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ความสําคัญ และท่ีมาของ

ปญหาท่ีทําโครงงาน



ความสําคัญ และท่ีมา

ของปญหาท่ีทําโครงงาน

ในปจจุบันระบบอัตโนมัติ (Automation) 

เขามามีบทบาทเปนอยางมากในอุตสาหกรรม 

ถูกใชในการพัฒนากระบวนการตาง ๆ เพื่อชวย

ลดตนทุน เพิ่มกําลังการผลิต และสรางความ

นาเชื่อถือใหกับการผลิต

นอกจากนี้ยังสามารถนํามาใชในสวนของการจัดเก็บขอมูล

ได โดยทํางานรวมกับระบบประมวลผลขอมูล (Data 

Processing System) โดยนิยมใชในงานเก่ียวกับบัญชี การ

ขาย หรือขอมูลสินคาคงคลัง



วัตถุประสงค

 เพื่อพัฒนาและเพิ่มประสิทธิภาพในกระบวนการ

จัดการสินคาคงคลัง โดยใชระบบนิวเมติกส 

หุนยนตอัตโนมัติ (Dobot magician) และระบบ

ประมวลผลขอมูล



ขอบเขตการศึกษา

 ใชระบบนิวเมติกส หุนยนต (Dobot Magician) และ

โปรแกรมคอมพิวเตอร (Python) ในแบบจําลองทํา

ระบบคัดแยกและจัดเก็บขอมูล

 แบบจําลองสามารถบันทึกจํานวนและแยกสี (แดง และ

เขียว) ของกลองได

 กลองสีขนาดไมเกิน กวางxยาวxสูง 3x3x3 เซนติเมตร

 กระบะเก็บ กวางxยาวxสูง 7x7x3 เซนติเมตร และ 

8x8x17 เซนติเมตร

 แบบจําลองสามารถหยุดเมื่อพื้นท่ีในการจัดเก็บเต็ม



ประโยชนที่คาดวาจะไดรับ

01 ไดแบบจําลองระบบที่ชวยในการคัดแยกและจดัเก็บสินคาคงคลัง

02 ลดขอผิดพลาดในการบันทึกจํานวนและคัดแยกกลองแตละประเภท

03 ไดขอมูลทีถู่กตองและครบถวน สะดวกตอการนําขอมูลมาใชตอ



หลักการและทฤษฎีที่เกี่ยวของ



Pneumatic System

 ระบบท่ีใชอากาศอัดสงไปตามทอลมเพือ่เปนตัวกลางในการถายทอดกําลังงานของไหลใหเปนกาํลังงานกล 

อุปกรณตนกําลังนิวเมติกส

(Power unit)

อุปกรณควบคุมคุณภาพลมอัด

(Treatment Component)

อุปกรณควบคุมการทํางาน

(Controlling Component)

อุปกรณการทํางาน

(Actuator or Working 

Component)

อุปกรณในระบบทอทาง

(Piping System)



Programmable Logic Controller (PLC)

 เปนเคร่ืองควบคุมอัตโนมัติในโรงงานอตุสาหกรรมที่สามารถปอนโปรแกรมได ถูกสรางและพัฒนาขึ้นมา

เพื่อทดแทนวงจรรีเลย เนื่องจากตองการเคร่ืองควบคุมท่ีมีราคาถูกและมีความทนตอสภาพแวดลอม



Python

 เปนภาษาเขียนโปรแกรมท่ีใชกันอยางกวางขวางในการเขียนโปรแกรมสําหรับวัตถุประสงคทั่วไป

ถูกออกแบบเพื่อใหโคดอานไดงายขึ้น และมีโครงสรางของภาษาท่ีทําใหโปรแกรมเมอรสามารถ

เขาใจแนวคิดการเขียนโคดโดยใชบรรทัดท่ีนอยลงกวาภาษาอยาง C++ และ Java



Dobot Magician

 เปนแขนหุนยนตท่ีถูกออกแบบมาสําหรับผูที่สนใจและอยากเรียนรูการควบคุม ในราคาที่ไมแพง ตัวหุน 

Dobot นั้น สามารถโปรแกรมใหทํางานไดหลากหลาย รวมถึงสามารถตออุปกรณอื่น ๆ เพื่อใหสามารถ

ทํางานรวมกันกับอุปกรณและหุนตัวอื่น ๆ ได 



Arduino

 เปนบอรดไมโครคอนโทรเลอรที่มีการพัฒนาแบบ Open Source ดาน Hardware และ Software ตัว 

บอรด Arduino ถูกออกแบบมาใหใชงานไดงายจึงเหมาะสาํหรับผูเร่ิมตนศึกษา ทั้งนี้ยังสามารถดัดแปลง 

เพิ่มเติม พัฒนาตอยอดทั้งตัวบอรด หรือโปรแกรมตอไดอีกดวย



ขั้นตอนในการทําวิจัย

1st

2nd

3rd

4th

ศึกษารูปแบบการทํางานของการคัดแยกและ

จัดเก็บสินคาคงคลัง

ทําการประกอบเครื่องและระบบอัตโนมัติตาม

การออกแบบ

ออกแบบและสรางระบบอัตโนมัติเพื่อจําลอง

การคัดแยกและจัดเก็บสินคาคงคลัง

ทดสอบระบบอัตโนมัติ ปรับปรุง วิเคราะห

สรุปผล และจัดทําโครงการวิจัยฉบับสมบูรณ



ศึกษารูปแบบการทํางานของการคัดแยกและจัดเก็บสินคาคงคลัง

 เปนการจําลองในกระบวนการในการตรวจสอบประเภทของสินคาที่รับเขามาในคลัง โดยจะแยกประเภทของสินคา

แตละชิ้นดวยการแยกจากสีของกลองโดยการทํางานของเซ็นเซอรสี (Color Recognizing Sensor) ซึ่งจะตรวจสอบสี

ของกลองและออกคําส่ังใหแขนกล (Articulate Robot) หยิบกลองไปจดัเก็บไวในกระบะของแตละสี และบันทึก

ขอมูลของสินคาคงคลังแตละประเภทที่รับเขามา ข้ึนแสดงบน Microsoft excel

1st



2nd

ออกแบบและสรางระบบอัตโนมัติเพ่ือจําลองการคัดแยก

และจัดเก็บสินคาคงคลัง

แผนผังการทํางานของระบบ

สถานีที่ 1

สถานีที่ 2
สถานีที่ 3



2nd การทํางานของสถานีท่ี 1



การทํางานของสถานีท่ี 22nd



การทํางานของสถานีท่ี 3

 เมื่อกลองเขามาในระยะเซ็นเซอรแสง กระบอกสูงจะดันกลองลงไปในกระบะทีเ่ตรียมไว

2nd



การวางตําแหนงของอุปกรณบนระบบ
2nd



การออกแบบเคร่ืองโดยใชโปรแกรมคอมพิวเตอร
2nd



ทําการประกอบเคร่ืองและระบบอัตโนมัติตามการออกแบบ3rd

สวนของระบบไฟฟา และ

ระบบนิวเมติกส
สวนการทํางานของหุนยนต
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การทํางานของโปรแกรมควบคุมหุนยนต

เปนการประกาศส่ิงที่ตองใชในการรันหุนยนต

1. ประเภทของอุปกรณ “Suction Cup” 

2. หมายเลขชองที่นําเอาทพุตออกเพื่อสงไปยังพีแอลซีใหระบบนิวเมติกสทํางาน 

3. ความสูงและตําแหนงที่ปลอดภัยของแขนหุนยนต

4. เซ็นเซอรตรวจจับวัตถุ และเซ็นเซอรสี

5. ตําแหนง คาสี ตัวนับจํานวนตาง ๆ

จากนั้นจะเปนการเขียนคําส่ังเพื่อใหหุนยนตรันตลอดจนกวาจะไมเปนไปตามเงื่อนไข 

โดยจะมีการส่ังเปดสายพานใหทํางาน เมื่อมีวัตถุผานหนาเซ็นเซอรตรวจจับวัตถุจะเขา

เงื่อนไขเพื่อตรวจสี และส่ังใหหุนยนตหยิบไปเก็บที่กระบะหรือจะส่ังใหกระบอกสูบเปดออก

ในลําดับถัด โดยในการตรวจสีนี้จะมีการนับจํานวนกลองไปดวย หากครบ 4 กลองทั้งระบบ

จะหยุดทันที

3rd
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3rd

การเขียนคําสั่งเพื่อใหระบบนิวเมติกสจะตองใช

โปรแกรม GX Developer โดยจะเร่ิมทานเม่ือมีไฟเขา

ระบบ

ในสถานีแรกเม่ือมีกลองผานเซ็นเซอรตรวจจับวัตถุ 

จะทําใหกระบอกสูบท่ีเปนตัวประทับตาทํางาน จากนั้น

กระบอกสูบท่ีเปนตัวกั้นจะเปดออก

ในสถานีท่ีสองหากกลองเปนสีอื่น ๆ จะสั่งใหกระบอก

สูบท่ีกั้นอยูเปดออกทํางานและเขาสูสถานีท่ีสาม เม่ือ

เซ็นเซอรตรวจจับวัตถุจับกลองไดจะสั่งใหกระบอกสูบใน 

สถานีนี้ดันกลองออกจากสายพานลงกระบะ



การรับขอมูลเขาฐานขอมูลคอมพิวเตอร3rd

การทํางานของหุนยนต

Dobot

รับสัญญาณเอาตพุตแบบ 

PWM มาจากหุนยนต แลว

แปลงเปนภาษาคอมพิวเตอร

โปรแกรมที่ใชรับคาจาก

บอรด Arduino เพื่อบันทึก

คาลงใน Microsoft Excel

คาที่บันทึกลงใน

Microsoft Excel



ผลการเดินเคร่ืองจักรรอบแรกในสถานีที่ 1

4th

ปญหากระบอกสูบโซลินอยดวาลวผิดปกติและกระบอกสูบไมทํางาน ปญหากลองเคลื่อนท่ีผิดรูปจนทําใหกระบอกสูบเคลื่อน



ผลการเดินเคร่ืองจักรรอบแรกในสถานีที่ 2

4th

ปญหาเซ็นเซอรสีไมสามารถอานคาสีได ปญหาหุนยนตนํากลองมาวางผิดตําแหนง



ผลการเดินเคร่ืองจักรรอบแรกในสถานีที่ 3

4th

ปญหากระบอกสูบไมทํางาน



ผลการเดินเคร่ืองจักรหลังจากปรับปรุงในสถานีที่ 1

4th

กอนและหลังแกไขปญหาระยะของเซ็นเซอร



ผลการเดินเคร่ืองจักรหลังจากปรับปรุงในสถานีที่ 2

4th

ปญหาหุนยนตไมสามารถหยิบกลองได ตองทําการรีเซทหุนยนต



4th

ผลลัพธจากการทดสอบ

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 %

ผลลัพธจากการทดสอบและบันทึกผล (ตอ)

85.50 %

85 %

สถานีที่ 1

สถานีที่ 2

สถานีที่ 3

ทั้งระบบ

85.17 %

4thประสิทธิภาพในการทํางาน



การสรุปผลการวิจัย
เครื่องจกัรสามารถแบงการทํางานได 3 สถานี โดยคิดประสิทธิภาพ

ใรการทํางานของแตละสถานีเปนเปอรเซ็นต โดยในสถานีที่ 1 คิดเปน 

85.50 เปอรเซ็นต ในสถานีที่ 2 คิดเปน 85 เปอรเซ็นต และในสถานีที่ 3 

คิดเปน 85 เปอรเซ็นตหากคิดทั้งระบบจะไดประสิทธิภาพในการทํางาน

เปน 85.17 เปอรเซ็นต และสามารถจัดเก็บขอมูลเปนไฟลไมโครซอฟท 

เอ็กซเซล (Microsoft Excel) ได ปจจัยที่สําคัญตอการทดลอง คือ 

คุณภาพของเซ็นเซอร และปจจัยรวมระหวางแรงดันอากาศ และปริมาณ

อากาศในทอลมที่ใชลําเลียงไปสูโซลินอยดวาลว 



ปญหาที่พบในการดําเนินโครงงานวิจัย
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02

03

04

05

อุปกรณที่ซ้ือมาทํางานไดไมปกติ เนื่องจากเปนอุปกรณมือสอง

การวางแผนการออกแบบเครื่องจักรไมละเอียดพอ ทําใหอุปกรณที่ซื้อมาเพื่อ

ประกอบไมพอตอความตองการในการประกอบโครงสรางเครื่องจักร

เนื่องจากหุนยนตที่ใชมีความแมนยําในระดับปานกลาง จึงทําใหเกิดการผิดพลาด

ของตําแหนงการทํางานไดและข้ันตอนกระบวนการทํางานที่โปรแกรมไว

ขอจํากัดของขนาดของทอลมที่มีขนาดเล็ก ทําใหโซลินอยดวาลวทํางาน

ไมไดเนื่องจากปริมาณอากาศที่สามารถจายเขาไดนอยเกิน

ขอจํากัดของเซ็นเซอรสีที่ตรวจแยกสีไดในจํานวนจํากัด และระดับความสามารถ

ที่สามารถต้ังเงื่อนไขการทํางานไดอยูในระดับตํ่า



ปญหาที่พบในการดําเนินโครงงานวิจัย (ตอ)

06

07

08

09

กลไกการทํางานของตัวประทับตราที่เกิดข้ึนขณะกดกลองสินคาที่กดลงไปมากเกิน ทํา

ใหกลองสินคาติดกับผิวของสายพานที่กําลังเคล่ือนตัวอยูสงผลใหตําแหนงของกลองเคล่ือน

หองท่ีทําการติดต้ังเคร่ืองจักรเปนหองท่ีมีการเรียนการสอน ทําใหการจะเขาหองไปประกอบ

โครงสรางหรือตอวงจรและการทดสอบเคร่ืองจักรในแตละคร้ังนั้นตองทําหลังเลิกเรียน เพราะวาเสียง

และการสั่นจากปมลมจะไปรบกวนหองเรียนในบริเวณนั้น

สัญญาณ PWM (Pulse Width Modulation) ที่ออกมาจากหุนยนต เปนสัญญาณ

แบบอนาล็อก ซึ่งอาจจะไมเสถียรทําใหคาที่อานไดมีความผิดพลาดเกิดข้ึน

ขอจํากัดของหุนยนต เนื่องจากมีจํานวนพอรตนอย และแตละชองก็มี

การใชแรงดันไฟฟาที่ตางกัน ทําใหการออกแบบที่วางไวในตอนตนตองมีการ

เปล่ียนเพื่อปรับใหเขากับขอจํากัด



ขอเสนอแนะ

 ในการสรางเครื่องจักรนั้นตองใชความรูหลายดาน ทั้งภาควิชา

เครื่องกลในเรื่องการออกแบบเครื่องจกัรโดยใชโปรแกรมคอมพิวเตอร 

ภาควิชาไฟฟาในเรื่องการตอวงจรไฟฟา การคํานวณกําลังไฟฟาที่ใชกับ

หมอแปลงที่จายใหกับระบบ ภาควิชาอุตสาหการเรื่องการวางแผน

กระบวนการผลิต ภาควิชาคอมพิวเตอรเรื่องการเขียนโปรแกรมควบคุม

หุนยนต ดังนั้นจึงตองใชเวลาในการศึกษา และขอคําปรึกษาจากอาจารย

หรือผูมีความรูเพื่อไมใหเกิดปญหาหรืออุบัติเหตุได

 ควรวางแผนกระบวนการใหรอบครอบ และทําการจําลองสถานการณ

กอนเพื่อดูขอจํากัดในดานตาง ๆ และทําการแกไขแบบใหเหมาะสม

 ในการตอวงจรไฟฟาควรใชกระแสแรงดันตํ่า หากเกิดอุบัติเหตุจะไมได

รับบาดเจ็บมาก และควรทําตัวเบรกเกอรตัดไฟในวงจรไฟฟาดวย เพื่อ

ปองกันการเสียหายของอุปกรณไฟฟาและชีวิต



วิดีโอการทํางานของระบบอัตโนมัติเพื่อการคัดแยกและจัดเก็บสินคาคงคลัง



Thank You
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