบอกได้ 
 

 

 
รูปที ่2.10 กระบอกลม (Air cylinder) 

(ที่มา: https://bit.ly/3eeh9GB ) 

 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้

https://bit.ly/3eeh9GB
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2.8  โฟโต้อิเล็กทริกเซนเซอร์ (Photoelectric sensor) 
โฟโตอิเล็กทริกเซ็นเซอร์ [8] ดังรูปที่ 2.11 เป็นเซ็นเซอร์ที่ใช้ในการตรวจจับการเคลื่อนไหว 

การตรวจจับวัตถุ และการตรวจสอบขนาดรูปร่างของวัตถุ เซ็นเซอร์ชนิดนี้ทำงานโดยที่ไม่ต้องมีการ
สัมผัสตัววัตถุ แต่เป็นการอาศัยหลักการส่งและรับแสง โดยมีส่วนประกอบสำคัญ 2 ส่วน คือ ตัวส่งแสง 
(emitter) และตัวรับแสง (receiver) ลักษณะการตรวจจับเกิดจากการที่ลำแสงจากตัวส่งแสง ส่งไป
สะท้อนกับวัตถุหรือถูกขวางกั้นด้วยวัตถุ ส่งผลให้ตัวรับแสงรู้สภาวะที่เกิดขึ้น และเปลี่ยนแปลงสภาวะ
ของสัญญาณทางด้านเอาต์พุตเพ่ือนำไปใช้งานต่อไป 

 

 
 

รูปที่ 2.11 โฟโต้อิเล็กทริกเซนเซอร์ (Photoelectric sensor) 
(ที่มา: https://bit.ly/3yNOZsR) 

 
โฟโต้อิเล็กทริกเซนเซอร์ แบ่งตามลักษณะการตรวจจับและตำแหน่งการติดตั้งตัวรับแสงและ

ตัวส่งแสงได้ 3 ประเภท ดังนี้ 
1) เซนเซอร์ชนิดตัวรับ-ตัวส่ง (Thru Beam) ดังรูปที่ 2.12 ลักษณะของ โฟโต้อิเล็กทริค

เซนเซอร์นี้ มีตัวรับและตัวส่งแยกกัน ตัวหนึ่งจะเป็นตัวส่งแสง (Emitter Head) อีกด้านหนึ่งเป็นตัวรับ
แสง หรือที่เรียกว่า (Receiver Head) เมื่อมีวัตถุตัดผ่านตรงกลางระหว่าง โฟโต้เซนเซอร์ 2 ตัว ทำให้
ตัวรับแสง ไม่ได้รับแสงหรือที่เรียกอีกอย่างหนึ่งว่า (Dark on) เอาต์พุต จะทำงาน  

 
 

 

 

 

รูปที ่2.12 เซนเซอร์ชนิดตัวรับ - ตัวส่ง  
(ที่มา: https://bit.ly/3yNOZsR ) 

ตัวส่ง (Emitter head) 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้

https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%9B%E0%B8%A3%E0%B8%B2%E0%B8%81%E0%B8%8F%E0%B8%81%E0%B8%B2%E0%B8%A3%E0%B8%93%E0%B9%8C%E0%B9%82%E0%B8%9F%E0%B9%82%E0%B8%95%E0%B8%AD%E0%B8%B4%E0%B9%80%E0%B8%A5%E0%B9%87%E0%B8%81%E0%B8%97%E0%B8%A3%E0%B8%B4%E0%B8%81
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B9%80%E0%B8%8B%E0%B9%87%E0%B8%99%E0%B9%80%E0%B8%8B%E0%B8%AD%E0%B8%A3%E0%B9%8C
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%9B%E0%B8%A3%E0%B8%B2%E0%B8%81%E0%B8%8F%E0%B8%81%E0%B8%B2%E0%B8%A3%E0%B8%93%E0%B9%8C%E0%B9%82%E0%B8%9F%E0%B9%82%E0%B8%95%E0%B8%AD%E0%B8%B4%E0%B9%80%E0%B8%A5%E0%B9%87%E0%B8%81%E0%B8%97%E0%B8%A3%E0%B8%B4%E0%B8%81
https://bit.ly/3yNOZsR
https://bit.ly/3yNOZsR
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2) เซนเซอร์ชนิดแผ่นสะท้อน (Photoelectric sensor Type Retro reflective) ดังรูปที่ 
2.13 มีตัวรับและตัวส่งอยู่ในตัวเดียวกันตัวหนึ่งจะเป็นตัวส่งแสง (Emitter) และภายในตัวของมันเอง
จะมีตัวรับแสง (Receiver) การตรวจจับวัตถุนี้จะอาศัยแผ่นสะท้อนเป็นตัวสะท้อนแสงกลับมายังตัวรับ
ที่อยู่ภายในตัวของมันเองและ เมื่อมีวัตถุตัดผ่านตรงกลางระหว่าง โฟโต้เซนเซอร์ กับแผ่นสะท้อนทำ
ให้ตัวรับแสงไม่ได้รับแสงหรือที่เรียกอีกอย่างหนึ่งว่า (Dark on) เอาต์พุตจะทำงาน  

 

 

 

 

รูปที ่2.13 เซนเซอร์ชนิดแผ่นสะท้อน 
(ที่มา: https://bit.ly/3yNOZsR) 

 
3) เซนเซอร์ชนิดสะท้อนวัตถุโดยตรง (Photoelectric sensor Type Diffuse reflective)

ดังรูปที่ 2.14 มีตัวรับและตัวส่งอยู่ในตัวเดียวกัน ตัวหนึ่งจะเป็นตัวส่งแสง (Emitter) และภายในตัว
ของมันเองจะมีตัวรับแสง (Receiver) การตรวจจับวัตถุนี้จะอาศัยแผ่นสะท้อนกับวัตถุโดยตรงกลับมา
ยังตัวรับที่อยู่ภายในตัวของมันเองและ เมื่อมีวัตถุตัดผ่านด้านหน้าของ โฟโต้อิเล็กทริคเซนเซอร์ ลำแสง
จะตกกระทบกับวัตถุและสะท้อนกลับมายังตัวรับที่อยู่ภายในตัวรับแสง หรือที่เรียกอีกอย่างหนึ่งว่า 
(light on) เอาต์พุตจึงจะทำงาน  
 

 

รูปที ่2.14 เซนเซอร์ชนิดสะท้อนวัตถุโดยตรง  
(ที่มา: https://bit.ly/3yNOZsR) 

 
 

 
 

Sensor วัตถ(ุobject) แผ่นสะท้อน (Reflector) 
 

Sensor วัตถ(ุobject) 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้

http://www.primusthai.com/primus/category?CategoryID=26&page_num=20
https://bit.ly/3yNOZsR
http://www.primusthai.com/primus/category?CategoryID=26&page_num=20
https://bit.ly/3yNOZsR
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2.9  สวติช์ (Switch) 
สวิตช์ [9] ดังรูปที่ 2.15 คืออุปกรณ์ไฟฟ้าที่ใช้ควบคุมวงจรกระแสไฟฟ้าทำหน้าที่ เปิด

กระแสไฟ หรือตัดกระแสไฟไม่ให้ไหลเข้าสู่เครื่องใช้ไฟฟ้า หลอดไฟ เครื่องมือ เครื่องจักรที่ใช้
ไฟฟ้า สวิตช์ไฟถูกออกแบบมาให้ติดตั้งได้ง่าย ใช้งานง่าย สามารถตอบสนองความต้องการได้
รวดเร็วเพียงแค่สัมผัส ผลิตจากพลาสติกที่ทนความร้อน มีหลายดีไซน์ให้เลือกใช้งาน 

 

 

 
รูปที ่2.15  สวิตช์ (Switch) 
(ที่มา: https://bit.ly/3RJbsOg) 

2.10  สวิตช์ปุ่มกดฉุกเฉนิ ( Emergency push button Switch)  
สวิตช์ปุ่มกดฉุกเฉิน [10] ดังรูปที ่2.16 เป็นสวิตช์ที่มีขนาดหัวใหญ่กว่าสวิตช์แบบธรรมดา ใช้

สำหรับหยุดเครื่องจักรกลต่าง ๆ เพื่อรองรับการเกิดเหตุการณ์ฉุกเฉิน เมื่อถึงเวลาใช้งานทันทีที่กดที่
ปุ่มสวิตช์ฉุกเฉิน เครื่องจักรทุกอย่างที่มีปุ่มสวิตช์ฉุกเฉินจะหยุดการทำงานในทันที เพ่ือป้องกันการเกิด
อุบัติเหตุต่าง ๆ  
 

 
 
 

รูปที ่2.16 สวิตช์ฉุกเฉิน (Emergency push button Switch) 
(ที่มา: https://bit.ly/3elaDgW) 

 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้

https://bit.ly/3RJbsOg
https://bit.ly/3elaDgW
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2.11  สญัญาณไฟแสดงสถานะ (Pilot Lamp) 
ไฟแสดงสถานะหรือไพลอตแลมป์ [11] ดังรูปที่ 2.17 คือไฟที่แสดงสถานะการทำงานของ

เครื่องจักรที่กำลังใช้งานอยู่ในสถานะต่าง ๆ มักพบบริเวณตู้ควบคุม โดยทั่วไปใช้บอกสถานะ เช่น 
กำลังทำงานอยู่ การหยุดการทำงาน การแจ้งเตือน แสดงสถานะอื่น ๆ ได้ตามสีของหลอดไฟ ตามที่
ผู้ออกแบบกำหนด 

สีที่เลือกใช้ในการแสดงสถานะ 3 สี 
1) สีเขียว เป็นการแสดงสถานะขณะที่เครื่องทำงาน 
2) สีแดง เป็นการแสดงสถานะการหยุดการทำงานของเครื่อง 
3) สีเหลือง เป็นการแสดงสถานะแจ้งสัญญาณเตือนเมื่อเครื่องทำงานผิดปกติ 
 

 

 
รูปที ่2.17 ไฟสีเขียว:ไฟแสดงสถานะการทำงาน 

(ที่มา: https://bit.ly/3T6vkfB) 
 

2.12  ชุดกรองลม (Air Service Unit) 
ชุดกรองลม [12] ดังรูปที่ 2.18 คืออุปกรณ์ที่เอาไว้ใช้ปรับปรุงคุณภาพของลมซึ้งอยู่ในสภาพ

เป็นลมอัด (Compressed Air) ให้พร้อมก่อนนำไปใช้งาน โดยปกติลมอัดมักจะมีความชื้นและละออง
น้ำ รวมถึงละอองฝุ่นมาปะปนอยู่ ซึ่งอาจทำให้มีผลกระทบโดยตรงกับวาล์วควบคุมทิศทางลมอัดหรือ 
โซลินอยด์วาล์ว กระบอกลมหรืออุปกรณ์ต่าง ๆ ภายในระบบ อาจทำให้เกิดความเสียหายได้ อายุการ
ใช้งานของอุปกรณ์จะสั้นลง ซ่ึงชุดกรองลมดักน้ำ จะประกอบด้วย ตัวกรองลมดักน้ำอัด หรือ ตัวกรอง
ลม (Air Filter) อุปกรณ์ปรับแรงดันลม หรือ ตัวปรับแรงลม (Pressure Regulator) อุปกรณ์ผสม
น้ำมันหล่อลื่น หรือ ตัวผสมน้ำมันหล่อลื่น (Lubricator)  

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้

https://bit.ly/3T6vkfB
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รูปที ่2.18 ชุดกรองลม (Air Service Unit) 
(ที่มา: https://www.somwangsub.co.th) 

 

2.13  เอน็โค้ดเดอร์ (Encoder) 
เอ็นโค้ดเดอร์ [13] เป็นเซ็นเซอร์สำหรับวัดระยะทาง ความเร็ว ทิศทางการหมุนของมอเตอร์ 

ตำแหน่ง มุม หรือการตรวจจับตำแหน่ง ในอุตสาหกรรมส่วนใหญ่มักถูกนำไปต่อใช้งานกับคัปปลิ้ง ลูก
ล้อ มอเตอร์หรือสายพานลำเลียง จึงเป็นที่นิยมใช้อย่างแพร่หลายในหน้างานหลากหลายรูปแบบ  

ส่วนประกอบเบื้องต้นของเอ็นโค้ดเดอร์แสดงดังรูปที่ 2.19 
1) เพลา (Shaft) ใช้สำหรับต่อเข้ากับวัตถุท่ีหมุนเช่น มอเตอร์ 
2) แผ่นดิสซ์ (Code หรือ PulseDisc) จะเป็นแผ่นที่มีแทร็กหรือร่องเล็ก ๆ มีทั้งส่วนที่โปร่ง

แสงและทึบแสง เพ่ือให้แสงอินฟาเรดลอดผ่านได้ 
3) แหล่งแสง (Light Source) เป็นแอลอีดีคุณภาพสูง 
4) ตัวรับแสง (Photodetector หรือ Photodide) ใช้รับแสงจากแอลอีดีเพื่อแปลงไปเป็น

รหัสข้อมูล 
 

 
 

รูปที ่2.19 ส่วนประกอบของเอ็นโค้ดเดอร์ 
(ที่มา: https://shorturl.asia/fOhVJ) 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้

https://www.somwangsub.co.th/
https://shorturl.asia/fOhVJ
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หลักการทำงานของเอ็นโค้ดเดอร์ ส่วนประกอบจะมีตัวส่งแสงและตัวรับแสง 3 ชุด เรียกว่า 
เฟส A,B และ Z เอาต์พุตของเอ็นโค้ดเดอร์ที่ออกมาจึงมี 3 ชุด เพื่อนำไปใช้งาน โดยมีข้อแตกต่างคือ 
เฟส A และ B จะเหลื่อมกันอยู่ 90 องศา (ทำให้นำไปใช้งานเพ่ือดูทิศทางการหมุนได้ ว่าหมุนซ้ายหรือ
ขวา คือเจอ A ก่อน B หรือ B ก่อน A) ส่วนเฟส Z เมื่อครบ 1 รอบ จึงจะปล่อยแสงออกมา 1 ครั้ง 
(สามารถนำไปใช้อ้างอิงตำแหน่งเมื่อครบรอบได้) 

 
2.14  หุ่นยนต์ (Robot)  

แขนกล [14] ดังรูปที่ 2.20 เป็นหุ่นยนต์ชนิดหนึ่งที่นำมาใช้งานในวงการอุตสาหกรรมการ
ผลิต ได้ถูกนำมาใช้แทนแรงงานมนุษย์ในงานที่ต้องทำอย่างต่อเนื่องตลอด 24 ชั่วโมง งานที่ต้องทำซ้ำ 
ๆ กันตลอดเวลา งานที่เป็นอันตราย งานที่หนักและยากเกินที่มนุษย์จะทำไหว ปกติมนุษย์จะสามารถ
ทำงานได้ทุกอย่างแต่ข้อจำกัดของมนุษย์นั้นไม่สามารถทำงานได้อย่างต่อเนื่องยาวนานจะเกิดความ
เหน็ดเหนื่อยเม่ือยล้าจึงต้องมีการพักผ่อน เมื่อคนทำงานในที่อันตรายเช่นงานที่เกี่ยวกับสารเคมีที่มีพิษ 
ถ้าป้องกันไม่ดีจะมีผลต่อสุขภาพได้ เมื่อเป็นข้อจำกัดอย่างนี้หุ่นยนต์จะเข้ามามีบทบาทในการทำงาน
ดังกล่าวและข้อดีของการที่มีหุ่นยนต์ทำงานแทนคนนั้นนอกจากที่กล่าวไว้ข้างต้นแล้ว ประสิทธิภาพ
การทำงานจะดีข้ึนมีความแน่นอน แม่นยำ สามารถทำงานผลิตได้โดยไม่ต้องพัก จำนวนชิ้นงานที่ทำจะ
มากขึ้น ทำงานได้โดยไม่มีวันหยุด ส่วนข้อเสียจะมี เช่นมีราคาสูง ต้องมีผู้ชำนาญการในการควบคุม
หุ่นยนต์ ไม่เหมาะในโรงงานที่กำลังผลิตน้อย แขนกลอุตสาหกรรมที่สามารถพบเห็นได้โดยทั่วไปเช่น 
ในโรงงานผลิต ประกอบรถยนต์ งานเชื่อมอุตสาหกรรม งานประกอบเครื่องจักร งานในโรงงานผลิต
เหล็ก งานเกี่ยวกับคลังสินค้าขนาดใหญ่และอ่ืน ๆ อีกมากมาย  

 

 

 
รูปที ่2.20 แขนกล (Robot Arm) 

(ที่มา: https://m.syntecmalaysia.com) 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้

https://m.syntecmalaysia.com/
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แขนกลอุตสาหกรรมนั้นมีส่วนประกอบอยู่หลายส่วน ดังรูปที่ 2.21 ได้แก่ ฐาน (Base) ของ
หุ่นยนต์ ท่อนชิ้นส่วนที่เป็นแขนกล ข้อต่อจุดหมุน (Joints) ตามชิ้นส่วนที่ต่อกัน ปลายของแขนกลที่ใช้
ทำงานยกตัวอย่างเช่นมือคีบจับ  หัวเช ื ่อม อุปกรณ์ประกอบชิ ้นส่วน  ปืนพ่นสี หัวเจาะ ฯลฯ 
คอมพิวเตอร์ที่มาควบคุมแขนกลนั้นจะทำหน้าที่ควบคุมในส่วนที่เป็นมอเตอร์แบบสเต็ ป กล่าวคือ
มอเตอร์แบบสเต็ปนั้นมีความสามารถหมุน และหยุดได้ตามความต้องการ ตามระยะที่ ได้ตั้งโปรแกรม
ไว้และสามารถทำซ้ำ ๆ กันได้ในการเคลื่อนที่ ส่วนมอเตอร์โดยทั่วไปเมื่อป้องพลังงานจะหมุนตลอด
และเวลาหยุดจะหมุนฟรีไปหลายรอบซึ่งเป็นผลมาจากแรงเฉื่อย มอเตอร์แบบสเต็ปจึงทำให้หุ่นยนต์ได้
เคลื่อนไหวได้ตามโปรแกรมที่ได้ตั้งไว้ นอกจากมอเตอร์แบบสเต็ปแล้ว แขนกลที่มีขนาดใหญ่ที่นำมาใช้
ในงานหนักอาจจะใช้มอเตอร์ไฮดรอลิกส์หรือมอเตอร์ลมนิวเมติกส์แทนได้ แขนกลจะมีระบบเซ็นเซอร์
ไว้คอยตรวจจับการทำงานเพ่ือให้หุ่นยนต์นั้นได้มีการเคลื่อนที่ได้อย่างถูกต้อง เกิดความแน่นอนในการ
เคลื่อนที่ของแขนกล  

 

 
 

รูปที ่2.21  โครงสร้างของแขนกล  
(ที่มา: https://www.tpa.or.th) 

 
2.15  แม่เหล็กไฟฟ้า (Electromagnets) 

แม่เหล็กไฟฟ้า [15] คือ แม่เหล็กที ่เกิดจากการที ่กระแสไฟฟ้าไหลผ่านในวัตถุตัวนำ
หมายความว่าถ้าปล่อยให้ กระแสไฟฟ้าไหลในวัตถุตัวนำจะทำให้เกิด สนามแม่เหล็กรอบ ๆ ตัวนำนั้น 
เมื่อมีกระแสไฟฟ้าไหลผ่านเส้นลวดตัวนำ จะเกิดเส้นแรงแม่เหล็กขึ้นรอบ  ๆ เส้นลวดตัวนำนั้น แต่
อำนาจแม่เหล็กที่เกิดขึ้นมีเพียงจำนวนเล็กน้อย ซึ่งไม่สามารถนำไปใช้ประโยชน์ได้ การจะเพิ่มความ
เข้มของสนามแม่เหล็ก ทำได้โดยการนำเส้นลวดตัวนำมาพันเป็นขดลวด เส้นแรงแม่เหล็กที่เกิดในแต่
ละส่วนของเส้นลวดตัวนำจะเสริมอำนาจกัน ทำให้มีความเข็มของสนามแม่เหล็กเพ่ิมข้ึน 
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2.15.1 ความเข้มของสนามแม่เหล็กไฟฟ้าจะขึ้นอยู่กับส่วนประกอบต่าง ๆ ดังนี้ 
1) จำนวนรอบของการพันเส้นลวดตัวนำ การพันจำนวนรอบของเส้นลวดตัวนำมาก

เกิดสนามแม่เหล็กมาก ในทางกลับกันถ้าพันจำนวนรอบน้อยการเกิดสนามแม่เหล็กจึงน้อยตามไปด้วย 
2) ปริมาณการไหลของกระแสไฟฟ้า ไหลผ่านเส้นลวดตัวนำ เมื่อกระไฟฟ้าไหลผ่าน

มากสนาม แม่เหล็กเกิดขึ้นมาก และถ้ากระแสไฟฟ้าไหลผ่านน้อยสนามแม่เหล็กเกิดน้อย 
3) ชนิดของวัสดุที่ใช้ทำแกน ของแท่งแม่เหล็กไฟฟ้า วัสดุต่างชนิดกันจะให้ความเข็ม

ของสนามแม่เหล็กต่างกัน เช่น แกนอากาศจะให้ความเข็มของสนามแม่เหล็กน้อยกว่าแกนที่ทำจาก
สารเฟอโรแมกเนติก (Ferromagnetic) หรือสารที่สามารถเกิดอำนาจแม่เหล็กได้ เช่น เหล็ก เฟอร์ไรท์ 
เป็นต้น สารเหล่านี้จะช่วยเสริมอำนาจแม่เหล็กในขดลวดทำให้มีความเข็มของสนามแม่เหล็ก มากขึ้น 

4) ขนาดของแกนแท่งแม่เหล็กไฟฟ้า แกนที่มีขนาดใหญ่จะให้สนามแม่เหล็กมาก 
ส่วนแกนที่มีขนาดเล็กจะให้สนามแม่เหล็กน้อย 

2.15.2 ประโยชน์ของแม่เหล็กไฟฟ้า (Applications of electromagnets) 
แม่เหล็กไฟฟ้ามีประโยชน์มากมาย สามารถใช้หลักการที่แม่เหล็กดูดแผ่นโลหะเมื่อ

วางวงจรปิดซึ่งเป็นการเปลี่ยนพลังงานไฟฟ้าเป็นพลังงานกล เช่นพลังงานเสียงออดไฟฟ้าเป็นอุปกรณ์
ที่ทำให้เกิดเสียงจากกระแสตรง แผ่นโลหะจะถูกดูดโดยแม่เหล็กไฟฟ้า ทำให้จุดสัมผัสแยกออก มีผลให้
กระแสที่เข้ามายังแม่เหล็กไฟฟ้าหยุดไหล ดังนั้นแผ่นโลหะจึงดีดกลับ เกิดข้ึนเช่นนี้เรื่อย ๆ มีผลให้แผ่น
โลหะสั่นเกิดเสียงออตขึ้น ในกระดิ่งไฟฟ้ามีค้อนติดกับแผ่นโลหะใกล้กับกระดิ่งเมื่อแผ่นโลหะสั่นค้อน
จึงจะเคาะกระดิ่ง 

 
2.16  สวิตชิ่งเพาเวอร์ซัพพลาย (Switching Power Supply) 

สวิตชิ ่งเพาเวอร์ซัพพลาย [16] อุปกรณ์แปลงแรงดันไฟฟ้ากระแสสลับแรงดันสูง เช่น 
220VAC เป็นแรงดันไฟฟ้าที่มีแรงดันต่ำ โดยสวิตชิ่งเพาเวอร์ซัพพลายจะทำงานในลักษณะเดียวกันกับ
หม้อแปลงแรงดันทั่วไป แต่มีประสิทธิภาพที่ดีกว่าและมีขนาดเล็กกว่า โดยหลักการจะประกอบด้วย เร
คติไฟเออร์ (Rectifier) ทำหน้าที่ แปลงแรงดันไฟฟ้ากระแสสลับให้เป็นแรงดันไฟฟ้ากระแสตรง คอน
เวอร์เตอร์ (Converter) ทำหน้าที ่แปลงความถี ่แรงดันไฟฟ้ากระแสตรงให้เป็นแรงดันไฟฟ้า
กระแสสลับที่ความถ่ีสูง และแปลงแรงดันไฟฟ้ากระแสสลับให้เป็นแรงดันไฟฟ้ากระแสตรง 

2.16.1 หลักการทำงานของสวิตชิ่งเพาเวอร์ซัพพลาย 
สวิตชิ่งเพาเวอร์ซัพพลายโดยทั่วไปจะมีองค์ประกอบพื้นฐานที่คล้ายคลึงกัน และไม่

ซับซ้อนมากนัก ดังรูปที ่ 2.22 หัวใจสำคัญของสวิตชิ ่งเพาเวอร์ซัพพลายจะอยู่ที ่คอนเวอร์เตอร์ 
เนื่องจากทำหน้าที่ทั ้งลดทอนแรงดันและคงค่าแรงดันเอาต์พุตด้วย องค์ประกอบต่าง  ๆ ทำงาน
ตามลำดับ 

สวิตชิ่งเพาเวอร์ซัพพลาย เป็นแหล่งจ่ายไฟตรงที่มีประสิทธิภาพในการทำงานสูงกว่า
และมีน้ำหนักเบากว่าเพาเวอร์ซัพพลายเชิงเส้น สวิตชิ่งเพาเวอร์ซัพพลายทำงานโดยแปลงแรงดันไฟ
สลับความถี่ต่ำจากอินพุตให้เป็นไฟตรง จากนั้นจึงเปลี่ยนกลับไปเป็นไฟสลับ (พัลส์) ที่ความถี่สูง แล้ว
ส่งผ่านหม้อแปลงเพ่ือลดแรงดันลง และผ่านวงจรเรียงกระแสและกรองแรงดันเพ่ือให้ได้ไฟตรงอีกครั้ง
หนึ่ง 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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รูปที ่2.22 องค์ประกอบพื้นฐานของสวิตชิ่งเพาเวอร์ซัพพลาย 

(ที่มา: https://shorturl.asia/Shjzr) 
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บทท่ี 3 
การออกแบบ 

 
ในบทนี้กล่าวถึงการออกแบบระบบจับชิ้นงานด้วยหุ่นยนต์ ซ่ึงประกอบด้วย บล็อกไดอะแกรม

การทำงาน แผนผังแสดงขั้นตอนการทำงานของระบบและการออกแบบโครงสร้าง การออกแบบวงจร
ที่ใช้งานร่วมกับพีแอลซี (PLC) การใช้งานโปรแกรมจีเอ็กซ์เวิร์ค 2 (GX Works 2) การเขียนโปรแกรม
พีแอลซีที่ใช้งาน การเขียนโปรแกรมหุ่นยนต์หยิบและวางชิ้นงาน ซึ่งมีรายละเอียดดังต่อไปนี้ 
 
3.1  บล็อกไดอะแกรมการทำงานของระบบจับชิ้นงานด้วยหุ่นยนต์ 
 

 
 

รูปที ่3.1 บล็อกไดอะแกรมการทำงานของระบบจับชิ้นงานด้วยหุ่นยนต์ 
 

จากรูปที่ 3.1 เป็นการบล็อกไดอะแกรมการทำงานของระบบจับชิ้นงานด้วยหุ่นยนต์ ได้ดังนี้ 
1) สวิตช์ เป็นปุ่มเริ่มการทำงาน และหยุดการทำงานของระบบจับชิ้นงาน 
2) เซนเซอร์ ทำหน้าที่เป็นตัวตรวจสอบ ตรวจวัด สิ่งที่เกิดขึ้นภายในกระบวนการผลิต เช่น 

ตรวจจับขนาดของชิ้นงาน หรือตรวจเช็คชิ้นงาน เพื่อให้ระบบการผลิตได้ดำเนินการอย่างต่อเนื่อง 
และมีคุณภาพ โดยการใช้งานจะประกอบด้วย โฟโต้อิเล็กทริกเซนเซอร์ 8 ตัว รีดสวิตช์ 2 ตัว 

3) กระบอกลม คืออุปกรณ์ที่ใช้ลมทำให้ก้านกระบอกลม เคลื่อนที่ไปในทางแนวเส้นตรงเป็น
อุปกรณ์ที่เปลี่ยนพลังงานในรูปแบบความดันลมให้เป็นพลังงานกล สามารถปรับความเร็วได้ตาม
แรงดันลม

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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4) มอเตอร์ คืออุปกรณ์ที่เปลี่ยนพลังงานไฟ้ฟ้าเป็นพลังงานกลใช้ในการขับเคลื่อนสานพาน
ลำเลียงชิ้นงาน 

5) ไฟแสดงสถานะ ภายในระบบจะใช้เป็นไฟสีเขียว มีความหมายว่าระบบกำลังทำงาน 
6) เอ็นโค้ดเดอร์ เซ็นเซอร์สำหรับวัดระยะทาง และวัดความเร็วในงานอุตสาหกรรม 
7) สวิตช์ฉุกเฉิน เป็นอุปกรณ์ที่ใช้ในกรณีฉุกเฉิน 
8) พีแอลซี เป็นอุปกรณ์ควบคุมการทำงานของเครื่องจักรหรือกระบวนการทำงานต่าง ๆ โดย

ภายในมีไมโครโปรเซสเซอร์เป็นส่วนสั่งการที่สำคัญจะมีส่วนที่เป็นอินพุต  24 ช่องและเอาต์พุต 16 
ช่อง ที่สามารถต่อใช้งาน เซนเซอร์หรือสวิตช์ต่าง ๆ จะต่อเข้ากับอินพุต ส่วนเอาต์พุตจะใช้ต่อควบคุม
การทำงานของอุปกรณห์รือเครื่องจักรที่เป็นเป้าหมาย 

3.2  แผนผังการทำงานของระบบจับชิ้นงานด้วยหุ่นยนต์ 

 

รูปที ่3.2 แผนผังการทำงานของระบบจับชิ้นงานด้วยหุ่นยนต์ 
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 จากรูปที่ 3.2 แผนผังการทำงานของระบบจับชิ้นงานด้วยหุ่นยนต์ มีขั้นตอนการทำงานดังนี้ 
กดสวิตช์เริ่มการทำงานของระบบ เมื่อกดสวิตช์เริ่มการทำงานไฟแสดงสถานะจะติด สายพานและ
หุ่นยนต์จะทำงาน เมื่อเซนเซอร์ตำแหน่งที่ฐานวางชิ้นงานด้านบนตรวจพบชิ้นงานขนาดเล็ก  ขนาด
กลาง หรือขนาดใหญ่ เซนเซอร์จะส่งข้อมูลมาที่พีแอลซี เพื่อให้พีแอลซีส่งสัญญาณให้ยังหุ่นยนต์ ให้
หุ่นยนต์หยิบชิ้นงานบนฐานวางชิ้นงานด้านบน และวางชิ้นงานบนสายพานลำเลียง เมื่อเซนเซอร์ที่ติด
อยู่ตำแหน่งข้างสายพานลำเลียง ตรวจพบชิ้นงานขนาดเล็กหรือชิ้นงานขนาดใหญ่ เซนเซอร์จะส่ง
ข้อมูลมาที่พีแอลซี พีแอลซีจะสั่งให้กระบอกลมผลักชิ้นงานออกจากสายพานลำเลียง เซนเซอร์ที่ใต้
ฐานรับชิ้นงานตรวจพบชิ้นงานที่ถูกผลักออกจากสายพาน เซนเซอร์จะส่งข้อมูลมาที่พีแอลซี พีแอลจะ
ส่งสัญญาณให้ยังหุ่นยนต์ ให้หุ่นยนต์หยิบชิ้นงานที่ถูกผลักออกจากสายพาน นำไปวางบนฐานวาง
ชิ้นงานด้านบน ในส่วนของชิ้นงานขนาดกลางที่ไม่ถูกผลักออกจากสายลำเลียง ชิ้นงานจะวนอยู่บน
สายพานลำเลียงต่อไป 
 
3.3  การออกแบบโครงสร้าง 
 

 
 

รูปที่ 3.3 รูปภาพโมเดลโดยรวมแบบ 3 มิติ ของระบบจับชิ้นงานด้วยหุ่นยนต์ 
จากรูปที่ 3.3 เป็นรูปโมเดลโดยรวมแบบ3มิติของระบบจับชิ้นงานด้วยหุ่นยนต์ 
 

 
 

รูปที่ 3.4 โครงสร้างด้านบนของระบบจับชิ้นงานด้วยหุ่นยนต์ 
 

จากรูปที่ 3.4 เป็นโครงสร้างด้านบนของระบบจับชิ้นงานด้วยหุ่นยนต์ ส่วนประกอบของ
โครงสร้างประกอบด้วยดังนี้ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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1) มอเตอร์เกียร์  
2) สายพานลำเลียง 
3) ฐานวางชิ้นงานด้านบน 
4) ฐานรับชิ้นงานที่ถูกผลักออกจากสายพาน 

 

 

 

รูปที่ 3.5 โครงสร้างด้านข้างของระบบจับชิ้นงานด้วยหุ่นยนต์ 
 

จากรูปที่ 3.5 เป็นโครงสร้างด้านข้างของระบบจับชิ้นงานด้วยหุ่นยนต์ ส่วนประกอบของ
โครงสร้างประกอบด้วยดังนี้  

1) ตู้ควบคุม 
2) เซนเซอร์เช็คชิ้นงาน หลังจากท่ีหุ่นยนต์วางชิ้นงานบนสายพานเลียง 
3) เซนเซอร์ตรวจขนาดของจับชิ้นงาน 
4) แม่เหล็กดูดชิ้นงาน 
5) เซนเซอร์ตรวจจับชิ้นงานด้านบน 
 

 
 

รูปที ่3.6 แสดงโครงสร้างที่ใช้งานจริง 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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3.4  การออกแบบวงจรทีใ่ช้งานร่วมกับพีแอลซี 

3.4.1 แบบวงจรที่ใช้งานร่วมกับพีแอลซี 

 
รูปที ่3.7 ระบบไฟฟ้าของระบบจับชิ้นงานด้วยหุ่นยนต์ 

 
จากรูปที่ 3.7 การออกแบบไฟฟ้าของระบบจับชิ้นงานด้วยหุ่นยนต์จะต่อไฟกระแสสลับ 220 

โวลต์ เข้าเบรกเกอร์ หลังออกจากเบรกเกอร์จะต่อเข้าฟิวส์ และต่อออกจากฟิวส์เข้าอุปกรณ์ต่าง ๆ 
โดยจ่ายไฟให้กับพาวเวอร์ซัพพลาย พีแอลซี และอินเวอร์เตอร์ 
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รูปที ่3.8 การเชื่อมต่อภาคอินพุตของพีแอลซี 
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จากรูปที่ 3.8 จากรูปเป็นการต่อใช้งานแบบ Sink Input จะจ่ายไฟฟ้ากระแสตรงบวก 24 
โวลต์ เข้าที่ขา Common S/S ของพีแอลซี และมีการต่อเอ็นโค้ดเดอร์ สวิตช์ และเซนเซอร์ เข้ากับ
พอร์ตอินพุตของพีแอลซี ดังต่อไปนี้ 

1) ขา Z ของเอ็นโค้ดเดอร์จะต่อเข้ากับพอร์ต X0 ของพีแอลซี  
2) ขา A ของเอ็นโค้ดเดอร์จะต่อเข้ากับพอร์ต X1 ของพีแอลซี  
3) ขา B ของเอ็นโค้ดเดอร์จะต่อเข้ากับพอร์ต X2 ของพีแอลซี  
4) สวิตช์สวิตช์ฉุกเฉินจะต่อเข้ากับพอร์ต X3 ของพีแอลซี  
5) สวิตช์เริ่มการทำงานจะต่อเข้ากับพอร์ต X4 ของพีแอลซี  
6) สวิตช์หยุดการทำงานจะต่อเข้ากับพอร์ต X5 ของพีแอลซี  
7) เซนเซอร์ตรวจจับชิ้นงานใต้ฐานรับชิ้นงานที่ถูกผลักออกจากสายพานจะต่อเข้ากับพอร์ต 

X13 ของพีแอลซี  
8) เซนเซอร์เช็คชิ้นงานบนที่วางชิ้นงานด้านบนตัวที่ 1 จะต่อเข้ากับพอร์ต X14 ของพีแอลซี  
9) เซนเซอร์เช็คชิ้นงานบนที่วางชิ้นงานด้านบนตัวที่ 2 จะต่อเข้ากับพอร์ต X15 ของพีแอลซี  
10) เซนเซอร์เช็คชิ้นงานบนที่วางชิ้นงานด้านบนตัวที่ 3 จะต่อเข้ากับพอร์ต X16 ของพีแอลซี  
11) เซนเซอร์ตรวจจับชิ้นงานบนสายพานจะต่อเข้ากับพอร์ต X21 ของพีแอลซี 
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รูปที ่3.9 การเชื่อมต่อเซนเซอร์และลิมิตสวิตช์ภาคอินพุตของพีแอลซี  
 
จากรูปที ่ 3.9 จากรูปเป็นการเชื ่อมต่อเซนเซอร์และลิมิตสวิตช์ภาคอินพุตของพีแอลซี 

ดังต่อไปนี้  
1) รีเลย์ตัวที่ 1 จะต่ออยู่กับเซนเซอร์ตรวจจับขนาดของชิ้นงานตัวที่ 1 และต่อเข้ากับพอร์ต

X6 ของพีแอลซี  
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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2) รีเลย์ตัวที่ 2 จะต่ออยู่กับเซนเซอร์ตรวจจับขนาดของชิ้นงานตัวที่ 2 และต่อเข้ากับพอร์ต  
X7 ของพีแอลซี  

3) รีเลย์ตัวที่ 3 จะต่ออยู่กับเซนเซอร์ตรวจจับขนาดของชิ้นงานตัวที่ 3 และต่อเข้ากับพอร์ต  
X10 ของพีแอลซี  

4) รีเลย์ตัวที่ 4 จะต่ออยู่กับรีดสวิตช์ตัวที่ 1 และต่อเข้ากับพอร์ต X11 ของพีแอลซี  
5) รีเลย์ตัวที่ 5 จะต่ออยู่กับรีดสวิตช์ตัวที่ 2 และต่อเข้ากับพอร์ต X12 ของพีแอลซี 
 

 
รูปที ่3.10 แสดงขาเอาต์พุตของพีแอลซี 

 
รูปที ่3.11 รีเลย์เอาท์พุตที่ควบคุมโซลินอยด์วาล์ว 
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จากรูปที่ 3.10 และ 3.11เป็นการเชื่อมต่อขาของเอาต์พุต ดังต่อไปนี้ 
1) การเชื่อมต่อของเอาต์พุต Y0 ไฟแสดงสถานะ 
2) แสดงขาเอาท์พุตของพีแอลซี  
3) รีเลย์ตัวที่ 6 ต่อเข้ากับกระบอกลม Y1  
4) ร ีเลย์ต ัวที ่ 7 ต่อเข้ากับสายพานลำเลียง Y2 และ COM0 ถึง COM5 จะเชื ่อมต่อ

แหล่งจ่ายไฟกระแสตรงด้านลบ 
 
 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 3.12 การเชื่อมต่อระหว่างวงจรจ่ายไฟกระแสตรง พีแอลซีและหุ่นยนต์ 
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รูปที่ 3.13 การเชื่อมต่อระหว่างพีแอลซีไปยังหุ่นยนต์ 
 

สรุปหน้าที่และการเชื่อมต่อของพอร์ตของพีแอลซี ดังตารางที่ 3.1 เป็นการทำงานร่วมกับ
พอร์ตอินพุตของพีแอลซี และตารางท่ี 3.2 เป็นการทำงานร่วมกับพอร์ตเอาต์พุตของพีแอลซี 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



30 
 

 
 

ตารางท่ี 3.1 หน้าที่การทำงานร่วมกับอินพุตของพีแอลซี 

อินพุตของพีแอลซี 
พอร์ต รายละเอียด 
X0 Z Out Encoder 
X1 A Out Encoder 
X2 B Out Encoder 
X3 สวิตช์หยุดการทำงาน 
X4 สวิตช์ฉุกเฉิน 
X5 สวิตช์เริ่มการทำงาน 
X6 เซนเซอร์ตรวจจับขนาดของชิ้นงาน ตัวที่ 1 
X7 เซนเซอร์ตรวจจับขนาดของชิ้นงาน ตัวที่ 2 
X10 เซนเซอร์ตรวจจับขนาดของชิ้นงานตัวที่ 3 
X11 รีดสวิตช์ตัวที่ 1 
X12 รีดสวิตช์ตัวที่ 2 
X13 เซนเซอร์เช็คชิ้นงานที่ถูกผลักออกจากสายพานลำเลียง 
X14 เซนเซอร์เช็คชิ้นงานบนที่วางชิ้นงานด้านบนตัวที่ 1 
X15 เซนเซอร์เช็คชิ้นงานบนที่วางชิ้นงานด้านบนตัวที่ 2 
X16 เซนเซอร์เช็คชิ้นงานบนที่วางชิ้นงานด้านบนตัวที่ 3 
X17 สัญญาณยืนยันให้สายพานหยุดทำงาน 
X20 หุ่นยนต์ทำงานเสร็จ 
X21 เซนเซอร์เช็คชิ้นงานที่หุ่นยนต์หยิบมาวางบนสายพานลำเลียง 

 
ตารางท่ี 3.2 หน้าที่การทำงานร่วมกับเอาต์พุตของพีแอลซี 

เอาต์พุตของพีแอลซี 
พอร์ต รายละเอียด 

Y0 ไฟแสดงสถานะ 
Y1 ผลักชิ้นงาน 
Y2 สายพานทำงาน 
Y10 สัญญาณยืนยันให้หุ่นยนต์ทำงาน 
Y11 หยิบชิ้นงานขนาดเล็กออกจากฐานรับชิ้นงานที่ถูกผลักออกจากสายพาน

ลำเลียง และวางชิ้นงานบนฐานวางชิ้นงานด้านบน 
Y12 หยิบชิ้นงานขนาดกลางออกจากฐานรับชิ้นงานถูกผลักออกจากสายพาน

ลำเลียง และวางชิ้นงานบนฐานวางชิ้นงานด้านบน 
Y13 หยิบชิ้นงานขนาดใหญ่ออกจากฐานรับชิ้นงานถูกผลักออกจากสายพาน

ลำเลียง และวางชิ้นงานบนฐานวางชิ้นงานด้านบน 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ตารางท่ี 3.2 หน้าที่การทำงานร่วมกับเอาต์พุตของพีแอลซี (ต่อ) 

เอาต์พุตของพีแอลซี 
พอร์ต รายละเอียด 
Y14 หยิบชิ้นงานขนาดเล็กออกจากฐานวางชิ้นงานด้านบน และวางชิ้นงานบน

สายพาน 
Y15 หยิบชิ้นงานขนาดกลางออกจากฐานวางชิ้นงานด้านบน และวางชิ้นงานบน

สายพาน 
Y16 หยิบชิ้นงานขนาดใหญ่ออกจากฐานวางชิ้นงานด้านบน และวางชิ้นงานบน

สายพาน 
 
3.5   การใช้งานโปรแกรม จีเอ็กซ์เวิร์ค 2 (GX Works2) 

จีเอ็กซ์เวิร์ค 2 นั้นเป็นซอฟต์แวร์ประยุกต์สามารถเข้าถึงการควบคุมของพีแอลซี  รวมถึงเป็น
ซอฟต์แวร์ที่ใช้จําลองการทำงานของพีแอลซีที่ใช้ในการควบคุม ง่ายต่อการติดตั้ง และต่อการใช้งาน 
ไม่ว่าจะเป็น การอ่านพีแอลซี หรือการเขียนตัวพีแอลซีเองก็ตาม มีความรวดเร็วต่อการใช้งาน เมื่อทำ
การเปิดโปรแกรมจีเอ็กซ์เวิร์ค จะพบกับหน้าตาดังกล่าว โดยจะตั้งค่าเริ่มต้น ดังรูปที่ 3.14 ดังต่อไปนี้  

1) เริ่มต้นการสร้างหน้า โปรเจค (Project) โดยการไปที่ นิวโปรเจค (New Project) 
 

 
 

รูปที่ 3.14 การกําหนดค่าเบื้องต้นของจีเอ็กซ์เวิร์ค 2 
 

2) จะปรากฎหน้าต่างนิวโปรเจค ให้ทำการเลือก ชุด (Series) เป็น FXCPU – พิมพ์ (Type) 
เป็น FX3U/FX3UC -จากนั้นกด (OK) ดังรูปที่ 3.15 

 

 
 

รูปที่ 3.15 หน้าต่างนิวโปรเจค 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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3) เมื่อกดเลือก นิวโปรเจค จะเข้าสู่หน้าการเขียนแลดเดอร์ (Ladder) ดังรูปที่ 3.16 
 

 
 

รูปที่ 3.16 หน้าต่างการเขียนแลดเดอร์ 
 

ขั้นตอนการเขียนวงจรแลดเดอร์เบื้องต้น 
ตัวอย่างการเขียนวงจรแลดเดอร์ดังรูปที่ 3.17 และ 3.18 กดเลือกเมนู เปิดการ

ติดต่อ (Open Contact) หรือ กด F5 เพื่อเริ่มต้นการเขียนอินพุต ดังรูปที่ 3.17 
 

 
 

รูปที่ 3.17 การเริ่มต้นเขียนแลดเดอร์ 
 

 
 

รูปที่ 3.18 ตัวอย่างการเขียนแลดเดอร์ 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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3.6  การเขียนโปรแกรมพีแอลซีที่ใช้งาน 
เมื่อเริ ่มการทำงานพีแอลซีจะอยู่ในโหมด RUN กดสวิตช์เริ ่มการทำงาน X5 จะทำงานใน

ช่วงเวลาสั้น ๆ พีแอลซีจะเซ็ทสัญญาณที่ M1000 คำสั่ง SET เมื่อทำงานแล้วบิทที่ถูกสั่งยังคงค้างอยู่
จนกว่าคำสั่ง RESET ที่บิทเดียวกัน บิทนั้นจึงจะหยุดการทำงาน เมื่อกดสวิตช์หยุดการทำงาน X3 จะ 
ทำงาน พีแอลซีจะรีเซ็ทค่า ในส่วนของ M1000 ทำงาน พีแอลซีจะทำงานสายพาน Y2 ไฟแสดง
สถานะ Y0 และสัญญาณยืนยันให้หุ่นยนต์ทำงาน Y10 จะทำงาน สายพาน Y2 ที่ทำงานจะหยุดการ
ทำงานต่อเมื่อ Y1 ทำงาน หรือกดที่สวิตช์หยุดการทำงาน X3 แสดงดังรูปที่ 3.19 

 

[ SET       M 1000 ]

[ SET       M 1000 ]

0
X005

X003
3

( Y002       )

( Y010       )

( Y000      )

7

20

X004

M1000 M55 Y001

M1000 X012

M55

M1000

M8013 X004

M8012 X004

M8013 X004 M1000

 
 

รูปที่ 3.19 การเขียนแลดเดอร์การเริ่มและหยุดการทำงาน 
 

M8000 เป็นหน้าสัมผัสรีเลย์ชนิดพิเศษจะทำงานต่อเมื่อตัวพีแอลซีทำงานในโหมด RUN โดย 
M8000 บรรทัดที่ 32 จะต่อ C236 เป็นคำสั่งเปิดการทำงาน Hight Speed Counter ที่เอ็นโค้ดเดอร์ 
ต่อเข้ากับอินพุต X1 M8000 บรรทัดที่ 38 เปิดการใช้งานฟังก์ชั่นตรวจจับความเร็วรอบของ X0 โดย

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ค่าที่ได้หารด้วย 1000 และนำค่าที่หารไปไว้ที่ D20 บรรทัดที่ 46 – 96 เป็นการเทียบค่าแต่ละช่วง
ความเร็วรอบ เพ่ือโยนค่าคงที่กำหนดไปไว้ที่ D30 จากนั้นนำค่าที ่D30 ไปทำการผลักชิ้นงานออกจาก
สายพานลำเลียง แสดงดังรูปที่ 3.20 

 

[ SPD    X000    K1000    D20 ]

32
M8000

M8000
38

46

( C236       )

D200

[ MOV    K630    D30 ][ <=    D20    K490   ]

56 [ MOV    K570    D30 ][ >=    D20    K490   ]

66 [ MOV    K550    D30 ][ >=    D20    K660   ]

76 [ MOV    K530    D30 ][ >=    D20    K810   ]

86 [ MOV    K510    D30 ][ >=    D20    K980   ]

96 [ MOV    K490    D30 ][ >=    D20    K1120   ]

 
 

รูปที่ 3.20 การใช้งานฟังก์ชั่นตรวจจับความเร็วรอบ 
 

ในขั้นตอนส่วนนี้จะเป็นการออกแบบโปรแกรมการเช็คขนาดของชิ้นงาน โดยการใช้เซนเซอร์
ตรวจจับวัตถุจำนวน 3 จำนวน ซ่ึงเอาต์พุตของเซนเซอร์จะถูกต่อเข้าท่ีช่องอินพุตของพีแอลซีที่ X6 X7 
X10 ในการทำงาน เมื่อเซนเซอร์ตรวจพบชิ้นงานขนาดเล็ก X6 ทำงาน พีแอลซีจะใช้งานคำสั่ง SET ที่ 
M1 คำที่สั่ง SET ที่ M1 ที่ยังคงค้างสถานะอยู่ที่ทำให้ T211 ทำงานจะหน่วงเวลา 1 นาที และ M1 ที่
ขอบขาข้ึน T111 ทำงาน จะหน่วงเวลา 1 นาที 40 วินาที เมื่อ T111 หน่วงเวลาครบ จะ RESET M1 
เมื่อเซนเซอร์ตรวจพบชิ้นงานขนาดกลาง X7 ทำงาน พีแอลซีจะใช้งานคำสั่ง SET ที่ M2 คำที่สั่ง SET 
ที่ M2 ที่ยังคงค้างสถานะอยู่ที่ทำให้ T212 ทำงาน จะหน่วงเวลา 1 นาที และ M2 ทีข่อบขาข้ึน T200 
ทำงาน จะหน่วงเวลา 1 นาที 40 วินาที เมื่อ T200 หน่วงเวลาครบ จะ RESET M2 เมื่อเซนเซอร์ตรวจ
พบชิ้นงานขนาดใหญ่ X10 ทำงาน พีแอลซีจะใช้งานคำสั่ง SET ที่ M3 คำท่ีสั่ง SET ที่ M3 ที่ยังคงค้าง
สถานะอยู่ที่ทำให้ T213 ทำงาน จะหน่วงเวลา 1 นาที และ M3 ที่ขอบขาขึ้น T222 ทำงาน จะหน่วง

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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เวลา 1 นาที 40 วินาที เมื่อ T222 หน่วงเวลาครบ จะ RESET M3 ทั้งหมดนี้เป็นชุดคำสั่งเลือกชิ้นงาน
เพ่ือจะผลักชิ้นงานออกจากสายพานลำเลียง แสดงดังรูปที่ 3.21  

 

106 [ SET        M1       ]
X006 X007 X010 X013 X014 M2 M3

114 [ SET        M2       ]
X007 X010 X015 X013 M1 M3 M8002

122 [ SET        M3       ]
X010 X013 X016 M1 M2

( T211       )
M1 X013

128
K600

M1 X014
133

X013
( T111       )

K1000

[ RST       M1     ]140
T111

X014

X003

T211

( T212       )
M2 X013

148
K600

M2 X014
153

X013
( T200       )

K1000

[ RST       M2     ]160

X015

X003

T212

T200

 
 

รูปที่ 3.21 โปรแกรมลีดเดอร์เช็คขนาดของชิ้นงาน 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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 M1 M2 และ M3 ทำงานที่ขอบขาขึ้นจะส่งคำสั่งให้ RESET C236 บรรทัดที่ 197 จะทำการ
ผลักชิ้นงานที่ Y1 ในส่วนของ M1 M2 M3 จะทำการโอนค่าคงที่ ที่ตั้งไว้ไปไว้ที่ D1 บรรทัดที่ 238 ถึง 
256 เป็นการเทียบค่า D1 กับค่าคงที่ ที่ตั้งไว้ไปสั่ง Y11 Y12 Y13 ทำงาน เพื่อส่งสัญญาณให้หุ่นยนต์
ทำงาน บรรทัดที่ 271 กด X3 เป็นสวิตช์หยุดการทำงาน เมื่อ X3 ทำงานจะส่งคำสั่งให้ RESET D1 
แสดงดังรูปที่ 3.22 
 

M1 X013
188 [ RST     C236    ]

M2

M3

197 [ D=    C236    D30   ] ( Y001       )
X013 X011

M2

M3

M1

Y001

M1 Y013
214 [ MOV       K1      D1     ]

M2 Y012
222 [ MOV       K2      D1     ]

M3 Y011
230 [ MOV       K3      D1     ]

238 [=      D1      K1      ] ( Y011       )
X013 Y013 Y012

247 [=      D1      K2      ] ( Y012       )
X013 Y011 Y013

256 [=      D1      K3      ] ( Y012       )
X013 Y011 Y012

265 [=      D1      K1      ] ( M232       )

[ RST       D1       ]271
X003

 
 

รูปที่ 3.22 การผลักชิ้นงาน 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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บรรทัดที่ 275 เมื่อบิทที่ M1000 และ X14 เป็นเซนเซอร์เช็คชิ้นงานด้านบนตัวที่ 1 และT10 
ทำงานจะส่งคำสั่งไปทำให้ Y14 หยิบชิ้นงานขนาดเล็กออกจากฐานวางชิ้นงานด้านบนและวางชิ้นงาน
บนสายพานลำเลียง และ T10 มีการหน่วงเวลา 10 วินาที บรรทัดที่ 286 เมื่อบิทที่ M1000 และ X15 
เป็นเซนเซอร์เช็คชิ้นงานด้านบนตัวที่ 2 และ T11 ทำงานจะส่งคำสั่งไปทำให้ Y15 หยิบชิ้นงานขนาด
กลางออกจากฐานวางชิ้นงานด้านบนและวางชิ้นงานบนสายพานลำเลียง และ T11 มีการหน่วงเวลา 
10 วินาที บรรทัดที่ 297 เมื่อบิทที่ M1000 และ X16 เป็นเซนเซอร์เช็คชิ้นงานด้านบนตัวที่ 3 และ 
T12 ทำงานจะส่งคำสั่งไปทำให้ Y16 หยิบชิ้นงานขนาดใหญ่ออกจากฐานวางชิ้นงานด้านบนและวาง
ชิ้นงานบนสายพานลำเลียง และ T12 มีการหน่วงเวลา 10 วินาที เมื่อครบเวลาที่กำหนดหุ่นยนต์จะ
ทำงาน เป็นชุดคำสั่งเลือกการทำงานของหุ่นยนต์ในแต่ละตำแหน่ง เพ่ือหยิบชิ้นงานไปวางบนสายพาน
ลำเลียง แสดงดังรูปที่ 3.23 
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รูปที่ 3.23 การเปิดการทำงานของแขนกล 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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3.7  การเขียนโปรแกรมหุ่นยนต์หยิบและวางชิ้นงาน  
 3.7.1 โปรแกรมหลักการหยิบและวางชิ้นงานของหุ่นยนต์ 

1) เคลื่อนที่ไปยังตำแหน่งที่ HOME ตามค่าที่กำหนดไว้ ใช้ความเร็ว 5 
2) ในระหว่างที ่READDI (6) ทำงาน และ READDI (231) ทำงาน ถึงจะทำงานในข้อ

ต่อไปได ้
3) การเคลื่อนที่ไปยังตำแหน่งที่ HOME ตามท่ีกำหนดไว้ ใช้ความเร็ว 5 เปอร์เซ็นต์ 
4) สัญญาณที่เอาต์พุต 2 หยุดทำงาน (แม่เหล็กปิด) 
5) รีเซ็ตการทำงาน 
6) ถ้า READDI (7) ทำงาน และ READDI (231) ทำงาน ถึงจะทำงานในข้อต่อไปได้ 
7) ใช้งานในโปรแกรมย่อย Size S Reject 
8) จบการทำงานของโปรแกรม Size S Reject 
9) ถ้า READDI (8) ทำงาน และ READDI (231) ทำงาน ถึงจะทำงานในข้อต่อไปได้ 
10) ใช้งานโปรแกรมโปรแกรมย่อย Size M Reject 
เป็นการแสดงขั้นตอนการทำงานของโปรแกรมหยิบและวางชิ้นงานของหุ่นยนต์แสดง

ดังรูปที่ 3.24 
 

 

 
รูปที่ 3.24 โปรแกรมหยิบและวางชิ้นงานของหุ่นยนต์ 

11) จบการทำงานของโปรแกรม Size M Reject 
12) ถ้า READDI (9) ทำงาน และ READDI (231) ทำงาน จึงจะสามารถทำงานในข้อ

ต่อไปได ้
13) ใช้งานโปรแกรมย่อย Size L Reject 
14) จบการทำงานของโปรแกรม Size L Reject 
15) ถ้า READDI (10) ทำงาน และ READDI (231) ทำงาน จึงงจะสามารถทำงานใน

ข้อต่อไปได ้
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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16) ใช้งานโปรแกรมย่อย PPS 
17) จบการทำงานของโปรแกรม PPS 
18) ถ้า READDI (11) ทำงาน และ READDI (231) ทำงาน จึงจะสามารถทำงานใน

ข้อต่อไปได ้
19) ใช้งานโปรแกรมย่อย PPM 
20) จบการทำงานของโปรแกรม PPM 
เป็นการแสดงขั้นตอนการทำงานของโปรแกรมหยิบและวางชิ้นงานของหุ่นยนต์

แสดงดังรูปที่ 3.25 
 

 
 

รูปที่ 3.25 โปรแกรมหยิบและวางชิ้นงานของหุ่นยนต์ (ต่อ) 
 

21) ถ้า READDI (12) ทำงาน และ READDI (231) ทำงานถึงจะทำงานในข้อต่อไป
ได้ 

22) ใช้งานโปรแกรมย่อย PPL 
23) จบการทำงานของโปรแกรม PPL 
24) ถ้า READDI (257) ทำงาน และ READDI (231) ทำงาน จึงจะสามารถทำงานใน

ข้อต่อไปได้ 
25) รีเซ็ตกการทำงาน 
26) จบการทำงานของโปรแกรม 
27) ขณะที่จบการทำงาน 
28) จบการทำงานของโปรแกรมหรือกลับไปยังโปรแกรมเริ่มต้น 
เป็นการแสดงขั้นตอนการทำงานของโปรแกรมหยิบและวางชิ้นงานของหุ่นยนต์

แสดงดังรูปที่ 3.26 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 3.26 โปรแกรมหยิบและวางชิ้นงานของหุ่นยนต์ (ต่อ) 
 

3.7.2 โปรแกรมย่อยการหยิบและวางชิ้นงานของหุ่นยนต์ 
 

 
 

รูปที่ 3.27 โปรแกรม PPS  
 

จากรูปที่ 3.27 เป็นการแสดงขั้นตอนการทำงานในโปรแกรม PPS 
1) เคลื่อนที่ไปยังตำแหน่งที่ HOME ตามท่ีกำหนดไว้ ใช้ความเร็ว 50 เปอร์เซ็นต ์
2) เคลื่อนที่ไปยังตำแหน่ง PP_PASS ตามท่ีกำหนดไว้ ใช้ความเร็ว 50 เปอร์เซ็นต์ 
3) เคลื่อนที่ในตำแหน่ง PP_PASS โดยที่ตำแหน่ง Y ลบออก 100 ตำแหน่ง Z ลบ

ออก 50 ใช้ความเร็ว 200 มิลลิเมตร/วินาที 
4) เคลื่อนที่ไปยังตำแหน่ง PP_S1 ตามท่ีกำหนดไว้ ใช้ความเร็ว 20 เปอร์เซ็นต์ 
5) รอ 0.5 วินาที 
6) เอาต์พุต 2 ทำงาน (เปิดแม่เหล็ก) หุ่นยนต์หยิบชิ้นงานขนาดเล็กออกจากฐานวาง

ชิ้นงานด้านบน 
7) รอ 0.5 วินาที 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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8) เคลื่อนที่ในตำแหน่ง PP_PASS โดยที่ตำแหน่ง Z บวกเพ่ิม 100 ใช้ความเร็ว 100 
มิลลิเมตร/วินาที 

9) เคลื่อนที่ไปยังตำแหน่ง PP_PASS2 ตามท่ีกำหนดไว้ ใช้ความเร็ว 50 เปอร์เซ็นต์ 
10) เคลื่อนที่ไปยังตำแหน่ง UNMAG ตามท่ีกำหนดไว้ ใช้ความเร็ว 50 เปอร์เซ็นต์ 

 

 
 

รูปที่ 3.28 โปรแกรม PPS (ต่อ) 
 

จากรูปที่ 3.28 เป็นการแสดงขั้นตอนการทำงานในโปรแกรม PPS 
11) สัญญาณที่เอาต์พุต 0 ทำงาน หุ่นยนต์ส่งสัญญาณให้สายพานหยุด 
12) รอสัญญาณที่อินพุต 6 จากสายพาน ถ้าบนสายพานไม่มีชิ้นงาน หุ่นยนต์จะวา

ชิ้นงานบนสายพานลำเลียง 
13) เคลื่อนที่ในตำแหน่ง PP_PASS โดยที่ตำแหน่ง Z ลบออก 200 ใช้ความเร็ว 200 

มิลลิเมตร/วินาที 
14) สัญญาณที่เอาต์พุต 2 หยุดทำงาน (แม่เหล็กปิด) หุ่นยนต์วางชิ้นงานขนาดเล็ก

บนสายพานลำเลียง 
15) รอ 0.5 วินาที 
16) เคลื่อนที่ในตำแหน่ง PP_PASS โดยที่ตำแหน่ง Z บวกเพิ่ม 200 ใช้ความเร็ว 

300 มิลลิเมตร/วินาที 
17) สัญญาณที่เอาต์พุต 0 หยุดทำงาน สายพานทำงาน 
18) เคลื่อนที่ไปยังตำแหน่ง UNMAG ตามที่กำหนดไว้ ใช้ความเร็ว 300 มิลลิเมตร/

วินาที 
19) เคลื่อนที่ไปยังตำแหน่ง HOME ตามท่ีกำหนดไว้ ใช้ความเร็ว 50 เปอร์เซ็นต ์
20) สัญญาณที่เอาต์พุต 1 ทำงาน สัญญาณบอกว่าหุ่นยนต์ทำงานเสร็จ 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 3.29 โปรแกรม PPS (ต่อ) 
 

จากรูปที่ 3.29 เป็นการแสดงขั้นตอนการทำงานในโปรแกรม PPS 
21) รอ 0.1 วินาที  
22) สัญญาณที่เอาต์พุต 1 หยุดทำงาน  
23) จบการทำงานของโปรแกรมหรือกลับไปยังโปรแกรมเริ่มต้น 

 

 
 

รูปที่ 3.30 โปรแกรม PPM 
 

จากรูปที่ 3.30 เป็นการแสดงขั้นตอนการทำงานในโปรแกรม PPM 
1) เคลื่อนที่ไปยังตำแหน่งที่ HOME ตามท่ีกำหนดไว้ ใช้ความเร็ว 50 เปอร์เซ็นต ์
2) เคลื่อนที่ไปยังตำแหน่ง PP_PASS ตามท่ีกำหนดไว้ ใช้ความเร็ว 50 เปอร์เซ็นต์ 
3) เคลื่อนที่ในตำแหน่ง PP_PASS โดยที่ตำแหน่ง Z ลบออก 50 ใช้ความเร็ว 200 

มิลลิเมตร/วินาที  
4) เคลื่อนที่ไปยังตำแหน่ง PP_M1 ตามท่ีกำหนดไว้ ใช้ความเร็ว 20 เปอร์เซ็นต์ 
5) รอ 0.5 วินาที  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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6) สัญญาณที่เอาต์พุต 2 ทำงาน (เปิดแม่เหล็ก) หุ่นยนต์หยิบชิ้นงานขนาดกลางออก
จากฐานวางชิ้นงานด้านบน  

7) รอ 0.5 วินาที  
8) เคลื่อนที่ในตำแหน่ง PP_PASS โดยที่ตำแหน่ง Z บวกเพ่ิม 150 ใช้ความเร็ว 100 

มิลลิเมตร/วินาที  
9) เคลื่อนที่ไปยังตำแหน่ง PP_PASS2 ตามท่ีกำหนดไว้ ใช้ความเร็ว 25 เปอร์เซ็นต์ 
10) เคลื่อนที่ไปยังตำแหน่ง UNMAG ตามท่ีกำหนดไว้ ใช้ความเร็ว 25 เปอร์เซ็นต์ 

 

 
 

รูปที่ 3.31 โปรแกรม PPM (ต่อ) 
 

จากรูปที่ 3.31 เป็นการแสดงขั้นตอนการทำงานในโปรแกรม PPM 
11) สัญญาณที่เอาต์พุต 0 ทำงาน หุ่นยนต์ส่งสัญญาณให้สายพานหยุด   
12) รอสัญญาณที่อินพุต 6 จากสายพาน ถ้าบนสายพานไม่มีชิ้นงาน หุ่นยนต์จะวาง

ชิ้นงานบนสายพานลำเลียง 
13) เคลื่อนที่ในตำแหน่ง PP_PASS โดยที่ตำแหน่ง Z ลบออก 150 ใช้ความเร็ว 200 

มิลลิเมตร/วินาที  
14) สัญญาณที่เอาต์พุต 2 หยุดทำงาน (แม่เหล็กปิด) หุ่นยนต์วางชิ้นงานขนาดกลาง

บนสายพานลำเลียง  
15) รอ 0.5 วินาที  
16) เคลื่อนที่ในตำแหน่ง PP_PASS โดยที่ตำแหน่ง Z บวกเพิ่ม 150 ใช้ความเร็ว 

300 มิลลิเมตร/วินาที  
17) สัญญาณที่เอาต์พุต 0 หยุดทำงาน  
18) เคลื่อนที่ไปยังตำแหน่ง UNMAG ตามที่กำหนดไว้ ใช้ความเร็ว 300 มิลลิเมตร/

วินาที 
19) เคลื่อนที่ไปยังตำแหน่ง HOME ตามท่ีกำหนดไว้ ใช้ความเร็ว 50 เปอร์เซ็น 
20) สัญญาณที่เอาต์พุต 1 ทำงาน สัญญาณบอกว่าหุ่นยนต์ทำงานเสร็จ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 3.32 โปรแกรม PPM (ต่อ) 
 

จากรูปที่ 3.32 เป็นการแสดงขั้นตอนการทำงานในโปรแกรม PPM 
21) รอ 0.1 วินาที  
22) สัญญาณที่เอาต์พุต 1 หยุดทำงาน   
23) จบการทำงานของโปรแกรมหรือกลับไปยังโปรแกรมเริ่มต้น 

 

 
 

รูปที่ 3.33 โปรแกรม PPL 
 

จากรูปที่ 3.33 เป็นการแสดงขั้นตอนการทำงานในโปรแกรม PPL 
1) เคลื่อนที่ไปยังตำแหน่งที่ HOME ตามท่ีกำหนดไว้ ใช้ความเร็ว 50 เปอร์เซ็นต ์
2) เคลื่อนที่ไปยังตำแหน่ง PP_PASS ตามท่ีกำหนดไว้ ใช้ความเร็ว 50 เปอร์เซ็นต์ 
3) เคลื่อนที่ในตำแหน่ง PP_PASS โดยที่ตำแหน่ง Z ลบออก 50 ใช้ความเร็ว 200 

มิลลิเมตร/วินาที 
4) เคลื่อนที่ไปยังตำแหน่ง PP_L1 ตามท่ีกำหนดไว้ ใช้ความเร็ว 20 เปอร์เซ็นต์ 
5) รอ 0.5 วินาที 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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6) สัญญาณที่เอาต์พุต 2 ทำงาน (เปิดแม่เหล็ก) หุ่นยนต์หยิบชิ้นงานขนาดใหญ่ออก
จากฐานวางชิ้นงานด้านบน 

7) รอ 0.5 วินาที 
8) เคลื่อนที่ในตำแหน่ง PP_PASS โดยที่ตำแหน่ง Z บวกเพ่ิม 200 ใช้ความเร็ว 200 

มิลลิเมตร/วินาที 
9) เคลื่อนที่ไปยังตำแหน่ง PP_PASS2 ตามท่ีกำหนดไว้ ใช้ความเร็ว 25 %  
10) เคลื่อนที่ไปยังตำแหน่ง UNMAG ตามท่ีกำหนดไว้ ใช้ความเร็ว 25 % 

 

 

 
รูปที่ 3.34 โปรแกรม PPL (ต่อ) 

 
จากรูปที่ 3.34 เป็นการแสดงขั้นตอนการทำงานในโปรแกรม PPL 
11) สัญญาณที่เอาต์พุต 0 ทำงาน หุ่นยนต์ส่งสัญญาณให้สายพานหยุด 
12) รอสัญญาณที่อินพุต 6 จากสายพาน ถ้าบนสายพานไม่มีชิ้นงาน หุ่นยนต์จะวาง

ชิ้นงานนบสายพานลำเลียง 
13) เคลื่อนที่ในตำแหน่ง PP_PASS โดยที่ตำแหน่ง Z ลบออก120 ใช้ความเร็ว 200 

มิลลิเมตร/วินาที 
14) สัญญาณที่เอาต์พุต 2 หยุดทำงาน (แม่เหล็กปิด) หุ่นยนต์วางชิ้นงานขนาดใหญ่

บนสายพานลำเลียง 
15) รอ 0.5 วินาที 
16) เคลื่อนที่ในตำแหน่ง PP_PASS โดยที่ตำแหน่ง Z บวกเพิ่ม 120 ใช้ความเร็ว 

200 มิลลิเมตร/วินาที 
17) สัญญาณที่เอาต์พุต 0 หยุดทำงาน 
18) เคลื่อนที่ไปยังตำแหน่ง UNMAG ตามท่ีกำหนดไว้ ใช้ความเร็ว 25 เปอร์เซ็นต์ 
19) เคลื่อนที่ไปยังตำแหน่ง HOME ตามท่ีกำหนดไว้ ใช้ความเร็ว 50 เปอร์เซ็นต ์
20) สัญญาณที่เอาต์พุต 1 ทำงาน สัญญาณบอกว่าหุ่นยนต์ทำงานเสร็จ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 3.35 โปรแกรม PPL (ต่อ) 
 

จากรูปที่ 3.35 เป็นการแสดงขั้นตอนการทำงานในโปรแกรม PPL 
21) รอ 0.1 วินาที  
22) สัญญาณที่เอาต์พุต 1 หยุดทำงาน  
23) จบการทำงานของโปรแกรมหรือกลับไปยังโปรแกรมเริ่มต้น 
 

 

 
รูปที่ 3.36 โปรแกรม SIZE S REJECT 

 
จากรูปที่ 3.36 เป็นการแสดงขั้นตอนการทำงานในโปรแกรม SIZE S REJECT 
1) เคลื่อนที่ไปยังตำแหน่งที่ HOME ตามท่ีกำหนดไว้ ใช้ความเร็ว 50 เปอร์เซ็นต ์
2) เคลื่อนที่ไปยังตำแหน่ง RJ_PASS ตามท่ีกำหนดไว้ ใช้ความเร็ว 50 เปอร์เซ็นต์ 
3) เคลื่อนที่ในตำแหน่ง RJ_S ตามท่ีกำหนดไว้ ใช้ความเร็ว 20 เปอร์เซ็นต์ 
4) รอ 0.5 วินาที  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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5) สัญญาณที่เอาต์พุต 2 ทำงาน (เปิดแม่เหล็ก) หุ่นยนต์หยิบชิ้นงานขนาดเล็กที่ถูก
ผลักออกจากสายพานลำเลียง  

6) รอ 1.5 วินาที  
7) เคลื่อนที่ในตำแหน่ง RJ_PASS โดยที่ตำแหน่ง Z บวกเพิ่ม 150 ใช้ความเร็ว 200 

มิลลิเมตร/วินาที  
8) เคลื่อนที่ไปยังตำแหน่ง RJ_PASS ตามท่ีกำหนดไว้ ใช้ความเร็ว 50 เปอร์เซ็นต์ 
9) เคลื่อนที่ไปยังตำแหน่ง PP_PASS ตามท่ีกำหนดไว้ ใช้ความเร็ว 50 เปอร์เซ็นต์ 
10) เคลื่อนที่ในตำแหน่ง PP_PASS โดยที่ตำแหน่ง X บวกเพ่ิม 50 , ตำแหน่ง Y ลบ

ออก 100 , ตำแหน่ง Z ลบออก 50 ใช้ความเร็ว 200 มิลลิเมตร/วินาที 
 

 
 

รูปที่ 3.37 โปรแกรม SIZE S REJECT (ต่อ) 
 

จากรูปที่ 3.37 เป็นการแสดงขั้นตอนการทำงานในโปรแกรม SIZE S REJECT 
11) เคลื่อนที่ในตำแหน่ง PP_S ความเร็ว 200 มิลลิเมตร/วินาที 
12) สัญญาณที่เอาต์พุต 2 หยุดทำงาน (แม่เหล็กปิด) หุ่นยนต์วางชิ้นงานขนาดเล็ก

วางบนฐานวางชิ้นงานด้านบน 
13) รอ 0.1 วินาที 
14) เคลื่อนที่ในตำแหน่ง PP_S โดยที่ตำแหน่ง Z บวกเพิ่ม 100 ใช้ความเร็ว 200 

มิลลิเมตร/วินาที 
15) เคลื่อนที่ไปยังตำแหน่งที่ HOME ตามท่ีกำหนดไว้ ใช้ความเร็ว 50 เปอร์เซ็นต์ 
16) สัญญาณที่เอาต์พุต 1 ทำงาน สัญญาณบอกว่าหุ่นยนต์ทำงานเสร็จ 
17) รอ 0.1 วินาที 
18) สัญญาณที่เอาต์พุต 1 หยุดทำงาน 
19) จบการทำงานของโปรแกรมหรือกลับไปยังโปรแกรมเริ่มต้น 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 3.38 โปรแกรม SIZE L REJECT 

จากรูปที่ 3.38 เป็นการแสดงขั้นตอนการทำงานในโปรแกรม SIZE L REJECT 
1) เคลื่อนที่ไปยังตำแหน่งที่ HOME ตามท่ีกำหนดไว้ ใช้ความเร็ว 50 เปอร์เซ็นต ์
2) เคลื่อนที่ไปยังตำแหน่ง RJ_PASS ตามท่ีกำหนดไว้ ใช้ความเร็ว 50 เปอร์เซ็นต์ 
3) เคลื่อนที่ไปยังตำแหน่ง RJ_L ตามท่ีกำหนดไว้ ใช้ความเร็ว 20 เปอร์เซ็นต์ 
4) รอ 0.5 วินาที 
5) สัญญาณที่เอาต์พุต 2 ทำงาน (เปิดแม่เหล็ก) หุ่นยนต์หยิบชิ้นงานขนาดใหญ่ที่ถูก

ผลักออกจากสายพานลำเลียง 
6) รอ 1.5 วินาที 
7) เคลื่อนที่ในตำแหน่ง RJ_L โดยที่ตำแหน่ง Z บวกเพ่ิม 150 ใช้ความเร็ว 200 

มิลลิเมตร/วินาที 
8) เคลื่อนที่ไปยังตำแหน่ง RJ_PASS ตามท่ีกำหนดไว้ ใช้ความเร็ว 25 เปอร์เซ็นต์ 
9) เคลื่อนที่ไปยังตำแหน่ง PP_PASS ตามท่ีกำหนดไว้ ใช้ความเร็ว 25 เปอร์เซ็นต์ 
10) เคลื่อนที่ในตำแหน่ง PP_PASS โดยที่ตำแหน่ง Y บวกเพิ่ม 120 , ตำแหน่ง Z 

ลบออก 50 ใช้ความเร็ว 200 มิลลิเมตร/วินาที 
 

 
 

รูปที่ 3.39 โปรแกรม SIZE L REJECT (ต่อ) 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



49 
 

 
 

จากรูปที่ 3.39 เป็นการแสดงขั้นตอนการทำงานในโปรแกรม SIZE L REJECT 
11) เคลื่อนที่ไปยังตำแหน่ง PP_L ความเร็ว 200 มิลลิเมตร/วินาที 
12) เคลื่อนที่ในตำแหน่ง PP_L โดยที่ตำแหน่ง X ลบออก 20 , ตำแหน่ง Z ลบออก 

50 ใช้ความเร็ว 100 มิลลิเมตร/วินาที 
13) สัญญาณที่เอาต์พุต 2 หยุดทำงาน (แม่เหล็กปิด) หุ่นยนต์วางชิ้นงานขนาดใหญ่

บนฐานวางชิ้นงานด้านบน 
14) รอ 0.1 วินาที 
15) เคลื่อนที่ไปยังตำแหน่ง PP_L L โดยที่ตำแหน่ง Z บวกเพิ่ม 100 ความเร็ว 200 

มิลลิเมตร/วินาที 
16) เคลื่อนที่ไปยังตำแหน่งที่ HOME ตามท่ีกำหนดไว้ ใช้ความเร็ว 50 เปอร์เซ็นต์ 
17) สัญญาณที่เอาต์พุต 1 ทำงาน สัญญาณบอกว่าหุ่นยนต์ทำงานเสร็จ 
18) รอ 0.1 วินาที 
19) สัญญาณที่เอาต์พุต 1 หยุดทำงาน 
20) จบการทำงานของโปรแกรมหรือกลับไปยังโปรแกรมเริ่มต้น 

 

 
 
 
  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



 

 
 

บทท่ี4 
การทดลองและผลการทดลอง 

 
ในบทนี้จะกล่าวถึงการทดลองและผลการทดลองการทำงานของระบบจับชิ้นงานด้วยหุ่นยนต์ 

โดยมีการทดลองดังนี้ การทดลองการทำงานของโฟโต้อิเล็กทริกเซนเซอร์ที่ระยะการตรวจจับ  3 
เซนติเมตร การทดลองการผลักชิ ้นงานที่แรงดันลมต่างกัน การทดลองการผลักชิ้นงานโดยที่ค่า
อินเวอร์เตอร์มีความถี่ที่ต่างกัน การทดลองความเร็วในการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ขณะหยิบชิ้นงานโดย
ทีช่ิ้นงานต้องไม่หลุดจากแม่เหล็ก และการทดลองใช้หุ่นยนต์หยิบชิ้นงานที่น้ำหนักต่างกัน  

 
4.1 การทดลองการทำงานของโฟโต้อิเล็กทริกเซนเซอร์ท่ีระยะการตรวจจับ 3 เซนติเมตร 

เป็นการทดลองการทำงานของโฟโต้อิเล็กทริกเซนเซอร์ของระบบจับชิ้นงานด้วยหุ่นยนต์ 
ว่าโฟโต้อิเล็กทริกเซนเซอร์สามารถตรวจจับชิ้นงานตามที่กำหนดไว้ได้ถูกต้องหรือไม่ ทำการทดลอง
โดยใช้ชิ้นงาน 3 ขนาด โดยที่ชิ้นงานขนาดเล็ก ชิ้นงานเป็นรูปทรงกระบอกมีขนาด ความกว้าง 6.8 
เซนติเมตร ความสูง 3.9 เซนติเมตร  และมีน้ำหนัก 30 กรัม ชิ ้นงานขนาดกลาง ชิ ้นงานเป็นรูป
ทรงกระบอกมีขนาด ความกว้าง 6.8 เซนติเมตร ความสูง 7.9 เซนติเมตร และมีน้ำหนัก 90 กรัม และ
ชิ้นงานขนาดใหญ่ ชิ้นงานเป็นรูปทรงกระบอกมีขนาด ความกว้าง 6.8 เซนติเมตร ความสูง 11.2 
เซนติเมตร และมีน้ำหนัก 100 กรัม ที่ระยะการตรวจจับ 3 เซนติเมตร  ทำการทดลองขนาดละ 10 
ครั้ง โดยแบ่งการทดลองเป็น 3 การทดลอง ซ่ึงมีขั้นตอนการทดลองดังนี้ 

1) เปิดสวิตช์เพ่ือให้สายพานทำงาน 
2) ให้หุ่นยนต์หยิบชิ้นงานจากฐานวางชิ้นงานด้านบนมาวางบนสายพาน 
3) สังเกตไฟสถานะท่ีพีแอลซีถ้าไฟสถานะติดแสดงว่าเซนเซอร์สามารถตรวจจับชิ้นงานได ้
4) บันทึกผลการทดลองของโฟโต้อิเล็กทริคเซ็นเซอร์ตัวที่ 1 ที่ใช้ตรวจจับชิ้นงานขนาดเล็ก ลง

ในตารางการทดลองที่ 4.1 บันทึกผลการทดลองของโฟโต้อิเล็กทริคเซ็นเซอร์ตัวที่ 2 ตรวจจับชิ้นงาน
ขนาดกลาง ลงในตารางที่ 4.2 และบันทึกผลการทดลองของโฟโต้อิเล็กทริคเซ็นเซอร์ตัวที่ 3 ตรวจจับ
ชิ้นงานขนาดใหญ่ ลงในตารางที่ 4.3 

 
ตารางท่ี 4.1 การทดลองการทำงานของโฟโต้อิเล็กทริกเซนเซอร์ตัวที่ 1 ตรวจจับชิ้นงานขนาดเล็ก  

จำนวนครั้งที่
ทดลอง 

ผลการทดลอง 
 (ไฟแสดงสถานะ) 

1 √ 
2 √ 
3 √ 
4 √ 
5 √ 
6 √ 
7 √ 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ตารางท่ี 4.1 การทดลองการทำงานของโฟโต้อิเล็กทริกเซนเซอร์ตัวที่ 1 ตรวจจับชิ้นงานขนาดเล็ก  

จำนวนครั้งที่
ทดลอง 

ผลการทดลอง 
 (ไฟแสดงสถานะ) 

8 √ 
9 √ 
10 √ 

หมายเหตุ: √ หมายถึงโฟโต้อิเล็กทรกิเซนเซอร์สามารถตรวจจับชิ้นงานขนาดเล็กได้ 
 

จากตารางที่ 4.1 ได้ทำการทดลองการตรวจจับชิ้นงานของโฟโต้อิเล็กทริกเซ็นเซอร์ตัวที่ 1 ที่
ระยะการตรวจจับ 3 เซนติเมตร ดังรูปที่ 4.1 จำนวน10 ครั้ง ได้ผลลัพธ์ว่าโฟโต้อิเล็กทริกเซ็นเซอร์ตัว
ที่ 1 สามารถตรวจจับชิ้นงานขนาดเล็กได้โดยที่ไม่มีข้อผิดพลาด  

 

 
 

รูปที่ 4.1 โฟโต้อิเล็กทรกิเซนเซอร์ตัวที่ 1 ตรวจจับชิ้นงานขนาดเล็ก 
 

ตารางท่ี 4.2 การทดลองการทำงานของโฟโต้อิเล็กทริกเซนเซอร์ตัวที่ 2 ตรวจจับชิ้นงานขนาดกลาง  

จำนวนครั้งที่
ทดลอง 

ผลการทดลอง 
 (ไฟแสดงสถานะ) 

1 √ 
2 √ 
3 √ 
4 √ 
5 √ 
6 √ 
7 √ 
8 √ 
9 √ 
10 √ 

หมายเหตุ: √ หมายถึงโฟโต้อิเล็กทรกิเซนเซอร์สามารถตรวจจับชิ้นงานขนาดกลางได้ 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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จากตารางที่ 4.2 ได้ทำการทดลองการตรวจจับชิ้นงานของโฟโต้อิเล็กทริกเซ็นเซอร์ตัวที่ 2 ที่
ระยะการตรวจจับ 3 เซนติเมตร ดังรูปที่ 4.2 จำนวน10 ครั้ง ได้ผลลัพธ์ว่าโฟโต้อิเล็กทริกเซ็นเซอร์ตัว
ที่ 2 สามารถตรวจจับชิ้นงานขนาดกลางได้โดยที่ไม่มีข้อผิดพลาด  

 

 
 

รูปที่ 4.2 โฟโต้อิเล็กทรกิเซนเซอร์ตัวที่ 2 ตรวจจับชิ้นงานขนาดกลาง 
 
ตารางท่ี 4.3 การทดลองการทำงานของโฟโต้อิเล็กทริกเซนเซอร์ตัวที่ 3 ตรวจจับชิ้นงานขนาดใหญ่  

จำนวนครั้งที่
ทดลอง 

ผลการทดลอง 
(ไฟแสดงสถานะ) 

1 √ 
2 √ 
3 √ 
4 √ 
5 √ 
6 √ 
7 √ 
8 √ 
9 √ 
10 √ 

หมายเหตุ: √ หมายถึงโฟโต้อิเล็กทรกิเซนเซอร์สามารถตรวจจับชิ้นงานขนาดใหญ่ได้ 
 
จากตารางที่ 4.3 ได้ทำการทดลองการตรวจจับชิ้นงานของโฟโต้อิเล็กทริกเซ็นเซอร์ตัวที่ 3 ที่

ระยะการตรวจจับ 3 เซนติเมตร ดังรูปที่ 4.3 จำนวน10 ครั้ง ได้ผลลัพธ์ว่าโฟโต้อิเล็กทริกเซ็นเซอร์ตัว
ที่ 3 สามารถตรวจจับชิ้นงานขนาดใหญ่ได้โดยที่ไม่มีข้อผิดพลาด  
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 4.3 โฟโต้อิเล็กทริกเซนเซอร์ตัวที่ 3 ตรวจจับชิ้นงานขนาดใหญ่ที่ 
 

4.2 ทดลองการผลักชิ้นงานทีแ่รงดันลมต่างกัน 
เป็นการทดลองแรงดันลมขนาดต่าง ๆ ที่ใช้ในการผลักชิ้นงานออกจากสายพานซึ้งชิ้นงานที่

ผลักออกคือชิ้นงานขนาดเล็กและขนาดใหญ่ เพราะเป็นขนาดของชิ้นงานที่ไม่ต้องการ และเก็บชิ้นงาน
ขนาดกลางไว้บนสายพาน เพราะเป็นขนาดชิ้นงานที่ต้องการให้ลำเลียงอยู่บนสายพาน โดยที่น้ำหนัก
ของชิ้นงานที่ผลักออกคงที่ไม่มีการเปลี่ยนแปลง โดยชิ้นงานขนาดเล็กมีน้ำหนัก 30 กรัม และชิ้นงาน
ขนาดใหญ่มีน้ำหนัก 100 กรัม ทำการทดลองขนาดละ 5 ครั้ง และทำการทดลองแรงดันลม 5 ขนาด 
ซึ่งมีข้ันตอนการทดลองดังนี้ 

1) เปิดสวิตช์เพ่ือให้สายพานทำงาน 
2) ให้หุ่นยนต์หยิบชิ้นงานจากฐานวางชิ้นงานด้านบนมาวางบนสายพาน 
3) ปล่อยลมขนาด 2 บาร์ 3 บาร์ 4 บาร์ 5 บาร์และ 6 บาร์ 
4) สังเกตการผลักชิ้นงานและบันทึกผลการทดลองการผลักชิ้นงานที่แรงดันลม 2 บาร์ ลงใน

ตารางที่ 4.4 การผลักชิ้นงานที่แรงดันลม 3 บาร์ ลงในตารางที่ 4.5 การผลักชิ้นงานที่แรงดันลม 4 
บาร์ ลงในตารางที่ 4.6 การผลักชิ้นงานที่แรงดันลม 5 บาร์ ลงตารางที่ 4.7 และการผลักชิ้นงานที่
แรงดันลม 6 บาร์ ดังตารางที่ 4.8 
 
ตารางท่ี 4.4 ทดลองการผลักชิ้นงานที่แรงดันลม 2 บาร์ ดังตารางที่ 4.4 

จำนวนครั้งที่
ทดลอง 

ผลการทดลอง 
ชิ้นงานขนาดเล็ก ชิ้นงานขนาดกลาง ชิ้นงานขนาดใหญ่ 

1 √ – √ 
2 √ – √ 
3 √ – √ 
4 √ – √ 
5 √ – √ 

หมายเหตุ: √ หมายถึงกระบอกลมสามารถผลักชิ้นงานออกจากสายพานได้ 
     –  หมายถึงกระบอกลมไม่ผลักชิ้นงานขนาดกลาง 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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จากตารางที่ 4.4 ได้ทำการทดลองผลักชิ้นงานขนาดเล็กและขนาดใหญ่โดยใช้แรงดันลมขนาด 
2 บาร์ ดังรูปที่ 4.4 ทดลองจำนวน 5 ครั้ง ได้ผลลัพธ์ว่ากระบอกลมสามารถผลักชิ้นงานได้ ในส่วนของ
ชิ้นงานขนาดกลางยังคงลำเลียงอยู่บนสายพาน ข้อสังเกตจากการทดลอง แรงดันลมที่ปล่อยออกมา
น้อยเกินไปทำให้กระบอกลมเคลื่อนตัวออกมาได้ช้า แต่ยังสามารถผลักชิ้นงานได้  
 

 
 

รูปที่ 4.4 ปล่อยแรงดันลมที่ 2 บาร์ 
 

ตารางท่ี 4.5 ทดลองการผลักชิ้นงานที่แรงดันลม 3 บาร์ ดังตารางที่ 4.5 

จำนวนครั้งที่
ทดลอง 

ผลการทดลอง 
ชิ้นงานขนาดเล็ก ชิ้นงานขนาดกลาง ชิ้นงานขนาดใหญ่ 

1 √ – √ 
2 √ – √ 
3 √ – √ 
4 √ – √ 
5 √ – √ 

หมายเหตุ: √ หมายถึงกระบอกลมสามารถผลักชิ้นงานออกจากสายพานได้ 
     –  หมายถึงกระบอกลมไม่ผลักชิ้นงานขนาดกลาง 
 

จากตารางที่ 4.5 ได้ทำการทดลองผลักชิ้นงานขนาดเล็กและขนาดใหญ่โดยใช้แรงดันลมขนาด 
3 บาร์ ดังรูปที่ 4.5 ทดลองจำนวน 5 ครั้ง ได้ผลลัพธ์ว่ากระบอกลมสามารถผลักชิ้นงานได้ ในส่วนของ
ชิ้นงานขนาดกลางยังคงลำเลียงอยู่บนสายพาน ข้อสังเกตจากการทดลอง แรงดันลมที่ปล่อยออกมา
น้อยเกินไปทำให้กระบอกลมเคลื่อนตัวออกมาได้ช้า แต่ยังสามารถผลักชิ้นงานได้  

 
 
 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 4.5 ปล่อยแรงดันลมที่ 3 บาร์ 
 

ตารางท่ี 4.6 ทดลองการผลักชิ้นงานที่แรงดันลม 4 บาร์ ดังตารางที่ 4.6 

จำนวนครั้งที่
ทดลอง 

ผลการทดลอง 
ชิ้นงานขนาดเล็ก ชิ้นงานขนาดกลาง ชิ้นงานขนาดใหญ่ 

1 √ – √ 
2 √ – √ 
3 √ – √ 
4 √ – √ 
5 √ – √ 

หมายเหตุ: √ หมายถึงกระบอกลมสามารถผลักชิ้นงานออกจากสายพานได้ 
     –  หมายถึงกระบอกลมไม่ผลักชิ้นงานขนาดกลาง 
 

จากตารางที่ 4.6 ได้ทำการทดลองผลักชิ้นงานขนาดเล็กและขนาดใหญ่โดยใช้แรงดันลมขนาด 
4 บาร์ ดังรูปที่ 4.6 ทดลองจำนวน 5 ครั้ง ได้ผลลัพธ์ว่ากระบอกลมสามารถผลักชิ้นงานได้ ในส่วนของ
ชิ้นงานขนาดกลางยังคงลำเลียงอยู่บนสายพาน ข้อสังเกตจากการทดลอง แรงดันลมที่ปล่อยออกมามี
ความพอดีกับการผลักชิ้นงาน  

 

 
 

รูปที่ 4.6 ปล่อยแรงดันลมที่ 4 บาร์ 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ตารางท่ี 4.7 ทดลองการผลักชิ้นงานที่แรงดันลม 5 บาร์ ดังตารางที่ 4.7 

จำนวนครั้งที่
ทดลอง 

ผลการทดลอง 
ชิ้นงานขนาดเล็ก ชิ้นงานขนาดกลาง ชิ้นงานขนาดใหญ่ 

1 √ – √ 
2 √ – √ 
3 √ – √ 
4 √ – √ 
5 √ – √ 

หมายเหตุ: √ หมายถึงกระบอกลมสามารถผลักชิ้นงานออกจากสายพานได้ 
     –  หมายถึงกระบอกลมไม่ผลักชิ้นงานขนาดกลาง 
 

จากตารางที่ 4.7 ได้ทำการทดลองผลักชิ้นงานขนาดเล็กและขนาดใหญ่โดยใช้แรงดันลมขนาด 
5 บาร์ ดังรูปที่ 4.7ทดลองจำนวน 5 ครั้ง ได้ผลลัพธ์ว่ากระบอกลมสามารถผลักชิ้นงานได้ ในส่วนของ
ชิ้นงานขนาดกลางยังคงลำเลียงอยู่บนสายพาน ข้อสังเกตจากการทดลอง แรงดันลมที่ปล่อยออกมา
มากเกินไปทำให้กระบอกลมเคลื่อนตัวออกมาได้เร็ว แต่ยังสามารถผลักชิ้นงานได้  

 

 
 

รูปที่ 4.7 ปล่อยแรงดันลมที่ 5 บาร์ 
 

ตารางท่ี 4.8 ทดลองการผลักชิ้นงานที่แรงดันลม 6 บาร์ ดังตารางที่ 4.8 

จำนวนครั้งที่
ทดลอง 

ผลการทดลอง 
ชิ้นงานขนาดเล็ก ชิ้นงานขนาดกลาง ชิ้นงานขนาดใหญ่ 

1 √ – √ 
2 √ – √ 
3 √ – √ 
4 √ – √ 
5 √ – √ 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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หมายเหตุ: √ หมายถึงกระบอกลมสามารถผลักชิ้นงานออกจากสายพานได้ 
     –  หมายถึงกระบอกลมไม่ผลักชิ้นงานขนาดกลาง 
 

จากตารางที่ 4.8 ได้ทำการทดลองผลักชิ้นงานขนาดเล็กและขนาดใหญ่โดยใช้แรงดันลมขนาด 
6 บาร์ ดังรูปที่ 4.8 ทดลองจำนวน 5 ครั้ง ได้ผลลัพธ์ว่ากระบอกลมสามารถผลักชิ้นงานได้ ในส่วนของ
ชิ้นงานขนาดกลางยังคงลำเลียงอยู่บนสายพาน ข้อสังเกตจากการทดลอง แรงดันลมที่ปล่อยออกมา
มากเกนิไปทำให้กระบอกลมเคลื่อนตัวออกมาได้เร็ว แต่ยังสามารถผลักชิ้นงานได้  

 

 
 

รูปที่ 4.8 ปล่อยแรงดันลมที่ 6 บาร์ 
 

4.3 ทดลองการผลักชิ้นงานโดยท่ีค่าอินเวอร์เตอร์มีความถี่ที่ต่างกัน 
เป็นการทดลองการผลักชิ้นงานโดยที่ความเร็วของสายพานมีค่าความถี่ท่ีแตกต่างกัน โดยทำ

การทดลองขนาดละ 5 ครั้ง โดยทำการทดลองค่าอินเวอร์เตอร์ที่มีค่าความถี่ท่ีต่างกัน (ค่าความถี่ของ
อินเวอร์เตอร์เป็น 50 เฮิรตซ์ 60 เฮิรตซ์ และ 70 เฮิรตซ์) การทดลองการผลักชิ้นงานโดยที่ค่า
อินเวอร์เตอร์มีความถ่ีที่ต่างกัน มีวิธีการทดลองดังนี้ 

1) เปิดสวิตช์เพ่ือให้สายพานทำงาน 
2) ให้หุ่นยนต์หยิบชิ้นงานจากที่วางชิ้นงานด้านบนมาวางบนสายพาน 

 3) ปรับค่าความถ่ีของอินเวอร์เตอร์เป็น 50 เฮิรตซ์ 60 เฮิรตซ์ และ 70 เฮิรตซ์ ตามลำดับโดย
ที่ อินเวอร์เตอร์มีความถี่ 50 เฮิรตซ์ สายพานเคลื่อนที่ด้วยความเร็ว 34.74 เมตร/วินาที อินเวอร์เตอร์
มีความถ่ี 60เฮิรตซ์ สายพานเคลื่อนที่ด้วยความเร็ว 29.88 เมตร/วินาที และอินเวอร์เตอร์มีความถ่ี 70 
เฮิรตซ์ สายพานเคลื่อนที่ด้วยความเร็ว 24.91 เมตร/วินาที 
 4) สังเกตความเร็วของสายพานและการผลักชิ้นงานและบันทึกผลการทดลองค่าอินเวอร์เตอร์
มีความถี่ 50 เฮิรตซ์ ลงในตารางที่ 4.9 ค่าอินเวอร์เตอร์มีความถี่ 60เฮิรตซ์ ลงในตารางที่ 4.10 และ
ค่าอินเวอร์เตอร์มีความถ่ี 70เฮิรตซ์ ลงในตารางที่ 4.11 
 
 
 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ตารางท่ี 4.9 ทดลองผลักชิ้นงานโดยที่อินเวอร์เตอร์มีความถ่ี 50 เฮิรตซ์  

จำนวนครั้งที่
ทดลอง 

ผลการทดลอง 
ชิ้นงานขนาดเล็ก ชิ้นงานขนาดกลาง ชิ้นงานขนาดใหญ่ 

1 √ – √ 
2 √ – √ 
3 √ – √ 
4 √ – √ 
5 √ – √ 

หมายเหตุ: √ หมายถึงกระบอกลมสามารถผลักชิ้นงานออกจากสายพานได้ 
     –  หมายถึงกระบอกลมไม่ผลักชิ้นงานขนาดกลาง 
 

จากตารางที ่ 4.9 ได้ทำการทดลองผลักชิ ้นงานโดยที่อินเวอร์เตอร์มีความถี่ 50 เฮิรตซ์ 
(สายพานเคลื่อนที่ด้วยความเร็ว 34.74 เมตร/วินาที ) ทดลองจำนวน 5 ครั้ง ได้ผลลัพธ์ว่าสายพาน
เคลื่อนที่ไม่เร็วเกินไปชิ้นงานไม่หลุดออกจากสายพานและกระบอกลมสามารถผลักชิ้นงานขนาดเล็ก
และขนาดใหญ่ได้และชิ้นงานขนาดกลางยังคงลำเลียงอยู่บนสายพาน 
 
ตารางท่ี 4.10 ทดลองผลักชิ้นงานโดยที่อินเวอร์เตอร์มีความถ่ี 60เฮิรตซ์  

จำนวนครั้งที่
ทดลอง 

ผลการทดลอง 
ชิ้นงานขนาดเล็ก ชิ้นงานขนาดกลาง ชิ้นงานขนาดใหญ่ 

1 √ – √ 
2 √ – √ 
3 √ – √ 
4 √ – √ 
5 √ – √ 

หมายเหตุ: √ หมายถึงกระบอกลมสามารถผลักชิ้นงานออกจากสายพานได้ 
     –  หมายถึงกระบอกลมไม่ผลักชิ้นงานขนาดกลาง 
 

จากตารางที่ 4.10 ได้ทำการทดลองผลักชิ้นงานโดยที่อินเวอร์เตอร์มีความถี่ 60 เฮิรตซ์ 
(สายพานเคลื่อนที่ด้วยความเร็ว 34.74 เมตร/วินาที ) ทดลองจำนวน 5 ครั้ง ได้ผลลัพธ์ว่าสายพาน
เคลื่อนที่ไม่เร็วเกินไปชิ้นงานไม่หลุดออกจากสายพานและกระบอกลมสามารถผลักชิ้นงานขนาดเล็ก
และขนาดใหญ่ได้และชิ้นงานขนาดกลางยังคงลำเลียงอยู่บนสายพาน 
 
 
 
 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ตารางท่ี 4.11 ทดลองผลักชิ้นงานโดยที่อินเวอร์เตอร์มีความถี่ 70 เฮิรตซ์ (สายพานเคลื่อนที่ด้วย
ความเร็ว 24.91 เมตร/วินาที) 

จำนวนครั้งที่
ทดลอง 

ผลการทดลอง 
ชิ้นงานขนาดเล็ก ชิ้นงานขนาดกลาง ชิ้นงานขนาดใหญ่ 

1 √ – √ 
2 √ – √ 
3 √ – √ 
4 √ – √ 
5 √ – √ 

หมายเหตุ: √ หมายถึงกระบอกลมสามารถผลักชิ้นงานออกจากสายพานได้ 
     –  หมายถึงกระบอกลมไม่ผลักชิ้นงานขนาดกลาง 
 

จากตารางที่ 4.11 ได้ทำการทดลองผลักชิ้นงานโดยที่อินเวอร์เตอร์มีความถี่ 70 เฮิรตซ์ 
(สายพานเคลื่อนที่ด้วยความเร็ว 34.74 เมตร/วินาที ) ทดลองจำนวน 5 ครั้ง ได้ผลลัพธ์ว่าสายพาน
เคลื่อนที่ไม่เร็วเกินไปชิ้นงานไม่หลุดออกจากสายพานและกระบอกลมสามารถผลักชิ้นงานขนาดเล็ก
และขนาดใหญ่ได้และชิ้นงานขนาดกลางยังคงลำเลียงอยู่บนสายพาน 
 
4.4 ทดลองความเร็วในการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ขณะหยิบชิ้นงานโดยท่ีชิ้นงานต้องไม่หลุดจาก
แม่เหล็ก 

เป็นการทดลองความเร็วในการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ขณะหยิบชิ้นงาน โดยที่ชิ้นงานต้องไม่
หลุดออกจากแม่เหล็ก ขณะที่หุ่นยนต์หยิบชิ้นงานจากฐานวางชิ้นงานด้านบนไปวางบนสายพานโดย
ทำการทดลองขนาดละ 5 ครั้ง และทำการทดลองความเร็วทั้งหมด 6 ค่า ซึ่งมีขั้นตอนการทดลองดังนี้ 
ความเร็วในการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์โดยที่ชิ้นงานต้องไม่หลุดออกจากแม่เหล็กมีวิธีการทดลองดังนี้ 

1) เปิดสวิตช์เพ่ือให้สายพานทำงาน 
2) ให้หุ่นยนต์หยิบชิ้นงานจากฐานวางชิ้นงานด้านบนมาวางบนสายพาน 
3) ปรับค่าความเร็วของหุ่นยนต์เป็น 50 มิลลิเมตร/วินาที 60 มิลลิเมตร/วินาที 70 มิลลิเมตร/

วินาที 80 มิลลิเมตร/วินาที 90 มิลลิเมตร/วินาที และ 100 มิลลิเมตร/วินาที ตามลำดับ 
4) สังเกตขณะหุ่นยนต์หยิบชิ้นงาน และบันทึกผลการทดลองค่าความเร็วของหุ่นยนต์ 50

มิลลิเมตร/วินาที ลงในตารางที่ 4.12 ค่าความเร็วของหุ่นยนต์ 60 มิลลิเมตร/วินาที ลงในตารางที่ 
4.13 ค่าความเร็วของหุ่นยนต์ 70 มิลลิเมตร/วินาที ลงในตารางที่ 4.13 ค่าความเร็วของหุ่นยนต์ 80 
มิลลิเมตร/วินาที ลงในตารางที่ 4.14 ค่าความเร็วของหุ่นยนต์ 90 มิลลิเมตร/วินาที ลงในตารางที่ 
4.15 และค่าความเร็วของหุ่นยนต์ 100 มิลลิเมตร/วินาที ลงในตารางที่ 4.16 

 
 
 
 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ตารางท่ี 4.12 ทดลองความเร็วในการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์โดยหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยความเร็ว 50 
มิลลิเมตร/วินาที  

จำนวนครั้งที่
ทดลอง 

ผลการทดลอง 
ชิ้นงานขนาดเล็ก ชิ้นงานขนาดกลาง ชิ้นงานขนาดใหญ่ 

1 √ √ √ 
2 √ √ √ 
3 √ √ √ 
4 √ √ √ 
5 √ √ √ 

หมายเหตุ: √ หมายถึงชิ้นงานไม่หลุดจากแม่เหล็กขณะที่หุ่นยนต์เคลื่อนที่ 
 
 จากตารางที่ 4.12 ได้ทำการทดลองหยิบชิ้นงานขนาดเล็ก ชิ้นงานขนาดกลางและชิ้นงาน
ขนาดใหญ่ โดยหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยความเร็ว 50 มิลลิเมตร/วินาที ทดลองจำนวน 5 ครั้ง ได้ผลลัพธ์
ว่าชิ้นงานไม่หลุดออกจากแม่เหล็กขณะที่หุ ่นยนต์กำลังเคลื่อนที่หยิบชิ้นงานจากฐานวางชิ้นงาน
ด้านบนไปวางบนสายพาน 

 
ตารางท่ี 4.13 ทดลองความเร็วในการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์โดยหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยความเร็ว 60
มิลลิเมตร/วินาที โดยที่ชิ้นงานต้องไม่หลุดออกจากแม่เหล็ก 

จำนวนครั้งที่
ทดลอง 

ผลการทดลอง 
ชิ้นงานขนาดเล็ก ชิ้นงานขนาดกลาง ชิ้นงานขนาดใหญ่ 

1 √ √ √ 
2 √ √ √ 
3 √ √ √ 
4 √ √ √ 
5 √ √ √ 

หมายเหตุ: √ หมายถึงชิ้นงานไม่หลุดจากแม่เหล็กขณะที่หุ่นยนต์เคลื่อนที่ 
 

จากตารางที่ 4.13 ได้ทำการทดลองหยิบชิ้นงานขนาดเล็ก ชิ้นงานขนาดกลางและชิ้นงาน
ขนาดใหญ่ โดยหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยความเร็ว 60 มิลลิเมตร/วินาที ทดลองจำนวน 5 ครั้ง ได้ผลลัพธ์
ว่าชิ้นงานไม่หลุดออกจากแม่เหล็กขณะที่หุ ่นยนต์กำลังเคลื่อนที่หยิบชิ้นงานจากฐานวางชิ้นงาน
ด้านบนไปวางบนสายพาน 
 
 
 
 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ตารางท่ี 4.14 ทดลองความเร็วในการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ โดยหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยความเร็ว 70
มิลลิเมตร/วินาที โดยที่ชิ้นงานต้องไม่หลุดออกจากแม่เหล็ก 

จำนวนครั้งที่
ทดลอง 

ผลการทดลอง 
ชิ้นงานขนาดเล็ก ชิ้นงานขนาดกลาง ชิ้นงานขนาดใหญ่ 

1 √ √ √ 
2 √ √ √ 
3 √ √ √ 
4 √ √ √ 
5 √ √ √ 

หมายเหตุ: √ หมายถึงชิ้นงานไม่หลุดจากแม่เหล็กขณะที่หุ่นยนต์เคลื่อนที่ 
 

จากตารางที่ 4.13 ได้ทำการทดลองหยิบชิ้นงานขนาดเล็ก ชิ้นงานขนาดกลางและชิ้นงาน
ขนาดใหญ่ โดยหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยความเร็ว 70 มิลลิเมตร/วินาที ทดลองจำนวน 5 ครั้ง ได้ผลลัพธ์
ว่าชิ้นงานไม่หลุดออกจากแม่เหล็กขณะที่หุ ่นยนต์กำลังเคลื่อนที่หยิบชิ้นงานจากฐานวางชิ้นงาน
ด้านบนไปวางบนสายพาน 

 
ตารางท่ี 4.15 ทดลองเร็วความในการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์โดยหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยความเร็ว 80 
มิลลิเมตร/วินาที โดยที่ชิ้นงานต้องไม่หลุดออกจากแม่เหล็ก 

จำนวนครั้งที่
ทดลอง 

ผลการทดลอง 
ชิ้นงานขนาดเล็ก ชิ้นงานขนาดกลาง ชิ้นงานขนาดใหญ่ 

1 √ √ √ 
2 √ √ √ 
3 √ √ √ 
4 √ √ √ 
5 √ √ √ 

หมายเหตุ: √ หมายถึงชิ้นงานไม่หลุดจากแม่เหล็กขณะที่หุ่นยนต์เคลื่อนที่ 
 

จากตารางที่ 4.15 ได้ทำการทดลองหยิบชิ้นงานขนาดเล็ก ชิ้นงานขนาดกลางและชิ้นงาน
ขนาดใหญ่ โดยหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยความเร็ว 80 มิลลิเมตร/วินาที ทดลองจำนวน 5 ครั้ง ได้ผลลัพธ์
ว่าชิ้นงานไม่หลุดออกจากแม่เหล็กขณะที่หุ ่นยนต์กำลังเคลื่อนที่หยิบชิ้นงานจากฐานวางชิ้นงาน
ด้านบนไปวางบนสายพาน 

 
 
 
 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ตารางท่ี 4.16 ทดลองความเร็วในการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์โดยหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยความเร็ว 90
มิลลิเมตร/วินาที โดยที่ชิ้นงานต้องไม่หลุดออกจากแม่เหล็ก 

จำนวนครั้งที่
ทดลอง 

ผลการทดลอง 
ชิ้นงานขนาดเล็ก ชิ้นงานขนาดกลาง ชิ้นงานขนาดใหญ่ 

1 √ √ √ 
2 √ √ √ 
3 √ √ √ 
4 √ √ √ 
5 √   √ √ 

หมายเหตุ: √ หมายถึงชิ้นงานไม่หลุดจากแม่เหล็กขณะที่หุ่นยนต์เคลื่อนที่ 
 

จากตารางที่ 4.16 ได้ทำการทดลองหยิบชิ้นงานขนาดเล็ก ชิ้นงานขนาดกลางและชิ้นงาน
ขนาดใหญ่ โดยหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยความเร็ว 90 มิลลิเมตร/วินาที ทดลองจำนวน 5 ครั้ง ได้ผลลัพธ์
ว่าชิ้นงานไม่หลุดออกจากแม่เหล็กขณะที่หุ ่นยนต์กำลังเคลื่อนที่หยิบชิ้นงานจากฐานวางชิ้นงาน
ด้านบนไปวางบนสายพาน 
ตารางท่ี 4.17 ทดลองความเร็วในการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์โดยหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยความเร็ว 100 
มิลลิเมตร/วินาที โดยที่ชิ้นงานต้องไม่หลุดออกจากแม่เหล็ก 

จำนวนครั้งที่
ทดลอง 

ผลการทดลอง 
ชิ้นงานขนาดเล็ก ชิ้นงานขนาดกลาง ชิ้นงานขนาดใหญ่ 

1 √ √ √ 
2 √ √ √ 
3 √ √ √ 
4 √ √ √ 
5 √ √ √ 

หมายเหตุ: √ หมายถึงชิ้นงานไม่หลุดจากแม่เหล็กขณะที่หุ่นยนต์เคลื่อนที่ 
 

จากตารางที่ 4.17 ได้ทำการทดลองหยิบชิ้นงานขนาดเล็ก ชิ้นงานขนาดกลางและชิ้นงาน
ขนาดใหญ่ โดยหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยความเร็ว 100 มิลลิเมตร/วินาที ทดลองจำนวน 5 ครั้ง ได้ผลลัพธ์
ว่าชิ้นงานไม่หลุดออกจากแม่เหล็กขณะที่หุ ่นยนต์กำลังเคลื่อนที่หยิบชิ้นงานจากฐานวางชิ้นงาน
ด้านบนไปวางบนสายพาน 

 
4.5 ทดลองใช้หุ่นยนต์หยิบชิ้นงานน้ำหนักต่างกัน 

เป็นการทดลองใช้หุ่นยนต์หยิบชิ้นงานที่น้ำหนักแตกต่างกัน โดยใช้ชิ ้นงาน 3 ขนาดโดย
ชิ้นงานขนาดเล็กมีน้ำหนัก 30 กรัม น้ำหนัก90 กรัมและน้ำหนัก 150 กรัม ชิ้นงานขนาดกลางมี
น้ำหนัก 90 กรัม น้ำหนัก130 กรัมและน้ำหนัก 160 กรัมและชิ้นงานขนาดใหญ่มีน้ำหนัก 100 กรัม 
น้ำหนัก160 กรัมและน้ำหนัก 180 กรัม ให้หุ่นยนต์หยิบชิ้นงานขนาดน้ำหนักต่าง ๆ จากฐานวาง

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ชิ้นงานด้านบนนำมาวางบนสายพานโดยที่ชิ้นงานต้องไม่หลุดออกจากแม่เหล็กขณะที่หุ่นยนต์หยิบ
ชิ้นงานขึ้นมา ซึ่งมีขั้นตอนการทดลอง ใช้หุ่นยนต์ชิ ้นงานโดยที่ชิ้นงานไม่หลุดออกจากแม่เหล็ก มี
วิธีการทดลองดังนี้ 

1) เปิดสวิตช์เพ่ือให้สายพานทำงาน 
2) ให้หุ่นยนต์หยิบชิ้นงานจากฐานวางชิ้นงานชิ้นงาน 3 ขนาดโดยมีชิ้นงานขนาดเล็ก ชิ้นงาน

ขนาดกลางและชิ้นงานขนาดใหญ่ จากฐานวางชิ้นงานด้านบนมาวางบนสายพาน 
3) บันทึกผลการทดลอง ใช้หุ่นยนต์หยิบชิ้นงานขนาดเล็กลงในตารางที่ 4.18 ใช้หุ่นยนต์หยิบ

ชิ้นงานขนาดกลางลงในตารางที่ 4.19 และใช้หุ่นยนต์หยิบชิ้นงานขนาดใหญ่ลงในตารางที่ 4.20 
 
ตารางท่ี 4.18 ทดลองใช้หุ่นยนต์หยิบชิ้นงานขนาดเล็ก  

จำนวนครั้งที่
ทดลอง 

ผลการทดลอง 
น้ำหนัก 30 กรัม น้ำหนัก 90 กรัม น้ำหนัก 150 กรัม 

1 √ √ √ 
2 √ √ √ 
3 √ √ √ 
4 √ √ √ 
5 √ √ √ 

หมายเหตุ: √ หมายถึงชิ้นงานไม่หลุดจากแม่เหล็ก 
 

จากตารางที่ 4.18 ได้ทำการทดลองใช้หุ่นยนต์หยิบชิ้นงานขนาดเล็กโดยชิ้นงานมี 3 ขนาดซึ้ง
มีน้ำหนัก 30 กรัม น้ำหนัก90 กรัมและน้ำหนัก 150 กรัม ทดลองจำนวน 5 ครั้ง ได้ผลลัพธ์ว่าหุ่นยนต์
สามารถหยิบชิ้นงานขนาดเล็กได้และชิ้นงานไม่หลุดออกจากแม่เหล็ก 

 
ตารางท่ี 4.19 ทดลองใช้หุ่นยนต์หยิบชิ้นงานขนาดกลาง  

จำนวนครั้งที่
ทดลอง 

ผลการทดลอง 
น้ำหนัก 90 กรัม น้ำหนัก 130 กรัม น้ำหนัก 160 กรัม 

1 √ √ √ 
2 √ √ √ 
3 √ √ √ 
4 √ √ √ 
5 √ √ √ 

หมายเหตุ: √ หมายถึงชิ้นงานไม่หลุดจากแม่เหล็ก 
 

จากตารางที่ 4.19 ได้ทำการทดลองใช้หุ่นยนต์หยิบชิ้นงานขนาดกลางโดยชิ้นงานมี 3 ขนาด
ซึ้งมีน้ำหนัก 90 กรัม น้ำหนัก130 กรัมและน้ำหนัก 160 กรัม ทดลองจำนวน 5 ครั้ง ได้ผลลัพธ์ว่า
หุ่นยนต์สามารถหยิบชิ้นงานขนาดกลางได้และชิ้นงานไม่หลุดออกจากแม่เหล็ก 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



64 
 

 
 

ตารางท่ี 4.20 ทดลองใช้หุ่นยนต์หยิบชิ้นงานขนาดใหญ่  

จำนวนครั้งที่
ทดลอง 

ผลการทดลอง 
น้ำหนัก 100 กรัม น้ำหนัก 160 กรัม น้ำหนัก 180 กรัม 

1 √ √ √ 
2 √ √ √ 
3 √ √ √ 
4 √ √ √ 
5 √ √ √ 

หมายเหตุ : √ หมายถึงชิ้นงานไม่หลุดจากแม่เหล็ก 
 
จากตารางที่ 4.19 ได้ทำการทดลองใช้หุ่นยนต์หยิบชิ้นงานขนาดใหญ่โดยชิ้นงานมี 3 ขนาดซึ้ง

มีมีน้ำหนัก 100 กรัม น้ำหนัก 160 กรัมและน้ำหนัก 180 กรัม ทดลองจำนวน 5 ครั้ง ได้ผลลัพธ์ว่า
หุ่นยนต์สามารถหยิบชิ้นงานขนาดใหญ่ได้และชิ้นงานไม่หลุดออกจากแม่เหล็ก 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



 
 

 
 

บทท่ี 5 

บทสรุปและข้อเสนอแนะ 
 
ในบทนี้จะกล่าวถึงบทสรุปในการทดลองจากบทที่ 4 ในหัวข้อ การทดลองการทำงานของโฟ

โต้อิเล็กทริกเซนเซอร์ที่ระยะการตรวจจับ 3 เซนติเมตร การทดลองการผลักชิ้นงานที่แรงดันลมต่างกัน
การทดลองการผลักชิ้นงานโดยที่ค่าอินเวอร์เตอร์มีความถี่ที่ต่างกัน การทดความเร็วในการเคลื่อนที่
ของหุ่นยนต์โดยชิ้นงานต้องไม่หลุดจากแม่เหล็ก และการทดลองใช้หุ่นยนต์หยิบชิ้นงานที่น้ำหนัก
ต่างกัน ปัญหาและอุปสรรคและข้อเสนอแนะได้ดังนี้ 

 
5.1สรุปผลการทดลอง 

5.1.1 สรุปผลการทดลองการทำงานของโฟโต้อิเล็กทริกเซนเซอร์ที่ระยะการตรวจจับ 3 
เซนติเมตร 

จากการทดลองการทำงานของโฟโต้อิเล็กทริกเซ็นเซอร์ตัวที่ 1 โดยตรวจจับชิ้นงาน
ขนาดเล็ก การทดลองการทำงานของโฟโต้อิเล็กทริกเซ็นเซอร์ตัวที่ 2 โดยตรวจจับชิ้นงานขนาดกลาง
และการทดลองการทำงานของโฟโต้อิเล็กทริกเซ็นเซอร์ตัวที่ 3 โดยตรวจจับชิ้นงานขนาดใหญ่ ที่ระยะ
การตรวจจับ 3 เซนติเมตร ทดลองจำนวน10 ครั้ง พบว่าโฟโต้อิเล็กทริกเซ็นเซอร์สามารถตรวจจับ
ชิ้นงานได้โดยที่ไม่มีข้อผิดพลาด  

5.1.2 ทดลองการผลักชิ้นงานทีแ่รงดันลมต่างกัน 
การทดลองผลักชิ้นงานเป็นการทดลองที่เก็บชิ้นงานขนาดกลางไว้บนสายพานและ

ผลักชิ้นงานขนาดเล็กและชิ้นงานขนาดใหญ่ออกจากสายพาน ซึ้งสามารถที่จะผลักหรือเก็บชิ้นงาน
ขนาดไหนไว้ได้ จากการทดลองการผลักชิ้นงานที่แรงดันลมที่ 2 บาร์ ทดลองการผลักชิ้นงานที่แรงดัน
ลมที ่3 บาร์ ทดลองการผลักชิ้นงานที่แรงดันลมที่ 4 บาร์ ทดลองการผลักชิ้นงานที่แรงดันลมที่ 5 บาร์
และทดลองการผลักชิ้นงานที่แรงดันลมที่ 6 บาร์ ทดลองจำนวน 5 ครั้ง พบว่าว่ากระบอกลมสามารถ
ผลักชิ้นงานขนาดเล็กและขนาดใหญ่ได้ ในส่วนของชิ้นงานขนาดกลางยังคงลำเลียงอยู่บนสายพาน ซึ้ง
แรงดันลมที่ 2 บาร์และแรงดันลมที่ 3 บาร์แรงดันลมที่ปล่อยออกมาน้อยเกินไปทำให้กระบอกลม
เคลื่อนตัวออกมาได้ช้าแรงดันลมที ่5 บาร์และแรงดันลมที่ 6 บาร์แรงดันลมที่ปล่อยออกมามากเกินไป
ทำให้กระบอกลมเคลื่อนตัวออกมาได้เร็ว แต่ยังสามารถผลักชิ้นงานได้ และแรงดันลมที่ 4 บาร์ ลมที่
ปล่อยออกมามีความพอดีกับการผลักชิ้นงาน  

5.1.3 ทดลองการผลักชิ้นงานโดยท่ีค่าอินเวอร์เตอร์มีความถี่ที่ต่างกัน 
จากการทดลองการผลักชิ้นงานโดยที่อินเวอร์เตอร์มีความถี่  50 เฮิรตซ์ สายพาน

เคลื่อนที่ด้วยความเร็ว 34.74 เมตร/วินาที อินเวอร์เตอร์มีความถี่ 60 เฮิรตซ์ สายพานเคลื่อนที่ด้วย
ความเร็ว 29.88 เมตร/วินาทีและอินเวอร์เตอร์มีความถี่ 70 เฮิรตซ์ สายพานเคลื่อนที่ด้วยความเร็ว 
24.91 เมตร/วินาที ทดลองจำนวน 5 ครั้งพบว่ากระบอกลมสามารถผลักชิ้นงานขนาดเล็กและขนาด
ใหญ่ได้และชิ้นงานขนาดกลางยังคงลำเลียงอยู่บนสายพานได้
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5.1.4 ทดลองความเร็วในการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ขณะหยิบชิ้นงานโดยที่ชิ้นงานต้องไม่

หลุดจากแม่เหล็ก 
จากการทดลองการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ขณะที่หยิบชิ้นงานโดยหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วย

ความเร็วเป็น 50 มิลลิเมตร/วินาที หุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยความเร็วเป็น 60 มิลลิเมตร/วินาที หุ่นยนต์
เคลื่อนที่ด้วยความเร็วเป็น 70 มิลลิเมตร/วินาที หุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยความเร็วเป็น 80 มิลลิเมตร/
วินาที หุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยความเร็วเป็น 90 มิลลิเมตร/วินาทีและหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยความเร็วเป็น 
100 มิลลิเมตร/วินาที ทดลองจำนวน 5 ครั้ง พบว่าชิ้นงานไม่หลุดออกจากแม่เหล็กขณะที่หุ่นยนต์
กำลังเคลื่อนที่หยิบชิ้นงานจากฐานวางชิ้นงานด้านบนไปวางบนสายพาน 

5.1.5 ทดลองใช้หุ่นยนต์หยิบชิ้นงานน้ำหนักต่างกัน 
จากการทดลองใช้หุ่นยนต์หยิบชิ้นงานขนาดเล็กซึ้งมีน้ำหนัก 30 กรัม น้ำหนัก 90 

กรัมและน้ำหนัก 150 กรัม ชิ้นงานขนาดกลางซึ้งมีน้ำหนัก 90 กรัม น้ำหนัก 130 กรัมและน้ำหนัก 
160 กรัมและชิ้นงานขนาดใหญ่ซึ้งมีน้ำหนัก 100 กรัม น้ำหนัก 160 กรัมและน้ำหนัก 180 กรัม ทำ
ทดลองจำนวน 5 ครั้ง ได้ผลลัพธ์ว่าหุ่นยนต์สามารถหยิบชิ ้นงานได้และชิ้นงานไม่หลุดออกจาก
แม่เหล็กขณะที่หุนยนต์หยิบชิ้นงานจากฐานวางชิ้นงานด้านบนมาวางบนสายพาน 

 
5.2 ปัญหาและอุปสรรค 
 1) ความเร็วของสายพานมีผลต่อความแม่นยำในการตรวจจับขนาดชนิดงาน ถ้าสายพาน
เคลื่อนที่เร็วจะทำให้เกิดความผิดพลาดได้ง่าย ซึ่งสามารถเกิดได้จากการที่สายพานเคลื่อนที่เร็วไปทำ
ให้โฟโต้อิเล็กทริกเซนเซอร์ตรวจจับขนาดของชิ้นงานไม่ทัน 
 2) น้ำหนักของชิ้นงานถ้าใช้ชิ้นงานที่มีน้ำหนักน้อยเกินไป เมื่อกระบอกลมผลักชิ้นงานจะทำ
ให้ชิ้นงานล้มหรือกระเด็นออกจากฐานรองรับชิ้นงาน และชิ้นงานที่มีน้ำหนักมากเกินไป เมื่อกระบอก
ลมผลักชิ้นงาน ชิ้นงานจะไปไม่ถึงตำแหน่งที่เซนเซอร์ตรวจจับ  
 3) ความเร็วของสายพานมีผลต่อการทำงานของกระบอกลม ถ้าสายพานเคลื่อนที่เร็วมาก 
การเคลื่อนตัวกลับของกระบอกลมจะทำให้ชิ้นงานไปติดระหว่างช่อง 
 
5.3 ข้อเสนอแนะ 

1) ควบคุมความเร็วของสายพานลําเลียงให้ทำงานเหมาะสมต่อการทำงานร่วมกับกระบอกลม 
2) ควรปรับแรงดันลมให้เหมาะสมกับขนาดและน้ำหนักของชิ้นงาน 
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ภาคผนวก ก 
โปรแกรมควบคุมระบบ 

  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



70 
 

 
 

โปรแกรมการทำงานของพีแอลซ ี

[ SET       M 1000 ]

[ SET       M 1000 ]

0
X005

X003
3

( Y002       )

( Y010       )

( Y000      )

7

20

X004

M1000 M55 Y001

M1000 X012

M55

M1000

M8013 X004

M8012 X004

M8013 X004 M1000

 
 

รูปที่ ก.1 โปรแกรมการเริ่มและหยุดทำงาน 

จากรูปที่ ก.1 บรรทัดที่ 0 เมื่อกด X5 เป็นสวิตช์เริ่มการทำงานจะรับสัญญาณเฉพาะขอบขา
ขึ้น เพื่อสั่งให้ SET ค่าค้างไว้ที่บิท M1000 เมื่อคำสั่ง SET ทำงานแล้วบิทที่ถูกสั่งยังคงค้างอยู่จนกว่า
จะมีคำสั่ง RESET ที่บิทเดียวกัน บิทนั้นจึงจะหยุดการทำงาน เมื่อกดสวิตช์หยุดการทำงาน X3 จะ
ทำงานจะส่งคำสั่งไปให้ RESET M1000 บรรทัดที่ 7 และ 20 เมื่อบิทที่ M1000 ทำงานจะส่งคำสั่งไป
ทำให้ Y2 ทำงาน, Y10 ทำงาน และ Y0 ทำงาน โดยที่ Y2 คือเอาต์พุตสายพานลำเลียงทำงาน , Y10 
คือสัญญาณยืนยันให้หุ่นยนต์ทำงาน และ Y0 คือ เอาต์พุตไฟแสดงสถานะ
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[ SPD    X000    K1000    D20 ]

32
M8000

M8000
38

46

( C236       )

D200

[ MOV    K630    D30 ][ <=    D20    K490   ]

56 [ MOV    K570    D30 ][ >=    D20    K490   ]

66 [ MOV    K550    D30 ][ >=    D20    K660   ]

76 [ MOV    K530    D30 ][ >=    D20    K810   ]

86 [ MOV    K510    D30 ][ >=    D20    K980   ]

96 [ MOV    K490    D30 ][ >=    D20    K1120   ]

 
 

รูปที่ ก.2 โปรแกรมการใช้งานฟังก์ชั่นตรวจจับความเร็วรอบ 
 

จากรูปที่ ก.2 M8000 เป็นหน้าสัมผัสรีเลย์ชนิดพิเศษจะทำงานต่อเมื่อตัวพีแอลซีทำงานใน
โหมด RUN บรรทัดที่ 32 เมื่อ M8000 ทำงานจะส่งคำสั่งไปให้ C236 ทำงาน ซ่ึง C236 เป็นคำสั่งเปิด
การทำงาน High Speed Counter ที่เอ็นโค้ดเดอร์ ต่อเข้ากับขาอินพุต X1 บรรทัดที่ 38 M8000 เปิด
การใช้งานฟังก์ชั่นตรวจจับความเร็วรอบของ X0 โดยค่าที่หารได้ด้วย 1000 และนำค่าที่หารไปไว้ที่ 
D20 บรรทัดที่ 46-96 เป็นการเทียบค่าของแต่ละช่วงความเร็วรอบ เพื่อนโยนค่าคงที่กำหนดไปไว้ที่ 
D30 ไปทำการผลักชิ้นงานออกจากสายพานลำเลียง 

 

 
 

รูปที่ ก.3 โปรแกรมการเช็คขนาดของชิ้นงาน 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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( T211       )
M1 X013

128
K600

M1 X014
133

X013
( T111       )

K1000

[ RST       M1     ]140
T111

X014

X003

T211

( T212       )
M2 X013

148
K600

M2 X014
153

X013
( T200       )

K1000

[ RST       M2     ]160

X015

X003

T212

( T213       )
M3 X013

168
K600

M3 X016
173

X013
( T222       )

K1000

T200

[ RST       M3     ]180

X016

X003

T213

T222

 
 

รูปที่ ก.3 โปรแกรมการเช็คขนาดของชิ้นงาน (ต่อ) 
 

จากรูปที่ ก.3 บรรทัดที่ 106 X6 เป็นอินพุตที่ต่อกับเซนเซอร์ตัวที่ 1 เมื่อเซนเซอร์ตรวจพบ
ชิ้นงานขนาดเล็ก X6 จะส่งคำสั่งไปให้ SET ค่าค้างไว้ที่บิท M1 เมื่อคำสั่ง SET ทำงานแล้วบิทที่ถูกสั่ง
ยังคงค้างอยู่จนกว่าจะมีคำสั่ง RESET ที่บิทเดียวกัน เมื่อบิทที่ M1 ทำงานจะส่งสัญญาณไปยัง T211 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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มีการหน่วงเวลา 1 นาที และ M1 ทำงานที่ขอบขาขึ้นจะส่งสัญญาณไปยัง T111 มีการหน่วงเวลา 1 
นาที 40 วินาที เมื่อทำงานครบตามเวลาที่ตั้งไว้ T111 ทำงานที่ขอบขาขึ้นและ T211 ทำงานจะส่ง
คำสั่งไปให้มีการ RESET ค่า M1 โดยใช้คำสั่ง RESET M1 บรรทัดที่ 114 X7 เป็นอินพุตที่ต่อกับ
เซนเซอร์ตัวที่ 2 และ M8002 เป็นรีเลย์ช่วยพิเศษที่ทำงานในช่วงเวลาสั้น ๆ เมื่อเซนเซอร์ตรวจพบ
ชิ้นงานขนาดกลาง X7 จะส่งคำสั่งไปให้ SET ค่าค้างไว้ที่บิท M2 เมื่อคำสั่ง SET ทำงานแล้วบิทที่ถูกสั่ง
ยังคงค้างอยู่จนกว่าจะมีคำสั่ง RESET ที่บิทเดียวกัน เมื่อบิทที่ M2 ทำงานจะส่งสัญญาณไปให้ T212 
มีการหน่วงเวลา 1 นาที และ M2 ทำงานที่ขอบขาขึ้นจะส่งสัญญาณไปให้ T200 มีการหน่วงเวลา 1 
นาที 40 วินาที เมื่อทำงานครบตามเวลาที่ตั้งไว้ T200 ทำงานที่ขอบขาขึ้นและ T212 ทำงานจะส่ง
คำสั่งไปให้มีการ RESET ค่า M2 โดยใช้คำสั่ง RESET M2 บรรทัดที่ 122 X10 เป็นอินพุตที่ต่อกับ
เซนเซอร์ตัวที่ 3 เมื่อเซนเซอร์ตรวจพบชิ้นงานขนาดใหญ่ X10 จะส่งคำสั่งไปให้ SET ค่าค้างไว้ที่บิท 
M3 เมื่อคำสั่ง SET ทำงานแล้วบิทที่ถูกสั่งยังคงค้างอยู่จนกว่าจะมีคำสั่ง RESET ที่บิทเดียวกัน เมื่อบิท
ที่ M3 ทำงานจะส่งสัญญาณไปให้ T213 มีการหน่วงเวลา 1 นาที และ M3 ทำงานที่ขอบขาขึ้นจะส่ง
สัญญาณไปให้ T222 มีการหน่วงเวลา 1 นาที 40 วินาที เมื่อทำงานครบตามเวลาที่ตั ้งไว้ T222 
ทำงานที่ขอบขาขึ้นและ T213 ทำงานจะส่งคำสั่งไปให้มีการ RESET ค่า M3 โดยใช้คำสั่ง RESET M3 
เป็นชุดคำสั่งเลือกชิ้นงานเพื่อจะผลักชิ้นงานออกจากสายพานลำเลียง 

 

M1 X013
188 [ RST     C236    ]

M2

M3

197 [ D=    C236    D30   ] ( Y001       )
X013 X011

M2

M3

M1

Y001

M1 Y013
214 [ MOV       K1      D1     ]

M2 Y012
222 [ MOV       K2      D1     ]

M3 Y011
230 [ MOV       K3      D1     ]

 

 
รูปที่ ก.4 โปรแกรมการผลักชิ้นงาน 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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238 [=      D1      K1      ] ( Y011       )
X013 Y013 Y012

247 [=      D1      K2      ] ( Y012       )
X013 Y011 Y013

256 [=      D1      K3      ] ( Y012       )
X013 Y011 Y012

265 [=      D1      K1      ] ( M232       )

[ RST       D1       ]271
X003

 
 

รูปที่ ก.4 โปรแกรมการผลักชิ้นงาน (ต่อ) 

จากรูปที่ ก.4 บรรทัดที่ 188 M1 M2 และ M3 ทำงานที่ขอบขาขึ้นจะส่งคำสั่งให้ RESET 
C236 บรรทัดที่ 197 จะทำการผลักชิ้นงานที่ Y1 ในส่วนของ M1 M2 M3 จะทำการโอนค่าคงที่ ที่ตั้ง
ไว้ไปไว้ที่ D1 บรรทัดที่ 238-256 เป็นการเทียบค่า D1 กับค่าคงที่ ที่ตั้งไว้ไปสั่ง Y11 Y12 Y13 ทำงาน 
เพ่ือส่งสัญญาณให้หุ่นยนต์ทำงาน บรรทัดที่ 271 กด X3 เป็นสวิตช์หยุดการทำงาน เมื่อ X3 ทำงานจะ
ส่งคำสั่งให้ RESET D1  
 

275 (Y014       )
M1000 X014 T10 Y015 Y016

(T11       )
K100

286 (Y015       )
M1000 X015 T11 Y014 Y016

(T12       )
K100

297 (Y016       )
M1000 X016 T12 Y014 Y015

(T10       )
K100

 
 

รูปที่ ก.5 โปรแกรมการเปิดการทำงานของแขนกล 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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(M55       )308
X017

310 (M55       )
X017 X021 T98

(T98       )
K2

 

 
รูปที่ ก.5 โปรแกรมการเปิดการทำงานของแขนกล (ต่อ) 

 
จากรูปที่ ก.5 บรรทัดที่ 275 เมื่อบิทที่ M1000 และ X14 เป็นเซนเซอร์เช็คชิ้นงานด้านบนตัว

ที่1 และT10 ทำงานจะส่งคำสั่งไปทำให้ Y14 หยิบชิ้นงานขนาดเล็กออกจากฐานวางชิ้นงานด้านบน
และวางชิ้นงานบนสายพานลำเลียง และ T10 มีการหน่วงเวลา 10 วินาที บรรทัดที่ 286 เมื่อบิทที่ 
M1000 และ X15 เป็นเซนเซอร์เช็คชิ้นงานด้านบนตัวที่2 และ T11 ทำงานจะส่งคำสั่งไปทำให้ Y15 
หยิบชิ้นงานขนาดกลางออกจากฐานวางชิ้นงานด้านบนและวางชิ้นงานบนสายพานลำเลียง และ T11 
มีการหน่วงเวลา 10 วินาที  บรรทัดที่ 297 เมื่อบิทที่ M1000 และ X16 เป็นเซนเซอร์เช็คชิ้นงาน
ด้านบนตัวที่3  และ T12 ทำงานจะส่งคำสั่งไปทำให้ Y16 หยิบชิ้นงานขนาดใหญ่ออกจากฐานวาง
ชิ้นงานด้านบนและวางชิ้นงานบนสายพานลำเลียง และ T12 มีการหน่วงเวลา 10 วินาที  เมื่อครบ
เวลาที่กำหนดหุ่นยนต์จะทำงาน เป็นชุดคำสั่งเลือกการทำงานของหุ่นยนต์ในแต่ละตำแหน่ง เพ่ือหยิบ
ชิ้นงานไปวางบนสายพานลำเลียง  

 

 
  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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ภาคผนวก ข 
คู่มือการใช้งานระบบจับช้ินงานด้วยหุ่นยนต์ 

 
 
 

 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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คู่มือการใช้งานเคร่ือง PARTS HANDLING ROBOT SYSTEM 
 
 

 
 

 
 

 
สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้าคุณทหารลาดกระบัง 

วิทยาเขตชุมพรเขตรอุดมศักดิ์ จังหวัดชุมพร 

ปีการศึกษา 2565

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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1) เสียบปลั๊กไฟเพ่ือจ่ายไฟให้กับเครื่อง Parts Handling Robot System ดังรูปที่ ข.1  
 

 
 

รูปที่ ข.1 เสียบปลั๊ก 
 

2) จ่ายลมให้กับเครื่อง Part Handling Robot System ดังรูปที่ ข.2 เพ่ือให้ Pusher 
ทำงาน 

 

 
 

รูปที่ ข.2 เครื่องจ่ายลม 
 

3) เพ่ิมชิ้นงานบนฐานวางชิ้นงานด้านบน ดังรูปที่ ข.3 เพ่ือให้หุ่นยนต์หยิบชิ้นงาน 
 

 
 

รูปที่ ข.3 ชิ้นงาน 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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4) หมุนสวิตช์ทำงานดังรูปที่ ข.4 เพ่ือเปิดเครื่องหุ่นยนต์ 
 

 
 

รูปที่ ข.4 สวิตช์เปิดใช้งานหุ่นยนต์ 
 

5) กดเลือกโปรแกรมดังรูปที่ ข.5 เพื่อเลือกเริ่มโปรแกรมการทำงานของหุ่นยนต์ 
 

 
 

รูปที่ ข.5 เลือกโปรแกรมการทำงาน 
 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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6) กดสวิตช์เริ่มต้นการทำดังรูปที่ ข.6 เพ่ือให้สายพานทำงาน 
 

 
 

 รูปที่ ข.6 สวิตช์เริ่มต้นการทำงาน 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาคผนวก ค 
คู่มือการใช้งานอุปกรณ์ (Datasheet) 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



83 
 

 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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