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การวิจยันี้เปนการวิจยัเกีย่วกบัการวางแผนเสนทางการเคลื่อนที่ของหุนยนตเคลื่อนที่

อิสระหกแกน 2 ตัวขณะทําการสวมประกอบชิ้นงานเพลารวมกัน เพื่อลดเวลาที่ใชในการผลิต และ
เพิ่มความยืดหยุนในการปฎบิัติงาน โดยไดศึกษาเปรยีบเทียบกับการเคลื่อนที่แบบเสนตรง ซ่ึงไม
สามารถทําการสวมชิ้นงานเพลาขณะเคลื่อนที่ได เนื่องจากระหวางการเคลื่อนที่ไดเกิดการชนกัน
ของชิ้นงานเพลาทั้งสอง สวนวิธีการที่นําเสนอในงานวิจยัคร้ังนี้จะทาํการแบงตําแหนงการ
เคลื่อนที่ในแตละเสนทางใหมีระยะเทาๆ กนั โดยไดแบงชวงการเคลื่อนที่ออกเปน 2 ชวง ซ่ึง
ชวงแรกแบงตามจํานวนตําแหนงที่มีการชนของปลายเครื่องมือ และชวงสุดทายแบงตามคาพิกัด
ความคลาดเคลื่อนของชิ้นงานทรงกระบอก และวงแหวน ( )difR  โดยเวลาการเคลื่อนที่ของ
หุนยนตจะแปรผันไปตามจํานวนชวงที่ไดแบงในแตละเสนทางการเคลื่อนที่ โดยผลการศึกษา
พบวาวิธีการวางแผนการเคลือ่นที่แบบแบงชวงสามารถลดเวลาการเคลือ่นที่ และจํานวนชวงการ
เคลื่อนที่ลงไดรอยละ 25.97 และ 24.11โดยเฉลี่ย เมื่อเทยีบกับการเคลื่อนที่แบบเสนตรง 
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