
บทที ่2 

ทฤษฎแีละความรู้ที่เกีย่วข้อง 

                  จากท่ีไดท้  าการศึกษาระบบกระบวนการผลิตอตัโนมติัมาแลว้นั้น ก่อนท่ีจะมีการออกแบบและ
สร้างระบบ จ าเป็นตอ้งศึกษาองคป์ระกอบต่างๆท่ีจ าเป็นของระบบ Computer Integrated Manufacturing 
(CIM) ท่ีสนใจใหเ้ขา้ใจเสียก่อน พบวา่ระบบมีส่วนท่ีส าคญัหลายส่วน ดงันั้นในบทน้ีจะศึกษาและอธิบายถึง
องคป์ระกอบต่างๆ ท่ีจะน าไปใชง้านจริงในระบบ Computer Integrated Manufacturing (CIM) ดงัรูปท่ี 2.1 
โดยออกแบบใหส้ามารถสั่งการและตรวจสอบการท างานจากทางมอนิเตอร์ได ้โดยในแต่ละส่วนของระบบ
จะประกอบดว้ย 4 ส่วน   

1. การผลิตผสมผสานดว้ยคอมพิวเตอร์ หรือ Computer Integrated Manufacturing (CIM) 
2. ระบบล าเลียง 
3. แขนกล 
4. Humanoid 
5. หุ่นยนตแ์มลงหกขา 

 

 
 

รูปที่ 2.1 องคป์ระกอบโดยรวมของระบบจ าลองการล าเลียงสินคา้ 
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2.1 การผลติผสมผสานด้วยคอมพวิเตอร์ หรือ Computer Integrated Manufacturing (CIM) 

2.1.1 รายละเอยีดเกี่ยวกบั Computer Integrated Manufacturing (CIM) 

เป็นระบบการผลิตท่ีใช้คอมพิวเตอร์เขา้มาควบคุมกระบวนการผลิตทั้งหมด การผสมผสานของ
ระบบ ท าให้มีการแลกเปล่ียนขอ้มูลระหวา่งหน่วยงานแต่ละหน่วยได ้ท าให้แต่ละหน่วยรับรู้ความกา้วหนา้
ซ่ึงกนัและกัน ข้อดี คือ ระบบการผลิตจะมีความรวดเร็วและมีข้อผิดพลาดน้อย แม้ว่าข้อดีหลักของ 
Computer Integrated Manufacturing (CIM) คือความสามารถในการสร้างกระบวนการผลิตอตัโนมติั 
โดยทัว่ไปแลว้ระบบ Computer Integrated Manufacturing (CIM) จะเป็นกระบวนการควบคุมแบบปิด 
(Closed-loop Control Processes) บนพื้นฐานของขอ้มูล ณ ตวัปัจจุบนัท่ีไดรั้บจากตรวจรู้ (Sensor)  

Computer Integrated Manufacturing (CIM) มีหนา้ท่ีสนบัสนุนการท างานและเป็นระบบการจดัการ
ของระบบการผลิตท่ีประกอบดว้ยฝ่ายต่างๆ เช่น ฝ่ายงานวิศวกรรม ฝ่ายงานการผลิต ฝ่ายการตลาด และฝ่าย
การสนบัสนุนอ่ืนๆ ขอบข่ายหน้าท่ีการท างานของ Computer Integrated Manufacturing (CIM) มี
หลากหลายอย่าง เช่น ออกแบบ วิเคราะห์ วางแผน จดัซ้ือ จดัการบญัชีตน้ทุน ควบคุมคงคลงั และการ
กระจายผลิตภณัฑ์ เหล่าน้ีจะถูกเช่ือมโยงโดยคอมพิวเตอร์ไปยงัอุปกรณ์ หรือหน่วยต่างๆ ภายในองค์กร 
Computer Integrated Manufacturing (CIM) จะท าให้สามารถควบคุมกระบวนการไดโ้ดยตรงและสามารถ
แสดงการท างานปัจจุบนัของทุกกระบวนการท างาน 

ขอ้แตกต่าง 3 ประการท่ีท าให้ Computer Integrated Manufacturing (CIM) แตกต่างจาก ระบบการ
ผลิตแบบอ่ืนๆ คือ 

1. ส่ือท่ีใชใ้นการเก็บขอ้มูล การคืนสภาพกระบวนการ การควบคุม และการน าเสนอ 
2. กลไกการตรวจจบัและการดดัแปลงกระบวนการต่างๆ 
3. อลักอริทึมของการประมวลผลขอ้มูลท่ีไดจ้ากการตรวจจบัและการดดัแปลงส่วนประกอบต่างๆ 
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รูปที ่2.2 การเปรียบเทียบระหวา่ง Mass production และ CIM 

2.1.2 ส่วนประกอบย่อยของระบบ CIM  

       2.1.2.1   CAD (Computer Aided Design) เป็นการใชค้อมพิวเตอร์มาเป็นเคร่ืองมือช่วยในการ
ออกแบบและเขียนแบบรวมทั้งสร้าง ภาพสองหรือสามมิติไดโ้ดยสะดวก นอกจากจากน้ียงัช่วยวิเคราะห์การ
ออกแบบดว้ยเช่นใช้ประเมินค่าพิกดัเผื่อ (Tolerance) ของการสวมหรือประกอบช้ินงานเขา้ดว้ยกนัก่อน
น าไปผลิตจริง เป็นตน้ เม่ือเสร็จส้ินกระบวนการทาง CAD แลว้ แบบท่ีถูกเขียนข้ึนก็จะถูกส่งไปยงัแผนก 
NC ท าการเขียนโปรแกรมและป้อนขอ้มูล ให้กบัเคร่ืองคอมพิวเตอร์เพื่อปฏิบติัการข้ึนรูปทางกล หลงัจาก
นั้นจะมีการทดสอบ run โปรแกรมท่ีเขียนข้ึนเพื่อหาขอ้ผิดพลาด เรียกวา่ dry run และหลงัจากนั้นจากแกไ้ข
ขอ้ผดิพลาดจนเป็นท่ีพอใจแลว้ก็จะส่งต่อไปยงัขั้นตอน CAM  

         2.1.2.2   CAM (Computer Aided Manufacturing) เป็นการน าเอาซอฟตแ์วร์มาใช้ใน
กระบวนการผลิตต่อเน่ืองจาก CAD โดยท าการแปลงของมูลท่ีป้อนเขา้ไปใหเ้ป็นชุดค าสั่ง และน าไปควบคุม
เคร่ืองจกัรกลท่ีใช้คอมพิวเตอร์ควบคุมหรือเคร่ืองจกัรกล CNC นัน่เอง CAM เป็นส่วนท่ีช่วยเช่ือมโยง
ระหว่างจินตนาการของการออกแบบกับการผลิตผลิตภณัฑ์ให้ส าเร็จ CAM ช่วยแปลงขอ้มูลจาก CAD 
(Computer Aided Design) ไปสู่ขอ้มูลท่ีใช่ในการผลิตช้ินงานนั้นๆ ซอฟทแ์วร์ CAM จะท าการแปลงขอ้มูล
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ของตน้แบบ 3D ท่ีไดจ้ากการออกแบบดว้ย CAD ให้อยูใ่นรูปของโปรแกรมค าสั่งพื้นฐานส าหรับการผลิต
หรือ G-code. G-code เป็นภาษาท่ีทางเคร่ืองจกัร    (Numerical Controlled Machine Tools)     สามารถเขา้ใจ
วา่จะตอ้งท าการผลิตอยา่งไร G-code สามารถสั่งให้เคร่ืองจกัรท างานไดไ้ม่จ  ากดัจ านวนช้ินงานและมีความ
แม่นย  าสูง ช้ินงานท่ีไดอ้อกมาจะมีลกัษณะเหมือนแบบ 3D จาก CAD ท่ีไดอ้อกแบบไว ้

       2.1.2.3 CAE (Computer Aided Engineering)   เป็นการใชโ้ปรแกรมคอมพิวเตอร์ในการแกปั้ญหา
ทางวิศวกรรม ดว้ยการปรับปรุงการแสดงผลทางกราฟิก พื้นท่ีการท างาน และมาตรฐานของกราฟิก ท าให ้
Computer Aided Engineering (CAE) มีความหมายเป็นการแกปั้ญหาทางวศิวกรรมดว้ยคอมพิวเตอร์ดว้ยการ
ส่ือสารระหวา่งผูใ้ชก้บักราฟิกของคอมพิวเตอร์  โปรแกรม CAE สามารถใชไ้ดก้บัคอมพิวเตอร์เกือบทุก
ประเภท ข้ึนอยูก่บัความตอ้งการในสมรรถนะท่ีจะน ามาใชง้านหรือความรวดเร็วในการส่ือสารระหวา่งผูใ้ช้
กบักราฟิกคอมพิวเตอร์ วศิวกรออกแบบ ใชเ้คร่ืองมือ CAE ท่ีมีวตัถุประสงคท์ัว่ไปเพื่อการคา้ และเคร่ืองมือ
เฉพาะส าหรับบางอุตสาหกรรม วธีิในการแกปั้ญหาทางวิศวกรรม 1 ปัญหา บ่อยคร้ังตอ้งการเคร่ืองมือ CAE 
หลายเคร่ืองมือ การส่ือสารของข้อมูลระหว่างเคร่ืองมือในโปรแกรมเหล่าน้ีเป็นการท้าทายของการ
ประยกุตใ์ชโ้ดยส่วนใหญ่ ปกติขอ้มูลจะถูกส่งในลกัษณะท่ีเป็นมาตรฐานของการแลกเปล่ียนขอ้มูลหรือการ
เก็บในฐานขอ้มูล 

ในระบบ CAD/CAM มกัจะมีโปรแกรมส าหรับควบคุม คุณภาพเป็นส่วนหน่ึงเสมอ ทั้งน้ีก็เพื่อท า
การตรวจสอบหรือ เช็คขอ้ผิดพลาดของช้ินงานท่ีเคร่ืองผลิตออกมาได ้หากโปรแกรมควบคุมคุณภาพตรวจ
พบค่าผดิพลาดก็จะท าการค านวณ เพื่อแกไ้ขและส่งค่าใหม่ท่ีถูกตอ้งไปยงัระบบคอมพิวเตอร์ของ CAM ท า
ใหส้ามารถควบคุมคุณภาพของช้ินงานใหอ้ยูใ่นค่าพิกดัท่ีถูกก าหนดไว ้  
  ระบบการผลิตชนิดอตัโนมติัเต็มรูปแบบมกัจะมีวิธีการวดัท่ีเรียกวา่ In-Process Measuring System 
ท าให้ระบบท่ีควบคุม เคร่ืองจกัรสามารถตอบสนองเม่ือไดรั้บสัญญาณจาก ผลของการตรวจวดัและจะตอ้ง
สามารถปรับค่าหรือชดเชยค่าการสึกหรอ ของเคร่ืองมือเม่ือไดรั้บการแจง้วา่ช้ินงานท่ีผลิตข้ึนมีค่าสูงหรือต ่า
กวา่ค่าพิกดัเผือ่ท่ีก าหนดเอาไว ้
  CIM (Computer-Integrated Manufacturing) เป็นการน าเอาคอมพิวเตอร์เขา้มาช่วยในการประสาน
และการควบคุม ระบบการผลิตภายในโรงงานอุตสาหกรรม เพื่อให้การ ท างานเป็นไปอยา่งอตัโนมติัท าให้
ได้ระบบการผลิตและผลผลิตท่ี สมบูรณ์การประยุกต์ระบบ CIM มาใช้เป็นการพฒันาเพื่อเขา้สู่ระบบ
อุตสาหกรรมอตัโนมติั การใชC้IM ก็คือการเช่ือมโยง ระหวา่งกนัของระบบฐานขอ้มูลต่างๆ ท่ีจ  าเป็นส าหรับ
ระบบการผลิต จากการท่ีได้กล่าวมาในตอนตน้น้ีสามารถสรุปยุคต่างๆ ท่ีได้มีการพฒันาจนกระทัง่เป็น
เคร่ืองคอมพิวเตอร์แบบ ดิจิตอล(Digital Computer) ดว้ยเทคโนโลยีทางอิเล็กทรอนิกส์คอมพิวเตอร์และ
เคร่ืองจกัรกล NC จนกลายมาเป็นเคร่ืองจกัรกล CNC 
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รูปที่ 2.3 ระบบฐานขอ้มูลท่ีจ าเป็นส าหรับระบบ CIM 

2.1.3 ระบบฐานข้อมูลในระบบ CIM  

CIM ตอ้งมีการจดัการดว้ยระบบฐานขอ้มูล ทั้งน้ีสามารถแบ่งระบบของขอ้มูลออก เป็นสองระบบ
หลกัคือ  

 ระบบข้อมูลหลักขององค์กร จะถูกน ามาใช้ประโยชน์ในการจดัเตรียมและการจดั  การ
สายการผลิต, การจดัเตรียมวตัถุดิบเม่ือไดรั้บใบสั่งซ้ือ (order), การควบคุมสตอ็ก และการจดัส่ง
สินคา้ ฯลฯ ระบบขอ้มูลหลกัของ องคก์รมกัจะประกอบไปดว้ยขอ้มูลทางดา้นการตลาด, การ
ออกแบบผลิตภณัฑแ์ละออกแบบ ทางวศิวกรรม, การวางแผน, การซ้ือขาย, วิศวกรรมโรง งาน, 
ฮาร์ดแวร์ของโรงงานอตัโนมติั, โกดงัสินคา้, การวิจยัและพฒันา, การวางแผนทางการเงิน, การ
จดัการขอ้มูลข่าวสาร. 

 ระบบควบคุมสายการผลติ ในการวางแผนสายการผลิตนั้นมกัจะมีการแบ่งออก เป็นหน่วยงาน
ยอ่ย ๆ เพื่อท าการควบคุมสายงานการผลิตออกมาต่างหาก โรงงานท่ีมีเทคโนโลยีสมยัใหม่
ทางดา้นการควบคุมสายการผลิตอาจมีการวางแผนระบบการใชเ้คร่ืองจกัรให้มีความ  ยืดหยุ่น
ของระบบการท างานในกระบวนการผลิตได้ โดยจะใช้ระบบท่ีเรียกว่า FMS (Flexible 
Manufacturing System) ในหน่วยงานผลิตย่อยความเก่ียวโยงกันของระบบ FMS กับ 
CAD/CAM/CIM  
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รูปที ่2.4 ระบบฐานขอ้มูลขององคก์รท่ีจ าเป็นส าหรับระบบ CIM 
 

2.1.4 ฮาร์ดแวร์และซอฟต์แวร์ของระบบ CIM 

ระบบ CIM มีส่วนประกอบของฮาร์ดแวร์และซอฟตแ์วร์ดงัรายละเอียดดงัต่อไปน้ี 

ฮาร์ดแวร์ 
 

 
 

รูปที ่2.5 ฮาร์ดแวร์ส่วนต่างๆท่ีอยูร่ะบบล าเลียง 
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1. เคร่ืองจกัรและอุปกรณ์ของโรงงานไดแ้ก่ สถานีงาน (workstations), ส่วนท างาน (cells), ระบบ 
DNC/FMS, อุปกรณ์เคล่ือนยา้ยช้ินงานและเคร่ืองมือ (work and tool handling devices), อุปกรณ์กกัเก็บ 
(storage devices), เซนเซอร์ (sensors) และอุปกรณ์จดัเก็บขอ้มูลภาย ในโรงงาน (shopfloor data collection 
devices) เป็นตน้  

2. คอมพิวเตอร์, ตวัควบคุม, ระบบ CAD/CAM, สถานีงานและสถานียอ่ย (terminals), เคร่ืองพิมพ,์ 
พล็อตเตอร์ และอุปกรณ์ประกอบอ่ืน ๆ, โมเด็ม, สายเคเบิลและขั้วต่อ ฯลฯ  

3. อุปกรณ์เคร่ืองใชภ้ายในส านกังานเช่น คอมพิวเตอร์, เคร่ืองพิมพ,์ พล็อตเตอร์ ฯลฯ 
 
ซอฟต์แวร์  
       เป็นโปรแกรมท่ีท าหน้าท่ีตรวจสอบและสั่งการท างานบนคอมพิวเตอร์ โดยคอนโทรลเลอร์จะ แบ่ง
ระบบออก 2 โหมด คือ 

1. โหมดควบคุมด้วยมือ ( Manual Mode ) 
       ในการท างานของโหมดควบคุมดว้ยมือ เราจะเป็นผูส้ั่งการท างานของระบบ วา่เราตอ้งการให้รถวิ่งออก
จากสถานีใด แลว้ไปจอดท่ีสถานีใด โดยรถท่ีเหลืออีก สามคนั จะวิ่งไปจอดถดัไปอีกหน่ึงสถานี  อยา่งเช่น  
ถา้เราตอ้งการใหร้ถคนัท่ีหน่ึง วิง่ไปยงัสถานีท่ีส่ี ดงันั้น รถคนัท่ีสองจะวิ่งไปจอดท่ีสถานีท่ีหน่ึง รถคนัท่ีสาม
จะวิ่งไปจอดท่ีสถานีท่ีสอง และรถคนัท่ีส่ีจะวิ่งไปจอดสถานีท่ีสาม จะเป็นอยา่งน้ีไปเร่ือยๆ ไม่ว่าเราจะท า
การเลือกรถคนัท่ีเท่าไร สถานีตน้ทางหรือปลายทางใด รถคนัท่ีเหลือจะวิ่งไปจอดตามสถานีตามท่ีกล่าวดงั
ขา้งตน้   

2. โหมดควบคุมอตัโนมัติ ( Automatic  Mode ) 
       เม่ือเราท าการเขียนโปรแกรมและท าการสั่งให้ระบบท างาน ระบบจะท างานตามท่ีเราก าหนด  ซ่ึงจะ
คลา้ยกบัโหมดควบคุมดว้ยมือ แต่จะต่างกนัตรงท่ี ถา้ให้รถคนัท่ี 1 วิ่งไปยงัสถานีท่ี B ดงันั้นรถคนัท่ี 2 จะวิ่ง
ไปยงัสถานีท่ี C รถคนัท่ี 3 จะวิ่งไปยงัสถานีท่ี D และรถคนัท่ี 4 จะวิ่งไปยงัสถานีท่ี A และจะวิ่งอยา่งน้ีไป
เร่ือยๆ ตลอดการท างาน ( 1B – 2C – 3D – 4A ) 
 
คอมพวิเตอร์ทีจ่ะน ามาใช้งานกบัระบบ CIM  
  การเลือกใชเ้คร่ืองคอมพิวเตอร์จะเป็นขนาดใดนั้นจะข้ึนอยูก่บัขนาดของขอ้มูลและ ความตอ้งการ
ความเร็วในการประมวลผล โดยปกติแลว้ในระบบ CIM สามารถเลือกใชค้อมพิวเตอร์ไดท้ั้งสามประเภทคือ 
คอมพิวเตอร์ส่วนบุคคล, มินิคอมพิวเตอร์ และเมนเฟรมคอมพิวเตอร์ โดยประเภทแรกมกัจะอยูต่ามสถานี
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งานยอ่ย ๆ และมีการใชง้านในลกัษณะโตต้อบกบัผูใ้ชง้าน (users interact) ใชข้ณะท่ีสองประเภทหลงัจะใช้
เป็นคอมพิวเตอร์ในการดูแลและควบคุม (supervisory computers)  
  
 โดยทัว่ไปแล้วเราตอ้งการเคร่ืองคอมพิวเตอร์ท่ีจะ น ามาใช้กบัระบบ CIM ท่ีมีคุณสมบติั ดงัน้ี  
   1.  ความสามารถท่ีจะใช้ไดก้บัซอฟต์แวร์ทูล ชนิดพิเศษไดห้ลาย ๆ อย่าง เช่น Oracle, Ingres, 
Cybase, Informix ,Progress และอ่ืน ๆ  
  2.  ใชไ้ดก้บัโปรแกรมหลาย ๆ ภาษา (Language compatibility) เช่น ภาษา C, C + +, Cobol Fortran 
และอ่ืน ๆ  
  3. มีสมรรถนะสูง ,เช่ือถือและวางใจได ้สามารถประมวลผลหรือกระท าการตามสั่งได ้อยา่งรวดเร็ว 
แมจ้ะมีขอ้มูลอยา่งมากมาย  
  4. เขา้กนัไดก้บัคอมพิวเตอร์เคร่ืองอ่ืน เม่ือต่อเขา้กบัระบบเครือข่ายและระบบการส่ือสาร  
  5. แสดงภาพกราฟิกไดอ้ยา่งรวดเร็วและสวยงาม  
  6. ใชไ้ดก้บัระบบปฏิบติัการทั้ง UNIX และ MS-DOS และสามารถแชร์ไฟล์กนัไดท้ั้ง MS-DOS 
และ UNIX programs  เป็นตน้ 

 

2.2 ระบบล าเลยีงสินค้า 

      หลกัการท างานของระบบล าเลยีง จะแบ่งออกเป็น 2 แบบ 
 1.  แบบ Manual  ในการท างานของ Manual Mode  เราจะเป็นผูส้ั่งการท างานของระบบ วา่เรา
ตอ้งการให้รถวิ่งออกจากสถานีใด แลว้ไปจอดท่ีสถานีใด โดยรถท่ีเหลืออีก สามคนั จะวิ่งไปจอดถดัไปอีก
หน่ึงสถานี   
           2.  แบบ Automatic  เม่ือเราท าการเขียนโปรแกรมและท าการสั่งให้ระบบท างาน ระบบจะท างาน
ตามท่ีเราก าหนด  ซ่ึงจะคลา้ยกบัManual Mode แต่จะต่างกนัตรงท่ี ถา้ใหร้ถคนัท่ี 1 วิ่งไปยงัสถานีท่ี B ดงันั้น
รถคนัท่ี 2 จะวิง่ไปยงัสถานีท่ี C รถคนัท่ี 3 จะวิง่ไปยงัสถานีท่ี D และรถคนัท่ี 4 จะวิง่ไปยงัสถานีท่ี A และจะ
วิง่อยา่งน้ีไปเร่ือยๆ ตลอดการท างาน ( 1B – 2C – 3D – 4A ) 
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  2.2.1 ส่วนประกอบหลกัของระบบล าเลียงสินคา้แบ่งออกเป็น 4 ส่วนหลกัดว้ยกนั คือ 
       2.2.1.1 รถล าเลยีง (Vehicle)  

 

 
 

รูปที ่2.6 รถล าเลียง  
 

หลักการท างานของส่วนรถล าเลียงสินค้านั้น เราใช้หลักการการส่งข้อมูลผ่านทางสัญญาณ
อินฟราเรด (Infrared) ดว้ยความถ่ี 40 KHz โดยการท างานจะเร่ิมเม่ือตวัรถนั้นเคล่ือนท่ีเขา้มาจอดท่ีสถานี
จากนั้น วงจร รับ-ส่ง จะเร่ิมท างาน โดยส่ิงท่ีส่งไปจะเป็นหมายเลขประจ าของตวัรถ ซ่ึงส่วนท่ีท าหนา้ท่ีเป็น
ตวัรับสัญญาณท่ีส่งไปคือ ส่วนสถานีนัน่เอง 
 

        2.2.1.2 สถานี (Station) 
 

 

 
รูปที ่2.7 สถานี  

 
หลักการท างานของส่วนสถานีนั้น เราใช้หลักการการส่งขอ้มูลผ่านทางสัญญาณอินฟราเรด 

เช่นเดียวกบัหลกัการของส่วนรถล าเลียง โดยการท างานจะเร่ิมเม่ือ รถเคล่ือนท่ีเขา้มาจอด และสถานีไดรั้บ



12 

 

 

สัญญาณอินฟราเรดท่ีเป็นหมายเลขของรถแลว้ จากนั้นสถานีจะท าการส่งขอ้มูลหมายเลขของรถท่ีไดรั้บมา
นั้นไปยงัส่วนตวัคอนโทรลเลอร์เพื่อท าการเก็บรวบรวมและกระจายค าสั่งมีท่ีรับมาจากมอนิเตอร์ 

       2.2.1.3 จอแสดงผลการท างาน (Monitor) 
 
 

 
 

รูปที ่2.8 มอนิเตอร์ 
 

               เป็นส่วนของโปรแกรมท่ีใชใ้นการแสดงผลการท างานทั้งหมดของระบบล าเลียง และใชใ้นการ
ควบคุมการล าเลียงโดยระบุต าแหน่งของรถบรรทุกสินคา้ 
 

       2.2.1.4 บอร์ดทีใ่ช้ในการควบคุม (Main Controller)  
 

 

รูปที ่2.9 Main Controller (Et-easy mega1280) 

   ท าหนา้ท่ี ในการควบคุมการท างานทั้งหมดในระบบล าเลียง คือ รถ, แขนกล และการรับส่งขอ้มูล
ระหว่างสถานีต่างๆ การติดต่อกนัระหวา่ง Main Controller กบัสถานีนั้นเราใชส้ายแพในการรับส่งขอ้มูล  
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โดย Main Controller จะท าหนา้ท่ีเป็นตวัส่งขอ้มูลไปยงัสถานี เพื่อสั่งการวา่ใหร้ถท่ีมาจอดเคล่ือนท่ีไปสถานี
ใดต่อไป และการติดต่อกนัระหว่าง Main Controller  กบั Computer  จะใช้สาย USB ในการเช่ือมต่อ 
เพื่อท่ีจะส่งขอ้มูลจากคอมพิวเตอร์ไปยงั Main Controller  ซ่ึง Main Controller   จะสั่งการไปยงัสถานีนั้นๆ 

2.3 แขนกล (Robot arm) 
 
 

 
 

 
 
 
 
 

รูปที ่2.10 แขนกล (Robot arm) 
 

แขนกลเป็นหุ่นยนต์ชนิดหน่ึงท่ีน ามาใช้ในวงการอุตสาหกรรมการผลิตอย่างแพร่หลาย โดย
น ามาใชแ้ทนแรงงานคน ในงานท่ีมนุษยน์ั้นมีขอ้จ ากดั เช่น งานท่ีท าต่อเน่ือง เป็นเวลานาน และอนัตราย มี
น ้าหนกัมาก เป็นตน้ แขนกลจึงเขา้มามีบทบาทในการท างานแทนมนุษย ์ท าให้ประสิทธิภาพในการท างานดี
ข้ึน มีความแม่นย  า และปลอดภยั 
    ภายในระบบจ าลองแขนกล ท าหนา้ท่ีเคล่ือนยา้ยสินคา้ระหวา่งรถล าเลียงกบัสถานีรับ-ส่งสินคา้ ซ่ึง
แขนกลมีส่วนประกอบ 4 ส่วนหลกัไดแ้ก่ 
         1. ส่วนควบคุม  แขนกลจะถูกควบคุมการท างานทั้งหมดจากบอร์ดสวิตซ์ควบคุม  ( 
Keypad  Joystick)   
         2. ส่วนประมวลผล   ท าหนา้ท่ีในการประมวลผลค าสั่งท่ีไดจ้ากส่วนควบคุมจากบอร์ดแส
ตม 168( STAMP 168) แลว้ท าการประมวลผลค่าท่ีไดม้า จากนั้นท าการส่งขอ้มูลท่ีไดไ้ปยงัเซอร์โวมอเตอร์
ใหท้ างาน 
        3. ส่วนเซอร์โวมอเตอร์ เป็นส่วนท่ีขบัเคล่ือนแขนกลให้เคล่ือนไหวไปยงัต าแหน่งท่ี
ตอ้งการ ซ่ึงเซอร์โวมอเตอร์จะถูกติดตั้งไวใ้นส่วนของขอ้ต่อต่างๆของแขนกลจ านวน 6 จุด 
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         4. ส่วนท่ีประกอบเป็นแขนกล จะแบ่งออกเป็น 3 ส่วน  คือ  คล๊ิปเปอร์  แขน  และฐาน  ซ่ึง
ช้ินส่วนทุกช้ินท ามาจากแผน่อคิลิคและไดท้  าการออกแบบจากโปรแกรม SolidWorks Version 2010 แลว้
น าไปแปลงเป็นค่า G-Code  ออกมาแลว้น าค่า  G-Code ท่ีไดน้ าไปกดัช้ินงานผา่นเคร่ืองCNC และน าช้ินงาน
ท่ีไดน้ าไปประกอบเขา้กบัเซอร์โวมอเตอร์ 
  

 
 

 

รูปที ่2.11 ส่วนประกอบของแขนกล 
 

2.3.1 หลกัการท างานของแขนกล 
ในระบบ Computer Integrated Manufacturing (CIM) แขนกลจะถูกประจ าอยู่ทั้งหมด 4 

ต าแหน่งในระบบน้ี โดยท าหน้าท่ีเป็น 2 ส่วน คือ แขนกล 2 อนั จะท าหนา้ท่ีวางวตัถุลงบนรถเม่ือมีรถมา
จอดอยูด่า้นหนา้ของแขนกล ส่วนแขนกล 2 อนั ท่ีเหลือ จะมีหนา้ท่ีจบัวตัถุมาวางบนรถจากสถานีก่อนหนา้น้ี 
ท่ีมีแขนกล 2 อนัแรกคีบมาวางไวก่้อนแลว้ น าเอาวตัถุออกจากหลงัรถ น ามาวางไวใ้นกล่องใส่วตัถุ โดย
ระบบสามรถสั่งงานใหแ้ขนกลท างานสอดคลอ้งกบัส่วนอ่ืนๆเป็นแบบอตัโนมติัได ้  

 

       2.3.2  การประยุกต์ใช้งาน 
- ใชแ้ทนแรงงานคนในบริเวณท่ีเส่ียงอนัตราย 
- ควบคุมก าลงัการผลิตใหมี้ประสิทธิภาพ 
- ประหยดัตน้ทุน และเวลา 
- เป็นเทคโนโลยีสมัยใหม่ สามารถพฒันาได้อีกมากและน ามาใช้ในระบบอัตโนมัติใน       
โรงงานอุตสาหกรรม 
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2.4 หุ่นยนต์แมลง 6 ขา 
 

 

 
รูปที ่2.12 หุ่นยนตแ์มลง 

 
    เป็นการควบคุมแบบอตัโนมติั ซ่ึงจะรับช้ินงานจากแขนกลซ่ึงหยิบมาจากรถขนส่งภายในระบบ
ล าเลียงสินคา้เพื่อจะน าช้ินงานมาเก็บไวท่ี้คลงัสินคา้ ( Store ) หรือ สถานีต่อไปในระบบ และสามารถ
ควบคุมดว้ยบอร์ดสวิตซ์ควบคุม เม่ือตอ้งการใชก้บัการขนส่งแบบอ่ืน ๆ ท่ีตอ้งการตามความเหมาะสมของ
งานนั้น ๆ 
 

2.4.1 ส่วนประกอบของหุ่นยนต์แมลงมี 2ส่วนคือ 
       2.4.1.1 ฮาร์ดแวร์ 
เลือกใชโ้ปรแกรม SolidWorks ในการออกแบบโครงสร้างทั้งหมดของหุ่นยนต ์โดยส่วนประกอบ

ต่างๆซ่ึงเม่ือน ามาประกอบกนัจะไดด้งัรูปท่ี 2.11 ส่วนประกอบทั้งหมดใช้แผน่อคลีลิคในการท า ซ่ึงไดใ้ช้
เคร่ือง CNC ในการกดัช้ินงานทั้งหมด และส่วนประกอบท่ีส าคญัอีกอยา่งคือ RC Servo motor ซ่ึงมีขนาด
ก าลงัไม่เกิน 13 kg.cm ซ่ึงใชเ้ป็นตน้ก าลงัในการหมุนขอ้ต่อ ซ่ึงมีทั้งหมด 18 ขอ้ต่อ จึงใช ้RC Servo motor 
18 ตวั 
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       2.4.1.2 ซอฟต์แวร์ 
เป็นการออกแบบโปรแกรมควบคุมการเคล่ือนท่ี โดยใช้รีโมทเป็นตวัควบคุมการเคล่ือนท่ีของ

หุ่นยนต ์และควบคุมส่วนยอ่ยหรือต าแหน่งของขอ้ต่อในแต่ละขอ้ต่อโดยการเขียนโปรแกรมประมวลผลบน
ไมโครคอนโทรลเลอร์รุ่น ET-Easy168 STAMP ขนาด 8 บิต เพื่อส่งสัญญาณวิทยุจากตวัรีโมทไปยงัตวั
หุ่นยนต ์แลว้ตวัรับสัญญาณในตวัหุ่นจะท าการแปลงสัญญาณและส่งขอ้มูลเขา้ไปยงัไมโครคอนโทรลเลอร์ 
แลว้จะส่งสัญญาณควบคุมเซอร์โวมอเตอร์ เพื่อออกค าสั่งในการเคล่ือนท่ี 

 
2.4.2 การประยุกต์ใช้งาน 

 สามารถใชใ้นการล าเลียงและบรรทุกส่ิงของไดโ้ดยใช้การควบคุมการเคล่ือนท่ีแบบอตัโนมติั และ
ลดปริมาณแรงงานคนได ้เพื่อประหยดัตน้ทุน 
 

2.5  หุ่นยนต์ Humanoid หรือหุ่นยนต์ 2 ขา 
 

 
 
                                                      รูปที ่2.13 หุ่นยนต ์2 ขา 
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Humanoid คือหุ่นยนตท่ี์ท าข้ึนมาให้คลา้ยกบัการเดินของมนุษย ์ซ่ึงใช ้servo motor ในการควบคุม
การเคล่ือนท่ีของทุกๆขอ้ต่อซ่ึงองคป์ระกอบในทุกๆส่วนประกอบของหุ่นยนต ์ไดท้  าการออกแบบโดยใช้
โปรแกรม SolidWorks และใชเ้คร่ือง CNC ในการกดัช้ินงาน 

2.5.1 หลกัการท างาน 
ในการควบคุมหุ่นยนตส์องขาไดใ้ช ้ AVR MEGA 1280 ในการควบคุมการท างาน และไดท้ าการ

ประยกุตใ์ชว้งจรควบคุมการจดัท่าของหุ่นยนตแ์ขนกลมาใชใ้นการจดัท่าการเดินของหุ่นยนตส์องขา โดยใช ้
Digital Pin D2-D9 ซ่ึงแต่ละ Pin จะส่งสัญญาณ Logic 1 ออกมา  เช่น  สวิตช์  S1 จะมี Pin D2 กบั D6 เช่ือม
กนัอยู ่ เม่ือกดปุ่ม S1 Logic จาก D2 และ D9 จะเช่ือมถึงกนั ท าให้ Microcontroller รู้วา่มีการกดปุ่ม S1 
ตามท่ีเขียนโปรแกรมไว ้ 

 
2.5.2      ส่วนประกอบของ Humanoid มี 2 ส่วนคือ 

                     2.5.2.1 ฮาร์ดแวร์ 
- Easy Mega1280 
- Servo MG945 
- Servo S3003 
- Digital servo EK2-0508 
- Acrylic 2 mm. 
- Acrylic 3 mm. 



18 

 

 

 
 

รูปที ่2.14 องคป์ระกอบของหุ่น Humanoid 
       2.5.2.2 ซอฟต์แวร์ 

- Arduino (version 0008)    

- SolidCam (version 2008) 

- SolidWorks (version 2008) 

- Mach3 

2.5.3 การประยุกต์ใช้งาน  
งานวจิยัน้ีเป็นการพฒันาหุ่นยนตเ์สมือนมนุษย ์คือ หุ่นยนตท่ี์สามารถเดินไดด้ว้ย 2 ขา และสามารถ

หยบิวตัถุข้ึนและวางวตัถุลงได ้เพื่อน าไปใชใ้นระบบอุตสาหกรรมในการเพิ่มผลผลิต  ลดจ านวนแรงงานคน 
และเพิ่มความปลอดภยั  ซ่ึงจะเป็นการเพิ่มศกัยภาพในการแข่งขนัต่อคู่แข่งทางการดา้นอุตสาหกรรมต่อไป 
 


