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ภาคผนวก  ก. 
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รูปท่ี  ก.1  ลกัษณะของเคล่ือนวดัพิกดั 3 มิต ิแบบเคล่ือนย้ายได้ 

 

 

รูปท่ี  ก.2  โรตาร่ีเอนโค้ดเดอร์ [7] 
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รูปท่ี  ก.3  ชดุบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ [13] 

 

 

 

รูปท่ี  ก.4  การเช่ือมตอ่ของอปุกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ 
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รูปท่ี  ก.5  ผงัโปรแกรมควบคมุการท างานของสว่นประมวลผลกลาง 
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รูปท่ี  ก.6  ผงัการท างานของโปรแกรมเช่ือมตอ่ระหวา่งฮาร์ดแวร์กบัซอฟต์แวร์ 
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รูปท่ี  ก.7  การท างานของโปรแกรมสว่นติดตอ่กบัผู้ใช้งาน 

 

 

 

 

 

รูปท่ี  ก.8   แสดงต าแหนง่ข้อตอ่ของเคร่ือง 

      

 

 

รูปท่ี  ก.9  แสดงการหมนุแกน y ของข้อตอ่ท่ี 1 

y 

z 
x 

ข้อตอ่ที่ 1 

ข้อตอ่ที่ 2 

ข้อตอ่ที่ 3 

ข้อตอ่ที่ 4 

ข้อตอ่ที่ 5 
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รูปท่ี  ก.10  แสดงการหมนุแกน z ของข้อตอ่ท่ี 2 

 

 

 

y 

z x 

ข้อตอ่ที่ 3 ให้หมนุรอบแกน z ก่อน 

แล้วจึงหมนุตามข้อตอ่ที่ 2 แล้วหมนุ

ตามข้อตอ่ที่ 1 

y 

z x 

ข้อตอ่ที่ 2 ให้หมนุรอบแกน z ก่อน 

แล้วจึงหมนุตามข้อตอ่ที่ 1 
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รูปท่ี  ก.11  แสดงการหมนุแกน z ของข้อตอ่ท่ี 3 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี  ก.12  คา่พารามิเตอร์ของแตล่ะข้อตอ่ท่ีน ามาใช้ในการค านวณเมตริกซ์เพ่ือหาจดุปลาย 
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