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บทคัดย่อ 
 

              เทคโนโลยีหุ่นยนต์ของปัจจุบันและในอนาคตจะถูกพัฒนาขึ้นเพ่ือท าให้ มนุษย์มีความสะดวกสบาย

และมีความปลอดภัยในการด ารงชีวิตมากขึ้น มากไปกว่านั้นเทคโนโลยีหุ่นยนต์ยังมีความสามารถในการท างานได้

อย่างอัตโนมัติอีกด้วย แต่การที่เทคโนโลยีหุ่นยนต์ที่ท างานอย่างอัตโนมัตินี้จะส่งผลให้เกิดอันตรายกับมนุษย์ได้

เช่นกัน ถ้ามนุษย์มีการลุกล้ าาเข้าไปในพ้ืนที่หรือบริเวณท่ีหุ่นยนต์ก าลังท างานอยู่ 

              ดังนั้นโครงการนี้จึงได้พัฒนาระบบที่จะช่วยป้องกันและแจ้งเตือน เมื่อเกิดการลุกล้ าาของมนุษย์ ที่ก าลัง

เข้ามาในพ้ืนที่การท างานของหุ่นยนต์อย่างอัตโนมัติโดยการน าเทคโนโลยีของกล้องสามมิติ (3D Camera) ที่มี

ความสามารถตรวจวัดระยะทางของสิ่งของต่างๆระหว่างต าแหน่งที่ติดตั้งกล้องและวัตถุที่กล้องก าลังมองอยู่ได้ 

ระบบที่จะพัฒนาขึ้นมานี้จะตรวจจับสิ่งแปลกปลอมที่เป็นมนุษย์และยังรวมไปถึงวัตถุแปลกปลอมอ่ืนๆที่เข้ามาใกล้

หุ่นยนต์ในพื้นท่ีที่ก าหนด โดยจะแจ้งเตือนวัตถุท่ีเข้าใกล้หุ่นยนต์ให้รับรู้ถึงการลุกล้ าเข้ามาในพ้ืนที่หวงห้าม ซึ่งจะ

แบ่งการแจ้งเตือนออกเป็น 3 ระยะ คือ ระยะเริ่มต้นที่จะแจ้งเตือนเป็นสัญญาณไฟ ระยะที่สองจะท าการแจ้งเตือน

เป็นสัญญาณไฟและเสียง และจะสั่งให้หุ่นยนต์ท างานช้าลง และในระยะสุดท้ายจะแจ้งเตือนด้วยสัญญาณไฟและ

เสียง และจะส่งสัญญาณไปยังห้องควบคุมหุ่นยนต์เพ่ือให้เจ้าหน้าที่เข้าท าการตรวจสอบ มากไปกว่านั้นระบบจะสั่ง

ให้ หุ่นยนต์หยุดการท างานทันที เพื่อป้องกันการเกิดอันตรายที่จะเกิดข้ึนได้ในอนาคต 

              จากการทดลองน าะบบที่พัฒนาขึ้นใช้ร่วมกับหุ่นยนต์ พบว่าระบบสามารถท าการป้องกัน อันตรายที่จะ

เกิดข้ึนได้อย่างมีประสิทธิภาพ และสามารถท าการแจ้งเตือนการลุกล้ าเข้าพ้ืนที่ท างานของหุ่นยนต์ได้อย่างอัตโนมัติ

อีกด้วย 
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Abstarct 
               The current and future of automated robotic technology will be developed to make 

human beings more comfortable and safer to use. However, this technology can be harmful to 

humans when intruding on the working area of the robot. So, this project proposed a system to 

automatically prevent and alert when a human intrudes on the working robotics area. The 

proposed system uses a threedimensional camera technology that can measure the distance 

between the position of the camera and the object to detect the intrusion in the working robot 

area. For an intrusion, this system will alert the approaching objects and recognize the intrusion 

types into the restricted area that will be divided into 3 stages. The first stage is the far intrusion 

that will alert as a light signal. The second stage is the middle intrusion that will provide a light 

signal and sound alert and then command the robot to slow down. The last stage is the near 

intrusion that will alert by lights and sounds. In addition, the proposed system will send a signal 

to the robot control room for officers to investigate and then will immediately stop the robot 

to prevent the occurrence of harm that may occur in the future. From the experimental results, 

the developed system was integrated with the robot that has been found the system can 

effectively prevent any harm caused and automatically alert the intrusion into the robotic 

workspace. 
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บทท่ี 1  

บทน า  

1.1 ทีม่าและความส าคัญ  
               เนื่องจากภาคเรียนที่ผ่านมากลุ่มของนิสิตได้ท าโครงงานเกี่ยวกับกล้องที่สามารถเก็บข้อมูลพ้ืนที่และ

แสดงผลเป็น 3 มิติ ซึ่งเบื้องต้นสามารถท างานได้ในระดับปานกลาง คือ สามารถแสดงผลให้พอเข้าใจได้ว่า

พ้ืนที่นั้น ๆ คือพ้ืนที่ไหน มีสัดส่วนของห้องค่อนข้างชัดเจน โดยต่อมาในภาคเรียนนี้ กลุ่มนิสิตมีความสนใจที่จะ

น าโครงงานในภาคเรียนที่ผ่านมาประสานเข้ากับแขนกลเพ่ือการท างานร่วมกันอย่างประสิทธิภาพมากขึ้น ทั้ง

ในด้านคุณภาพและในด้านความปลอดภัย โดยจะน าเอาความสามารถของกล้องที่มีการวัดระยะเชิงลึกมาใช้

ประโยชน์ในการวัดระยะห่างจากแขนกลสู่บุคลากรผู้ท างานกับแขนกลนั้น เพ่ือความปลอดภัยของผู้เข้าใกล้

พ้ืนที่ท างานและความปลอดภัยของทรัพย์สิน ทั้งยัง สามารถจดจ าใบหน้าผู้ท างานในระบบด้วยได้ และอาจท า

ให้แขนกลหลบหลีกผู้ที่เข้าใกล้หรือผ่านพื้นที่การท างานของแขนกลได้ 

 

1.2 วัตถุประสงค ์ 
1.2.1 ตรวจจับสิ่งที่เข้ามาใกล้หุ่นยนต์ได้ 

1.2.2 วัดระยะห่างระหว่างหุ่นยนต์กับคนได้  

1.2.3 เก็บข้อมูลสิ่งที่เข้ามาใกล้หุ่นยนต์ได้  

1.2.4 ป้องกันการเกิดความอันตรายหรือความเสียหายที่จะเกิดข้ึนในอนาคตได้  

1.2.5 เพ่ือพัฒนาระบบใหม่ในการป้องกันหุ่นยนต์ของบริษัทมิตซูบิชิ อีเล็คทริค แฟคทอรี่ ออโตเมชั่นได้ 

 

1.3 ขอบเขตงานวิจัย  
1.3.1 การใช้กล้อง Intel® Realsense™ Depth Camera D435 ในการเก็บข้อมูล  

1.3.2 การเขียนโปรแกรมเพ่ือควบคุมกล้อง เพ่ือให้ท างานร่วมกับหุ่นยนต์และควบคุมหุ่นยนต์ได้ 

1.3.3 การเขียนโปรแกรมเพ่ือท างานและควบคุมหุ่นยนต์ของบริษัทมิตซูบิชิ อีเล็คทริค แฟคทอรี่ ออโต

เมชั่น  

1.3.4 การเชื่อมต่อระบบหุ่นยนต์กับระบบภายนอก 
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1.4 ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ  
1.4.1 สามารถสร้างแผนที่ 3 มิติ ที่เข้าใจง่ายและมีความแม่นย า 

1.4.2 ลดการใช้แรงงานมนุษย์ ด้วยระบบอัตโนมัติและหุ่นยนต์  

1.4.3 ป้องกันการเกิดความอันตรายหรือความเสียหายที่จะเกิดข้ึนกับคนและหุ่นยนต์ได 
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บทท่ี 2  

องค์ความรู้ที่เกี่ยวข้อง  

2.1 อุปกรณ์เก็บข้อมูล  
         2.1.1 Intel® Realsense™ Depth Camera D435 

                   การเก็บข้อมูลสถาพแวดล้อมเพ่ือน ามาท าเป็นแผนที่ 3 มิตินั้นมีคุณภาพหากใช้อุปกรณ์ท่ีมีการเก็บ

ข้อมูลความลึก โดยงานวิจัยนี้เลือกใช้ Intel Realsense รุน่ D435 ซึ่งเป็นกล้องที่มีระบบวัดความลึก มาในรูปแบบ

กล้องคู่ พร้อม RGB module [1] [2]  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

         

ภาพประกอบที ่1 Intel Realsense D435 

 

 

ภาพประกอบที ่2 Intel Realsense D435 
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           2.1.2 RGB module  

                    กล้องที่แสดงผลด้วยภาพ 2 มิติ ในแต่ละ pixel จะเป็นค่าสี RGB ( Red , Green , Blue ) ตั้งแต่ 

0 – 255 ซ่ึง pixel จะมีค่าที่ต่างกันตามระยะห่างจากกล้องหรือก็คือ ความลึกของวัตถุ แสดงให้เห็นด้วยค่าสี ใน

ตัวอย่างนี้ สีฟ้าจะเป็นส่วนที่อยู่ใกล้กล้องมากท่ีสุด และสีแดงจะเป็นส่วนที่ไกลที่สุด 

 

 

 

 

 

 

 

2.2 การเขียนค าสั่งควบคุมการท างานกล้อง 
 2.2.1 การตรวจจับใบหน้า (Face Detection) 

                 คือกระบวนการค้นหาใบหน้าของบุคคลจากภาพหรือวิดีโอ หลังจากนั้นก็จะท าการประมวลผลภาพ

ใบหน้าที่ไดส้ าหรับน าไปใช้ในขั้นตอนถัดไป อัลกอริทึมที่ใช้ในการตรวจจับใบหน้าในปัจจุบันก็มีอยู่ด้วยกันหลายวิธี

ซึ่งอัลกอริทึมในการตรวจจับใบหน้าที่ดีนั้นมีส่วนช่วยในการจ าแนก 

 

 

 

 

 

 

ภาพประกอบที ่3 RGB module 

 

 

ภาพประกอบที ่4 Face Detection 
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2.3 การเขียนค าสั่งควบคุมการท างานหุ่นยนต ์
 2.3.1 GX Works3 

          สามารถใช้สร้างภาษาโปรแกรมของ PLC โดยเป็นโปรแกรมส าหรับผลิตโปรแกรมอีกที เช่น ภาษา 

Ladder, ภาษาแบบ Function Block (FB) เป็นต้น รวมถึงใช้ส าหรับเขียนโปรแกรมไปยัง PLC หรือ อ่าน

โปรแกรมจาก PLC นอกจากนี้ยังสามารถใช้งานโมดูลพารามิเตอร์ได้ในทันที ท าให้สามารถใช้งานได้ง่ายขึ้นและ

สามารถแก้ไขโมดูลพารามิเตอร์ได้ตามต้องการ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

ภาพประกอบที ่5 GX Work3 
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บทท่ี 3 

วิธีการด าเนินงาน 

3.1 ขั้นตอนการด าเนินงาน 
 3.1.1 ศึกษาค้นคว้าเนื้อหาและงานวิจัยที่เกี่ยวข้องกับหัวข้อที่จะท า 

3.1.2 เลือก จัดหาอุปกรณ์และโปรแกรมที่จะใช้ตามค าแนะน าต่าง ๆ ของงานวิจัย  

3.1.3 อบรมและปรับพื้นฐานจากหลักสูตรต่างๆ  

3.1.3.1 Basic Robot (iQ-Platform)  

3.1.3.2 Basic PLC(GXW3)  

3.1.3.3 Basic GOT  

3.1.4 พัฒนาระบบ Intelligent 3D Vision  

3.1.5. เชื่อมต่อระบบกับระบบของหุ่นยนต์  

3.1.6 ทดสอบการท างานทั้งหมด  

3.1.7 ตรวจสอบคุณภาพและความถูกต้อง 

3.1.8 ปรับปรุงแก้ไขระบบ  

3.1.9 ทดสอบอีกครั้ง  

3.1.10 สรุปผลวิจัย 

 

 

 

 

 



15 
 

3.2 แผนการด าเนินงานตลอดโครงการ 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ตารางที ่1 แผนการด าเนนิงาน 
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3.3 อุปกรณ์และเครื่องมือที่ใช้ในการท าวิจัย  
3.3.1 อุปกรณ์  

3.3.1.1 Computer 

3.3.1.2 Intel Realsense D435  

3.3.1.3 บอร์ด NVIDIA® Jetson Nano™  

 

 3.3.2 ซอฟท์แวร์  

3.3.2.1 IntelRealsense Viewer  

3.3.2.2 Pycharm 

 

3.3.3 ภาษาที่ใช ้ 

3.3.3.1 Python 
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3.4 การออกแบบระบบ  
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การท างานของระบบ  

โครงการที่ก าลังจะพัฒนาขึ้นมาใหม่นี้ จะมีจุดประสงค์เพ่ือการตรวจสอบการล่วงล้ าเข้าพ้ืนที่ ในการ

ท างานของหุ่นยนต์ โดยภาพรวมทั้งหมดจะแสดงในภาพต่อไปนี้ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

โครงการนี้จะท าพัฒนาระบบ Intelligent 3D Vision (I3V) ด้วยการใช้กล้องสามมิติรุ่น Intel Realsense D435 

ที่มีความสามารถมองเห็นวัตถุในรูปแบบสามมิติ(Depth Vision) ได้ มากไปกว่านั้นยังสามารถตรวจสอบระยะทาง 

(Measurement Distance) ของวัตถุต่างๆที่เข้าใกล้กล้องได้อีกด้วย จึงน าอุปกรณ์นี้มาเพ่ือพัฒนาระบบรักษา

ความปลอดภัย (Security System) ของหุ่นยนต์มิตซูบิ ชิ เพื่อป้องกันอันตรายที่จะเกิดข้ึนกับมนุษย์และความ

เสียหายที่อาจจะเกิดขึ้นกับอุปกรณ์ได้อีกด้วย โดยระบบที่จะพัฒนาขึ้นจะมีการเชื่อมต่อกับหุ่นยนต์ดังภาพต่อไปนี้ 

 

 

 

 

 

ภาพประกอบที ่6 ต าแหนง่กลอ้ง 
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ระบบที่พัฒนาขึ้นใหม่จะน าคอมพิวเตอร์ขนาดเล็กที่มีชื่อว่า NVIDIA Jetson Nano ในการเชื่อมต่อกับ กล้องสาม

มิติ และท าการสร้างระบบความฉลาดที่อุปกรณ์นี้ หลังจากนั้นจึงส่งข้อมูลผ่านทางระบบ Ethernet หรือระบบการ

เชื่อมต่ออื่น เพ่ือติดต่อสื่อการกับหุ่นยนต์ในการบอกสถานะของสิ่งต่างๆที่ เข้าพ้ืนที่รักษาความปลอดภัย (Security 

Area) หรือมากไปกว่านั้นเข้าถึงพ้ืนที่ท างานของหุ่นยนต์ (Working Area) หลังจากนั้นจะส่งสัญญาณให้กับหุ่นยนต์

ให้ท างานช้าลงหรือหยุดท างาน เพ่ือป้องกัน อันตรายหรือความเสียหายที่จะเกิดข้ึนในอนาคตได้ 

 

3.5 พื้นที่การท างานของชุดทดลอง ในมหาวิทยาลัยศรีนครินทรวิโรฒ  
 

 
 

 

 

 

 

 

ภาพประกอบที ่7 การเชือ่มต่ออปุกรณต่์างๆ เขา้ดว้ยกนั 
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3.6 ปัญหาและอุปสรรค 
          3.5.1. ขาดความรู้ในเรื่องหุ่นยนต์จึงต้องเข้าคอร์สอบรมหลักสูตรและระยะเวลาในการอบรมก็ ไม่

สามารถก าหนดได้ด้วยตัวนิสิตเอง จึงต้องรอเวลาจากฝั่งผู้อบรมเพียงอย่างเดียว 

          3.5.2. เนื่องด้วยการแพร่ระบาดของ COVID-19 ท าให้นิสิตไม่สามารถใช้แขนกลที่มีภายในตึกคณะ

วิทยาศาสตร์ได้ จึงต้องเปลี่ยนรูปแบบโครงงานเป็นแบบจ าลองการท างานแทน 

          3.5.3. มาตรการของทางมหาวิทยาลัย ท าให้เจ้าหน้าที่ที่กลุ่มนิสิตได้ประสานงานไว้ในเรื่องการเชื่อมต่อ

แขนกลกับกล้อง ไม่สามารถเข้าไปท างานได้ 

          3.5.4. ความคลาดเคลื่อนของระยะจริง และระยะจากกล้องถึงบุคคลที่กล้องตรวจจับได้ 

          3.5.5. ความแม่นย าของการตรวจจับมีคลาดเคลื่อนเล็กน้อย หากเห็นหน้าไม่ชัดเจน หรือมีสิ่งอ่ืนสิ่งใด

ปิดบังหน้าเล็กน้อย 
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บทท่ี 4  

ผลการด าเนินงาน 

4.1 อบรมและปรับพื้นฐานจากหลักสูตรต่างๆ 
 

 

 

 

 

 

 

- Basic Robot (iQ-Platform) 

คอร์สนี้ นิสิตได้เรียนความรู้พื้นฐานในด้านการใช้งาน Robot iQ-Platform รวมทั้งสามารถตรวจสอบและแก้ไข

ปัญหาเบื้องต้นได้อีกด้วย นิสิตได้ทดลองใช้อุปกรณ์และชุดทดลองจริงด้วย ท าให้สามารถรู้วิธีควบคุมและแก้ปัญหา

เบื้องต้นได้ เมื่อเกิดปัญหาระหว่างการด าเนินงานโครงงาน 

- Basic PLC (GXW3) 

คอร์สนี้ นิสิตได้อบรมการใช้งาน PLC หลักสูตร Basic PLC (GX Works 3) โดยมีการฝึกปฏิบัติการออกแบบ และ

เขียนโปรแกรม PLC และฝึกปฏิบัติการ การใช้โปรแกรม GX Works3 และทราบถึงอุปกรณ์ PLC ขั้นพ้ืนฐาน ท า

ให้สามารถรู้วิธีการเขียนโปรแกรม PLC เพ่ือใช้เชื่อมต่อและสั่งงานกับโครงงานที่นิสิตได้ด าเนินการอยู่ 

 

- Basic GOT 

คอร์สนี้ ท าให้นิสิตได้รู้อุปกรณ์ท่ีท าหน้าที่เป็นสื่อกลางระหว่างเครื่องจักรและมนุษย์ ใช้เป็นตัวแสดงผลกราฟิก เช่น 

หลอดไฟ ตัวเลข ข้อความ รูปภาพ และนิสิตได้ใช้อุปกรณ์และชุดทดลองจริงในการฝึกออกแบบกราฟิก ท าให้นิสิต

ได้มีความรู้และสามารถออกแบบกราฟิกได้เอง เพ่ือใช้งานร่วมกับโครงงานที่นิสิตได้ด าเนินการอยู่ 

 

ตารางที ่2 อบรมและปรบัพืน้ฐานหลกัสตูร 
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ภาพประกอบที ่8 อบรมหลกัสตูร 

ภาพประกอบที ่9 อบรมหลกัสตูร 
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การด าเนินโครงงานในครั้งนี้ผู้จัดท าได้เสนอผลการด าเนินโครงงาน โดยแสดงผลลัพธ์ดังต่อไปนี้ 

      

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ท าการทดสอบโดยการเดินเข้าหาพื้นที่แบบปกติ ซึ่งมีบุคคลให้กล้องตรวจจับใบหน้ามากกว่า 1 ใบหน้าใน

หนึ่งเฟรม เพ่ือทดสอบว่าการควบคุมระบบด้วยกล้องสามารถท างานได้ปกติตามระยะที่ก าหนดไว้ และทดสอบว่า

กล้องจะตรวจจับใบหน้าบุคคลที่ใกล้กว่าและน าค่าระยะห่างของบุคคลที่ใกล้กว่านั้นไปสั่งการควบคุมหุ่นยนต์ 

 

 

 

 

 

 

ภาพประกอบที ่10 ผลการด าเนนิงาน 1 
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เป็นวีดีโอสถานการณ์เดียวกันกับ ภาพประกอบที่10 แต่เป็นวีดีโอที่ได้จากการบันทึกของโปรแกรมควบคุม

หุ่นยนต์ด้วยกล้องที่นิสิตพัฒนาไว้ ซึ่งจะจัดเก็บวีดีโอนี้ไว้ในโฟลเดอร์ Video ซึ่งชื่อของวีดีโอนั้น ๆ จะเป็นเวลาที่ได้

มีการบันทึกวีดีโอ 

 

 

 
 

ภาพประกอบที ่11 ผลการด าเนนิงาน 2 
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ทดสอบโดยการเดินผ่านจากขวาไปซ้ายและจากซ้ายไปขวา โดยให้กล้องหันเพียงด้านข้างของใบหน้า จึง

เห็นได้ว่ากล้องมีความแม่นย าน้อยลงจากปกติ แต่ยังคงท างานได้ในระดับหนึ่ง และได้ท าการทดสอบโดยการก้มหัว

ให้กล้องไม่สามารถเห็นใบหน้าเต็ม ๆ ได้ จึงท าให้กล้องไม่สามารถตรวจจับใบหน้าได้เลย 

 

 

 

 

 

 

ภาพประกอบที ่12 ผลการด าเนนิงาน 3 
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ทดสอบโดยการที่นิสิตสวมแว่นตาปกติ ที่มีการปิดบังใบหน้าเล็กน้อย ท าให้กล้องมีความแม่นย าในการ

ตรวจจับใบหน้าลดลง แต่ยังคงท างานได้อยู่ และได้ท าการทดสอบโดยการใช้มือปิดบังใบหน้าบางส่วน ความ

แม่นย าในการตรวจจับใบหน้านั้นลดลง แต่ยังคงท างานได้อยู่เช่นเดียวกัน 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพประกอบที ่13 ผลการด าเนนิงาน 4 
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ทดสอบโดยการเดินถอยหลังเข้าหากล้อง จ าลองสถานการณ์ท่ีคนงานอาจจะท างานอยู่และต้องเคลื่อนที่

โดยการถอยหลัง ท าให้อาจไม่ทราบว่ามีหุ่นยนต์ก าลังท างานอยู่ด้านหลัง ซึ่งท าให้กล้องไม่สามารถตรวจจับใบหน้า

ได้เลย ส่งผลให้หุ่นยนต์นั้นไม่ถูกสั่งการให้เปลี่ยนรูปแบบการท างาน ยังคงท างานปกติ อาจท าให้เกิดความเสียหาย

ได้ในเวลาต่อมา 

 

 

 

 

 

 

ภาพประกอบที ่14 ผลการด าเนนิงาน 5 
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บทท่ี 5 

สรุปผล อภิปรายผล และข้อเสนอแนะ 

5.1 สรุปผลการศึกษาค้นคว้า 
จากการด าเนินโครงการ A New Security System of Mitsubishi Robot using Intelligent 3D 

Vision สามารถควบคุมและสั่งการได้ระดับดี มีความคลาดเคลื่อนของระยะเพียงเล็กน้อย ( +- 10 - 20 cm ) การ

รับระยะจากกล้องเพ่ือสั่งการหุ่นด้วยการจ าลอง ท างานได้ดี ตรงตามวัตถุประสงค์ โดยสามารถตรวจจับใบหน้าได้

มากกว่า 1 ใบหน้าและใช้ระยะของใบหน้าที่ใกล้กว่าเป็นค่าเพ่ือสั่งการหุ่นให้ท างานในระยะนั้น ๆ เพ่ือความ

ปลอดภัยในพื้นที่ท างาน 

 

5.2 อภิปรายผล 
     เนื่องจากต าแหน่งของกล้องอยู่สูงจากพ้ืน ท าให้มีความคลาดเคลื่อนระหว่างระยะจากกล้อง และการ

วัดระยะทางกายภาพของพ้ืนที่จริง 

     ระบบการตรวจจับใบหน้ายังมีจุดอ่อนอยู่บ้าง เช่น การหันข้างเข้าหากล้อง จะท าให้ความแม่นย าใน

การจับใบหน้าลดลง อาจจะจับใบหน้าได้ และไม่ได้ในบางครั้ง หรือหากมีสิ่งของปิดบังใบหน้า เช่น แว่นตา 

หน้ากากอนามัย ผมปิดหน้า หรือใช้มือบังหน้าไว้บางส่วนก็ท าให้การจับใบหน้ามีความแม่นย าลดลงเช่นกัน 

 

5.3 ข้อเสนอแนะ 
มีข้อจ ากัดในเรื่องการตรวจจับใบหน้า เช่น หากพ้ืนที่ท างานจริง มีพนักงงานเดินถอยหลังเข้าสู่พื้นที่ท างานของ

หุ่น จะท าให้กล้องไม่สามารถตรวจจับใบหน้า และหาระยะเพ่ือสั่งการหุ่นให้ท างานตามระบบได้ อาจท าให้เกิด

อันตรายต่อพนักงงานผู้นั้น 
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จากการประชุมกับทาง บ.มิตซู ได้รับข้อมูลว่า ด้วยตามมาตรฐาน safety ของหุ่นยนต์ ไม่สามารถสั่งการให้

หุ่นยนต์เปลี่ยนแปลงการท างานได้ ผ่านทางการเขียนโปรแกรม การสั่งการให้หุ่นยนต์เปลี่ยนแปลงการท างาน ต้อง

ท าการสั่งจากโปรแกรมผ่านกล่องท่ีแสดงในรูปภาพนี้  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

กล่องควบคุมนี้ จะส่งค าสั่งผ่านสายค าสั่ง ที่เชื่อมต่อกับหุ่นยนต์โดยตรง เพ่ือเปลี่ยนแปลงการท างานต่อไป ดังนั้น

การพัฒนาระบบในอนาคตต้องท าตามมาตรฐานของหุ่นยนต์ 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพประกอบที ่15 กล่องควบคมุการท างาน 
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GX work 3  

       เป็นโปรแกรมส าหรับเขียนค าสั่ง สั่ง PLC ซึ่งเป็นโปรแกรมรุ่นใหม่ ที่ใช้กับ PLC series ปัจจุบัน เป็นภาษา 

Ladder มี license หน้าตาภายในคล้ายกับวงจรไฟฟ้า ใช้ความรู้ทางวงจรไฟฟ้าในการท างานได้เช่นกัน 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพประกอบที ่16 interface ภายในโปรแกรม GX Work 3 
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GT Designer3 

     เป็นโปรแกรมส าหรับการสร้าง HMI หรือ UI เพ่ือเป็นสื่อกลางส าหรับผู้ใช้งานกับหุ่นยนต์ ซึ่งจอจะเป็นรู่น 

GOT2000 ที่ใช้กับโปรแกรมนี้ เป็นรุ่นปัจจุบัน เชื่อมต่อด้วยสาย Ethernet จากจอ GOT2000 สู่ PLC ของหุ่น 

สามารถออกแบบ I/O เป็นการจ าลองการท างานได้ มีระบบสัมผัส การออกแบบใช้เป็นกราฟฟิกตามไลบรารี่ที่

โปรแกรมมีมาให้ และท างานร่วมกับโค้ด Ladder ของ GX work3 ซึ่งต้องเชื่อมกันระหว่างโปรแกรม เพ่ือการสั่ง

การหุ่นด้วยจอ GOT2000 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพประกอบที ่17 interface ภายในโปรแกรม GT Designer 3 
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