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บทคัดย่อ 

 
               ในปัจจุบนัได้มีเทคโนโลยีสมยัใหม่เกิดข้ึนมากมาย ทั้งในด้านการพฒันาหุ่นยนต์ใน
รูปแบบต่างๆ เพื่ออ านวยความสะดวกใหก้บัมนุษย ์และในดา้นอ่ืนๆ อาทิ เช่น โรงงานอุตสาหกรรม
ก็ได้มีการน า หุ่นยนต์เข้ามามีส่วนในด้านการผลิตช้ินส่วนหรืออุปกรณ์ ในแต่ละโรงงาน
อุตสาหกรรมนั้นๆ ในการใชหุ่้นยนต ์จะมีขอ้แตกต่างจากการใชแ้รงงานคนอยา่งมาก ในอนาคตจะ
มีการพฒันาหุ่นยนต์เสมือนคนข้ึนมา เพื่อตอบสนองความตอ้งการในการใช้ชีวิตประจ าวนัของ
มนุษยอี์กดว้ย 

               โครงงานปริญญานิพนธ์น้ี ไดคิ้ดคน้ประดิษฐ์หุ่นยนต์แกปั้ญหารูบิคเพื่อท่ีจะใช้แขนกล 
หมุนรูบิคใหไ้ดค้รบทุกดา้น ทุกสี ซ่ึงมีหลกัการท างาน โดย คอมพิวเตอร์จะรอรับสัญญาณภาพจาก 
Webcam โดยท าการจบัภาพของรูบิคแต่ละหน้าของรูบิค เพื่อท่ีจะประมวลผลภาพท่ีได ้โดยจะท า
การเก็บค่าสีแต่ละจุดของรูบิคแต่ละหนา้ให้ครบ 6 หนา้ ไวใ้นคอมพิวเตอร์จากนั้นคอมพิวเตอร์ จะ
ส่งขอ้มูลผา่น  Port อนุกรม เพื่อท่ีจะสั่งงานไปยงับอร์ดควบคุม Servo Motor ให้แขนกลทั้งสามชุด
ท าการหมุนรูบิคใหค้รบหนา้สีทั้ง 6 หนา้อยา่งถูกตอ้ง 

               ในการด าเนินการท าโครงสร้างงานปริญญานิพนธ์ แขนกลทั้งสามชุด จบั, ยก, หมุน รูบิค
ได ้โดยท าตามค าสั่งของโปรแกรม ในการท างานของแขนกลหมุนรูบิคยงัมีขอ้ผิดพลาดท่ีเกิดจาก
กริบเปอร์หรือตวัจบัรูบิค การสั่งกริปเปอร์ท างานในการหมุนของ Servo Motor แต่ละคร้ังนั้น กริป
เปอรยงัไม่สามารถจบัรูบิคไดเ้ต็มหน้าสัมผสั ซ่ึงก่อให้เกิดปัญหาในการหมุนของรูบิค ท าให้รูบิค
หลุดออกจากแขนกลได ้แต่อยา่งไรก็ตามในการสั่งใหแ้ขนกลหมุนรูบิคก็ยงัสามารถสั่งให้หมุนครบ
ทั้ง 6 หนา้ได ้และในอนาคตอาจใช ้Joy Stick เป็นตวัสั่งการแขนกลให้หมุนรูบิคให้ครบทุกหนา้สี
ได ้โดยไม่ตอ้งผา่นการสั่งงานจากคอมพิวเตอร์ไดอี้กดว้ย 
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4.11   แสดงการเคล่ือนท่ีของ Servo Motor ต าแหน่ง 0 องศา 56 
4.12   แสดงการเคล่ือนท่ีของ Servo Motor ต าแหน่ง 90 องศา 57 
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