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บทที ่1 

บทน ำ 

1.1 หลกักำรและเหตุผล 

หุ่นยนต ์ (robot) คือเคร่ืองจกัรกลชนิดหน่ึงท่ี มีลกัษณะโครงสร้างและรูปร่างแตกต่างกนั หุ่นยนต์
ในแต่ละประเภทจะมีหนา้ท่ีการท างานในดา้นต่าง ๆ ตามการควบคุมโดยตรงของมนุษย ์การควบคุมระบบ
ต่าง ๆ ในการสั่งงานระหวา่งหุ่นยนตแ์ละมนุษย ์สามารถท าไดโ้ดยทางออ้มและอตัโนมติั โดยทัว่ไปหุ่นยนต์
ถูกสร้างข้ึนเพื่อส าหรับงานท่ีมีความยากล าบากเช่น งานส ารวจในพื้นท่ีบริเวณแคบหรืองานส ารวจดวง
จนัทร์ดาวเคราะห์ท่ีไม่มีส่ิงมีชีวติ ปัจจุบนัเทคโนโลยขีองหุ่นยนตเ์จริญกา้วหนา้อยา่งรวดเร็ว เร่ิมเขา้มามี
บทบาทกบัชีวติของมนุษยใ์นดา้นต่าง ๆ เช่น ดา้นอุตสาหกรรมการผลิต แตกต่างจากเม่ือก่อนท่ีหุ่นยนตม์กั
ถูกน าไปใช ้ในงานอุตสาหกรรมเป็นส่วนใหญ่ ปัจจุบนัมีการน าหุ่นยนตม์าใชง้านมากข้ึน เช่น หุ่นยนตท่ี์ใช้
ในทางการแพทย ์หุ่นยนตส์ าหรับงานส ารวจ หุ่นยนตท่ี์ใชง้านในอวกาศ หรือแมแ้ต่หุ่นยนตท่ี์ถูกสร้างข้ึน
เพื่อเป็นเคร่ืองเล่นของมนุษย ์จนกระทัง่ในปัจจุบนัน้ีไดมี้การพฒันาใหหุ่้นยนตน์ั้นมีลกัษณะท่ีคลา้ยมนุษย ์
เพื่อใหอ้าศยัอยูร่่วมกนักบัมนุษย ์ใหไ้ดใ้นชีวติประจ าวนั 

ดงันั้นคณะผูจ้ดัท าจึงคิดท่ีจะพฒันาหุ่นยนตแ์ขนกลข้ึนมา เพื่อจ าลองการท างานของหุ่นยนต ์และ
เป็นการฝึกวชิาชีพของนกัเรียน   
1.2 วตัถุประสงค์ 

1.เพื่อศึกษาเก่ียวกบัระบบการท างานของหุ่นยนตแ์ขนกล 

2.เพื่อน าความรู้ และทกัษะ ท่ีไดรั้บไปประยกุตใ์ชใ้นการสร้างช้ินงาน 

3.เพื่อสร้างความสามคัคีในกลุ่ม เกิดความคิดสร้างสรรค ์และฝึกทกัษะการท างานเป็นทีม 

1.3 เป้ำหมำย 

- เชิงปริมำณ 

1. แบบจ ำลองหุ่นยนตแ์ขนกล จ ำนวน 1 ชุด 

- เชิงคุณภำพ 

1. แบบจ ำลองหุ่นยนตแ์ขนกลใชห้ยบิจบัส่ิงของแทนคนไดโ้ดยท่ีคนไม่ตอ้งท ำเอง 

 

1.4 ผลทีค่ำดว่ำจะได้รับ 

1.มีควำมรู้ระบบกำรท ำงำนของหุ่นยนตแ์ขนกล 

2.ผูเ้รียนน าความรู้ และทกัษะ ท่ีไดรั้บไปประยกุตใ์ชใ้นการสร้างช้ินงาน 

3.ผูเ้รียนมีควำมสำมคัคีในกลุ่ม เกิดความคิดสร้างสรรค ์และฝึกทกัษะกำรท ำงำนเป็นทีม 

 
 

 
 



2 
 

1.5 กำรด ำเนินงำน 

กิจกรรม 

เดือนตุลำคม   
พ.ศ 2558 

เดือน
พฤศจิกำยน 

พ.ศ 2558 

เดือนธนัวำคม 

พ.ศ 2558 

เดือนมกรำคม 

พ.ศ 2559 

เดือกมุภำพนัธ์ 
พ.ศ 2559 

เดือนมีนำคม 

พ.ศ 2559 

หมำย
เหต ุ

1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 

1.ขั้นเตรียมกำร 

-ประชุมและ
วำงแผน 

-ศึกษำหำขอ้มูล 

-จดัท ำโครงกำร 

-น ำเสนอโครงกำร 

 
 

 
 

      
 

 
 

 
 
 

 
 
 

 
 
 

             

2.ขั้นด ำเนินกำร 

-จดัท ำอุปกรณ์ 

-ลงมือปฏิบติั 

-ทดสอบ
ประสิทธิภำพ 

-ปรับปรุงแกไ้ข 

-จดัรูปเล่ม 

-สร้ำงส่ือเพื่อ
น ำเสนอ 

               
 
 
 

 
 
 
 

 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 

       

3.ขั้นน ำเสนอ 

-ส่งรูปเล่มรำยงำน 

-น ำเสนอผลงำน
ต่อคณะกรรมกำร 

 

                         

 
ตำรำงท่ี 1 ตำรำงกำรด ำเนินงำน 
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บทที ่2 
เอกสารที่เกีย่วข้อง 

ความรู้พื้นฐานท่ีไดศึ้กษาคน้ควา้เก่ียวกบัการโครงการ หุ่นยนตแ์ขนกล สามารถแบ่งออกเป็นดงัน้ี 
- บอร์ด Arduino 
- การเขียนค าสั่งลงบนบอร์ด Arduino 
- การท างานของ สเตป็มอเตอร์ส าหรับขบัเคล่ือนหุ่นยนตแ์ขนกล 

- การต่อระบบไฟ้ของบอร์ด  
2.1 บอร์ดArduino 
  Arduino Mega 2560 R3 เป็นบอร์ด Arduino ท่ีออกแบบมาส าหรับงานท่ีตอ้ง
ใช ้I/O มากกวา่ Arduino Uno R3 เช่น งานท่ีตอ้งการรับสัญญาณจาก Sensor หรือควบคุม
มอเตอร์ Servo หลายๆ ตวั ท าให ้Pin I/O ของบอร์ด Arduino Uno R3 ไม่สามารถรองรับได ้ทั้งน้ี
บอร์ด Mega 2560 R3 ยงัมีความหน่วยความจ าแบบ Flash มากกวา่ Arduino Uno R3 ท าใหส้ามารถเขียน
โคด้โปรแกรมเขา้ไปไดม้ากกวา่ ในความเร็วของ MCU ท่ีเท่ากนั 
 
2.2 การเขียนค าส่ังลงบนบอร์ดArduino 

โปรแกรมของ Arduino แบ่งได ้เป็นสองส่วนคือ void setup() และ void loop() โดยฟังก์ชัน่ setup() 
เม่ือโปรแกรมท างานจะท าค าสั่งของฟังก์ชัน่น้ีเพียงคร้ังเดียวใชใ้นการก าหนดค่าเร่ิมตน้ของการท างาน ส่วน
ฟังก์ชั่นloop() เป็นส่วนท างานโปรแกรมจะท าค าสั่งในฟังก์ชั่นน้ีต่อเน่ืองตลอดเวลาโดยปกติใช้ก าหนด
โหมดการท างานของขาต่างๆก าหนดการส่ือสารแบบอนุกรมฯลฯ ส่วนของ loop() เป็นโคด้โปรแกรมท่ี
ท างาน เช่น อ่านค่าอินพุต ประมวลผลสั่งงานของเอาตพ์ุต ฯลฯโดยส่วนก าหนดค่าเร่ิมตน้เช่น ตวัแปรจะตอ้ง
เขียนท่ีส่วนหัวของโปรแกรมก่อนถึงตวัฟังก์ชัน่นอกจากนั้นยงัตอ้งค านึงถึงตวัพิมพ ์เล็ก-ใหญ่ ของตวัแปร
และช่ือฟังกช์ัน่ใหกู้กตอ้ง 

 

รูปภาพท่ี 1 การเขียนค าสั่งลงบอร์ด 

http://www.thaieasyelec.com/products/development-boards/arduino-mega-2560-detail.html
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2.3 การท างานของ สเต็ปมอเตอร์ส าหรับขับเคล่ือนหุ่นยนต์แขนกล  
สเตป็มอเตอร์ เป็นมอเตอร์ท่ีขบัเคร่ืองดว้ยพลัส์ ลกัษณะการขบัเคล่ือน จะหมุนรอบแกนได ้360 

องศา มีลกัษณะไม่ต่อเน่ือง แต่มีลกัษณะเป็นสเตป็ โดยแต่ละสเตป็จะขบัเคล่ือนได ้1,1.5,1.8 หรือ 2 
องศา แลว้แต่ละโครงสร้างของมอเตอร์ลกัษณะท่ี น ามอเตอร์ไปใช ้จะเป็นงานท่ีตอ้งการต าแหน่งแม่นย  า 
เช่น ระบบขบัเคล่ือนหวัแม่พิมพใ์นเคร่ืองพิมพ ์(PRINTER)ระบบขบัเคล่ือนหวัอ่านในเคร่ืองอ่านบนัทึก
เหล็ก ระบบขบัเคล่ือนต าแหน่งของปากกาใน X-Y PLOTER เป็นตน้ 

 
สเต็ปมอเตอร์ทีพ่บในปัจจุบันมี 3 ลกัษณะดังนี้ 
1. แบบแม่เหลก็ถาวร(PERMANENT MAGNET_PM) 

สเตป็มอเตอร์แบบPMจะมีสเตเตอร์(STATOR)ท่ีพนัขดลวดไวห้ลายๆโพลโดยมีโรเตอร์(ROTOR) 
เป็นรูปทรงกระบอกฟันเล่ือยและโรเตอร์ท าดว้ยแม่เหล็กถาวร เพื่อป้อนไฟกระแสตรงใหก้บัขดสเตเตอร์ จะ
ท าใหเ้กิดแรงแม่เหล็กไฟฟ้าผลกัต่อโรเตอร์ท าใหม้อเตอร์หมุนมอเตอร์แบบPMจะเกิดแรงฉุดยดึให้โรเตอร์ห
ยดุอยูก่บัท่ี แมจ้ะไม่ไดป้้อนไฟเขา้ขดลวด 
2. แบบแปรค่ารีลกัแตนซ์ (VARIABLE RELUCTANCE- VR) 

สเตป็มอเตอร์แบบVR จะมีการหมุนโรเตอร์ไดอ้ยา่งอิสระแมจ้ะไม่ไดจ่้ายไฟใหโ้รเตอร์ท าจากสาร
เฟอร์โรแมกเนติกก าลงัอ่อน มีลกัษณะเป็นฟันเล่ือยรูปทรงกระบอกโดยจะมีความสัมพนัธ์โดยตรงกบั
จ านวนโพลในสเตเตอร์แรงบิดท่ีเกิดข้ึนจะไปหมุนโรเตอร์ ไปในเส้นทางของอ านาจแม่เหล็กท่ีมีค่ารีลกั
แตนทต์ ่าท่ีสุดต าแหน่งท่ีจะเกิดแน่นอนและมีเสถียรภาพแต่จะเกิดข้ึนไดห้ลายๆจุดดงันั้นเม่ือป้อนไฟเขา้
ขดลวดต่างๆในมอเตอร์แตกต่างขดกนัไป ก็ท าใหม้อเตอร์หมุนไปต าแหน่งต่างๆกนัโรเตอร์ของVRจะมี
ความเฉ่ือยของโรเตอร์นอ้ยจึงมีความเร็วรอบสูงกวา่มอเตอร์แบบ PM 
3. แบบผสม(HYBRID-H) 

สเตป็มอเตอร์แบบ H จะเป็นลูกผสมของ VR กบั PM โดยจะมีสเตเตอร์คลา้ยกบัท่ีใชใ้น VR โรเตอร์
มีหมวกหุม้ปลายซ่ึงมีลกัษณะของสารแม่เหล็กท่ีมีก าลงัสูงโดยการควบคุมขนาดรูปร่างของหมวกแม่เหล็ก
อยา่งดีท าใหไ้ดมุ้ม การหมุนและคร้ังนอ้ยและแม่นย  า ขอ้ดีก็คือ ใหแ้รงบิดสูงและมีขนาดกระทดัรัด และให้
แรงฉุดยดึโรเตอร์น่ิงกบัท่ีตอนไม่จ่ายไฟ 
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หลกัการท างานของ stepping motor ลกัษณะของ stepping motor ภายนอกก็จะประกอบไปดว้ย
สายไฟท่ีเราจะตอ้งป้อนสัญญาณ pluse เขา้ไปควบคุมมนั ถา้หาก stepping motor ของคุณมี 3 ขดลวด ก็จะได้
ลกัษณะการต่อดงัรูป ซ่ึงจะมีสายหน่ึงท่ีต่อเป็น ground ร่วมของทั้ง 3 สายนั้น ลกัษณะแบบน้ีคือเป็นแบบ 3 
เฟส โดยท่ี stepping motor ท่ีขายทัว่ๆไปก็อาจจะมีหลายแบบเช่นแบบ 4 เฟส 5 เฟส ซ่ึงเม่ือเราทราบเฟสแลว้
ส่ิงท่ีจะตอ้งท าต่อไปคือการหาวา่เฟสไดเป็นเฟส 1 ,2,3 ซ่ึงท่ีตวัของ stepping motor อาจจะมีบอกอยูแ่ลว้ 
หรือถา้ไม่มีวธีิง่ายๆก็คือการใชไ้ฟขนาดท่ี motor ตวันั้นใชป้้อนเขา้ไปท่ีเฟสแต่ละเฟส ถา้หากเราป้อนเป็น
เฟส 1-2-3 แลว้ stepping motor จะตอ้งหมุนไปในทิศทางเดียวกนัหรือถา้หากป้อนเป็น 3-2-1 จะตอ้งหมุนกบั
ทางกนัซ่ึงเป็นวธีิง่ายๆในการ check เฟสของ stepping motor 

การท างานของ stepping motor ประกอบดว้ยส่วนส าคญั 2 ส่วนคือ 1 rotor ซ่ึงเป็นส่วนท่ีหมุนหรือ
เคล่ือนท่ีได ้2.คือ stator ซ่ึงเป็นส่วนท่ีอยูก่บัท่ีไม่สามารถเคล่ือนท่ีได ้ส าหรับ stepping motor ก็เช่นเดียวกนั
ท่ีประกอบไปดว้ยส่วนส าคญั 2 ส่วนน้ี(ดูรูปดา้นล่างประกอบ) โดยท่ีส่วนท่ีเป็น stator ของ stepping motor 
น้ีจะเป็นส่วนซ่ึงมีขดลวดพนัลอ้มอยูบ่นแกนเหล็ก(ส่วนท่ีเขียน 1,2,3 ท่ีเป็นส่วนนอก ของ stepping motor 
นัน่แหละคือส่วนท่ีเป็น stator) เม่ือเราจ่ายไฟเขา้ท่ีขดลวดท่ีพนัอยูบ่น stator ท่ีขด 1 ก่อน ก็จะท าไหเ้กิด
อ านาจแม่เหล็กข้ึนท่ีต าแหน่ง 1 น้ี และผลกัไห ้rotor(จากรูปส่วนท่ีเขียน x-y นัน่แหละคือ rotor)เกิดการ
เคล่ือนท่ีได ้การเคล่ือนท่ีน้ีเรียกวา่มนัเคล่ือนท่ีไป  1 stepนัน่เอง(น่ีแหละท่ีเรียกวา่ stepping motor เพราะมนั
เคล่ือนท่ีเป็น step นัน่เอง) ซ่ึงการท่ีมนัจะเคล่ือนท่ีไปเป็นมุมเท่าไหร่นั้นก็ข้ึนอยูก่บั spec ของ stepping 
motor ตวันั้นวา่มนัสามารถท่ีจะหมุนได ้step ละก่ีองศา และต่อไปถา้เราหยดุจ่ายไฟเขา้ท่ีขดลวด1 และไป
จ่ายไฟเขา้ท่ีขดลวด 2 แทนก็จะท าไหเ้กิดสนามแม่เหล็กข้ึนท่ีบริเวณ 2 บน stator และกจ็ะท าไห้
สนามแม่เหล็กน้ีผลกั rotor ไหเ้คล่ือนท่ีต่อไปได ้และถา้เราหยดุจ่ายกระแสเขา้ท่ี 2 และไปจ่ายเขา้ท่ีขด 3 
แทนก็จะท าไหส้นามแม่เหล็กมาเกิดท่ีบริเวณ 3 และผลกัไห ้rotor เคล่ือนท่ีต่อไปไดอี้ก  

  จะเห็นวา่ stepping motor นั้นสามารถท่ีจะเคล่ือนท่ีไดจ้ากหลกัการของการจ่ายไฟเขา้ท่ีขดลวดบน 
stator ในลกัษณะท่ีจ่ายไฟไหเ้กิดแบบ ล าดบัเฟสกนัไป ซ่ึงน่ีเองเป็นหลกัการของการควบคุม stepping motor 
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2.4 การต่อระบบไฟของบอร์ด 

 

รูปภาพท่ี 2 การต่อระบบไฟของบอร์ด 

 
 
 
 
 
 
 

 
 

 



7 
 

บทที ่3 
วธีิด าเนินงาน 

3.1 วสัดุและอุปกรณ์โครงการ 
  

ล าดบัท่ี รายการ 

ขอ้ก าหนด
มาตรฐาน/ 
คุณลกัษณะ

เฉพาะ/คุณภาพ 

ราคาต่อหน่วย 
จ านวน
หน่วย 

จ านวนเงิน 

หมายเหตุ 
บาท ส.ต. บาท ส.ต. 

1 step motor  -  3 -  มีแลว้ 

2 servo  150  1 150   

3 arduino mega 2560 board  480  1 480   

4 แหล่งจ่ายไฟ  -  1 -  มีแลว้ 

5 a 3967 stepper motor 
driver module easy driver 
stepper 

 220  5 1,100   

6 nut. m6,m4,m3  160  - 160   

7 สายไฟ  60   60   

8 แผน่อะครีลิค   -  - -  มีแลว้ 

รวมประมาณการค่าใช้จ่าย (     หน่ึงพนัเกา้ร้อยหา้สิบบาทถว้น         ) 1,950   

ตารางท่ี 2 ตารางค่าวสัดุอุปกรณ์ 
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3.2 การด าเนินการ 
- ออกแบบโครงสร้างของแขนกล และออกแบบโดยใชโ้ปรแกรม Solid work และโปรแกรม 

Artcame pro 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปภาพท่ี 3 แบบ 
 

- ผลิตประกอบช้ินส่วนหุ่นยนตแ์ขนกล 
 

 
รูปภาพท่ี 4 ภาพการผลิตช้ินส่วนหุ่นยนตแ์ขนกล 
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-  ต่อระบบไฟ Arduino MEGA 2560 R3 และ A3967 stepper motor driver modul EasyDriver 
stepperDriver  

 
รูปภาพท่ี 5 ต่อสายไฟ 

 
 

 
รูปภาพท่ี 6 การต่อระบบไฟ 
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รูปภาพท่ี 7 การต่อระบบไฟ 

 
 
- ลงโปรแกรมดว้ยโคด้ของ Arduino MEGA 2560 R3 และ A3967 stepper motor driver modul EasyDriver 
stepperDriver 

 

 
รูปภาพท่ี 8 การลงโปรแกรม 
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รูปภาพท่ี 9 การลงโปรแกรม 
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บทที ่4 
การออกแบบและทดลอง 

4.1 แบบแปลน 
 

 
รูปภาพท่ี 10 แบบฐาน 

 
 

 

 
รูปภาพท่ี 11 แบบแปลน 
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รูปภาพท่ี 12 แบบแปลนชุดรองแขน 

 
     

 
 

 
รูปภาพท่ี 13 แบบแปลนขาตั้งแขน 
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รูปภาพท่ี 14 แบบแปลนแขนส่วนล่าง 

 
 

 

 
รูปภาพท่ี 15 แบบแปลนแขนส่วนบน 
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รูปภาพท่ี 16 แบบแปลนตวัชกั 

 
 

 
รูปภาพท่ี 17 แบบแปลนกา้นชกั 
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รูปภาพท่ี 18 แบบแปลนตวัเหวีย่ง 

 
 
 
4.2 ตารางบันทกึการทดสอบ 
 
ล าดับ ผลการทดสอบ ปัญหาทีพ่บ วธีิการแก้ไข 

1 step moter - - 
2 a 3967 stepper motor driver module easy driver 

stepper 
ไหม ้2 ตวั เปล่ียนแผงใหม่ 

3 แหล่งจ่ายไฟ - - 
4 arduino mega 2560 board - - 
5 servo - - 
6 โครงสร้าง น ้าหนกัเยอะเกิน ลดขนาดส่วนแขนเล็กนอ้ย 
    

ตารางท่ี 3 ตารางการทดสอบ 
 

 
 
 

 
 



17 
 

บทที ่5 
บทสรุป 

5.1 สรุปผลการด าเนิน 
 จากการท่ีไดท้  าหุ่นยนตแ์ขนกลข้ึนมาน้ีหลงัจากไดท้ดลองประสิทธิภาพของหุ่นยนตแ์ขนกลแลว้

สรุปไดด้งัน้ี 
1.จากการท าหุ่นยนตแ์ขนกลผูจ้ดัท าทราบระบบการท างานของหุ่นยนตแ์ขนกล 

2.ผูจ้ดัท าไดน้ าความรู้ และทกัษะ  ท่ีไดรั้บไปประยกุตใ์ชใ้นการสร้างช้ินงาน 

5.2 ปัญหาและอุปสรรค 
 ในการติดตั้งและต่อวงจรมอเตอร์  ตอ้งศึกษาขั้นตอนวธีิการใหล้ะเอียด มิฉะนั้น แผงวงจรอาจจะ

ช็อต หรือเกิดการเสียหาย   
5.3 ข้อเสนอแนะ 

1.ควรพฒันาหุ่นยนตแ์ขนกลใหส้มดุลกบัโครงสร้างโดยท่ีไม่ใหมี้น ้าหนกัท่ีเยอะเกินไป  
2.ควรศึกษาการต่อไฟท่ีแผงวงจรควบคุมใหถ่ี้ถว้น เพราะถา้เกิดผดิพลาดข้ึนอาจจะเกิดการช็อตและ

ท าใหแ้ผงวงจรเสียหาย 
3.ในการออกแบบควรค านวณใหถ่ี้ถว้นก่อนวา่ มอเตอร์ท่ีเราน ามาใหก้บัอุปกรณ์สามารถรับน ้าหนกั

ไดเ้ท่าไร 
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บรรณานุกรม 
 
[http://www.alpha-crucis.com/en/rc-servos/247-gws-s03n-standard-servo-3700386705199.html] 
tps://www.google.co.th/search?q=Arduino+mega2560+board&tbm=isch&tbo=u&source=univ&sa=X&ve
d=0ahUKEwiF3I73puzKAhXGxqYKHVZqA7cQsAQIQA&biw=1280&bih=880#tbm=isch&q=Arduino+
mega2560+board9%E0%B8%95%E0%B9%88%E0%B8%AD%E0%B8%81%E0%B8%B1%E0%B8%9
Aa+3967+stepper+motor+driver+module+easy+driver+stepper&imgrc=GPp7gVm8QUZ6gM%3A  
https://www.nectec.or.th/schoolnet/library/webcontest2003/100team/dlnes137/am/step_motor.html  
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เบอร์โทรศพัท ์0933355097 
E-mail : ais3g5097@live.com  
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