
คูมือปฏิบตัิการวิศวกรรมไฟฟาและคอมพวิเตอร 
ระบบแขนกล 

(Robot Arm System) 
 

 
1. จุดประสงค 
 1.1 เพื่อใหเขาใจถงึการทํางานของระบบแขนกลเบื้องตนและการประยุกตใชงาน 
 1.2 เพื่อใหเขาใจถงึสวนประกอบตางๆ ของระบบแขนกล 
 1.3 สามารถเขียนโปรแกรมเพื่อควบคุมการทํางานของระบบแขนกลได 
 
2. เปาหมาย 
 2.1 นิสิตมีความเขาใจหลักการทาํงานเบื้องตน และอุปกรณพืน้ฐานของระบบแขนกล 
 2.2 นิสิตสามารถเขียนโปรแกรมเพื่อประยกุตใชงานระบบแขนกลในงานตางๆตามที่ตองการ 
 
3. จํานวนนิสติในการปฏิบตัิการ 
 นิสิตระดับปรญิญาตรกีลุมละ 5–10 คน 
 
4. อุปกรณท่ีใชในปฏิบตัิการ 
 4.1 แขนกลรุน Gryphon ของบริษัท Feedback 
 4.2 ชุดควบคุมโดยตรงของระบบแขนกล (Tech Pendant & Simulator) 
 4.3 คอมพิวเตอร 1 ชุด (Personal Computer) 
 4.4 การดเชื่อมตอ(ISA Card) และสายตอเชื่อมกับระบบแขนกล 
 
5. ทฤษฎีพื้นฐาน 
 5.1 ความหมาย 
  ระบบแขนกล (Robot Arm System)  คือ ระบบการทํางานที่มีการใชเครื่องจักรกลทํางานแทน
ทรัพยากรมนษุย ในกรณีนีม้ีลักษณะเปนเหมือนแขนของคน ใชสําหรบังานที่มีการหยิบจับ และเคลื่อนยายวัตถุ
จากตําแหนงหนึ่งไปอีกตําแหนงหนึ่ง 
  การใชงานของระบบแขนกล เหมาะสําหรบัใชในงานทีม่ีความอันตรายเกินกวาที่จะเสี่ยงให
มนุษยทํา เชน งานหยิบจับวตัถุที่มีอุณหภมูิสูงๆ รวมถึงการนํามาใชงานที่มีรูปแบบเดิมซํ้าซาก เพราะจะสามารถ
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ตั้งโปรแกรมการทํางานของแขนกลใหทํางานซ้ําแบบเดมิได จึงไมเปนการสิ้นเปลืองทรัพยากรมนษุยในการ
ทํางาน และทําใหการทํางานไวขึ้น เนื่องจากไมมีความเหนื่อยลาเหมือนทรัพยากรมนษุย 
 
 5.2 อุปกรณพื้นฐานของระบบแขนกล 
  การทํางานของระบบแขนกลจะประกอบไปดวยอุปกรณตางๆ ดังนี ้

 
รูปท่ี 1 อุปกรณตางๆ ในระบบแขนกล 

 
  5.2.1 แขนกล (Robot Arm)  คืออุปกรณไฟฟาทีป่ระกอบดวยมอเตอรไฟฟากระแสตรงที่
ตําแหนงตางๆ เพื่อทําใหตวัแขนกลสามารถเคลื่อนไหวไปในทิศทางที่ตองการได โดยรูปแบบการเคลื่อนไหวจะ
เหมือนกับการเคลื่อนไหวของแขนมนุษย 
  5.2.2 อุปกรณบังคับ Tech Pendant  เปนอุปกรณที่ใชสําหรับบังคับการเคลื่อนไหวของแขน
กลไปที่ตําแหนงตางๆไดโดยตรง โดยบังคบัที่ตัวมอเตอรไฟฟาที่ตําแหนงตางๆของแขนกล การเคลื่อนไหวจะ
เปนแบบขั้น (Step) ตอเนื่องกันไปเรื่อยๆ 
  5.2.3 อุปกรณบังคับ Simulator  เปนอุปกรณบังคับ ที่ใชสําหรับบังคับการเคลื่อนไหวของ
แขนกลไปยังตําแหนงที่ตองการ เมื่อควบคุมตัว Simulator ไวที่ตําแหนงไหน แขนกลก็จะเคลื่อนไหวไปที่
ตําแหนงเดียวกับตัว Simulator  

 
Tech Pendant 

 
Simultor 

รูปท่ี 2 Tech Pendant และ Simulator 
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  5.2.4 เคร่ืองคอมพิวเตอร (Personal Computer)  เปนอุปกรณที่ใชสําหรับควบคุมระบบการ
ทํางานของแขนกล ผานโปรแกรมคอมพิวเตอร โดยการกาํหนดพกิัดของมอเตอรไฟฟาแตละตําแหนงของแขน
กลใหเคล่ือนทีไ่ปยังตําแหนงที่ตั้งไวในโปรแกรม ซ่ึงสามารถตั้งการทํางานใหทําซํ้า วนเปนรอบ (Loop System)
ได 
  5.2.5 การดเชื่อมตอ (RJ45 Interface Card)  เปนอุปกรณเชื่อมตอการทํางานระหวางเครือ่ง
คอมพิวเตอรกบัระบบแขนกล สามารถสงสัญญาณไปควบคุมการทํางานของแขนกล โดยผานสาย UTP ที่มี
หัวตอแบบ RJ 45 (สายเชื่อมระบบแลน (Lan System)) 
   
 5.3 การเคล่ือนไหวของระบบแขนกล 
  ระบบแขนกลสามารถเคลื่อนไหวโดยอาศยัการหมนุของมอเตอรไฟฟาที่แตละตําแหนงของตัว
แขนกล โดยมอเตอรในแตละตําแหนงมีขนาดมุมที่สามารถเคลื่อนไปมาไดไมเทากนั โดยที่ระบบแขนกล รุน 
Gryphon มีมอเตอรสําหรับการเคลื่อนไหวจํานวน 5 ตัว อยูที่ตําแหนงตางๆของแขนกล เพื่อใหแขนกลสามารถ
เคล่ือนไหวไดเหมือนดั่งแขนของมนุษย และมีระบบนวิแมติก (pneumetic) สําหรับเปนตัวหนีบจบั (Gripper)
แทนนิว้มือ อีก 1 ตําแหนง 
  การเคลื่อนไหวและขนาดมมุสําหรับการเคลื่อนที่ในแตละตําแหนงของแขนกล แสดงในรูปที่ 3 

 
รูปท่ี 3 การเคลื่อนไหวของแขนกล Gryphon 

   
  สําหรับการเคลื่อนที่ของตัวหนีบจับ นอกจากจะใชระบบนิวแมติก ยังสามารถใชอุปกรณอยาง
อ่ืนมาใช เพื่อประยุกตใหเขากับการใชงานไดดวย ดังรูปที่ 4 
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รูปท่ี 4 ตัวหนบีจับประเภทอื่นๆ 

  
 5.3.1 คุณลักษณะของแตละตําแหนงของแขนกล Gryphon 
  ในแตละตําแหนงมีการเคลื่อนไหว และการใชงานแทนสวนตางๆของมนุษยแสดงดงัตารางที่ 1 
 
 ตารางที่ 1 คุณลักษณะของตาํแหนงตางๆ ของแขนกล Gryphon 

AXIS 0 (waist) Angular Movement 270O WRIST PITCH Angular Movement 170O

  Axle centre from top of base 185 mm WRIST ROLL Angular Movement 290O

  Axis 1 Axle to column centre 50 mm REPEATABILITY 0.5 mm 

    LIFTING 1000 gm at full reach 

AXIS 1 (shoulder) Angular Movement 165O REACH 652 mm from column centre 

  Arm length between axle centres 225 mm SPEED Programmable Max 400 mm/sec 

        

AXIS 2 (elbow) Angular Movement 300O CONTROL SYSTEM Digital with incremental 

  Arm length between axle centres 225 mm   encoders Axes 0, 1, 2 - 12,000 

      counts/rev. Axes 3, 4 - 2,000 

AXIS 3 Angular Movement 290O   counts/rev.  

(left wrist axle)       

    WORKCELL Digital Outputs    8 

AXIS 4 Angular Movement 290O INTERFACE Digital Outputs    8 

(right wrist axle)     Analogue Inputs  2 (12bit) 
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5.3.2 ขอบเขตการเคลื่อนท่ีของระบบแขนกล Gryphon 
จากการที่มอเตอรแตละตําแหนงของระบบแขนกลมีการเคลื่อนที่เปนมุมอยางจํากดั ดังแสดงในรูปที่ 3 

เมื่อเอาขอบเขตการเคลื่อนที่ของมอเตอรแตละตําแหนงมารวมกัน จะไดขอบเขตการเคลื่อนที่ทั้งหมดของระบบ
แขนกล มีลักษณะดังรูปที่ 5 

 
รูปท่ี 5 ขอบเขตการเคลื่อนที่ของระบบแขนกล 

 
 5.3.3 ขอบเขตการใชงานของระบบแขนกล 
 เมื่อแขนกลอยูที่ตําแหนงตางๆ ตําแหนงหนึง่ (แกน 0 ของแขนกลเปนคาพิกัดใดๆ คาหนึ่ง) ระบบแขน
กลสามารถเคลื่อนไหวไดเปนรูปแบบตางๆ ไดดังรูปที่ 6 และสามารถแสดงขอบเขตการใชงานของแขนกลที่
แกน 0 ตําแหนงหนึ่งๆ ไดดงัรูปที่ 7 

 
รูปท่ี 6 รูปแบบการเคลื่อนไหวของแขนกล เมื่อแกน 0 คงที่ 
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รูปท่ี 7 ขอบเขตการใชงานของแขนกล เมือ่แกน 0 คงที ่

 
 5.4 การควบคุมของระบบแขนกล 
  การเคลื่อนที่ของมอเตอรไฟฟาในแตละตําแหนงของแขนกล จะอาศยัการควบคุมแบบ
ปอนกลับ โดยจะมีการสั่งการผานโปรแกรมคอมพิวเตอร โดยจะสงสัญญาณดิจิตอลไปที่ตัวถอดรหสั (encoder) 
ของระบบแขนกล ใหไปสั่งมอเตอรที่ตําแหนงตางๆของแขนกล เคล่ือนที่ไปยังจุด (ตําแหนง) ที่ตองการ  

สัญญาณที่ปอนกลับมาจากระบบแขนกล จะเปนระยะหางของจุดอางอิง (จุดที่ตองการ) กับจุดที ่
แขนกลตัวนั้นอยูในปจจุบัน เพื่อที่จะไปปรับเปลี่ยนคาอัตราสวนขยาย (Gain) ของอุปกรณควบคุม เพื่อที่จะให
ระบบแขนกลสามารถไปยังตําแหนงที่ตองการไดอยางถูกตองและแมนยํา และมีลักษณะการเคลื่อนที่เปนไป
ตามที่ตองการ การควบคุมการทํางานของระบบแขนกลแสดงในรูปที่ 8 

 
รูปท่ี 8 การควบคุมการทํางานของระบบแขนกล 
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5.5 โปรแกรมคอมพิวเตอรสําหรับการควบคุมของระบบแขนกล
  โปรแกรมคอมพิวเตอร สําหรับใชสําหรบัควบคุมระบบแขนกล Gryphon  ผานระบบ
คอมพิวเตอร มีช่ือวา WALLI (Work – cell Amalgamate Logical Linguistic Instruction) ซ่ึงโปรแกรมจะคอยรับ
คาตําแหนงทีต่องการใหแขนกลเคลื่อนที่ รวมถึงการหยบิจับชิ้นงาน จากนั้นจะสงสัญญาณผานการดเชื่อมตอ
ชนิด ISA ซ่ึงสัญญาณจะผานสายเชื่อมตอสัญญาณที่ใชหัวตอชนดิ RJ45 เพื่อไปสั่งการทํางานใหระบบแขนกล
เคล่ือนไปยังตาํแหนงที่ตองการ ตามที่เขียนไวในโปรแกรม WALLI  
  
 5.5.1 ขอมูลสําหรับการเขียนโปรแกรม WALLI 
  การใสขอมูลสําหรับโปรแกรม WALLI  จะเปนการสั่งใหมอเตอรที่ตาํแหนงตางๆของแขนกล 
เคล่ือนไปยังจดุที่ตองการ โดยขอมูลจะอยูในรูปคาพิกัด พิกัดละ 0.03O ซ่ึงมอเตอรที่แตละตําแหนงจะมีขอบเขต
ของคาพิกัดแสดงในตารางที่ 2 
 
 ตารางที่ 2 ขอบเขตพิกัดการเคลื่อนที่ในแตละสวนของระบบแขนกล 

แกน พิกัด 
AXIS 0 0 – 9000 
AXIS 1 0 – 5500 
AXIS 2 0 – 9950 
AXIS 3 0 – 1600 
AXIS 4 0 – 1600 
AXIS 5 0 - 1 

 
 การใสขอมูลพิกัดสําหรับสัง่มอเตอรไฟฟาในแตละสวนของระบบแขนกล มีรูปแบบการใสขอมูล แสดง
ดังรูปที่ 9 
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รูปท่ี 9 การใสขอมูลพิกัดของโปรแกรม WALLI 

  
5.5.2 ขั้นตอนการใชงานโปรแกรม WALLI 

  1) การเขาโปรแกรม WALLI 
   ที่หนา Desktop ของระบบปฏิบัติการ Windows กดเขาโปรแกรมที ่
   “ Start\Programs\WALLI3\WALLI3 ”   
 
  2) เร่ิมใชงานโปรแกรม WALLI 
   2.1) กด Cancel ที่หนาตาง Load Walli File 
   2.2) ไปที่ File \ New Project 
   2.3) ไปที่ Cell \ Add Gryphon จะปรากฏหนาตาง Device Address Selection ใหเลือก  

Device 1 
2.4) กดเลือก Zero เพื่อใหแขนกลเคลื่อนไปยังตําแหนงเริ่มตนมาตรฐาน (จะเคลื่อนไป

ยังตําแหนงตามรูปที่ปรากฏในหนาจอคอมพิวเตอร) 
2.5) จะปรากฏหนาตางเพื่อใหใสคาพิกัดตาํแหนงที่ตองการใหแขนกลเคลื่อนไป ดังรูป

ที่ 10 
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รูปท่ี 10 หนาตางที่ใชสําหรับเขียนโปรแกรมสั่งใหแขนกลทํางาน 

   
  3) การแกไขโปรแกรม 
   3.1) การเพิ่มบรรทัดสําหรับเขียนโปรแกรม เลือก “ Edit \ Insert ” 
   3.2) การลบบรรทัดที่มีการเขียนโปรแกรม เลือก “ Edit \ Delete ” 
   3.3) การลบโปรแกรมทั้งหมด ทุกบรรทัด เลือก “ Edit \ Clear ” 
 
  4) การรันโปรแกรม 
   การรันโปรแกรมมี 2 รูปแบบ คือ 
  4.1) Off Line  เปนการซิมูเลชั่นในคอมพวิเตอรอยางเดียว ยังไมมีการสั่งใหแขนกล

ทํางาน โดยจะมีรูปแสดงการเคลื่อนไหวทีด่านขวาของจอภาพ 
  4.2) On Line เปนการสั่งใหแขนกลทํางาน ตามโปรแกรมที่เขียนไว 
  สามารถเลือกรูปแบบการรันโปรแกรมไดจาก 
   “ Run\Toggle GRYPHON Online/Offline ” 
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 ลักษณะการรนัโปรแกรม จะมี 2 รูปแบบ ดังนี ้
  1) รันทีเดยีวทัง้โปรแกรม (ทาํงานตามโปรแกรมที่เขียนทกุบรรทัด) เลือก 
   “ Run \ Start GRYPHON Sequence ” 
  2) รันทีละบรรทัด (ทํางานตามโปรแกรมที่เขียน ทีละ 1 บรรทัด) เลือก 
   “ Run \ Single Step GRYPHON Sequence ” 
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6.0 ขั้นตอนการปฏิบัติการ 
 ตอนที่ 1  การควบคุมการทํางานของแขนกลผานอุปกรณบังคับ 

1. ประกอบชุดระบบแขนกล เขากับอุปกรณบังคับ Tech Pendant 
2. ใชอุปกรณบังคับ Tech Pendant บังคับแขนกลใหมีลักษณะดังรูปที่ 11 

 
รูปท่ี 11 รูปแบบแขนกลสําหรับการทดลองตอนที่ 1 

 
3. วาดภาพดานบน และ ดานขาง ของระบบแขนกล ภายหลังจากการใชอุปกรณบังคับ บังคับ

แขนกลใหมีรูปแบบเหมือนดังรูปที่ 11 
 
ดานบน (Top View) ดานขาง (Side View) 
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4. บังคับแขนกล ใหเคล่ือนที่ไปยังตําแหนงที่จะทําการปลอยชิ้นวัตถุที่หยิบจับอยู (ผูควบคุม
การทดลองจะกําหนดจุดวางให ในระหวางการทดลอง) 

5. วาดภาพดานบน และ ดานขาง ของระบบแขนกล ภายหลังจากการใชอุปกรณบังคับ บังคับ
แขนกลใหไปอยู ณ ตําแหนงในขอ 4 

 
ดานบน (Top View) ดานขาง (Side View) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
6. วิเคราะหลักษณะการควบคมุแขนกล โดยการใชอุปกรณบังคับ Tech Pendant ควบคุม 

..................................................................................................................................................................................

..................................................................................................................................................................................

..................................................................................................................................................................................

..................................................................................................................................................................................

..................................................................................................................................................................................

..................................................................................................................................................................................

.................................................................................................................................................................................. 
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ตอนที่ 2  การจําลองการทํางานของแขนกล ในเครื่องคอมพิวเตอร 
1. เปดโปรแกรม WALLI ในเครื่องคอมพิวเตอรที่ตอกับระบบแขนกล 
2. ตั้งคาในโปรแกรมใหมกีารรันโปรแกรมแบบ Off Line  โดยเลือก  

“ Run\Toggle GRYPHON Online/Offline ” (เมื่อ Off Line จะไมมีเครื่องหมายถูก (/)) 
3. เขียนโปรแกรมใหแขนกลในโปรแกรมคอมพิวเตอร มกีารเคลื่อนที่เหมือนกับในการ

ทดลองตอนที่ 1 (ขอ 2 – ขอ 4) โดยอาศยัรูปวาดที่ไดจากการทดลองตอนที่ 1 ชวยในการ
เขียนโปรแกรม 

4. บันทึกคําส่ังโปรแกรมที่ไดจากจําลองการทํางาน ในเครือ่งคอมพิวเตอร ในตารางที่ 3 
 
ตารางที่ 3 โปรแกรมการจําลองการเคลื่อนที่ของระบบแขนกล ในเครื่องคอมพิวเตอร 
 

 AXIS 0 AXIS 1 AXIS 2 AXIS 3 AXIS 4 AXIS 5 

Line Waist Shoulder Elbow Wrist Wrist Grip 
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ตอนที่ 4  การควบคุมการเคลื่อนที่ของระบบแขนกล ผานโปรแกรมคอมพิวเตอร 
1. ตรวจสอบวามีการตอสายสัญญาณระหวางเครื่องคอมพิวเตอร (ตอเขาการด ISA) กับระบบ

แขนกลเรียบรอยแลว 
2. ใชโปรแกรมที่เขียนขึ้นจากการทดลองตอนที่ 2 แลวส่ังใหโปรแกรมรันแบบ On Line โดย

เลือก “ Run\Toggle GRYPHON Online/Offline ” (เมื่อ On Line จะมีเครื่องหมายถูก (/)) เพื่อใหระบบ
แขนกลเคลื่อนที่ตามโปรแกรมที่เขียน 

3. ส่ังรันโปรแกรมทั้งโปรแกรม (เลือก Run\ Start GRYPHON Sequence) แลวสังเกตการ
เคล่ือนที่ของระบบแขนกล วาเคลื่อนที่ไดถูกตองและเปนไปตามที่ตองการหรือไม.................................. 

4. ถาการเคลื่อนที่ยังไมถูกตอง ใหทําการแกไขโปรแกรมจนกวาการเคลือ่นที่ของระบบแขนกล
จะถูกตองและเปนไปตามที่ตองการ 

5. บันทึกคําส่ังโปรแกรมที่มีการแกไขการเคลื่อนที่ใหถูกตองแลว ในตารางที่ 4 
 

ตารางที่ 4 โปรแกรมการควบคุมการเคลื่อนที่ของระบบแขนกล ผานระบบคอมพิวเตอร 
 

 AXIS 0 AXIS 1 AXIS 2 AXIS 3 AXIS 4 AXIS 5 

Line Waist Shoulder Elbow Wrist Wrist Grip 
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5. การเคลื่อนที่ของระบบแขนกล ภายหลังจากใหคอมพวิเตอรควบคุมเอง มีความผิดพลาด 
เกิดขึ้นบางหรือไม ถามี ความผิดพลาดที่เกดิขึ้นเกิดที่บริเวณสวนไหนของแขนกลและจงอธิบายลักษณะ 
ความผิดพลาดที่เกิดขึ้น 

……………………………………………………………………………………………………………………
……………………………………………………………………………………………………………………
……………………………………………………………………………………………………………………
……………………………………………………………………………………………………………………
……………………………………………………………………………………………………………………
…………………………………………………………………………………………………………………… 
 

6. จงหาสาเหตุของความผิดพลาดที่เกิดขึน้ วาเกิดจากอะไรไดบาง 
……………………………………………………………………………………………………………………
……………………………………………………………………………………………………………………
……………………………………………………………………………………………………………………
……………………………………………………………………………………………………………………
……………………………………………………………………………………………………………………
…………………………………………………………………………………………………………………… 
 

7. วิเคราะหลักษณะการควบคุมแขนกล โดยการใชระบบคอมพิวเตอรควบคุม 
..................................................................................................................................................................................
..................................................................................................................................................................................
..................................................................................................................................................................................
..................................................................................................................................................................................
..................................................................................................................................................................................
..................................................................................................................................................................................
.................................................................................................................................................................................. 
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 ตอนที่  4 การใชระบบคอมพิวเตอร ควบคุมระบบแขนกลใหเคล่ือนทีใ่นรูปแบบอื่นๆ 
1. เขียนโปรแกรมเพื่อควบคมุการเคลื่อนที่ของระบบแขนกล ใหมกีารทํางานลักษณะเดยีวกับ

รูปที่ 12 โดยทาํการจับชิ้นงานที่ตําแหนง แลวเอามาใสในทอที่อีกตําแหนง (ผูควบคุมการทดลอง จะ
กําหนดตําแหนงในระหวางการทดลอง) 

 
รูปท่ี 12 รูปแบบการเคลื่อนที่ของระบบแขนกล ในการทดลองตอนที่ 4 
 

  2. วาดภาพดานบน และ ดานขาง ของระบบแขนกล ที่ตําแหนงเริ่มตน และ ตําแหนงส้ินสุดการ
เคล่ือนที่ 
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ตําแหนงเริ่มตน 

ดานบน (Top View) ดานขาง (Side View) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
ตําแหนงสิ้นสดุ 

ดานบน (Top View) ดานขาง (Side View) 
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3. บันทึกคําส่ังโปรแกรมที่เขียนสําหรับการควบคุม ในการทดลองขอ 1 ลงในตารางที่ 5 
 

ตารางที่ 5 โปรแกรมการควบคุมการเคลื่อนที่ของระบบแขนกล ผานระบบคอมพิวเตอร 

 AXIS 0 AXIS 1 AXIS 2 AXIS 3 AXIS 4 AXIS 5 

Line Waist Shoulder Elbow Wrist Wrist Grip 
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  4. อธิบายการเคลื่อนที่ของแขนกล ที่ไดจากการโปรแกรมในตารางที่ 5 
…………………………………………………………………………………………………………………...... 
…………………………………………………………………………………………………………………...... 
…………………………………………………………………………………………………………………...... 
…………………………………………………………………………………………………………………...... 
…………………………………………………………………………………………………………………...... 
…………………………………………………………………………………………………………………...... 
…………………………………………………………………………………………………………………...... 
…………………………………………………………………………………………………………………...... 
…………………………………………………………………………………………………………………….. 
 
 
สรุปการทดลองระบบแขนกล 
…………………………………………………………………………………………………………………...... 
…………………………………………………………………………………………………………………...... 
…………………………………………………………………………………………………………………...... 
…………………………………………………………………………………………………………………...... 
…………………………………………………………………………………………………………………...... 
…………………………………………………………………………………………………………………...... 
…………………………………………………………………………………………………………………...... 
…………………………………………………………………………………………………………………...... 
…………………………………………………………………………………………………………………...... 
…………………………………………………………………………………………………………………...... 
…………………………………………………………………………………………………………………...... 
…………………………………………………………………………………………………………………...... 
…………………………………………………………………………………………………………………......
.................................................................................................................................................................................. 
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คําถามทายการทดลอง 
1. มอเตอรไฟฟากระแสตรง ที่ใชขับเคลื่อนในระบบแขนกล เปนมอเตอรชนิดไหน จงอธิบายการทํางานคราวๆ 
..................................................................................................................................................................................
..................................................................................................................................................................................
..................................................................................................................................................................................
.................................................................................................................................................................................. 
 
2. จงยกตวัอยางงาน และอธบิายการประยกุตใชงานระบบแขนกลชวยในการทํางาน 
..................................................................................................................................................................................
..................................................................................................................................................................................
..................................................................................................................................................................................
..................................................................................................................................................................................
..................................................................................................................................................................................
.................................................................................................................................................................................. 
 
3. จงบอกขอด/ีขอเสีย ของการควบคุมระบบแขนกล ระหวางใชคนควบคุม (ผานอุปกรณบังคับ) กับการใชระบบ
คอมพิวเตอรควบคุม 
..................................................................................................................................................................................
.................................................................................................................................................................................. 
.................................................................................................................................................................................. 
.................................................................................................................................................................................. 
.................................................................................................................................................................................. 
.................................................................................................................................................................................. 
.................................................................................................................................................................................. 
.................................................................................................................................................................................. 
.................................................................................................................................................................................. 
.................................................................................................................................................................................. 
.................................................................................................................................................................................. 
.................................................................................................................................................................................. 
.................................................................................................................................................................................. 

 20


	1. จุดประสงค์ 
	 1.2 เพื่อให้เข้าใจถึงส่วนประกอบต่างๆ ของระบบแขนกล 
	 2.1 นิสิตมีความเข้าใจหลักการทำงานเบื้องต้น และอุปกรณ์พื้นฐานของระบบแขนกล 
	3. จำนวนนิสิตในการปฏิบัติการ 
	5. ทฤษฎีพื้นฐาน 
	  การทำงานของระบบแขนกลจะประกอบไปด้วยอุปกรณ์ต่างๆ ดังนี้ 
	รูปที่ 1 อุปกรณ์ต่างๆ ในระบบแขนกล 



