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บทคัดย่อ  
 งานวิจัยนี้มีวัตถุประสงค์เพื่อพัฒนาแขนกลนิวส์เมติกอัตโนมัติควบคุมและแสดงผลด้วยจอทรัชสกรีน  
ในบทความนี้จะกล่าวถึงการออกแบบและสร้างแขนกลนิวส์เมติกอัตโนมัติซึ่งจะใช้โปรแกรมคอมพิวเตอร์ช่วย
สนับสนุนในการเขียนและออกแบบเครื่องจักรเป็นหลัก การควบคุมและแสดงผลจะใช้จอแบบสัมผัสสั่งงานผ่านปุ่ม  
Start/Stop และจะมีโปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์เป็นตัวควบคุมหลัก ในการออกแบบและการพัฒนาจาก
งานวิจัยนนี้สามารถน าไปใช้เป็นพื้นฐานในการฝึกปฏิบัติเกี่ยวกับงานระบบควบคุมอัตโนมัติในทางวิศวกรรม 
ผลการวิจัยแขนกลนิวส์เมติกอัตโนมัติควบคุมและแสดงผลด้วยจอทรัชสกรีน พบว่าสามารถล าเลียงชิ้นงานที่มีขนาด
เส้นผ่าศูนย์กลาง 2.5 เซนติเมตรไปบนสายพานผ่านเซ็นเซอร์แขนกลจับและปล่อยชิ้นงานที่เป็นโลหะและอโลหะครบ
จ านวน 10 ชิ้นได้ในต าแหน่งที่ถูกต้องซึ่งแสดงผลผ่านจอ HMI Got2000 แสดงผลเป็นตัวเลขดิจิตอล จ านวน 2 หลัก 
และเวลาที่ใช้ทดสอบในการท างานมีค่าเฉลี่ยต่อชิ้นงานคือ 9.40 วินาที 
 
ค าส าคัญ: แขนกล  นิวส์เมติก  ควบคุมอัตโนมัติ  พีแอลซี  ทรัชสกรีน 

 
Abstract 

 This research Objective to develop an automated pneumatic robotic arm that can be 
controlled and displayed with a touch screen. In this paper, we will discuss the design and build 
of an automated pneumatic robotic arm which uses a computer program. Mainly support in writing 
and designing machines the controls and displays are touch screen operated via the Start/Stop 
button and a programmable logic controller as the master control. The design and development 
of this research can be used as a basis for practice in engineering automation control systems. The 
results of the research results of an automated pneumatic robotic arm controlled and displayed 
with a touch screen. It was found that workpieces with a diameter of 2.5 cm can be transported 
onto a conveyor through a robotic arm sensor, holding and releasing 10 complete metal and non-
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metallic specimens in the correct position displayed on the HMI Got2000 numerical display. Seven 
segment 2 digits and the average test time per specimen is 9.40 seconds. 
 
Keywords: Robotic Arm, Pneumatics, Automatics Control, PLC, Touchscreen 

 
บทน า 

 ปัจจุบันประเทศไทยเป็นฐานการผลิตด้านอุตสาหกรรมที่ส าคัญโดยจะน าระบบควบคุมและเครื่องจักร
อัตโนมัติมาเป็นส่วนหนึ่งของอุตสาหกรรมขนาดเล็กไปจนถึงอุตสาหกรรมขนาดใหญ่ เช่น อุตสาหกรรมอาหาร 
อุตสาหกรรมยานยนต์ อุตสาหกรรมชิ้นส่วนอิเล็กทรอนิกส์ เป็นต้น  ในอดีตที่ผ่านมาประเทศไทยยังขาดการเรียนรู้
และการพัฒนาเทคโนโลยีเพื่อการผลิตที่ทันสมัย ต้องน าเข้าองค์ความรู้ เครื่องจักรอัตโนมัติ หุ่นยนต์ แม้แต่เทคโนโลยี
กระบวนการผลิตจากต่างประเทศเป็นส่วนใหญ่ ท าให้ไม่มีโอกาสจะเป็นประเทศที่พึ่งพาตัวเองได้ทางเทคโนโลยี  
เนื่องจากขาดความเชี่ยวชาญในการพัฒนาเทคโนโลยีการผลิตของตัวเอง ดังนั้น การสร้างโครงสร้างพื้นฐานของ
ประเทศเพื่อให้สามารถพัฒนาเทคโนโลยีการผลิตไปสู่อุตสาหกรรม 4.0 จึงมีความส าคัญอย่างยิ่ง  
 ระบบควบคุมอัตโนมัติในภาคอุตสาหกรรมโดยส่วนใหญ่ใช้พีแอลซี(Programmable Logic Controller)  
เป็นอุปกรณ์ควบคุมหลักที่สามารถแก้ไขและโปรแกรมใหม่ได้ให้เป็นไปตามเงื่อนไขของเครื่องจักรที่จะควบคุม
อุปกรณ์ อินพุต/เอาต์พุต ให้ท างานครบตามกระบวนการ ในส่วนของระบบการศึกษาที่ใช้งบลงทุนซื้อครุภัณฑ์
เครื่องมือ วัสดุ อุปกรณ์ และเทคโนโลยีใหม่ๆ จะใช้งบลงทุนค่อนข้างสูง  และบุคลากรที่มีความรู้ความสามารถทักษะ
วิชาชีพด้านดังกล่าวยังขาดแคลน เพื่อเป็นส่วนหนึ่งของการพัฒนาบุคลากรที่มีความรู้ความสามารถเฉพาะด้านและ
ลดภาระงบประมาณในการลงทุนไม่มากก็น้อย คณะผู้วิจัยจึงมีแนวคิดในการพัฒนาแขนกลนิวเมติกส์อัตโนมัติ
ควบคุมและแสดงผลด้วยจอทรัชสกรีนเพื่อใช้ประกอบการเรียนการสอนให้กับนักศึกษาในรุ่นต่อไป 
 
วัตถุประสงค์ของการวิจัย  

 1. ออกแบบและสร้างแขนกลนิวเมติกส์อัตโนมัติควบคุมและแสดงผลด้วยจอทรัชสกรีน 
 2. ก าหนดเงื่อนไขและเขียนโปรแกรมควบคุมเครื่องจักร 
 3. ทดสอบการท างานแขนกลนิวเมติกส์อัตโนมัติควบคุมและแสดงผลด้วยจอทรัชสกรีน 
 

กรอบแนวคิดการวิจัย 
 การพัฒนาแขนกลนิวเมติกส์อัตโนมัติควบคุมและแสดงผลด้วยจอทรัชสกรีนคณะผู้วิจัยมีกรอบแนวคิด
ดังต่อไปนี้ 
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 ภาพที่ 1  Flow Chart การพัฒนาและทดสอบแขนกลนิวเมติกส์ 

 
วิธีด าเนินการวิจัย 
 คณะผู้วิจัยล าดับวิธีการด าเนินการวิจัยดังต่อไปนี้   
 1. ทฤษฎีและเนื้อหาที่เกี่ยวข้อง 
  อุปกรณ์ควบคุมแขนกลนิวเมติกส์จะใช้ตัวควบคุมแบบตรรกะที่สามารถโปรแกรมได้ (Programmable 
logic Controller, PLC) รุ่น FX5U 32 I/O การขับเคลื่อนชิ้นงานจะใช้สายพานล าเลียงชิ้นงานจากต้นทางไปยัง
ปลายทางส่งผ่านต้นก าลังจากมอเตอร์กระแสตรง 24VDC แบบทดรอบโดยใช้ฟันเฟืองขับขนาด 19 ฟันและฟันเฟือง
ตามขนาด 72 ฟันเพื่อลดความเร็วรอบและเพิ่มแรงบิดในการหมุน การตรวจจับชิ้นงานใช้อุปกรณ์ตรวจจับแบบ 
Fiber Optics Sensor 24VDC และแขนกลจับชิ้นงานประกอบไปด้วย Vacuum Pneumatics Switch ส าหรับดูด
และปล่อยชิ้นงานใช้วาล์วเดี่ยวขนาด 5/2 ช่อง 24VDC ขนาดแรงดันลม 0.15-0.7MPa ในส่วนของ Twins Pneumatics 
Cylinder ท าหน้าที่ยกชิ้นงานขึ้น-ลง ใช้วาล์วเดี่ยวขนาด 5/2 ช่อง 24VDC  ขนาดแรงดันลม 2-8 bar  และ Rotary 
Pneumatics Double Acting  Cylinder ท าหน้าที่หมุน 90 องศาเชิงมุมเพื่อน าชิ้นงานวาง โดยใช้วาล์วเดี่ยวขนาด 
5/2 ช่อง 24VDC ขนาดแรงดันลม 2-8 bar  และหน้าจอสั่งงานแสดงผลใช้ HMI แบบทัสกรีน รุ่น GOT2000 ขนาด 
7 นิ้ว ซ่ึงอุปกรณ์บางชิ้นเป็นอุปกรณ์ที่ใช้ไปแล้วคณะผู้วิจัยได้ซ่อมแล้วน ากลับมาใช้ใหม่ 
 2. การออกแบบแขนกลนิวเมติกส์ 
 การออกแบบแขนกลนิวส์เมติกส์คณะผู้วิจัยได้ค านึงถึงหลักการท างานเสมือนการจ าลองในงาน
อุตสาหกรรมเพ่ือให้ผู้เรียนเห็นภาพและเกิดทักษะการท างานในระบบอุตสาหกรรมจริงแบ่งเป็น 3 ส่วนดังต่อไปนี้ 
  2.1 การออกแบบโครงสร้างแขนกลนิวเมติกส์  
   เขียนแบบโครงสร้างแขนกลนิวเมติกส์ด้วยโปรแกรมคอมพิวเตอร์แบบ 3 มิติ  ขนาด กว้างxยาวxสูง 
ดังภาพต่อไปนี้ 
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                    (ก)                                        (ข)                                            (ค) 
 ภาพที่ 2 แสดงภาพแบบโครงสร้างแขนกลนิวเมติกส์ 
    (ก) ด้านหน้า (ข) ด้านหลัง (ค) ด้านบน   
 

  2.2 ออกแบบชุดกระบอกลมนิวเมติกส์ 
     ชุดกระบอกลมนิวเมติกส์คณะผู้วิจัยได้จ าลองและทดสอบการท างานผ่านโปรแกรมคอมพิวเตอร์ 
ก่อนน าไปใช้งานจริงเพื่อให้ทราบถึงการก าหนดขนาดแรงดันลมการควบคุมวาล์วและกระบอกลมต่าง ๆ ของแขนกล
นิวเมติกส์ขณะเดียวกันเพื่อลดความเสียหายและข้อผิดพลาดขณะทดสอบจริงดังภาพต่อไปนี้ 

 
 ภาพที ่3 แสดงชุดกระบอกลมนิวเมติกส์ 
 

  2.3 ประกอบชิ้นส่วนแขนกลนิวเมติกส์และวายริ่งสาย 

                        
           (ก)                                        (ข)                                            (ค) 
 ภาพที ่4 แสดงประกอบชิ้นส่วนแขนกลนิวเมติกส์และวายริ่งสาย 

        (ก) โครงสแตนเลส (ข) ติดตั้งสายพานล าเลียงชิ้นงาน (ค) ติดตั้งอุปกรณ์และวายริ่งสาย 
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 2.4 ก าหนดอินพุตกับเอาต์พุตให้ PLC  
ตารางที่ 1  ก าหนด Input/output ให้กับ PLC  

Input 
  Equipment                      Coil Relay 

Output 
        Equipment                 Coil Relay 

START X0 L1 Y0 
STOP X1 L2 Y1 

Fiber Optics Sensor X2 L3 Y2 
REED1 x3 SOL_A Y3 
REED2 x4 SOL_B Y4 

  SOL_C Y5 
  Motor_M1 Y6 

           

 จากตารางที่ 1 สามารถต่ออุปกรณ์ภาคอินพุตและเอาต์พุตให้กับ PLC เนื่องจากเซ็นเซอร์เป็นชนิด 
PNP(24Vdc) เราจึงต่ออินพุตและเอาต์พุตแบบ Sourcing ได้ดังรูปที่ 5   

0Vdc

L1

24Vdc0Vdc

SOL_A

SOL_B

SOL_C

L2

L3

M1

24Vdc

START

STOP

COM

X0        INPUT

X1        INPUT

X2        INPUT

X3        INPUT

X4        INPUT

X5        INPUT

X6        INPUT

OUTPUT     Y0   

OUTPUT     Y1   

OUTPUT     Y2   

COM

OUTPUT     Y3   

OUTPUT     Y4   

OUTPUT     Y5   

OUTPUT     Y6   

PLCREED1

REED2

Fiber optic  Sensor

 
 

 ภาพที่ 5  แสดงการต่ออุปกรณ์ภาคอินพุตและเอาต์พุตให้กับพีแอลซ ี
 

 2.5 ซอฟต์แวร์ที่ใช้ในการโปแกรม 
       ซอฟต์แวร์ที่ใช้ควบคุมแขนกลนิวเมติกส์ประกอบด้วย MELSOFT Series GX Works3 ใช้ส าหรับ

เขียนแลดเดอร์ให้กับ PLC รุ่น FX5U-32MT และ MELSOFT GT Designer3 ใช้ส าหรับเขียนหน้าจอ HMI รุ่น 
GOT2000 เพื่อแสดงผลและควบคุมแขนกลนิวเมติกส์ดังต่อไปนี้ 
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(ก)                                                                       (ข) 

 

 ภาพที ่6 ซอฟต์แวร์ที่ใช้ควบคุมแขนกลนิวเมติกส์ 
             (ก) MELSOFT Series GX Works3  (ข) MELSOFT GT Designer3 

 

จากการออกแบบโครงสร้างแขนกลนิวเมติกส์ การออกแบบชุดกระบอกลมนิวส์เมติก การวายย์ริ่งสาย  
การก าหนดอินพุตและเอาต์พุตให้กับ PLC รวมไปถึงการก าหนดซอร์ฟแวร์ให้กับชุดควบคุมและเครื่องจักรดังภาพที่ 7 
 

      
(ก)                                      (ข)                                          (ข) 

 ภาพที่ 7 แสดงการ Interfacing ชุดควบคุมและชุดแสดงผล 
(ก) ภาพระบบการเชื่อมต่ออุปกรณ์ 
(ข) ระบบการเชื่อมต่ออุปกรณ์จริง 
(ค) HMI แสดงผล และควบคุม 

 

 2.6 ขั้นตอนการทดลอง 
              คณะผู้วิจัยจะใช้ชิ้นงานโลหะ(เหล็ก) จ านวน 5 ชิ้น และอโลหะ(พลาสติก) จ านวน 5 ชิ้น มีขนาดเส้น
ผ่านศูนย์กลาง 2.5cm ในการทดลองดังภาพที่ 8 

 
 ภาพที่ 8  ชิ้นงานโลหะ และอโลหะท่ีใช้ทดลอง 
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 ภาพที่ 9 แสดงการเชื่อมต่อแขนกลนิวส์เมติกส์กับชุดควบคุมที่ใช้ในการทดลอง 
 

 จากภาพที่ 9 วางชิ้นงานบนสายพานครั้งละ 1 ชิ้นจากนั้นท าการกดปุ่ม START(X0) ที่จอทัชสกรีนท าให้
หลอดไฟเขียว L1(Y0) ติดค้างบอกถึงสถานะเครื่องจักรก าลังท างาน ขณะเดียวกันมอเตอร์ M1(Y6) ขับเคลื่อน
สายพานล าเลียงชิ้นงาน ชิ้นที่ 1 ผ่านเซ็นเซอร์(X2) เมื่อเซ็นเซอร์ท าการตรวจจับชิ้นงาน จะหน่วงเวลาประมาณ  
3 วินาที เพื่อให้มอเตอร์ M1(Y6) หยุดท างานเพื่อให้ชิ้นงานอยู่ตรงจุดแขนกลจับชิ้นงานพอดี จากนั้นวาล์ว 
SOL_A(Y3) สั่งให้กระบอกลม Twins Cylinder A เลื่อนลงมาชนกับ REED1(X3) เพื่อสั่งให้วาล์ว SOL_B(Y4) ที่
ควบคุมการท างานของ Vaccum Switch B ท างาน ขณะเดียวกันปลายกระบอกลม Twins Cylinder A จะติด 
Vaccum Switch B ไว้ที่ปลายกระบอกลมเพื่อดูดชิ้นงานจากนั้น Twins Cylinder A จะเลื่อนขึ้นสุด ไปชนกับ 
REED2(X4) จากนั้นสั่งให้วาล์ว SOL_C(Y5) ท างานเพื่อให้ Rotary Actuator C หมุน 90 องศาเชิงมุม และวาง
ชิ้นงาน หลังจากนั้น Rotary Actuator C หมุนกลับมาที่จุด 0 องศาเชิงมุม เพื่อรับชิ้นงานใหม่อีกครั้ง จนครบจ านวน 
10 ชิ้น ในจอ HMI GOT2000 จะแสดงตัวเลขดิจิตอลจ านวน 2 หลักบอกถึงสถานะการนับชิ้นงาน 0-10 ชิ้น เมื่อ
แขนกลนิวเมติกส์ ดูดและวาง ชิ้นงานครบจ านวน 10 ชิ้นแล้ว เครื่องจักรจะ Alarm  เตือนว่าชิ้นงานครบตามจ านวน
ที่ก าหนดไว้แล้วโดยแสดงผลผ่านหลอดไฟสีเหลืองกระพริบ L2(Y1) ขณะเดียวกันหลอดไฟสีเขียว L1(Y0) ที่ติดค้าง
จะดับทันที ในขณะที่เครื่องจักรก าลังท างานนั้นหากเกิดเหตุการผิดปกติ  หรือเครื่องจักรขัดข้อง สามารถกดปุ่ม 
STOP(X1) เครื่องจักรจะหยุดท างานทันที ขณะเดียวกัน หลอดไฟแดงติดค้าง L3(Y2) และ L1(Y0) ที่ติดค้างจะดับทันท ี
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สรุปผลการวิจยั 
 จากหัวข้อ 2.6 ขั้นตอนการทดลองคณะผู้วิจัยสามารถสรุปผลการทดลองได้ดังตารางต่อไปนี้ 
 

ตารางที่ 2 วางชิ้นงานโลหะและอโลหะบนสายพานล าเลียงรวมจ านวน 10 ชิ้น มีขนาดเส้นผ่านศูนย์กลาง 2.5cm 

 

 พิจารณาในตารางที่ 2  พบว่าแขนกลนิวเมติกส์ที่คณะผู้วิจัยได้พัฒนาขึ้นสามารถตรวจจับชิ้นงานด้วย 
Fiber Optics Sensor ได้ ต าแหน่งของแขนกลนิวเมติกส์ จับและวางชิ้นงานท าได้ถูกต้อง ในขณะเดียวกันใช้เวลาจับ
และวางชิ้นงาน ที่เป็นโลหะและอโลหะจ านวน 10 ชิ้น ใช้เวลาเฉลี่ยประมาณ 9.40 วินาที และสามารถน าไป
พิจารณาในรูปแบบกราฟได้ดังภาพต่อไปนี้ 

 
 
 ภาพที่ 10 แสดงกราฟการทดลองแขนกลจับชิ้นงานเทียบกับเวลา 

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10

จ ำนวนชิน้งำน(ชิน้)

เวล
ำ(ว

ินำ
 ี)

9.98

9.32

9.38

9.30

9.42

9.01 9.06

9.44

9.91

9.38

ชิ้นงานที ่
 

เวลาที่ใช้(วินาที) 
 

Fiber Optics Sensor ตรวจจับ
ชิ้นงาน 

(ได้, ไม่ได้) 

ต าแหน่งของแขนกลนิวเมติกส์ 
ดูดและวางชิ้นงาน 
(ถูกต้อง,ไม่ถูกต้อง) 

1 9.98 ได้ ถูกต้อง 
2 9.32 ได้ ถูกต้อง 
3 9.38 ได้ ถูกต้อง 
4 9.30 ได้ ถูกต้อง 
5 9.42 ได้ ถูกต้อง 
6 9.01 ได้ ถูกต้อง 
7 9.06 ได้ ถูกต้อง 
8 9.44 ได้ ถูกต้อง 
9 9.91 ได้ ถูกต้อง 
10 9.38 ได้ ถูกต้อง 

( x ) 9.40   
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อภิปรายผลการวิจัย 
 โดยคณะผู้วิจัยได้ท าการศึกษา บทความ งานวิจัย และทฤษฎีที่เกี่ยวข้องจนน าไปสู่การสร้างสรรค์ 
นวัตกรรมในการพัฒนาแขนกลนิวเมติกส์อัตโนมัติควบคุมและแสดงผลด้วยจอทรัชสกรีน เพื่อให้เกิดประโยชน์ต่อการ
ใช้ประกอบการเรียนการสอนเกี่ยวกับงานระบบควบคุมอัตโนมัติในงานอุตสาหกรรม โดยเริ่มต้นจากการออกแบบ
โครงสร้างแขนกลนิวส์เมติกส์ผ่านโปรแกรมคอมพิวเตอร์สนับสนุนการออกแบบโครงสร้าง 3 มิติ ผู้เรียนได้รับรู้และ
ลดจินตนาการณ์ในการออกแบบและสร้างเครื่องจักร จากการออกแบบโครงสร้าง 3 มิติท าให้คณะผู้วิจัยทราบถึง
วัสดุอุปกรณ์ที่ใช้ในการประกอบเครื่องจักร เช่น ชุดระบบเซ็นเซอร์ ระบบนิวส์เมติกส์ วงจรก าลัง ชุดควบคุมการ
แสดงผล และซอฟแวร์ เป็นต้น  
 จากขั้นตอนการทดลอง พบว่าแขนกลนิวเมติกส์อัตโนมัติควบคุมและแสดงผลด้วยจอทรัชสกรีนสามารถ
ท างานได้ตามเงื่อนไขและวัตถุประสงค์ที่ตั้งไว้ 
 

ข้อเสนอแนะ 
 จากการออกแบบและสร้างรวมไปถึงการพัฒนาจนได้ทดสอบและได้รับผลการทดลอง จากการสังเกต
พบว่า แขนกลนิวเมติกส์อัตโนมัติฯลฯ มีข้อจ ากัดดังต่อไปนี้]  ให้ข้อเสนอแนะเกี่ยวกับประโยชน์ในการประยุกต์
ผลการวิจัย และเสนอแนะแนวทางการวิจัยที่ควรท าต่อไป 
 1. ข้อเสนอแนะทั่วไป 
  1.1 ขณะสายพานล าเลียงชิ้นงานจะเกิดเสียงดังที่มอเตอร์ DC 24V เนื่องจากมอเตอร์เป็นแบบ 
ทดเกียร์และทดรอบจากเฟืองขับท าให้เกิดเสียงดังขณะเครื่องจักรท างาน แนวทางแก้ไข ใช้มอเตอร์ DC 24V แบบ
รอบต่ าและใช้สายพานต่อกับพูลเลย์เพื่อขับ conveyer ล าเลียงชิ้นงาน 
  1.2 วัสดุอุปกรณ์บางประเภท คณะผู้วิจัยได้ท าการซ่อมและน ากับมาใช้ใหม่ซึ่งมีอายุการใช้งานมานาน
แล้วท าให้การท างานเกิดข้อผิดพลาด เช่น Solenoid Vale  ลิ้นวาล์ว เปิด/ปิด ไม่สนิด ท าให้อัตราลม เข้า/ออก  
ไม่สัมพันธ์กัน ท าให้เกิดการจับและปล่อยชิ้นงานไม่แม่นย า แนวทางแก้ไข เปลี่ยน Solenoid Vale ใหม่หรือเลือกใช้
วัสดุอุปกรณ์ที่ผ่านการใช้งานไม่นานมากนัก เป็นต้น 
 2. ข้อเสนอแนะในการวิจัยครั้งต่อไป 
  2.1 เพิ่มชุดป้อนชิ้นงานให้กับแขนกลนิวเมติกส์อัตโนมัติฯลฯ 
  2.2  ขณะแขนกลนิวเมติกส์อัตโนมัติฯลฯ จับและวางชิ้นงานสร้างชุดรองรับเพื่อคัดแยกโลหะและ 
อโลหะเพิ่ม 
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