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บทคดัย่อ 

งานวิจยัน้ีเป็นการศึกษาและออกแบบโครงสร้างทางกลและ การคาํนวณจลนศาสตร์การเคล่ือนท่ี 

(Kinematic ) ของหุ่นยนต ์ 5 แกนซ่ึงเหมาะสมต่อการประกอบอญัมณีเทียมในประเทศไทย โดยมีการ

ทดสอบความถูกต้องของจลนศาสตร์การเคล่ือนท่ีด้วยการจําลองการเคล่ือนไหวด้วยโปรแกรม 

Softmotion โดยแบ่งการออกแบบเป็น 4 ส่วนคือ 1. ส่วนของการคน้หาความตอ้งการของอุตสาหกรรม

ประกอบอญัมณีเทียบเชิงเปรียบเทียบ ซ่ึงเปรียบเทียบกบัหุ่นยนตป์ระเภทอ่ืน 2. ส่วนการออกแบบกลไก 

(Mechanism) ของหุ่นยนตท่ี์เหมาะสมต่อการประกอบอญัมณีเทียม ซ่ึงการเลือก กลไกจะตอ้งสอดคลอ้ง

กบัขอ้จาํกดัของการใช้งานในอุตสาหกรรม 3. ส่วนของการออกแบบโครงสร้างหุ่นยนต์ คาํนวณ

กลศาสตร์ท่ีเก่ียวกับการเคล่ือนท่ี 4. ส่วนการเขียนโปรแกรมเพ่ือทดลองแนวคิดด้วยการจาํลอง

สถานการณ์ (Simulation) และทดสอบบนหุ่นยนตจ์ริง โดยวิธีการทดลองทางผูว้ิจยัไดส่ั้งการให้ปลาย

แขนหุ่นยนตเ์คล่ือนท่ีไปกลบัในตาํแหน่ง แต่ละตาํแหน่ง จาํนวน 20 คร้ังต่อตาํแหน่งแลว้จดัเก็บค่า และ

นาํมาคาํนวณ ซ่ึงผลการทดลองเชิงตาํแหน่งดว้ยการจาํลองสถานการณ์ไดผ้ลลพัธ์ออกมา ไดค่้าความ

ผิดพลาดเฉล่ียสัมบูรณ์มีค่านอ้ยและแสดงให้เห็นว่า สมการจลนศาสตร์ผกผนั  มีความถูกตอ้งสามารถ

นาํไปใช้กบัหุ่นยนต์ตน้แบบได  ้และเม่ือทดลองจลนศาสตร์กบัหุ่นยนต์ต้นแบบจริง พบว่าค่าความ

ผิดพลาดเฉล่ียสัมบูรณ์ในแนวแกนและแนวมุมยงัมีค่าสูง เน่ืองจากความไม่แขง็แรงของโครงสร้าง และ

ความไม่แม่นยาํของการประกอบ อย่างไรก็ตามทางผูว้ิจยัไดท้ดลองนาํหลกัการ อินเวอร์ส จาโคเบียน 

(Inverse Jacobian) มาใชล้ดค่าความผิดพลาดท่ีปลายแขนหุ่นยนต ์ซ่ึงทาํใหไ้ดผ้ลค่าความผิดพลาดลดลง

ทั้งในแกน x และแกน y โดยผูว้ิจยัจะนาํหลกัการไปใชร่้วมกบัการปรับปรุงแบบทางโครงสร้าง และส่วน
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มอเตอร์เพ่ือลดค่า Error และ เพ่ิมค่าของ Repeatabilityในการวิจยัต่อไปในอนาคต รายละเอียดแนวทาง

การปรับปรุงทางผูว้ิจยัไดแ้นบไวใ้นภาคผนวก 
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