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 เน่ืองจากการท างานของหุ่นยนต์แบบหยิบและวางในปัจจุบนัจะตอ้งมีการจดัวางต าแหน่ง
ของส่วนประกอบต่าง ๆ ทุกส่วนให้ถูกต้องเป็นไปตามท่ีได้ก าหนดไว้ในตอนแรก เพราะ             
การท่ีช้ินส่วนใดมีต าแหน่งท่ีผดิพลาดไปเพียงเล็กนอ้ยจะท าให้กระบวนการประกอบนั้นลม้เหลวได ้
ท าให้ในกระบวนการผลิตจริงจะตอ้งมีการหยุดระบบการผลิตเพื่อปรับต าแหน่งของช้ินส่วนต่าง ๆ 
อย่างละเอียด ทั้งในการบ ารุงรักษาปกติและการหยุดสายการผลิตเป็นเวลานาน เพื่อการเปล่ียนรุ่น
ผลิตภณัฑท่ี์จะผลิต วตัถุประสงค์งานวิจยัน้ีจะเป็นการออกแบบและสร้างเคร่ืองจกัรตน้แบบท่ีใชใ้น
การหยิบและวางในกระบวนการประกอบ โดยเพิ่มความสามารถในการท างานของหุ่นยนต์ด้วย   
การใช้ระบบการมองเห็นของเคร่ืองจักรประกอบการท างานของหุ่นยนต์ วิธีการออกแบบ                
มีส่วนประกอบส าคญั 2 ส่วน คือ 1) ระบบล าเลียงช้ินงานอตัโนมติั โดยใชโ้ปรแกรม KV STUDIO 
เขียนระบบการท างานของชุดล าเลียงช้ินงาน 2) การใชโ้ปรแกรม NI Vision Builder ในการก าหนด
รูปแบบจุดศูนยก์ลางของรูปแบบ ความเหมือน สีท่ีใชใ้นการคน้หา ขอบเขตในการคน้หา  และส่วน
ของโปรแกรม NI LabVIEW ร่วมกบัโมดูล NI Vision ใชใ้นการออกแบบกระบวนการท างานของ
ระบบการมองเห็นของเคร่ืองจกัร เพื่อคน้หาพิกดัและแนวการวางตวัของช้ินงาน และควบคุมการ
เคล่ือนท่ีของหุ่นยนต ์หุ่นยนตท่ี์ใชใ้นการศึกษาน้ีเป็นแบบ Scara Robot โดยการจะสั่งให้ Robot เคล่ือนท่ี
ไดน้ั้น เราจะตอ้งส่งชุดค าสั่ง Protocol B ซ่ึงเป็นชุดค าสั่งเฉพาะในการสั่งการ Robot เพื่อให้ระบบ
การท างานทั้งสองส่วนท างานสอดประสาน และท างานอย่างถูกตอ้งไปพร้อมกนั ผลท่ีคาดว่าจะ
ไดรั้บระบบล าเลียงช้ินงานสามารถล าเลียงช้ินงานมาหยดุท่ีจุดจบัยดึ และระบบการมองเห็นดว้ยภาพ
ของเคร่ืองจกัรท่ีไดท้  าการออกแบบสามารถตรวจจบัต าแหน่งตามแนวแกน X, Y และแนวการวางตวั
ตามแนวแกน U ไดอ้ยา่งถูกตอ้งตามรูปแบบของช้ินงานท่ีไดรั้บ และสามารถสั่งการให้หุ่นยนตห์ยิบและ
วางช้ินส่วนในการประกอบไดอ้ยา่งถูกตอ้งและแม่นย  า 
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MACHINE VISION/PICK AND PLACE ROBOT/ASSEMBLY PROCESS 

 

 In the regular pick and place process of the production line, all parts and 

equipment must be aligned with in the right position. Since infinitesimal off-alignment 

can cause difficulty in assembly process. This leads the production line to shut down 

regularly due to line maintenance and product model change. The objective of this 

research is to design and build a prototype machine which is used to pick and place in 

the assembly process. The machine vision system is combined with the robotic 

systems to enhance the efficiency of pick and place process. The design phase has two 

integral parts: 1) automated conveyor systems. The KV STUDIO is used to write the 

conveyor system. 2) Vision system. The NI Vision Builder is used to defined patterns, 

the center of the model defined, pattern similarity, searching color and the searching 

scope. The application of NI LabVIEW with NI Vision module is used in the design 

process of the machine vision system to find the coordinates and orientation of the 

piece. These coordinates and orientation are used to control the movement of the 

robot. Scara Robot is used in this study commanded, we must send a set of instructions 

Protocol B, a set of specific commands to instruct the robot, to make the robot moves 

to the right coordination and work properly. As the results of the study, the conveyor 

system transports work pieces can be clamped at the break. The vision systems that 

have been designed can detect the position of the pattern along the X, Y, and its 
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orientation of the axis U correctly. And the instructed robot can pick and place parts in 

the assembly process correctly and accurately. 
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