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บทคดัย่อ 

บทความน้ีมีวตัถุประสงค์เพื่อออกแบบและสร้างหุ่นยนต์แบบคาร์ทีเซียนที่มาจากการศึกษา

แนวทางในการสรา้ง ผลจากการออกแบบหุ่นยนต์ทีไ่ดม้พีืน้ทีท่ํางาน กวา้ง 225 x ยาว 225 x ลกึ 

80 มลิลเิมตร ใชโ้ครงสรา้งรองรบัชุดเคลื่อนทีแ่บบแขนคู่ดา้นขา้ง มตีน้กําลงัจากสเตป็ป้ิงมอเตอร์ 

ในขณะทาํการทดลองพบวา่มกีารสัน่สะเทอืนเพยีงเลก็น้อย การขบัเคลื่อนไมม่กีารตดิขดัตลอดช่วง

ระยะการทดสอบ สว่นของหวัจบัชิน้งานทาํงานโดยระบบแมเ่หลก็ไฟฟ้า จากการทดสอบจบัชิน้งาน

เหลก็ขนาดเสน้ผา่นศนูยก์ลาง 28 หนา 10 มลิลเิมตร น้ําหนัก 48 กรมั พบวา่ไมม่กีารหลุดตกหล่น

ตลอดการทดสอบ การทดสอบประสทิธภิาพดา้นความแมน่ยาํของการเคลือ่นทีใ่นแนวแกน X, Y, Z 

และการเคลือ่นทีพ่รอ้มกนั 2 แนวแกน X, Y ระยะ 45 มลิลเิมตร พบวา่มคีวามผดิพลาดรอ้ยละ 0 ใน

แนวแกน X ,Y, Z และการเคลื่อนทีพ่รอ้มกนั 2 แนวแกน X, Y ระยะ 225 มลิลเิมตร พบว่ามคีวาม

ผดิพลาดรอ้ยละ 0.44 ซึง่ยงัอยูใ่นระดบัทีย่อมรบัไดเ้น่ืองจากการวางตําแหน่งมคีวามผดิพลาดไป 1 

มลิลเิมตร จากระยะ 255 มลิลเิมตร หรอืคดิเป็นความผดิพลาดสงูสุดของทุกแนวแกนเฉลีย่รอ้ยละ 

0.44 

คาํสาํคญั: หุน่ยนตค์ารท์เีซยีน, การควบคุมตาํแหน่งดว้ย PLC 

 

ABSTRACT 

This article describes about designing and developing of a Cartesian robot from a literature 

review. As a result, a designed had a working area of 225 x 225 x 80 mm. It used a side 

arm support structure and a stepping motor for driving source. The movement testing show 
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movement smoothly but a little vibration. The part holder operate by electric magnetic, it’s 

holding test by a circular steel part at 28 mm. diameter and 10 mm. thickness and weight is 

48 gram result is strongly. In accuracy movement testing in axis X, Y, Z and X, Y at 45 

millimeter range is 0 % error and range 255 millimeter is 0.44 % error. But it’s acceptable 

because the movement position tolerance is 1 mm. per 255 mm. of testing range. 

KEYWORDS: Cartesian robot, PLC positioning control 

 

1. บทนํา 

เน่ืองจากในปัจจุบนังานด้านอุตสาหกรรมมกีารพฒันาอย่างรวดเรว็ มกีารแข่งขนัทางด้าน

เศรษฐกจิสูง ดงันัน้หุ่นยนต์จงึเป็นอกีทางเลอืกหน่ึงทีเ่หมาะกบังานอุตสาหกรรมเน่ืองจากมคีวาม

อ่อนตวัที่จะประยุกต์ใช้งานได้หลายรูปแบบทัง้ยงัมคีวามแม่นยําและเที่ยงตรงในการทํางานเมื่อ

เทียบกับมนุษย์ ซึ่งหุ่นยนต์นัน้มีอยู่หลายชนิดและมีคุณลกัษณะความเหมาะสมต่อการใช้งาน

แตกต่างกนัออกไป ดงันัน้ บทความน้ีจงึไดเ้ลอืกมุ่งเน้นสรา้งหุ่นยนต์แบบคาร์ทเีซยีน (Cartesian 

robot) เน่ืองจากลกัษณะโครงสรา้งและการเคลื่อนที่เป็นแบบเชงิเสน้ง่ายต่อการศกึษาและจดัทํา

โครงสร้างในระดบัเบื้องต้น และจะช่วยให้เกดิทกัษะด้านการเขยีนโปรแกรมโปรแกรมเมเบิ้ล

คอนโทรเลอร ์(PLC) ในการควบคุมการเคลื่อนทีแ่บบคารท์เีซยีน (Cartesian) ทัง้ในระดบัเบือ้งตน้ 

และประยกุตใ์นระดบัสงูต่อไป 

ในการศึกษาแนวทางในการสร้าง พบว่าในโครงงาน “ใบประลองควบคุมการทํางานของ

หุ่นยนต์ 3 แกนดว้ยเครื่องควบคุมโปรแกรมได”้ [1] ซึ่งเป็นหุ่นยนต์ขบัเคลื่อนดว้ยเซอรโ์วมอเตอร ์

(Servo motor) เคลื่อนที่ในแกนดว้ยชุดบอลสกรู (Ball Screw) ควบคุมระบบดว้ยโปรแกรมเมเบิ้ล

คอนโทรเลอร ์มมีอืจบัชิน้งานทํางานดว้ยระบบลมอดั สามารถทํางานแบบควบคุมดว้ยมอืและแบบ

อตัโนมตัทิัง้ 3 แกน และมจีุดกลบัตาํแหน่งเริม่ตน้การทาํงาน 1 จุด 

นอกจากน้ี ในโครงงาน “ชุดประลองแขนกลแบบคาร์ทเีซียน ควบคุมด้วย PLC” [2] ซึ่งเป็น

หุ่นยนต์ขบัเคลื่อนด้วยเซอร์โวมอเตอร์ เคลื่อนที่ในแกนด้วยชุดบอลสกรู ควบคุมระบบด้วย

โปรแกรมเมเบิล้คอนโทรเลอร ์มชีุดจบัชิน้งานทาํงานดว้ยระบบแมเ่หลก็ไฟฟ้า สามารถควบคุมระยะ

การเคลื่อนทีข่องแกนไดร้ะยะทางสงูสุด 26 เซนตเิมตร จบัชิน้งานทีม่น้ํีาหนักไมเ่กนิ 680 กรมั และ

มคีา่ความผดิพลาดในการเคลือ่นทีไ่มเ่กนิ ± 0.4%  

ทัง้น้ีไดพ้จิารณาปรบัปรุงการสรา้งหุน่ยนตแ์บบคารท์เีซยีน จากแนวทางทีศ่กึษาเน่ืองจาก  

1) โครงสรา้งควรปรบัปรุงใหม้คีวามมัน่คงแขง็แรงเน่ืองจากจะมผีลต่อการเคลือ่นที ่

2) เลอืกใชชุ้ดจบัชิน้งานแบบแมเ่หลก็ไฟฟ้าเน่ืองจากไมต่อ้งใชอุ้ปกรณ์ลมอดัเพิม่เตมิ  
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3) เลอืกใชชุ้ดเคลือ่นทีเ่ชงิเสน้แบบบอลสกร ูเน่ืองจากชุดเคลือ่นทีแ่บบ สายพานลกูเบีย้ว 

(Timing Belt) และระบบนิวแมตกิส ์(Pneumatics) มคีวามคลาดเคลือ่นสงู [3, 4] 

4) เลอืกใชส้เตป็ป้ิงมอเตอร์ (Stepping motor) แทนเซอร์โวมอเตอร ์เน่ืองจากมตีน้ทุน

น้อยกวา่ [5] 

5) เลอืกใชโ้ปรแกรมเมเบิล้คอนโทรเลอร ์เป็นตวัควบคุมหลกั เน่ืองจากเป็นทีนิ่ยมใชใ้น

อุตสาหกรรมและมีชุดคําสัง่พิเศษในการควบคุมการเคลื่อนที่ ทําให้สร้างได้ง่ายกว่าการใช้ตวั

ควบคุม (Controller) และภาษาในการพฒันา (development language) แบบอื่น ๆ [6] 

 

2. ทฤษฎีท่ีเก่ียวข้อง 

2.1 หุ่นยนตค์ารที์เซียน [7] 

ในหุ่นยนตค์ารท์เีซยีน แกนทัง้ 3 ของหุ่นยนตจ์ะเคลื่อนทีเ่ป็นแบบเชงิเสน้ ซึง่จะอยูใ่นรปูแบบ

แกนคารท์เีซยีน (Cartesian axis) x, y, และ z พืน้ทีท่าํงานจะมลีกัษณะเป็นรปูกล่องขนาดใหญ่ ซึง่

พื้นที่ทํางานคล้ายกันกับเครน (Overhead crane) ในอุตสาหกรรมหล่อโลหะหรือในโรงไฟฟ้า

พลงังานนิวเคลยีร ์ลกัษณะของหุน่ยนตค์ารท์เีซยีนและพืน้ทีท่าํงานดงัรปูที ่1 

 

  

รปูท่ี 1 หุ่นยนตค์ารที์เซียนและลกัษณะพืน้ท่ีทาํงาน 

 

2.2 สเตป็ป้ิงมอเตอร ์

เป็นมอเตอรท์ีห่มนุตามจาํนวนองศาหรอืตามจาํนวนรอบทีต่อ้งการ ทัง้น้ีความละเอยีดของการ

หมุนจะขึน้อยู่กบัจํานวนองศาต่อหน่ึงจงัหวะการหมุน เน่ืองจากการหมุนของมอเตอรช์นิดน้ี มกีาร

หมุนเป็นจงัหวะ หลกัการทํางานของสเต็ปป้ิงมอเตอร์ จะทํางานโดยการกระตุ้นขดลวดในแต่ละ

ขดลวดบนสเตเตอรเ์พือ่ใหม้อเตอรห์มุนและในการกระตุน้ขดลวดน้ีตอ้งป้อนกระแสไฟแบบต่อเน่ือง 

ในรูปแบบทีถู่กตอ้ง จงึจะสามารถขบัสเตป็ป้ิงมอเตอรใ์หห้มุนตามทีต่อ้งการ ลกัษณะของสเตป็ป้ิง

มอเตอรด์งัรปูที ่2 
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2.2.1 ชนิดของสเตป็ป้ิงมอเตอร ์[8] 

1. แบบแมเ่หลก็ถาวร (Permanent Magnet Stepping Motor หรอื PM)  

2. แบบแปรผนัคา่รลีคัแตนซ ์(Variable Reluctance Stepping Motor หรอื VR) 

3. แบบผสม (Hybrid Stepping Motor หรอื H) ซึ่งลกัษณะโครงสรา้งของขดลวด สามารถ

แบง่ไดเ้ป็น 2 ชนิด คอื ชนิดสองขัว้ (Bipolar) และ ชนิดหลายขัว้ (Unipolar) โดยมผีงัการต่อสายดงั

รปูที ่3 

 

  

รปูท่ี 2 ลกัษณะภายนอกและภายในของของสเตป็ป้ิงมอเตอร ์ 

 

 

รปูท่ี 3 ตวัอย่างการต่อสายของสเตป็ป้ิงมอเตอรแ์ต่ละแบบ 

 

2.2.2 หลกัการควบคมุสเตป็ป้ิงมอเตอร ์ 

การทีส่เตป็ป้ิงมอเตอรจ์ะสามารถเคลื่อนทีไ่ปในทศิทางทีเ่ราตอ้งการไดน้ัน้เราจะตอ้ง ทาํการ

จ่ายกระแสไฟฟ้าใหก้บัขดลวดของมอเตอร ์เพื่อใหเ้กดิเป็นอํานาจของสนามแม่เหลก็ขึน้อย่าง เป็น

ลําดบัที่ถูกต้องและสมัพนัธ์กนั ซึ่งเทคนิควธิีการที่ใช้ในการควบคุมการเคลื่อนที่ของ สเต็ปป้ิง

มอเตอรจ์ะมขีดลวดทัง้หมด 2 ขด สงัเกตงา่ย ๆ จะมสีายออกมา 4 เสน้ ขดลวดทีส่เตเตอรแ์ต่ละชุด

จะไม่มจุีดร่วม การต่อเขา้กบัวงจรขบัจะใช้ปลายทัง้สองด้านของขดลวดแต่ละชุด การทําให้เกิด

ขัว้แม่เหลก็ทีส่เตเตอร์ทําไดโ้ดยการจ่ายกระแสไฟจากปลายดา้นหน่ึงไปยงัปลายอกีดา้นหน่ึงของ

ขดลวด และการเปลี่ยนขัว้แม่เหลก็ที่สเตเตอร์ชุดเดยีวกนัน้ีก็ทําไดโ้ดยสลบัทศิทางการไหลของ

กระแสไฟฟ้านัน่เอง ดงันัน้วงจรขบัทีใ่ชจ้งึจาํเป็นตอ้งสามารถกลบัทศิทางการไหลของกระแสได ้
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รปูท่ี 4 ลกัษณะการจ่ายกระแไฟฟ้าให้กบัขดลวดแบบไบโพล่า 

 

2.3 ส่วนประกอบของโครงสร้างการเคล่ือนท่ีแบบเชิงเส้น (Linear Motion) [9] 

โดยทัว่ไปแลว้อุปกรณ์เคลื่อนทีแ่บบเชงิเสน้ แบ่งออกเป็นหลายประเภท แต่ทีใ่ชใ้นบทความน้ี 

คอืบอลสกรู ซึ่งมหีน้าที่หลกัคอืการเปลี่ยนการเคลื่อนที่ในแนวหมุน เป็นการเคลื่อนที่ในเชงิเสน้ 

หรอืเปลีย่นจากแรงบดิเป็นแรงผลกัดว้ยขอ้ดคีอื มคีวามแม่นยาํและประสทิธภิาพสงู ขอ้ดขีองบอล

สกร ูดกีวา่ถา้เทยีบกบัสกรสูง่กาํลงั (Lead screw) คอื โดยปรกตแิลว้เกลยีวบนเพลาเกลยีว (Shaft) 

และแป้นเกลียว (Nut) ของสกรูส่งกําลงั จะมกีารเสยีดสกีนัโดยตรงในการเคลื่อนที่ของตวัแป้น

เกลยีว ซึ่งจะทําใหม้กีารสกึหรอสงู และความแม่นยาํตํ่า แต่ในกรณีของบอลสกร ูจะมเีมด็ลูกปืนอยู่

ระหว่างเพลาเกลยีวและแป้นเกลยีว ทําใหล้ดแรงเสยีดทาน และเพิม่ประสทิธภิาพกบัความแมน่ยาํ

อกีดว้ย บอลสกร ูมลีกัษณะโครงสรา้งดงัรปูที ่5 

 

 

รปูท่ี 5 ลกัษณะโครงสรา้งของบอลสกร ู 

 

2.4 โปรแกรมเมเบ้ิลคอนโทรเลอร ์[10] 

PLC Mitsubishi FX3UC Series เป็น โปรแกรมเมเบิ้ลคอนโทรเลอร ์(PLC) รุ่นใหม่ทีม่ขีนาด

เล็กที่ความเร็วสูงและขยายได้อย่างเต็มที่ขึ้นอยู่กับแหล่งจ่ายไฟฟ้า 24 V.DC และการใช้การ

เชือ่มต่อประเภททรานซสิเตอรท์ัง้อนิพุตและเอาตพ์ุต FX3UC Series ถูกออกแบบมาสาํหรบัการใช้

งานอยู่กบัทีแ่ละแบบแยกส่วนที ่ประกอบดว้ยคุณลกัษณะ เช่น อนิพุตและเอาต์พุต (Input/Output) 
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ความเร็วสูง และระบบสองบสั, การเพิม่ประสทิธภิาพการสื่อสาร, เครอืข่าย, อนาล็อก และการ

ควบคุมแบบระบุตาํแหน่ง โดยมลีกัษณะโครงสรา้ง และชอ่งอนิพตุและเอาตพ์ตุ ดงัแสดงในรปูที ่6 

 

  

รปูท่ี 6 โครงสร้างของ PLC Mitsubishi FX3UC และช่อง อินพตุและเอาตพ์ตุ  
 

2.4.1 การเชื่อมต่อ PLC เพื่อการโปรแกรมและการปรบัตัง้ค่าต่าง ๆ มกีารเชื่อมต่อกบัเครื่อง

คอมพวิเตอร ์เพือ่ใช ้Software GX-WORK2 [11] ในการสรา้งโปรแกรม โปรแกรมเมเบิล้คอนโทรเลอร ์

ดงัรปูที ่7 

 

  

รปูท่ี 7 การเช่ือมต่อ PLC กบัเครื่องคอมพิวเตอร ์

 

2.4.2 การต่ออนิพุตและเอาต์พุต แบบ Sink เพื่อรบัค่าจากตวัตรวจจบั (Sensor) และส่งออก

ขอ้มลูเพือ่สัง่การเอาตพ์ตุ ดงัรปูที ่8 
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รปูท่ี 8 การต่ออินพตุและเอาตพ์ตุแบบ Sink  

 

3. การออกแบบและสร้างหุ่นยนตแ์บบคารที์เซียน 

3.1 สร้างและประกอบช้ินส่วนโครงสร้างและช้ินส่วนเคล่ือนท่ีหุ่นยนตแ์บบคารที์เซียน  

การสรา้งและประกอบชิน้สว่นโครงสรา้งและชิน้สว่นเคลือ่นที ่ดงัรปูที ่9 ซึง่ประกอบดว้ย 
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รปูท่ี 9 โครงสร้างชดุฝึกหุ่นยนตแ์บบคารที์เซียน, หวัจบัแม่เหลก็ และช่องวางตาํแหน่งงาน 

 

3.1.1 ออกแบบและสรา้งโครงสรา้งชุดฝึกทาํจากอลมูเินียมขึน้รปู (Aluminum Profile) ซึง่เป็น

วสัดุแบบสาํเรจ็รปู และบางชิน้สว่นออกแบบและสรา้งขึน้ใหม ่มขีนาด “พืน้ทีท่าํงาน”วดัจากกึง่กลาง

หลุมวางชิน้งาน กวา้ง 225 x ยาว 225 x ลกึ 80 มลิลเิมตร 
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3.1.2 ตดิตัง้สเต็ปป้ิงมอเตอร์ และ บอร์ดควบคุม (Controller Board) รุ่น NEMA 23 ใช้เป็น

ตน้กาํลงัในการขบัเคลือ่น ซึง่มคีุณลกัษณะดงัตารางที ่1 

 

ตารางท่ี 1 ข้อมลูสเตป็ป้ิงมอเตอร ์รุ่น NEMA 23 [12] 

  
 

3.1.3 ประกอบบอลสกรูขนาดเสน้ผ่านศูนย์กลาง 16 มลิลเิมตร ระยะพติช์ 5 มลิลเิมตร เขา้

กบัสเตป็ป้ิงมอเตอรเ์พือ่ใชใ้นการขบัเคลือ่นแกนการเคลือ่นที ่X, Y และ Z  

3.1.4 สรา้งหวัจบัชิน้งานซึง่ทาํงานโดยระบบแมเ่หลก็ไฟฟ้า (รปูที ่9) 

3.1.5 สร้างชิ้นงานทําจากเหล็กพ่นสีน้ําเงินลกัษณะวงกลม ขนาดเส้นผ่านศูนย์กลาง 28 

มลิลเิมตร หนา 10 มลิลเิมตร น้ําหนัก 48 กรมั (ดงัรูปที ่9) และแผ่นอครลิคิสแีดงลกัษณะสีเ่หลีย่ม

ขนาดกว้าง 400 มิลลิเมตร x ยาว 490 มิลลิเมตร เจาะรูวงกลมขนาดเส้นผ่านศูนย์กลาง 32 

มลิลเิมตร เพือ่ใชใ้นการฝึกวางตาํแหน่งชิน้งานมรีะยะดงัรปูที ่9 

 

3.2 ออกแบบระบบไฟฟ้าควบคมุหุ่นยนตแ์บบคารที์เซียน 

3.2.1 ออกแบบวงจรควบคุมไฟฟ้า (Power Diagram) ควบคุมหุ่นยนต์แบบคาร์ทเีซียน ซึ่ง

ประกอบดว้ยสว่นทีร่บัสญัญาณจากลมิติสวติช ์และวงจรเอาตพ์ุตของโปรแกรมเมเบิล้คอนโทรเลอร ์

ซึง่รวมทัง้สว่นทีค่วบคุม สเตป็ป้ิงมอเตอร ์หลอดไฟสญัญาณ และรเีลย ์ซึง่มรีายละเอยีดดงัรปูที ่10 

3.2.2 ออกแบบ PLC Input/Output Diagram เป็นการต่อสญัญาณอนิพุต (Input X) จากตวั

ตรวจจบั และสวติชต่์าง ๆ เพือ่ใหโ้ปรแกรมเมเบิล้คอนโทรเลอร ์ประมวลผลและสง่สญัญาณเพื่อสัง่

การเอาทพ์ตุ (Output Y) ตามรายละเอยีดในรปูที ่10 
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รปูท่ี 10 วงจรควบคมุไฟฟ้า, PLC Input/Output Diagram  
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3.3 การเดินสายและสร้างตู้ชดุควบคมุหุ่นยนตแ์บบคารที์เซียน 

ทําการสรา้งตูแ้ละเดนิสายไฟชุดควบคุมตามทีไ่ดอ้อกแบบไว ้ตวัตูส้รา้งจากตูข้นาดมาตรฐาน 

ซึ่งด้านหน้าตู้ จะประกอบด้วยหลอดไฟแสดงสถานะของระบบและสวติช์ควบคุมการสัง่งานของ

ระบบ ดา้นในตูจ้ะประกอบไปดว้ยอุปกรณ์ต่าง ๆ และจุดต่อเชือ่มต่อ สว่นดา้นขา้งของกลอ่งควบคุม 

(ดา้นซา้ย) เป็นจุดหวัต่อ (Pin) ไปยงัอุปกรณ์ภายนอกซึง่มลีกัษณะดงัรปูที ่11 

 

  

 

รปูท่ี 11 ตู้ชุดควบคุมหุ่นยนต์แบบคาร์ทีเซียนด้านนอก ด้านในและท่ีประกอบกนัอย่าง

สมบรูณ์ 

 

3.4 การหาค่าระยะ Pulse ในการโปรแกรมสัง่งานเคล่ือนระยะทาง 

เป็นขัน้ตอนก่อนการทําโปรแกรมเพื่อหาระยะการส่งสญัญาน Pulse ไปใหส้เตป็ป้ิงมอเตอร์

เคลือ่นทีไ่ประยะทางเทา่ไร กีเ่ซนตเิมตร กีม่ลิลเิมตร ซึง่มขี ัน้ตอนดาํเนินการดงัน้ี 

3.4.1 หาขอ้มลูระยะพติชข์องเกลยีวบอลสกรจูากผูผ้ลติ (รปูที ่12) ตวัอยา่งระยะพติช ์(Pitch) 

บอลสกร ู5 มลิลเิมตร ความหมายคอื บอลสกรหูมุนรอบตวัเอง 1 รอบมกีารเคลื่อนทีเ่ชงิเสน้เทา่กบั 
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5 มลิลเิมตร กําหนดการส่ง Pulse ควบคุม จํานวน 200 Pulse ต่อ 1 รอบ จากนัน้เขา้สู่การเขยีน

โปรแกรมทดสอบระยะจรงิโดยใช ้Software GX-WORK2 ดงัรปูที ่13 

 

 

 

รปูท่ี 12 ระยะพิตชเ์กลียวของบอลสกร ู

 

3.4.2 การทดสอบโดยเริม่จากแกน Y ใชค้ําสัง่การเขยีนแบบต่อเน่ือง (Incremental) ดงัรูปที ่

13 คอืคาํสัง่ DDRVI K200 คอืจาํนวน Pulse ทีจ่ะใหแ้กน Y เคลือ่นที ่K1000 คอื ความถี ่1000 Hz. 

Y000 Y000 คอืทศิทางทีจ่ะใหแ้กนวิง่ในทศิทาง + ซึง่ขณะน้ีตามรปูที ่13 แกนอยูต่าํแหน่งหมายเลข

ที่ 1 เราต้องกดปุ่ ม X2 เพื่อสัง่งานใหแ้กนเคลื่อนที่ไปทศิทาง Y+ ตําแหน่งแกนจะเคลื่อนที่ไปอยู่

ตาํแหน่งหมายเลข 2 ดงัรปูที ่12 

 

 

รปูท่ี 13 คาํสัง่ทดสอบการเคล่ือนท่ีแกน Y 

 

3.4.3 วดัระยะทางวา่บอลสกรูเคลื่อนทีไ่ปหมายเลขที ่2 กีม่ลิลเิมตร เช่น ถา้ ได ้5 มลิลเิมตร 

เท่ากบัระยะพติช์ (Pitch) แสดงว่า คําสัง่ 200 Pulse เคลื่อนที่ได้ 5 มลิลิเมตร ดงันัน้ 40 Pulse 

เท่ากบั 1 มลิลเิมตร หลงัจากที่เราไดร้ะยะ Pulse ต่อ มลิลเิมตร เราจะใชค้ําณวนหาระยะทางต่อ

หลุมที่วางชิ้นงาน เช่น ระยะหลุมห่าง 45 มลิลิเมตร ก็ต้องสัง่แกนทํางาน คือ 45 X 40 = 1800 

Pulse ในการสัง่งาน 

  

ระยะพติชเ์กลยีว 5 มม.
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3.5 การเขียนโปรแกรมสัง่การเคล่ือนท่ีของหุ่นยนตค์ารที์เซียน [13] 

Software GX-WORK2 เป็นโปรแกรมของบรษิทั Mitsubishi ใชใ้นการเขยีนโปรแกรมควบคุม

โปรแกรมเมเบิล้คอนโทรเลอร ์ในดา้นต่างๆ ซึง่ในบทความน้ีนํามาใชใ้นการเขยีนคําสัง่ควบคุมการ

เคลื่อนทีจ่ากโปรแกรมเมเบิล้คอนโทรเลอรใ์หเ้หน็การเคลื่อนทีข่องหุน่ยนต ์โดยใชชุ้ดคาํสัง่พเิศษใน

การควบคุมการเคลือ่นที ่ 

3.5.1 การเขียนโปรแกรมชุดคําสัง่ควบคุมการเคลื่อนที่และการส่งข้อมูล (download) 

โปรแกรมไปยงัโปรแกรมเมเบิล้คอนโทรเลอร ์ใน Software GX-WORK2 ดงัรปูที ่14 

 

  

รปูท่ี 14 โปรแกรมคาํสัง่ควบคมุการเคล่ือนท่ีใน Software GX-WORK2 

 

จากรปูที ่14 เป็นคาํสัง่การเคลือ่นทีข่องโปรแกรม โดยเงือ่นไขสว่นของ Input ดงัน้ี 

Input X007 สัง่แกน X เคลือ่นทีใ่นทศิทาง X+ 

Input X010 สัง่แกน X เคลือ่นทีใ่นทศิทาง X- 

Input X005 สัง่แกน Y เคลือ่นทีใ่นทศิทาง Y+ 

Input X006 สัง่แกน Y เคลือ่นทีใ่นทศิทาง Y- 

Input X003 สัง่แกน Z เคลือ่นทีใ่นทศิทาง Z+ 

Input X004 สัง่แกน Z เคลือ่นทีใ่นทศิทาง Z- 

3.5.2 คําสัง่ DDRVI  K3600  K700  Y000  Y000 เป็นคําสัง่การเคลื่อนที่ทีละแกน โดยมี

รายละเอยีดดงัน้ี 

คาํสัง่ K3600 คอื คา่ตาํแหน่งทีต่อ้งการจะไป (Pulse/Min) 

คาํสัง่ K700 คอื ความเรว็ในการเคลือ่นที ่ (Hz) 

คาํสัง่ Y000  Y000 คอื สัง่แกนเคลือ่นทีใ่นทศิทาง X+  

คาํสัง่ Y000  Y004 คอื สัง่แกนเคลือ่นทีใ่นทศิทาง X- 

คาํสัง่ Y001  Y001 คอื สัง่แกนเคลือ่นทีใ่นทศิทาง Y+  
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คาํสัง่ Y001  Y005 คอื สัง่แกนเคลือ่นทีใ่นทศิทาง Y- 

คาํสัง่ Y002  Y002 คอื สัง่แกนเคลือ่นทีใ่นทศิทาง Z+  

คาํสัง่ Y002  Y006 คอื สัง่แกนเคลือ่นทีใ่นทศิทาง Z- 

3.5.3 เมื่อเขยีนโปรแกรมเสรจ็แล้ว ต้องทําการดาวน์โหลดโปรแกรมไปยงัโปรแกรมเมเบิ้ล

คอนโทรเลอร ์(PLC) ตามขัน้ตอนในคูม่อืของ Software GX-WORK2 ดงัรปูที ่14 

 

4. การทดลอง 

4.1 การทดสอบการจบัเคล่ือนย้ายช้ินงาน 

การเคลื่อนทีข่องแกน X และ แกน Y จะเคลื่อนทีใ่นแนวระนาบไปยงัตําแหน่งทีต่อ้งการโดย

กําหนดเคลื่อนที่จากจุดเริ่มต้นตําแหน่ง HOME ดงัรูปที่ 15 ส่วนการเคลื่อนที่แกน Z เป็นการ

เคลือ่นทีใ่นแนวดิง่ ขึน้-ลง เป็นแกนทีเ่คลือ่นทีล่งมาจบัชิน้งาน เคลือ่นทีต่ามระยะ โดยมลีกัษณะการ

เคลือ่นทีต่าม “กฎมอืขวา” เทยีบเคยีงกบัเครือ่งจกัรกล CNC 

 

X

Y

+

+

Y+

X+
H

 

0 mm.

-10 mm.

-20 mm.

-30 mm.

-40 mm.

-50 mm.

-60 mm.

-80 mm.

-70 mm.

Z-

Z0

H
Z

 

รปูท่ี 15 ตาํแหน่ง Home และแนวแกนการเคล่ือนท่ีของชดุฝึก 

 

จากรูปที ่15 จะเป็นการแสดงการเคลื่อนที่แกน X แกน Y และแกน Z จากตําแหน่ง HOME 

ไปตําแหน่งที ่8 มรีะยะการเคลื่อนทีแ่กน X ในทศิทาง X+ 90 มลิลเิมตร แกน Y ในทศิทาง Y+ 45 

มลิลเิมตร และแกน Z ในทศิทาง Z- 80 มลิลเิมตร จากจุดเริม่ตน้ HOME โดยเขยีนโปรแกรมคาํสัง่

เคลือ่นที ่ตามขัน้ตอนดงัน้ี 

4.1.1 กาํหนดตาํแหน่งแกน X แกน Y และแกน Z ใหอ้ยูใ่นตาํแหน่ง HOME ดงัรปูที ่15 

4.1.2 สัง่แกน Z เคลื่อนทีล่งในทศิทาง Z- 80 มลิลเิมตร แลว้สัง่ ON MAGNET ดดูจบัชิน้งาน 

(รปูที ่16) จากนัน้สัง่แกน Z เคลือ่นทีข่ ึน้ในทศิทาง Z 0 มลิลเิมตร 
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0 mm. 90 mm.

H

Z

Z

 

รปูท่ี 16 ตาํแหน่ง Home และตาํแหน่งทดสอบการเคล่ือนท่ีของชดุฝึก 

 

4.1.3 สัง่แกน X เคลื่อนทีใ่นทศิทาง X+ 90 มลิลเิมตร และ สัง่แกน Y เคลื่อนทีใ่นทศิทาง Y+ 

45 มลิลเิมตร ดงัรปูที ่17 

4.1.4 สัง่แกน Z เคลื่อนที่ในทศิทาง Z- 80 มลิลเิมตร แลว้สัง่ OFF MAGNET ปล่อยชิ้นงาน 

จากนัน้ สัง่แกน Z เคลือ่นทีใ่นทศิทาง Z 0 มลิลเิมตร ดงัรปูที ่17 

4.1.5 สัง่แกน X แกน Y และแกน Z ใหอ้ยูใ่นตาํแหน่ง HOME ดงัรปูที ่15 

 

  

รปูท่ี 17 การเคล่ือนท่ีตาํแหน่ง Z-80 และการปล่อยช้ินงาน การเคล่ือนท่ีตาํแหน่ง Z 0 

 

สรุปการทดสอบการเคลื่อนทีแ่ละการจบัและวางชิน้งานในตําแหน่งทีท่ดสอบ 3 แกนคอื X, Y 

และ Z การทํางานของโครงสรา้งส่วนเคลื่อนทีข่องหุ่นยนต์เป็นไปอยา่งราบรื่นไม่มกีารตดิขดัตลอด

ทัง้ชว่งระยะของการทดสอบ จากการทดสอบเขยีนโปรแกรมชุดคาํสัง่การเคลือ่นทีแ่บบ ควบคุมดว้ย

มอื (Manual)  และโปรแกรมชุดคําสัง่การเคลื่อนทีแ่บบอตัโนมตั ิหุ่นยนต์ทํางานไดต้ามเงื่อนไขที่

กาํหนดโดยวางชิน้งานลงในชอ่งทีก่าํหนดไดถู้กตอ้ง 
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4.2 การทดสอบประสิทธิภาพด้านความแม่นยาํของการเคล่ือนท่ี  

สรา้งแผนการทดลองหาประสทิธภิาพการเคลื่อนทีข่องแกน X แกน Y และแกน Z โดยเขยีน

โปรแกรมควบคุมการเคลื่อนทีซ่ึ่งอธบิายขัน้ตอนไวใ้นขอ้ 3.5 และ 4.1 ดงัตวัอย่างในรูปที ่19 เพื่อ

หาค่าความผดิพลาดในการเคลื่อนที่แต่ละแกน ซึ่งในการเริม่ทดลองจะสัง่ให้หวัจบัเริม่ต้นที่จุด 

Home จากนัน้จงึสัง่ใหเ้คลื่อนที่ไปยงัจุดที่กําหนด กลบัมาเริม่ต้นที่จุด Home ทําดงัน้ีทุกรอบการ

ทดลอง โดยสรา้งแผนการทดลองการเคลือ่นที ่8 การทดลอง ดงัตารางที ่2  

ในแต่ละแกนการเคลือ่นทีข่องหุน่ยนตไ์ดม้กีารตดิเทปสเกลไมบ้รรทดัทีม่คีวามละเอยีดขดีละ 1 

มลิลเิมตร เพื่อใชใ้นการวดัระยะการเคลื่อนที่ของหวัจบัเมื่อถูกสัง่ใหเ้คลื่อนที่ไปในตําแหน่งต่างๆ 

ของแกน X, Y และ Z ดงัรปูที ่18 

 

   

รปูท่ี 18 ขีดสเกลวดัระยะของแกน X, Y และ Z 

 

ซึง่จะหาคา่ความผดิพลาดในการเคลือ่นทีแ่ต่ละแกนออกมาเป็นรอ้ยละ โดยใชส้ตูรการคํานวณ

ดงัน้ี 

คา่ความผดิพลาดเป็นรอ้ยละ = 
คา่จรงิทีก่าํหนด - คา่เฉลีย่ผลการทดลอง 

x 100 
คา่จรงิทีก่าํหนด 

 

คา่ความผดิพลาดโดยเฉลีย่ = 
ผลรวมของความผดิพลาดจากการทดลองทัง้หมด 

x 100 
จาํนวนการทดลอง 

 

  

รปูท่ี 19 ระยะทางการทดสอบท่ี 45 และ 225 มิลลิเมตร  
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5. ผลการทดสอบประสิทธิภาพด้านความแม่นยาํของการเคล่ือนท่ี 

ผลการทดสอบประสทิธภิาพดา้นความแมน่ยาํของการเคลือ่นที ่แสดงในตารางที ่2 

 

ตารางท่ี 2 ผลการทดสอบประสิทธิภาพด้านความแม่นยาํของการเคล่ือนท่ี 

การทดลอง

ท่ี 

ทดสอบการ 

เคล่ือนท่ีแกน 

จาํนวนการ 

ทดสอบ / ทาํซํา้ 

ระยะ  

ท่ีทดสอบ 

ระยะทางท่ีได้จาก

การทดลองเฉล่ีย 

ความผิดพลาด 

เฉล่ียร้อยละ 

1 X 30/ 3 รอบ 45 45 0 

2 X 30/ 3 รอบ 225 224 0.44 

3 Y 30/ 3 รอบ 45 45 0 

4 Y 30/ 3 รอบ 225 224 0.44 

5 Z 30/ 3 รอบ 50 50 0 

6 Z 30/ 3 รอบ 80 80 0 

7 X,Y 30/ 3 รอบ 45, 45 45, 45 0, 0 

8 X,Y 30/ 3 รอบ 225, 225 224, 224 0.44, 0.44 

 

6. สรปุผลการทดลอง 

จากการศกึษาแนวทางในการสรา้งจนถงึการพจิารณาปรบัปรุงหุ่นยนต์แบบคารท์เีซยีน คณะ

ผูจ้ดัทาํไดส้รา้งหุน่ยนตท์ีม่พี ืน้ทีท่าํงานเป็นรปูสีเ่หลีย่มมพีืน้ทีท่าํงานวดัจากกึง่กลางหลุมวางชิน้งาน 

กวา้ง 225 x ยาว 225 x ลกึ 80 มลิลเิมตร ใชโ้ครงสรา้งรองรบัชุดเคลื่อนทีแ่บบแขนคู่ดา้นขา้ง ใช้

ต้นกําลงัจากสเตป็ป้ิงมอเตอร์ ในขณะทําการทดลองพบว่ามกีารสัน่สะเทอืนเพยีงเลก็น้อย กลไก

การขบัเคลือ่นไมม่กีารตดิขดัตลอดชว่งระยะการทดสอบ  

ส่วนของหวัจบัชิ้นงานทํางานโดยระบบแม่เหล็กไฟฟ้าทําการจบัโดยการสมัผสัโดยตรงกบั

ชิน้งาน ดงันัน้จงึออกแบบใหม้แีกนสปรงิช่วยลดแรงกระแทกในขณะจบัชิน้งาน จากการทดสอบจบั

ชิน้งานเหลก็ขนาดเสน้ผ่านศูนยก์ลาง 28 หนา 10 มลิลเิมตร น้ําหนัก 48 กรมั พบว่าจบัชิน้งานได้

แน่นหนาไมม่กีารหลุดตกหลน่ตลอดการทดสอบ  

การทดสอบประสทิธภิาพดา้นความแมน่ยาํของการเคลือ่นทีใ่นแนวแกน X ระยะ 45 มลิลเิมตร 

พบวา่มคีวามผดิพลาดรอ้ยละ 0 ในแนวแกน X ระยะ 225 มลิลเิมตร พบวา่มคีวามผดิพลาดรอ้ยละ 

0.44 ในแนวแกน Y ระยะ 45 มลิลเิมตร พบว่ามคีวามผดิพลาดรอ้ยละ 0 ในแนวแกน Y ระยะ 225 

มลิลเิมตร พบว่ามคีวามผดิพลาดร้อยละ 0.44 ในแนวแกน Z ระยะ 50 มลิลเิมตร พบว่ามคีวาม

ผดิพลาดรอ้ยละ 0 ในแนวแกน Z ระยะ 80 มลิลเิมตร พบว่ามคีวามผดิพลาดรอ้ยละ 0 ในทดสอบ

การเคลื่อนที่พรอ้มกนั 2 แนวแกน  X, Y ระยะ 45 มลิลเิมตร พบว่ามคีวามผดิพลาดรอ้ยละ 0 ใน
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ทดสอบการเคลื่อนทีพ่รอ้มกนั 2 แนวแกน  X, Y ระยะ 225 มลิลเิมตร พบว่ามคีวามผดิพลาดรอ้ย

ละ 0.44 จากผลการทดสอบแสดงวา่ในหุน่ยนตแ์บบคารท์เีซยีน หากมกีารเคลื่อนทีใ่นระยะไกลจะมี

ค่าความผดิพลาดสูงขึ้นเน่ืองจากความผดิพลาดสะสมของระบบ แต่ยงัอยู่ในระดบัที่ยอมรบัได้

เน่ืองจากการวางตําแหน่งยงัมคีวามผดิพลาดไป 1 มลิลเิมตร จากระยะ 255 มลิลเิมตร หรอืคดิเป็น

ความผดิพลาดสงูสดุของทุกแนวแกน เฉลีย่รอ้ยละ 0.44  
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