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บทคัดย่อ 

งานวิจัยนี้ได้จัดท าหุ่นยนต์พ่นสีเพ่ือประยุกต์ใช้ในการพ่นสีแหนบรถยนต์ในสายการผลิตชิ้นส่วนรถยนต์   ของโรงงาน
อุตสาหกรรม เพ่ือช่วยอ านวยความสะดวกด้านความเร็วในการพ่นสีและควบคุมคุณภาพด้านความหนา  ท่ีผิวแหนบรถยนต์  โดยการ
น าเอาหลกัการของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีแบบคาร์ทีเซียนมาประยกุต์ใช้กับหุ่นยนต์พ่นสีซ่ึงควบคุมการท างานด้วยโปรแกรมเมเบิลลอจิก
คอนโทรลเลอร์ท าให้ผู้ปฏิบัติงานสามารถท าการควบคุมการท างานผ่านทางหน้าจอสัมผัส 

การควบคุมความสม า่เสมอของความหนาของเนือ้สีท่ีผิวของชิ้นงานในระหว่างกระบวนการพ่นสีแหนบรถยนต์  หุ่นยนต์พ่นสี
ต้องควบคุมระยะห่างระหว่างหัวปืนพ่นสีกับแหนบรถยนต์ให้คงท่ี  คณะผู้ วิจัยได้น าเซอร์โวมอเตอร์มาใช้    ในการขับเคล่ือนกลไก
การท างานเพ่ือให้หุ่นยนต์พ่นสีสามารถเคล่ือนท่ีไปยังต าแหน่งต่างๆ ของแหนบรถยนต์ท่ีมีลักษณะเป็นส่วนโค้ง ท่ีมีรัศมีต่างๆได้
อย่างมีประสิทธิภาพ  หุ่นยนต์พ่นสีสามารถปรับตั้งค่าลักษณะของการพ่นสีให้เหมาะสมกับแต่ละด้านของแหนบรถยนต์ท่ีมีระยะ
ความยาวแตกต่างกันผ่านทางการปรับตั้งค่าและบันทึกค่าการท างานจากหน้าจอสัมผัสไปยงัโปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์
เพ่ือควบคุมกลไกการท างานของหุ่นยนต์พ่นสีเพ่ือท าการพ่นสีไห้เหมาะสมกับรูปทรงแหนบรถยนต์อย่างมีประสิทธิภาพ  
นอกจากน้ันยงัสามารถควบคุมค่าพารามิเตอร์เช่นความเร็วและจ านวนแหนบรถยนต์ในสายการผลิตให้คงท่ี 

ผลจากการวิจัยพบว่าหุ่นยนต์พ่นสีแบบคาร์ทีเชียนมีความเร็วเฉลี่ยในการพ่นสีแหนบรถยนต์ท่ีมีความยาวต่างๆ กันคือ 0.75 
เมตร/วินาที การเปรียบเทียบผลผลิตท่ีเกิดจากการพ่นสีแหนบรถยนต์ด้วยหุ่นยนต์พ่นสีแบบคาร์ทีเชียนและหัวพ่นแขนกลแบบสวิง
อาร์ม พบว่าผลผลิตท่ีเกิดขึน้จากการประยกุต์ใช้หุ่นยนต์พ่นสีแบบคาร์ทีเชียนสามารถเพ่ิมผลผลิตได้สูงสุดถึง 70 เปอร์เซ็นต์เม่ือ
เทียบกับหุ่นยนต์พ่นสีสวิงอาร์มแบบเดิม  อัตราการส้ินเปลืองปริมาณสีต่อปริมาณเหล็กท่ีผลิตพบว่า หุ่นยนต์พ่นสีสามารถลด
ปริมาณการใช้สีลงสูงสุดถึง 7 เปอร์เซ็นต์เม่ือเทียบกับการใช้หัวพ่นกับแขนกลแบบสวิงอาร์ม 

ค ำส ำคญั  : หุ่นยนต,์คำร์ทีเช่ียน 
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Abstract 
This research has developed a painting spray robot to apply the paint leaf spring in the automotive parts production 

line factory. For facilitate control the speed of the spray paint and thickness by applying the principle of the Cartesian 

robot to the spray painting robot, which is controlled by the programmable logic controller(PLC)  which the operator 

can control the operation by the touch screen monitor. 

Control of the uniformity surface work pieces thickness during the process of spraying the leaf spring.  The paint 

sprayer must control the distance between the spray head and the curve of leaf spring. Researchers have adopted servo 

motors to drive the mechanism so that the spraying robot can move to different positions. The curves of the leaf spring 

with the arc radius efficiently.  The spraying robot can adjust the spray pattern to suit each side of the leaf spring of 

varying lengths through adjusting settings and recording the touch screen settings to the programmer value. The logic 

controller to control the mechanism of the spraying robot to spray paint to suit the shape of the leaf spring effectively. It 

also controls the parameters such as the speed and number of leaf spring in production lines. 

The results show that the cartesian painting robots has an average speed of 0 .7 5  m /  s.  Cartesian painting robot 

paint and Swing arm robots It has been found that the output from the application of the Cartesian paint-spraying robot 

can increase productivity by up to 70 percent compared to the traditional Swing Arm robot. Consumption rate of paint 

color on the amount of steel produced.  Cartesian painting robot can reduce the amount of paint by up to 7  percent 

compared with the swing arm robot. 

Keywords: Cartesian robot, swing arm robot, leaf spring, painting robot 

 

1. บทน า 
ในอุตสำหกรรมกำรผลิตต้องเผชิญกับกำรแข็งขันทำง

กำรคำ้ในตลำดโลก  ประเทศท่ีมีตน้ทุนกำรผลิตรำคำถูกยอ่มมี
ควำมไดเ้ปรียบ  ในประเทศอุตสำหกรรมยุคใหม่ทั้งหลำยท่ีมี
แนวโนม้ท่ีตอ้งพยำยำมปรับปรุงประสิทธิภำพกำรผลิตเพื่อให้
สำมำรถแข่งขนัในดำ้นของรำคำตน้ทุนสินคำ้ โดยท่ีสินคำ้ยงัคง
มีคุณภำพท่ีไม่ลดลงหรือมีคุณภำพท่ีดีข้ึนกวำ่เดิมนอกเหนือจำก
เทคนิคของกระบวนกำรผลิตแล้วย ังมีกำรน ำเค ร่ืองจักร
อตัโนมติัเขำ้มำใชแ้ทนแรงงำนคนซ่ึงยอ่มเป็นผลดีในดำ้นของ
กำรลดค่ำใช้จ่ำยด้ำนแรงงำน  คุณภำพของสินค้ำท่ีมีควำม
สม ่ำเสมอและลดกำรสูญเสียต่ำงๆ ในกระบวนกำรผลิต ใน
อุตสำหกรรมกำรผลิตช้ินส่วนยำนยนตก็์เช่นเดียวกนั ตอ้งผลิต
ช้ินส่วนท่ีมีควำมแข็งแรง,คงทนและสวยงำมเพื่อให้ได้ตำม
ขอ้ก ำหนดของลูกคำ้ ในกระบวนกำรพ่นสีช้ินส่วนท่ีเป็นเหล็ก
แหนบจ ำนวนครำวละมำกๆ ตอ้งอำศยัเคร่ืองจกัรมำใชใ้นกำร
ผ ลิต ซ่ึ ง เค ร่ือ งพ่น สี แบบ เก่ ำแขนกลแบบสวิงอ ำร์ม  มี
ควำมสำมำรถในกำรผลิตไม่ทนัต่อควำมตอ้งกำรของลูกคำ้ใน
ปริมำณมำกและมีตน้ทุนท่ีสูญเสียไปกบัขั้นตอนกำรพน่สี 

หุ่นยนต์อุตสำหกรรม [1] เป็นหุ่นยนตท่ี์มีโครงสร้ำงคลำ้ย
กับร่ำงกำยของมนุษยคื์อมีเอว ขอ้ศอก แขนและขอ้มือ  กำร
ออกแบบหุ่นยนต์อุตสำหกรรมเป็นกำรประยุกต์รวมเอำ

วศิวกรรมในหลำยสำขำท่ีแตกต่ำงกนัไดแ้ก่วศิวกรรมเคร่ืองกล
และวิศวกรรมอุตสำหกรรมมำออกแบบสร้ำงหุ่นยนต์ให้มี
โครงสร้ำงกลไกเช่ือมโยงต่อกัน  กำรเลือกวสัดุ ท่ี มีควำม
แข็งแรงและวศิวกรรมไฟฟ้ำเพื่อเลือกใชช้นิดของมอเตอร์และ
กำรจ่ำยพลงังำนไฟฟ้ำให้กบัมอเตอร์  วศิวกรรมอิเลก็ทรอนิกส์      
เพ่ือเช่ือมต่อฮำร์ดแวร์และซอฟแวร์เขำ้กบัอุปกรณ์ควบคุมเช่น
ไมโครคอนโทรลเลอร์หรือ PLC ของหุ่นยนตเ์พ่ือควบคุมกำร
เคล่ือนท่ีของหุ่นยนตด์งัแสดงในภำพท่ี 1 

ท่ีมำ:  
แขนกลคำร์ทีเซียนหรือ Gentry Robot [1] เป็นหุ่นยนตท่ี์มี

พ้ืนฐำนกำรท ำงำนเป็นลกัษณะลูกบำศก์มีกำรเคล่ือนท่ี 3 แกน
คือ  แกนX, แกน  Y และแกน  Z รอยต่ อ เป็ นแบบ เล่ือน 
(Prismatic) ดงันั้นจะง่ำยต่อกำรโปรแกรม มีควำมละเอียด    ใน
กำรท ำงำนสูงใช้ในงำนหยิบจับและวำงช้ินงำน ประกอบ
ช้ินงำนเคร่ือง CNC และงำนเช่ือมดงัแสดงในภำพท่ี 2 
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ภาพที ่1 ตวัอยำ่งแขนกลของหุ่นยนตอุ์ตสำหกรรม 

  
ภาพที ่2  ลกัษณะของหุ่นยนตแ์บบคำร์ทีเซียน 

  
ท่ีมำ: ธนำ วิชิโต ศิริเทพ เอกทัศน์และปฐวี มะสะกำ. 

(2554). หุ่นยนต์พ่นสี. ปริญญำนิพนธ์ วศ.บ. (เทคโนโลยี
วิศวกรรมแมกคำทรอนิกส์). กรุงเทพฯ: วิทยำลยัเทคโนโลยี
อุตสำหกรรม มหำวิทยำลยัเทคโนโลยีพระจอมเกลำ้พระนคร
เหนือ : 6. 

ในงำนวิจยัน้ีคณะผูว้ิจยัจะศึกษำหุ่นยนตพ์่นสีอตัโนมติัโดย
กำรผสมผสำนควำมรู้ด้ำนกลไกระบบโปรแกรมเมเบิลลอจิก
คอนโทรลเลอร์และระบบไฟฟ้ำมำใช้ในกำรออกแบบและ
สร้ำงหุ่นยนต์พ่นสีอัตโนมัติเพ่ือใช้ในกระบวนพ่นสีแหนบ    
ซ่ึงเป็นส่วนรองรับน ้ ำหนกัในช่วงล่ำงของรถยนตซ่ึ์งหุ่นยนตมี์

ประสิทธิ ภำพในกำรพ่นสีตำมระนำบบนผิวของช้ินงำน    
อย่ำง สม ่ำเสมอประหยดัปริมำณสีท่ีใชต้่อช้ินงำนมำกข้ึนและ
ไดป้ริมำณผลผลิตออกมำมำกกวำ่เคร่ืองพ่นสีแบบเก่ำดว้ยกำร
ประยุกต์ใชห้ลกักำรน้ีย่อมท ำให้ช้ินงำนพ่นสีมีควำมสวยงำม
และประหยดัตน้ทุนในกำรผลิตข้ึน 

2. วตัถุประสงค์ของการวจิยั 

1. ออกแบบและสร้ำงหุ่นยนต์พ่นสีท่ีสำมำรถพ่นสีแหนบ
รถยนตท่ี์มีควำมยำวต่ำงๆ กนัคือ 1500, 1400, 1300, 1000 และ 
500 มิลลิเมตร 

2. หุ่นยนต์พ่นสีท่ีออกแบบและสร้ำงสำมำรถเขำ้ถึงพ้ืนผิว
ของผลิตภณัฑท่ี์ตอ้งกำรเคลือบสีไดดี้กวำ่เพ่ิมผลผลิตไดสู้งกวำ่
กำรพน่สีแบบแขนกลสวงิอำร์ม 

3. หุ่นยนตพ์่นสีท่ีออกแบบและสร้ำงมีอตัรำกำรส้ินเปลือง
สีท่ีใชต้่อปริมำณควำมยำวนอ้ยกวำ่กำรพน่สีแบบระบบแขนกล
สวงิอำร์ม 

3. วธีิด าเนินการวจิยั 

กำรออกแบบและสร้ำงหุ่นยนต์พ่นสีคณะผูว้ิจัยได้แบ่ง
ออกเป็น 2 ส่วนคือส่วนของฮำร์ดแวร์ (Hardware) หรือ    ตวั
หุ่นยนตพ์่นสีและส่วนของซอฟแวร์ (Software) หรือส่วนกำร
ควบคุม 

ส่วนของฮำร์ดแวร์ (Hardware) ประกอบไปด้วย ตัว
หุ่นยนต์พ่นสีมีลักษณะกำรเคล่ือนท่ีตำมแนวแกน X และ   
แกน Z เป็นลกัษณะคำร์ทีเซียน  แกน X ใชร้ะบบสำยพำนไทม์
ม่ิงเป็นระบบขับเคล่ือน  ในแนวแกน Z  ใช้ระบบบอลสกรู 
และในแนวแกน Y   ใชร้ะบบแกนหมุนเพื่อหมุนหัวปืนพ่นสี  
ลกัษณะของหุ่นยนต์พ่นสีแสดงดงัภำพท่ี 3 ก.ส่วนท่ีสองของ
ฮำร์ดแวร์คือ   ตูค้อนโทรลเลอร์และจอระบบสัมผสั (Touch 
Screen) แสดงดงัภำพท่ี 3 ข. 
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            ก.  ลกัษณะของหุ่นยนตพ์น่สี          

 
ข. ตูค้อนโทรลเลอร์และจอระบบสมัผสั 

ภาพที ่3  
ส่วนของซอฟแวร์ (Software) หรือส่วนควบคุมจะใชร้ะบบ

หน้ำจอสัมผสั (Touch Screen) และใช้ระบบควบคุมพีแอลซี 
(PLC) ใน กำรควบคุมกำรท ำงำนพ่นสีช้ินงำน  ในตูค้วบคุมจะ
ใช้อุปกรณ์แมกเนติกคอนแทคเตอร์และรีเลยใ์นกำรควบคุม
ปิด-เปิดระบบไฟฟ้ำก ำลงั  เง่ือนไขกำรท ำงำนต่ำงๆ ใชร้ะบบพี
แอลซีควบคุมระบบกำรท ำงำนทั้ งหมด รวมไปถึงระบบ
ควบคุมต ำแหน่งของหุ่นยนต์พ่นสีและกำรจดัเก็บฐำนขอ้มูล
จำกระบบสมัผสัไวเ้ป็นส่วนควบคุมกำรท ำงำนของระบบ 
กำรทดสอบหุ่นยนตพ์น่สีกบัแหนบของรถยนตจ์ะกระท ำดงัน้ี 

1. น ำหุ่นยนต์พ่นสีไปติดตั้ งกับสำยกำรผลิตพ่นสีแหนบ
รถยนต์โดยช้ินงำนท่ีอยู่บนสำยพำนล ำเลียงจะมีขนำดท่ี
แตกต่ำงกนัคือ 1500, 1400, 1300, 1000 และ 500 มิลลิเมตร 

2. ป้อนขอ้มูลขนำดของช้ินงำนให้กบัชุดควบคุม จำกนั้น
หุ่นยนตพ์น่สีจะพน่สีอยำ่งอตัโนมติั 

3. บนัทึกเวลำท่ีใชใ้นกำรพน่สีกบัแหนบแต่ละควำมยำว 
4. ท ำกำรทดสอบกับหัวพ่นสีแบบสวิงอำร์ม (แบบเดิม) 

เพื่อเปรียบเทียบเวลำท่ีใชใ้นกำรผลิต 
5. ท ำกำรทดสอบเพ่ือพิจำรณำอตัรำกำรส้ินเปลืองสีท่ีใชก้บั

กำรพน่ดว้ยหุ่นยนตพ์น่สีและหวัพน่แบบแขนกลสวงิอำร์ม 

4. ผลการวจิยั 

ผลกำรทดสอบควำมเร็วของหุ่นยนตพ์น่สีกบัแหนบท่ีระยะ
ควำมยำวต่ำงๆ แสดงดงัตำรำงท่ี 1 

 
 

ตารางที่ 1 แสดงผลกำรทดสอบควำมเร็วของหุ่นยนตแ์บบคำร์
ทีเชียนพน่สี 

ระยะพ่น 
(มิลลิเมตร) 

เวลำท่ีใชใ้นกำรพ่น (วินำที) คร้ังท่ี 

เวลำเฉล่ีย    
(วินำที) 

ควำมเร็ว
เฉล่ีย  
(เมตร/
วินำที) 1 2 3 4 

 
 
5 

1500 2.10 2.00 1.90 2.00 2.00 2.00 0.75 
1400 1.80 1.90 2.00 1.80 1.90 1.88 0.74 
1300 1.70 1.70 1.80 1.70 1.70 1.72 0.75 
1000 1.40 1.30 1.40 1.50 1.30 1.38 0.72 
500 0.70 0.60 0.70 0.70 0.80 0.70 0.71 

ผลกำรทดสอบควำมเร็วของกำรพ่นสีของแขนกลแบบสวิง
อำร์มกบัแหนบท่ีระยะควำมยำวต่ำงๆ 
ตารางที่ 2  แสดงผลกำรทดสอบควำมเร็วของแขนกลแบบสวิง
อำร์ม 

ระยะพ่นไป-
กลบั 

(มิลลิเมตร) 

เวลำท่ีใชใ้นกำรพ่น (วนิำที) คร้ังท่ี 

เวลำเฉล่ีย    
(วินำที) 

ควำมเร็วเฉล่ีย  
(เมตร/วินำที) 1 2 3 4 

 
 
5 

1500x2 3.20 3.30 3.10 3.20 3.20 3.20 0.93 
1300x2 2.80 2.80 2.90 2.80 2.90 2.80 0.89 
1000x2 2.40 2.40 2.30 2.50 2.40 2.40 0.83 

ผลกำรเปรียบเทียบอตัรำผลผลิตท่ีไดจ้ำกกำรพน่สีดว้ยหุ่นยนต์
พน่สีแบบคำร์ทีเช่ียนและแขนกลแบบสวงิอำร์มแสดงดงัตำรำง
ท่ี 3 
 
ตารางที ่3  แสดงกำรเปรียบเทียบอตัรำผลผลิตท่ีไดจ้ำกกำรพน่
สีดว้ยหุ่นยนตพ์น่สีแบบคำร์ทีเช่ียนและแขนกลแบบสวงิอำร์ม 

อุปกรณ์ท่ี
ใชพ้่นสี 

ควำมยำวของ
ช้ินงำน 

(มิลลิเมตร) 

เวลำท่ีใชใ้น
หน่ึงรอบ     
กำรท ำงำน 
(วินำที) 

เวลำท่ีใชใ้น 
กำรผลิต 
(วินำที) 

จ ำนวนคร้ัง    
ท่ีท ำงำน   
(คร้ัง) 

ผลผลิตท่ีได ้  
ในแต่ละคร้ัง      

(ช้ิน) 

หวัพ่นสี
หุ่นยนต ์

1500 2.00 60 30 120 
1400 1.88 60 31 124 
1300 1.72 60 34 136 
1000 1.38 60 43 172 
500 0.70 60 85 340 

หวัพ่นสี
สวิงอำร์ม 

1500 3.20 60 18 72 
1400 3.20 60 18 72 
1300 3.20 60 18 72 
1000 2.80 60 21 84 
500 2.40 60 25 100 

 

5. สรุปและอภิปราย 
จำกผลกำรทดสอบควำมเร็วในกำรพ่นสีดว้ยหุ่นยนต์พ่นสี

แบบคำร์ทีเช่ียนท่ีมีระยะควำมยำวของแหนบแตกต่ำงกนัคือ 
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1500, 1400, 1300, 1000 และ 500 มิลลิเมตร พบวำ่เวลำท่ีใชใ้น
กำรพ่นสีคือ 2.00, 1.88, 1.72, 1.38 และ 0.70 วินำทีตำมล ำดับ  
ควำมเร็วเฉล่ียของกำรพ่นสีดว้ยหุ่นยนต์พ่นสีท่ีระยะควำมยำว
ต่ำงๆ พบว่ำมีควำมเร็วเฉล่ียประมำณ 0.75 เมตร/วินำที เวลำ
เฉล่ียท่ีใช้ส ำหรับกำรพ่นสีดว้ยแขนกลแบบสวิงอำร์มท่ีระยะ
กำรพ่น 1500x2, 1300x2 และ 1000x2 มิลลิเมตรคือ 3.20, 2.80 
และ 2.40 วินำที ควำมเร็วเฉล่ียท่ีไดจ้ำกกำรพ่นสีแบบเดิมคือ 
0.93, 0.89 และ 0.83 เมตร/วนิำที ตำมล ำดบั 

ควำมเร็วเฉล่ียท่ีเกิดจำกกำรพ่นสีดว้ยหุ่นยนตพ์น่สีแบบคำร์
ทีเช่ียนและแขนกลพ่นสีแบบสวิงอำร์มท่ีระยะควำมยำวของ
แหนบคือ ระยะ 1500 มิลลิเมตรคือ 0.75 และ 0.93 เมตร/วนิำที  
ระยะควำมยำว 1300 มิลลิเมตรคือ 0.75 และ 0.89 เมตร/วินำที 
และท่ีควำมยำว 1000 มิลลิเมตรคือ 0.72 และ 0.83 เมตร/วนิำที 

ผลผลิตท่ีไดจ้ำกกำรผลิตแต่ละคร้ังในช่วงเวลำกำรผลิต 60 
วินำทีพบว่ำ กำรพ่นสีด้วยหุ่นยนต์พ่นสีแบบคำร์ทีเช่ียนกับ
แหนบ ท่ีระยะควำมยำว 1500, 1400, 1300, 1000 และ 500 
มิลลิเมตร ไดผ้ลผลิตในแต่ละคร้ังคือ 120, 124, 136, 172 และ 
340 ช้ินตำมล ำดับ  ขณะท่ีแขนกลพ่นสีแบบสวิงอำร์มให้
ผลผลิตจำกกำรพ่นสีแหนบรถยนต์ท่ีมีควำมยำว 1500, 1400, 
1300, 1000 และ 500 มิลลิเมตร ไดผ้ลผลิตออกมำในช่วงเวลำ 
60 วนิำทีคือ 72, 72, 72, 84 และ 100 ช้ินตำมล ำดบั 

เม่ือท ำกำรเปรียบเทียบผลผลิตท่ีไดจ้ำกกำรพ่นดว้ยหุ่นยนต์
พ่นสีแบบคำร์ทีเช่ียนและแขนกลพ่นสีแบบสวิงอำร์มท่ีระยะ
ค ว ำม ย ำวข อ งแห น บ  1500, 1400, 1300, 1000 แล ะ  500 
มิลลิเมตร หุ่นยนต์พ่นสีแบบคำร์ทีเช่ียนสำมำรถให้ผลผลิตสูง
กว่ำแขนกลพ่นสีแบบสวิงอำร์มคือ 40, 42, 47, 51 และ 70 
เปอร์เซ็นตต์ำมล ำดบั 

หุ่นยนตพ์่นสีแบบคำร์ทีเช่ียนมีอตัรำกำรส้ินเปลืองปริมำณ
สีท่ีใชต้่อปริมำณเหล็กท่ีผลิตต่ำงกนัตำมชนิดของสีท่ีใช ้Zinc 
Primer, Thinner Zinc, Graphite Primer และ Thinner Graphite 
คือ 2.77, 4.14, 1.77 และ 2.96 กิโลกรัม/ตนั  ขณะท่ีกำรใชแ้ขน
กลพ่นสีแบบสวิงอำร์มมีอตัรำกำรส้ินเปลืองปริมำณสีท่ีใชต้่อ
ปริมำณเหลก็ท่ีผลิตคือ 2.80, 4.21, 1.88 และ 3.14 กิโลกรัม/ตนั 

เม่ือเปรียบเทียบอัตรำกำรส้ินเปลืองปริมำณสีท่ีใช้ต่อ
ปริมำณเหล็กท่ีผลิตระหวำ่งกำรพน่ดว้ยหุ่นยนตพ์น่สีและ    หัว

พ่นสวิงอำร์มพบว่ำหุ่นยนต์พ่นสีแบบคำร์ทีเช่ียนมีอตัรำกำร
ส้ินเปลืองสีชนิด Zinc Primer, Thinner Zinc, Graphite Primer 
และ Thinner Graphite นอ้ยกวำ่แขนกลพ่นสีแบบสวิงอำร์มคือ 
1.07, 7.00, 5.85 และ 5.73 เปอร์เซ็นตต์ำมล ำดบั 

งำนวิจัยออกแบบและส ร้ำง หุ่ น ยนต์พ่ น สี เป็ นกำร
ประยุกต์ใช้หุ่นยนต์ปฏิบัติงำนเพ่ือทดแทนกำรใช้แรงงำน
มนุษย์และให้ได้ผลผลิตท่ี มีควำมแม่นย  ำซ่ึงสอดคล้องกับ
งำนวจิยัของจตุรงค ์วำ่นกระ [4] ไดอ้อกแบบและสร้ำงหุ่นยนต์
เก็บและยงิลูกเทนนิสก่ึงอตัโนมติัซ่ึงหุ่นยนตด์งักล่ำวจะท ำงำน
โดยกำรเก็บลูกเทนนิสจำกพ้ืนและล ำเลียงลูกเทนนิสไปยงัท่อ
พกัก่อนท่ีจะท ำกำรยิงซ่ึงควบคุมผ่ำนทำงระบบติดต่อแบบไร้
สำย (Wireless LAN) ซ่ึงผลจำกกำรวิจัยพบว่ำสำมำรถเก็บลูก
เทนนิสท่ีตกอยูต่ำมต ำแหน่งต่ำงๆ ไดอ้ยำ่งถูกตอ้งและสำมำรถ
ยิงลูกเทนนิสตำมท่ีต้องกำรได้ซ่ึงจำก      กำรวิจัยน้ีเป็นกำร
อ ำนวยควำมสะดวกต่อทีมผูฝึ้กซอ้มกำรตีเทนนิส  เช่นเดียวกบั
งำนวจิยัของสิทธิโชค สะพำนทอง [5]     ไดอ้อกแบบและสร้ำง
หุ่นยนตก์ูภ้ยัโดยหุ่นดงักล่ำวจะมีกลอ้งติดอยูท่ี่ตวัหุ่นเพ่ือให้ผู ้
ควบคุมสำมำรถมองเห็นกำรเคล่ือนท่ีและมีกลอ้งติดอยูท่ี่แขน
เพ่ือให้สำมำรถมองเห็นทิศทำงทำงต่ำงๆ นอกจำกนั้นตวัหุ่นยงั
มีอุปกรณ์ตรวจจบัอุณหภูมิดว้ย  จำกผลกำรวิจยัพบวำ่หุ่นยนต์
สำมำรถเคล่ือนท่ีผำ่นเสน้ทำงท่ีมีควำมขรุขระ เอียงลำดและข้ึน
บนัไดได ้ นอกจำกนั้น    ยงัสำมำรถเก็บขอ้มูลและส่งต่อมำยงัผู ้
ควบคุม  กำรวิจัยดังกล่ำวน้ี เป็นกำรส่งเสริมให้เกิดกำรใช้
หุ่นยนตใ์นกำรปฏิบติังำนท่ีอนัตรำยและเส่ียงภยั 
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