
บทที่ 1 

ระบบหุ่นยนต ์

ระบบหุ่นยนต์ (Robot System) เมื่อกล่าวถึงระบบนั้นๆ จะมีส่วนประกอบไปด้วย แขนกลหุ่นยนต์ 
ชุดควบคุมหุ่นยนต์ แป็นทำโปรแกรม และชุดควบคุมมือจับ โดยส่วนประกอบเหล่านี้จะทำให้ แขนกลหุ่นยนต์
นั้น สามารถปฏิบัติงานตามที่ผู้ควบคุมได้ออกแบบไว้ได้ 

 

 
รูปที่ 1 ระบบหุ่นยนต์ (Robot System) 

 

 

 

 

 

 



 

 

 



 

 

 

รูปที่ 1.3 แป้นทำโปรแกรม (Programming Pendant) 

 

 

 

 



 

 

รูปที่ 1.4 ชุดควบคุมมือจับ (End Effector) 

 

 

รูปที่ 1.5 แขนกลหุ่นยนต์ (Manipulator Robot) 



 

2. หุ่นยนต์เคลื่อนที่ได้ (Mobile Robots) หุ่นยนต์ประเภทนี้มีกลไกไว้เคลื่อนที่ไปมา ซื่งอาจจะเป็นล้อยาง ล้อ
พลาสติก ตีนตะขาบ ขา (2, 3, 4, 6, 8,  ……, 100 ขา) ปีก ใบพัด และอ่ืนๆ สุดแล้วแต่จะจินตนาการได้ 

 

รูปที่ 1.6 หุ่นยนต์เคลื่อนที่ได้ (Mobile Robots) 

3. แขนกลเคลื่อนที่ได้ (Mobile Manipulator Robots) ลำพังแขนกลอยู่กับท่ีอาจจะทำงานได้ไม่พอกับความ
ต้องการ หรือหุ่นยนต์เคลื่อนที่เฉยๆ ก็ยังทำอะไรได้ไม่มาก ก็เอาแขนกลมาติดตั้งบนหุ่นยต์เคลื่อนที่ซะเลย จะ
ได้เคลื่อนที่ไปหยิบจับ ส่องดู สิ่งต่างๆ ได้ 

 

รูปที่ 1.7 แขนกลเคลื่อนที่ได้ (Mobile Manipulator Robots) 



 

 

 



 

 

 



 

 

 

 

 



บทที่ 2 

การควบคุมพื้นฐาน 

การควบคุมแขนกลหุ่นยนต์ (Robot Manipulator) นั้น ผู้ใช้งานจะต้องรู้จัก 3 ข้อกำหนด ก่อนที่จะควบคุม
แขนกลหุ่นยนต์ดังนี้ 

2.1. ประเภทของการเคลื่อนที่ (Movement type) การเคลื่อนที่ของแขนกลหุ่นยนต์นั้นมีลักษณะการ
เคลื่อนที่ ที่คล้ายคลึงกันกับการขยับแขนของมนุษย์ ซึ่งจุดประสงค์ของการควบคุมแขนกลหุ่นยนต์ คือ 
การเข้าไปให้ถึงพ้ืนที่ที่มีลักษณะเข้างานที่แตกต่างกัน เมื่อการเข้าไปสู่ชิ้นงานที่แตกต่างกันแล้วนั้น 
ย่อมส่งผลให้เกิดประเภทของการเคลื่อนที่ที่ถูกแบ่งออกเป็นหลายๆลักษณะงาน หรือมุมที่ใช้ในการ
เข้างานนั้นเอง เช่นเดียวกัน เมื่อเราต้องการควบคุมมือให้ไปหยิบชิ้นงานหรือวัตถุท่ีเราต้องการ เรา
เพียงแต่สั่งจากสมองไปยังสิ่งที่เราควบคุมคือ มือต้องจับชิ้นงานให้ได้ เพราะในเงื่อนไขของสมองเราได้
สร้างไว้แค่นั้น แต่ในกรณีของแขนกลหุ่นยนต์นั้น เราต้องมีการบันทึกจุดต่างๆ เพื่อที่จะให้แขนกล
หุ่นยนต์ทำงานตามที่ผู้ออกแบบโปรแกรมต้องการ 

 

2.1.1. การหมุนข้อต่อแต่ละส่วนอย่างอิสระ (Joint Jog) 
จากรูป 

 
 
 
 
 



2.1.2. พิกัดคาร์ทีเซียน (XYZ jog) 

 
 
 

 
 
 
 
 
 

2.1.3. พิกัดมือจับ (Tool jog) 

 



 

2.1.4. พิกัดงาน (Work jog) 

 
 

2.2 การควบคุมแบบ Manual ด้วยแป้นทำโปรแกรม (Flex Pendant) 

 

2.2.1 แป้นทำโปรแกรม (Flex Pendant) 

เป็นอุปกรณ์สำหรับควบคุมการทำงานของหุ่นยนต์ ถูกออกแบบมาสำหรับใช้งานใน
สภาพแวดล้อมอุตสาหกรรม มีหน้าจอสัมผัสที่ง่ายต่อการใช้งานและการทำความสะอาดโดยการใช้
งานจะเชื่อมต่อกับคอนโทลเลอร์ของหุ่นยนต์ 



 

 



 
 

 

 



 

 

 



 

 
 



 
 

 
 



 
 

 
 

 

 

 

 

 

 



2.2.2. การควบคุมแบบ Jogging 

 

 
2.2.2.1 Axis by axis jogging 

 



 
2.2.2.2  Linear Jogging 

 

 



2.2.2.3 Reorient 

 

 
 

 

 

 

 



2.2.2.4 Touch Jog 

 

 
 

 

 

 

 

 

 



2.3 ไฟแสดงสถานะบนแขนของ Collaborative Robots 

 

 

 
 

 

 



2.4 การใช้ฟังก์ชั่น Lead Through 

 

 



 
 

 

แบบฝึกหัดบทท่ี 2 

 

   
 

 

 

 



 
 

 
  



 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



บทที่ 3 

การเขียนโปรแกรมควบคุม 

 3.1 การเขียนโปรแกรมบนแป้นโปรแกรมใน Mode Code  

 
  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

บทที่ 4 

ภาษา Rapid 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

บทที่ 5 

คุณสมบัติของหุ่นยนต์ และชุดควบคุม 

คุณสมบัติหลักสำหรับแขนกลหุ่นยนต์และชุดควบคุมมีอยู่ 3 คุณสมบัติหลักโดยไม่รวมผลกระทบจาก
สภาพแวดล้อมที่นำไปติดตั้ง 

1. การรับน้ำหนักสูงสุด (Maximum Payload) คือภาระแบกรับน้ำหนักที่แขนกลหุ่นยนต์ต้องแบกรับไว้
ที่จุดควบคุมโดยมีค่าสูงสุดที่ระยะใดระยะหนึ่ง ขึ้นอยู่กับประเภทของโครงสร้างแขนกลหุ่นยนต์นั้นๆ 
โดยส่วนใหญ่แล้ว จะใช้หน่วยกิโลกรัม (Kilogram) หรือหน่วยปอนด์ (pound) 
 

 
 

 
รูปที่ 5.1 แสดงภาระการรับน้ำหนักตามระยะที่เคลื่อนที่ 

 
จากรูปที่ 5.1 จะเห็นว่าแขนกลหุ่นยนต์ตัวนี้สามารถมีภาระการรับน้ำหนักสูงสุดที่  4 กิโลกรัม ที่ระยะ
การเคลื่อน 170 มิลลิเมตร จากตำแหน่งจุดเริ่มต้น 0 มิลลิเมตร จะเห็นได้ว่าแขนกลหุ่นยนต์นั้นไม่ได้
สามารถรับน้ำหนักตลอดทั้งระยะการเคลื่อนที่ ฉะนั้นเมื่อนำไปพิจารณาประกอบการเลือกใช้งานจึง
เป็นสาเหตุหนึ่งที่ทำให้เกิดความเข้าใจผิดพลาดได้ เมื่อได้ลองดำเนินการเปรียบเทียบกับร่างกายมนุษย์ 



ก็จะพบว่ามีความคล้ายคลึงกัน กล่าวคือถ้าหากเราเยียดแขนไปจนสุดในขณะที่ในมือถือวัตถุมีน้ำหนัก
อันหนึ่ง จะพบว่าน้ำหนักของวัตถุอันนี้ที่มือของมนุษย์เราสามารถถือไว้ได้ในสภาวะนี้จะแปรผกผัน
ตามระยะที่แขนมนุษย์คนนั้นเยียดยืดออกไปได้  นั้นคือน้ำหนักที่ถือได้ในขณะยืดแขนไปจนสุดจะน้อย
กว่าน้ำหนักท่ีถือได้เม่ือมนุษย์หดแขนสั้นลงมา หรือ ขณะหดแขนสั้นใกล้ลำตัวจะยกวัตถุได้หนักกว่า
นั่นเอง 
 

2. ค่าความคลาดเคลื่อนของตำแหน่งในการทำซ้ำ (Repeatability position accuracy) คือค่าท่ีได้จาก
การทดสอบเคลื่อนที่หุ่นยนต์ไปยังตำแหน่งทดสอบ ซึ่งในกรณีนี้การทดสอบตามมาตรฐานต่างๆ ก็มี
เงื่อนไขตามมาตรฐานนั้นๆ เช่น การทดสอบตามมาตรฐาน ISO 9283 การทดสอบตามมาตรฐาน 
ANSI/RIA R15.05 และ การทดสอบตามมาตรฐาน JIS B 8432 โดยจะมีการวัดค่าทั้งหมด 100 ค่า 
แต่จะใช้ค่าที่จะนำค่าท่ีคิดจริงมาค่า 30 ค่า ทั้งนี้ค่าที่ได้ออกจากการทดสอบก็ยังไม่สามารถการันตีได้
ว่าจะมีการเพ่ิมหรือลดอีกหรือไม่ เพราะมีหลายปัจจัยที่ส่งผลให้หุ่นยนต์เคลื่อนที่ผิดพลาดได้
ตลอดเวลา 
 

 
 

รูปที่ 5.2 ผลการทดสอบเพื่อที่จะได้ค่าความคลาดเคลื่อนของตำแหน่งในการทำซ้ำ 
จากรูปที่ 5.2  จะเห็นได้ว่าตัวอย่างในการเคลื่อนที่นั้นอยู่ในห้องทดสอบซึ่งจะอำนวยสภาพแวดล้อมใน
การทำงานให้กบัหุ่นยนต์ ซึ่งในหน้างานจริงนั้นสภาพแวดล้อมของหุ่นยนต์ไม่สามารถควบคุมได้
ทั้งหมดภายใต้เงื่อนไขดังต่อไปนี้ 
2.1 ปัจจัยของการควบคุมท่าทางของแขนกลหุ่นยนต์และความเร็วในการเขียนโปรแกรมกับการ

เริ่มต้นการทำงานที่แตกต่างกัน 
2.2 ปัจจัยความแปรปรวนของน้ำหนักซึ่งเกิดจากตอนแขนกลหุ่นยนต์มีชิ้นงานและไม่มีชิ้นงาน 



2.3 ปัจจัยการรบกวนจากกระบวนการสั่งงานชุดควบคุมการเปิดปิดเครื่องโดยอยู่ในระหว่างการ
ทำงาน 

2.4 ปัจจัยอุณหภูมิโดยรอบเกิดจากสภาพแวดล้อมมีการเปลี่ยนแปลงของอุณหภูมิ และขาดการ
อุ่นเครื่องก่อนทำงานจริงของแขนกลหุ่นยนต์ 

2.5 ปัจจัยระบุตัวเลขของระยะการควบคุมและการประมวลผลค่าพิกัดต่างๆ ของระบบพิกัดแขน
กลหุ่นยนต์ 

 
3. พ้ืนที่การทำงานของหุ่นยนต์ (Work Envelop) เป็นสิ่งที่แสดงกาเรคลื่อนที่ของข้อต่อต่างๆ ของแขนกล

หุ่นยนต์ว่าสามารถเคลื่อนที่ได้ระยะทางสูงสุดเท่าไรในข้อต่อส่วนนั้นๆ และยังแสดงระยะในเรื่องการ
ควบคุมตามระยะสูงสุดด้วย 
 

 
รูปที่ 5.3 พ้ืนที่การทำงานของหุ่นยนต์ในอุดมคติ 

จากรูปที่ 5.3 จะเห็นได้ว่าในพ้ืนที่การทำงานของหุ่นยนต์ในอุดมคตินั้น แขนกลหุ่นยนต์สามารถ
เคลื่อนที่ไปถึงได้หมดทุกตำแหน่งภายในพ้ืนที่ทรงกลม แต่ในความเป็นจริงแล้วไม่สามารถทำได้เช่นนั้น 
เนื่องจากโครงสร้างของแขนกลหุ่นยนต์นั่นเอง ซึ่งภายในมีช่องทางต่างๆ เช่นช่องสำหรับเดิน
สายสัญญาณ ท่อลม ช่องอำนวยความสะดวกในการติดตั้งสายอื่นๆเพ่ิมเติม ทำให้ในทางปฏิบัติจริง
แล้วไม่สามารถเคลื่อนที่หุ่นยนต์ไปได้ทุกตำแหน่ง จากรูปที่ 5.4 จะเห็นได้ว่า พื้นที่การทำงานของ
หุ่นยนต์นั้นจะไม่เป็นไปตามในทางอุดมคติเนื่องจากโครงสร้างของแขนกลนั้นเอง 
 



 
 

รูปที่ 5.4 พ้ืนที่การทำงานของหุ่นยนต์จริง 
4. คุณสมบัติเรื่องความปลอดภัยของระบบชุดควบคุม ตามมาตรฐาน ANSI/RI R15.06-1999 

ANSI/RIA/ISO 10218-1-2007 และ CSA Z434-03 ได้มีการกำหนดสัญญาณมาตรฐานความ
ปลอดภัยของชุดควบคุม โดยมีการกำหนดให้มีปุ่มหยุดฉุกเฉิน 2 ปุ่ม ที่ตู้ควบคุมและแป้นทำโปรแกรม 
สวิตซ์  3 ตำแหน่งบนแป้นทำโปรแกรม และปุ่มปลดเบรก ที่กล่าวมานั้นเป็นสิ่งที่ติดตั้งให้แล้วบนชุด
ควบคุมและแป้นโปรแกรม ในกรณีท่ีต้องการติดตั้งเพ่ิมเติมจากท่ีมีอยู่ต้องตรวจสอบคู่มือการเชื่อมต่อ
สัญญาณซึ่งเกี่ยวข้องกับความปลอดภัย 

 
รูปที่ 5.5 การเชื่อมต่อสัญญาณจากปุ่มหยุดฉุกเฉินเข้าไปที่ภาครับสัญญาณความปลอดภัยของชุด

ควบคุม 



จากรูปที่ 5.5 ข้อมูลดังกล่าวเป็นข้อมูลขั้วสัญญาณต่างๆ ของขั้งการต่อที่ชุดควบคุมเพ่ือให้
แขนกลหุ่นยนต์อยู่ภายใต้เงื่อนไขของระบบความปลอดภัยที่จะต้องต่อสัญญาณเข้าไป จะเห็นว่าสวิตซ์
ฉุกเฉินภายนอก  (External Emergency Input) จะมีใช้งานทั้งหมด 2 คู่ สวิตซ์ประตู (Door Switch 
Input) 2 คู ่และสวิตซ์เปิดการควบคุมอุปกรณ์ (Enabling Device Input) 2 คู่ ให้สำหรับผู้ต้องการ
เดินสายสัญญาณเก่ียวกับความปลอดพัย 
 

 
รูปที่ 5.6 การเชื่อมต่อสัญญาณจากระบบความปลอดภัยของพ้ืนที่การทำงาน 

 
จากรูปที่ 5.6 จะเชื่อมต่อในกรณีที่ระบบไม่ต้องการความปลอดภัยมากก็สามารถออกแบบ

ระบบได้ตามวงจรดังรูปก็เพียงพอต่อการใช้งานในระดับหนึ่งแล้ว ดังนั้นแขนกลหุ่นยนต์ 1 ตัว ต่อ 1 
พ้ืนที่การทำงาน จะออกแบบวงจรได้ดังตัวอย่างนี้ 
 
 
 
 
 
 



 
 
 รูปที่ 5.7 การเชื่อมสัญญาณจากปลั๊กความปลอดภัยแบบ 2 แขนกลหุ่นยนต์ทำงานในพ้ืนที่เดียวกัน 
 
จากรูปที่ 5.7 การเชื่อมต่อปลั๊กความปลอดภัย (Safety Plug) นั้นโดยส่วนใหญ่แล้วจะมีการติดตั้งไป
กับรั้วความปลอดภัย (Safety Fence)   เพ่ือป้องกันการเข้าใช้งานพ้ืนที่โดยไม่ได้รับอนุญาต เมื่อถูกใช้
งานจะทำให้แขนกลหุ่นยนต์หยุดการทำงานโดยทันที ดังรูปที่ 5.8 
 
 
 
 



 
รูปที่ 5.8 ตัวอย่างการติดตั้งปลั๊กความปลอดภัยและปุ่มหยุดฉุกเฉินเพ่ิมเติม 

 
จากรูปที่ 5.8 เป็นตัวอย่างในการติดตั้งอุปกรณ์ความปลอดภัยเบื้องต้น ในกรณีท่ีงานบางอย่าง
ต้องการความปลอดภัยมากกว่านี้ จะต้องอาศัยประสบการณ์ในการติดตั้งระบบความปลอดภัยและ
ข้อกำหนดความปลอดภัยของสถานประกอบการนั้นๆ 
 

 
 
 
 

5. ชุดควบคุม 
สำหรับชุดควบคุมในแต่ละยี่ห้อจะมีหลากหลาย แต่ละชนิดออกแบบมาเพ่ือตอบโจทย์การทำงาน การ
ติดตั้ง การนำทรัพยากรที่มีอยู่มาใช้งาน และเรื่องของอุปกรณ์เสริมต่างๆ 



โดยทั่วไปในแต่ละยี่ห้อจะมีความคล้ายคลึงกัน คือเราสามารถติดตั้งชุดควบคุมแขนกลหุ่นยนต์เข้ากับ
ชุด PLC ได้ โดยมีการกำหนดค่าพารามิเตอร์ให้สามารถทำงานร่วมกันได้ ในบางกรณีอาจจะต้องติดตั้ง
การ์ดพิเศษบางอย่างเข้าไปกับ PLC  เพ่ือที่ให้สามารถทำงานร่วมกันได้ 

 
 

 
 



 

 
 

 

 

 

 

 

บทท่ี 5 

ความปลอดภัย (Safety) 

 



 

 


