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บทคััดย่่อ
ในปััจจุุบัันแขนกลได้้ถููกนำไปใช้้งานที่่�หลากหลายมากขึ้้�นและไม่่ได้้จำกััดเฉพาะในวงการอุุตสาหกรรม  

เท่่านั้้�นสำหรัับแขนกลในงานอุุตสาหกรรมเป็็นอุุปกรณ์์หลัักของระบบ Flexible Production System (FPS)  

ซึ่่�งเป็็นระบบการผลิิตที่่�ทำงานอย่่างอััตโนมััติิง่่ายในการทำโปรแกรมและ ปรัับแต่่งเพื่่�อให้้ใช้้ได้้กัับกระบวนการผลิิต 

ที่่�มีีความต่่อเนื่่�องแม่่นยำและมีีประสิิทธิิภาพมากขึ้้�น แบบจำลองแขนกลแบบ 6 แกนหมุุน โดยมีีวััตถุุประสงค์์ 

เพื่่�อใช้้ศึึกษาระบบ การทำงานของแขนกลแบบ 6 แกนหมุุน การเขีียนโค้้ดผ่านโปรแกรม Arduino IDE ควบคุุม 

การทำงานของ Servo motor ศึกษาประสิิทธิิภาพ โดยมีค่่าความผิิดพลาดได้้ไม่่เกิินร้้อยละ 10 และศึึกษา  

ความพึึงพอใจ เครื่่�องมืือที่่�ใช้้ในการวิิจััยคืือ ตารางบัันทึึกผลการทดลอง และแบบประเมิินความพึึงพอใจ

ผลการวิิจััยผลการออกแบบและสร้้างแบบจำลองการคััดแยกสีีด้้วยแขนกลแบบ 6 แกนหมุุน ตััวฐาน 

ของแบบจำลองทำจากพาสวููดหนา 8 mm. ซึ่่�งสามารถทนแรงกดทัับ ความชื้้�นและความร้้อนได้้ดีี และตััวสายพาน

ได้้ทำมาจากเหล็็กประกอบก่่อนและติิดตั้้�งมอเตอร์์ปััดน้้ำฝนพร้้อมกัับสายพานลำเลีียงชนิิด PVC ที่่�สามารถทน 

ความร้้อนและเย็็นได้้ดีี มีีความยืืดหยุุน ทนต่่อแรงขีีดข่วนและตััวทำลาย และตััวแขนกลเป็็นแขนกลอลููมิิเนีียม  

มีีน้้ำหนัักมาและแข็็งแรงทนทานที่่�ยึึดกัันด้้วยสกรูู พร้้อมติิดตั้้�งเซอร์์โวไว้้บนตััวแขนกลทั้้�งหมด 6 แกน ประสิิทธิิภาพ

ของแบบจำลองการคััดแยกสีีด้้วยแขนกล แบบ 6 แกนหมุุน มีีผลการทดลองดีีมาก เพราะมีีค่่าความผิิดพลาดเฉลี่่�ย  

ร้อ้ยละ 4 ซึ่่�งไม่เ่กินิร้อ้ยละ 10 ความพึงึพอใจของแบบจำลองการคัดัแยกสีดี้ว้ยแขนกลแบบ 6 แกนหมุนุ อยู่่�ในระดับั 

ความพึึงพอใจด้้านการออกแบบและโครงสร้้างของแบบจำลองการคััดแยกสีีด้้วยแขนกลแบบ 6 แกนหมุุน 

ความพึึงพอใจอยู่่�ในระดัับดีีมาก มีีค่่าเฉลี่่�ย ( ) เท่่ากัับ 4.69 ค่่าเบี่่�ยงเบนมาตรฐาน (S.D.) เท่่ากัับ 0.55

คำสำคััญ :	 แบบจำลองการคััดแยกสีีด้้วยแขนกลแบบ 6 แกนหมุุน
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Abstract

Nowadays, the robotic arm is used in a wider variety of applications and is not limited  

to the industrial sector.  The industrial robotic arm is the main device of the Flexible Production 

System (FPS), which is an automatic production system that is easy to program and customize  

to use with a more continuous, accurate and efficient production process.  The 6-axis robotic  

arm model aims to study the operation of the 6-axis robotic arm of which the coding through  

the Arduino IDE program to control the operation of the servo motors.  Other purposes included  

the study of the efficiency of the developed model with an error value of no more than  

10 percent.  The users’ satisfaction was also explored.  The research tools included an  

experimental result recording table and a satisfaction assessment form.

The research results of the design and the construction of a color sorting model with the  

6-axis mechanical arm are as follows.   The base of the model is made of 8 mm. thick plywood, 

which can withstand pressure, humidity, and heat well.  The belt is made of pre-assembled  

steel and the model is equipped with a wiper motor and a PVC conveyor belt that can  

withstand heat and cold well.   Other properties include flexibility and resistance to scratches  

and destructive forces.   The robot arm is made of aluminum that is heavy and strong,  

held together with screws.   The servo motors are installed on all 6 robot axis.   The efficiency  

of the color sorting model with the 6-axis mechanical arm has very good experimental  

results because the average error value is 4 percent, which does not exceed 10 percent.  

The satisfaction of the color sorting model with the 6-axis mechanical arm in terms of the design 

and structure of the color sorting model with the 6-axis mechanical arm is at a very good level, 

with an average value ( ) of 4.69 and a standard deviation (S.D.) of 0.55.

Keywords :	 model for color sorting using six-axis robotic arm

1.	บท นำ
ในแผนการศึึกษาแห่่งชาติิ พ.ศ. 2560 – 2579 ได้้กำหนดกรอบเป้้าหมายและทิิศทางการจััดการศึึกษา 

ของประเทศโดยมุ่่�งจััดการศึึกษาให้้คนไทยทุุกคนสามารถเข้้าถึึงโอกาสและความเสมอภาคในการศึึกษา 

ที่่�มีีคุุณภาพพััฒนาระบบการบริิหารจััดการการศึึกษาที่่�มีีประสิิทธิิภาพพััฒนากำลัังคนให้้มีีสมรรถนะในการทำงาน  

ที่่�สอดคล้้องกัับความต้้องการของตลาดแรงงานและการพััฒนาประเทศโดยเน้้นการให้้ความสำคััญกัับ 

การมีีส่่วนร่่วมและการยอมรัับของทุุกภาคส่่วนที่่�เกี่่�ยวข้้อง [1] การพััฒนาครููและบุุคลากรอาชีีวศึึกษา 

ที่่�กำหนดขึ้้�นในปััจจุุบัันได้้เชื่่�อมโยงกัับนโยบายการขัับเคลื่่�อนเศรษฐกิิจของประเทศ โดยเฉพาะการสร้้าง 

มููลค่่าเพิ่่�มทางเศรษฐกิิจ (Value Addad) ตามแนวทางการพััฒนา 10 อุตสาหกรรมเป้้าหมายของประเทศ  

(First S-Curve, New S-Curve) และเชื่่�อมโยงกัับนโยบายสำนัักงานคณะกรรมการการอาชีีวศึกษา ภายใต้้ 

นโยบายการศึึกษา “เรีียนดีี มีีความสุุข” ของกระทรวงศึึกษาธิิการ [2]
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วงการอุุตสาหกรรมการผลิิตได้้ถููกนำมาใช้้แทนแรงงานมนุุษย์์ในงานที่่�ต้้องทำอย่่างต่่อเน่ื่�องตลอด 24 ชั่่�วโมง  

งานที่่�ต้้องทำซ้้ำ ๆ กัันตลอดเวลา งานที่่�เป็็นอัันตราย งานที่่�หนัักและยากเกิินที่่�มนุุษย์์จะทำไหว ปกติิมนุุษย์ ์

สามารถทำงานได้้ทุุกอย่่างแต่่ข้้อจำกััดของมนุุษย์์นั้้�นไม่่สามารถทำงานได้้อย่่างต่่อเน่ื่�องยาวนานจะเกิิด 

ความเหน็็ดเหนื่่�อยเมื่่�อยล้้า จึึงต้้องมีีการพัักผ่่อนเมื่่�อคนทำงานในที่่�อัันตรายเช่่นงานที่่�เกี่่�ยวกัับสารเคมีีที่่�มีีพิิษ  

ถ้้าป้้องกัันไม่่ดีีก็็จะมีีผลต่่อสุุขภาพได้้ เมื่่�อเป็็นข้้อจำกััดอย่่างนี้้�หุ่่�นยนต์์ก็็จะเข้้ามามีีบทบาทในการทำงานดัังกล่่าว  

และข้้อดีีของการที่่�มีีหุ่่�นยนต์์ทำงานแทนคนนั้้�นนอกจากที่่�กล่่าวไว้้ข้้างต้้นแล้้ว ประสิิทธิิภาพการทำงานก็็จะดีีขึ้้�น  

มีคีวามแน่่นอน แม่่นยำ สามารถทำงานผลิิตได้้โดยไม่่ต้้องพััก และได้้จำนวนชิ้้�นงานที่่�ทำก็็มากขึ้้�น แขนกลอุุตสาหกรรมนั้้�น 

มีีส่่วนประกอบอยู่่�หลายส่วนได้้แก่่ ฐาน (Base) ของหุ่่�นยนต์์ ท่่อนชิ้้�นส่่วนที่่�เป็็นแขนกล ข้้อต่่อจุุดหมุุน (Joints) 

ตามชิ้้�นส่่วนที่่�ต่่อกััน ปลายของแขนกลที่่�ใช้้ทำงานยกตััวอย่่าง เช่่น มืือคีีบจัับ หััวเชื่่�อม อุุปกรณ์์ประกอบชิ้้�นส่่วน  

ปืืนพ่่นสีี หััวเจาะ ฯลฯ [3] คอมพิิวเตอร์์ที่่�มาควบคุุมแขนกลนั้้�นจะทำหน้้าที่่�ควบคุุมในส่่วนที่่�เป็็นเซอร์์โวมอเตอร์์  

มีีความสามารถหมุุน และหยุุดได้้ตามความต้้องการ ตามที่่�โปรแกรมไว้้และสามารถทำซ้้ำ ๆ กัันได้้ในการเคลื่่�อนที่่�

เนื่่�องจากแขนกลอุุตสาหกรรมมีีราคาที่่�สููงจึึงยากต่่อการนำมาศึึกษาด้้วยเหตุุผลนี้้�จึึงเป็็นเหตุุผลสำคััญ ที่่�ผู้้�จััดทำ 

โครงงานมีีความคิิด ที่่�จะสร้้างแบบจำลองการคััดแยกสีีด้้วยแขนกล แบบ 6 แกนหมุุน โดยการใช้้ Arduino  

ควบคุุม Servo Motor ตามคำสั่่�งของโปรแกรม Arduino IDE เพื่่�อศึึกษา และหาประสิิทธิิภาพของแบบจำลอง 

การคััดแยกสีีด้้วยแขนกลแบบ 6 แกนหมุุน 

2.	วั ตถุุประสงค์์การวิิจััย
2.1 	สร้้างแบบจำลองการคััดแยกสีีด้้วยแขนกลแบบ 6 แกนหมุุน

2.2 	หาประสิิทธิิภาพของแบบจำลองการคััดแยกสีีด้้วยแขนกลแบบ 6 แกนหมุุน

2.3 	ศึึกษาความพึึงพอใจของกลุ่่�มตััวอย่่างของแบบจำลองการคััดแยกสีีด้้วยแขนกล แบบ 6 แกนหมุุน

	 	 ตััวแปรที่่�ศึึกษา

	 	 กลุ่่�มตััวอย่่างที่่�ศึึกษาความพึึงพอใจเป็็นนัักศึึกษาระดัับปริิญญาตรีี สาขาเทคโนโลยีีไฟฟ้้า ในสถานศึึกษา 

วิิทยาลััยเทคนิิคลพบุุรีี สถาบัันการอาชีีวศึึกษาภาคกลาง 2 ปีีการศึึกษา 2566 จำนวน 14 คน

	 	 ข้้อจำกััดของแบบจำลองการคััดแยกสีีด้้วยแขนกลแบบ 6 แกนหมุุน มีีขอบเขตของการทำงาน ดัังนี้้�

	 	 Servo motor ของ Base สามารถขยัับได้้ 0º - 180º

	 	 Servo motor ของ Shoulder สามารถขยัับได้้ 15º - 165º

	 	 Servo motor ของ Elbow สามารถขยัับได้้ 0º - 180º

	 	 Servo motor ของ Wrist vertical สามารถขยัับได้้ 0º - 180º

	 	 Servo motor ของ Wrist rotation สามารถขยัับได้้ 0º - 180º

	 	 Servo motor ของ Gripper สามารถขยัับได้้ 10º - 73º (10 คืือ Open 73 คืือ Closed)

	 	 แบบจำลองนี้้�สามารถคััดแยกได้้ 3 สีี คืือ แดง เหลืือง ฟ้้า

	 	 สามารถจัับได้้เพีียงแค่่วััตถุุทรงลููกบาศก์์เท่่านั้้�นและสามารถจัับวััตถุุที่่�มีีขนาด 1 - 45 mm.

	 	 RGB Sensor มีีระยะอ่่านค่่าสีีระหว่่าง 5 - 10 mm.

	 	 สายพานมีีขนาด 5 X 30 cm.
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คุุณสมบััติิของแขนกลแบบ 6 แกนหมุุน ผู้้�ใช้้สามารถเขีียนโค้้ดเพื่่�อควบคุุมแขนกลและสายพานลำเลีียง 

วัตัถุไุด้อ้ย่า่งอิสิระพื้้�นฐานของโปรแกรม คืือ เมื่่�อมีวีัตัถุผุ่า่นสายพานลำเลียีงเข้า้มาตามไกด์์นำวัตัถุมุายังัจุดุตรวจวัตัถุ ุ 

ซึ่่�งเมื่่�อถึึงจุุด Photo sensor จะตรวจจัับและพบว่่า มีวััตถุุเข้้ามายัังสายพานลำเลีียงและสั่่�งให้้สายพานลำเลีียง 

หยุดุทำงาน และ RGB Senser จะทำการคัดัแยกสีตีามโปรแกรมที่่�ตั้้�งไว้เ้มื่่�อตรวจจับัสำเร็จ็แล้ว้แขนกลแบบ 6 แกนหมุุน  

จะยกวัตัถุทุี่่�ตรวจเสร็จ็แล้ว้ไปไว้ใ้นจุดุที่่�กำหนด โดยแบบจำลองแขนกลแบบ 6 แกนหมุนุนี้้� จะแบ่ง่การคัดัแยกสีเีป็น็ 

3 สี ีคืือ ฟ้า เหลืือง แดง ซึ่่�งเมื่่�อแขนกลคัดัแยกสำเร็จ็แล้ว้จะกลัับมายังัจุดุเดิมิที่่�โปรแกรมเอาไว้แ้ละรอให้้วัตัถุวุัตัถุชุิ้้�น

ต่่อไปเข้้ามาตามสายพานลำเลีียงแล้้วทำงานวนซ้้ำเหมืือนเดิิม เป็็นขั้้�นตอนวนไปเรื่่�อย ๆ จนวััตถุุหมดลง

3.	วิ ธีีดำเนิินการวิิจััย 
3.1		 การออกแบบโครงสร้้าง

	 	 ในการออกแบบโครงสร้างชุดุสาธิิตแขนกล Servo Motor คัดแยกสีีควบคุมุโดย Microcontroller Arduino 

ตำแหน่่งของโครงสร้้างต่่าง ๆ ของชุุดสาธิิต ดัังภาพที่่� 1

ภาพที่่� 1 ตำแหน่่งของโครงสร้้างต่่าง ๆ ของชุุดสาธิิต

จากภาพที่่� 1 ตำแหน่่งของโครงสร้างต่่าง ๆ ของชุุดสาธิิตแขนกล Servo Motor คัดแยกสีีควบคุุมโดย  

Microcontroller Arduino 
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โครงสร้้างภายในและภายนอกของกล่่องควบคุุม รายละเอีียด ดัังภาพที่่� 2

ภาพที่่� 2 โครงสร้้างภายในของกล่่องควบคุุม

1) 	แผงจุุดต่่อ Socket ของอุุปกรณ์์ออกแบบการสร้้างโดยโปรแกรม UPB editor ลายวงจรของ แผงจุุดต่่อ 

Socket ของอุุปกรณ์์ด้้านหน้้า ดัังภาพที่่� 3 และด้้านหลััง ดัังภาพที่่� 4 

ภาพที่่� 3  ลายวงจรของ แผงจุุดต่่อ Socket ของอุุปกรณ์์ (ด้้านหน้้า)

ภาพที่่� 4 ลายวงจรของ แผงจุุดต่่อ Socket ของอุุปกรณ์์ (ด้้านหลััง)

อุุปกรณ์์ที่่�ใช้้ในการออกแบบในโปรแกรมจะมีีขนาดและรููปแบบไม่่สมจริงตามอุุปกรณ์์จริง ๆ เป็็นเพีียง  

การออกแบบเพื่่�อให้้เห็็นถึึงลายวงจรเท่่านั้้�น
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2) 	แขนกลเซอร์์โวใช้้เซอร์์โวมอเตอร์์ทั้้�งหมด 6 ตัว ใช้้เป็็นมอเตอร์์ MG996R Servo Motor 0 - 180 องศา  

ด้้านโครงสร้้างมีีลัักษณะการติิดตั้้�งตามจุุดต่่าง ๆ ของมอเตอร์์ ดัังภาพที่่� 5 โครงสร้้างแขนกลเซอร์์โว

ภาพที่่� 5 โ	ครงสร้้างแขนกลเซอร์์โว

3)	 รางสไลด์์ได้้ออกแบบให้้มีีขนาดเหมาะสมกัับวััตถุุและติิดตั้้�งเซ็็นเซอร์์วััดระยะตาม โครงสร้้าง ดัังภาพที่่� 6 

โครงสร้้างรางสไลด์์

ภาพที่่� 6 โครงสร้้างรางสไลด์์

เซ็็นเซอร์์วััดระยะใช้้เป็็น GP2Y0A41SK Infrared Sensor ใช้้เพื่่�อตรวจจัับวััตถุุที่่�มีีอยู่่�บนรางสไลด์์  

ระยะห่่างจากวััตถุุ 3 - 5 ซม.
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4) 	กล่่อง Joy stick xy ใช้้ทั้้�งหมด 3 ตัวและมีี LED RGB เป็็นแบบ Module 1 ตัว ดัังภาพที่่� 7  

กล่่อง Joy stick xy เป็็นตััวต้้านทานปรับค่่าได้้ทำให้้เป็็นลัักษณะของ Joy stick มีหน้้าหลััก ๆ ใช้้เพื่่�อควบคุุม 

เซอร์์โวมอเตอร์์ และ LED แสดงผลได้้หลายสีีสัันตามความต้้องการ

ภาพที่่� 7 โครงสร้้างกล่่อง Joy stick xy 

5) 	จุุดตรวจเช็็คสีีทำเป็็นรููปทรงให้้วางวััตถุุที่่�ออกแบบโดยเฉพาะมีีลัักษณะโครงสร้าง ดังภาพที่่� 8 จุดตรวจเช็็ค 

สีีได้้ใช้้เซ็็นเซอร์์เช็็คสีี RGB Colour Sensor (TCS230/TCS3200) มีี LED ช่่วยเพิ่่�มความแม่่นยำในการตรวจเช็็ค

ภาพที่่� 8 โ	ครงสร้้างจุุดเช็็คสีี
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6) 	กล่่องแยกวััตถุุได้้ทำออกเป็็น 3 ช่อง ให้้คััดแยกสีีที่่�แตกต่่างได้้ทั้้�งหมด 3 สีีหลััก ๆ ด้้วยกัันมีีลัักษณะ 

โครงสร้้าง ดัังภาพที่่� 9

ภาพที่่� 9 โค	รงสร้้างกล่่องแยกวััตถุุ

3.2 	การสร้้างเครื่่�องมืือ

	 	 3.2.1 	งานวิิจััยนี้้�ได้้แบ่่งเครื่่�องมืือที่่�ใช้้ในการวิิจััยออกเป็็น 2 ประเภท คืือ เครื่่�องมืือในการดำเนิินการวิิจััย 

และเครื่่�องมืือที่่�ใช้้ในการเก็็บรวบรวมข้้อมููล โดยเคร่ื่�องมืือในการดำเนิินการวิิจััย ได้้แก่่ แบบจำลองการคััดแยกสีี 

ด้้วยแขนกลแบบ 6 แกนหมุุน ส่วนเคร่ื่�องมืือที่่�ใช้้ในการเก็็บรวบรวมข้้อมููล ได้้แก่่ แบบบัันทึึกผลการทดลอง  

และแบบประเมิินความพึึงพอใจในการออกแบบโครงสร้างของแบบจำลองการคััดแยกสีดี้ว้ยแขนกลแบบ 6 แกนหมุุน

	 	 3.2.2 	เครื่่�องมืือที่่�ใช้้ในการเก็็บรวบรวมข้้อมููล มีีวิิธีีการออกแบบและสร้้าง ดัังนี้้�

	 	 	 	 1)	 แบบประเมิินแบบจำลองการคััดแยกสีีด้ว้ยแขนกลแบบ 6 แกน ด้า้นการออกแบบ ด้า้นการสร้าง 

แบบประเมิินมีีลัักษณะเป็็นแบบมาตราส่่วนประมาณค่่า (Rating Scale) 5 ระดัับ โดยประเมิินจากผู้้�เชี่่�ยวชาญ  

เป็็นแบบมาตราส่่วนประมาณค่่า (Rating Scale) 5 ระดัับ 

	 	 	 	 2)	 แบบสอบถามความพึึงพอใจมีีลัักษณะเป็็นแบบมาตราส่่วนประมาณค่่า (Rating Scale)  

5 ระดัับ โดยประเมิินจากผู้้�ใช้้งาน 

	 	 	 	 เมื่่�อได้้เก็็บรวบรวมข้้อมููลจากผู้้�เชี่่�ยวชาญประเมิินชิ้้�นงาน จากการทดลอง จากการนำไปใช้้จริิง  

และจากผู้้�ใช้ง้านแล้้ว ขั้้�นตอนต่่อไป ผู้้�วิจิัยัจะทำการวิเิคราะห์์ข้อ้มูลูต่า่ง ๆ  ตามหลักัการทางสถิติเิพื่่�อหาประสิิทธิภิาพ

ของแบบจำลองการตัดัแยกสีดี้ว้ยแขนกลแบบ 6 แกน ซึ่่�งใช้ส้ถิติิใินการวิเิคราะห์ ์ได้้แก่ ่ค่า่เฉลี่่�ย ค่า่เบี่่�ยงเบนมาตรฐาน 

และค่่าร้้อยละ 

3.3			 การดำเนิินการทดลอง

	 	 ในการศึึกษาความแม่่นยำของเซ็็นเซอร์์เช็็คสีี และตรวจสอบวััตถุุพร้อมกัับความถููกต้้องในการหยิิบจัับ 

คััดแยกของแขนกลนั้้�นการทดลองจะเป็็นการเขีียนโค้้ดบนโปรแกรม Arduino IDE เพื่่�อควบคุุมการทำงาน 

ให้้ทำงานพร้อมกัันไปทีละขั้้�นตอน โดยสัังเกตผลการตอบสนองผลของแบบจำลอง และบัันทึึกผลการทดสอบลง 

ในตาราง และการศึึกษาความพึึงพอใจของกลุ่่�มตััวอย่่าง จำนวน 14 คน ทำการประเมิินความพึึงพอใจลง 

แบบประเมิิน 

146
วารสารวิชิาการ สถาบันัการอาชีวีศึกึษาภาคใต้้ 3



ปีีที่่� 4  ฉบัับที่่� 2  กรกฎาคม – ธัันวาคม 2567

บทความวิจัย
3.4 	การเก็็บรวบรวมข้้อมููล 

	 	 3.4.1	 การเก็็บรวมรวมข้้อมููล ในการศึึกษาผลการทดลองการใช้้งานจะเป็็นการทดลองเขีียนโค้้ด 

ให้้แขนกลทำงานแบบเต็็มประสิิทธิิภาพโดยเริ่่�มจากการวางวััตถุุไปวางบนสายพานลำเลีียงเม่ื่�อโฟโต้้เซ็็นเซอร์์ 

ตรวจจัับพบสายพานจะหยุุดและเซ็็นเซอร์์ตรวจจัับสีีจะแยกสีีและสั่่�งให้้แขนกลหยิิบชิ้้�นงานไปวางยัังสีีที่่�กำหนด 

ซึ่่�งจะบัันทึึกผลการทำงานลงในตารางโดยจะบัันทึึกความแม่่นยำในการจัับชิ้้�นงานความแม่่นยำของเซ็็นเซอร์์เช็็ค 

ตรวจสอบวััตถุุและคััดแยกสีีรวมทั้้�งอื่่�น ๆ  ตามตารางบัันทึึกผล โดยจะแบ่่งเป็็น 3 สีี คืือ สีีแดง สีีเหลืือง และสีีน้้ำเงิิน 

ทดลองสีีละ 10 ครั้้�ง รวมการทดลองทั้้�งหมด 30 ครั้้�ง โดยมีีค่่าความผิิดพลาดได้้ไม่่เกิินร้้อยละ 10

	 	 3.4.2	 การเก็็บรวมรวมข้้อมููล ในการศึึกษาความพึึงพอใจ โดยให้้กลุ่่�มตััวอย่่าง จำนวน 14 คน  

ทำการทดลองแล้้วทำการประเมิินผลในแบบประเมิินความพึึงพอใจจากนั้้�นนำผลการประเมิินมาหาค่่าเฉลี่่�ย 

และค่่าเบี่่�ยงเบนมาตรฐาน 

4.	ผ ลการวิิจััย
4.1		 ผลการออกแบบและสร้า้งแบบจำลองการคัดัแยกสีดี้ว้ยแขนกลแบบ 6 แกนหมุุนจากที่่�ได้ท้ำ การออกแบบ

การสร้างและหาประสิิทธิิภาพแบบจำลองการคััดแยกสีีด้้วยแขนกลแบบ 6 แกนหมุุน ตัวฐานของแบบจำลอง 

ทำจากพาสวููดหนา 8 mm. ซึ่่�งสามารถทนแรงกดทัับ ความชื้้�นและความร้้อนได้้ดีี และตััวสายพานได้้ทำมาจาก 

เหล็็กประกอบก่่อนและติิดตั้้�งมอเตอร์์ปััดน้้ำฝนพร้้อมกัับสายพานลำเลีียงชนิด PVC ที่่�สามารถทนความร้้อน 

และเย็็นได้้ดีี มีีความยืืดหยุุน ทนต่่อแรงขีีดข่่วนและตััวทำลาย และตััวแขนกลเป็็นแขนกลอลููมิิเนีียม มีีน้้ำหนัักมา 

และแข็็งแรงทนทานที่่�ยึึดกัันด้้วยสกรูู พร้้อมติิดตั้้�งเซอร์์โวไว้้บนตััวแขนกลทั้้�งหมด 6 แกน ดัังภาพที่่� 10

ภาพที่่� 10 แบบจำลองการคััดแยกสีีด้้วยแขนกลแบบ 6 แกนหมุุน

4.2 	ผลการหาประสิิทธิิภาพของแบบจำลองการคััดแยกสีีด้้วยแขนกลแบบ 6 แกนหมุุน

	 	 การหาประสิิทธิิภาพของแบบจำลองจะเป็็นการหาประสิิทธิิภาพของการใช้้งานของแขนกลและเซ็็นเซอร์์ 

ต่่าง ๆ โดยจะทำการหาประสิิทธิิภาพตามการทดลองหยิิบวััตถุุจากรางสไลด์์ไปให้้เซ็็นเซอร์์เช็็คสีีคััดแยก 

ตามสีีต่่าง ๆ ทั้้�งหมด 3 สีี (แดง เหลืือง น้้ำเงิิน) สีีละ 10 รอบ การทดลองและบัันทึึกผลตามตารางที่่�สร้้างขึ้้�น 

โดยมีีผลลััพธ์์ตามตาราง ดัังนี้้�
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ตารางที่่� 1 	ผลการ	ทดลองของแบบจำลองในด้้านสีีแดง

ครั้้�งที่่�

ความแม่่นยำการหยิิบ - วางวััตถุุ
ความแม่่นยำของ 

Photo sensor

ความแม่่นยำของ 

RGB Sensor

ค่่าความถี่่�ของ

แสงที่่�เช็็คได้้ 

(kHz)

การ

แสดงผล

จุุดตรวจเช็็คสีี 

(Sensor RGB)

หยิิบ

วััตถุุจาก

สายพาน

จุุดที่่�

วางวััตถุุ

ระยะห่่างระหว่่างวััตถุุ

กัับ Sensor RGB  

(5 - 10 mm.)

R Y B สีีแดง

1    5 21 55 38 

2    5 22 53 40 

3    6 23 54 42 

4    6 23 56 41 

5    6 21 59 38 

6    8 22 58 36 

7    5 20 57 36 

8    5 24 56 34 

9    6 23 56 40 

10    7 24 54 42 

ความ

แม่่นยำ 

(ร้้อยละ)

100 100 80

ค่่าเฉลี่่�ย 93.33 5.9

จากตารางที่่� 1 ผลการทดลองของแบบจำลองในด้้านสีีแดง ด้้านความแม่่นยำการหยิิบ - วางวััตถุุแขนกล 

สามารถหยิิบวััตถุุได้้สำเร็็จจากจุุดต่่าง ๆ ครบถ้้วน 8 ครั้้�ง ด้้านความแม่่นยำของ Photo sensor มีค่่าเฉลี่่�ย  

ของการตรวจจัับวััตถุุอยู่่�ที่่� 5.9 mm. ทำงานได้้ปกติิครบถ้้วน 10 ครั้้�ง ด้้านความแม่่นยำของ RGB Sensor  

สามารถเช็็คสีีแดงได้้ถููกต้้องครบถ้้วน 8 ครั้้�ง ดังนั้้�น ค่าความผิิดพลาดการหาประสิิทธิิภาพของแบบจำลอง  

ในด้า้นสีแีดง ได้ร้้อ้ยละ 4 จากการหาประสิทิธิภิาพของความแม่น่ยำในการทดลองของสีแีดง พบว่า่ ค่า่ความผิดิพลาด 

ไม่่เกิินร้้อยละ 10 
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ตารางที่่� 2 	ผลการทดลองของแบบจำลองในด้้านสีีเหลืือง

ครั้้�งที่่�

ความแม่่นยำการหยิิบ - วางวััตถุุ
ความแม่่นยำของ 

Photo sensor

ความแม่่นยำของ 

RGB Sensor

ค่่าความถี่่�ของ

แสงที่่�เช็็คได้้ 

(kHz)

การ

แสดงผล

จุุดตรวจเช็็คสีี 

(Sensor RGB)

หยิิบ

วััตถุุจาก

สายพาน

จุุดที่่�

วางวััตถุุ

ระยะห่่างระหว่่างวััตถุุ

กัับ Sensor RGB  

(5 - 10 mm.)

R Y B สีีเหลืือง

1    5 29 23 31 

2    5 33 25 29 

3    6 40 24 29 

4    6 36 23 30 

5    6 35 24 36 

6    8 39 23 38 

7    5 38 22 37 

8    5 35 23 36 

9    6 36 21 34 

10    7 34 22 31 

ความ

แม่่นยำ 

(ร้้อยละ)

100 100 80

ค่่าเฉลี่่�ย 100 6.4

จากตารางที่่� 2 ผลการทดลองของแบบจำลองในด้้านสีีเหลืืองด้้านความแม่่นยำการหยิิบ - วางวััตถุุ แขนกล 

สามารถหยิิบวััตถุุได้้สำเร็็จจากจุุดต่าง ๆ ครบถ้้วน 10 ครั้้�ง ด้้านความแม่่นยำของ Photo sensor มีีค่่าเฉลี่่�ย 

ของการตรวจจัับวััตถุุอยู่่�ที่่� 6.4 mm. ทำงานได้้ปกติิครบถ้้วน 10 ครั้้�ง ด้้านความแม่่นยำของ RGB Sensor  

สามารถเช็็คสีีเหลืืองได้้ถููกต้้องครบถ้้วน 10 ครั้้�ง ดังนั้้�น ค่าความผิิดพลาดการหาประสิิทธิิภาพ ของแบบจำลอง 

ในด้้านสีีเหลืืองได้้ร้้อยละ 0 
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ตารางที่่� 3 	ผลการทดลองของแบบจำลองในด้้านสีีน้้ำเงิิน

ครั้้�งที่่�

ความแม่่นยำการหยิิบ - วางวััตถุุ
ความแม่่นยำของ 

Photo sensor

ความแม่่นยำของ 

RGB Sensor

ค่่าความถี่่�ของ

แสงที่่�เช็็คได้้ 

(kHz)

การ

แสดงผล

จุุดตรวจเช็็คสีี 

(Sensor RGB)

หยิิบ

วััตถุุจาก

สายพาน

จุุดที่่�

วางวััตถุุ

ระยะห่่างระหว่่างวััตถุุ

กัับ Sensor RGB 

(5 - 10 mm.)

R Y B สีีน้้ำเงิิน

1    5 61 33 14 

2    5 65 41 17 

3    5 65 37 16 

4    6 88 53 23 

5    6 86 50 23 

6    9 86 52 16 

7    5 88 33 18 

8    5 65 35 15 

9    6 85 56 19 

10    6 83 52 20 

ความ

แม่่นยำ 

(ร้้อยละ)

100 100 100

ค่่าเฉลี่่�ย 100 5.8

จากตารางที่่� 3 ผลการทดลองของแบบจำลองในด้้านสีีน้้ำเงิิน ด้้านความแม่่นยำการหยิิบ - วางวััตถุุแขนกล 

สามารถหยิิบวััตถุุได้้ 10 ครั้้�ง ด้้านความแม่่นยำของ Photo sensor มีีค่่าเฉลี่่�ยของการตรวจจัับวััตถุุอยู่่�ที่่� 5.8 mm. 

ทำงานได้้ปกติิครบถ้้วน 10 ครั้้�ง ด้้านความแม่่นยำของ RGB Sensor สามารถเช็็คสีีได้้ถููกต้้องครบถ้้วน 10 ครั้้�ง  

ดัังนั้้�น ค่่าความผิิดพลาดการหาประสิิทธิิภาพของแบบจำลองในด้้าน สีีน้้ำเงิินได้้ร้้อยละ 0
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4.3 	ผลการหาความพึึงพอใจของกลุ่่�มตััวอย่่างของแบบจำลองการคััดแยกสีีด้้วยแขนกลแบบ 6 แกนหมุุน

ตารางที่่� 4 	ผลการหาค่่าความพึึงพอใจจากกลุ่่�มตััวอย่่าง

หััวข้้อประเมิิน
ค่่าเฉลี่่�ย

( )

ค่่าเบี่่�ยงเบนมาตรฐาน

(S.D.)
ความหมาย

1.	ด้้านการออกแบบและโครงสร้้างของแบบจำลองการคััดแยกสีีด้้วยแขนกลแบบ 6 แกนหมุุน

	 1.1	 ความแข็็งแรงของโครงสร้้าง 4.71 0.47 ดีีมาก

	 1.2	 การกำหนดความเร็็วของสายพานคงที่่� 4.21 0.08 ดีี

	 1.3	 การใช้้งานได้้สะดวก 4.64 0.63 ดีีมาก

	 1.4	 การดููแลบำรุุงรัักษาสะดวก 4.86 0.36 ดีีมาก

	 1.5	 ความแข็็งแรงของการจัับชิ้้�นงาน 4.93 0.27 ดีีมาก

	 1.6	 สะดวกต่่อการเคลื่่�อนย้้าย 4.71 0.47 ดีีมาก

	 1.7	 การออกแบบโครงสร้้างเหมาะสม 4.79 0.43 ดีีมาก

รวม 4.69 0.55 ดีีมาก

จากตารางที่่� 4 ความพึึงพอใจของแบบจำลองการคััดแยกสีีด้้วยแขนกลแบบ 6 แกนหมุุน ได้้รัับการประเมิิน 

จากลุ่่�มตััวอย่่าง 14 คน เป็็น เพศ หญิิง 2 คน ชาย 12 คน ระดัับความพึึงพอใจ ด้้านการออกแบบและโครงสร้าง 

ของแบบจำลองการคััดแยกสีีด้้วยแขนกลแบบ 6 แกนหมุุน ความพึึงพอใจอยู่่�ในระดัับดีีมากมีีค่่าเฉลี่่�ย ( )  

เท่่ากัับ 4.69 ค่่าเบี่่�ยงเบนมาตรฐาน (S.D.) เท่่ากัับ 0.55

5.	 อภิิปรายผล
จากผลของงานวิิจััย แบบจำลองการคััดแยกสีีด้้วยแขนกลแบบ 6 แกนหมุุน ที่่�สร้้างขึ้้�นมีีประสิิทธิิภาพ 

ตามเกณฑ์์ที่่�กำหนด เป็็นไปตามสมมุุติิฐานของการวิิจััยที่่�ได้้ตั้้�งไว้้ ทั้้�งนี้้�เพราะว่่าแบบจำลองการคััดแยกสีี 

ด้้วยแขนกลแบบ 6 แกนหมุุน จััดสร้้างขึ้้�นเป็็นแขนกลที่่�สามารถคััดแยกสีีได้้ตามที่่�ได้้เขีียนโปรแกรมไว้้  

ทุุกขั้้�นตอนผ่่านการตรวจสอบ และได้้รัับคำแนะนำจากผู้้�เชี่่�ยวชาญ เพื่่�อหาข้้อบกพร่่องนำมาเป็็นแนวทาง 

ในการปรัับปรุุงแก้้ไขจึึงสามารถนำไปเป็็นแบบจำลองในการคััดแยกสีีได้้

แบบจำลองการคััดแยกสีีด้้วยแขนกลแบบ 6 แกนหมุุน ผลการทำแบบทดสอบความพึึงพอใจของนัักศึึกษา 

ที่่�มีีต่่อแบบจำลองการคััดแยกสีีด้้วยแขนกลแบบ 6 แกนหมุุน โดยรวมอยู่่�ในระดัับ ดีีมาก เหตุุที่่�เป็็นเช่่นนี้้� เนื่่�องจาก 

แบบจำลองการคััดแยกสีีด้้วยแขนกลแบบ 6 แกนหมุุน มีีความแข็็งแรง ของโครงสร้้าง, การกำหนดความเร็็ว 

ของสายพานคงที่่� การใช้้งานสะดวก การดููแลบำรุุงรัักษาสะดวก ความแข็็งของการจัับชิ้้�นงานสะดวกต่่อ 

การเคลื่่�อนย้้าย การออกแบบโครงสร้้างเหมาะสม ซึ่่�งสอดคล้้องกัับการวิิจััย เรื่่�อง การควบคุุมหุ่่�นยนต์์แขนกล 

อุุตสาหกรรมมีีจุุดประสงค์์เพื่่�อจํําลองการทำงานของแขนกลใน ลัักษณะงานหยิิบจัับวััตถุุสามารถควบคุุมให้้แขนกล 

ย้้ายวััตถุุจาก ตำแหน่่งหนึ่่�งไปวางยัังอีีกตำแหน่่งหนึ่่�งได้้
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6.	 สรุุปผลและข้้อเสนอแนะ

สรุุปผล

6.1		 การศึึกษาประสิิทธิิภาพแบบจำลองการคััดแยกสีีด้้วยแขนกลแบบ 6 แกนหมุุน

	 	 การหาประสิิทธิิภาพของวััตถุุสีีแดง มีีค่่าความยำ ร้้อยละ 93.33

	 	 การหาประสิิทธิิภาพของวััตถุุสีีเหลืือง มีีค่่าความยำ ร้้อยละ 100

	 	 การหาประสิิทธิิภาพของวััตถุุสีีน้้ำเงิิน มีีค่่าความยำ ร้้อยละ 100

6.2 	การศึึกษาความพึึงพอใจจากกลุ่่�มตััวอย่่างพบว่่า

	 	 ความพึึงพอใจของแบบจำลองการคััดแยกสีีด้้วยแขนกลแบบ 6 แกนหมุุน อยู่่�ในระดัับความพึึงพอใจ 

ด้้านการออกแบบและโครงสร้างของแบบจำลองการคััดแยกสีีด้้วยแขนกลแบบ 6 แกนหมุุน ความพึึงพอใจ 

อยู่่�ในระดัับดีีมาก มีีค่่าเฉลี่่�ย ( ) เท่่ากัับ 4.69 ค่่าเบี่่�ยงเบนมาตรฐาน (S.D.) เท่่ากัับ 0.55

ข้้อเสนอแนะ

1. 	ควรจััดแสงไฟโดยรอบชุุดทดลองให้้มีีค่่าคงที่่� เพราะจากการทดลองแสงโดยรอบมีีผลต่่อการอ่่านค่่าของ  

RGB Sensor จึึงอาจทำให้้ความถี่่�ของแสงผิิดพลาดได้้

2. 	ควรศึกึษาการเริ่่�มเขีียนโปรแกรมควบคุมุเพราะอาจทำให้เ้ซอร์โ์วทำงานเกินิองศาที่่�กำหนดไว้ท้ำให้้สายพาน

หรืือกล่่องแยกวััตถุุชำรุุดได้้

3. 	โครงสร้างของแขนกลควรใช้้งานอย่่างระมััดระวัังไม่่ควรให้้ Servo Motor เคลื่่�อนที่่�อย่่างรวดเร็็วไป 

ในระยะเวลาสั้้�น ๆ จะทำให้้เกิิดแรงกระชากส่่งผลให้้มีีโอกาสที่่�สกรููตามจุุดต่่าง ๆ คลายได้้
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