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บทคดัย่อ 

โครงการวิจยัน้ีเป็นการศึกษาทฤษฎีและหลกัการของการเขียนโปรแกรมจ าลองการท างานของ

แขนกลรุ่น SCORBOT-ER 4u โดยใช้ภาษา Visual C# และเทคนิคการเขียนโปรแกรมเชิงวตัถุ การ

ค านวณต าแหน่งของแขนกลใชห้ลกักลศาสตร์การเคล่ือนไหวของหุ่นยนต ์เพื่อน าต าแหน่งท่ีไดไ้ปแสดง

ภาพจ าลองการเคล่ือนไหวสามมิติของแขนกลดว้ย OpenGL ขั้นตอนการด าเนินงาน เร่ิมจากการวดัขนาด

ช้ินส่วนของแขนกลแต่ละช้ิน และน าไปเขียนแบบดว้ยโปรแกรม SolidWorks และแปลงแบบให้อยูใ่น

รูปแบบ polygon file (.ply) เพื่อบนัทึกพิกดัและระนาบของช้ินส่วนต่างๆ ในรูปแบบเชิงวตัถุ โดยน า

พิกดัและระนาบท่ีบนัทึกจากไฟล์ .ply มาแสดงเป็นภาพสามมิติดว้ย OpenGL และค านวณทิศทางและ

ขอบเขตการเคล่ือนไหวของแขนกลตามค าสั่งของผูใ้ช้ โปรแกรมจ าลองการท างานของแขนกลท่ีสร้าง

ข้ึนสามารถรับค าสั่งจากผูใ้ช้ และบนัทึกต าแหน่งการเคล่ือนท่ีของแขนกลเพื่อเรียกดูในภายหลงัได ้

สามารถบงัคบัการเคล่ือนท่ีของแต่ละช้ินส่วนและตรวจสอบขอบเขตการเคล่ือนท่ีไดจ้ากภาพท่ีปรากฏ 
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Abstract 

 In this research, we study the theories and principles of development of simulation program 

for the SCORBOT-ER 4u robot by using Visual C# and object-oriented programming techniques. 

Robot kinematics is used to analyze the position and movement of the robot in order to display 3D 

graphic by using OpenGL. The processes begin by measuring the dimension of the robot in order to 

construct the drawings of each parts in SolidWorks, and then convert the drawings into points and 

planes with the .ply file format. The data are then loaded into 3D objects for 3D graphic construction 

by using OpenGL. The movement of the robot is calculated according to the user input. The 

simulation program is able to response to the user commands and the movements of the robot can be 

recorded for further usage. Each joint of the robot can be controlled separately.    
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