
ทองยศ  ศรีเพง็ : การออกแบบและสร้างหุ่นยนตแ์บบ Cable-Driven Robot ขนาด 20*60 
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งานวิจยัน้ีมีวตัถุประสงคเ์พื่อศึกษา การออกแบบ การสร้าง และการควบคุมหุ่นยนตแ์บบ

Cable-Driven Robot ขนาด 20*60 เมตร Cable-Driven Robot เป็นหุ่นที่มีขนาดไม่ใหญ่มาก สามารถ
ท าความเร็วไดสู้ง มีพื้นที่การท างานที่ใหญ่ และสามารถประยกุตใ์ชง้านไดห้ลากหลายในพื้นที่การ
ท างานของหุ่นยนต ์ดว้ยการเปล่ียนแค่ end-effector ใหต้รงกบัความตอ้งการใชง้านในแต่ละงาน แต่
ปัจจุบนัยงัไม่เป็นที่รู้จกักนัอยา่งแพร่หลาย เน่ืองจากมีกลไกลการท างานที่ยงัซับซ้อนอยู ่ดว้ยปัญหา
และประโยชน์ดังกล่าว จึงออกแบบหุ่นยนต์แบบ Cable-Driven Robot ขนาด 20*60 เมตร ขึ้ น 
Cable-Driven Robot เป็นหุ่นยนตแ์บบขนาน เคล่ือนที่ดว้ยการเปล่ียนความยาวของสาย Cable ในแต่
ละเส้น ปลายดา้นหน่ึงติดกบั Winch ปลายอีกดา้นติดกบั end-effector งานวิจยัน้ีวิจยัแบบใชส้าย
Cable 4 เสน้ ดว้ยพื้นที่ 20*60 เมตร การด าเนินการวิจยัแบ่งเป็น 4 ขั้นตอน ไดแ้ก่ ขั้นที่ 1 วิเคราะห์
หาความยาวในการเคล่ือนที่ของสาย Cable ในแต่ละเสน้ดว้ยกลศาสตร์ Inverse Kinematics ขั้นที่ 2 
ออกแบบ Winch และหาขนาดของสาย Cable กบัขนาดของมอเตอร์ที่ตอ้งใช ้ขั้นที่ 3 ออกแบบชุด
ความคุมใชบ้อร์ด Arduino Mega 2560 Pro เป็นบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ และใช้ Protocol 
RS485 ในการส่ือสารระหวา่งบอร์ด ขั้นที่ 4 เขียนโปรแกรมควบคุม ดว้ย Arduino IDE ในการรับค่า 
จากรีโมตคอมนโทรล การค านวณหาความยาวจากสมการในขั้นตอนที่ 1 และการส่ือสารระหว่าง
บอร์ด จากผลการวิจยัท าให้ได้หุ่นยนต์แบบ Cable-Driven Robot ขนาด 20*60 เมตร สามารถ
เคล่ือนที่ได ้ดว้ยการสัง่งานผา่นรีโมตคอนโทรล และรับน ้ าหนกัได ้20 กิโลกรัม 
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The objective of this research is to develop the design, build and control of 

cable-driven robot size 20*60 m. The Cable-Driven Robot is not very large., Can do 

high speed., Has a large working area and can be used for a wide range of 

applications in the working area of the robot, By changing only the end-effector to 

meet the needs of each job. But today is not widely known. Due to the mechanism of 

operation that is still complex. With such problems and benefits. This research 

therefore designed a cable-driven robot size 20*60 m. The cable-driven robot is a 

type of parallel manipulator in which flexible cables are used as actuators. The end of 

each cable is reeled around a rotor twisted by a motor, and the other end is connected 

to the end-effector. This research was done using 4 cables, with an area of 20*60 m. 

The research was divided into 4 steps., Analyze kinematics, Design of winch, Design 

of Controller and Develop program of controller. As a result of this research, cable-

driven robot size 20*60 m was able to move. By operating through the remote control 

and can load 20 kg. 

 

 

 




