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การสร้างลบบจ้าลองทางคณิตศาสตร์ของการเคลื่อนที่ของปลายลขนกลส้ามรับ 
เครื่องกรีดยางพาราอตัโนมัต ิ

ยงยุทธ๑ เสียงดัง1, จรูญศักดิ์ สมพงศ๑1, คธา วาทกิจ1 และ พยุงศักดิ์ จลุยุเสน1 
1สาขาวิชาวิศวกรรมเกษตร มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีสุรนารี 111 ถนนมหาวิทยาลัย ต าบลสุรนารี อ าเภอเมือง จังหวัดนครราชสีมา 30000 

ผู้เขียนติดต่อ: ยงยุทธ์  เสียงดัง  E-mail: yongyuht@rmuti.ac.th 

บทคัดย่อ 

งานวิจัยนี้มีวัตถุประสงค๑เพื่อสร๎างแบบจําลองทางคณิตศาสตร๑ของการเคลื่อนที่ของปลายแขนกลสําหรับเครื่องกรีด
ยางพาราอัตโนมัติจากการศึกษาเบื้องต๎นพบวํามีดกรีดยางพาราที่นิยมใช๎ในปัจจุบัน (มีดเจ๏ะบง) มีข๎อจํากัด คือต๎องใช๎ผู๎ปฏิบัติงานที่
มีทักษะและประสบการณ๑สูง ซึ่งจะสํงผลตํอความสิ้นเปลืองเปลือกและทําลายเยื้อเจริญจากปัญหานี้ทางผู๎วิจัยจึงได๎ทําการออกแบบ
ปลายแขนกลสําหรับเครื่องกรีดยางพาราอัตโนมัติที่สามารถเคลื่อนที่กรีดเปลือกยางพาราตามการเอียงของรอยกรีดจากจุดเริ่มต๎น
จนถึงจุดสิ้นสุดการกรีดและสามารถควบคุมความหนาและความลึกในการกรีดได๎อยํางอัตโนมัติ ในเบื้องต๎นจะทําการจําลอง
สถานการณ๑เพื่อศึกษาคําพารามิเตอร๑ตํางๆ ขั้นตอนการวิจัยในครั้งนีส้ามารถแบํงออกได๎เป็น 4 ขั้นตอน 1. การสร๎างแบบจําลองทาง
คณิตศาสตร๑ของปลายแขนกล  2. การสร๎างเส๎นทางการเคลื่อนที่ 3. การจําลองสถานการณ๑ และ 4. การประเมินผล แบบจําลอง
ทางคเินเมติกส๑ของปลายแขนกลที่มีข๎อตํอเป็นแบบเลื่อนและมีสามองศาอิสระถูกสร๎างบนพิกัดฉาก เมื่อต๎นยางพาราถูกกําหนดให๎มี
ลักษณะสัณฐานเป็นรูปทรงกระบอกและมีมุมกรีด 30 องศา รอยกรีดบนต๎นยางพาราจะมีลักษณะเป็นเส๎นโค๎งเฮลิกซ๑และถูกใช๎เป็น
เส๎นทางการเคลื่อนที่ของปลายแขนกล จากการจําลองสถานการณ๑ด๎วยโปรแกรม SolidWorks พบวําปลายแขนกลสามารถเคลื่อนที่
ตามรอยกรีดของต๎นยางพาราได ๎

ค้าส้าคัญ: เครื่องกรีดยางพาราอัตโนมัติ;ปลายลขนกล;มีดกรีดยางพารา; ยางพารา 

1. บทน้า 

จากข๎อมูลทางวิชาการของสถาบันวิจัยยาง รายงาน
วําในปี 2553 ทั่วโลกมีพื้นที่ปลูกยางพาราครอบคลุมพื้นที่
ประมาณ 72.21 ล๎านไรํ พื้นที่ปลูกยางสํวนใหญํเกือบ 76.4 
เปอร๑เซ็นต๑ อยูํในทวีปเอเชีย สํวนใหญํเป็นสวนยางขนาดเล็ก
และเป็นเกษตรกรรายยํอย โดยประเทศอินโดนีเซียมีพื้นท่ี
ปลูกยางมากที่สุด 21.53 ล๎านไรํ รองลงมาคือ ประเทศไทย 
18.76 ล๎านไรํ และมาเลเซีย 6.38 ล๎านไรํ สําหรับประเทศ
ผู๎ผลิตยางธรรมชาติมากที่สุด 3 อันดับแรกใน ปี 2554 ได๎แก ํ
ไทย ผลิตได๎ 3.573 ล๎านตันหรือคิดเป็น 33.5 เปอร๑เซ็นต๑ของ
ปริมาณการผลิตทั้งโลก รองลงมา คือ อินโดนีเซีย ผลิตได๎ 
2.886 ล๎านตัน สํวนประเทศมาเลเซียผลิตได๎ 1.024 ล๎านตัน 
ปริมาณการผลิตยางทั้งสามประเทศคิดเป็น 70.2 เปอร๑เซ็นต๑ 

ของปริมาณการผลิตทั้งโลก พื้นที่ปลูกยางทั้งหมดของ
ประเทศไทยในปี 3553 ทั้งสิ้น18,761,231  ไรํ ทํารายได๎
ให๎กับประเทศไทยและการจ๎างแรงงานเป็นจํานวนมาก หนึ่ง
ในแรงงานที่มีความสําคัญคือ คนงานกรีดยาง เนื่องจากการ
กรีดยางต๎องใช๎แรงงานที่มีทักษะ มีความชํานาญ ซึ่งจะสํงผล
ตํอปริมาณน้ํายางที่กรีด การชงักการเจริญเติบโต เนื่องจากมี
โอกาสที่คมมีดจะไปบาดเยื่อเจริญ ที่อยูํติดกับบริเวณเปลือก
ของต๎นยางพารา เป็นความเสียหายที่เกิดจากเกษตรกรที่ไมํมี
ความชํานาญและประสบการณ๑ กรีดทําลายช้ันของเยื่อเจริญ
หรือเกิดบาดแผลที่บริเวณเยื่อเจริญ เนื่องจากเยื่อเจริญเป็น
สํวนที่สร๎างเนื้อเยื่อใหมํมาทดแทน ถ๎าหากถูกทําลาย ก็จะไมํ
สามารถสร๎างเปลือกใหมํในบริเวณนั้นได๎หรือทําให๎เปลือกงอก
ใหมํไมํเรียบสม่ําเสมอ เป็นรอยตะปุุมตะป่่า การเก็บเกี่ยว
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ผลผลิตจากเปลือกงอกใหมํจะไมํสะดวก [2] การสิ้นเปลือง
ของรอยกรีดเนื่องจากมีความหนาในการกรีดในแตํละครั้งมาก
เกินไป ทําให๎หมดเปลือกยางเร็ว จากการแนะนําวิธีการกรีดที่
ถูกต๎อง การสิ้นเปลืองเปลือกในแตํละครั้งกรีดควรอยูํระหวําง 
1.7-2.5 มิลลิเมตร หรือไมํเกิน 25 เซนติเมตรตํอปี เกษตรกร
ที่มีความชํานาญสามารถใช๎เวลาในการกรีดยางพารา 15 
วินาทีตํอต๎น     ใน  1  วันจะใช๎เวลาเฉพาะการกรีดประมาณ 
2 ช่ัวโมง ถ๎ารวมเวลาเดินจากต๎นหนึ่งไปอีกต๎นหนึ่ง จะใช๎เวลา
ทั้งหมด 2.5-3.0 ช่ัวโมง จะกรีดยางได๎ 400-500 ต๎นตํอคนตํอ
วัน[2] โดยใช๎เครื่องมือเฉพาะที่เรียกวํา มีดกรีดยางเจ๏ะบง 
การใช๎มีดกรีดยางเจ๏ะบง นอกจากผู๎ใช๎จะต๎องมีทักษะและ
ความชํานาญแล๎ว จะต๎องสูญเสียพลังงานในการออกแรง
กระตุกเพื่อให๎คมมีดเฉือนเปลือกยางเป็นระยะทางยาว
ประมาณครึ่งหนึ่งของเส๎นรอบวงของต๎นยางพารา เกิดการ
สิ้นเปลืองเปลือกที่เร็วเกินไป มีความเสียหายของหน๎ายาง 
ความสามารถในการกรีดยางพารามีขีดจํากัดอยูํที่ 400-500 
ต๎นตํอคนตํอวัน  

 
รูปที่ 1 มีดกรีดยางพาราแบบใช๎มอเตอร๑ไฟฟูา 

ยงยุทธ๑(2552) ได๎ทําการออกแบบและสร๎างมีดกรีด
ยางพาราแบบใช๎มอเตอร๑ไฟฟูา ใบมีดจะเป็นใบมีดหมุน มี 4 
ฟัน มุมตัด 45 องศา มีกลไกความคุมความหนาเพื่อลดการ
สิ้นเปลืองเปลือกท่ีเร็วเกินไปและลดความเสียหายของหน๎า
ยาง ผู๎ใช๎งานมีดกรีดยางพารานี้ไมํจําเป็นต๎องใช๎แรงงานท่ีมี
ทักษะและความชํานาญ ก็สามารถใช๎งานได๎ แตํก็มีข๎อด๎อยที่
ต๎องได๎รับการปรับปรุงคือ ต๎องใช๎คนในการพามีดกรีด
ยางพาราแบบใช๎มอเตอร๑ไฟฟูาให๎เคลื่อนที่ตามรอยกรีดเดิม
และต๎องคอยควบคุมความลึกในการกรีดด๎วย 

งานวิจัยนี้มีวัตถุประสงค๑เพื่อสร๎างแบบจํา ลองทาง
คณิตศาสตร๑ของการเคลื่อนที่ของปลายแขนกลสําหรับเครื่อง

กรีดยางพาราอัตโนมัติ เพื่อนําข๎อ มูลจากการจําลอง
สถานการณ๑ ไปใช๎ในการออกแบบปลายแขนกลสําหรับเครื่อง
กรีดยางพาราอัตโนมัติ  ที่สามารถเคลื่อนที่กรีดเปลือก
ยางพารา ตามการเอียงของการกรีด จากจุดเริ่มต๎นการกรีด
จนถึงจุดสิ้นสุดการกรีด สามารถควบคุมความหนาและความ
ลึกในการกรีดได๎อยํางอัตโนมัต ิ

2. วิธีการด้าเนินการ 

2.1 ลบบจ้าลองทางคณิตศาสตร์ของปลายลขนกล 

ปลายแขนกลสําหรับเครื่องกรีดยางพาราอัตโนมัติ 
สามารถสร๎างได๎จากตัวขับเร๎าเชิงเส๎น(Linear Actuator) ที่ตํอ
อนุกรมและตั้งฉากกัน เพื่อให๎สามารถเคลื่อนท่ีแบบเลื่อนใน
ระบบพิกัดฉาก รางสไลค๑ของแกน x จะยึดติดกับลําต๎น
ยางพาราด๎วยชุดจับยึด ชุดมีดกรีดยางแบบใช๎มอเตอร๑
ไฟฟูาจะถูกติดตั้งที่ปลายแกน z โดยกําหนดให๎จุดออริจินอ
ยูํที่จุดเริ่มต๎นการกรีด  

 
รูปที่ 2 แบบจําลองทางคิเนเมติกส๑ของปลายแขนกล 

แบบจําลองทางคิเนเมติกส๑ของปลายแขนกลสามารถ
เขียนให๎อยูํในรูปสมการได๎ดังนี ้
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ความเร็วเชิงเส๎นของตัวขับเร๎าในแตํละแกนสามารถ
ได๎จากการอนุพันธ๑การกระจัดของแตํละแกน ดังนี ้
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เมื่อ di  =  การกระจัดของแกน i (มิลลิเมตร) 
Li =  ระยะหลีดของแกน i (มิลลิเมตรตํอรอบ) 

   = มุมการหมุนของแกน i (เรเดียน) 

2.2 เส้นทางการเคลื่อนที ่

2.2.1 การเปิดกรีด 

 
รูปที่ 3 การทํารอยเปิดกรีดใหมํบนต๎นยางพารา 

ต๎นยางพาราพร๎อมเปิดกรีดเมื่อวัดเส๎นรอบต๎นได๎ไมํ
น๎อยกวํา 50 เซนติเมตร ท่ีระดับความสูง 150 เซนติเมตร 
จากพื้นดิน ทํอน้ํายางจะเรียงตัวออกมาจากเยื้อเจริญรอบลํา
ต๎นตามแนวดิ่งเป็นช้ัน ๆ อยูํในลักษณะเอียงไปทางขวา
จากแนวดิ่งเล็กน๎อยประมาณ 2.1-7.1 องศา การกรีดยางให๎
รอยกรีดเอียงจากด๎านบนซ๎ายลงด๎านลํางขวา เพื่อให๎ตัดทํอน้ํา
ยางให๎มากที่สุด ความชันของรอยกรีดควรทํามุ ม 30-35 
องศา จากแนวระดับเพื่อให๎น้ํายางไหลได๎สะดวก ไมํไหลออก
นอกรอยกรีด ทําให๎ได๎ผลผลิตเต็มที่ หากมุมกรีดเปลี่ยนไป
จาก 30 องศา เป็น 45 องศา จะทําให๎ผลผลิตเพิ่มขึ้นร๎อยละ 
2-3 แตํความยาวรอยกรีดเพิ่มขึ้นร๎อยละ 22 ทําให๎สิ้นเปลือง
เปลือกและใช๎เวลาในการกรีดเพิ่มขึ้น หากมุมกรีดต่ํากวํา 30 
องศา ทําให๎น้ํายางไหลออกนอกรอยกรีด สูญเสียผลผลิต 
ระบบกรีดยางที่แนะนํามี 5 ระบบ แตํระบบกรีดครึ่งลําต๎นวัน
เว๎นวัน (1/2S d/2) นิยมใช๎กับพันธุ๑ยางพาราทั่ว ๆ ไป [1] 

2.2.2 การสร๎างเส๎นทางการเคลื่อนที่ของปลาย 
แขนกล 

จากรูปที่ 3 จะเห็นวํารอยกรีดมีลักษณะเป็นเส๎นโค๎ง
เฮลิกซ๑พันรอบต๎นยางพาราจากด๎านลํางขวาขึ้นสูํด๎านบนซ๎าย  

 
รูปที่ 4 เส๎นทางการเคลื่อนที ่

เมื่อพิจารณาลักษณะรอยกรีดบนต๎นยาง พาราที่มี
ลักษณะเป็นเส๎นโค๎งเฮลิกซ๑เป็นเส๎นทางการเคลื่อนที่ โดยแยก
พิจารณาออกเป็นแตํละแนวแกน จะได๎ตําแหนํงและความเร็ว
ของแตํละแนวแกน ดังนี ้

ต้าลมน่ง 

                                    (3a) 

     
 

 
                             (3b) 

                                        (3c) 

เมื่อ 

     
 

 
                            

                                   

   D  =  เส๎นผํานศูนย๑กลางของต๎นยางพารา (มิลลิเมตร) 
   r   =  รัศมีของต๎นยางพารา (มิลลิเมตร) 
   t   =  เวลาที่ใช๎ในการกรีด (วินาที) 
    h  =  ความสูงของรอยกรีด (มิลลิเมตร) 

       =  มุมของรอยกรีด (องศา) 

                 =  ความเร็วเชิงมุม (เรเดียนตํอวินาที) 
ทําการอนุพันธ๑สมการ (3) จะได๎ 

ความเร็ว 

X  (t)=rω sin〖(ωt)    〗     (4a)  

Y  (t)=h/π ω                (4b)

  Z  (t)=-rωcos(ωt)           (4c) 

2.3 การจ้าลองสถานการณ์ 

2.3.1 การกําหนดเง่ือนไขของการจําลองสถานการณ๑ 
ในการจําลองสถานการณ๑ของปลายแขนกลและ

เส๎นทางการเคลื่อนที่ โดยทําการขึ้นรูปปลายแขนกลและรอย
กรีดด๎วยโปรแกรม SolidWorks แตํละแกนของปลายแขนกล

 

r 
D 

h 
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จะใช๎ตัวขับเร๎าเชิงเส๎นประกอบแบบอนุกรมและตั้งฉากกัน 
เพื่อให๎สามารถเคลื่อนที่แบบเลื่อนในระบบพิกัดฉากได๎ ชุดมีด
กรีดยางแบบใช๎มอเตอร๑ไฟฟูาจะถูกติดตั้งที่ปลายแกน z สํวน
เส๎นทางการเคลื่อนที่มีลักษณะเป็นเส๎นโค๎งเฮลิกซ๑แทนรอย
กรีดบนต๎นยางพารา เมื่อต๎นยางพาราถูกกําหนดให๎มีลักษณะ
สัณฐานเป็นรูปทรงกระบอกและมีมุมกรีด 30 องศากับ
แนวดิ่ง  

 
รูปที่ 5 แบบจําลองของปลายแขนกลและเส๎นทางการเคลื่อนที ่

เมื่อพิจารณาความเร็วในการเคลื่อนท่ีในแนวแกน X  
จะทําให๎สมการ (2) เทํากับสมการ (4a) แตํในระบบจริง ต๎น
กําลังที่เป็นมอเตอร๑จะหมุนขับแกนบอลสกรูของชุดขับเร๎าเชิง
เส๎นเพราะฉะนั้นแกนบอลสกรูจะต๎องหมุนด๎วยความเร็ว
เชิงมุมตามสมการที่ (5a) 

 

  
              

    
 

 
𝑠𝑖  𝑡 (

  

 
) (

   

 
)     (5a) 

 ในแกน y และ z พิจารณาเชํนเดียวกัน 

   
      

 
(
  

 
) (

   

 
)        (5b) 

     
 

 
𝑐 𝑠 𝑡 (

  

 
) (

   

 
)   (5c) 

การเปรียบเทียบระหวํางเส๎นทางการเคลื่อนที่ของ
ปลายแขนกลกับรอยกรีดที่สร๎างสมการเฮลิกซ๑ ความเร็ว
เชิงมุมของแตํละแกนจะถูกปูอนให๎กับตัวขับเร๎าเชิงเส๎นแล๎ว
นําข๎อมูลของตําแหนํงตํางๆ ที่ได๎จากการเคลื่อนที่ที่สัมพันธ๑
กันทั้งสามแนวแกน ไปพล็อต กร าฟ เป รีย บ เ ทีย บกับ
ร อ ย ก ร ีด ที ่ ส ร ๎ า ง จ า ก สมการเฮลิกซ๑  ในการจําลอง
สถานการณ๑จะใช๎คําพารา มิเตอร๑ตําง ๆ ตามตารางที่ 1 

ตารางที่ 1 คําพารามิเตอร๑ของตัวแปรตาํง ๆ 

พารามิเตอร์ ตัวลปร ขนาด 
ระยะชักแกน X X 250 มิลลิเมตร 

ระยะชักแกน Y Y 200 มิลลิเมตร 
ระยะชักแกน Z Z 150 มิลลิเมตร 
เส๎นผํานศูนย๑กลางของต๎นยาง D 200 มิลลิเมตร 
มุมของรอยกรีด  30 องศา 
เวลาที่ใช๎ในการกรีด t 10 วินาที 

2.3.2 การจําลองทางคิเนเมติกส๑ 
จะนําข๎อมูลของตําแหนํง ความเร็วและความเรํง

ของแตํละแกนที่ได๎จากการเปรียบเทียบระหวํางเส๎นทาง
การเคลื่อนที่ของปลายแขนกล กับรอยกรีดที่สร๎างจากสมการ
เฮลิกซ๑เพื่อนําไปวิเคราะห๑ความสัมพันธ๑ในการเคลื่อนที่ของ
แตํละแกน 

3 ผลการด้าเนินการลละวิเคราะม์ผล 

3.1 เส้นทางการเคลื่อนที ่

 
รูปที่ 6 เปรียบเทียบเส๎นทางการเคลื่อนที ่

จากกราฟเปรียบเทียบเส๎นทางการเคลื่อนที่จะเห็นวํา
เส๎นทางการเคลื่อนที่ของปลายแขนกลที่ได๎จากการจําลอง
สถานการณ๑เปรียบเทียบกับเส๎นทางการเคลื่อนที่ของรูปรําง
รอยกรีดที่สร๎างจากสมการ 

เฮลิกซ๑ เส๎นกราฟของเส๎นทางการเคลื่อนที่ทั้งสองเส๎น
เคลื่อนที่จากด๎านลํางขวาวนข้ึนสูํด๎านบนซ๎ายทับกันเป็นเส๎น
เดียวตลอดเส๎นทางการเคลื่อนที ่

 

3.2 ต้าลมน่งของปลายลขนกล 

จากรูปที่ 7 จะเห็นวําตําแหนํงในแกน X จะเคลื่อน
จากจุดเริ่มต๎นไปยังจุดสุดท๎าย เป็นระยะ ทาง  200 มิลลิเมตร 
เทํากับเส๎นผํานศูนย๑กลางของต๎นยาง ลักษณะของเส๎นกราฟ
จะมีความลาดชันน๎อยเมื่อเริ่มต๎นเคลื่อนที่ มีความลาดชัน
เพิ่มขึ้นบริเวณสํวนกลางของเส๎นกราฟ และจะมีความลาด 
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รูปที่ 7 ตําแหนํงของปลายแขนกล 

ชันน๎อยอีกครั้งเมื่อจะสิ้นสุดการเคลื่อนที่ ที่เป็นเชํนนี้
เพราะวําถ๎ามองในแนวระดับของรอยกรีดที่มีลักษณะเป็นครึ่ง
วงกลม สํวนโค๎งบริเวณหัวและท๎ายจะโค๎งลึกเข๎าไป ทําให๎
มองเห็นเป็นระยะทางสั้นกวําสํวนโค๎งบริเวณตรงกลาง สํงผล
ให๎แกน X ต๎องเคลื่อนช๎า ๆ ในบริเวณดังกลําว ตําแหนํงใน
แกน Y เส๎นกราฟจะมีลักษณะเอียง ที่มีความลาดชันคงที่เป็น
ระยะทาง 115.47 มิลลิเมตร ถ๎ามองในแนวระดับจะเห็นวํา
เส๎นทางเดินของแกน Y  จะเกิดจากฟังก๑ช่ันตรีโกณมิติของ
เส๎นผํานศูนย๑กลางของต๎นยาง กับระยะความแตกตํางของ
ความสูงของจุดเริ่มต๎นกับจุดสุดท๎าย สํวนตําแหนํงในแกน 
Z กราฟจะมีลักษณะเส๎นโค๎งหงายครึ่งวงกลม รัศมี 100 
มิลลิเมตร เนื่องจากแกน Z ต๎องเคลื่อนท่ีตามสํวนโค๎งครึ่ง
วงกลมของต๎นยางพาราที่มีเส๎นผํานศูนย๑  กลาง เทํากับ 
200 มิลลิเมตร 

3.3 ความเร็วของปลายลขนกล 

ความเร็วในแนวแกน X กราฟจะมีลักษณะเป็นเส๎น
โค๎งคว่ํา ถ๎ามองในแนวระดับของรอยกรีดที่มีลักษณะเป็นครึ่ง
วงกลม สํวนโค๎งบริเวณหัวและท๎ายจะโค๎งลึกเข๎าไป ทําให๎มี
ระยะการเคลือ่นที่สั้นกวําสํวนโค๎งบริเวณตรงกลาง 

 
รูปที่ 8 ความเร็วของปลายแขนกล 

สํงผลให๎แกน X เคลื่อนที่ด๎วยความเร็วที่ช๎ากวํา
บริเวณตรงกลาง ความเร็วในแกน Y เส๎นกราฟจะมีลักษณะ
เส๎นตรง มีความเร็วคงที่ที่ 11.54 มิลลิเมตรตํอนาที เนื่องจาก

ระยะทางที่แกน Y เคลื่อนที่มีลักษณะเป็นเส๎นเอียงที่มีความ
ลาดชัดคงที่ สํวนความเร็วในแกน Z จะมีความเร็วที่ช๎า ที่
บริเวณจุดเริ่มต๎นกับบริเวณจุดสุด ท๎าย เนื่องมาจากเส๎นกราฟ
ตําแหนํงมีลักษณะเป็นเส๎นโค๎งครึ่งวงกลม สํงผลให๎มีระยะ
การเคลื่อนที่บริเวณดังกลําวน๎อย 

3.4 ความเร่งของปลายลขนกล 

 
รูปที่ 9 ความเรํงของปลายแขนกล 

ความเรํงจะมีผลตํอความนุํมนวลของการเคลื่อนที่ใน
แตํละแกนและการสั่นสะเทือนของปลายแขนกล ในรูปที่ 9 
จะเห็นวําแกน X และแกน Z จะทําให๎เกิดการสั่น โดยเฉพาะ
แกน X ที่มีความเรํงที่ไมํได๎เริ่มจากศูนย๑ ทําให๎เกิดการสั่นมาก
ในตอนเริ่มต๎นการเคลื่อนที่ หลังจากนั้นจะคํอย ๆ ลดลง  จน
เข๎าสูํบริเวณลดลงคงที่ และคํอยเริ่มมีความเรํงอีกครั้งในชํวง
ท๎ายของการเคลื่อนที่ ความเรํงในแนวแกน Z จะมีความเรํง
น๎อย ๆ บริเวณเริ่มและสิ้นสุดการเคลื่อนที่ แตํมีความเรํงมาก
ชํวงกลางของการเคลื่อนที่ เนื่องจากเส๎นกราฟมีลักษณะเป็น
เส๎นโค๎ง สํวนความเรํงในแนวแกน Y ไมํมีเนื่องจากมีความเร็ว
คงที ่

4 สรุปผลการด้าเนินการ 

จากผลการดํา เนินการจะเห็นวํา เส๎นทางการ
เ ค ลื ่อ น ที ่ข อ งป ล า ย แ ขน ก ล ที ่ไ ด ๎จ า ก ก า ร จํ า ล อ ง
สถานการณ๑เปรียบเทียบกับเส๎นทางการเคลื่อนที่ของรูปรําง
รอยกรีดที่สร๎างจากสมการเฮลิกซ๑ เส๎น กราฟของเส๎นทางการ
เคลื่อนที่ทั้งสองเส๎นทับกันเป็นเส๎นเดียว ตําแหนํงในการ
เคลื่อนที่แตํละแกนจากจุดเริ่มต๎นไปยังจุดสุดท๎ายมีความ
ถูกต๎องแมํนยําทั้งสามแกน สํวนความเร็วและความเรํงแตํละ
แกนจะมีผลตํอความนุํนนวลในระหวํางการเคลื่อนที่ ซึ่งสํงผล
ตํอการสั่นของปลายแขนกลไมํมาก จากผลการดําเนินการจะ
เห็นวํา แบบจําลองทางคิเนเมติกส๑ของปลายแขนกลที่มีข๎อตํอ
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เป็นแบบเลื่อนและมีสามองศาอิสระถูกสร๎างบนพิกัดฉาก เมื่อ
ต๎นยางพาราถูกกําหนดให๎ม ีล ักษณะสัณฐาน เป็นร ูป
ทรงกระบอกและมีมุมกรีด 30 องศา รอยกรีดบนต๎น
ยางพาราจะมีลักษณะเป็นเส๎นโค๎งเฮลิกซ๑และถูกใช๎เป็น
เส๎นทางการเคลื่อนที่ของปลายแกนกล จากการจําลอง
สถานการณ๑ด๎วยโปรแกรม SolidWorks พบวําปลายแขนกล
สามารถเคลื่อนที่ตามรอยกรีดของต๎นยางพาราได๎ 

5 ข้อเสนอลนะ 

ในการวิจัยนี้เป็นเพียงการพิจารณาการเคลื่อนท่ี
ทางคิเนเมติกส๑ ยังไมํได๎พิจารณาการเคลื่อนท่ีทางไดนามิกส๑ 
ซึ่งนําจะมีผลตํอตําแหนํง ความเร็วและความเรํงของปลาย
แขนกล ซึ่งผู๎วิจัยกําลังศึกษา เพื่อให๎ได๎ข๎อมูลที่ใกล๎เคียง
กับความเป็นจริง เมื่อนํา ชิ้นสํวนมาประกอบเป็นปลาย
แขนกลจริง ๆ 
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