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บทคัดย่อ 
 
 งานวิจัยนี้นําเสนอการควบคุมการทํางานของระบบจัดเก็บอุปกรณ์เข้าตู้เก็บของโดยระบบอัตโนมัติ ซ่ึงเป็น                   
การจําลองรูปแบบการทํางานของระบบจัดเก็บอุปกรณ์อัตโนมัติท่ีใช้ในงานอุตสาหกรรม เพ่ือเป็นการศึกษาและออกแบบ
ควบคุมการทํางานของระบบจัดเก็บอุปกรณ์เข้าตู้เก็บของโดยระบบอัตโนมัติ ประกอบไปด้วย ระบบควบคุมตําแหน่งของ             
บอลสกรูด้วยเซอร์โวมอเตอร์โดยมีแกนต้ังและแกนนอน และระบบนิวแมติกส์โดยมี ลูกสูบหมุน กระบอกสูบสองทาง และ
กระบอกสูบแบบหนีบ ในการควบคุมการจัดเก็บอุปกรณ์มีการเขียนโปรแกรมพีแอลซีเพ่ือควบคุมการทํางานให้สามารถควบคุม
การทํางานได้ท้ังระบบอัตโนมัติและระบบสั่งงานด้วยมือ นอกจากน้ันยังสามารถแสดงผลและควบคุมการทํางานได้ด้วยระบบ
จอสัมผัส  
 ผลการทดลองพบว่า ระบบตู้เก็บของอัตโนมัติโดยใช้ระบบนิวแมติกส์สามารถทํางานได้ท้ังระบบอัตโนมัติและระบบ
สั่งงานด้วยมือ สามารถจัดเก็บชิ้นงานในช่องเก็บของต่างๆ ได้อย่างแม่นยํา และสามารถสั่งจับชิ้นงานจากชั้นเก็บของมาวางไว้ท่ี
ฐานวางชิ้นงานได้ มีการแสดงผลการทํางานทางระบบจอสัมผัสได้ถูกต้อง เม่ือการทํางานเกิดความผิดพลาดระบบจะทําการส่ง
สัญญาณเตือนและแก้ไขการทํางานทันที จากการทํางานท่ีกล่าวมาจะทําให้ผู้ ท่ีศึกษาสามารถนําความรู้ท่ีได้รับไปปรับ
ประยุกต์ใช้กับการทํางานในระบบอุตสาหกรรมได้ 
 
คําสําคัญ: ระบบอัตโนมัติ, ระบบจัดเก็บอัตโนมัติ  

 
Abstract 

 
This paper presents the automatic storage locker system which was simulated model of 

automatic storage equipment in industrial application. The study and design of control system consists 
of the automatic control ball screw controlled servo motor both x-y axis and the pneumatic system 
controlled double acting cylinder and the gripper cylinder. The automatic locker system was controlled 
by PLC which programming automatic and manual control. In addition, it can be display and control the 
working system with touch screen. 
 The results showed that automatic storage cabinets using pneumatic can work in both 
automatic and manual control. Also, it can be store the target in the glove compartment of various 
accurately and ordered from picking work piece rack placed at the base of placing a work piece. 
Moreover a display function of touch screen can be showing alarmed status when the working error 
warning signal system will make and edit the work immediately. 
 
Keywords: automatic system,  automatic warehouse 
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1. บทนํา 
 

ระบบจัดเก็บในโรงงานอุตสาหกรรมได้นําความก้าวหน้าทางเทคโนโลยีท่ีเข้ามามีบทบาทในเร่ืองของการจัดระเบียบ
ความเรียบร้อยของการวางวัสดุอุปกรณ์ หรือการจัดเก็บวัสดุอุปกรณ์ไปยังชั้นเก็บของในโรงงานอุตสาหกรรม ซ่ึงมีการจัดเก็บ
ด้วยระบบอัตโนมัติทําให้เกิดความสะดวกสบายในการทํางาน ระบบนิวแมติกส์เองก็เป็นหนึ่งในระบบอัตโนมัติท่ีถูกนํามาใช้
ควบคุมการทํางานของเคร่ืองจักรในการเก็บวัสดุอุปกรณ์ในโรงงานอุตสาหกรรม ถึงแม้ระบบจัดเก็บวัสดุอุปกรณ์อัตโนมัติจะเข้า
มาช่วยอํานวยความสะดวก แต่ถ้าผู้ใช้หรือผู้ควบคุมขาดความรู้ ความเชี่ยวชาญก็อาจจะทําให้เกิดความไม่ปลอดภัยต่อผู้ใช้ 
และผู้ท่ีอยู่ใกล้เคร่ืองจักรได้ เนื่องจากระบบนิวแมติกส์เป็นระบบท่ีมีการควบคุมการทํางานด้วยลม มีการดันเข้าดันออกจนสุด
ก้านสูบ จากการใช้งานระบบนิวแมติกส์ข้างต้นทางกลุ่มผู้จัดทําจึงได้จัดทําชุดจําลองการเก็บของเข้าตู้โดยอัตโนมัติด้วยระบบ
นิวเมติกส์นี้ข้ึนมา โดยมีการย่อส่วนจากขนาดจริงให้เล็กลง เพ่ือใช้ศึกษาประสิทธิภาพการทํางาน ใช้ฝึกในการเรียนการสอน 
ท้ังเร่ืองของการเขียนโปรแกรมควบคุมการทํางาน และการป้อนโปรแกรมควบคุมการทํางานโดยมีองค์ประกอบดังนี้ 

1 ) ใช้เซอร์โวมอเตอร์ (servo motor) ควบคุมการเลื่อนตําแหน่งของบอลสกรูให้ตรงกับตําแหน่งของช่องเก็บของ 
 2) ใช้ระบบนิวแมติกส์ในการจับชิ้นงานไปเก็บในชั้นเก็บของ  
จากระบบท่ีกล่าวมาทางกลุ่มผู้จัดทําโครงงานมีความเห็นว่า จะช่วยเพ่ิมประสิทธิภาพให้กับผู้ท่ีศึกษาให้มีความรู้ความ

เชี่ยวชาญในการใช้งานตามสถานท่ีจริง และเพ่ือเป็นแนวทางในการพัฒนาต่อยอดให้มีการนําไปใช้ประโยชน์ได้จริงใน
อุตสาหกรรม 

 
2. ทฤษฎีท่ีเก่ียวข้อง 
 

2.1 โปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์ 
โปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์ (Programmable Logic Controller , PLC) เป็นอุปกรณ์ควบคุมการ

ทํางานของเคร่ืองจักรหรือกระบวนการทํางานต่างๆ[1] โดยภายในมีไมโครโปรเซสเซอร์  (microprocessor) เป็นตัวสั่งการท่ี
สําคัญของพีแอลซีโดยมันจะมีส่วนท่ีเป็นอินพุตและเอาต์พุตท่ีสามารถเชื่อมต่อกับตัวตรวจจับหรือสวิตช์ต่างๆ โดยจะต่อเข้ากับ
อินพุต ส่วนเอาต์พุตจะใช้ต่อออกไปควบคุมการทํางานของอุปกรณ์หรือเคร่ืองจักรท่ีเป็นเป้าหมายท่ีต้องการควบคุม เรา
สามารถสร้างวงจรหรือแบบของการควบคุมได้โดยการป้อนเป็นโปรแกรมคําสั่งเข้าไปในพีแอลซีนอกจากนี้ยังสามารถใช้งาน
ร่วมกับอุปกรณ์อ่ืนเช่นเครื่องอ่านบาร์โค๊ด (barcode) เคร่ืองพิมพ์ (printer) ซ่ึงในปัจจุบันนอกจากเคร่ืองพีแอลซีจะใช้งาน
แบบเด่ียว แล้วยังสามารถต่อพีแอลซีหลายๆ ตัวเข้าด้วยกัน (network) เพ่ือควบคุมการทํางานของระบบให้มีประสิทธิภาพ
มากย่ิงข้ึนด้วยจะเห็นได้ว่าการใช้งานพีแอลซีมีความยืดหยุ่นมากดังนั้นในโรงงานอุตสาหกรรมต่างๆ จึงเปลี่ยนมาใช้ พีแอลซี
มากข้ึน 

 

 
 

รูปภาพท่ี 1 โครงสร้างภายในของพีแอลซี 
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2.2 ระบบจอสัมผัส (Touch Screen System) 
เทคโนโลยีระบบจอสัมผัส เป็นระบบท่ีสร้างข้ึนเพ่ือเป็นสื่อกลางในการรับ-ส่งข้อมูลระหว่างผู้ใช้กับระบบ

อัตโนมัติหรือหุ่นยนต์ท่ีรอรับคําสั่งเพ่ือทําการประมวลผลและทํางานตามที่โปรแกรมไว้ [2] กาประยุกต์ใช้ระบบจอสัมผัส เช่น 
การสร้างภาพเสมือนจริงเกี่ยวกับกระบวนการในการทํางานในโรงงานอุตสาหกรรม ซ่ึงก็จะมีโปรแกรมในการเขียนหลากหลาย  

 

 
 

รูปภาพท่ี 2 แสดงการเขียนและอ่านข้อมูลของระบบจอสัมผัส 
 

2.3 ระบบเซอร์โว (servo system) [3] 
 เซอร์โวมอเตอร์ เป็นอุปกรณ์เปลี่ยนกําลังงานทางไฟฟ้าเป็นพลังงานกล ควบคุมแบบปิด (close loop 

control) ซ่ึงเซอร์โวมอเตอร์ได้ถูกออกแบบให้มีความแม่นยําและความเร็วสูงกว่าอินดักชันมอเตอร์ สามารถตอบสนองในด้าน
ไดนามิกได้เป็นอย่างดี โดยท่ีคุณสมบัติของเซอร์โวมอเตอร์จะต้องมีอัตราเร่งท่ีดี สามารถตอบสนองได้อย่างรวดเร็ว  มีย่าน

ควบคุมกว้างและมีความเร็วในการหมุนคงท่ี ซ่ึง คุณสมบัติเหล่านี้จะข้ึนอยู่กับการออกแบบโครงสร้างของมอเตอร์ และวัสดุท่ีใช้
ไม่ว่าจะเป็นเหล็กท่ีนํามาทํามอเตอร์ รวมถึงขดลวดท่ีนํามาเพ่ือสร้างสนามแม่เหล็ก เนื่องจากการควบคุมการทํางานเซอร์โว
มอเตอร์เป็นการควบคุมแบบป้อนกลับ ดังนั้นท่ีตัวมอเตอร์จะต้องมีอุปกรณ์ป้อนกลับ  (encoder) ใช้ในการนับรอบการทํางาน
ของเซอร์โวมอเตอร์ ซ่ึงมอเตอร์ท่ัวไปไม่ว่าจะเป็นมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับ หรือกระแสตรงจะไม่สามารถตอบสนองได้ 

เซอร์โวมอเตอร์ท่ีมีใช้งานท่ัวไปจะมีท้ังชนิดใช้ไฟฟ้ากระแสตรง และไฟฟ้ากระแสสลับ ปัจจุบันได้มีการพัฒนา
ขีดความสามารถในการควบคุมกระแสสูงเพ่ิมข้ึน และใช้งานได้ท่ีความถ่ีสูง ๆ ดังนั้น จึงทําให้ เซอร์โวมอเตอร์กระแสสลับได้ถูก
นํามาใช้งานมากข้ึนโดยเคร่ืองจักรรุ่นใหม่ ๆ เซอร์โวมอเตอร์ท่ีมีประสิทธิภาพดีจะมีคุณสมบัติในด้านต่าง ๆ ดังนี้ 

 1 ) สามรถทํางานท่ีความเร็วต่าง ๆ โดยท่ีไม่เกิดปญัหาเรื่องความร้อน 
    2) สามารถรับแรงบิดของโหลดในขณะท่ีมอเตอร์หยุดนิ่ง 
    3) สามารถทํางานท่ีความเร็วตํ่า ๆ โดยท่ีไม่เกิดปัญหาเรื่องความร้อน 

 

 
 

รูปภาพท่ี 3 โครงสร้างของเซอร์โวมอเตอร์ 
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รูปภาพท่ี 4  ชุดควบคุมขับเคลื่อนเซอร์โว 
 
 ชุดควบคุมการขับเคล่ือนเซอร์โว (servo drive) เป็นอุปกรณ์ส่งพลังงานไฟฟ้าไปให้เซอร์โวมอเตอร์ เพ่ือ

เปลี่ยนเป็นพลังงานกล โดยจะทําหน้าท่ีขยายสัญญาณและส่งผ่านสัญญาณไปท่ีเซอร์โวมอเตอร์เพ่ือควบคุมพารามิเตอร์ทางกล 
เช่น ทําให้เซอร์โวมอเตอร์หมุนด้วยความเร็ว และไปยังตําแหน่งท่ีต้องการตามคําสั่งท่ีมาจากตัวควบคุม การรับสัญญาณจาก
เอ็นโค้ดเดอร์ การปรับต้ังค่าความผิดพลาดโดยชุดควบคุมการขับเคลื่อนเซอร์โวจะรวมสัญญาณท้ังหมดเข้าด้วยกัน เพ่ือส่งไป
ควบคุมเซอร์โวมอเตอร์ให้ทํางานตามต้องการ 
 
  2.5 ระบบนิวแมติกส์ (pneumatic system) 
  คําว่านิวแมติกส์ (pneumatic) คือระบบท่ีใช้อากาศอัดส่งไปตามท่อลมเพ่ือเป็นตัวกลางการถ่ายทอดกําลังของ
ไหลให้เป็นกําลังงานกล เช่น การทําให้กระบอกสูบลม หรือ มอเตอร์ทํางาน ตัวอย่างงาน เช่น งานบรรจุหีบห่อสินค้า งานขน
ถ่ายวัสดุเคร่ืองมือลมทุกชนิดและการจับยึด เจาะ อัดปั้ม การขึ้นรูปในงานอุตสาหกรรมต่างๆ  

 
3. การออกแบบและการทดลองตู้เก็บของอัตโนมัติโดยใช้ระบบนิวแมติกส์ 
 

3.1 โครงสร้างทางแมคคานิคส์ 
โครงสร้างของตู้เก็บของอัตโนมัติโดยใช้ระบบนิวแมติกส์แสดงดังภาพท่ี 5 โดยมีส่วนประกอบดังนี้ 
  1) ชุดรางเลื่อนทําจากอะลูมิเนียมมีแกนกลางในการเคลื่อนท่ีเป็นบอลสกรู และการควบคุมตําแหน่งโดยการหมุนของ

เซอร์โวมอเตอร์ มีลักษณะคล้ายเคร่ืองหมายบวก 
  2) การจัดเก็บสิ่งของใช้ระบบนิวแมติกส์ ซ่ึงประกอบด้วย 

               2.1) ลูกสูบหมุน (rotary cylinder)  สามารถหมและนไป หมุนกลับได้ 180 องศา  
               2.2) กระบอกสูบสองทางแบบแกนคู่ (dual-rod cylinder)  เป็นตัวผลักกระบอกสูบไปด้านหน้า   
               2.3) กระบอกสูบแบบหนีบ (gripper cylinder) ใช้หนีบสิ่งของไปยังชั้นเก็บของ 

3) ชั้นเก็บของเป็นชั้นเก็บของสําเร็จรูปมีขนาด 85x130 มิลลิเมตร จํานวน 15 ช่อง  
4) ฐานยึดจับชุดรางเลื่อน และชั้นเก็บของทําจากเหล็ก กว้าง 500  มิลลิเมตร ยาว  700  มิลลิเมตร และสูง  750 

มิลลิเมตร  
5 ) สิ่งของท่ีใช้ในการทดลองเป็นเหล็กกล่องสี่เหลี่ยมลักษณะคล้ายลูกเต๋า 
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ตู้เก็บของ

กระบอกสูบหมุน

รีดสวิตซ์

กระบอกสูบ
Gripper

จุดวางสิ่งของ

ลักษณะสิ่งของ
ที่ใช้ทดลอง

โต๊ะยึดระบบนิวแมติกส์

Servo แกน X

Servo แกน Y

Coupling

ลางเล่ือนแกน X 
และแกน Y

 
 

รูปภาพท่ี 5 โครงสร้างทางแมคคานิคส ์
 

3.2 การทํางานของระบบควบคุม 
ระบบควบคุมการทํางานของงานวิจัยเป็นการควบคุมการทํางานจากพีแอลซี และการสั่งการทํางานจากผู้ใช้ผ่าน

ระบบจอสัมผัส โดยระบบการทํางานแบ่งเป็นสองระบบ คือ ระบบอัตโนมัติ และระบบส่ังงานด้วยมือ ซ่ึงสามารถเลือกรูปแบบ
การทํางานได้ทางระบบจอสัมผัส ในการควบคุมการทํางานของพีแอลซีจะมีการรับค่าการทํางานจากเซนเซอร์ชนิดต่าง ๆ ท่ีทํา
หน้าท่ีตรวจจับการทํางานของตัวอุปกรณ์ทํางานเข้ามาทางด้านอินพุตของพีแอลซีท้ังหมด 9 จุด เพ่ือให้พีแอลซีทําการ
ประมวลผลในการควบคุมการทํางานของเซอร์โวมอเตอร์และระบบนิวเมติกส์สามารถทําการเชื่อมต่อพีแอลซีกับอุปกรณ์
ทํางานด้านทางแมคคานิคส์ 

 

3.3 การควบคุมการหมุนของเซอร์โวมอเตอร์ 
 เซอร์โวมอเตอร์เป็นระบบควบคุมท่ีประกอบด้วยระบบไฟฟ้าคอนโทรลและเคร่ืองกล ใช้สําหรับงานท่ีต้องการควบคุม
ตําแหน่ง, ความเร็ว, แรงบิด โดยท่ีงานนั้นๆ ต้องการความแม่นยําและรวดเร็ว ซ่ึงในการทํางานประกอบด้วยระบบควบคุม 2 
จุด คือ ชุดขับเซอร์โว และพีแอลซี 
 3.3.1  การปรับค่าพารามิเตอร์ชุดขับเซอร์โว  
  เพ่ือให้เซอร์โวมอเตอร์สามารถทํางานได้เต็มประสิทธิภาพจะต้องทําการปรับต้ังค่าพารามิเตอร์ภายในตัวชุดขับ
ให้ตรงตามความต้องการใช้งาน โดยสามารถทําการปรับค่าพารามิเตอร์ P0-02 และ P0-03 หรือเรียกอีกอย่างว่าการปรับ
อัตราทดเกียร์ (gear ratio)  โดย P0-02 คือ จํานวนสัญญาณพัลล์ท่ีเอ็นโค๊ดเดอร์ภายในตัวเซอร์โวมอเตอร์นับได้คูณด้วยสี่ เช่น 
เอ็นโค๊ดเดอร์ 2500  พัลล์ต่อรอบ จะได้  2500 x 4= 10000 และ P0-03 คือ จํานวนสัญญาณพัลล์ท่ีทําให้เซอร์โวมอเตอร์หมุน 
1 รอบ การปรับอัตราทดเกียร์มีส่วนประกอบในการคํานวณดังนี้ 
   2.1 ระยะพิท (pitch)  และ อัตราทดของบอลสกรูท่ีต่อกับเซอร์โวมอเตอร์ 
   2.2 จํานวนสัญญาณพัลล์ท่ีเอ็นโค๊ดเดอร์ภายในตัวเซอร์โวมอเตอร์นับได้ในการหมุน 1  รอบ  
                         2.3 ความละเอียดท่ีต้องการในหนึ่งหน่วยเป็น 0.1 ,0.01 หรือ 0.001 มิลลิเมตร  
   2.4 จํานวนสัญญาณพัลล์ท่ีทําให้เซอร์โวมอเตอร์หมุน 1 รอบ โดยคํานวณได้ดังนี้ 

      1 รอบ = 
ระยะพิท

อัตราความละเอียด
                            )3.1(  

   2.5) อัตราทดเกียร์ (gear ratio) 
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     Gear ratio = 
P2 - 02

P2 - 03
                             )3.2(

  

 
 

รูปภาพท่ี 6 การต่อเซอร์โวมอเตอร์เข้ากับบอลสกรู 
 
  กําหนดให้เซอร์โวมอเตอร์ต่อกับบอลสกรูมีระยะพิทเท่ากับ 5 ด้วยอัตราทด 1: 1  และใช้ความละเอียดท่ี001   
มิลลิเมตร 
      คํานวณหาจํานวนสัญญาณพัลล์ท่ีทําให้เซอร์โวมอเตอร์หมุน 1 รอบ 

   1 รอบ = 
ระยะ Pitch

อัตราความละเอียด
 = 

5

0.001
 = 5000                                  (3.3) 

             
  คํานวณหาอัตราทดเกียร์ 

   Gear ratio = 
P2 - 02

P2 - 03
 = 

10000

5000
 = 

2

1
                                    (3.4) 

 
4. ผลการทดลอง 
 
 4.1 การทดลองการเก็บชิ้นงานในชั้นเก็บของด้วยระบบอัตโนมัติ 
 การจําลองการทํางานของระบบนิวเมติกส์ในการจับชิ้นงานทํางานร่วมกับชุดลางเลื่อนควบคุมตําแหน่งด้วยเซอร์โว
มอเตอร์ควบคุมการทํางานด้วยพีแอลซี โดยสั่งงานให้ระบบจัดเก็บอุปกรณ์หรือชิ้นงานต่าง ๆ ไปเก็บไว้ในชั้นเก็บของโดย
อัตโนมัติ โดยมีการสั่งการทํางานผ่านทางหน้าจอสัมผัสแสดงดังภาพท่ี 7 
 ผลการทดลองพบว่ามีการจัดเก็บชิ้นงานในชั้นเก็บของโดยอัตโนมัติสามารถควบคุมการทํางานแสดงดังภาพท่ี 8 
 

                              
 

รูปภาพท่ี 7 การเข้าใช้งานหน้าต่างการสั่งการทํางานระบบส่ังงานดว้ยมือ 
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รูปภาพท่ี 8 การแสดงผลการสั่งเก็บชิ้นงานระบบสั่งงานด้วยมือ 
 
4.2. การทดลองการจับชิ้นงานจากชั้นเก็บของด้วยระบบอัตโนมัติ 
เป็นการจําลองการจับชิ้นงานจากชั้นเก็บของอัตโนมัติด้วยระบบนิวเมติกส์ ทําการควบคุมการทํางานด้วยพีแอลซี

และทําการสั่งงานจากผู้ใช้ผ่านทางหน้าจอสัมผัส โดยสามารถเลือกจับชิ้นงานจากช่องใดก่อนก็ได้ไม่จําเป็นต้องเรียงตามลับดับ
ช่อง แต่ในการทดลองจะทําการจับชิ้นงานเรียงจากช่องท่ี 1  ไปจนถึงช่องท่ี  15  เพ่ือสังเกตการทํางานของโปรแกรมท่ีออกแบบ
ไว้ว่าสามารถจับชิ้นงานได้ทุกช่องหรือไม่ 
 ผลการทดลองในทดลองการจับชิ้นงานจากชั้นเก็บของสามารถควบคุมการทํางานของพีแอลซีในการสั่งเลื่อนบอลสกรู
และให้นิวเมติกส์จับชิ้นงาน สามารถสั่งให้ระบบทําการจับชิ้นงานออกจากช่องเก็บของได้ท้ัง 15 ช่อง โดยไม่มีชิ้นงานใดตกหล่น
ในขณะที่บอลสกรูกําลังเคลื่อนท่ี 
  

 
 

รูปภาพท่ี 9 การสั่งจับชิ้นงานด้วยระบบอัตโนมัติออกจากช่องเก็บของท่ี 1 
 

 
 

รูปภาพท่ี 10 การสั่งจับชิ้นงานด้วยระบบอัตโนมัติจํานวน 7 ช่อง 
 
4.3. การทดลองการเก็บและจับชิ้นงานด้วยระบบอัตโนมัติ 

    ทดลองโดยการจําลองการเก็บและจับชิ้นงานสลับกัน เพ่ือทดสอบการทํางานของระบบนั้นสามารถทําการเก็บชิ้นงานโดย
เรียงตามลําดับช่องได้อย่างถูกต้อง และการทดสอบการจับชิ้นงานโดยที่ไม่ได้เรียงตามลําดับช่อง โดยในการปฏิบัติงานระบบจะ
ทําการนับจํานวนช่องท่ีมีชิ้นงานอยู่ก่อนถึงช่องท่ีว่าง ถ้าหากช่องถัดไปจากช่องท่ีว่างมีชิ้นงานอยู่ระบบจะนับรวมด้วยก็ต่อเม่ือ
ช่องท่ีว่างอยู่ก่อนหน้าถูกเก็บชิ้นงานแล้วเท่านั้น เช่น ช่องท่ี 1-6  มีชิ้นงาน ช่องท่ี  7-8  ไม่มีชิ้นงาน แต่ช่องท่ี  9-11  มีชิ้นงาน 
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ระบบจะทําการนับจากช่องท่ี  1-6  เป็น  K6 เม่ือช่องท่ี 7-8  มีชิ้นงาน ระบบจะนับต้ังแต่ช่องท่ี  1-11  เป็น  K11 เพ่ือให้รู้ว่าช่อง
ถัดไปยังว่างอยู่ เป็นต้น แสดงดังภาพท่ี 9 และ 10  
 ผลการทดลองพบว่าระบบสามารถส่ังให้ระบบทําการจับจับชิ้นงานออกจากช่องเก็บของได้ท้ังหมด 15 ช่อง โดยไม่มี
ชิ้นงานใดตกหล่นในขณะท่ีบอลสกรูกําลังเคลื่อนท่ี 
 

 
 

รูปภาพท่ี 11 เซนเซอร์โลหะตรวจจับชิ้นงานช่องท่ี  1  
 

 
 

รูปภาพท่ี 12 เซนเซอร์โลหะตรวจจับชิ้นงานได้ 5 ช่อง 
 

 
 

รูปภาพท่ี 13 สั่งจับชิ้นงานจากชอ่งท่ี 7 ด้วยระบบอัตโนมัติ  
 

5. สรุป 
 
 ระบบจัดเก็บอุปกรณ์เข้าตู้เก็บของโดยระบบอัตโนมัติ ประกอบไปด้วยระบบควบคุมตําแหน่งของบอลสกรูด้วย   
เซอร์โวมอเตอร์โดยมีแกนต้ังและแกนนอน และระบบนิวแมติกส์ การควบคุมการทํางานด้วยพีแอลซีทําหน้าท่ีควบคุมให้ระบบ
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สามารถควบคุมการทํางานได้ท้ังระบบอัตโนมัติและระบบสั่งงานด้วยมือ นอกจากน้ันยังสามารถแสดงผลและควบคุมการ
ทํางานได้ด้วยระบบจอสัมผัส  
 จากผลการทดลองพบว่า ระบบตู้เก็บของอัตโนมัติสามารถจัดเก็บชิ้นงานในช่องเก็บของต่าง ๆ ได้อย่างแม่นยํา และ
สามารถสั่งจับชิ้นงานจากชั้นเก็บของมาวางไว้ท่ีฐานวางชิ้นงานได้ มีการแสดงผลการทํางานทางระบบจอสัมผัสได้ถูกต้อง เม่ือ
การทํางานเกิดความผิดพลาดระบบจะทําการส่งสัญญาณเตือนและแก้ไขการทํางานทันที จากการทํางานท่ีกล่าวมาจะทําให้ผู้ท่ี
ศึกษาสามารถนําความรู้ท่ีได้รับไปปรับประยุกต์ใช้กับการทํางานในระบบอุตสาหกรรมได้ 

 
6. กิตติกรรมประกาศ 
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นักศึกษาและอาจารย์เพ่ือการพัฒนาท้องถ่ินและความเป็นเลิศทางวิชาการ  
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