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งานที่ 4 
งานโครงสร้างของหุ่นยนต์(แมคคานิค) 

 

จุดประสงค์ท่ัวไป 
เพื่อให้มีเรียนมีความรู้ความเข้าใจเกี่ยวกับงานโครงสร้างของหุ่นยนต์(แมคคานิค) 

 

จุดประสงค์เชิงพฤติกรรม (เพื่อให้ผู้เรียนสามารถ) 
1. จ าแนกโครงสร้างของหุ่นยนต์(แมคคานิค)ได้อย่างถูกต้อง  
2. แยกประเภทของอุปกรณ์โครงสร้างของหุ่นยนต์(แมคคานิค)ได้อย่างถูกต้อง 
3. อธิบายการใช้งานเบ้ืองต้นของอุปกรณ์โครงสร้างของหุ่นยนต์(แมคคานิค)ได้ถูกต้อง 
 

ทฤษฏีการเรียนรู้งานโครงสร้างของหุ่นยนต์(แมคคานิค) 
4.1 ภาคแมคคานิค 
 ถ้าเปรียบเทียบหุ่นยนต์กับมนุษย์แล้ว ภาคแมคคานิคก็เปรียบเหมือนกับร่างกายท่ีท าให้การ
เคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ได้โดยภาคแมคคานิคจะประกอบด้วย 2 ส่วนใหญ่ๆ นั่นคือส่วนของโครงร่าง 
และ ส่วนท่ีเคล่ือนไหว 

4.1.1 โครงร่าง 
  โครงร่างของหุ่นยนต์ถ้าเปรียบกับมนุษย์ก็จะเปรียบเหมือนโครงกระดูกของมนุษย์ 
แต่โครงร่างของหุ่นยนต์จะสร้างจากวัสดุท่ีมีความแตกต่างกัน โดยข้ึนอยู่กับจุดประสงค์การใช้งาน โดย
วัสดุท่ีนิยมน ามาสร้างเป็นโครงร่างหุ่นยนต์ ได้แก่ 

4.1.1 ไม้ 
โครงร่างท่ีท าด้วยไม้ส่วนใหญ่จะสร้างโดยการตัดหรือเล่ือยไม้ชนิดแผ่น เช่น 

ไม้อัด หรือ ไม้บัลซ่า ซึ่งโครงร่างแบบนี้มีข้อดีคือสามารถตัด เจาะง่าย น้ าหนักเบา เหมาะส าหรับผู้
เริ่มต้นท าหุ่นยนต์ แต่ข้อด้อยของโครงร่างแบบนี้จะแข็งแรงสู้โครงร่างแบบเหล็กไม่ได้ และโครงร่างท่ี
สร้างด้วยไม้จะบิดตัวเมื่อโดนความช้ืน หรือ น้ า และโครงสร้างแบบไม้ยังสามารถติดไฟได้ด้วย 

 
ภาพที่ 4.1 ตัวอย่างหุ่นยนต์ท่ีสร้างด้วยโครงสร้างไม้ 



 

สาขาวิชา   อิเล็กทรอนิกส์ 
ใบเนื้อหาการเรียนรู้ที่ 4 

ชื่อวิชา       หุ่นยนต์เบ้ืองต้น 
รหัสวิชา      2105-2121 หน้า 

35 ชื่องาน           งานโครงสร้างของหุ่นยนต์(แมคคานิค) 
 

4.1.2 เหล็ก 
   โครงร่างของหุ่นยนต์ท่ีท าด้วยเหล็กนั้นจะมีข้อดีคือมีความแข็งแรงทนทาน
สูงแต่ข้อด้อยก็คือ การตัดประกอบนั้นมีความยุ่งยากต้องอาศัยเครื่องมือพิเศษ เช่น เครื่องตัดเหล็ก 
เครื่องเช่ือมเหล็ก เป็นต้น และโครงร่างท่ีท าด้วยเหล็กนั้นจะมีน้ าหนักมากท าให้มอเตอร์ส่วนเคล่ือนท่ีมี
ขนาดใหญ่ โครงร่างแบบนี้จึงเหมาะกับหุ่นยนต์ท่ีต้องท างานในโรงงานอุตสาหกรรมเพราะจะต้องมี
ความทนทานสูง และใช้พลังงานในการเคล่ือนท่ีมาก 
 

 
 

ภาพที่ 4.2 ตัวอย่างหุ่นยนต์ท่ีสร้างด้วยโครงสร้างเหล็ก 
 

 
 

ภาพที่ 4.3 ตัวอย่างรูปแบบเหล็กชนิดต่างๆ 
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4.1.3 อลูมิเนียม 
   โครงร่างของหุ่นยนต์ท่ีท าด้วยอลูมิเนียมจะมีข้อดีคือมีน้ าหนักเบา ตัด เจาะ 
ง่ายกว่าแบบโลหะ แต่ข้อด้อยของอลูมิเนียมคือไม่สามารถเช่ือมแบบเช่ือมโลหะด้วยเครื่องเช่ือมได้ 
ดังนั้นเวลาประกอบอลูมิเนียมจะใช้วิธีใช้น๊อตยึด หรือ ยิงหมุดย้ า (RIVET) เท่านั้น 

 
 

ภาพที่ 4.4 ตัวอย่างหุ่นยนต์ท่ีสร้างด้วยโครงสร้างอลูมิเนียม 
 

 
 
 

ภาพที่ 4.5 ตัวอย่างรูปแบบอลูมิเนียมชนิดต่างๆ 
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4.1.4 พลาสติกและแผ่นฟิวเจอร์บอร์ด 
   โครงร่างของหุ่นยนต์ท่ีท าด้วยพลาสติกจะมีข้อดีคือน้ าหนักเบา ส่วนตัดเจาะ
จะใช้วิธีคล้ายกับการสร้างโครงร่างด้วยไม้ โดยโครงร่างของหุ่นยนต์ท่ีเป็นพลาสติกจะแบ่งเป็น 2 
ประเภท คือ โครงร่างท่ีขึ้นรูปเป็นพลาสติกจากโรงงาน โดยโครงสร้างแบบนี้จะเป็นรูปแบบตามท่ีเรา
ต้องการโดยไม่ต้องตัด เจาะ แต่ว่าต้องอาศัยเครื่องจักรในการขึ้นรูปส่วนแบบท่ีสองคือเราใช้แผ่น
พลาสติกเป็นวัสดุ ดังนั้นเวลาสร้างโครงสร้างจึงต้องมีการตัดเจาะ ประกอบคล้ายแบบไม้ และเวลา
ประกอบพลาสติกเข้าด้วยกันเราก็นิยมใช้กาวติดพลาสติกซึ่งเป็นกาวชนิดพิเศษ 
   ส่วนวัสดุฟิวเจอร์บอร์ดนั้นมีข้อดีคือ น้ าหนักเบา ตัดง่ายด้วยคัตเตอร์หรือ 
กรรไกรและติดได้ง่ายด้วยกาวลาเท็กซ์หรือเทปกาว 2 หน้า จึงเหมาะกับผู้เริ่มต้นท่ีจะสร้างโครงร่าง
หุ่นยนต์ แต่มีข้อด้อยคือ ลักษณะของฟิวเจอร์บอร์ดจะเป็นลูกฟูกท าให้เกิดช่องว่างเกิดขึ้นท าให้ไม่
สามารถสร้างช้ินงานท่ีมีขนาดเล็กได้ ดังนั้นในการใช้งานต้องพิจารณาลายของลูกฟูกก่อนการตัด 
 

 
 
 

ภาพที่ 4.6 ตัวอย่างหุ่นยนต์ท่ีสร้างด้วยโครงสร้างพลาสติกและแผ่นฟิวเจอร์บอร์ด 
 

   
 
 

ภาพที่ 4.7 ตัวอย่างรูปแบบพลาสติกและแผ่นฟิวเจอร์บอร์ดชนิดต่างๆ 
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4.1.5 ไทเทเนียม 
   ไทเทเนียมเป็นวัสดุคล้ายกับพวกโลหะแต่มีน้ าหนักเบา มีความทนทานสูงไม่
เป็นสนิม ทนทานต่อปฏิกิริยาเคมี เราจึงใช้ไทเทเนียมในโครงร่างหุ่นยนต์ท่ีต้องการความทนทาน และ
น้ าหนักเบา เช่น หุ่นยนต์ส ารวจดาวอังคาร แต่ด้วยราคาของไทเทเนียมท่ีมาราคาสูงมากท าให้เราไม่
นิยมน ามาเป็นโครงร่างของหุ่นยนต์โดยท่ัวไป 
 

 
 

ภาพที่ 4.8 ตัวอย่างหุ่นยนต์ท่ีสร้างด้วยโครงสร้างไทเทเนียม 
 

 
 

ภาพที่ 4.9 ตัวอย่างรูปแบบไทเทเนียมชนิดต่างๆ 
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4.1.6 แผ่นวงจรพิมพ์ (PCB) 
   ส าหรับหุ่นยนต์เพื่อการศึกษาเรามักนิยมใช้โครงร่างของหุ่นยนต์ท่ีเป็น
แผ่นวงจรพิมพ์ (PCB: Printed Circuits Board) เพราะนอกจากแผ่นวงจรพิมพ์ยังใช้เป็นท่ีประกอบ
วงจรอิเล็กทรอนิกส์ของหุ่นยนต์แล้ว เรายังประยุกต์ให้สามารถตัดแต่งเป็นโครงร่างของหุ่นยนต์ได้ด้วย
ท าให้ลดขั้นตอนและต้นทุนในการผลิตได้ 

 
 

ภาพที่ 4.10 ตัวอย่างแผ่นวงจรพิมพ์(PCB)ตามท้องตลาด 
 

4.2 ส่วนเคลื่อนไหว 
 ส่วนเคล่ือนไหวเป็นส่วนท่ีเปล่ียนพลังงานไฟฟ้าไปเป็นพลังงานกล ท าให้เกิดการเคล่ือนท่ีของ
หุ่นยนต์  เช่น การเดิน การหยิบจับส่ิงของ เป็นต้น ถ้าเปรียบส่วนเคล่ือนไหวของหุ่นยนต์กับมนุษย์ก็
เปรียบเหมือนอวัยวะ แขน ขา นั้นเอง 
 การเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์นั้นจะแบ่งได้เป็น 2 ประเภท ประเภทแรกคือเคล่ือนท่ีด้วยล้อ และ
ประเภทท่ีสองคือเคล่ือนท่ีด้วยระบบกลไกแบบขาเดิน 
 การเคล่ือนท่ีแบบล้อเป็นพื้นฐานการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์เพราะสร้างง่าย กลไกไม่ซับซ้อน
และข้อดีของหุ่นยนต์ท่ีเคล่ือนท่ีแบบนี้ก็คือ สามารถเคล่ือนท่ีได้อย่างรวดเร็ว แต่มีข้อเสียคือหุ่นยนต์จะ
ไม่สามารถเคล่ือนท่ีบนพื้นผิวที่ขรุขระมากได้ 
 การเคล่ือนแบบขาจะเป็นโครงสร้างการเคล่ือนท่ีซับซ้อนมากกว่าการเคล่ือนท่ีแบบล้อโดย
การออกแบบต้องมีความรู้ทางด้านเครื่องกลจึงจะสามารถออกแบบได้ ข้อดี ของการเคล่ือนท่ีแบบนี้
คือหุ่นยนต์สามารถเคล่ือนท่ีได้ในพื้นท่ีขรุขระได้ แต่ข้อเสียของการเคล่ือนท่ีแบบนี้ก็คือหุ่นยนต์จะ
เคล่ือนท่ีได้ไม่เร็วมาก และในการออกแบบต้องอาศัยความรู้ระบบเครื่องกลด้วย 
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 อุปกรณ์ส่วนใหญ่ท่ีน ามาใช้เปล่ียนพลังงานไฟฟ้าเป็นพลังงานกลเพื่อใช้ในการเคล่ือนไหวท่ีใช้
งานท่ัวไปนั้นได้แก่ มอเตอร์ชนิดต่างๆ ไฮดรอลิก และ นิวเมติกส์ แต่อุปกรณ์ท่ีนิยมใช้ในการสร้างและ
ออกแบบหุ่นยนต์ขนาดเล็กจะเป็นมอเตอร์ 

4.2.1 มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (DC motor) เป็นเครื่องกลไฟฟ้าชนิดหนึ่งท่ีมีหน้าท่ี
เปล่ียนพลังงาน งานไฟฟ้าไปเป็นพลังงานกล เมื่อได้รบัการป้อนพลังงานไฟฟ้าท่ีเป็นไฟฟ้ากระแสตรง
จะท าให้แกนของ มอเตอร์หมุนแต่เนื่องจากการท างานของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงต้องการ
กระแสไฟฟ้าในปริมาณสูงกว่าความสามารถท่ีไมโครคอนโทรลเลอร์จะจ่ายโดยตรงได้ จึงจ าเป็นท่ี
จะต้องมีวงจรขับมอเตอร์ โดยเฉพาะเพื่อท าหน้าท่ีขบัมอเตอร์ให้ท างานได้ตามต้องการ  

 
 

ภาพท่ี 4.11 แสดงตัวอย่างมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงขนาดเล็กแบบปกติ 

 
 

ภาพท่ี 4.12 แสดงตัวอย่างมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงขนาดเล็กแบบท่ีมีชุดเฟืองทดรอบ 
 

มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงขนาดเล็กจะถูกน ามาใช้ในโครงงานท่ีมีกลไกการเคล่ือนไหวมีค่า
แรงดันไฟฟ้าในการท างานในช่วง 1.5 โวลต์ถึง 24 โวลต์  

การควบคุมการท างานของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงนั้นสามารถท าได้ง่ายเพียงป้อนไฟเข้าท่ี
ขั้วมอเตอร์เมื่อต้องการให้มอเตอร์หมุนและเมื่อต้องการให้มอเตอร์หยุดหมุนก็เพียงหยุดการป้อนไฟฟ้า
หรือ ถ้าหากต้องการให้มอเตอร์หมุนกลับทิศทางก็สามารถท าได้โดยการสลับขั้วไฟฟ้าท่ีจ่ายให้กับ
มอเตอร์เพียงเท่านี้มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงก็จะสามารถหมุนกลับทิศทางได้ในทันที ส าหรับวงจรขับ
มอเตอร์ท่ีสามารถควบคุมทิศทางการหมุนได้ประกอบด้วยอุปกรณ์ท่ีถูกจัดวางท่ีมีลักษณะคล้ายตัว H 
ในภาษาอังกฤษจึงเรียกวงจรขับมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงในลักษณะนี้ว่าวงจรขับแบบ H-Bridge 
ลักษณะของวงจรเป็นดังภาพท่ี 4.13 
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ภาพท่ี 4.13 แสดงวงจรขับแบบ H-Bridge 
 

 จากภาพที่ 4.13 เป็นวงจรขับแบบ H-Bridge ท่ีใช้สวิตช์ ในสภาวะแรกเริ่มท่ีสวิตช์ทุกตัวยังไม่ 
ท างานมอเตอร์จะไม่ได้รับกระแสไฟฟ้าท าให้มอเตอร์ไม่หมุน เมื่อท าการควบคุมให้สวิตซ์ท างานโดยให้ 
S1 และ S4 ท างาน มอเตอร์จะหมุนตามเข็มนาฬิกา (CW: Clock wise) หากต้องการให้มอเตอร์หมุน
กลับทิศทางโดยให้มอเตอร์หมุนทวนเข็มนาฬิกา (CCW: Counter clock wise) ก็เพียงสลับการ
ท างานของ สวิตช์โดยให  ้S1, S4 ไม่ท างานและให้สวิตช์ S2, S3 ท างานแทน การควบคุมดังกล่าวจะมี
ลักษณะดังภาพที่ 4.14 

 
ภาพที่ 4.14 แสดงการควบคุมการหมุนของมอเตอร์ด้วยวงจรขับแบบ H-Bridge 

 

ตารางท่ี 4.1 แสดงการควบคุมมอเตอร์ด้วยวงจรขับแบบ H-Bridge แบบใช้สวิตช์ 
สถานะของสวติช์ 

สถานะของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 
S1 S2 S3 S4 

OFF OFF OFF OFF ไม่หมุน 
ON OFF OFF ON หมุนตามเขม็นาฬิกา (CW) 
OFF ON ON OFF หมุนทวนเขม็นาฬิกา (CCW) 
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วงจรขับมอเตอร์ท่ีเป็นลักษณะ H-Bridge สามารถเปล่ียนจากการใช้สวิตช์มาเป็นรีเลย์โดยใช้ 
รีเลย์ท่ีเป็นชนิด SPDT (Single pole double throw) ดังภาพที่ 4.15 และการควบคุมทิศทางการ
หมุนเป็น ดังภาพที่ 4.16 

 
ภาพที่ 4.15 แสดงวงจรขับมอเตอร์แบบ H-Bridge ท่ีใช้รีเลย์ 

 

 
ภาพที่ 4.16 แสดงการควบคุมการหมุนของมอเตอร์ด้วยวงจรขับแบบ H-Bridge ท่ีใช้รเีลย์ 

 
ชุดขับกระแสดีซีมอเตอร์ส่วนใหญ่จะเป็นแบบ H-Bridge ซึ่งวงจรประกอบด้วยทรานซิสเตอร์

หรือมอตเฟส โดยท าหน้าท่ีเป็นสวิตซ์เปิดปิด จ านวน 4 ชุด (Q1-Q4) โดยต่อกับ DC Motor ดังรูป 
4.17(a) ซึ่งสามารถควบคุมการทิศทางการไหลของกระแสได้ เมื่อส่งสัญญาณควบคุมให้ทรานซิสเตอร์ 
Q1 และ Q4 ท างาน และปิดการท างานของทราซิสเตอร์ Q2 และ Q3 กระแสจะไหลจากจุด A ไปจุด 
B ดังรูป 4.17 (b) จึงท าให้มอเตอร์เริ่มหมุน 
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เมื่อส่งสัญญาณควบคุมให้ทรานซิสเตอร์ Q2 และ Q3 ท างาน และปิดการท างานของทราซิสเตอร์ Q1 
และ Q4 กระแสจะไหลจากจุด B ไปจุด A ดังรูป 4.17  (c) เป็นผลให้มอเตอร์หมุนกลับทิศ 
 

 
 

รูปท่ี 4.17 การท างานของวงจร H-Bridge ส าหรับควบคุมการหมุนของ DC Motor 
 

ปัจจุบันวงจร H-Bridge มีอยู่ในรูปของไอซีวงจรรวม เช่น ไอซีเบอร์ L293D หรือ L298N 
เพื่อลดขนาดของอุปกรณ์ และง่ายต่อการใช้งาน เพียงต่อสัญญาณ PWM และสัญญาณควบคุมทิศทาง 
(1 บิตหรือ 2 บิต) ดังรูป 4.18 

 
 

รูปท่ี 4.18 การเช่ือมต่อ Microcontroller กับชุดขับกระแสดีซีมอเตอร์แบบ H-Bridge 
 

ท่ีมา : http://aimagin.com/blog/motor/?lang=th 
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การใช้งานจริงมีไอซีท่ีถูกออกแบบมาเพื่อการนี้โดยเฉพาะมีคุณสมบัติเป็นวงจรขับแบบ H-
Bridge ในกรณีท่ีใช้กับมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงขนาดเล็กท่ีใช้กระแสไม่เกิน 600 มิลลิแอมป์จะใช้ 
ไอซีเบอร์ L293D แต่หากมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงใช้กระแสสูงเกินค่าดังกล่าวแต่ไม่เกิน 4 แอมป์
จะต้องใช้ไอซีเบอร์ L298 ในใบงานนี้ใช้มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงขนาดเล็กซึ่งจะใช้ไอซีเบอร์ L293D 
ในการทดลองโดยโครงสร้างของไอซีเป็นดังภาพที่ 4.19 

 
 

ภาพที่ 4.19 แสดงโครงสร้างไอซีขับมอเตอร์กระแสตรงขนาดเล็กเบอร์ L293D 

 
 

ภาพที่ 4.20 แสดงการขับมอเตอร์กระแสตรงขนาดเล็กด้วยไอซีเบอร์ L293D 
4.2.2 เซอร์โวมอเตอร์ เป็นมอเตอร์ท่ีสามารถควบคุมการเคล่ือนท่ีไปยังมุมท่ีต้องการได้ด้วย

วงจร ควบคุมแบบป้อนกลับภายใน เซอร์โวมอเตอร์ขนาดเล็กนิยมใช้กันมากในเครื่องเล่นบังคับวิทยุ 
เช่น รถ เรือ เครื่องบิน เซอร์โวมอเตอร์ประกอบข้ึนจากส่วนประกอบหลัก ๆ 3 ส่วนคือ  

1. มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงขนาดเล็ก  
2. ชุดเกียร์ทดรอบ  
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3. วงจรควบคุม  

 
 

ภาพที่ 4.21 แสดงโครงสร้างเซอร์โวมอเตอร์ 
เซอร์โวมอเตอร์มีคอนเน็คเตอร์ส าหรับต่อใช้งาน 3 ขา โดยใช้ต่อกับแหล่งจ่ายไฟ 2 ขาและอีก 

หนึ่งขาจะใช้ต่อกับสัญญาณควบคุม  เซอร์โวมอเตอร์ใช้ไฟฟ้ากระแสตรงในการท างานมีแรงดันใช้งาน
อยู่ ในช่วง 4-6 โวลต์ (ส าหรับรุ่นก าลังแรงบิดสูงจะใช้แรงดันสูงถึง 12 โวลต์)  การเรียงขาคอนเน็ค
เตอร์เป็น มาตรฐานแบบเดียวกัน มีความต่างกันบ้างตรงสีของสายไฟขึ้นอยู่กับบริษัทผู้ผลิตดังภาพท่ี 
4.22 

 
ภาพที่ 4.22 แสดงคอนเน็คเตอร์เซอร์โวมอเตอร์ของแต่ละบริษัท 

การควบคุมเซอร์โวมอเตอร์ให้เคล่ือนไปยังมุมท่ีต้องการ สามารถท าได้โดยการส่งพัลส์ท่ีมี 
ค่าประมาณ 1 ms - 2 ms ดังรูปท่ี 4.23 โดยสัญญาณของพัลส์ใน 1 ลูกคล่ืนมีคาบเวลาประมาณ 20 
ms เซอร์โวมอเตอร์สามารถเคล่ือนท่ีต้ังแต่มุม 0 องศาจนถึง 180 องศา (ซึ่งบางต าราอาจกล่าวว่า
เคล่ือนต้ังแต่ มุม -90 องศาถึง +90 องศา) ซึ่งโครงสร้างของเซอร์โวมอเตอร์ไม่สามารถท่ีจะหมุนท่ีมุม
เกินกว่าท่ีก าหนด ไว้ได้  ในการใช้งานเซอร์โวมอเตอร์ท่ีมีการรับภาระโหลดอาจจะท าให้ต าแหน่ง
เคล่ือนได้หากไม่ส่ง สัญญาณควบคุมแบบต่อเนื่อง โดยปกติโครงสร้างภายในท่ีเป็นเฟืองทดรอบจะท า
การล็อกต าแหน่งไว้ แล้วในระดับหนึ่งแต่ไม่สามารถคงต าแหน่งเดิมไว้ได้หากการต่อใช้งานมีการ
รับภาระโหลด   ในกรณีท่ีต้องการล็อกต าแหน่งจะต้องส่งพัลส์ควบคุมต าแหน่งอย่างต่อเนื่อง 
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ภาพที่ 4..23 แสดงสัญญาณพลัส์ท่ีใชค้วบคุมเซอร์โวมอเตอร์ 
 

 


