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บทนํา 

ปัจจุบนัอุตสาหกรรมเคร่ืองประดบัเป็นหน่ึงใน
อุตสาหกรรมท่ีมีการ ส่งออก เพื่อนาํรายไดเ้ขา้สู่ประเทศ
ไทย และมีการจา้งแรงงานภายในประเทศจาํนวนมาก แต่
การแข่งขนักลบัมีความรุนแรงมาก จึงมีแนวคิดพฒันา
งานวิจยัดา้นหุ่นยนตเ์พื่อช่วยพฒันาศกัยภาพการแข่งขนั
ของผูป้ระกอบการไทย 
ปัญหา 

เน่ืองจากการแข่งขนัท่ีสูงข้ึน จึงจาํเป็นท่ีจะตอ้งทาํ
การลดตน้ทุนในการผลิต การลดความเส่ียงจากการขาด
แคลนแรงงาน การลดตน้ทุนทางดา้นแรงงาน  และทาํให้
สินคา้ท่ีไดมี้คุณภาพสมํ่าเสมอมากข้ึน เน่ืองจากคุณภาพ
สินคา้ของแรงงานคนนั้นมีค่าไม่แน่นอน แต่เคร่ืองจกัร
และหุ่นยนต์สามารถผลิตสินคา้ท่ีมีคุณภาพแน่นอนและ
ยืดหยุ่นกว่า อีกทั้ งยงัสามารถทาํงานได้อย่างเต็มท่ีอยู่
ตลอดเวลาจึงเป็นส่ิงท่ีจาํเป็นอยา่งยิง่  
 
แนวทางการวจัิย 

โครงงานวิจยัน้ีจึงได้มีการพฒันา การประกอบ
เคร่ืองประดบัดว้ย Parallel Robot เพื่อช่วยเพิ่มความเร็ว 
ลดความสูญเสีย ลดตน้ทุน และเพิ่มประสิทธิภาพของการ
ประกอบเคร่ืองประดบั  

โดยหุ่นยนตแ์บบขนานน้ี มีขอ้เหมาะสมเป็นอยา่ง
มากต่อลกัษณะงานการประกอบเคร่ืองประดบัเทียม 
กล่าวคือ ตวัโครงสร้างของหุ่นยนตป์ระเภทน้ีมีนํ้ าหนกัเบา 
ใชม้อเตอร์ขนาดเลก็ แต่ตอ้งมีความแม่นยาํสูง  

 
                 รูปที ่1 แสดงภาพหุ่นยนต์  
 
 อาศยัความสัมผสัทาง Kinematic ของกา้นโยง
ของแขนแต่ละแขน รวม 4 แขนท่ีมาผนวกกนัท่ีปลายขอ้
แบบ Universal Joint ทาํใหเ้กิด Degree Of Freedom ถึง 5 
DOF ซ่ึงเหมาะสมกบังานเคร่ืองประดบัท่ีตอ้งเขา้งานได้
ทุกดา้นดว้ยความแม่นยาํและความเร็วท่ีเหมาะสม 
 
ผลทีค่าดหมาย 

สาม า รถส ร้ า ง ต้น แบบ หุ่น ยนต์ป ร ะกอบ
เคร่ืองประดบัเทียมแบบ Parallel 5 DOF ได ้และสามารถ
ประกอบเคร่ืองประเทียมแบบง่ายๆไดจ้ริง 
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