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การศึกษาออกแบบและสร้างแขนกลอัตโนมัติขนาดเล็ก 

A study of design and build an automatic Robotics arm small. 
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บทคัดย่อ 

งานวิจัยนี้น าเสนอการออกแบบและสร้างแขนกลอัตโนมัติขนาดเล็ก โดยใช้โมโครคอนโทรลเลอร์ 

Arduino Atmega 328 เป็นตัวควบคุมการท างาน แขนกลที่สร้างเป็นการจ าลองแขนกลขนาดเล็กที่สามารถ

หยิบจับชิ้นงานขนาดเล็กประเภท ทรงกลม ไม่เกิน 0.030 kg. ซ่ึงแขนกลท าจากแผ่นอะลูมิเนียมหนา 1 

มิลลิเมตร แบ่งออกเป็น 4 ส่วน คือ ไหล่, ข้อศอก, ข้อมือ และมือจับ ใช้ Servo motor เป็นต้น ก าลังในการ

ขับชิ้นส่วนแขนกลท างานตามค าสั่งโมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino Atmega 328 การท างานของแขนกล

อัตโนมัติขนาดเล็ก สามารถเลือกท างานได้ 2 ระบบ คือ อัตโนมัติ และ กึ่งอัตโนมัติ ตามเงื่อนไขที่โปรแกรม

ก าหนด 

ผลการทดสอบแขนกอัตโนมัติโดยให้แขนกลหยิบจับชิ้นงาน คือ อุปกรณ์ประเภท ทรงกลม น้ าหนัก 

0.015 kg. จ านวน 4 ครั้ง ผลปรากฏว่าสามารถหยิบจับอุปกรณ์ทรงกลม ตามต าแหน่งได้ทุกครั้ง และต าแหน่ง

การวางของแขนกลสามารถจับวางชิ้นงานได้ตรงต าแหน่ง เป็นไปตามวัตถุประสงค์ของงานวิจัยที่ตั้งไว้ 

ค าส าคัญ : แขนกลอัตโนมัติขนาดเล็ก, ไมโครคอนโทรลเลอร์, อุปกรณ์ควบคุมเครื่องจักรกล 

 

ABSTRACT 

This paper presents the design and build a small robot automation by using the 

Arduino Atmega 328 is the controller. The mechanical arm is a miniature mechanical arm that 

can hold small pieces of spherical shape up to 0.030 kilograms .The mechanical arm is made 

of 1 millimeter thick aluminum sheet, divided into 4 parts: shoulder, elbow, wrist and handle. 

Servo motors are used as driving force for driving mechanical parts according to the instruction 

of the controller. The machine can be operated automatically and semi-automatic according 

to the conditions set by the program. 
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Automatic arm testing pick up the work piece, were spherical, weighing0.015 kilograms 

4 times. The result is that the arm can be pick up spherical piece at any time and the position 

of the arm can be placed work piece in the position according to of the research objectives. 

Keyword : automatic Robotics arm small, microcontroller, servo motor 

 

บทน า 

ระบบการผลิตในงานอุตสาหกรรมส่วนใหญ่ใช้แรงมนุษย์ในการผลิต มักสิ้นเปลืองค่าแรงและหาคน

ยาก มักประสบปัญหาด้านตัวบุคคล จึงมีการน าเทคโนโลยีเข้ามาใช้งานและได้มีการน าแขนกลอัตโนมัติเข้ามา

ใช้งานในโรงงานอุตสาหกรรม เช่น งานเชื่อมเหล็ก งานเชื่อมแก๊ส งานผลิตอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ งานประกอบ

ชิ้นส่วนหรืออะไหล่ต่างๆ เป็นต้น เพ่ือให้ท างานแทนแรงงานมนุษย์และเพ่ือลดปัญหาด้านตัวบุคคล แขนกล

อัตโนมัติ เป็นเครื่องทุ่นแรงในการท างาน ซึ่งท างานด้วยระบบอัตโนมัติให้ท างานแทนแรงงานมนุษย์ เนื่องจาก

ความสามารถของมนุษย์นั้นมีขีดจ ากัด เช่น งานที่ต้องท าอย่างต่อเนื่อง , งานที่ต้องท าซ้ าๆ กันตลอดเวลา , 

งานที่ อันตราย , งานที่หนักและยากเกินกว่ามนุษย์จะท าไหว  จึงได้มีการสร้างแขนกลอัตโนมัติที่มี

ความสามารถเทียบเท่ากับความสามารถของมนุษย์ แต่แขนกลอัตโนมัติสามารถท างานได้ตลอดเวลา และ

ท างานที่มีความอันตรายได้ ซึ่งแขนกลอัตโนมัติมีขนาดใหญ่ จากการศึกษาข้อมูลดังกล่าวและเพ่ือการศึกษา 

ผู้วิจัยจึงออกแบบและสร้างแขนกลขนาดเล็กเพ่ือศึกษาการท างานของแขนกลอัตโนมัติ และจ าลองการท างาน

ของแขนกลให้สามารถท างานตามเงื่อนไข โดยมีโปรแกรมไมโครคอนโทรลเลอร์เขียนด้วยภาษาซีใช้ในการ

ควบคุมการท างานของแขนกลอัตโนมัติขนาดเล็ก จากเหตุผลดังกล่าว ได้มองเห็นคุณสมบัติและประโยชน์ของ

ระบบแขนกลอัตโนมัติขนาดเล็ก ชนิดจับวางขึ้นมา เพ่ือศึกษาการท างานของระบบควบคุมแบบอัตโนมัติ และ

ใช้เป็นเครื่องต้นแบบประยุกต์การใช้งานในงานอุตสาหกรรมต่อไป 
 

วัตถุประสงค์ของการวิจัย 

1. เพ่ือศึกษาออกแบบและสร้างแขนกลอัตโนมัติขนาดเล็ก 

2. เพ่ือศึกษาไมโครคอนโทรลเลอร์บอร์ด Arduino Atmega 328 ควบคุมการท างานของแขนกล 
 

วรรณกรรมท่ีเกี่ยวข้อง 

แนวคิดในการออกแบบและสร้างแขนกลอัตโนมัติขนาดเล็กส่วนหนึ่งเป็นการประยุกต์ศาสตร์ทาง

วิศวกรรมไฟฟ้า เพ่ือศึกษาการท างานของแขนกล จ าลองการท างาน จากแขนกลขนาดใหญ่ในงานอุตสาหกรรม

เพ่ือเป็นการจ าลองการท างานจึงมีการการศึกษาที่จะจัดสร้างแขนกลอัตโนมัติขนาดเล็ก ในงานวิจัยนี้ ผู้จัดท า

ได้ศึกษาข้อมูลจากเว็ปไซต์ และ องค์ความรู้จากงานวิจัยของ ธราธิป ภู่ระหงษ์ และ ศุภชัย ปลายเนตร ที่ได้
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จัดท างานวิจัยเกี่ยวกับการควบคุมหุ่นยนต์แขนกลโดยใช้วิธีการควบคุมความเร็วสัญญาณพัลส์ โดยมีการ

ออกแบบและสร้างหุ่นยนต์ให้สามารถจับลูก เปตองขนาดเส้นผ่าศูนย์กลาง 8 ซม. และมีขนาดน้ าหนัก 800 

กรัม มีการป้อนและจับลูกเปตองแบบอัตโนมัติโดยมีวัตถุประสงค์ในการโยนลูกเปตองให้ได้ความเร็วและ

ต าแหน่งที่ต้องการ อุปกรณ์ที่ใช้ในการควบคุมหุ่นยนต์แขนกลประกอบด้วยอุปกรณ์ที่ใช้ในการควบคุมหุ่นยนต์

แขนกลประกอบด้วย เครื่องโปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์ (PLC) ชุดขับมอเตอร์เซอร์โว แอมปลิไฟ-

เออร์ มอเตอร์เซอร์โวและระบบนิวแมติกส์ ส าหรับโปรแกรมในการควบคุมแขนกลใช้ภาษาแลดเดอร์

ไดอะแกรม โดยวิธีการควบคุมหุ่นยนต์แขนกลใช้วิธีการควบคุมความเร็วของสัญญาณพัลส์ออกของตัวควบคุม

(PLSV) เพ่ือส่งไปยังชุดเซอร์โวแอมปลิไฟเออร์และเซอร์โวมอเตอร์ ผลการทดสอบการท างานของหุ่นยนต์แขน

กลปรากฏว่าโดยใช้วิธีการควบคุมสัญญาณพัลส์ออกของตัวควบคุม (PLSV) และมีการป้อนกลับของสัญญาณ

จากเอ็นโค๊ดเดอร์ภายในเซอร์โวมอเตอร์เมื่อโปรแกรมท าการประเมิลผลตามที่ได้ออกแบบแล้ว ปรากฏว่าแขน

กลสามารถโยนลูกเปตองได้ตามต าแหน่งเป้าหมายได้แม่นย าโดยมีค่าความคลาดเคลื่อนจากการโยน ± 5 

เปอร์เซ็นต์ ดังนั้นเราสามารถน าผลจากการวิจัยในครั้งนี้ไปประยุกต์ใช้ในงานควบคุมเครื่องจักรกลอุตสาหกรรม

ได้เป็นอย่างด ีส่วนหนึ่งจากข้อมูลดังกล่าวจึงด าเนินการ ออกแบบ/เขียนแบบ ด าเนินการสร้างแขนกลอัตโนมัติ

ขนาดเล็ก เพ่ือท าการทดสอบและเก็บผลการทดสอบเก็บผลเป็นล าดับต่อไป 

 

วิธีด าเนินการวิจัย 

ออกแบบจากโปรแกรม 

1. ออกแบบแขนกลอัตโนมัติขนาดเล็ก 

         
ภาพที่ 1 แบบแขนกลช่วงหัวไหล่ และแบบแขนกลช่วงต้นแขน 

แบบแขนกลช่วงหัวไหล่พร้อมติดตั้งเซอร์โวมอเตอร์ และแบบแขนกลช่วงต้นแขน เจาะลดน้ าหนัก

และติดตั้งเซอร์โวมอเตอร์ มาตราส่วน 1:10 
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ภาพที่ 2 แบบแขนกลช่วงข้อศอก และแบบแขนกลช่วงข้อมือหมุน 

แบบแขนกลช่วงข้อศอกและแบบแขนกลช่วงข้อมือหมุนเจาะลดน้ าหนักและติดตั้งเซอร์โวมอเตอร์ 

มาตราส่วน 1:10 

  
ภาพที่ 3 แบบมือจับแบบมือจับ พร้อมติดตั้งเซอร์โวมอเตอร์ มาตราส่วน 1:10 

 

  
ภาพที่ 4 แบบฐานของแขนกลอัตโนมัติขนาดเล็ก 

แบบฐานของแขนกลอัตโนมัติขนาดเล็ก, ฐานพร้อมวางชิ้นงาน บอร์ด Arduino Atmega 328 และ

แบบของแท่นหมุนแขนกลอัตโนมัติขนาดเล็ก มาตราส่วน 1:10 
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2. สร้างแขนกลอัตโนมัติขนาดเล็กตามแบบที่ก าหนด 

 
ภาพที่ 5 การตัด เจาะ แผ่นอะลูมิเนียมการพ่นสี การประกอบแขนกลอัตโนมัติขนาดเล็ก 

ท าการตัดและเจาะแผ่นอะลูมิเนียมตามแบบที่ได้ออกแบบไว้ท าการการพ่นสี การประกอบแขนกล

อัตโนมัติขนาดเล็ก 

3. ศึกษาการท างานของ Arduino Atmega 328 

 
ภาพที่ 6 บอร์ด Arduino Atmega 328 

บอร์ด Arduino Atmega 328 จะมีเอาต์พุตตั้งแต่ 0 – 13 , Gnd , +3V. , +5V. , Analog Input , 

ชอ่งเสียบสาย USB และปุ่มกด Reset เป็นต้น 

4. การทดสอบเขียนโปรแกรมควบคุมการท างานของแขนกลอัตโนมัติขนาดเล็ก 

4.1  เขียนโปรแกรม 
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ภาพที่ 7 การเขียนโปรแกรมสั่งการท างานของแขนกลอัตโนมัติขนาดเล็ก 

การตั้งค่าก าหนดจ านวน Servo motor และก าหนด Output ของ Servo motor (#include และ 

Void Setup) และการตั้งค่าค าสั่งก าหนดมุมองศาของ Servo motor (มุม 0 และ มุม 50 ที่ Void Loop) 

4.2 แขนกลอัตโนมัติขนาดเล็กหยิบจับชิ้นงาน 

 
ภาพที่ 8 แสดงการหยิบจับชิ้นงานของแขนกลอัตโนมัติขนาดเล็ก 

การเคลื่อนตัวของแขนกลอัตโนมัติขนาดเล็กเพ่ือหยิบจับชิ้นงาน (อุปกรณ์ทรงกลมหนักประมาณ 30 กรัม)   
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ผลการวิจัย 
หลังจากท าการสร้างแขนกลอัตโนมัติขนาดเล็ก เสร็จเรียบร้อยได้ท าการทดสอบเก็บผลการวิจัยโดย

ท าการทดสอบ 4 ครั้ง จากการจ าลองสถานการณ์ต่าง ตามตารางดังต่อไปนี้เพื่อท าการสรุปและเก็บผลต่อไป 

ตารางท่ี 1 บันทึกผลการทดสอบ แขนกลอัตโนมัติขนาดเล็ก ครั้งที่ 1 
ครั้งที่ 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 หมายเหตุ 

ตรงต าแหน่ง           ทดสอบวางตาม
ต าแหน่งที่ก าหนด ไม่ตรงต าแหน่ง           

ผลการทดสอบ แขนกลหยิบจับชิ้นงาน ตามต าแหน่งที่ก าหนด  (40° ถึง 120°) จับอุปกรณ์ประเภท

ทรงกลม ไมค่่อยตรงต าแหน่ง 2 ครั้ง เนื่องจากแรงของแขนกลอัตโนมัติขนาดเล็กขณะ ยกข้ึนมีความเร็วของมือ

จับเกิดความคลาดเคลื่อน จึงวางไม่ตรงต าแหน่ง 

ตารางท่ี 2 บันทึกผลการทดสอบ แขนกลอัตโนมัติขนาดเล็ก ครั้งที่ 2 

ครั้งที่ 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 หมายเหตุ 
ตรงต าแหน่ง           แขนกลหยิบจับชิ้นงาน 

เรียงแนวตั้ง 2 ชั้น ไม่ตรงต าแหน่ง           

ผลการทดสอบ แขนกลหยิบจับชิ้นงาน เรียงแนวตั้ง 2 ชั้น (น้ าหนักชิ้นงาน = 0.015 kg. ที่

ต าแหน่ง 120 องศาวางที่ 75 องศา และจาก 40 องศา วางที่ 75 องศา)  จับอุปกรณ์ประเภททรงกลม ไม่

ค่อยตรงต าแหน่ง 3 ครั้ง เนื่องจากความเร็วของมือจับของแขนกลอัตโนมัติขนาดเล็กขณะยกขึ้นเร็วเกินไปต้อง

ท าการปรับค าสั่งของตัวโปรแกรมท่ีก าหนดไว้ เกิดความคลาดเคลื่อน  

ตารางท่ี 3 บันทึกผลการทดสอบ แขนกลอัตโนมัติขนาดเล็ก ครั้งที่ 3 

ครั้งที่ 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 หมายเหตุ 
ตรงต าแหน่ง           แขนกลหยิบจับชิ้นงาน

วางแนวนอน ตาม
ต าแหน่ง 

ไม่ตรงต าแหน่ง           

ผลการทดสอบ แขนกลหยิบจับชิ้นงานวางแนวนอน ตามต าแหน่ง (น้ าหนักชิ้นงาน = 0.015 kg. ที่

ต าแหน่ง 40 องศา วางที่ 90 องศา) จับอุปกรณ์ประเภททรงกลม ไม่ค่อยตรงต าแหน่ง 3 ครั้ง เนื่ องจากขณะที่

แขนกลจับอุปกรณ์ประเภททรงกลม ยกข้ึนวางคลาดเคลื่อนไม่ตรงที่ก าหนดจุดไว้  
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ตารางท่ี 4 บันทึกผลการทดสอบ แขนกลอัตโนมัติขนาดเล็ก ครั้งที่ 4 

ครั้งที่ 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 หมายเหตุ 
ตรงต าแหน่ง           แขนกลหยิบจับชิ้นงาน

วนไปไว้ด้านหลัง ไม่ตรงต าแหน่ง           

ผลการทดสอบ แขนกลหยิบจับชิ้นงาน วนไปไว้ด้านหลัง (น้ าหนักชิ้นงาน = 0.015 kg. จับอุปกรณ์

ประเภททรงกลม ไม่ค่อยตรงต าแหน่ง 2 ครั้ง เนื่องจากขณะที่แขนกลจับอุปกรณ์ประเภททรงกลม ยกข้ึนมีการ

สั่นของแขนกลขณะเคลื่อนที่ จึงท าให้วางไม่ตรงที่ก าหนดจุดไว้  

 

สรุปผลการวิจัย 

จากผลการทดสอบแขนกลอัตโนมัติขนาดเล็กผู้วิจัยจ าลองการหยิบวางอุปกรณ์ประเภททรงกลม 4 

ครั้ง คือ 1. ทดสอบวางตามต าแหน่งที่ก าหนด 2. แขนกลหยิบจับชิ้นงาน เรียงแนวตั้ง 2 ชั้น 3. แขนกลหยิบจับ

ชิ้นงานวางแนวนอน ตามต าแหน่ง 4. แขนกลหยิบจับชิ้นงาน วนไปไว้ด้านหลัง แต่ละครั้งมีการคลาดเคลื่อนอยู่

บ้างแต่แขนกลที่สร้างสามารถท างานได้ตามเงื่อนไขที่ก าหนด ส่วนหนึ่งอาจเกิดจากการเขียนโปรแกรมสั่งงาน

ให้เซอร์โวมอเตอร์ท างานได้ไม่ตรงต าแหน่งจากการของสัญญาณพัลล์ท าให้ความเร็วของมอเตอร์มีความเร็วไม่

เท่ากันต้องท าการศึกษาการปรับโปรแกรมสัญญาณพัลล์ที่มีผลต่อเซอร์โวมอเตอร์ให้ท างานให้ประสิทธิภาพการ

ท างานไม่เต็มที่จึงต้องพัฒนาให้ แขนกลอัตโนมัติขนาดเล็กใช้ประยุกต์ในงานอุตสาหกรรมหลักต่อไป 

 

ข้อเสนอแนะ 

ข้อเสนอแนะทั่วไปควรมีการศึกษาคุณสมบัติและประโยชน์ของระบบแขนกลอัตโนมัติขนาดเล็ก 

ชนิดจับวางข้ึนมา เพ่ือการท างานของระบบควบคุมแบบอัตโนมัติ และใช้เป็นเครื่องต้นแบบประยุกต์การใช้งาน

ในงานอุตสาหกรรม 

ข้อเสนอแนะส าหรับงานวิจัยครั้งต่อไป 

การทดสอบการท างานแขนกลอัตโนมัติควรทดสอบเสมือนกับอิริยาบถจริงของมือมนุษย์ เพ่ือ

ครอบคลุมการท างานและใช้งานจริงในอนาคต 
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