ใบปะหน้าโครงร่างงานวิจัยของนักศึกษา
....................................................
งานวิจัย เรื่อง  แขนกลในงานอุตสาหกรรม
ชื่อผู้ทำวิจัย   
นายธงชัย ภักดีโสภา
นายนฤพล ศรีบูรธรรม
นายเศรษฐวัฒน์ เพื่อมกระโทก
สาขาวิชา 
เทคโนโลยีอิเล็กทรอนิกส์
คณะ           
วิทยาศาสตร์

อาจารย์ที่ปรึกษาโครงการวิจัย







ลงชื่อ ..............................................







       ( อาจารย์อภิชาติ  หาจัตุรัส )

ประธานหลักสูตรวิทยาศาสตรบัณฑิต สาขาเทคโนโลยีอิเล็กทรอนิกส์







ลงชื่อ ..............................................







       ( อาจารย์วิชัย  จิตต์ประสงค์ )

คณบดีหรือรองคณบดีพิจารณาเห็นชอบ

………………………………………………………………………………………………







ลงชื่อ ..............................................







       ( .......................................... )
ข้อเสนอการวิจัยเพื่อขอรับทุนการวิจัยจากมหาวิทยาลัยราชภัฏจันทรเกษม
ประเภทนักศึกษา
..............................................
ส่วน ก  : ลักษณะทั่วไปของโครงการวิจัย
1. ปีการศึกษาที่เสนอขอรับทุน 2551
2. ประเภทการวิจัย

(  ) การวิจัยสำรวจ
(() การวิจัยทดลอง
(  ) การวิจัยและพัฒนา
3. งบประมาณที่เสนอขอทุน 12,000 บาท
4. ระยะเวลาในการทำวิจัย   1  ปี
ส่วน ข  :  รายละเอียดการทำวิจัย

1. ชื่อโครงการวิจัย เรื่อง ของแขนกลในงานอุตสาหกรรม
     (ภาษาอังกฤษ)
   Industrial  Robotic  Arm
2.  ที่มาและความสำคัญของปัญหาการวิจัย
     ในปัจจุบันนี้อุตสาหกรรมต่าง ๆ มีการแข่งขันรุนแรงขึ้นเป็นลำดับ กลยุทธ์หนึ่งที่ช่วยให้ผู้ประกอบการแข่งขันได้ในตลาดโลก คือ อาศัยความสามารถเชิงเทคโนโลยีของอุตสาหกรรมเพื่อสนับสนุนโดยเฉพาะด้านการออกแบบ และจัดสร้างระบบหุ่นยนต์อัตโนมัติ ซึ่งพบว่าความก้าวหน้าในการพัฒนาหุ่นยนต์นั้นได้เข้ามามีบทบาททั้งในชีวิตประจำวัน และงานอุตสาหกรรมปัจจุบัน และนับว่ามีการเจริญเติบโตสูง หุ่นยนต์ได้ถูกนำมาทดแทนแรงงานคนทั้งในด้านของการเพิ่มผลผลิต และการลดอัตราการเสี่ยงชีวิตในงานที่มีอันตรายสูง อย่างไรก็ตามพบว่าที่ผ่านมายังมิได้รับการพัฒนาเท่าที่ควร ส่วนใหญ่ต้องพึ่งพาเทคโนโลยีจากต่างประเทศที่มีราคาแพง และมีค่าใช้จ่ายในการบำรุงรักษาสูง ทำให้ต้นทุนการผลิตสูงตามไปด้วย ดังนั้นการคิดเทคโนโลยีขึ้นมาใช้เอง จึงมีความสำคัญเป็นอย่างยิ่งต่อการพัฒนาอุตสาหกรรมในประเทศ โดยเฉพาะอุตสาหกรรมผลิตชิ้นส่วนได้มีการเจริญเติบโตภายในประเทศอย่างมาก ทำให้มีความต้องการหุ่นยนต์ที่ใช้ในการผลิตมากตามไปด้วย
จากปัญหาดังกล่าวข้างต้น จึงได้จัดทำวิจัยเรื่องโปรแกรมจำลองการทำงานของแขนกล เป็นการเขียนโปรแกรมเพื่อพัฒนาการควบคุมแขนกลให้สามารถเคลื่อนที่ได้พร้อมกันทั้งสามแกน การเคลื่อนที่ของแขนกลจะสัมพันธ์ต่อกันภายใต้ระยะเวลาตามกำหนด รวมทั้งเพื่อลดความผิดพลาดในการเคลื่อนที่ให้เหลือน้อยที่สุด โดยได้นำคอมพิวเตอร์มาเป็นตัวประมวลผลทางพิกัดตำแหน่งของการเคลื่อนที่ ส่วนโปรแกรมที่ใช้ควบคุมถูกเขียนขึ้นมาจากโปรแกรมภาษาวิชวลเบสิก เพราะจะง่ายในการออกแบบ
3.  วัตถุประสงค์ของโครงการวิจัย
เพื่อสร้างแขนกลในงานอุตสาหกรรม ที่สามารถนำไปใช้ประกอบการสอนได้
4.  สมมติฐานการวิจัย
แขนกลในงานอุตสาหกรรม  ที่พัฒนาขึ้นมานั้น มีประสิทธิภาพสามารถนำไปใช้ในการเรียนการสอนได้
5.  นิยามศัพท์
5.1 แขนกล คือ อุปกรณ์ที่สามารถทำงานได้ทั้งแบบมีคนควบคุมและแบบอัตโนมัติเป็นเทคโนโลยีที่เกิดจากการนำความรู้ทางกลศาสตร์ เครื่องกลไฟฟ้า และไมโครโปรเซสเซอร์มาประยุกต์ใช้ แขนกลจึงเป็นสิ่งที่นาสนใจที่จะเลือกมาทำโครงงาน หลักการทำงานทั้งหมดขึ้นอยู่กับการเขียนโปรแกรมลงบนไมโครคอนโทรลเลอร์เป็นหลัก หากต้องการเคลื่อนย้ายวัตถุจากตำแหน่งไปยังอีกตำแหน่งหนึ่ง ก็เพียงแต่ป้อนตำแหน่งนั้นลงในโปรแกรมโดยการกดที่คีย์บอร์ดจากนั้นไมโครคอนโทรลเลอร์ก็จะสั่งให้มอเตอร์ทำงานต่อไป
5.2 โปรแกรม วิชวล เบสิก (Visual Basic) คือ โปรแกรมที่เป็นเครื่องมือในการสร้างโปรแกรมบนระบบปฏิบัติการวินโดวส์   โดยการสร้างโปรแกรมนั้น จะเป็นการเลือกเครื่องมือต่าง ๆ มาออกแบบการแสดงผลบนจอภาพคอมพิวเตอร์ของโปรแกรมที่จะสร้าง ซึ่งเรียกการเขียนโปรแกรมลักษณะนี้ว่า Visual Programming

5.3  กราฟิกส์คอมพิวเตอร์ คือสร้างภาพด้วยคอมพิวเตอร์โดยใช้ภาพกราฟิกส์เบื้องต้นต่าง ๆ ซึ่งได้แก่ จุด (Point), เส้นตรง (Straight lines), เส้นโค้ง (Curves), และภาพรูปทรงเรขาคณิตต่าง ๆ (Geometric figures) เช่น วงกลม, วงรี หรือรูปเหลี่ยม เป็นต้น นอกจากนี้ยังต้องประกอบด้วยคำสั่งที่เกี่ยวกับการจัดการหน้าจอ เช่น การลบหน้าจอ, การวางภาพที่กำหนดไว้ในตำแหน่งที่ต้องการบนจอภาพ เป็นต้น
6.   ขอบเขตของการวิจัย
6.1
ใช้โปรแกรมภาษาวิชวลเบสิกในการออกแบบและเขียนโปรแกรมเพื่อใช้ควบคุมการทำงานของแขนกลที่ออกแบบไว้
6.2
ออกแบบโปรแกรมให้สามารถควบคุมแบบแขนกลได้ทั้งระบบธรรมดา และระบบอัตโนมัติ
6.3
มีการแสดงภาพแบบจำลองแขนกล
4.4
แขนกลให้เคลื่อนไหวได้ในแกนข้อต่อของตัวฐานไม่ต่ำกว่า 360 องศา และแกนข้อต่อส่วนที่เหลือ เคลื่อนที่ได้ไม่ต่ำกว่า 90 องศา
6.5   แขนกลให้สามารถหยิบจับวัตถุ และนำวัตถุไปวางในตำแหน่งที่ต้องการได้
7.  ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับจากการวิจัย
7.1  สามารถนำไปใช้ประกอบการเรียนการสอนในเนื้อหาวิชาที่เกี่ยวข้องกับการทำงานของแขนกล
7.2  เป็นแนวทางในการศึกษา เพื่อที่จะนำหุ่นยนต์ไปประยุกต์ใช้งานจริง หรือประยุกต์สร้างอุปกรณ์อื่นที่มีหลักการทำงานใกล้เคียงกันในเชิงพาณิชย์ได้
8.  การทบทวนวรรณกรรม/เอกสารที่เกี่ยวข้อง

ภูษิต     บุณยทรรพ (2549) ศึกษา  การศึกษา การทำงานของตัวแขนกลโดยใช้เซอร์โวมอเตอร์  ซึ่งประกอบด้วย ส่วนการสั่งงานเซอร์โวมอเตอร์  ส่วนควบคุมการสั่งงานผ่านพอร์ตRS 232  ทั้ง 2 ส่วน  จะถูกควบคุมโดยไมโครคอลโทรลเลอร์ตระกูล MCS-51  เบอร์ AT89S52  ใช้ภาษาซีในการเขียนโปรแกรม  หลักการทำงานเมื่อจ่ายไฟให้กับชุดแขนกล  ชุดแขนกลจะทำการกำหนดค่าเริ่มต้นของเซอร์โวมอเตอร์ทีละตัว  เริ่มจากฐานจนถึงตัวคลิปเปอร์ตามลำดับ  เมื่อเสร็จแล้วก็สามารถบังคับแขนกลได้โดยผ่านปุ่มควบคุมเป็นตัวบังคับและสามารถสั่งงานทางคอมพิวเตอร์ได้โดยผ่านพอร์ตอนุกรมอีกด้วย

สุริยา อามาตร (2547) ศึกษาการนำเซอร์โวมอเตอร์มาเป็นตัวขับเคลื่อน ซึ่งได้ทำการเขียนโปรแกรมควบคุมการทำงานด้วยภาษาแอสเซมบลีเสร็รเรียบร้อยแล้ว และประกอบตัวแขนขึ้นมาโดยใช้แผ่นเหล็ที่มีขนาดบาง  เมื่อทำการโหลดโปรแกรมให้แขนแล้วผลปรากฎว่า การเคลื่อนที่ของแขนไม่ค่อยนิ่มนวลและเวลาเคลื่อนที่ลงมายังจุดต่ำสุดแขนจะเคลื่อนที่เร็ว ทั้งนี้เนื่องมาจากความเร็วของมอเตอร์และนำหนักของตัวแขนเอง ซึ่งแนวทางที่อาจจะสามารถแก้ไขปัญหารนี้ได้คือ การหน่วงเวลาของโปรแกรมให้นานมากขึ้นหรือการใช้เฟืองทดรอบ

โชคชัย จำปาโพธิ์ (2547) ศึกษาการทำงานของแขนกล โดยมีวัตถุประสงค์ของการทำโครงการคือ เพื่อการศึกษาการทำงานของแขนกล สามารถนำความรู้ไปประยุกต์ใช้งาน และสามารถเขียนโปรแกรมควบคุมการทำงานให้แขนกลตามเงื่อนไขที่กำหนด โดยใช้ บอร์ดไมรโครคอนโทรลเลอร์ Ax-11 ซึ่งใช้โปรแกรม Interactive C ในการควบคุมแขนกลด
9.  ระเบียบวิธีวิจัย


การวิจัยครั้งนี้เป็นการวิจัยเชิงการทดลอง (Experimental Research) ซึ่งมีลำดับขั้นตอนดำเนินการวิจัยตามลำดับดังนี้
9.1    ศึกษาค้นคว้า และรวบรวมข้อมูลที่เกี่ยวข้องกับการทำงานของระบบแขนกล
9.2    ออกแบบโปรแกรมควบคุมทำงานของแขนกล

-  ชุดคำสั่งควบคุมแขนกล

-  ส่วนที่ใช้ติดต่อกับผู้ใช้งาน

-  รูปแบบโปรแกรมประยุกต์

9.3    เขียนโปรแกรมการทำงานของแขนกล
9.4  ทดสอบการทำงานของการทำงานของแขนกล
9.5  แก้ไขปรับปรุง และพัฒนาโปรแกรมให้สมบูรณ์
9.6  จัดทำคู่มือการใช้โปรแกรม
9.7  รายงานผลการดำเนินงาน และความก้าวหน้า
9.8  จัดทำคู่มือวิจัย
10.  แผนการดำเนินงานตลอดโครงการ
	ขั้นตอนการดำเนินงาน
	ระยะเวลา

	
	2556
	2557

	
	พ.ค.
	มิ.ย.
	ก.ค.
	ส.ค.
	ก.ย.
	ต.ค.
	พ.ย.
	ธ.ค.
	ม.ค.
	ก.พ.
	มี.ค.
	เม.ย
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1. ศึกษาและรวบรวมข้อมูล
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	2. ออกแบบชุดแขนกล
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	3. เขียนโปรแกรม
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	4. รายงานความก้าวหน้าครั้งที่ 1
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	5. ทดสอบโปรแกรม
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	6. เก็บรวบรวมข้อมูล
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	7. รายงานความก้าวหน้าครั้งที่ 2
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	8.จัดทำเอกสารและส่งเล่มงานวิจัยฉบับสมบูรณ์
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	


11.  งบประมาณค่าใช้จ่ายตลอดโครงการ

งบประมาณของโครงการวิจัย รวมทั้งสิ้น 
12,000   บาท


11.1 หมวดค่าใช้สอย

1) ค่าอุปกรณ์ในการสร้างชุดแขนกลเป็นเงิน


8,000
บาท


2)   ค่าจัดทำรูปเล่มงานวิจัย


เป็นเงิน

2,000
บาท

             11.2 หมวดค่าวัสดุ



1)   อื่น ๆ   




เป็นเงิน

2,000
บาท







     
รวมเป็นเงินทั้งสิ้น      12 ,000
บาท
เอกสารแนบท้าย
ก.  รูปแบบของงานวิจัย
     
ก.1 รูปแบบวิธีการทำงาน (Block Diagram)








ก.2 ผังการทำงานของงานวิจัย ( Flowchart )
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ข. เอกสารอ้างอิง
กิตติ ภักดีวัฒนะกุล และจำลอง ครูอุตสาหะ.  2546.  Visual Basic 6 ฉบับโปรแกรมเมอร์. 
               พิมพ์ครั้งที่ 11.  กรุงเทพฯ :  เคทีพี คอมพ์ แอนด์ คอนซัลท์.

มาโนชญ์ วณิชชานนท์.  2534.  สรุปเข้มคณิตศาสตร์ม.ปลาย. กรุงเทพฯ :  สำนักพิมพ์แม็ค.
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