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แนวทางในการจัดสร้างชุดทดลอง

เนื้อหาในส่วนนี้เกี่ยวกับข้อเสนอแนะแนวทางในการจัดสร้างชุดทดลอง เพ่ือตรวจสอบ
ความถูกต้องของแบบจำลองเชิงคณิตศาสตร์ของแขนทุ่นยนต์อ่อนตัวข้อต่อเดียวที่ได้ในปริญญา 
นิพนธ์

อุปกรณ์ท่ีใช้ในการทดสอบ
1. แขนกลอ่อนตัวทำจากคานอลูมิเนียมยาว 1 เมตร
2. มอเตอร์
3. ค้อน
4. เครื่องมือวัดขนาดของแรงคล
5. สเตนเกจ (Strain gauge)
6. สโตเรจ สโคป (Storage Scope)
7. คอมพิวเตอร์

ข’นตอนในการทดลอง
1. ประกอบสร้างแขนกลอ่อนตัวข้อต่อเดียวตังรูป

Aluminium (3.7x100x0.15 cm)

2. ใช้ค้อนตีที่แขนกลและวัคขนาดและตำแหน่งที่ตีของแรงอินพุท 1 คร้ัง
3. อ่านสัญญานสเตนเกจ จากสโตเรจสโคปในโคเมนเวลา
4. นำค่าท่ีไค้จากข้อ 3 อิมพอร์ท (import) เก่ีบไว้เป็นไฟล็ในคอมพิวเตอร์
5. ทำข้อ 1 ถ ึง4 ซำอีกครังโดยวัคสัญญานสเตนเกจ จากสโตเรจสโคปในโคเมนความถ่ี
6. ทำข้อ 1 ถึง 5 ซำอีกครั้งโดยเปลี่ยนตำแหน่งที่ตีอีกสามครั้ง
7. ทำข้อ 1 ถึง 6 ชำอีกครังโดยเพิ่มภาระ (๒3ช)ให้แขนกลตังรูป
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Aluminium (3.7x100x0.15 cm)

8. นำผลการทคลองทั้งหมดที่ได้มาเขียนกราฟเปรียบเทียบโดยใช้ซอล์ฟแวร์คอมพิวเตอร์และ 
เปรียบเทียบกับผลจากการเลียนแบบ (Simulation) จากแบบจำลองคณิตศาสตร์ที่ได้จากงานวิจัย
i

9. ตรวจสอบระดับของความสอดคล้องระหว่างผลการเลียนแบบและผลการทดลอง พร้อมท้ังอ่าน 
ความหมายทางพิสิกส์
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กราฟที่ได้จากกใรทดลอง

I. ไม่มิโหลด

Tek ฐ32ไฐ 5.00 ร /ร  1 AcqsÏ----------------- [-------- }----------- T— I

2 ม ่ท ี่3 ฟ ้น rrjาฬการสั่นช©ง©^m ฮนท่ีไม่นโน©คท่ีม่?ทฮศาน©ถูนิเน©พ น©งไม่©ทา 
แ©นม่สิเดช©ง่กสนฬแ©กไม่©©ก'ทกราฟชรง่กลน©©กนานีลักษณะโด
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2. ไม่มีโหลด ขยายสัญญาณจากรูบ่เดิม 10 เท่า

TVv L* I ะ?y:รุ ’.'It C* ✓ 'พุ พุ"พุ C • -  * r  .• V2 "_n _ร -, V» ช ใ ÂCÛS'
— ร}— o ffs e t  i lia c . ใบ.00 ร!

Ch 1 Zoo m: 2C.OX Vert K .ox H orz

;

ZoomMode

Off

เปที่ 4 ขยายสัญญาณจาหรูบ่Vi 3

พบว่ามีกราฟ 2 เสัน เสันแรกเป็นคลืนเคลือนทีออกจากข้อท่อ เส'หที 2 เป็นคลืนทีเคลอน 
ที่เข้ามาจากปลายคาน กราฟมีลักษณะเป็นรูปของฟงก์ชันไชน์แสะท่งอ์ชันไคไ''น ์ แอมปสิจูคของ 
คลื่นไม่คงท่ี แสดงว่าความถี่ของการสั่นไม่คงที่



67

3. บีโหลคและขยายสัญญาณขึ้นจากเดิม 10 เท่า

Tek 3 0 1 2  ร 0 0  ร/ร 1 A en ร-is---- า—ฯ O ffse t T ime: 10.00 ร
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รูปท่ี 5 บีโหลดที่ปลายคาน และขยายสัญญาณขึ้น 10 เท่า

รูปท่ี 5 ใส่ดินนาม,'นที่ปลายคานอลูมิเนียมเพื่อสังเกตการสั่น สังเกตเห็นว่าบีคลื่นเกิดข้ึน 
สองขบวนคือเคลื่อนที่ออกจากข้อต่อ และเคลื่อนที่เข้ามาจากปลายคาน กราฟบีลักษณะเป็นรูปของ 
ฟงก์ชันไซน์และฟงก์ชันโคไซน์ แอมปลิจูดของคลื่นบางช่วงคงทีเป็นเวลานานนันอาจเป็นค้าปง 
บอกไค้ว่า ที่ปลายคานอาจจะนิ่งหรือสั่นค้วยความถี่ค่าเดียว เพราะถูกค้านการสันจากโหลดทีนำ 
ไปติดไว้ที่ปลายคาน



ค่าพารามิเตอร์ต่างๆ

Description Notation Unite
Arm cross-section area A ทา1
Effective arm length L m
Mass density p kg - ทา^
Shear modulus G Pa
Viscous air damping r Kg - n r1 - sec
Kelvin-Voigt damping Ç Kg - /771 - sec
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ประวัติส่วนตัว

ชื่อนายพัฒนา โต๊ะชาลี เกิดที่บ้านดงขวาง ตำบลหนองบ่อ อำ๓อนาแก จังหวัดนครพนม 
มีพี่บ้องทังหมด 8 คน เรียนจบมัธยมสืกษาตอนต้นที่โรงเรียนหนองบ่อวิทยานุกูล มัธยมสืกษา 
ตอนปลายที่โรงเรียนนาแกสามัคคีวิทยา เรียนจบปริญญาตรีคณะวิทยาศาสตร์ สาขาฟิสิกส์ท่ี 
มหาวิทยาลัยมหิดล มีความสนใจทฤษฎีทางฟิสิกส์และสนใจงานการเมือง
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