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5.1  สรุปผลการทดลอง 
งานวิจยัน้ีเป็นการสร้างและการพฒันาแขนกลให้ปฏิบติัตามค าสั่งคือแขนกลสามารถหยิบจบัวตัถุ

ข้ึนและวางวตัถุลงไดต้ามท่ีไดป้้อนค าสั่งไว ้เพื่อน าไปประยุกต์ใช้ในระบบอุตสาหกรรมการผลิต เพื่อช่วย
ลดจ านวนแรงงานจากคนเป็นการลดตน้ทุนการผลิตแลว้ยงัสามารถเพิ่มจ านวนชัว่โมงการท างานไดอี้กทาง
หน่ึง และเพิ่มความปลอดภยัในการท างานบางจุดท่ีเส่ียงต่ออนัตรายของบุคคลากรโดยน าแขนกลเขา้มาช่วย
ท างานทดแทน  ซ่ึงจะเป็นการเพิ่มศกัยภาพในการผลิตเพื่อแข่งขนักบัคู่แข่งทางดา้นอุตสาหกรรมต่อไป ซ่ึง
จากโครงงานน้ีไดป้ระดิษฐ์แขนกลข้ึนมาและท าการควบคุมนั้น ผลการทดลองปรากฏวา่เม่ือสั่งการให้กล
ท างานตามค าสั่งนั้นแขนกลสามารถหยิบจบัและวางวตัถุลงบนรถขนส่งในระบบล าเลียงไดใ้นระดบัหน่ึง 
แต่เน่ืองด้วยโครงสร้างของแขนกลยงัไม่แข็งแรงพอและการท างานของเซอร์โวมอเตอร์ท่ียงัไม่สามารถ
ควบคุมใหเ้สถียรไดท้  าใหต้  าแหน่งการวางวตัถุยงัไม่แม่นย  าพอท่ีจะสามารถน าไปใชใ้นระบบอุตสาหกรรม
ไดจ้ริง จะตอ้งมีการแกไ้ข ปรับปรุง จุดดอ้ยของแขนกลและพฒันาระบบควบคุมต่อไปในอนาคต 
        จากการท่ีได้ทดสอบการเคล่ือนไหวของแขนกล ปรากฏว่า แขนกลไม่สามารถขยบัได้ตามท่ีเรา
ตอ้งการ และการบงัคบัทิศทางไม่ดีเท่าท่ีควร เพราะขนาดไม่เหมาะสมท าให้ไม่สามารถจบัวตัถุได ้และขยบั
ไดต้ามตอ้งการ จึงไดก้ลบัมาท าการตรวจเช็คตั้งแต่การออกแบบโครงสร้างของแขนกล และการประกอบ
โครงสร้าง จึงไดพ้บขอ้บกพร่องในหลายๆดา้น อยา่งเช่นขนาดไม่เหมาะสมท าใหไ้ม่สามารถจบัวตัถุได ้และ
ขยบัไดต้ามตอ้งการ เม่ือไดแ้กไ้ขขนาด และโครงสร้างเป็นท่ีเหมาะสมแลว้ แขนกลก็สามารถขยบัไดดี้ข้ึน มี
ความสมบูรณ์มากข้ึน แต่ระหวา่งการทดลองแขนกลมีการช ารุดจากการใชง้านบ่อยคร้ัง ท าให้ตอ้งปรับปรุง
แกไ้ขโครงสร้าง และประกอบใหม่ให้แข็งแรงมากข้ึน จนโครงสร้างของแขนกลแข็งแรงจนเป็นท่ีน่าพอใจ 
และเหมาะสมจนสามาถน าไปใชง้านไดอ้ยา่งมีประสิทธิภาพ  
 
 

5.2  ปัญหาทีพ่บและแนวทางแก้ไข 
        จากการศึกษาและรวบรวมข้อมูลในการท าแขนกลในช่วงแรกปัญหาท่ีเกิดข้ึนคือจากการใช้วงจร
อิเล็กทรอนิกส์ส าเร็จรูปและเซอร์โวมอเตอร์ท่ียงัไม่คุน้เคยกบัการใชง้านของวงจรและเซอร์โวมอเตอร์ชนิด
น้ีมาก่อนจึงเกิดปัญหาในการเขียนโปรแกรมท่ีจะบนัทึกขอ้มูลลงไป ท าให้แขนกลไม่สามารถท างานได้
ตามท่ีตอ้งการ ต่อมาจึงไดศึ้กษาขอ้มูล ทดลองเขียนโปรแกรมแบบต่างๆเพื่อใชค้วบคุมแขนกล เพื่อท่ีจะหา
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ค าสั่งท่ีสามารถควบคุมเซอร์โวมอเตอร์ไดดี้ท่ีสุด และเกิดความผิดพลาดน้อยท่ีสุด นอกจากนั้นโครงสร้าง
ของแขนกลท่ีสร้างข้ึนจากแผน่อะคริลิคซ่ึงมีความแข็งแรงคงทนค่อนขา้งต ่าท าให้การควบคุมท าไดย้ากและ
เกิดการช ารุดเสียหายได้ง่าย จึงได้แก้ไขโดยการต่อเติมโครงสร้างให้มีความแข็งแรง รวมทั้งออกแบบ
ช้ินส่วนบางช้ินข้ึนมาใหม่เพื่อป้องกนัการช ารุดเสียหาย ทั้งในดา้นส่วนของขอ้ต่อแขนและปากคีบ เพื่อช่วย
ให้การท างานของแขนกลนั้นสามารถหยิบจบัและวางวตัถุไดแ้ม่นย  ามากข้ึนนอกจากน้ีอาจท าการเปล่ียน
ชนิดของเซอร์โวมอเตอร์ท่ีมีคุณภาพสูงข้ึนและคุณสมบติัเหมาะกบังานท่ีตอ้งน ามาใช้สร้างแขนกลแทน
ชนิดเดิม 
 

5.3  ข้อเสนอแนะและแนวทางในการค้นคว้าพฒันา 
        จากงานวจิยัซ่ึงใชแ้ผน่อะคริลิคเป็นส่วนประกอบของโครงสร้างแขนกลซ่ึงเป็นวสัดุท่ีไม่คงทน ดงันั้น
ในการสร้างส่วนประกอบของโครงสร้างแขนกลนั้นควรน าเอาวสัดุท่ีมีความแข็งแรงคงทนต่อแรงรับท่ีถูก
กระท าไดเ้ช่น อลูมิเนียม เหล็ก สแตนเลส เป็นตน้และเน่ืองดว้ยเซอร์โวมอเตอร์ท่ีใช้งานในปัจจุบนัมีให้
เลือกใชห้ลายขนาดและมีราคาแตกต่างกนัออกไปข้ึนอยูก่บัคุณภาพและการใชง้าน เราควรศึกษาเพิ่มเติมวา่
ควรท่ีจะใชเ้ซอร์โวมอเตอร์ชนิดและขนาดไหนจึงจะเหมาะสมกบังบประมาณท่ีเรามีและสามารถสร้างแขน
กลให้ท างานได้เหมาะสมกบัความตอ้งการท่ีเราจะให้แขนกลท าหน้าท่ีอะไรและนอกจากนั้นควรศึกษา
วธีิการท างานของเซอร์โวมอเตอร์ให้ละเอียดเพื่อบงัคบัทิศทางการเคล่ือนไหวของแขนกลให้ท างานไดต้าม
ค าสั่ง เพื่อท่ีจะน าไปพฒันาท่าทางการหยิบจบัวตัถุของแขนกลในท่าทางท่ีง่ายข้ึนและหลากหลายรูปแบบ 
เหมาะกบัการใชจ้ริงในโรงงานอุตสาหกรรมต่อไป 
 


