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บทคัดย่อ 

งานวิจัยนี้เป็นการศึกษาพฤติกรรมการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์สการ่า โดยมีวัตถุประสงค์เพื่อศึกษาระยะความคลาด
เคลื่อนที่เกิดขึ้นตามแนวแกน X และ Y ณ จุดปลายที่แขนหุ่นยนต์สการ่าเคลื่อนที่ไป อันเนื่องมาจากการเปลี่ยนแปลงของ
ความเร็วและความเร่งท าให้เกิดการสั่นสะเทือนและความคลาดเคลื่อนของต าแหน่ง ซึ่งจะท าการทดลองโดยตั้งค่าความเร็ว
และความเร่งที่ตัวโปรแกรมควบคุมสการ่าแบ่งเป็นหลายๆค่า เพื่อดูแนวโน้มของค่าความคลาดเคลื่อนตามแนวแกนที่เกิดขึ้น 
โดยใช้อุปกรณ์เซ็นเชอร์ตรวจวัดระยะการเคลื่อนท่ีของแขนสการ่าทั้ง 2 แขน และบันทึกค่าออกมาเป็นช่วงของเวลา นับตั้งแต่
วินาทีที่ 0 ณ จุดเริ่มต้น จนถึงวินาทีสุดท้ายที่แขนสการ่าเคลื่อนที่ไปจนถึงจุดปลาย จากนั้นใช้โปรแกรม SolidWorks ช่วยใน
การจ าลองภาพ 3 มิติเพื่อใช้ในการหาจุดปลายของแขนสการ่า ณ ช่วงเวลาวินาทีต่างๆเพื่อน าผลลัพธ์ที่ได้จากการทดลองจริง
มาพล็อตกราฟ และน ามาเปรียบเทียบกับกราฟที่ได้จากการสร้างแบบจ าลองทางคณิตศาสตร์โดยโปรแกรม MSC Adams ซึ่ง
ได้ผลลัพธ์ใกล้เคียงกัน และจากการวิเคราะห์ผลการทดลองจะได้เห็นว่า ถ้าเพิ่มความเร่งโดยให้ความเร็วคงที่ ความคลาด
เคลื่อนของต าแหน่งมีค่าน้อยมากแต่เวลาที่ใช้ในการเคลื่อนที่จะลงลดอย่างเห็นได้ชัด และจากผลลัพธ์ที่ใกล้เคียงกันนี้ ท าให้
สามารถท านายความเร็วและความเร่งที่เหมาะสมที่จะใช้ในการท างานได้ เพื่อให้เกิดความคลาดเคลื่อนของต าแหน่งท่ีน้อยที่สุด 
หรืออยู่ในค่าที่ยอมรับได้ตามความต้องการของผลิตภัณฑ์ รวมถึงสามารถน าเวลาที่เกิดจากความเร็วและความเร่งนี้ไป
ค านวณหา UPH ของกระบวนการผลิต หรือปรับให้ได้ UPH ที่ดีที่สุด โดยเลือกความเร็วและความที่เร่งส่งผลต่อความ
คลาดเคลื่อนของต าแหน่งน้อยที่สุด และในการวิจัยนี้ความเร็วที่เหมาะสมคือ 10% of max. speed controller หรือ 400 
mm/s และความเร่งที่เหมาะสมคือ 0.1g หรือ 0.981 mm/s2  โดยมีเปอร์เซ็นต์ความคลาดเคลื่อนของค่าจากการทดลองตาม
แนวแกน x= 0.05% , y = 0.09% และ มีเปอร์เซ็นต์ความคลาดเคลื่อนของค่าที่ได้จากโปรแกรม MSC Adams ตามแนวแกน 
x= 0.13% , y = 0.51% 

ค าส าคัญ: การสั่นสะเทือน การเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ การควบคุมหุ่นยนต์สการ่า การวิเคราะห์การสั่นสะเทือน 
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Abstract 

This research studies the movement behavior of the SCARA robot.  The objective is to study the 
distance error that occurs along the X and Y axes at the end point where the SCARA robot arm moves. Due 
to changes in speed and acceleration, vibrations and positional discrepancies occur.  This will be 
experimented by setting the speed and acceleration in the SCARA control program into several values.  to 
see the trend of the axial error values that occur Using a sensor device to measure the distance of 
movement of both Scara arms and record the values as a period of time. From the 0th second at the origin 
to the last moment the scara arm travels to the end point.  Then use the SolidWorks program to help 
simulate 3D images for use in finding the tip of the SCARA arm at various seconds in order to plot the results 
from the actual experiment. and compared with graphs obtained from mathematical modeling by the MSC 
Adams program, which obtained similar results. And from the analysis of the experimental results, it can be 
seen that If the acceleration is increased by keeping the speed constant The positional error is very small 
but the movement time is significantly reduced.  and from similar results This makes it possible to predict 
the appropriate speed and acceleration to be used in the work.  In order to achieve the least possible 
positioning error. or within the acceptable value according to the product's requirements Including the time 
resulting from this speed and acceleration can be used to calculate the UPH of the production process. Or 
adjust to get the best UPH by choosing the speed and acceleration that have the least effect on position 
error. In this research, the optimal speed was 10% of max. speed controller or 400 mm/s and the optimal 
acceleration was 0.1g or 0.981 mm/s2, with the percentage deviation of the values from the axial experiment 
x= 0.05%, y = 0.09%, and the percentage deviation of the values obtained from the MSC Adams program 
along the axis x= 0.13%, y = 0.51%. 

Keywords: Vibration, Robot Movement, Controlling the Scara Robot, Vibration Analysis 

1. บทน า
ปัจจุบันการประกอบช้ินส่วนงานของ Part Electronic ซึ่งมีขนาดเล็กต้องมีความแม่นย า(Precision)และความถูกต้อง

(Accuracy)ในการวางต าแหน่งการประกอบ ซึ่งต าแหน่งของช้ินงานย่อย(Component Parts)ที่จะประกอบลงบนช้ินงานหลัก
(Main Parts)นั้นมีความละเอียดสูง และยังคงใช้คนประกอบในบางขั้นตอน ซึ่งข้อเสียของการใช้คนประกอบช้ินงานคือ ล่าช้า 
ประกอบผิดพลาด ช้ินงานเกิดความเสียหายระหว่างการประกอบ ท าให้สูญเสียทรัพยากร และ UPH (Unit per Hour) ที่ได้
ค่อนข้างต่ า ไม่ได้ตามเป้าการผลิตในแต่ละวัน รวมถึงการใช้ทรัพยากรบุคคลค่อนข้างเยอะในการประกอบงาน ฝ่ายการผลิต
(Production Line)จึงจ าเป็นต้องมีการน าเครื่องจักรระบบอัตโนมัติมาช่วยในการประกอบเพื่อแก้ปัญหา 
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ในงานวิจัยนี้จะศึกษาพฤติกรรมการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์สการ่าบนเครื่องจักรในไลน์การผลิต โดยเริ่มจากการวิเคราะห์
ทางจลนศาสตร์หรือที่เรียกว่า Kinematics ของหุ่นยนต์แขนกลที่ต้องการศึกษา [1,2] โดยศึกษาการเคลื่อนที่ที่เกี่ยวข้องกับ
ต าแหน่ง (Position) ความเร็ว (Velocity) และความเร่ง (Accelerate) [3] ซึ่งจะท าการป้อนค่าพารามิเตอร์เพื่อก าหนด
ความเร็วเชิงมุม(Angular Velocity)และความเร่งเชิงมุม(Angular Acceleration)ไปในชุดควบคุมการท างานของเซอร์โว
มอเตอร์ เพื่อสั่งงานการเคลื่อนที่ของแขนกลแต่ละลิงค์ให้ขับเคลื่อนโดยใช้การส่งผ่านทางกลก าหนดการเคลื่อนที่สัมพัทธ์
ระหว่างสองลิงค์ที่ติดกัน จากพิกัดเริ่มต้นไปยังจุดปลายและท าการเก็บค่าพิกัดต าแหน่ง (x-y)ปลายแขนกล (Actual Robot) 
และเนื่องมาจากการเปลี่ยนแปลงของความเร็วและความเร่งจากการปรับตั้งค่าพารามิเตอร์ที่ควบคุมหุ่นยนต์สการ่าท าให้เกิด
การสั่นสะเทือน [4] และส่งผลต่อระยะความคลาดเคลื่อนตามแนวแกน X และ Y ณ จุดปลายที่แขน 

และในทางเดียวกันได้มีการสร้างแบบจ าลองแขนกลโดยใช้โปรแกรม SolidWorks และโปรแกรม MSC Adams เข้ามา
ช่วยในการศึกษาลักษณะการเคลื่อนที่ของ SCARA เพื่อศึกษาความสัมพันธ์ของปัจจัยดังกล่าวและท าการ Optimize ความเร็ว
กับความสะเทือนให้สอดคล้องกัน เพื่อหาความเร็วสูงสุดที่สามารถให้ SCARA Robot เคลื่อนที่ได้โดยไม่ส่งผลให้เกิดระยะ
ความคลาดเคลื่อนในการประกอบงานเกินขอบเขต หรือค่า Tolerance ที่ยอมรับได้  เนื่องจากต้องการ UPH (Unit Per 
Hour) สูงในสายการผลิต  

2. วิธีวิจัย
2.1 เลือกรุ่นของ SCARA Robot 

ในการวิจัยนี้เลือก SACARA Robot แบรนด์ IAI รุ่น IX-NNN3515H-5L-T2 เพื่อท าการทดลอง เนื่องจากเป็นรุ่นที่
ติดตั้งในเครื่องจักรที่ต้องการศึกษา จากนั้นให้ก าหนดการเคลื่อนที่ของแขนหุ่นยนต์สการ่า โดยก าหนดจุดเริ่มต้นท่ีต าแหน่ง X= 
-294.771 mm. Y = -30.86 mm. และจุดปลาย X= -243.274 mm. Y = -243.528 mm.ดังรูป เนื่องจากเป็นจุดที่อยู่ใน
ระยะที่เราสามารถติดตั้งเซนเซอร์เพื่อตรวจวัดได้ 

ภาพที่ 1 ต าแหน่งการเคลื่อนที่ของสการ่าจากจดุเริม่ต้น-จดุปลายเมือ่เทียบกับ X-Y Plane 

2.2 เลือกชนิดของ Sensor ที่ต้องการและศึกษาวิธีการติดต้ัง 
ท าการศึกษาวิธีการติดตั้งและระยะการตรวจจับของ Laser Displacement Sensor รุ่น LK-H157 ซึ่งมีระยะการ

วัดอยู่ท่ี 150+/- 40 mm. หรือ อยู่ในช่วงระยะ 110-190 mm. ตามรูป 

523



ภาพที่ 2 ระยะการตรวจวัดของ Laser Displacement Sensor รุ่น LK-H157 

2.3 ออกแบบวิธีการติดต้ังเซ็นเซอร์โดยใช้โปรแกรม SolidWorks 
น าขนาดของแขนหุ่นยนต์และ Sensor มาสร้างแบบจ าลอง 3D โดยใช้โปรแกรม SolidWorks เพื่อหาต าแหน่งการ

ติดตั้งว่าควรติดตั้งที่ต าแหน่งใด เพื่อไม่ให้เกินขอบเขตของระยะการตรวจจับของ Sensor โดยเซนเซอร์ทั้ง 2 ตัวนี้จะตรวจจับ
ไปท่ีบริเวณแขนของหุ่นยนต์ด้านข้างในแต่ละท่อน(Link1&Link2) และออกแบบช้ินงานแต่ละชิ้นประกอบเข้าด้วยกันเพื่อจับยดึ
อุปกรณ์ดังกล่าวเข้ากับตัวเครื่อง โดยให้ช้ินงานนี้สามารถปรับ (Adjustable) ระยะตามแนวแกน XYZ ได้ เพื่อหาต าแหน่งที่ดี
ที่สุดในการตรวจจับ 

ภาพที่ 3 ภาพ 3D SolidWorks แสดงต าแหน่งการติดตั้งเซนเซอรต์ามแนวระนาบ X-Y และ ตามแนวแกนZ 

2.4 ติดต้ังอุปกรณ์เซนเซอร์และ Wiring อุปกรณ์เข้ากับคอมพิวเตอร์ 
น าแบบ 3D&2D Drawing ที่ท าการออกแบบจาก SolidWorks ไปขึ้นงานและติดตั้งยึดเซนเซอร์เข้ากับตัวเครื่อง

จักร ตามรูป 

524



ภาพที่ 4 ต าแหน่งการติดตั้งเซนเซอร์จากมุมมองด้านหน้า-ด้านหลงัเครื่อง 

ภาพที่ 5 Wiring Diagram แสดงการติดตั้งชุดอุปกรณเ์พื่อตรวจจบัระยะการเคลื่อนที่และบันทึกค่า 

ภาพที่ 6 การติดตั้งอุปกรณจ์ริงเพือ่ท าการทดลองตามแบบ Wirring Diagram 
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2.5 เขียนโปรแกรม LabVIEW เพ่ือเก็บค่าเอาต์พุตและบันทึกผล 
เขียนโปรแกรม LabVIEW เพื่อสร้าง Application คือ “Distance time record” ใช้ส าหรับบันทึกระยะทางจาก 

Laser Displacement Sensor ทั้ง 2 ตัว และเปรียบเทียบกับเวลาจรงิ จากนั้นแปลงเป็นไฟล์ Excel และบันทึกไปยังโฟลเดอร์
ที่ต้องการ 

ภาพที่ 7 หน้าจอแสดงผล(Out Put) ระยะการเคลื่อนที(่mm.) เทียบกับ ช่วงของเวลา(s) 

2.6 สร้างแบบจ าลองทางคณิตศาสตร์โดยใช้โปรแกรม MSC Adams 
น าท าการสร้างแบบจ าลองการเคลื่อนที่ของ SCARA โดยใช้โปรแกรม MSC Adams ในที่น้ีใช้ Version 2014 เพื่อ

ศึกษาว่าปลายแขนของ Scara Robot เกิดความคลานเคลื่อนตามแนวแกนอย่างไร ที่ความเร็ว และความเร่งต่างๆ 

ภาพที่ 8 หน้าจอแสดงการสร้างแบบจ าลองโดยโปรแกรม MSC Adams 
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2.7 ท าการทดลองโดยป้อนค่าพารามิเตอร์ความเร็ว และความเร่งต่างๆ โดยท าซ้ า 5 คร้ังในแต่ละเงื่อนไข เพ่ือเก็บ
ค่าระยะความคลาดเคลื่อนตามแนวแกน X-Y ที่เกิดขึ้น 

 แบ่งการทดลองเป็น 4 เงื่อนไข โดยป้อนค่าพารามิเตอร์ไปยังโปรแกรมควบคุมการท างานของ Scara Robot เพื่อ
บังคับให้หุ่นยนต์เคลื่อนที่ไปยังปลายทางด้วยความเร็วและความเร่งต่างๆ ดังจะกล่าวรายละเอียดของเงื่อนไขในผลการทดลอง 
เพื่อเก็บค่าระยะความคลาดเคลื่อนที่เกิดขึ้นเทียบกับเวลาว่าส่งผลต่อความเปลี่ยนแปลงของระยะความคลาดเคลื่อนอย่างไร  

ภาพที่ 9 หน้าจอแสดงโปรแกรมควบคุมการท างานของ Scara Robot 

2.8 ท าการเก็บข้อมูลโดยโปรแกรม LabVIEW และพล็อตกราฟแสดงความสัมพันธ์ 
ใช้ซอฟต์แวร์โปรแกรม LabVIEW ในการเขียนค าสั่งให้โปรแกรมรับและบันทึกค่าที่อ่านได้จากเซ็นเซอร์ทั้ง 2 ตัว 

จากนั้นน าค่า Raw File ที่บันทึกมาสร้างแบบจ าลอง 3D ด้วยโปรแกรม SolidWorks เพื่อหาต าแหน่งทีป่ลายแขนหุ่นยนต์ของ
แต่ละท่อน จากนั้นท าการบันทึกค่าต าแหน่ง X-Y ที่ได้และพล็อตกราฟ 

2.9 เทียบผลลัพธ์ที่ได้จากการทดลองจริงกับค่าที่ได้จากโปรแกรม MSC Adams 
 น ากราฟผลลัพธ์ที่ได้จากการทดลองจริงมาเทียบกับกราฟที่ได้จากการ Simulation โดยโปรแกรม MSC Adams 

ว่าตรงกันหรือมีเทรนไปในทางเดียวกันหรือไม่ ถ้าผลลัพธ์ที่ได้มีเทรนเดียวกัน  เราจึงสามารถใช้โปรแกรม MSC Adams นี้ใน
การท าแบบจ าลองเพื่อทดลองต่อไป 

3. ผลการวิจัยและอภิปรายผล
การวิเคราะห์ต าแหน่งความคลาดเคลื่อนที่เกิดจากการสั่นสะเทือนจะมีการจัดประเภทการเก็บข้อมูลของการเคลื่อนที่

ของหุ่นยนต์ในแนวระนาบ X-Y เป็นหลัก ซึ่งในแต่ละเง่ือนไขการทดลองจะท าการเคลื่อนที่ Scara Robot ซ้ า 5 ครั้ง เพื่อวัด
หาค่าเฉลี่ยของต าแหน่ง X-Y ที่เวลาใดๆ และน ามาพล็อตกราฟเทียบกับเวลา ซึ่งสามารถแบ่งได้เป็น 4 ประเภทดังนี้ 

1) ต าแหน่งความคลาดเคลื่อนของแขนกลตามแนวแกน X และ Y ที่ความเร็ว 10 และ ความเร่ง 0.1
2) ต าแหน่งความคลาดเคลื่อนของแขนกลตามแนวแกน X และ Y ที่ความเร็ว 50 และ ความเร่ง 0.1
3) ต าแหน่งความคลาดเคลื่อนของแขนกลตามแนวแกน X และ Y ที่ความเร็ว 10 และ ความเร่ง 0.4
4) ต าแหน่งความคลาดเคลื่อนของแขนกลตามแนวแกน X และ Y ที่ความเร็ว 50 และ ความเร่ง 0.4

ท าการบันทึกผลการทดลองจากการวัดค่าเฉลี่ยจริงจาก Laser Displacement Sensor และการหาต าแหน่งที่ปลาย
แขนหุ่นยนต์(Link-2)โดย SolidWorks Program ทั้ง 4 เง่ือนไขลงในตารางและพล๊อตกราฟรวม เทยีบกับกราฟท่ีได้จากการ
สร้างแบบจ าลองทางคณิตศาสตร์โดย MSC Adams Program เพื่อวิเคราะหผ์ลและแนวโน้มจากความสัมพันธ์ของกราฟท่ีได้ 
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3.1 ผลการทดลองโดย Laser Displacement Sensor และการจ าลองภาพ 3D โดย SolidWorks Program

ตารางที่ 1 ค่าเฉลี่ยของต าแหน่งตามแนวแกน X ที่ปลายแขนกลของ Link-1 ที่ความเร็วและความเร่งใดๆเทียบกับเวลา 

ตารางที่ 2 ค่าเฉลี่ยของต าแหน่งตามแนวแกน Y ที่ปลายแขนกลของ Link-1 ที่ความเร็วและความเร่งใดๆเทียบกับเวลา 
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ตารางที่ 3 ค่าเฉลี่ยของต าแหน่งตามแนวแกน X ที่ปลายแขนกลของ Link-2 ที่ความเร็วและความเร่งใดๆเทียบกับเวลา 

ตารางที่ 4 ค่าเฉลี่ยของต าแหน่งตามแนวแกน Y ที่ปลายแขนกลของ Link-2 ที่ความเร็วและความเร่งใดๆเทียบกับเวลา 

ตารางที่ 5 ค่า Error Position ตามแนวแกน X-Y ของปลาย Link-2 ที่ความเร็วและความเร่งใดๆ 
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3.2 อภิปรายผลจากผลลัพธ์ที่ได้จากการวัดจริงเทียบกับค่า X-Y ที่ก าหนดในโปรแกรมควบคุม Scara Robot 
จากการวิเคราะห์ผลลัพธ์ที่ได้ทั้งหมดจากท้ัง 2 Links จะเห็นได้ว่า เมื่อเราก าหนดให้แขนหุ่นยนต์สการ่าเคลื่อนที่

ด้วยความเร่งคงที่คือ 0.1 แต่ปรับเพิ่มความเร็วจาก 10 เป็น 50 แนวโน้มของกราฟคือ Cycle Time ลดลง แต่ลดลงเพียง
เล็กน้อยเท่าน้ัน ในขณะที่เมื่อเราก าหนดให้เพิ่มความเร่งคือ จาก 0.1 เป็น 0.4 แต่ให้ความเร็วคงที่คือ 10 เหมือนกัน จะเห็นว่า 
Cycle Time จะลดลงอย่างเห็นได้ชัด 

 และจากตารางสรุปความคลาดเคลื่อน (Error Position) ตามแนวแกน ทั้ง X และ Y มีค่าน้อยมากจากท้ัง 4 กรณี 
ซึ่งอาจเกิดจากตัว Scara Robot ที่เราเลือกใช้มีการชดเชยการสั่นและมีความแม่นย าของต าแหน่งสูงคือ Positioning 
Repeatability =  +/- 0.010 mm. ซึ่งน้อยมากอยู่แล้วตาม Specifications ของ Scara Robot รุ่น(Model) IX-NNN3515H-
5L-T2 เอง 

3.3 เปรียบเทียบกราฟที่ได้จากการทดลองกับกราฟที่ได้จากสร้างแบบจ าลองโดย MSC Adams Program 

(a) 

(b) 

ภาพที่ 10 เปรียบเทียบแนวโน้ม X-Y Positions@ปลาย Link-1 จากการทดลอง(a) กับการ Simulate โดย MSC Adams(b) 
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(c) 

(d) 

ภาพที่ 11 เปรียบเทียบแนวโน้ม X-Y Positions@ปลาย Link-2 จากการทดลอง(c) กับการ Simulate โดย MSC Adams(d) 

3.4 อภิปรายผล 
 3.4.1 เมื่อพิจารณาจากกราฟที่ได้จากการทดลองจริงเปรียบเทียบกับกราฟที่ได้จากโปรแกรม MSC Adams จะ

เห็นว่ามีเทรนไปในทิศทางเดียวกันหรือใกล้เคียงกัน และเมื่อมีการเพิ่มความเร็วโดยให้ความเร่งคงที่ ความคลาดเคลื่อนของ
ต าแหน่งที่เกิดขึ้นจะมีค่าน้อยมากและเวลาที่ใช้ในการเคลื่อนที่จะลดลงเล็กน้อยเมื่อความเร็วเพิ่มขึ้น ในขณะที่ถ้าทดลองโดย
เพิ่มความเร่งแต่ให้ความเร็วคงที่ ความคลาดเคลื่อนของต าแหน่งจะมีค่าน้อยมากเช่นกัน แต่เวลาที่ใช้ในการเคลื่อนที่จะลงลด
อย่างเห็นได้ชัด เนื่องมาจากแขนหุ่นยนต์สการ่ารุ่นที่ใช้ทดลองมีการพัฒนาการชดเชยแรงสั่นสะเทือนและมีค่า Specification 
ของค่า Repeatability อยู่ท่ี +/-0.010 mm.  

 3.4.2 จากผลลัพธ์ที่ตรงกันนี้จึงสามารถพิสูจน์ทราบได้ว่าค่าที่ได้จากการ Simulation โดยโปรแกรม MSC 
Adams เป็นจริงท าให้เราสามารถท านายความเร็วและความเร่งที่เหมาะสมที่จะใช้ในการท างานได้ เพื่อให้เกิดความ
คลาดเคลื่อนของต าแหน่งที่น้อยที่สุด รวมถึงสามารถน าเวลาที่เกิดจากความเร็วและความเร่งนี้ไปค านวณหา UPH ของ
กระบวนการผลิตได้  

 3.4.3 โดยจากการวิจัยนี้ การเลือกเพิ่มความเร่งจะส่งผลให้ได้ UPH ที่ดีท่ีสุด ในขณะทีค่วามคลาดเคลื่อนยังอยู่ใน
ค่าที่ยอมรับได้ตามความต้องการของผลิตภัณฑ์ 

4. สรุปผล ข้อเสนอแนะและวิธีการควบคุมปัจจัยอื่นๆที่อาจส่งผลต่อการทดลอง
4.1 สรุปผล 
1. ลักษณะการเคลื่อนที่(Path) ของแขนหุ่นยนต์(SCARA Robot) มีผลต่อแรงสั่นยิ่งใช้ความเร็วและความเร่งในการ

เคลื่อนที่สูง แรงสั่นยิ่งมากท าให้เกิดความคลาดเคลื่อนของต าแหน่งมาก ซึ่งมีผลต่อความแม่นย าของการหยิบ -วางช้ินงาน 
กล่าวคือ ยิ่งแรงสั่นมาก ความแม่นย าในการหยิบ-วางยิ่งน้อย 
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2. การลดอัตราเร่งก่อนหยิบและวางงานจะช่วยให้แรงสั่นลดลงและวางงานได้แม่นย ามากขึ้น แต่จะส่งผลให้ UPH
น้อยลงเช่นกัน ดังนั้น การวิจัยนี้จึงช่วยให้เราหาค่าความเร็วและความเร่งสูงสุดที่เหมาะสมในการตั้งค่าพารามิเตอร์เพื่อควบคุม
การเคลื่อนที่ของแขนหุ่นยนต์สการ่า ที่จะท าให้เกิดความคลาดเคลื่อนน้อยที่สุดหรืออยู่ในช่วงที่ยอมรับได้ เพื่อให้ได้ค่า UPH 
สูงสุด 

4.2 ข้อเสนอแนะและวิธีการควบคุมปัจจัยอื่นๆที่อาจส่งผลต่อการทดลอง 
1. ตามหลักการท างานของโปรแกรม MSC Adams ถูกออกแบบมาเพื่อให้ผู้ใช้งานใช้งานได้อย่างง่ายไม่ซับซ้อน แต่ใน

บางงานวิจัยผู้ใช้จ าเป็นจะต้องมีทักษะการใช้งานโปรแกรมอื่นร่วมด้วย และในงานวิจัยนี้คือ โปรแกรม SolidWorks เพื่อช่วย
สร้างแบบจ าลอง 3D ของ Scara Robot และท าการ Import File เข้าไปในโปรแกรม MSC Adams เพื่อท าการ Simulation 
Solution 

2. โปรแกรม MSC Adams เป็นผลการประเมินและการวิเคราะห์ที่ได้จากการป้อนรายละเอียดเฉพาะ และในที่นี้
รายละเอียดของส่วนประกอบในตัวหุ่นยนต์สการ่าซึ่งเป็นตัวแปรส าคัญที่ใช้ในการวิเคราะห์ผลลัพธ์ ผู้ใช้งานควรป้อนข้อมูลให้
ถูกต้องครบถ้วนให้มากที่สุด เช่น  

2.1) ขนาด Dimensions และน้ าหนักของ Scara Robot ต้องตรงตามรุ่นที่ท าการทดลอง 
2.2) ค่าสัมประสิทธ์ิแรงเสียดทาน c และ k ของข้อต่อแต่ละจุดและในงานวิจัยนี้เราใสค่่า c และ k เปน็คา่

สัมประสิทธ์ิแรงเสียดทานทั้งหมดของข้อต่อหรือสัมประสิทธ์ิแรงเสียดทานรวมของ Joint ย่อยนั้นๆ 

5. การน าไปประยุกต์การใช้งานที่เหมาะสม
เหมาะกับการน าไปช่วยค านวณความเร็วและความเร่งในการตั้งค่าการท างานของเครื่องจักร เพื่อช่วยให้การประกอบ

ช้ินส่วนงานเร็วข้ึนเพื่อเพิ่มก าลังการผลิต โดยที่ยังสามารถประกอบช้ินงานได้ตรงตามต าแหน่งและแมน่ย าอยู่ในขอบเขตหรือ 
tolerance ของงานท่ียอมรับได ้
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