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ความสําคัญ และท่ีมาของ

ปญหาท่ีทําโครงงาน



ความสําคัญ และท่ีมา

ของปญหาท่ีทําโครงงาน

ในปจจุบันระบบอัตโนมัติ (Automation) 

เขามามีบทบาทเปนอยางมากในอุตสาหกรรม 

ถูกใชในการพัฒนากระบวนการตาง ๆ เพื่อชวย

ลดตนทุน เพิ่มกําลังการผลิต และสรางความ

นาเชื่อถือใหกับการผลิต

นอกจากนี้ยังสามารถนํามาใชในสวนของการจัดเก็บขอมูล

ได โดยทํางานรวมกับระบบประมวลผลขอมูล (Data 

Processing System) โดยนิยมใชในงานเก่ียวกับบัญชี การ

ขาย หรือขอมูลสินคาคงคลัง



วัตถุประสงค

 เพื่อพัฒนาและเพิ่มประสิทธิภาพในกระบวนการ

จัดการสินคาคงคลัง โดยใชระบบนิวเมติกส 

หุนยนตอัตโนมัติ (Dobot magician) และระบบ

ประมวลผลขอมูล



ขอบเขตการศึกษา

 ใชระบบนิวเมติกส หุนยนต (Dobot Magician) และ

โปรแกรมคอมพิวเตอร (Python) ในแบบจําลองทํา

ระบบคัดแยกและจัดเก็บขอมูล

 แบบจําลองสามารถบันทึกจํานวนและแยกสี (แดง และ

เขียว) ของกลองได

 กลองสีขนาดไมเกิน กวางxยาวxสูง 3x3x3 เซนติเมตร

 กระบะเก็บ กวางxยาวxสูง 7x7x3 เซนติเมตร และ 

8x8x17 เซนติเมตร

 แบบจําลองสามารถหยุดเมื่อพื้นท่ีในการจัดเก็บเต็ม



ประโยชนที่คาดวาจะไดรับ

01 ไดแบบจําลองระบบที่ชวยในการคัดแยกและจดัเก็บสินคาคงคลัง

02 ลดขอผิดพลาดในการบันทึกจํานวนและคัดแยกกลองแตละประเภท

03 ไดขอมูลทีถู่กตองและครบถวน สะดวกตอการนําขอมูลมาใชตอ



หลักการและทฤษฎีที่เกี่ยวของ



Pneumatic System

 ระบบท่ีใชอากาศอัดสงไปตามทอลมเพือ่เปนตัวกลางในการถายทอดกําลังงานของไหลใหเปนกาํลังงานกล 

อุปกรณตนกําลังนิวเมติกส

(Power unit)

อุปกรณควบคุมคุณภาพลมอัด

(Treatment Component)

อุปกรณควบคุมการทํางาน

(Controlling Component)

อุปกรณการทํางาน

(Actuator or Working 

Component)

อุปกรณในระบบทอทาง

(Piping System)



Programmable Logic Controller (PLC)

 เปนเคร่ืองควบคุมอัตโนมัติในโรงงานอตุสาหกรรมที่สามารถปอนโปรแกรมได ถูกสรางและพัฒนาขึ้นมา

เพื่อทดแทนวงจรรีเลย เนื่องจากตองการเคร่ืองควบคุมท่ีมีราคาถูกและมีความทนตอสภาพแวดลอม



Python

 เปนภาษาเขียนโปรแกรมท่ีใชกันอยางกวางขวางในการเขียนโปรแกรมสําหรับวัตถุประสงคทั่วไป

ถูกออกแบบเพื่อใหโคดอานไดงายขึ้น และมีโครงสรางของภาษาท่ีทําใหโปรแกรมเมอรสามารถ

เขาใจแนวคิดการเขียนโคดโดยใชบรรทัดท่ีนอยลงกวาภาษาอยาง C++ และ Java



Dobot Magician

 เปนแขนหุนยนตท่ีถูกออกแบบมาสําหรับผูที่สนใจและอยากเรียนรูการควบคุม ในราคาที่ไมแพง ตัวหุน 

Dobot นั้น สามารถโปรแกรมใหทํางานไดหลากหลาย รวมถึงสามารถตออุปกรณอื่น ๆ เพื่อใหสามารถ

ทํางานรวมกันกับอุปกรณและหุนตัวอื่น ๆ ได 



Arduino

 เปนบอรดไมโครคอนโทรเลอรที่มีการพัฒนาแบบ Open Source ดาน Hardware และ Software ตัว 

บอรด Arduino ถูกออกแบบมาใหใชงานไดงายจึงเหมาะสาํหรับผูเร่ิมตนศึกษา ทั้งนี้ยังสามารถดัดแปลง 

เพิ่มเติม พัฒนาตอยอดทั้งตัวบอรด หรือโปรแกรมตอไดอีกดวย



ขั้นตอนในการทําวิจัย

1st

2nd

3rd

4th

ศึกษารูปแบบการทํางานของการคัดแยกและ

จัดเก็บสินคาคงคลัง

ทําการประกอบเครื่องและระบบอัตโนมัติตาม

การออกแบบ

ออกแบบและสรางระบบอัตโนมัติเพื่อจําลอง

การคัดแยกและจัดเก็บสินคาคงคลัง

ทดสอบระบบอัตโนมัติ ปรับปรุง วิเคราะห

สรุปผล และจัดทําโครงการวิจัยฉบับสมบูรณ



ศึกษารูปแบบการทํางานของการคัดแยกและจัดเก็บสินคาคงคลัง

 เปนการจําลองในกระบวนการในการตรวจสอบประเภทของสินคาที่รับเขามาในคลัง โดยจะแยกประเภทของสินคา

แตละชิ้นดวยการแยกจากสีของกลองโดยการทํางานของเซ็นเซอรสี (Color Recognizing Sensor) ซึ่งจะตรวจสอบสี

ของกลองและออกคําส่ังใหแขนกล (Articulate Robot) หยิบกลองไปจดัเก็บไวในกระบะของแตละสี และบันทึก

ขอมูลของสินคาคงคลังแตละประเภทที่รับเขามา ข้ึนแสดงบน Microsoft excel

1st



2nd

ออกแบบและสรางระบบอัตโนมัติเพ่ือจําลองการคัดแยก

และจัดเก็บสินคาคงคลัง

แผนผังการทํางานของระบบ

สถานีที่ 1

สถานีที่ 2
สถานีที่ 3



2nd การทํางานของสถานีท่ี 1



การทํางานของสถานีท่ี 22nd



การทํางานของสถานีท่ี 3

 เมื่อกลองเขามาในระยะเซ็นเซอรแสง กระบอกสูงจะดันกลองลงไปในกระบะทีเ่ตรียมไว

2nd



การวางตําแหนงของอุปกรณบนระบบ
2nd



การออกแบบเคร่ืองโดยใชโปรแกรมคอมพิวเตอร
2nd



ทําการประกอบเคร่ืองและระบบอัตโนมัติตามการออกแบบ3rd

สวนของระบบไฟฟา และ

ระบบนิวเมติกส
สวนการทํางานของหุนยนต



กา
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นต

 3rd1 2

3



การทํางานของโปรแกรมควบคุมหุนยนต

เปนการประกาศส่ิงที่ตองใชในการรันหุนยนต

1. ประเภทของอุปกรณ “Suction Cup” 

2. หมายเลขชองที่นําเอาทพุตออกเพื่อสงไปยังพีแอลซีใหระบบนิวเมติกสทํางาน 

3. ความสูงและตําแหนงที่ปลอดภัยของแขนหุนยนต

4. เซ็นเซอรตรวจจับวัตถุ และเซ็นเซอรสี

5. ตําแหนง คาสี ตัวนับจํานวนตาง ๆ

จากนั้นจะเปนการเขียนคําส่ังเพื่อใหหุนยนตรันตลอดจนกวาจะไมเปนไปตามเงื่อนไข 

โดยจะมีการส่ังเปดสายพานใหทํางาน เมื่อมีวัตถุผานหนาเซ็นเซอรตรวจจับวัตถุจะเขา

เงื่อนไขเพื่อตรวจสี และส่ังใหหุนยนตหยิบไปเก็บที่กระบะหรือจะส่ังใหกระบอกสูบเปดออก

ในลําดับถัด โดยในการตรวจสีนี้จะมีการนับจํานวนกลองไปดวย หากครบ 4 กลองทั้งระบบ

จะหยุดทันที

3rd
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3rd

การเขียนคําสั่งเพื่อใหระบบนิวเมติกสจะตองใช

โปรแกรม GX Developer โดยจะเร่ิมทานเม่ือมีไฟเขา

ระบบ

ในสถานีแรกเม่ือมีกลองผานเซ็นเซอรตรวจจับวัตถุ 

จะทําใหกระบอกสูบท่ีเปนตัวประทับตาทํางาน จากนั้น

กระบอกสูบท่ีเปนตัวกั้นจะเปดออก

ในสถานีท่ีสองหากกลองเปนสีอื่น ๆ จะสั่งใหกระบอก

สูบท่ีกั้นอยูเปดออกทํางานและเขาสูสถานีท่ีสาม เม่ือ

เซ็นเซอรตรวจจับวัตถุจับกลองไดจะสั่งใหกระบอกสูบใน 

สถานีนี้ดันกลองออกจากสายพานลงกระบะ



การรับขอมูลเขาฐานขอมูลคอมพิวเตอร3rd

การทํางานของหุนยนต

Dobot

รับสัญญาณเอาตพุตแบบ 

PWM มาจากหุนยนต แลว

แปลงเปนภาษาคอมพิวเตอร

โปรแกรมที่ใชรับคาจาก

บอรด Arduino เพื่อบันทึก

คาลงใน Microsoft Excel

คาที่บันทึกลงใน

Microsoft Excel



ผลการเดินเคร่ืองจักรรอบแรกในสถานีที่ 1

4th

ปญหากระบอกสูบโซลินอยดวาลวผิดปกติและกระบอกสูบไมทํางาน ปญหากลองเคลื่อนท่ีผิดรูปจนทําใหกระบอกสูบเคลื่อน



ผลการเดินเคร่ืองจักรรอบแรกในสถานีที่ 2

4th

ปญหาเซ็นเซอรสีไมสามารถอานคาสีได ปญหาหุนยนตนํากลองมาวางผิดตําแหนง



ผลการเดินเคร่ืองจักรรอบแรกในสถานีที่ 3

4th

ปญหากระบอกสูบไมทํางาน



ผลการเดินเคร่ืองจักรหลังจากปรับปรุงในสถานีที่ 1

4th

กอนและหลังแกไขปญหาระยะของเซ็นเซอร



ผลการเดินเคร่ืองจักรหลังจากปรับปรุงในสถานีที่ 2

4th

ปญหาหุนยนตไมสามารถหยิบกลองได ตองทําการรีเซทหุนยนต



4th

ผลลัพธจากการทดสอบ

และบันทึกผล

ครั้งที่

ประสิทธิภาพในการทํางาน

ของสถานีที่ 1

(ครั้ง)

ประสิทธิภาพในการทํางาน

ของสถานีที่ 2

(ครั้ง)

ประสิทธิภาพในการทํางาน

ของสถานีที่ 3

(ครั้ง)

1 0 0 0

2 0 7 0

3 4 8 2

4 7 9 3

5 10 10 3

6 10 10 3

7 10 8 3

8 10 9 3

9 10 9 3

10 10 8 2

11 10 10 3

12 10 8 3

13 10 8 3

14 10 9 2

15 10 10 3

16 10 9 3

18 10 9 3

19 10 10 3

20 10 10 3

รวม 171 170 51



85 %

ผลลัพธจากการทดสอบและบันทึกผล (ตอ)

85.50 %

85 %

สถานีที่ 1

สถานีที่ 2

สถานีที่ 3

ทั้งระบบ

85.17 %

4thประสิทธิภาพในการทํางาน



การสรุปผลการวิจัย
เครื่องจกัรสามารถแบงการทํางานได 3 สถานี โดยคิดประสิทธิภาพ

ใรการทํางานของแตละสถานีเปนเปอรเซ็นต โดยในสถานีที่ 1 คิดเปน 

85.50 เปอรเซ็นต ในสถานีที่ 2 คิดเปน 85 เปอรเซ็นต และในสถานีที่ 3 

คิดเปน 85 เปอรเซ็นตหากคิดทั้งระบบจะไดประสิทธิภาพในการทํางาน

เปน 85.17 เปอรเซ็นต และสามารถจัดเก็บขอมูลเปนไฟลไมโครซอฟท 

เอ็กซเซล (Microsoft Excel) ได ปจจัยที่สําคัญตอการทดลอง คือ 

คุณภาพของเซ็นเซอร และปจจัยรวมระหวางแรงดันอากาศ และปริมาณ

อากาศในทอลมที่ใชลําเลียงไปสูโซลินอยดวาลว 



ปญหาที่พบในการดําเนินโครงงานวิจัย

01

02

03

04

05

อุปกรณที่ซ้ือมาทํางานไดไมปกติ เนื่องจากเปนอุปกรณมือสอง

การวางแผนการออกแบบเครื่องจักรไมละเอียดพอ ทําใหอุปกรณที่ซื้อมาเพื่อ

ประกอบไมพอตอความตองการในการประกอบโครงสรางเครื่องจักร

เนื่องจากหุนยนตที่ใชมีความแมนยําในระดับปานกลาง จึงทําใหเกิดการผิดพลาด

ของตําแหนงการทํางานไดและข้ันตอนกระบวนการทํางานที่โปรแกรมไว

ขอจํากัดของขนาดของทอลมที่มีขนาดเล็ก ทําใหโซลินอยดวาลวทํางาน

ไมไดเนื่องจากปริมาณอากาศที่สามารถจายเขาไดนอยเกิน

ขอจํากัดของเซ็นเซอรสีที่ตรวจแยกสีไดในจํานวนจํากัด และระดับความสามารถ

ที่สามารถต้ังเงื่อนไขการทํางานไดอยูในระดับตํ่า



ปญหาที่พบในการดําเนินโครงงานวิจัย (ตอ)

06

07

08

09

กลไกการทํางานของตัวประทับตราที่เกิดข้ึนขณะกดกลองสินคาที่กดลงไปมากเกิน ทํา

ใหกลองสินคาติดกับผิวของสายพานที่กําลังเคล่ือนตัวอยูสงผลใหตําแหนงของกลองเคล่ือน

หองท่ีทําการติดต้ังเคร่ืองจักรเปนหองท่ีมีการเรียนการสอน ทําใหการจะเขาหองไปประกอบ

โครงสรางหรือตอวงจรและการทดสอบเคร่ืองจักรในแตละคร้ังนั้นตองทําหลังเลิกเรียน เพราะวาเสียง

และการสั่นจากปมลมจะไปรบกวนหองเรียนในบริเวณนั้น

สัญญาณ PWM (Pulse Width Modulation) ที่ออกมาจากหุนยนต เปนสัญญาณ

แบบอนาล็อก ซึ่งอาจจะไมเสถียรทําใหคาที่อานไดมีความผิดพลาดเกิดข้ึน

ขอจํากัดของหุนยนต เนื่องจากมีจํานวนพอรตนอย และแตละชองก็มี

การใชแรงดันไฟฟาที่ตางกัน ทําใหการออกแบบที่วางไวในตอนตนตองมีการ

เปล่ียนเพื่อปรับใหเขากับขอจํากัด



ขอเสนอแนะ

 ในการสรางเครื่องจักรนั้นตองใชความรูหลายดาน ทั้งภาควิชา

เครื่องกลในเรื่องการออกแบบเครื่องจกัรโดยใชโปรแกรมคอมพิวเตอร 

ภาควิชาไฟฟาในเรื่องการตอวงจรไฟฟา การคํานวณกําลังไฟฟาที่ใชกับ

หมอแปลงที่จายใหกับระบบ ภาควิชาอุตสาหการเรื่องการวางแผน

กระบวนการผลิต ภาควิชาคอมพิวเตอรเรื่องการเขียนโปรแกรมควบคุม

หุนยนต ดังนั้นจึงตองใชเวลาในการศึกษา และขอคําปรึกษาจากอาจารย

หรือผูมีความรูเพื่อไมใหเกิดปญหาหรืออุบัติเหตุได

 ควรวางแผนกระบวนการใหรอบครอบ และทําการจําลองสถานการณ

กอนเพื่อดูขอจํากัดในดานตาง ๆ และทําการแกไขแบบใหเหมาะสม

 ในการตอวงจรไฟฟาควรใชกระแสแรงดันตํ่า หากเกิดอุบัติเหตุจะไมได

รับบาดเจ็บมาก และควรทําตัวเบรกเกอรตัดไฟในวงจรไฟฟาดวย เพื่อ

ปองกันการเสียหายของอุปกรณไฟฟาและชีวิต



วิดีโอการทํางานของระบบอัตโนมัติเพื่อการคัดแยกและจัดเก็บสินคาคงคลัง



Thank You
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