
  

 
 

บทคดัย่อ 

 

แขนกลแบบขนานขบัเคลื่อนดว้ยเสน้ลวดถอืเป็นระบบแขนกลชนิดหนึ่งทีม่ศีกัยภาพในการ
น าไปใชใ้นงานทีห่ลากหลาย โดยมขีอ้ดคีอืมชี่วงการท างานทีก่วา้ง มนี ้าหนกัทีเ่บา และมอีงคป์ระกอบใน
การผลติใชง้านค่อนขา้งงา่ย อยา่งไรกต็ามการใชง้านของแขนกลประเภทน้ียงัคงไมเ่ป็นทีแ่พรห่ลาย
เนื่องจากมคีวามยากเชงิการออกแบบพืน้ทีก่ารใชง้านทีเ่หมาะสม รวมทัง้ความซบัซอ้นในดา้นการ
ควบคุมเนื่องจากเสน้ลวดเป็นชิน้ส่วนทีส่ามารถส่งผ่านแรกไดเ้ฉพาะแรงดงึ  โครงการนี้เป็นการพฒันา
ออกแบบแขนกลขนานขบัเคลื่อนดว้ยเสน้ลวด ซึง่มเีป้าหมายในการน าไปใชง้านเป็นอุปกรณ์แฮพตคิ
ส าหรบัสรา้งแรงเสมอืนใหผู้ท้ีใ่ชง้าน   โดยด าเนินการออกแบบ รปูแบบของแขนกลแบบขนานขบัเคลื่อน
ดว้ยเสน้ลวด วเิคราะหพ์ืน้ทีใ่ชง้านและขนาดทีเ่หมาะสมของแขนกลส าหรบัการใชง้านสรา้งแรงเสมอืน   
ศกึษาดา้น kinematics และ dynamic ของระบบและศกึษาวธิกีารควบคุมอุปกรณ์ใหส้ามารถสรา้งแรง
เสมอืนตามสิง่แวดลอ้มจ าลองทีก่ าหนดได ้โดยไดท้ดสอบกบัแบบจ าลองทางคณติศาสตร ์ ในโครงการได้
สรา้งชุดทดสอบ ซึง่สามารถใชง้านไดท้ัง้การเคลื่อนทีแ่บบ 2 มติแิละการเคลื่อนทีแ่บบ 3 มติิ ซึง่มี
วตัถุประสงคเ์พื่อศกึษาและทดสอบวธิกีารควบคุมแบบต่างๆ  ทัง้นี้โครงการลดขอบเขตเหลอืการทดสอบ
เพยีง 2 มติ ิ  เนื่องจากขาดอุปกรณ์เซนเซอรท์ีส่ามารถตรวจวดัการเคลื่อนทีข่องแขนกลไดเ้ป็นบรเิวณ
กวา้งและมคีวามละเอยีดถูกตอ้งทีส่งู อยา่งไรกต็ามผลการทดสอบแสดงใหเ้หน็ว่าตน้แบบทีส่รา้งขึน้
สามารถท างานไดด้ว้ยความแมน่ย าระดบัหนึ่ง 

  



  

 
 

Abstract 

 

 Cable driven parallel robots have great potential for used in many applications. 

They have advantages for large working space, light weight and simple components 

that can be simply constructed. However, they are still not widely used as cables are 

not easy to deal with especially in systems that require precision. There are also 

difficulties in workspace analysis and control due to the fact that cables can supply 

only unilateral force. This project develops the design of a cable-driven parallel robot 

which is suitable for use as a haptic device which can generate virtual feedback force 

to the user. The design and workspace analysis have been studied to obtain suitable 

platform for the robot to work effectively to as a haptic device. Dynamics of the robot 

has been analyzed and control methodologies have been proposed. Simulation 

studies have been performed. A laboratory prototype was constructed to allow for 

performance test on 2- and 3-dimensional motion. In this project however the scope 

of the test was reduced to 2 dimensional motion due to lack of proper equipment that 

can measure large motion with fine precision. The results of test, nevertheless, show 

that the prototype, to some level, can work well with suitable precision. 

 

  


