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บทคัดย่อ 

 
  โครงการวิจัยช้ินนี้ไดน าเสนอการออกแบบและควบคุมแขนกลโดยใช้วิธีการเรียนรูแบบท าซ้ า 
จนกระท่ังได้คาพารามิเตอรท่ีเหมาะสมท่ีสุด วัตถุประสงค์ของการท างานของแขนกลคือต้องการให้แขนกล
เคล่ือนท่ีไปหยิบจับวัตถุตาม ต าแหน่งท่ีต้องการได ดังนั้นจึงไดประยุกต์ใช้วิธีการควบคุมแบบการเรียนรู
แบบท าซ้ ามาควบคุมการเคล่ือนท่ีของแต่ล่ะข้อต่อของแขนกล เพื่อลดค่าความผิดพลาดในการเคล่ือนท่ี
และท าให้เคล่ือนท่ีเข้าสู่ต าแหน่งเป้าหมายไดแม่นย ามากขึ้น และได้อ้างอิงจากสมการท่ีมีความส าคัญ 
ส าหรับการน าไปพัฒนาใช้ในการควบคุมแขนกล ท้ังโดยการ ควบคุมผ่านทางคิเนแมติกส์และทาง
ไดนามิกส์โดยในส่วนของการ ควบคุมผ่านทางคิเนแมติกส์สามารถควบคุมไดผ่านสมการอินเวิร์สคิเนแม
ติกส์และ สมการเชิงความเร็ว และการควบคุมทางด้านไดนามิกส์ สามารถควบคุมผ่านสมการการเคล่ือนท่ี
ท่ีหามาไดซึ่งท้ังหมดท่ีกล่าว มานั้นไดท าการวิเคราะห์ ค านวณ และทดสอบแบบจ าลองการเคล่ือนท่ี ซึ่ง
แสดง ให้เห็นถึงความถูกต้องแม่นย าของสมการต่างๆท่ีไดวิเคราะห์มา จึง สามารถน าสมการดังกล่าวไปใช้
ในการควบคุมแขนกล ไดอย่างถูกต้อง 
  จากการทดลองโดยให้เคล่ือนท่ีไปหยิบ จับวัตถุและน าไปปล่อยวางไว้อีกจุดหนึ่ง ตามชุดค าส่ัง ท่ี
ได้ป้อนค่าพิกัดต าแหน่งลงไปในโปรแกรม พบว่าส่วนปลายของแขนกลสามารถเคล่ือนท่ีไปยังค่า เป้าหมาย
ท่ีก าหนดได้ 
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Abstract 

 
  This research project presents the design and control a mechanical arm by using 
repetitive learning method until the optimal parameters. The purpose of the work of the 
mechanical arm is to move the object at the desired position. Thus, a repetitive learning 
control method has been applied to control the movement of the joints of the 
mechanical arm to reduce the error of movement and to move to the target location 
more precisely. And based on the important equations for the development of 
mechanical arm control by control through Kinematics and Dynamics. By the way, 
Kinematics control is controlled through the Inverse Kinematics and Speed equation and 
Dynamics control can be controlled through the equations of motion to find. All of 
which are analyzed calculated and test the movement model which shows the accuracy 
of equations that have been analyzed. The equation can be applied to the control of 
the mechanical arm correctly. 
  From the experiment to move to pick and capture the object and place it at 
another point in the order in which the coordinates have been entered into the 
program. It was found that the tip of the mechanical arm can move to the target value. 
 
 
 
 

 
 
 
 
 

 
 
 
 


