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1. ค าน า: เทคโนโลยมืีอจบัแบบตีนตุก๊แก 
 
มือจบัแบบตีนตุก๊แกเป็นมือจบัหุ่นยนตท่ี์ไดแ้รงบนัดาลใจการจบัของตุก๊แกท่ีจะจบัวตัถุแบนราบโดยไม่ตอ้งมีระบบอากาศ  
 

1.1. ช่ือเรียกส าหรับมือจบัแบบตีนตุ๊กแก 

 

 
รูป 1 ช่ือเรียกส ำหรับมือจับแบบตนีตุ๊กแก. 

 
การออกแบบมือจบัจะมีฐานเชิงโครงสร้างท่ีครอบคลุมการตรวจจบัและการควบคุมอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ 
ดา้นบนของฐานเชิงโครงสร้างเป็นหน้าการติดตั้ง ซ่ึงจะติดตั้งอยูบ่นตวัหุ่นยนต ์ตรงขา้มหนา้การติดตั้ง หน้าจับน าเสนอแผ่นมือจับจ านวน 4 

แผน่ท่ีจดัเรียงอยูใ่นตารางขนาด 2x2 ท่ีท  าการยดึเกาะ แผน่ดงักล่าวมาพร้อมเทคโนโลยกีาวจบัท่ีเป็นกรรมสิทธ์ิของบริษทั 
ท่ีช่วยให้ตวัจบัยดึจบัและยกวตัถุแบนและเรียบไดอ้ยา่งมีประสิทธิภาพโดยไม่ต้องมีระบบอากาศ 
แผน่มือจบัท่ีถอดออกไดแ้ละสามารถเปล่ียนแทนไดโ้ดยสมบูรณ์ เป็นส่วนหน่ึงของก าหนดการบ ารุงรักษาท่ีแนะน าประจ า นอกจากน้ี 
หนา้จบัยงัมีเซ็นเซอร์อลัตราโซนิกท่ีจะตรวจติดตามการปรากฏตวัของวตัถุ ดา้นหนา้ของฐานมือจบัแสดงไฟ LEDs จ านวนส่ี (4) 

ดวงท่ีแสดงขอ้มูลเก่ียวกบัสถานะของมือจบั ตัวเช่ือมต่อจ านวนสาม (3) ตวัส าหรับการจ่ายไฟให้มือจบั การส่ือสาร 
และการจ่ายไฟให้ตวัเลือกอิสระของระบบท าความสะอาดเพยีโซอิเลก็ทริค จะอยูท่ี่ดา้นขวาของฐานมือจบั  แรงไฟฟ้าขนาด (24V) 

จะถูกส่งผา่นตวัเช่ือมต่อ I/O ขอ้มูลจะถูกส่งผา่นตวัเช่ือมต่ออีเธอร์เน็ต (8 หมุด) หรือผา่นตวัเช่ือมต่อ I/O (10 หมุด) 

 

1.2. วธีิการท างานของมือจบัแบบตีนตุ๊กแก 

 



มือจบัแบบตีนตุก๊แกจะยดึติดกบัพ้ืนผิววตัถุแบนและเรียบผา่นกลไกเดียวกบัท่ีตุก๊แกจริง ๆ ใช ้(กองก าลงัฟานเดอร์วาลส์) 

ซ่ึงสามารถท าไดโ้ดยการสมัผสักบัแผ่นกาวในแบบ โหลด-ค้ำงไว้-ปล่อย  
 
มือจบัสร้างการยดึเกาะโดยการโหลดแผน่ดว้ยแรงเล็กนอ้ยโดยสภาวะปกติไปยงัพ้ืนผิวของวตัถุ  

 
รูปท่ี 2 ต ำแหน่งมือจับแบบตีนตุ๊กแกบนพืน้ผิว (ซ้ำย) และใช้แรงโหลดเพ่ือบีบอัดแผ่น (ขวำ) 

 
หลงัจากท่ีโหลดแลว้ มือจบัสามารถยดึและเคล่ือนยา้ยวตัถุดงักล่าวโดยไม่ตอ้งใชแ้รงเพ่ิมเติม  

 
รูปท่ี 3 มือจับสำมำรถจะยกพืน้ผิวได้ 

ดงัท่ีระบุไวโ้ดยโปรโตคอลหุ่นยนต ์มือจบัจะปล่อยวตัถุโดยการถอนแผน่กลบัสู่มือจบัปลอก แผน่มือจบัสามารถน ามาใชใ้หม่ได ้
และตอ้งไม่ทิ้งสารตกคา้ง“เหนียว” ไวบ้นพ้ืนผิว แผน่จะสึกหรอลงเม่ือเวลาผ่านไป (ข้ึนอยูก่บัวสัดุของวตัถุ) 

และสามารถเปล่ียนไดง่้ายโดยใชเ้คร่ืองมือส าหรับเปล่ียนแผน่ทดแทน นอกจากน้ี 
เทคโนโลยแีผน่ท่ีมีลกัษณะจบัเหมือนตีนตุก๊แกช่วยให้มือจบัสามารถจบัและปล่อยในระยะเวลาท่ีรวดเร็วได ้(เช่น ปล่อยในเวลา 500 

มิลลิวินาที)  



 
รูป 4 มือจับแบบตนีตุ๊กแกจะหดแผ่นกำวกลบัคืนเพ่ือปล่อยออกจำกพืน้ผิว 

 

1.3. ภาพรวมของหลกัการด าเนินงานที่ส าคญั  
 
เน่ืองจากกลไกการท างานท่ีเป็นเอกลกัษณ์ของมือจบัแบบตีนตุก๊แก การเขา้ใจหลกัการด าเนินงานท่ีส าคญัดงัต่อไปน้ีเป็นส่ิงส าคญั 
เพ่ือการใชง้านมือจบัแบบตีนตุก๊แกไดอ้ยา่งถูกตอ้งและเพ่ือการใชมื้อจบัแบบตีนตุก๊แกไดอ้ยา่งมีประสิทธิภาพ  ซ่ึงเป็นส่ิงส าคญัมาก 

 

• พืน้ผวิหยาบที่ส่งผลกระทบต่อการจับ  
มือจบัแบบตีนตุก๊แกท างานไดดี้ท่ีสุดบนพ้ืนผิวท่ีราบเรียบสูง เน่ืองจากช่วยให้มีการสมัผสัระหวา่งแผน่กาวและพ้ืนผิวไดสู้งสุด 
หากพ้ืนผิวมีความเรียบนอ้ยลง แรงโหลดท่ีจ าเป็นในการจบัพ้ืนผิวยิ่งสูงข้ึน 
พ้ืนผิวดา้นถือเป็นพ้ืนผิวท่ีมีขีดจ ากดัความหยาบสูงสุดท่ีมือจบัจะสามารถจบัได ้ 
ดูหัวข้อ 9.4 ส ำหรับข้อมูลเพ่ิมเติม 

 

• สภาพแวดล้อมที่มีผลต่อการจับ 

แผน่กาวใชแ้รงแวนเดอร์วาลส์ในการยดึติดกบัพ้ืนผิว หากมีฝุ่ นหรือเศษตกคา้งบนพ้ืนผิว แผน่จะสมัผสักบัอนุภาคเหล่าน้ีแทน 
พ้ืนผิวท่ีเตม็ไปดว้ยฝุ่ น คราบไขมนั น ้ามนั หรือมีลกัษณะเปียกจะไม่ติดกบัมือจบัแบบตีนตุก๊แก มือจบัท างานไดดี้ท่ีสุดบนพ้ืนผิวท่ีสะอาด 
เรียบ และแห้ง  
ดูหัวข้อ 9.5 ส ำหรับข้อมูลเพ่ิมเติม 

 

• แรงโหลดจะก าหนดแรงสูงสุดส าหรับน า้หนักที่ยก 

นอกจากน้ี แรงยดึเกาะยงัข้ึนอยูก่บัปริมาณของแรงโหลดท่ีให้ไปบนพ้ืนผิว แรงโหลดน้ียงัข้ึนอยูก่บัความเรียบหรือความหยาบของพ้ืนผิว 
จะตอ้งให้แรงจนถึงแรงขั้นต ่าในการโหลดเพ่ือจบัและเคล่ือนยา้ยน ้าหนกับรรทุกใด ๆ จากนั้น 
แรงน ้าหนกับรรทุกจะเพ่ิมข้ึนตามการเพ่ิมข้ึนของโหลด สุดทา้ย 
แรงน ้าหนกับรรทุกสามารถอ่ิมตวัไดท่ี้บางแรงโหลดส าหรับบางเง่ือนไขของวสัดุและการด าเนินงาน  

 ดูหัวข้อ 9.4 ส ำหรับข้อมูลเพ่ิมเติม 

 

• การใช้งานฟังก์ช่ันมือจับกบัหุ่นยนต์ตรวจจับการชนหรือระบบความปลอดภยัอ่ืน ๆ 
เม่ือใชมื้อจบัแบบตีนตุก๊แกร่วมกบัหุ่นยนตใ์นการควบคุมต าแหน่ง ตอ้งใชค้วามระมดัระวงัในระหวา่งขั้นตอนการจบัยดึวตัถุ 
โดยตอ้งไม่ปิดระบบการตรวจจบัการชนของหุ่นยนต ์ แรงส่วนใหญ่ท่ีจ  าเป็นในการจบัเพ่ือออกแรงบนวตัถุคือ 150N 



ส าหรับยดึเกาะสูงสุด  อาจจ าเป็นตอ้งปรับการตั้งค่าการท างานร่วมกนัหรือการชนกนัของหุ่นยนตเ์พ่ือป้องกนัไม่ให้มีการปิดหุ่นยนตเ์ม่ือสั
มผสั ทั้งน้ีข้ึนอยูก่บัชนิดของหุ่นยนตแ์ละวตัถุของคุณ  

 

• เลือกสถานที่และวตัถุ แรงผลกัอาจมากกว่าแรงจับยดึได้ 

ขอ้ก าหนดการยดึเกาะของมือจบัจะค านึงถึงศูนยก์ลางแรงโนม้ถ่วงของวตัถุว่ามีระยะห่างเท่ากนัจากแผน่มือจบั 
หากศูนยก์ลางแรงโนม้ถ่วงของวตัถุไม่ไดอ้ยูต่รงกลางหรือมีการให้แรงผลกักบัวตัถุ 
การเคล่ือนไหวของวตัถุหุ่นยนตส์ามารถลดแรงยดึเกาะของมือจบัได ้ท าให้วตัถุหล่นลง 

 ดูหัวข้อ 9.5 ส ำหรับข้อมูลเพ่ิมเติม  
 

1.4. ระบบการท าความสะอาดเพียโซอิเลก็ทริค (Piezoelectric) ท างานอยา่งไร 
 

มือจบัแบบตีนตุก๊แกมาพร้อมกบัตวัเลือกระบบท าความสะอาดอตัโนมติัท่ีใชเ้พียโซอิเล็กทริคในการท าความสะอาดแผน่มือจบัแบบตีนตุก๊แกใน
แต่ละรอบการยดึเกาะและปล่อย ตวัขบัเคล่ือนแบบเพียโซกระตุน้หลายองคป์ระกอบของแผน่ฟิลม์เปล่ียนรูปได ้(unimorph) 

แบบเพียโซของแต่ละจงัหวะความถ่ี (20-26 kHz) ดงันั้น จึงสัน่ฟิลม์แบบตีนตุก๊แกเพ่ือเอาฝุ่ นละอองจากพ้ืนผิวไดอ้ยา่งดี 
ระบบท าความสะอาดเพียโซอิเล็กทริคตอ้งใชว้งจรเพ่ิมเติมภายในปลอกมือจบัท่ีขยายแรงดนัไฟฟ้าหมุดเขา้ถึง 225 โวลต ์
(จุดสูงสุดไปยงัจุดสูงสุด)  

 
ส ำหรับข้อมูลเพ่ิมเติม ดูระบบกำรท ำควำมสะอำดเพียโซอิเลก็ทริคในภำคผนวก ตัวเลือกนีไ้ม่ใช่มำตรฐำน 

 

  



2. ความปลอดภยั 
 
มือจบัแบบตีนตุก๊แกเป็นช้ินส่วนของอุปกรณ์อุตสาหกรรมท่ีมีวตัถุประสงคใ์ห้เป็นปลายแขนกล (end-effector) 

หรือเคร่ืองมือส าหรับหุ่นยนตท่ี์ใชใ้นเชิงอุตสาหกรรม ซ่ึงมีไวส้ าหรับงานหยิบและวางวตัถุแบนเรียบ 
การใชง้านในทางท่ีผิดอาจท าให้เกิดความเสียหายกบัมือจบัหรืออุปกรณ์ท่ีเช่ือมต่อได ้ 
 

2.1. ความสมบูรณ์และความรับผดิชอบ 

 
ขอ้มูลในคู่มือน้ีไม่ไดเ้ป็นแนวทางในการออกแบบการแอปพลิเคชนัหุ่นยนตโ์ดยสมบูรณ์ 
ค  าแนะน าดา้นความปลอดภยัจ ากดัอยูท่ี่มือจบัแบบตีนตุก๊แก เท่านั้น 
และไม่ครอบคลุมถึงขอ้ควรระวงัความปลอดภยัของแอปพลิเคชนัโดยสมบูรณ์ 
การประยกุตใ์ชโ้ดยสมบูรณ์ตอ้งไดรั้บการออกแบบและติดตั้งให้สอดคลอ้งกบัขอ้ก าหนดดา้นความปลอดภยัท่ีก าหนดไวใ้นมาตรฐานและกฎระ
เบียบของประเทศท่ีมีการติดตั้งแอปพลิเคชนั  
 
ผูติ้ดตั้งแอปพลิเคชนัตอ้งรับผิดชอบต่อการสร้างความมัน่ใจว่าไดมี้การปฏิบติัตามกฎหมายและกฎระเบียบดา้นความปลอดภยัท่ีบงัคบัใชใ้นประเ
ทศ และมีการก าจดัอนัตรายท่ีส าคญัใด ๆ ในแอปพลิเคชนัท่ีสมบูรณ์  
 
ซ่ึงรวมถึง แต่ไม่จ  ากดัเพียง:  
• การประเมินความเส่ียงส าหรับแอปพลิเคชนัท่ีสมบูรณ์ 

 

• ตรวจสอบว่าแอปพลิเคชนัท่ีสมบูรณ์ไดรั้บการออกแบบและติดตั้งอยา่งถูกตอ้ง  
 
 

2.2. ขอ้จ ากดัดา้นความรับผดิชอบ 

 
ค าแนะน าดา้นความปลอดภยัและขอ้มูลอ่ืน ๆ ในคู่มือฉบบัน้ีไม่ไดรั้บประกนัวา่ผูใ้ชจ้ะไม่ไดรั้บบาดเจบ็ 
แมว้า่มีการปฏิบติัตามค าแนะน าทั้งหมดแลว้  
 
 

2.3. ค าเตือนในคู่มือน้ี 

 
อนัตราย! ส่วนน้ีบ่งช้ีสถานการณ์ท่ีอนัตรายมาก ซ่ึงหากไม่หลีกเล่ียงอาจท าให้เกิดการบาดเจบ็หรือเสียชีวิตได ้ 
 
ข้อควรระวงั ส่วนน้ีแสดงให้เห็นถึงสถานการณ์ท่ีอาจเป็นอนัตราย 

ซ่ึงหากไม่หลีกเล่ียงอาจท าให้เกิดการบาดเจบ็หรือเกิดความเสียหายต่ออุปกรณ์ได ้ 
 
ข้อสังเกต 

 ส่วนน้ีบ่งช้ีขอ้มูลเพ่ิมเติมเช่น เคล็ดลบัหรือค าแนะน า  
 
 



 

2.4. ค าเตือนทัว่ไป  
 
ในส่วนน้ีจะมีค  าเตือนทัว่ไปเก่ียวกบัการใชมื้อจบัแบบตีนตุก๊แก 

 
1. ตรวจสอบให้แน่ใจวา่ไดติ้ดตั้งมือจบัอยา่งถูกตอ้ง 

 
2. ตรวจสอบให้แน่ใจมือจบัไม่ชนกบัส่ิงกีดขวาง 

 
3. ห้ามใชมื้อจบัท่ีเสียหาย 

 
4. ตรวจสอบให้แน่ใจวา่ไม่มีแขนหมุดใดท่ีสมัผสักบัหรืออยูร่ะหว่างปลอกมือจบัและผิวหนา้ติดตั้งเม่ือมือจบัก าลงัท างานหรืออยูใ่นโห

มดสอน 

 
5. ตรวจสอบให้แน่ใจวา่มีการปฏิบติัตามค าแนะน าดา้นความปลอดภยัของอุปกรณ์ทั้งหมดท่ีอยูใ่นแอปพลิเคชนั 

 
6. ห้ามดดัแปลงมือจบั! การดดัแปลงอาจก่อให้เกิดสถานการณ์ท่ีอนัตราย 

 
7. OnRobot A/S ปฏิเสธความรับผิดชอบใด ๆ หากมีการเปล่ียนแปลงหรือดดัแปลงผลิตภณัฑใ์นทางใดก็ตาม 

 
8. เม่ือติดตั้งอุปกรณ์ภายนอกให้แน่ใจวา่ค  าแนะน าดา้นความปลอดภยัทั้งในท่ีน้ีและในคู่มือภายนอกมีการปฏิบติัตาม 

 
9. หากมีการใชมื้อจบัในแอปพลิเคชนัท่ีไม่ไดเ้ช่ือมต่อไปยงัหุ่นยนต ์UR ส่ิงส าคญัคือ 

ตรวจสอบให้แน่ใจวา่การเช่ือมต่อเหมือนกบัการเช่ือมต่ออนาล็อกอินพทุ ดิจิตอลอินพทุ เอาทพ์ทุ และพลงังาน 
ตรวจสอบให้แน่ใจวา่คุณใชส้คริปตก์ารตั้งโปรแกรมมือจบัแบบตีนตุก๊แกท่ีปรับให้เหมาะสมกบังานเฉพาะของคุณ 
ส าหรับขอ้มูลเพ่ิมเติม โปรดติดต่อผูจ้  าหน่ายของคุณ 

 
10. เม่ือมือจบัถูกรวมเขา้กบัหรือการท างานกบัเคร่ืองจกัรท่ีสามารถท าให้เกิดความเสียหายกบัมือจบัได ้

ขอแนะน าให้แยกทดสอบการท างานทั้งหมดนอกพ้ืนท่ีท างานท่ีอาจเป็นอนัตรายได ้

 
11. เม่ือตอ้งอาศยัการตอบสนองของมือจบั (สญัญาณพร้อม I/O) เพ่ือด าเนินงานต่อ 

และความผิดปกติในการท างานอาจท าให้เกิดความเสียหายต่อมือจบัและ/หรือเคร่ืองจกัรอ่ืน ๆ 
แนะน าให้ใชเ้ซ็นเซอร์ภายนอกเพ่ิมเติมจากการตอบสนองของมือจบั เพ่ือให้แน่ใจวา่มีการด าเนินงานท่ีถูกตอ้ง 
แมว้า่อาจมีความลม้เหลวเกิดข้ึน OnRobot A/S ไม่สามารถรับผิดชอบต่อความเสียหายใด ๆ ท่ีเกิดกบัมือจบัหรืออุปกรณ์อ่ืน ๆ 
เน่ืองจากขอ้ผิดพลาดในการตั้งโปรแกรมของมือจบั 

 
12. อยา่ให้มือจบัสมัผสักบัสารกดักร่อน ประกายไฟบดักรี หรือผงขดั เน่ืองจากอาจท าลายมือจบัได ้ 

 
13. ปฏิบติัตามมาตรฐานการท างานร่วมกนัหากมีบุคคลยนือยูใ่นระยะการด าเนินงานของมือจบั 

 
14. ตอ้งไม่ใชง้านมือจบัหากเคร่ืองจกัรท่ีมือจบัสมัผสันั้นไม่เป็นไปตามกฎหมายและมาตรฐานความปลอดภยัของประเทศของคุณ 



 
 

2.5. วตัถุประสงคก์ารใชง้าน 

 
มือจบัเป็นอุปกรณ์ในอุตสาหกรรมท่ีมีวตัถุประสงคเ์พื่อเป็นปลายแขนกล (end-effector) หรือเคร่ืองมือส าหรับหุ่นยนตใ์นอุตสาหกรรม 
ซ่ึงมีไวส้ าหรับงานหยบิและวางวตัถุหลากหลายชนิด 

 
การใชง้านมือจบัโดยท่ีมีมนุษยอ์ยูใ่กลเ้คียงหรืออยูใ่นพ้ืนท่ีท างาน มีวตัถุประสงคเ์ฉพาะเพ่ือการใชง้านท่ีไม่เป็นอนัตราย 
โดยท่ีแอปพลิเคชนัโดยสมบูรณ์ ซ่ึงรวมทั้งวตัถุ ตอ้งไม่มีความเส่ียงใด ๆ ตามการประเมินความเส่ียงของการประยกุตใ์ชท่ี้เฉพาะเจาะจง 
 
การใชง้านหรือการประยกุตใ์ชใ้ด ๆ ท่ีเบ่ียงเบนไปจากการใชต้ามวตัถุประสงคท่ี์ก าหนด 
จะถือวา่เป็นการใชง้านในทางท่ีผิดและไม่ไดรั้บอนุญาต ซ่ึงรวมถึง แต่ไม่จ  ากดัเพียง: 

1. ใชใ้นสภาพแวดลอ้มท่ีอาจเกิดการระเบิด  
2. ใชใ้นการใชง้านทางการแพทยท่ี์ส าคญัและมีผลต่อชีวิต  
3. ใชก่้อนท่ีจะด าเนินการประเมินความเส่ียง 

 
 

2.6. การประเมินความเส่ียง 
 
การประเมินความเส่ียงเป็นส่ิงส าคญั เพราะถือว่ามือจบัเป็นเคร่ืองจกัรท่ีสมบูรณ์เพียงบางส่วน นอกจากน้ี 
ถือเป็นส่ิงส าคญัยิ่งในการปฏิบติัตามค าแนะน าในคู่มือเคร่ืองจกัรเพ่ิมเติมอ่ืน ๆ ทั้งหมดเม่ือใชง้าน OnRobot A/S 

แนะน าให้ผูติ้ดตั้งใชแ้นวทางของมาตรฐาน ISO 12100 และ ISO 10218-2 ในการด าเนินการประเมินความเส่ียง 
 
ผูติ้ดตั้งควรพิจารณาสถานการณ์ท่ีอาจเป็นอนัตรายต่อไปน้ีเม่ือด าเนินการประเมินความเส่ียง อาจจะมีสถานการณ์ท่ีอนัตรายเพ่ิมเติม 
โดยข้ึนอยูก่บัสถานการณ์ท่ีเฉพาะเจาะจงหรือการใชง้าน 

1. การท่ีแขนหรือหมุดติดอยูร่ะหว่างมือจบัและพ้ืนผิว 
2. ขอบหรือปลายของมีคมบนวตัถุท่ีจบัยึดท่ิมหรือแทงเขา้ไปในผิว 
3. ผลกระทบท่ีเกิดจากการติดตั้งมือจบัไม่ถูกตอ้ง 
4. วตัถุตกออกจากมือจบั เช่น เน่ืองจากให้แรงจบัไม่ถูกตอ้ง หรือการเร่งความเร็วสูงจากหุ่นยนต ์

 
  



3. เร่ิมตน้ใชง้าน: สารบญั 

3.1. มือจบัแบบตีนตุ๊กแก 

 
รูปท่ี 5 ภำพวำด CAD ของมือจับแบบตีนตุ๊กแกและแผ่น 



 

3.2. รายการช้ินส่วนและหมายเลข  
 

ช่ือช้ินส่วน ค าอธิบาย 

มือจับแบบตีนตุ๊กแก V5 มือจบัแบบตีนตุก๊แก เวอร์ชนั 5 แบบท่ีไม่มีระบบท าความสะอาดแบบเพียโซ 
ส่วนประกอบแผ่นมือจับแบบตีนตุ๊กแกแบบท่ีไม่มีระบบท าความสะอาดแบบเพยีโซ 
1 ชุดจ านวน 4 แผ่น 

ส่วนประกอบแผน่มือจบัแบบตีนตุก๊แกแบบท่ีไม่มีระบบท าความสะอาดแบบเพียโซ 
1 ชุดจ านวน 4 แผน่ 

เคเบิล Turck - 10 สาย, I/O 
สายเคเบิล 10 สายชุดสายดบัเบิลปลายขั้วต่อหญิงกบัช่องเสียบชาย, การเช่ือมต่อ 

M12 Eurofast 
Turck เคเบิล - 8 สาย Ethernet RJ45 เคเบิล, 8 สายอีเธอร์เน็ต, ชาย, M12, 5M 
สกรูติดตั้งมือจับ สกรูหัวจมเอสเอสซ็อกเก็ตความยาว M6X1.0 80 มม.  
Hex Key – 5 มม. ส าหรับการติดตั้งหุ่นยนต์ความยาวโดยรวม 9 น้ิว Hex Key – 5 มม. ส าหรับการติดตั้งหุ่นยนตค์วามยาวโดยรวม 9 น้ิว 
เคร่ืองมือดึงแผ่นมือจับตีนตุ๊กแก มีดแบบใบมีดตดัคร่ึง 1-1 / 4" กวา้ง x 0.075" ใบมีดหนา พร้อมขอบเอียง 
OnRobot A/S USB ไดรฟ์ - คู่มือการใช้งานและ GUIs USB สต๊ิก - คู่มือการใชง้านและ GUIs 
อแดปเตอร์เดสก์ท็อป AC/DC 24V 90W อแดปเตอร์เดสก์ทอ็ป AC/DC 24V 90W 
คู่มือการใช้งานฉบับย่อ  

 
ตำรำงท่ี 1 รำยกำรอะไหล่มือจับแบบตีนตุ๊กแกและตวัเลือกเพ่ิมเติม 

 

3.3. ซอฟทแ์วมือจบัแบบตีนตุ๊กแก 

 
ซอฟแวร์อินเตอร์เฟซผูใ้ชเ้พ่ือการก าหนดค่าและการด าเนินงานมือจบัแบบตีนตุก๊แก สามารถดาวน์โหลดไดจ้ากทั้งแฟลชไดรฟ์ USB 

OnRobot A/S ท่ีให้มา หรือจากเวบ็ไซต ์OnRobot A/S น้ี:  

 
https://onrobot.com/products/gecko-gripper/ 

  

https://onrobot.com/products/gecko-gripper/


4. คู่มือการใชง้านฉบบัยอ่  
 

การแจง้เตือนความปลอดภยั 
การติดตั้งและการด าเนินงานของมือจบัแบบตีนตุก๊แกควรด าเนินการโดยผูเ้ช่ียวชาญท่ีผ่านการฝึกอบรมแลว้เท่านั้น 

 
อนัตราย การใช้งานมือจับและช้ินส่วนของมือจับอย่างที่ไม่เหมาะสมขณะเช่ือมต่ออยู่นั้น 

อาจท าให้เกดิการบาดเจ็บหรือเสียชีวติได้ 

 

ขั้นตอนท่ี 1: ติดตั้งแผน่และเช่ือมติดมือจบั  
ติดตั้งส่ีแผน่ของมือจบัแบบตีนตุก๊แกโดยใส่เขา้ไปในหนา้ท่ีใชจ้บัของมือจบั มือจบัแบบตีนตุก๊แกใชส้กรูสองตวั (M6-1-

80) เพ่ือติดตั้งเขา้กบัหุ่นยนต ์Universal Robot โดยตรง ไม่ฉะนั้นตอ้งใชแ้ผน่ติดตั้ง (ส าหรับหุ่นยนตแ์บรนดอ่ื์น ๆ ) 
ใชกุ้ญแจหกเหล่ียมขนาด 5mm เพ่ือสอดและขนัสลกัเกลียวใหแ้น่นถึง 8 นิวตนัเมตร  

 
 

ขั้นตอนท่ี 2:  จ่ายไฟใหมื้อจบั  
มือจบัแบบตีนตุก๊แกไดรั้บการจ่ายไฟผ่านสายเคเบิล I/O 

ระบบท าความสะอาดเพียโซอิเล็กทริคอตัโนมติัตอ้งเช่ือมต่อกบัแหล่งพลงังานไฟฟ้าแรงสูงอ่ืนผ่านสายเคเบิลเพียโซ 

 
เม่ือเปิดเคร่ืองข้ึน มือจบัของแสง Comms สีฟ้าจะกระพริบสองคร้ังหลงัล่าชา้เล็กนอ้ย 
เพ่ือบ่งช้ีว่ามือจบัไดเ้ปิดใชง้านตามล าดบัโดยสมบูรณ์แลว้ ตอนน้ีคุณควรทดสอบฟังกช์ัน่มือจบัโดยใช ้Windows 

Desktop GUI 

 
 
ขั้นตอนท่ี 3: ติดตั้ง GUI มือจบัแบบตีนตุ๊กแก   

ติดตั้ง Windows Desktop GUI ส าหรับมือจบัแบบตีนตุก๊แกจากแฟลชไดรฟ์ USB ท่ีให้มา หรือจากเวบ็ไซต ์
OnRobot A/S 

 
 

ขั้นตอนท่ี 4:  ตั้งค่าพารามิเตอร์มือจบั 

แนะน าให้ใช ้Desktop GUI หุ่นยนตวิ์เคราะห์เพ่ือทดสอบการท างานของมือจบัและโปรแกรมมือจบั 
อินเตอร์เฟซท่ีใชง้านง่ายช่วยให้คุณระบุจ  านวนพารามิเตอร์มือจบัท่ีก าหนดสถานะมือจบัได ้

 
 

ขั้นตอนท่ี 5:  การใชง้านมือจบั 

คุณสามารถใชง้านมือจบัแบบตีนตุก๊แกไดผ้า่นสองโหมดการส่ือสาร: ดิจิตอล I/O และอีเธอร์เน็ต TCP 

การใชโ้หมดน้ีคุณสามารถสร้างโปรโตคอลการจบัท่ีปรับให้เหมาะสมกบัความตอ้งการของคุณและก าหนดค่าเองไดเ้ตม็ท่ี  

5. การติดตั้งมือจบับนหุ่นยนต ์ 
 



การติดตั้งมือจบับนหุ่นยนตเ์ป็นกระบวนการท่ีท าไดง่้ายและรวดเร็ว ส าหรับทุกรุ่นของ Universal Robot 

มือจบัสามารถติดตั้งไดโ้ดยตรงกบัหุ่นยนตแ์ละไม่ตอ้งใชจ้านติดตั้ง ส าหรับหุ่นยนตรุ่์นอ่ืน ๆ จ าเป็นตอ้งติดตั้งจานหรืออะแดปเตอร์อ่ืน ๆ 

 

5.1. วสัดุ เคร่ืองมือ และอุปกรณ์ท่ีตอ้งใช ้

 
ประกอบวสัดุ เคร่ืองมือ และอุปกรณ์ดงัต่อไปน้ีก่อนการติดตั้ง: 
 

อะไหล่ 

ส่วนประกอบมือจับ 

✓ มือจบัแบบตีนตุก๊แก V5 

✓ การประกอบแผน่มือจบัแบบตีนตุก๊แก 

✓ เคเบิล Turck 10 สาย I/O 

✓ เคเบิล Turck 8 สาย อีเธอร์เน็ต RJ45 

✓ มือจบัติดกรู (M6-1-80) 

✓ OnRobot A/S ไดรฟ์ USB ท่ีมีคู่มือการใชง้านและ GUI 

วสัดุ 

วัสดส้ิุนเปลือง 
✓ สายรัดซิปไทร์ (แนะน า) 
✓ จานติดตั้งส าหรับหุ่นยนตรุ่์นอ่ืน (ถา้มี) 

เคร่ืองมือ 

จ ำเป็นส ำหรับกำรติดตั้งหรือซ่อมแซม 
แต่ไม่ใช่ส ำหรับด ำเนินกำร 

✓ กุญแจหกเหล่ียม 5mm (รวม) 

✓ เคร่ืองมือถอดแผน่มือจบัแบบตุก๊แก (รวม) 

 

อุปกรณ์ 

จ ำเป็นส ำหรับกำรท ำงำน 

✓ เดสกท์อ็ปอะแดปเตอร์ AC/DC 24V 90W (รวม) 

✓ แหล่งจ่ายไฟ 24V DC 

✓ แหล่งจ่ายไฟแรงดนัสูงส าหรับตวัเลือกระบบท าความสะอาดเพียโซอิเล็กทริค   
ตำรำงท่ี 2 วัสดสุ ำหรับกำรติดตั้ง  

 

5.2. การติดตั้งเคร่ืองกล: การเช่ือมติดมือจบั 

 

5.2.1. ส่วนรายการ  
ช้ินส่วนต่อไปน้ีจะรวมอยูใ่นการจดัส่งมือจบัแบบตีนตุก๊แก: 

✓ มือจบัแบบตีนตุก๊แก 

✓ การประกอบแผน่มือจบัแบบตีนตุก๊แก 

✓ สกรูส าหรับติดตั้ง x2 

✓ กุญแจหกเหล่ียม 5mm (ส าหรับติดตั้งมือจบั) 

 
 
 

5.2.2. การแจง้เตือนความปลอดภยั:  
 
อนัตราย!  การติดตั้งที่ไม่เหมาะสมสามารถท าให้เกดิความเสียหายกบัมือจับ หุ่นยนต์ วสัดุ 

หรือเป็นอนัตรายต่อร่างกายหรือการเสียชีวติของผู้ปฏิบัติงานได้ 
ตรวจสอบให้แน่ใจว่ามือจับมีการติดตั้งอย่างถูกต้องโดยผู้เช่ียวชาญที่ผ่านการฝึกอบรมแล้ว 



 
ข้อควรระวงั ก่อนการติดตั้งมือจับ ตรวจสอบให้แน่ใจว่าหุ่นยนต์อยู่ในสถานะปิดใช้งานหรือหยุดนิ่ง (ไม่ได้ใช้โปรแกรมอยู่) 

 

5.2.3. วิธีการในการติดตั้งมือจบั 

 
ส ำหรับหุ่นยนต์ Universal Robot ให้ด ำเนินกำรในขั้นตอนท่ี 2 เน่ืองจำกไม่จ ำเป็นต้องติดตั้งจำน 

 
ขั้นตอนท่ี 1: ติดตั้งแผน่ตุก๊แกบนมือจบัก่อนท่ีจะติดตั้งมือจบับนหุ่นยนต ์ 
 

 
รูปท่ี 6 หน้ำจับของมือจับแบบตีนตุ๊กแกท่ีจะมกีำรใส่ท้ังส่ีแผ่นเข้ำไป 

 
ติดแผน่มือจบัแบบตีนตุก๊แกทั้งส่ี (4) แผน่เขา้กบัหนา้จบั 
โดยจดัให้ตรงกบัรอยบากในหลุมติดตั้งดว้ยแถบพยงุบนแผน่ประกอบ  
 

 
รูปท่ี 7 รอยบำกในหลมุติดตั้ง (ซ้ำย) และแถบบนแผ่นประกอบ (ขวำ) 



 
 
 

 
รูปท่ี 8 จัดแนวแผ่นประกอบเพ่ือสอดเข้ำไปในหลมุติดตั้ง 

 
 
บริเวณแม่เหล็กท่ีแขง็แรงของระบบติดตั้งแผน่จะช่วยดึงแผน่ให้เขา้ท่ี เม่ือติดตั้งแลว้ 
แผน่เหล่าน้ีควรถูกปิดโดยสมบูรณ์ดว้ยพ้ืนผิวของหนา้ติดตั้งมือจบั  
 

 
รูปท่ี 9 กำรติดตั้งแผ่นสุดท้ำยบนมือจับ โปรดสังเกตว่ำจำนเงินของแต่ละแผ่นท่ีติดตั้งจะปิดด้วยปลอกมือจับ 



 
ขั้นตอนท่ี 2: แนบแผน่ติดตั้งหุ่นยนตโ์ดยใชส้กรูสองตวัติดตั้ง (M6-1-80) ขนัแต่ละสกรูให้แน่น 8 

นิวตนัเมตรโดยใชกุ้ญแจหกเหล่ียม 5mm  

ขั้นตอนนีใ้ช้ส ำหรับแบรนด์ท่ี Universal Robot เท่ำน้ัน 

 

 
รูปท่ี 10 จำนติดตั้งส ำหรับหุ่นยนต์ท่ีไม่ใช่ Universal Robot 

  
 

ขั้นตอนท่ี 3: ปรับแนวหลุมบนหนา้ติดตั้งของมือจบัแบบตีนตุก๊แกกบัหลุมติดตั้งบนตวัหุ่นยนตใ์ห้ตรงกนั 
(หรือจานติดตั้ง/อะแดปเตอร์แบบก าหนดค่าเอง)  

 

 
รูปท่ี 11 สองหลมุยึดบนหน้ำติดตั้งของมือจับ 



  
ใส่แต่ละสกรูยดึ (M6-1-80) ลงท่ีดา้นหนา้ของมือจบั ลงไปถึง หลอดชะลา้ง และใชกุ้ญแจหกเหล่ียม 5mm 

ขนัสกรูให้เขา้ท่ี ขันแต่ละสกรูให้แน่นท่ี 8 นิวตันเมตรโดยใช้กุญแจหกเหลี่ยม 5mm 

 

 
รูปท่ี 12 ขันสกรูยึดเพ่ือติดตัง้มือจับเข้ำกับหุ่นยนต์โดยใช้กุญแจหกเหลี่ยม 5mm 

 
จุดศูนยเ์คร่ืองมือของมือจบัแบบตีนตุก๊แกไม่มีแกน x- หรือแกน y- ชดเชยส่วนท่ีเก่ียวกบัหุ่นยนต ์ดงันั้น 
จุดศูนย์กลางเคร่ืองมืออยู่ที่ 185mm (ทิศทางแกน z) ห่างจากหน้าติดตั้งแขนหุ่นยนต์  
ดูหัวข้อ 9.1 ส ำหรับรำยละเอียดขนำดมือจับ  

 
ตอนน้ีคุณพร้อมเช่ือมต่อสายไฟมือจบัท่ีติดตั้งแลว้ (ขอ้ 6.3)  

 
 

5.3. การติดตั้งไฟฟ้า: การเปิดเคร่ืองและการส่ือสารกบัมือจบั 

 

5.3.1. ขอ้มูลจ าเพาะของแหล่งจ่ายไฟ 

 
มือจบัแบบตีนตุก๊แกจะไดรั้บการจ่ายไฟผา่นสายเคเบิล I/O 

ตะกัว่ฟลายอ้ิงท่ีมาพร้อมกบัเคเบิลจะตอ้งส้ินสุดท่ีแหล่งจ่ายไฟท่ีตรงกบัความตอ้งการของคุณ ซ่ึงอาจรวมถึงการเช่ือมต่อเขา้กบั:  

• 24V DC, 48W (ตั้งไวท่ี้ 28V สูงสุด) แหล่งจ่ายไฟภายนอก (ผา่นตวัเช่ือมต่อบาร์เรลท่ีให้มาดว้ย) 
• แหล่งจ่ายไฟ 24V DC ท่ีผสานรวมของตวัควบคุมหุ่นยนต ์

 
ระบบท าความสะอาดเพียโซอิเล็กทริคอตัโนมติัของมือจบัแบบตีนตุก๊แก (อุปกรณ์เสริม) ตอ้งใชแ้หล่งจ่ายไฟแรงดนัสูงอ่ืน  

• ส ำหรับข้อมูลเพ่ิมเติม ดูภำคผนวกของระบบกำรท ำควำมสะอำดเพียโซอิเลก็ทริค 



 

5.3.2. การส่ือสาร 
 
คุณสามารถก าหนดค่าสายเคเบิลมือจบัไดส้องแบบ (ท่ีรวมระบบท าความสะอาดอตัโนมติั) 

ทั้งน้ีข้ึนอยูก่บัความตอ้งการดา้นไฟฟ้าและการส่ือสารของคุณ: 

• ไฟฟ้าและการส่ือสารโดยใชโ้ปรแกรมดิจิตอล I/O (1 เคเบิล) 

• จ่ายไฟโดยใชโ้ปรแกรมดิจิตอล I/O การส่ือสารผา่น อีเธอร์เน็ต TCP / IP (2 สาย) 
 
ระบบท าความสะอาดเพียโซท่ีเป็นทางเลือกตอ้งใชส้าย 4 หมุดเพ่ิมเติม  

 
ดจิิตอล I/O 

✓ การส่ือสารและการจ่ายไฟ 24V ไปยงัตวัเช่ือมต่อ 10 หมุด (ตวัเช่ือมต่อ 8 หมุดไม่ไดใ้ชส้ าหรับการส่ือสารดิจิตอล 
I/O แต่ใชส้ าหรับอีเธอร์เน็ตเท่านั้น โปรดดูท่ีด้ำนล่ำง) 

✓ สามารถควบคุมโดยใชหุ่้นยนตป์ระเภทใดก็ไดท่ี้มีสญัญาณ I/O 

✓ จุดชุดตั้งค่าท่ีเหมาะสม (เช่น ขอ้มูลจ าเพาะการควบคุมต าแหน่ง ขอ้มูลจ าเพาะการควบคุมแรง ขอ้มูลจ าเพาะการโหลด 
ฯลฯ) เป็นชุดแรกท่ีใช ้Windows Desktop GUI จากนั้นจะควบคุมมือจบัโดยใชอิ้นเตอร์เฟซ I/O 

✓ ไม่ตอ้งมีการติดตั้งซอฟแวร์หุ่นยนต ์

 
คุณสามารถจ่ายไฟให้กบัมือจบัแบบตีนตุก๊แกไดใ้นหน่ึงหรือสองวิธีโดยใช ้I/O: 

1. คุณสามารถเสียบในช่องเสียบแจค็บาร์เรลเขา้กบัแหล่งจ่ายไฟท่ีมาพร้อมไดโ้ดยตรง  
2. คุณสามารถถอดตวัเช่ือมต่อแจค็บาร์เรลและใชแ้หล่งจ่ายไฟ 24V บนตวัควบคุมหุ่นยนตท่ี์คุณตอ้งการ (หรือแหล่งอ่ืน) 

ได ้มือจบัแบบตีนตุก๊แกดึงแรงนอ้ยกวา่ 1 แอมป์ (จุดสูงสุดและ RMS) 

 
สายเคเบิลดิจิตอล I/O 

ท่ีมาพร้อมกบัพอร์ตส าหรับเช่ือมต่อกบัมือจบัและตะขอหางหมูบนปลายดา้นตรงขา้มส าหรับการเดินสายโดยตรงและปรับแต่ง
ตามความจ าเป็น เพ่ือรวมเขา้กบัระบบของคุณ  

 

 
รูปท่ี 13 ปลำยสำยเคเบิลดิจิตอล I/O ท่ีมต่ีอบำร์เรลแจ็ค (ส ำหรับกำรเช่ือมต่อโดยตรงกับแหล่งจ่ำยไฟ) และสำยเช่ือมต่อเข้ำ/ออกอ่ืน ๆ 



ส าหรับการเดินสายของช่อง I/O เขา้กบัตวัเช่ือมต่อท่ีเหมาะสม ดูหวัขอ้ 8.1 การส่ือสารดิจิตจอล I/O 

 
อเีธอร์เน็ต  
✓ การส่ือสารผา่นตวัเช่ือมต่อ 8 หมุด 

✓ สามารถควบคุมไดโ้ดยอินเตอร์เฟซแบบก าหนดเองของ Universal Robot, Kawasaki และ FANUC 

Teach Pendant  
✓ นอกจากน้ียงัสามารถควบคุมไดก้บั Windows Desktop GUI 

โดยการเช่ือมต่ออีเธอร์เน็ตโดยตรงระหวา่งคอมพิวเตอร์และมือจบั 

 
การส่ือสารอีเธอร์เน็ตช่วยให้สามารถปรับเปล่ียนพารามิเตอร์ของมือจบัไดแ้บบไดนามิก ในขณะท่ี I/O 

พารามิเตอร์มือจบัไม่สามารถปรับเปล่ียนไดแ้บบไดนามิกโดยไม่ตอ้งมี Windows Desktop GUI  

 

5.3.3. วิธีการในการจ่ายไฟและการเดินสายไฟของมือจบั  
 
หลงัจากติดตั้งมือจบัเขา้กบัหุ่นยนต ์(ขอ้ 6.2) และระบแุหล่งจ่ายไฟท่ีเหมาะสมแลว้ คุณก็พร้อมท่ีจะเดินสายไฟมือจบั  
 
คุณตอ้งใชส้ายไฟและสายเคเบิลการส่ือสารท่ีมาพร้อมกบัมือจบั (เคเบิล Turck 10 สาย I/O และเคเบิล Turck 8 สาย อีเธอร์เน็ต 
RJ45) รวมถึงใชส้ายรัดซิปไทร์หลายเส้นหรือวสัดุท่ีคลา้ยคลึง 
เพ่ือมดัสายเคเบิลใหแ้น่นเพ่ือไม่ให้ถูกรบกวนโดยการเคล่ือนไหวของหุ่นยนต ์

 
ข้อควรระวงั  ตรวจสอบให้แน่ใจว่ามีการเช่ือมต่อบนฐานมือจับอย่างถูกต้องสมบูรณ์ 

เน่ืองจากหมุดอาจโค้งงอหรือได้รับความเสียหายได้ง่าย  
 
ขั้นตอนท่ี 1: เช่ือมต่อดิจิตอล I/O คู่และสายไฟเขา้กบัตวัเช่ือมต่อท่ีตั้งอยูบ่นฐานของมือจบั  
 



 
รูปท่ี 14 กำรเช่ือมต่อไฟฟ้ำ/สำยเคเบิลดิจิตอล I/O เข้ำกับตัวเช่ือมต่อท่ีเข้ำคู่กัน 

 
ขั้นตอนท่ี 2: หากมีการใชก้ารส่ือสารดว้ยอีเธอร์เน็ต ให้ติดสายอีเธอร์เน็ตเขา้กบัคู่ตวัเช่ือมต่อท่ีอยูบ่นฐานของมือจบั 

 

 
รูปท่ี 15 ติดสำยอีเธอร์เนต็เข้ำกับคู่ตวัเช่ือมต่อท่ีอยู่บนฐำนของมือจับ 

 
ขั้นตอนท่ี 3: วางสายเคเบิลให้ห่างจากมือจบัและไปตามแนวของหุ่นยนตไ์ปยงัแหล่งจ่ายไฟและตวัควบคุม  



ตรวจสอบให้แน่ใจว่ำได้เผ่ือสำยเคเบิลให้หย่อนเพียงพอ เพ่ือให้สำยไม่ตึงเกินไปในช่วงท่ีหุ่นยนต์เคล่ือนไหวเตม็ท่ี  
 

 
รูปท่ี 16 สำยเคเบิลต่อไปยงัแนวแขนหุ่นยนต์อย่ำงหลวม ๆ 

 
ขั้นตอนท่ี 4: เก็บสายเคเบิลให้ปลอดภยัและอยูห่่างจากระยะการเคล่ือนไหวของหุ่นยนตแ์ละพ้ืนผิว 

ทดลองใชง้านหุ่นยนตใ์นทุกการเคล่ือนไหวท่ีคาดหมายเพ่ือให้มัน่ใจวา่สายเคเบิลจะไม่ไดรั้บความเสียหายในระหว่
างการด าเนินงาน (ดูตวัอยา่งของการหมุน J-6 ท่ีดา้นล่าง) 

 

 
รูปท่ี 17 กำรหมนุ J-6 ท่ีสำยไฟและสำยเคเบิลกำรส่ือสำรไม่ได้รับควำมเสียหำยจำกกำรเคล่ือนไหวของหุ่นยนต์ 

 
 เรำแนะน ำให้ใช้สำยรัดซิปไทร์ อย่ำงไรกต็ำม กำว เทปกำว หรือสำยรัดอ่ืน ๆ 

อำจเหมำะสมกับควำมต้องกำรท่ีเฉพำะของคุณมำกกว่ำ 
  
ข้อสังเกต  คุณอาจพจิารณาเพิม่โครงสร้างป้องกนัหรือฉนวนเพิม่เติมให้กบัสายได้ 

ทั้งนีข้ึน้อยู่กบัโปรโตคอลและสภาพการใช้งานของคุณ  
 
 



5.3.4. ไฟ LED แสดงสถานะการใชไ้ฟฟ้าและสถานะการส่ือสาร 
 
ฐานมือจบัแบบตีนตุก๊แกจะมีไฟ LED ท่ีให้ขอ้มูลภาพอยา่งรวดเร็วเก่ียวกบัทั้ง 4 สถานะ 
 
ตวับ่งช้ีไฟ LED และความหมายจะแสดงในตารางดา้นล่าง: 

ช่ือ LED 

และสี 

สีที่ติดนิ่ง กะพริบช้า ๆ กะพริบรวดเร็ว 

ไฟฟ้า 
สีเขียว 

เช่ือมต่อไฟฟ้า ไม่เก่ียวขอ้ง ไม่เก่ียวขอ้ง 

ผดิพลาด  
สีแดง 

ไม่เก่ียวขอ้ง ค าเตือน (ขอ้ผิดพลาดภายใน); 

ตอ้งมีการบ ารุงรักษามือจบั; 

ตรวจสอบบนัทึกขอ้ผิดพลาดส าหรับรายละเอียด 

ขอ้ผิดพลาดท่ีส าคญั; 

มือจบัควรจะหยดุทนัทีและไดรั้บการตรวจสอบ 

แผ่นรอง 
ส้ม 

ไม่เก่ียวขอ้ง ช้ินส่วนหน่ึงหล่นลง ช้ินส่วนหล่นลงซ ้า ๆ 
และมีการอปัเดตบนัทึกขอ้ผิดพลาด 

Comms 
สีน ำ้เงิน 

เช่ือมต่อการส่ือสาร ไม่เก่ียวขอ้ง ไม่เก่ียวขอ้ง 

ตำรำงท่ี 3 ไฟ LED และควำมหมำย 

 

หลงัจากเช่ือมต่อสายไฟและสายเคเบิลการส่ือสารระหวา่งมือจบักบัแหล่งจ่ายไฟและควบคุมแลว้ ให้ตรวจสอบวา่ไฟ LED 

บนฐานมือจบัแสดงการท างานท่ีปกติหรือไม่: สีเขียวน่ิง สีฟ้าน่ิง ไม่มีไฟสีแดงหรือสีส้ม 

 

 
รูปท่ี 18 ไฟ LED แสดงให้เห็นว่ำมือจับท ำงำนปกติ 

(ไฟสีเขียวน่ิง Comms สีฟ้ำน่ิง ไฟข้อผิดพลำดและแผ่นรองไม่ติด) 

 



5.4. หมายเหตุการติดตั้งส าหรับหุ่นยนตรุ่์นอ่ืน 

 
ส าหรับขอ้มูลการติดตั้งเพ่ิมเติมในหุ่นยนตแ์บรนดอ่ื์น โปรดดูท่ีเวบ็ไซต ์OnRobot A/S ส าหรับมือจบัแบบตีนตุก๊แก: 

 
https://onrobot.com/products/gecko-gripper/ 

  

https://onrobot.com/products/gecko-gripper/


6. การตั้งค่าพารามิเตอร์มือจบั 
 
คุณสามารถสร้างโปรโตคอลการจบัแบบก าหนดเองไดเ้ตม็ท่ีเพ่ือปรับให้เหมาะสมกบัรายละเอียดของคุณโดยใชโ้ปรโตคอล Gecko Gripper 

GUI ภายใน GUI คุณสามารถระบุจุดตั้งค่าแรงโหลดมือจบัและช่วงอลัตราโซนิก และบนัทึกสถานะมือจบัไดห้ลายสถานะส าหรับใชใ้นอนาคตได ้

  

6.1. การติดตั้ง Windows Desktop GUI 

 
OnRobot A/S น าเสนออินเตอร์เฟซผูใ้ชง้านแบบกราฟิก (Graphical user interface: GUI) ส าหรับเดสกท์อป 
Windows เพ่ือการเขียนโปรแกรมและการควบคุมมือจบัแบบตีนตุก๊แกผา่นสายเคเบิลอีเธอร์เน็ต  

 
ข้อก าหนดซอฟแวร์ที่แนะน า: 
✓ ติดตั้ง Windows 7 ท่ีมี Service Pack 1 หรือสูงกวา่ (เวอร์ชัน่ x86 หรือ x64) 

✓ ติดตั้ง .NET Framework 4.7 หรือสูงกว่า 
 

6.1.1. การติดตั้ง GUI เดสกท์อ็ป:  

 
ขั้นตอนท่ี 1: ติดตั้งโปรแกรมโดยการเปิดไฟล ์“Gecko Gripper Desktop GUI setup (การตั้งค่ามือจบัแบบตีนตุก๊แก 

GUI เดสกท์อ็ป)” จากแฟลชไดรฟ์ USB OnRobot A/S ท่ีใหห้าหรือจากเวบ็ไซต ์OnRobot A/S 

 

 
รูปท่ี 19 เร่ิมต้นกำรติดตั้ง Gecko Gripper GUI 

 



ขั้นตอนท่ี 2:  เลือกกล่องขอ้ความ “Launch Gecko Desktop GUI (เปิดใชง้าน Gecko Desktop GUI)” 

เม่ือการติดตั้งเสร็จสมบูรณ์ ระบบจะเปิดแอปพลิเคชนัข้ึน 

 

 
รูปท่ี 20 กำรเปิด Gecko Desktop GUI หลังกำรติดตั้ง 

ตอนน้ีคุณสามารถเปิดแอปพลิเคชนัเม่ือใดก็ไดโ้ดยการเปิด“PerceptionRobotics.GeckoWpfClient.exe” 

จากโฟลเดอร์ท่ีติดตั้งแอปพลิเคชนัอยู ่
 
ขั้นตอนท่ี 3:  ป้อนท่ีอยู ่IP มือจบัแบบตีนตุก๊แกเม่ือขอ้ความปรากฏ โดยเปิดใชง้านหนา้จอเพ่ือเปิดการส่ือสารกบัมือจบัแบบตีนตุ๊กแก  



 
รูปท่ี 21 หน้ำจอเร่ิมต้นมือจับแบบตีนตุ๊กแก 

 
นอกจากน้ี คุณยงัสามารถเปล่ียนแปลงการก าหนดค่า IP หรือพอร์ตใตแ้ทบ็ “Settings (ตั้งค่า)” ในแถบเมนูหลกัได ้
ท่ีอยู ่IP เร่ิมตน้ของมือจบัคือ 192.168.0.170 และหมายเลขพอร์ตเร่ิมตน้คือ 30000 
 

เลือกกล่องขอ้ความ “Save as Default (บนัทึกเป็นค่าเร่ิมตน้)” เพ่ือใชท่ี้อยู ่IP 

น้ีโดยอตัโนมติัส าหรับมือจบัแบบตีนตุ๊กแกคร้ังต่อไปท่ีมีการเปิดแอปพลิเคชนั 

 

6.2. การตั้งค่า IP แบบคงท่ีส าหรับ GUI เดสกท์อ็ป  
 
มือจบัแบบตีนตุก๊แกและคอมพิวเตอร์เดสกท์อ็ปตอ้งใชเ้ครือข่ายเดียวกนัเพ่ือให้ส่ือสารไดส้ าเร็จ ขั้นตอนดงัต่อไปน้ีเป็นวิธีการตั้งค่าท่ีอยู ่IP 

เดสกท์อ็ปท่ีจะจบัคู่เขา้กบัท่ีอยู ่IP ของมือจบัแบบตีนตุก๊แก 

 
ขั้นตอนท่ี 1:  เปิดแผงควบคุมและคลิก “View network status and tasks (ดูสถานะของเครือข่ายและงาน)”. 



 
รูปท่ี 22 ค้นหำสถำนะของเครือข่ำยภำยในแผงควบคุมของคอมพิวเตอร์ (ไฮไลท์สีฟ้ำ) 

 
ขั้นตอนท่ี 2: คลิก “Change adapter settings (เปล่ียนการตั้งค่าอะแดปเตอร์)” บนแผงดา้นบนซา้ยในหนา้ต่าง 

 
รูปท่ี 23 ค้นหำลิงก์ "Change adapter settings (เปล่ียนการตั้งค่าอะแดปเตอร์)"(ขีดเส้นใต้ข้อควำมสีฟ้ำ) 

 
ขั้นตอนท่ี 3: ในหนา้ต่างถดัไปให้คลิกขวาท่ี “อีเธอร์เน็ต” เผยให้เห็นเมนูแบบเล่ือนลงแลว้เลือก “Properties (คุณสมบติั)” 



 
รูปท่ี 24 กำรเข้ำถึงรำยกำรเมนูคุณสมบัติอีเธอร์เนต็ 

ขั้นตอนท่ี 4: ภายในเมนูคุณสมบติัอีเธอร์เน็ตท่ีปรากฏข้ึน คน้หาและเลือก “Internet Protocol Version 4 (TCP/IPv4)” 

เม่ือเลือกคลิกท่ีปุ่ ม “Properties (คุณสมบติั)” 

 
รูปท่ี 25 รำยกำรกำรเข้ำถึงคุณสมบัติส ำหรับโปรโตคอลอินเทอร์เนต็เวอร์ช่ัน 4 (TCP/IPv4)  

ขั้นตอนท่ี 5: ในหนา้ต่างผลลพัธ์ท่ีเปิดข้ึน เลือกปุ่ มวิทย ุ“Use the following IP address (ใชท่ี้อยู ่IP ต่อไปนี)้้”  

 



 ในกล่องส าหรับ “IP address (ท่ีอยู ่IP)” ป้อน“192.168.0.x” โดยท่ี X คือจ านวนเตม็ใด ๆ ระหวา่ง 0-255 

ท่ีไม่ใช่ 170 เพราะ“192.168.0.170” เป็นท่ีอยู ่IP มือจบัแบบตีนตุก๊แก ยกตวัอยา่งเช่น “192.168.0.3” 

คือท่ีอยู ่IP ท่ีถูกตอ้งส าหรับ GUI เดสกท์อ็ป ซ่ึงจะอนุญาตให้ส่ือสารกบัมือจบัแบบตีนตุก๊แกได ้(ดูรูป) 

 
ในกล่องส าหรับ “Subnet mask” ป้อน “255.255.255.0” 

 
เวน้วา่งในกล่อง “Default gateway (เกตเวยเ์ร่ิมตน้)”  

 
คลิก “OK (ตกลง)” เพ่ือส้ินสุดการก าหนดท่ีอยู ่IP ไปยงั GUI เดสกท์อ็ป ขณะน้ี GUI 

สามารถคน้หาและเช่ือมต่อกบัมือจบัแบบตีนตุก๊แกไดแ้ลว้ 
 

 

 
รูปท่ี 26 ป้อนท่ีอยู่  IP ท่ีถูกต้องส ำหรับ GUI เดสก์ทอ็ป 

6.3. การตั้งค่าพารามิเตอร์มือจบัโดยใช ้Windows Desktop GUI 

 
เม่ือมีการเช่ือมต่อกบัมือจบัแบบตีนตุก๊แกเรียบร้อยแลว้ หนา้จอโหมดการฝึกอบรมจะปรากฏข้ึน โปรดทราบวา่ 
คุณสามารถหยดุการเช่ือมต่อมือจบัในเวลาใดก็ไดโ้ดยเลือก “Disconnect (ยกเลิกการเช่ือมต่อ)” จากแถบเมนู 

 



 
รูปท่ี 27 หน้ำจอเดสก์ทอปโหมดกำรฝึกอบรม (สร้ำงสถำนะใหม่)  

 
 ตรวจสอบว่าซอฟทแ์วร์อินเตอร์เฟซผูใ้ชง้านมือจบัแบบตีนตุก๊แกอปัเดตหรือไม่ เวอร์ชัน่ของซอฟตแ์วร์อยูใ่นหนา้ 

“About (เก่ียวกบั)” ใต ้“Help (ความช่วยเหลือ)” ในแถบเมนูหลกั 

 

 
รูปท่ี 28 กล่อง “About Dialog (เก่ียวกับกำรโต้ตอบ)”  

ส าหรับขอ้มูลเก่ียวกบัการแกไ้ขปัญหาและการสนบัสนุน ให้คลิกท่ี “Support (การสนบัสนุน)” ใตแ้ถบ “Help 

(ความช่วยเหลือ)” ในแถบเมนูหลกั 

 
 คุณสามารถก าหนดค่าหน่วยท่ีตอ้งการได ้(เมตริก อิมพีเรียล หรือร้อยละ) ใตแ้ถบ “Settings (ตั้งค่า)” บนแถบเมนู 



 
รูปท่ี 29 กำรเปลี่ยนหน่วยภำยในกล่องโต้ตอบ “Settings (กำรตั้งค่ำ)” 

ตอนน้ีคุณพร้อมท่ีจะตรวจสอบการท างานและการตั้งค่าของมือจบัไดจ้ากเดสกท์อ็ปแลว้ 
 

6.3.1. สร้างสถานะใหม:่ การตั้งโปรแกรมการท างานมือจบัเป็นคร้ังแรก 

ขั้นตอนท่ี 1: เปิดแอปพลิเคชัน่มือจบัแบบตีนตุก๊แกข้ึน หนา้จอ “Training Mode Screen (โหมดการฝึกอบรม)” 

จะปรากฏข้ึน 

 
รูปท่ี 30 หน้ำจอเดสก์ทอ็ปโหมดกำรฝึกอบรม (สร้ำงสถำนะใหม่)  

 

ขั้นตอนท่ี 2: เลือกหุ่นยนตท่ี์เหมาะสมและโหมดการส่ือสารจากเมนูแบบเล่ือนลง “Robot (หุ่นยนต)์” ท่ีตรงกลางขวาของ 
GUI 

 
ขั้นตอนท่ี 3: ตั้งค่าแรงโหลดท่ีตอ้งการ  

การตั้งค่าน้ีจะปรับเปล่ียนท่ีระดบัแรงจบัท่ีแจง้หุ่นยนตว์่าไดใ้ห้แรงถึงแรงโหลดระดบัหน่ึง ยกตวัอยา่งเช่น 
การหยบิช้ินงานกระจกขนาดใหญ่ตอ้งใชแ้รงโหลดท่ี 100 N เม่ือถึงแรงโหลด 100N ในโหมด I/O แลว้ 
หมุด 5 ถูกตั้งเป็นสูง ในโหมดอีเธอร์เน็ต ดชันีแพค็เก็ต 9 มีการตั้งค่าจาก 0-1  

ส ำหรับข้อมูลเพ่ิมเติมเก่ียวกับกำรเลือกแรงโหลดท่ีเหมำะสมส ำหรับงำนและวัสดขุองคุณ ให้ดูหัวข้อ 9.4  



 
บันทึก: ช่วงกำรตรวจจับกำรโหลดมือจับแบบตีนตุ๊กแกคือ 30 ถึง 150N 

และจะไม่สามารถตรวจจับได้เมื่อต ่ากว่า 30N 

 
ขั้นตอนท่ี 4: ก าหนดช่วงอลัตราโซนิก  

เช่นเด่ียวกบัการตั้งแรงโหลด การตั้งค่าน้ีจะแจง้หุ่นยนตใ์ห้ทราบเม่ือถึงช่วงแรงโหลดท่ีก าหนดแลว้ 
คุณลกัษณะน้ีจะเป็นประโยชน์ส าหรับการหยบิวตัถุแบนราบออกจากกองวตัถุ 
เน่ืองจากช่วยให้ผูต้ ั้งโปรแกรมหุ่นยนตใ์ชง้านหุ่นยนตท่ี์ความเร็วสูงสุดจนถึงระดบัท่ีมือจบัตรวจพบว่ามือจบัเขา้ใก
ลจุ้ดหยบิวตัถุแลว้ ตวัอยา่งของกรณีการใชง้านน้ีไดอ้ธิบายไวใ้นขอ้ 8.1 ในขั้นตอนท่ี 2 

  ช่วงอัลตรำโซนิกเร่ิมต้นคือ 125.0mm 

 
ขั้นตอนท่ี 5: เลือกต าแหน่งแผน่  

เพ่ือทดสอบการท างานขั้นพ้ืนฐานของมือจบั ผูใ้ชส้ามารถลองใชง้านกบัแต่ละต าแหน่งแผน่ได ้(มี “ติด” 

และ“ปล่อย”) 

 ต ำแหน่งเร่ิมต้นแผ่นคือ “ติด” 

 
ขั้นตอนท่ี 6: เม่ือคุณตั้งค่าสถานะใหม่เสร็จส้ินแลว้ ให้เลือก “Perform Action (ด าเนินการ)” 

เพ่ือตั้งค่ามือจบัไปยงัสถานะท่ีตรงกบัพารามิเตอร์ท่ีเลือก  
พารามิเตอร์เหล่าน้ีถูกเขียนไปยงัหน่วยความจ าของมือจบั ถา้มีการเรียกใชมื้อจบัในการก าหนดค่า I/O 

มือจบัจะอา้งอิงพารามิเตอร์เหล่านั้นเพ่ือตั้งค่าสถานะของมือจบั ถา้มือจบัใชใ้นโหมดอีเธอร์เน็ต 
มือจบัจะอา้งอิงพารามิเตอร์เหล่านั้นเป็นสถานะเร่ิมตน้ แต่จะสามารถปรับเปล่ียนไดใ้นแบบไดนามิก  

 
ขั้นตอนท่ี 7: ในการแสดงขอ้มูลแรงและต าแหน่งมือจบัในแบบเรียลไทม ์ให้เลือก “Start Plotting Data 

(เร่ิมพล็อตขอ้มูล)” เพื่อหยดุการแสดงขอ้มูล เลือก “Stop Plotting Data (หยดุพล็อตขอ้มูล)” 



 
รูปท่ี 31 กำรพลอ็ตข้อมลูภำยในมือจับ GUI เดสก์ทอ็ป 

ขั้นตอนท่ี 8: หากตอ้งการดูขอ้มูลมือจบัแบบเรียลไทม ์รวมทั้งช้ินส่วนท่ีปรากฏ แผน่สึกหรอ แรงโหลด และต าแหน่งของแผน่ 
น าทางไปยงั “View Data (ดูขอ้มูล)” ท่ีอยูใ่ตแ้ทบ็ “Data (ขอ้มูล)” ในแถบเมนู 

 

    
รูปท่ี 32 ดูข้อมลูมือจับภำยใน GUI เดสก์ทอ็ป 

 
 

 
การด าเนินการเพ่ิมเติม: 

  บนัทึกการก าหนดค่ามือจบั (ดูหวัขอ้ 7.3.2) 

โหลดการก าหนดค่ามือจบัปัจจุบนั (ดูหวัขอ้ 7.3.3) 

ตั้งค่ามือจบัใหม่ (ดูหวัขอ้ 7.3.4) 

จดัการขอ้ผิดพลาด (ดูหวัขอ้ 7.3.5) 

ท าความสะอาดแผน่ (ดูหวัขอ้ 7.3.6) 

 
 



6.3.2. บนัทึกการก าหนดค่ามือจบั 

 
หากคุณตอ้งการท่ีจะใชห้ลายการก าหนดค่าพารามิเตอร์มือจบั คุณสามารถการบนัทึกแต่ละค่าไวใ้นไฟลแ์ละเขา้ใชง้านในภายหลงัได ้
คุณลกัษณะน้ีจะเป็นประโยชน์ถา้ใชมื้อจบัหยบิหลายวตัถุ และหุ่นยนตจ์ะตอ้งไดรั้บการมอบหมายงานใหม่เป็นระยะ ๆ  

 
ขั้นตอนท่ี 1: เลือก “File → Save Action to File (ไฟล ์→ บนัทึกการกระท าไปยงัไฟล)์” จากแถบเมนู 

 
เลือกว่ำจะบันทึกค่ำพำรำมิเตอร์ของสถำนะไปยังไฟล์ XML ผ่ำนทำงกล่องโต้ตอบหรือไม่ 

 
รูปท่ี 33 กำรบันทึกไฟล์ XML ท่ีมพีำรำมิเตอร์มือจับแบบตีนตุ๊กแก 

 

6.3.3. การก าหนดค่าโหลด: การใชส้ถานะมือจบัท่ีมีอยูห่รือบนัทึกไวก่้อนหนา้ 
 
หากคุณไดบ้นัทึกการก าหนดค่ามือจบัไวห้ลายค่า 
คุณสามารถโหลดค่าดงักล่าวเพ่ือตั้งค่ามือจบัเป็นสถานะท่ีใชก่้อนหนา้น้ีไดอ้ยา่งรวดเร็ว 
 
ขั้นตอนท่ี 1: เลือก “File → Load Configuration (ไฟล ์→ โหลดการก าหนดค่า)” จากแถบเมนู 

  กล่องโต้ตอบเปิดแฟ้มจะปรำกฏขึน้ 

 



 
รูปท่ี 34 กำรใช้ GUI เดสก์ทอ็ปเพ่ือเปิดไฟล์ XML ท่ีมกีำรก ำหนดค่ำมือจับท่ีบันทึกไว้ก่อนหน้ำ 

 
ขั้นตอนท่ี 2: เลือกเพื่อเปิดไฟล ์XML ท่ีบนัทึกไวก่้อนหนา้ 

ขั้นตอนนีจ้ะโหลดกำรต้ังสถำนะมือจับแบบตีนตุ๊กแกท่ีบันทึกไว้ในไฟล์และน ำคุณกลับสู่หน้ำจอโหมดกำรฝึกอบร
ม (สถำนะโหลด)   

 

 

รูปท่ี 35 หน้ำจอโหมดกำรฝึกอบรมรูป (สถำนะโหลด) ท่ีมพีำรำมิเตอร์สถำนะท่ีโหลดจำกสถำนะบันทึกไว้ก่อนหน้ำ 



 

ขั้นตอนท่ี 3: เลือก “Perform Action (ด าเนินการ)” เพ่ือท าให้มือจบัเป็นสถานะท่ีโหลดในขั้นตอนก่อนหนา้  
 

6.3.4. ตั้งค่ามือจบัใหม่  
 
การด าเนินการน้ีจะรีเซ็ตการเปล่ียนแปลงทั้งหมดท่ีท ากบัพารามิเตอร์สถานะมือจบัตั้งแต่คร้ังสุดทา้ยท่ีมีการบนัทึกไวใ้นไฟล ์XML 

ท่ีเก่ียวขอ้ง หากไม่มีเวอร์ชัน่ท่ีบนัทึกไวก่้อนหนา้ การรีเซ็ตมือจบัจะกลบัไปเป็นพารามิเตอร์มือจบัเป็นค่าเร่ิมตน้ (ดูหัวข้อ 8) 

 
ขั้นตอนท่ี 1: ไปถึงหนา้จอโหมดการฝึกอบรมจากทั้งสถานะใหม่หรือหลงัจากเลือกสถานะโหลดปัจจุบนั 

 
ขั้นตอนท่ี 2: คลิกท่ีปุ่ ม “Reset Gripper (ตั้งค่ามือจบัใหม่)” ท่ีดา้นล่างซา้ยของหน้าจอ 

 
 

6.3.5. การจดัการกบัขอ้ผิดพลาด 

 
GUI 
มือจบัแบบตีนตุก๊แกจะบนัทึกขอ้มูลรายละเอียดเก่ียวกบัเหตุการณ์ท่ีไม่คาดหมายหรือขอ้ผิดพลาดในระหวา่งการด าเนินโปรแกรม 
บนัทึกขอ้ผิดพลาดเหล่าน้ีสามารถเรียกดูไดจ้าก “Help (ความช่วยเหลือ)” โดยคลิกท่ีแถบเมนู “บนัทึกขอ้ผิดพลาด” คลิก 
“Load Logs  (บนัทึกการโหลด)” ส าหรับขอ้มูลบนัทึกขอ้ผิดพลาด 
บนัทึกขอ้ผิดพลาดสามารถบนัทึกไปยงัไฟลเ์พ่ือช่วยในการแกไ้ขปัญหาได ้เพ่ือลา้งบนัทึกทั้งหมดบนหนา้จอให้คลิกท่ี “Clear 

All (ลา้งทั้งหมด)” เลือก “Cancel (ยกเลิก)” เพื่อกลบัไปยงัหนา้จอโหมดการฝึกอบรม 

 



 
รูปท่ี 36 รำยละเอียดกำรบันทึกเหตกุำรณ์และข้อผิดพลำด 

 
 

6.3.6. ผา้ท่ีสะอาด 

 
คุณลกัษณะ “Clean Pads (ท าความสะอาดแผน่)” จะใชก้บัระบบท าความสะอาดเพียโซอิเล็กทริคอตัโนมติัท่ีเป็นทางเลือก 

 
ส ำหรับข้อมูลเพ่ิมเติม ดูภำคผนวกของระบบกำรท ำควำมสะอำดเพียโซอิเลก็ทริค  

 
  



7. การใชง้านมือจบั 
 
โปรโตคอลส าหรับใชง้านมือจบัส่วนใหญ่จะข้ึนอยูก่บัโหมดการส่ือสาร: ดิจิตอล I/O หรืออีเธอร์เน็ต TCP 

คุณสามารถถ่ายทอดขอ้มูลเพ่ิมเติมผ่านการส่ือสารอีเธอร์เน็ตไดอ้ยา่งมีนยัส าคญั 
สภำพกำรใช้งำนเพ่ิมเติมส ำหรับหุ่นยนต์ท่ีเป็นแบรนด์เฉพำะสำมำรถดูได้ในภำคผนวกท่ีอยู่บนเวบ็ไซต์ OnRobot A/S มือจับแบบตีนตุ๊กแก  

 
มือจบัด าเนินงานท่ีส าคญัดงัต่อไปน้ี ซ่ึงแต่ละงานสามารถเปิดใชง้านไดผ้่านโหมดการส่ือสารต่าง ๆ :   

• การติด  
• การปล่อย 
• การใชร้ะบบการท าความสะอาดแผน่ (ดูภาคผนวกส าหรับระบบท าความสะอาดเพียโซอิเล็กทริค) 

 

7.1. การส่ือสารดิจิตจอล I/O   

 
รายละเอียดในส่วนน้ีเป็นวิธีการใชง้านมือจบัในการด าเนินงานท่ีเฉพาะเจาะจงโดยใชโ้ปรแกรมการส่ือสารดิจิตจอล I/O 

 
ข้อสังเกต หากมีการใช้การส่ือสารดจิิตอล I/O ในการด าเนินงานของมือจับ ขอแนะน าให้ใช้อนิเตอร์เฟซ Windows Desktop 

การตั้งโปรแกรมโดยใช้ GUI เดสก์ท็อปเป็นส่ิงส าคญัส าหรับการใช้งานคุณลักษณะทั้งหมดของมือจับ 

 
ขั้นตอนท่ี 1: ใชอิ้นเตอร์เฟซ Windows Desktop ในการตั้งค่าส าหรับจุดการตั้งค่าต่อไปน้ี (ดูหัวข้อ 7 

ส ำหรับรำยละเอียดเพ่ิมเติม): 

• การโหลด 

• ช่วงอลัตราโซนิก 

• ต าแหน่งแผน่ 

• เวลาการท าความสะอาด (ถา้มีการติดตั้งตวัเลือก) 

 
เม่ือมือจบัควบคุมโดย I/O พฤติกรรมของมือจบัจะก าหนดโดยพารามิเตอร์ท่ีบนัทึกไวใ้นหน่วยความจ าของมือจบั 
พารามิเตอร์มือจบัจะถูกบนัทึกไวใ้นหน่วยความจ าเฉพาะเม่ือมีการเลือก “Perform Action (ด าเนินการ)” 

จากหนา้จอโหมดการฝึกอบรม GUI  ในการควบคุม I/O พารามิเตอร์มือจบัจะคงท่ี 
แต่ขอ้มูลพฤติกรรมของมือจบัและเซ็นเซอร์สามารถเขา้ถึงไดผ้่านตวัควบคุม I/O 

 
ขั้นตอนท่ี 2: ใชหุ่้นยนตเ์พ่ือควบคุมมือจบัใน I/O ผงั I/O แสดงอยูใ่นตารางดา้นล่าง: 
 
 
 
 
 
 

ตัวเช่ือมต่อ 10 หมุด (พาวเวอร์, I/O) 

หมุด สี เข้า/ออก พารามิเตอร์มือจับ 

1 สีหมุดว เขา้ ติด 



2 สีน ้าตาล เขา้ ปล่อย 
3 สีเขียว ออก อลัตราโซนิก 

4 สีเหลือง ออก ช้ินส่วน 

5 สีเทา ออก การโหลด 

6 สีชมพ ู ออก บริการแผน่ (สึกหรอ) 

7 สีน ้าเงิน PWR 24VIN 

8 สีแดง PWR GNDIN 

9 ส้ม ออก ขอ้ผิดพลาด 

10 สีน ้าตาลไหม ้ เขา้ EARTH GND 
รูป 37 ผังส ำหรับขั้วต่อ 10 หมดุ 

 
คุณสามารถก าหนดหมุดเขา้/ออกจากมุมมองของมือจบัได:้ ส าหรับอินพทุ มือจบัคาดวา่จะรับ สญัญาณสูงหรือต ่าท่ี 24V; 

ส าหรับเอาทพ์ทุ มือจบัจะส่ง สญัญาณสูงหรือต ่า 24V ไปยงัหุ่นยนต ์

 
อนิพุท 

ติด (หมุด 1) 

ใชหุ่้นยนตใ์นการส่งสญัญาณ 24V ท่ีจะยา้ยแผน่ไปยงัต าแหน่ง “ติด” โปรดทราบว่า มือจบัจะยา้ยแผน่ไปยงัต าแหน่ง “ติด” 

หากสญัญาณ “ปล่อย” อยูใ่นระดบัต ่าเท่านั้น หากทั้งสองสญัญาณ ติดและปล่อย อยูท่ี่ระดบัสูง แผน่จะไม่เคล่ือนท่ี 

 
ปล่อย (หมุด 2) 

ใชหุ่้นยนตใ์นการส่งสญัญาณ 24V เพ่ือยา้ยแผน่ไปยงัต าแหน่งปล่อย โปรดทราบว่า มือจบัจะยา้ยแผน่ไปยงัต าแหน่ง “ปล่อย” 

หากสญัญาณ “ติด” อยูใ่นระดบัต ่าเท่านั้น หากทั้งสองสญัญาณ ติดและปล่อย อยูท่ี่ระดบัสูง แผน่จะไม่เคล่ือนท่ี 

 
การท าความสะอาด (หมุด 10)  

หมุดน้ีจะเปิดใชง้านระบบท าความสะอาดเพียโซอิเล็กทริคอตัโนมติั ถา้ใชร้ะบบท าความสะอาดเพียโซ แนะน าให้ตั้งค่าหมุดน้ีเป็น 
HIGH เม่ือมือจบัไม่ไดมี้ช้ินส่วนใด นัน่คือ ระหวา่งการหยบิ ส ำหรับข้อมูลเพ่ิมเติม 
ดูภำคผนวกของระบบกำรท ำควำมสะอำดเพียโซอิเลก็ทริค  

 
เอาท์พุท 

 
อลัตราโซนิก (หมุด 3) 

เอาทพ์ทุอลัตราโซนิกจะอ่าน HIGH ถา้มีช้ินส่วนอยูใ่นระยะท่ีน้อยกว่ำค่าท่ีตั้งไวใ้นท่ีใช ้Windows GUI มิฉะนั้น ระบบจะอ่านค่า 
LOW เน่ืองจากไม่มีช้ินส่วนอยูใ่นระยะท่ีก าหนด  
 

ตัวอย่างการใช้งาน: หยบิวัตถุแบนออกจากกอง 
ขั้นตอนเหล่าน้ีเป็นรายละเอียดของวิธีการท่ีคุณอาจใชส้ญัญาณอลัตราโซนิกในการตั้งโปรแกรมมือจบัท่ีจะหยบิวตัถุออกมาจากกอง  

1. ใช ้Windows GUI เพ่ือก าหนดช่วงอลัตราโซนิก 50 มม 



2. ในระหวา่งการท างานเพ่ือหยบิและวาง หุ่นยนตจ์ะเคล่ือนตวัอยูเ่หนือกองวตัถุ ถา้เอาทพ์ทุอลัตราโซนิกต ่า 
หุ่นยนตส์ามารถเขา้ใกลก้องวตัถุได้อย่ำงรวดเร็ว ในขณะท่ีเอาทพ์ทุอลัตราโซนิกแสดงให้เห็นวา่มือจบัไม่ไดอ้ยูใ่นช่วง (50 

มม.) 

3. เม่ือเอาทพ์ทุอลัตราโซนิกสูง แสดงว่ามือจบัไดต้รวจพบวตัถุภายใน 50 มม. 

หุ่นยนตจ์ะชะลอตวัลงเพ่ือให้มือจบัแบบตีนตุก๊แกหยบิวตัถุออกมาจากกอง 
4. หุ่นยนตเ์สร็จส้ินการเคล่ือนไหวเพ่ือหยิบและวาง คร้ังต่อไปท่ีหุ่นยนตห์ยบิออกจากกอง 

มือจบัจะสามารถปรับตามระดบัการเปล่ียนแปลงความสูงของกองได้ 
 
การแสดงช้ินส่วน (หมุด 4) 

เอาทพ์ทุการแสดงช้ินส่วนจะอ่าน HIGH ถา้มือจบัตรวจพบว่าไดห้ยบิวตัถุข้ึนมา มือจบัจะอ่าน LOW ถา้มือจบัไม่ไดถื้อวตัถุอยู ่
สญัญาณน้ีสามารถน ามาใชเ้พ่ือยนืยนัว่ามือจบัไดห้ยบิช้ินส่วนอยา่งถูกตอ้ง 
 
หากช้ินส่วนหล่นลง มือจบัจะส่งขอ้ผิดพลาดไปยงับนัทึกขอ้ผิดพลาดและ LED “Pad (แผน่)” จะเร่ิมกระพริบ (สีส้ม) ท่ีมือจบั 

 
การโหลด (หมุด 5) 

เอาทพ์ทุการโหลดจะอ่าน HIGH ถา้แรงการโหลดท่ีให้กบัมือจบัท่ีมีค่ามากกวา่ค่าท่ีก  าหนดในใช ้Windows GUI มิฉะนั้น 
เอาทพ์ทุการโหลดจะอ่าน LOW แรงการโหลดท่ีให้กบัมือจบัแบบตีนตุก๊แกจะข้ึนอยูก่บัระยะห่างของแขนหุ่นยนตท่ี์เคล่ือนไปทางวตัถุ  
 

ตัวอย่างการใช้งาน: การโหลดเพื่อหยบิวัตถุ 
ขั้นตอนเหล่าน้ีเป็นรายละเอียดวิธีการท่ีคุณสามารถใชส้ญัญาณการโหลดเพ่ือตรวจสอบแรงของมือจบับนวตัถุท่ีถูกหยบิได ้ 

1. ใชข้อง Windows GUI เพ่ือตั้งค่าการโหลดท่ี 100 N 

2. ระหวา่งการท างานเพ่ือหยบิและวางของหุ่นยนต ์พิจารณาว่าหุ่นยนตเ์คล่ือนลงดา้นล่างเพ่ือให้แรงโหลดในการหยบิวตัถุ 
ในขณะท่ีเอาทพ์ทุการโหลดอยูใ่นระดบัต ่า หุ่นยนตจ์ะเคล่ือนต ่าอยา่งต่อเน่ือง 

3. เม่ือเอาทพ์ทุการโหลดข้ึนไปสูง มือจบัมีค่าถึงหรือเกินเกณฑ ์100 N ส าหรับการโหลด 100 N 

หุ่นยนตจ์ะหยดุการเคล่ือนลงขณะท่ีให้แรงโหลดเพื่อท าการหยบิวตัถุ 

 
บริการแผน่ (หมุด 6) 

เอาทพ์ทุบริการแผน่ (หรือเรียกว่ำ ““Wear (สึกหรอ)”) จะอ่านค่า HIGH เม่ือแผน่ตุก๊แกเร่ิมสึกหรอ 
ผูป้ระกอบการควรพิจารณาเปล่ียนแผน่มือจบัแบบตุก๊แกในเวลาดงักล่าว  
 
 
ขอ้ผิดพลาด (หมุด 9) 

เอาทพ์ทุขอ้ผิดพลาดจะอ่าน HIGH เม่ือใดก็ตามท่ีเกิดความผิดพลาดและถูกเขียนลงในบนัทึกขอ้ผิดพลาดส าหรับมือจบั 
เหตุการณ์น้ีจะมาพร้อมกบั LED กระพริบสีส้ม “Error (ขอ้ผิดพลาด)” ท่ีฐานมือจบั 
สามารถเรียกดูขอ้มูลบนัทึกขอ้ผิดพลาดและรหสัขอ้ผิดพลาดไดจ้ากมือจบัผ่าน Windows GUI (ดูหัวข้อ 7.3.5) 

 
 

7.2. การส่ือสารอีเธอร์เน็ต TCP/IP  

 



การควบคุมมือจบัในอีเธอร์เน็ตช่วยให้สามารถควบคุมแบบไดนามิกและควบคุมพารามิเตอร์มือจบัท่ีสมบูรณ์แบบได ้
ตารางดา้นล่างแสดงรายการเตม็ของพารามิเตอร์อินพทุ/เอาทพ์ทุท่ีผูใ้ชส้ามารถควบคุมในโหมดอีเธอร์เน็ตได ้

 

พารามิเตอร์ TCP/IP  เข้า/ออก ค าอธิบาย 

โหมดมือจับ (อเีธอร์เน็ต & I/O) เขา้ โหมดการส่ือสาร (อีเธอร์เน็ตหรือ I/O) 

ข้อมูลแบบ Live Stream เขา้ เปิด/ปิดการใชง้านการอ่านขอ้มูลแบบเรียลไทม ์

ต าแหน่งแผ่น (ติด/ปล่อย) เขา้ ยา้ยแผน่มือจบัแบบตีนตุก๊แกเพ่ือติดหรือปล่อยส าหรับการหยบิและวางวตัถุ 

บันทึกการตั้งค่าส าหรับ Gripper I/O เขา้ บนัทึกการตั้งค่ามือจบัปัจจุบนัไปยงัหน่วยความจ าส าหรับตวัควบคุม I/O  

ข้อมูลจ าเพาะแรงโหลด เขา้ การตั้งค่าส าหรับเซ็นเซอร์โหลด 
หากเซ็นเซอร์การโหลดอ่านค่ามากกวา่การตั้งค่าน้ี 

แลว้เปิดใชง้านแรงโหลดเอาทพ์ทุ I/O เป็น HIGH 

ข้อมูลจ าเพาะช่วงอัลตราโซนิก เขา้ การตั้งค่าส าหรับเซ็นเซอร์อลัตราโซนิก 
หากเซ็นเซอร์อลัตราโซนิกตรวจจบัวตัถุท่ีอยูใ่กลก้วา่การตั้งค่าน้ี 

แลว้เปิดใชง้านเซ็นเซอร์ช่วงอลัตราโซนิกเอาทพ์ทุ I/O เป็น HIGH 

เปิดใช้งานการท าความสะอาด เขา้ เปิดใชง้านระบบท าความสะอาดเพียโซ 

(เฉพาะมือจบัท่ีมีระบบท าความสะอาดเพียโซ) 

เวลาท าความสะอาด (รอบเดยีว) เขา้ เวลาการท าความสะอาดหน่ึงรอบของระบบท าความสะอาดเพียโซ 

ถึงแรงโหลดแล้ว  ออก ตั้งค่าเป็น HIGH หากแรงโหลดมากกวา่ขอ้มูลจ าเพาะแรงโหลด 
มิฉะนั้นจะเป็น LOW เน่ืองจากแรงโหลดนอ้ยกวา่ขอ้มูลจ าเพาะแรงโหลด 

การแสดงช้ินส่วน ออก เอาทพ์ทุการแสดงช้ินส่วนจะอ่าน HIGH 

ถา้มือจบัตรวจพบว่าไดห้ยบิวตัถุข้ึนมา และจะอ่าน LOW 

ถา้มือจบัไม่ไดมี้วตัถุ 

สึกหรอ ออก เอาทพ์ทุสึกหรอจะอ่าน HIGH เม่ือแผน่ตุก๊แกเร่ิมสึกหรอ 
ผูป้ระกอบการควรพิจารณาเปล่ียนแผน่ตุก๊แกเม่ือผลลพัธ์น้ีเป็น HIGH 

ข้อผดิพลาดที่ตรวจพบ ออก เอาทพ์ทุขอ้ผิดพลาดจะอ่าน HIGH เม่ือใดก็ตามท่ีเกิดความผิดพลาดข้ึน 
ซ่ึงจะมาพร้อมกบั LED ขอ้ผิดพลาดสีส้มกระพริบ 

พร้อมกบับนัทึกขอ้ผิดพลาดท่ีเขียนไปยงัมือจบัท่ีสามารถเรียกดูไดผ้่านทาง 
Windows หรือ GUI ส าหรับหุ่นยนตท่ี์เฉพาะเจาะจง  

รหัสข้อผดิพลาด ออก จะให้หมายเลขรหสัขอ้ผิดพลาดส าหรับขอ้ผิดพลาดล่าสุด  
ข้อมูลแรงโหลด  ออก ให้ค่าปัจจุบนัของเซ็นเซอร์แรงโหลด 

เซนเซอร์ช่วงอลัตราโซนิก ออก ให้ค่าปัจจุบนัของเซ็นเซอร์ช่วงอลัตราโซนิก 

โหมดมือจับ (อเีธอร์เน็ต & I/O) เขา้ โหมดการส่ือสาร (อีเธอร์เน็ตหรือ I/O) 

ข้อมูลแบบ Live Stream เขา้ เปิด/ปิดการใชง้านการอ่านขอ้มูลแบบเรียลไทม ์
ตำรำงท่ี 4 พำรำมิเตอร์ TCP/IP ของมือจับแบบตนีตุ๊กแก  

มือจบัสามารถควบคุมไดใ้นโหมดอีเธอร์เน็ต TCP/IP ผา่นอินเตอร์เฟซผูใ้ชง้านหุ่นยนตข์อง OnRobot ซ่ึงรองรับการใชง้านกบั 
Universal Robots, Fanuc และ Kawasaki  

 
 



7.3. การตั้งค่าจุดศูนยก์ลางเคร่ืองมือ  
 
จุดศูนยเ์คร่ืองมือของมือจบัแบบตีนตุก๊แกไม่มีแกน x- หรือแกน y- ชดเชยส่วนท่ีเก่ียวกบัหุ่นยนต ์ ดงันั้น จุดศูนยก์ลางเคร่ืองมือตั้งอยูท่ี่ 
185mm (ทิศทางแกน z) ห่างจากหนา้ติดตั้งแขนหุ่นยนต ์(ดูหัวข้อ 9.1 ส ำหรับรำยละเอียดขนำดมือจับ)  

 
ตรวจสอบให้แน่ใจวา่ระนาบมือจบัสอดคลอ้งกบัระนาบของวตัถุท่ีถูกจบั ก าหนดค่าจุดเกาะของหุ่นยนต ์(หนั เอียง หมุน) 

เป็นระนาบเดียวกนักบัต าแหน่งของวตัถุ 

 
เม่ือหยบิวตัถุ มือจบัควรเคล่ือนไปยงัวตัถุจนถึงแรงโหลดท่ีก าหนดไวห้รือก่อนท่ีดา้นล่างของแผน่จะออกมา อนัใดอนัหน่ึงท่ีเกิดข้ึนก่อน 

 
 

7.4. การท างานของมือจบักบัหุ่นยนตต์รวจสอบการชนหรือระบบความปลอดภยัอ่ืน ๆ  
 
เม่ือใชมื้อจบัแบบตีนตุก๊แกร่วมกบัหุ่นยนตใ์นการควบคุมต าแหน่ง ตอ้งใชค้วามระมดัระวงัในระหวา่งขั้นตอนการจบัยดึวตัถุ 
โดยตอ้งไม่ปิดระบบการตรวจจบัการชนของหุ่นยนต ์ แรงส่วนใหญ่ท่ีจ  าเป็นในการจบัเพ่ือออกแรงบนวตัถุคือ 150N 

ส าหรับยดึเกาะสูงสุด  อาจจ าเป็นตอ้งปรับการตั้งค่าการท างานร่วมกนัหรือการชนกนัของหุ่นยนตเ์พ่ือป้องกนัไม่ให้มีการปิดหุ่นยนตเ์ม่ือสั
มผสั ทั้งน้ีข้ึนอยูก่บัชนิดของหุ่นยนตแ์ละวตัถุของคุณ   

 
 
 

7.5. กรณีการใชง้านมือจบัแบบตีนตุ๊กแก: การหยบิและวางแผงโซลาร์เซลลข์นาดเลก็ 

 
เม่ือหยบิและวางวตัถุดว้ยมือจบัแบบตีนตุก๊แก ให้สงัเกตขั้นตอนต่อไปน้ี: 

 
ขั้นตอนท่ี 1: ก่อนท่ีจะมีการหยบิ ให้เคล่ือนหุ่นยนตแ์ละมือจบัไปยงัต าแหน่งท่ี“เกาะ” ดา้นบนวตัถุ  

ตรวจสอบให้แน่ใจวา่แรงโนม้ถ่วงของใจกลางของวตัถุอยูใ่ตศู้นยก์ลางของมือจบั  นอกจากน้ี 
ตรวจสอบให้แน่ใจวา่แผน่ของมือจบัและวตัถุอยูใ่นระนาบเดียวกนั นัน่คือ ไม่เอียง 

 

 
รูปท่ี 38 ต ำแหน่งเกำะไม่ถูกต้อง (ซ้ำย, กลำง) และถูกต้อง (ขวำ)  



 
ขั้นตอนท่ี 2: เม่ือหยบิวตัถุ ให้เคล่ือนมือจบัไปทางวตัถุอยา่งช้า ๆ (ในกรณีน้ีเป็นการเล่ือนลง) 

พร้อมกบัตรวจสอบให้มัน่ใจวา่แผน่มือจบัและพ้ืนผิวของวตัถุอยูใ่นระนาบเดียวกนั  
 

 
รูปท่ีตรวจสอบภำพท่ีแผ่นและพืน้ผิวของแผงเซลล์แสงอำทิตย์ท่ีมรีะนำบเดียวกัน 

 
ขั้นตอนท่ี 3: สมัผสัวตัถุดว้ยมือจบัและเคล่ือนไปจนกระทัง่ไดแ้รงโหลดท่ีตอ้งการ  

แรงโหลดอาจจะอ่านจากอินเตอร์เฟซหุ่นยนตห์รือ Windows GUI   

 
ข้อสังเกต แรงโหลดสูงสุดส าหรับมือจับแบบตีนตุ๊กแกคือ 150N  

การตั้งค่าบนหุ่นยนต์อาจต้องมีการปรับให้เข้าใกล้แรงสูงสุดนี ้
 

ถา้การโหลดดว้ยแรงท่ีเพียงพอไม่ใช่ปัญหา (เช่นน ้าหนกัของวตัถุท่ีนอ้ยมาก) 

มือจบัสามารถถูกน าทางดว้ยสายตาไปสมัผสักบัตวัควบคุมต าแหน่งได ้ ในทกุกรณี 
ส่ิงส าคญัคือตรวจสอบให้แน่ใจวา่ปลอกมือจบันั้นไม่ไดส้มัผสักบัวตัถุ  
ซ่ึงสามารถสร้างความเสียหายกบัวตัถุและปิดการท างานระบบตรวจจบัการชนของหุ่นยนตไ์ด ้

 



 
รูปท่ี 39 ถกูต้อง (บน) และไม่ถูกต้อง (ล่ำง) ส ำหรับกำรใกล้ชิดของปลอกมือจับกับวัตถท่ีุหยิบ (ณ ท่ีนีคื้อแผงโซลำร์เซลล์) 

 
ขั้นตอนท่ี 4: เพ่ือปล่อยวตัถุ ให้ปฏิบติัตามค าแนะน าท่ีเฉพาะเจาะจงส าหรับประเภทการส่ือสารชนิดท่ีคุณเลือก ไม่วา่จะเป็น 

I/O หรืออีเธอร์เน็ต 

 
หากใช้การส่ือสาร I/O เคล่ือนช่อง I/O ท่ีเหมาะสมส าหรับการปล่อยเป็น HIGH (1 วินาทีหรือน้อยกว่า) 
และหลงัจากนั้นเป็น LOW  ขั้นตอนน้ีจะถอนแผน่ภายในมือจบั เม่ือวางวตัถุแลว้ แผน่ควรยา้ยไปท่ี “ติด” 

โดยคา้งช่อง I/O ท่ีเหมาะสมท่ีเป็น HIGH ไวช้ัว่ขณะ แลว้กลบัไปท่ี LOW 

เพ่ือเตรียมความพร้อมการหยบิคร้ังต่อไป   
 
หากใช้การส่ือสารอเีธอร์เน็ต สามารถท าให้ไดผ้ลลพัธ์เดียวกนัโดยการตั้งค่าแพค็เก็ตอีเธอร์เน็ตท่ีเหมาะสมเป็น 
HIGH หรือ LOW ในท านองเดียวกนักบัการใชง้าน I/O 

 
ในการวางวตัถุ แผน่ตอ้งถอนคืน ส่ิงส าคญัท่ีควรทราบคือ ในระหวา่งท่ีแผน่ถอนคืน 
วตัถุจะลดระยะห่างระหว่างปลอกมือจบักบัพ้ืนผิวท่ีวางวตัถุลง ดูหัวข้อ 9.1 

ส ำหรับรำยละเอียดเพ่ิมเติมเก่ียวกับขนำดของมือจับ  
 
 



 
  
 
 

  



8. ขอ้มูลจ าเพาะมือจบัแบบตีนตุก๊แก  
 

8.1. ขอ้มูลจ าเพาะทางเทคนิค 

 

8.1.1. ขนาดมือจบัแบบตีนตุก๊แก  
 

ขนาดของมือจบัแบบตีนตุก๊แกจะแสดงดงัดา้นล่างในหน่วยเมตริก (mm)  

 

 
รูปท่ี 40 ขนำดด้ำนหน้ำและด้ำนข้ำงมือจับแบบตีนตุ๊กแก  



 

 
รูปท่ี 41 ขนำดหน้ำจับของมือจับแบบตีนตุ๊กแก (ล่ำง) 

 

 
รูปท่ี 42 ขนำดหน้ำติดตั้งของมือจับแบบตีนตุ๊กแก (บน) 

 

8.2. ส่ิงแวดลอ้มและสภาวะการด าเนินงาน 

 
สภาวะ ค่าขั้นต า่ ค่าทีเ่หมาะสม ค่าสูงสุด หมายเหตุ 

อุณหภูม ิ 0C ไม่เก่ียวขอ้ง 50C จดัเกบ็สูงสุด 60C 

ลกัษณะพืน้ผวิ พื้นผิวดา้น ขดัเงาสูง ไม่เก่ียวขอ้ง พื้นผิวท่ีเรียบเนียนตอ้งใชแ้รงในการโหลดนอ้ยกวา่ส าหรับแรงท่ีใหก้บัน ้าหนกับรรทุกท่ีตอ้งการ 



ตำรำงท่ี 5 ส่ิงแวดล้อมและสภำวะกำรด ำเนินงำนส ำหรับมือจับแบบตีนตุ๊กแก 

 

8.3. ขอ้มูลจ าเพาะทางกลไก 

 
8.3.1. ขอ้มูลจ าเพาะของมือจบั 

ข้อมูลจ าเพาะหรือคุณลกัษณะ ค่าเป้าหมาย 

น า้หนักบรรทุกสูงสุด (กก.) 

          การยดึตดิพืน้ฐาน 

          หลงัปัจจัยด้านความปลอดภัย (x2) 

          พร้อมระบบการท าความสะอาด 

เหลก็กลา้ขดัมนั / อะคริลิค / กระจก / เมทลัชีท  

8.2 / 8.1 / 6.6 / 6.1 
8.2 / 8.1 / 6.6 / 6.1 
1.6 / 1.6 / 1.3 / 1.3 

มือจับน า้หนัก 2.4 กก. 

แรงโหลดแนะน าทีต้่องใช้ส าหรับการยดึเกาะสูงสุด 

125 N (แรงโหลดท่ีลดลงจะลดกำรยึดเกำะ ดูหัวข้อ 9.4 

ส ำหรับข้อมูลเพ่ิมเติม) 

แรงโหลดสูงสุด 150 N  

เวลาการปล่อย 500 มิลลิวินาที 

ใบรับรอง 
FCC Part 15 / แคนาดา ISED 

CE - EMC, CE - LV 

การจัดอนัดบั IP 54 

การจัดการข้อผดิพลาด LED และ Graphic User Interface  

อนิเตอร์เฟซผู้ใช้ 
Teach Pendant (Universal, Kawasaki, Fanuc) 

Windows PC 

ช้ินส่วนยดึจับแหล่งไฟสูญหาย? ใช่ 

ตวัเลือกการส่ือสาร 
ดิจิตอล I/O 

อีเธอร์เน็ต TCP (โปรโตคอลท่ีก าหนดเอง) 

อุณหภูมใินการท างาน 0C - 50C 

ข้อก าหนดด้านพลงังาน 
สูงสุด: 24VDC, 0.8 

RMS: 24VDC, 0.5 A 

ตวัเลือกสายเคเบิล/สายไฟ 

2 สาย: Power & I/O, ไดรเวอร์เพียโซ (M12) 

3 สาย: พาวเวอร์, อีเธอร์เน็ต, ไดรเวอร์เพียโซ (M12) 
ตำรำงท่ี 6 รำยละเอียดมือจับแบบตีนตุ๊กแก 

 
8.3.2. ขอ้มูลจ าเพาะของแผน่ 

 
ข้อมูลจ าเพาะหรือคุณลกัษณะ ค่าเป้าหมาย 

การตรวจจับการแสดงช้ินส่วน ใช่ (อลัตราโซนิก) 

วสัดุแผ่น การผสมผสานซิลิโคนท่ีเป็นกรรมสิทธ์ิ 

คุณสมบัตกิารสึกหรอ ข้ึนอยูก่บัความขรุขระของพื้นผิว 

กลไกการยดึตดิของแผ่น แม่เหลก็ 

ช่วงการเปลีย่น 50,000-100,000 รอบ (ข้ึนอยูก่บัพื้นผิว) 

ระบบท าความสะอาดอตัโนมตั ิ เพียโซอิเลก็ทริค (อุปกรณ์เสริม) 



ช่วงเวลาในการท าความสะอาดและ % การคืนสภาพ 15 วินาที: 3% / 2 นาที: 5% / 15 นาที: 15% (สูงสุด) 

ระบบท าความสะอาดอตัโนมตั ิ ลูกกล้ิงซิลิโคน 

ช่วงคู่มือการท าความสะอาดและการกู้คืน% ตวัแปร / 100% 
ตำรำงท่ี 7 ข้อมลูจ ำเพำะของแผ่นมือจับแบบตีนตุ๊กแก 

8.3.3. ขอ้มูลจ าเพาะเซนเซอร์การโหลด 

 
ระบบเซนเซอร์การโหลดจะใชเ้ทคโนโลยเีซ็นเซอร์ Tekscan  ขอ้มูลเซ็นเซอร์โคนสามารถดูไดบ้นเวบ็ไซต ์Tekscan (ดา้นล่าง) 
แต่ละระบบเซ็นเซอร์จะไดรั้บการปรับเทียบส าหรับแต่ละมือจบั 

 
https://www.tekscan.com/flexiforce-load-force-sensors-and-systems 

 
8.3.4. เซนเซอร์ช่วงอลัตราโซนิก 

 
การตรวจจบัช่วงและการปรากฏตวัช้ินส่วนจะใชเ้ทคโนโลยกีารตรวจจบัอลัตราโซนิก ขอ้มูลเพ่ิมเติมสามารถดูไดท่ี้: 

 
https://cdn.automationdirect.com/static/specs/prox18mmultrauk6.pdf 

 
 

8.4. การเลือกแรงโหลดท่ีเหมาะสม 

 
การเลือกแรงโหลดท่ีเหมาะสมเป็นส่ิงจ าเป็นส าหรับการใชง้านมือจบัไดอ้ยา่งมีประสิทธิภาพ 
รวมถึงจะข้ึนอยูก่บัรายละเอียดการใชง้านท่ีเฉพาะเจาะจงของคุณ ยกตวัอยา่งเช่น พ้ืนผิววสัดุ การเคล่ือนไหวของหุ่นยนตแ์ละวตัถุ 
รวมถึงสภาพแวดลอ้ม จะส่งผลต่อปริมาณของแรงโหลดท่ีตอ้งใช ้

 
8.4.1. เพ่ิมความแรงของการยดึติดดว้ยแรงโหลด (ข้ึนอยูก่บัวสัดุ) 

 
มือจบัแบบตีนตุก๊แกท างานไดดี้ท่ีสุดบนพ้ืนผิวท่ีราบเรียบสูง เน่ืองจากช่วยให้มีการสมัผสัระหวา่งแผน่กาวและพ้ืนผิวไดสู้งสุด 
หากพ้ืนผิวมีความเรียบนอ้ยลง แรงโหลดท่ีจ าเป็นในการจบัพ้ืนผิวยิ่งสูงข้ึน 
พ้ืนผิวดา้นถือเป็นพ้ืนผิวท่ีมีขีดจ ากดัความหยาบสูงสุดท่ีมือจบัจะสามารถจบัได ้ 
 

https://www.tekscan.com/flexiforce-load-force-sensors-and-systems
https://cdn.automationdirect.com/static/specs/prox18mmultrauk6.pdf


 
รูปท่ี 43 แรงน ำ้หนักบรรทกุส ำหรับแรงโหลดท่ีให้ จะขึน้อยู่กับควำมเรียบหรือควำมขรุขระของพืน้ผิว 

ข้อมูลจ าเพาะการยดึติด โดยพจิารณาว่าศูนย์กลางแรงโน้มถ่วงของวตัถุจากแผ่นมือจับมีระยะห่างเท่ากนั 
หากศูนย์กลางแรงโน้มถ่วงของวตัถุไม่ได้อยู่ตรงศูนย์กลางหรือมีการให้แรงผลกักบัวตัถุ 
ปัจจัยนีส้ามารถลดแรงยดึเกาะของมือจับและท าให้มันวตัถุหล่นลงได้ 

 
แรงโหลดท่ีเหมาะท่ีสุดส าหรับงานของคุณจะข้ึนอยูก่บัความหยาบของพ้ืนผิววตัถุ 
และควรพิจารณาการทดลองหยบิภายใตส้ภาพการใชง้านท่ีเฉพาะเจาะจงของคุณ 

 
วสัดุท่ีมีความยดืหยุน่ ตราบเท่าท่ีวสัดุเหล่าน้ีมีความราบร่ืนและแขง็ต่อแรงเฉือน (ไม่ยดื) 

จะสามารถหยบิข้ึนมาโดยมือจบัแบบตีนตุก๊แกwfh (เช่น อลูมิเนียมฟอยลแ์ละห่อพลาสติก) แรงโหลดท่ีจ าเป็นในการหยบิวสัดุเหล่าน้ี 
ข้ึนอยูก่บัความขรุขระของพ้ืนผิวและความแขง็แกร่งของการหนุน/การพยงุของพ้ืนผิวท่ีมีการยดึจบัอยู ่
ควรทดสอบเพ่ือให้ทราบแรงโหลดท่ีเหมาะท่ีสุดก่อน  
 

 

8.5. ต าแหน่งท่ีหยบิและขอ้จ ากดัการเคล่ือนไหวของน ้าหนกับรรทุก 

 
นอกจากน้ี ผูใ้ชย้งัตอ้งค  านึงถึงแรงโนม้ถ่วงหรือแรงอ่ืน ๆ ท่ีมีผลต่อช้ินส่วนท่ีหยบิ ซ่ึงอาจมีมากกวา่แรงจบัยดึของมือจบัแบบตีนตุก๊แก 
การให้แรงผลกักบัวตัถุอาจส่งผลให้วตัถุหลุดลอกจากแผน่และท าให้วตัถุหล่นลงได ้
ปัญหาน้ีขยายความไดว้่าเกิดจากการท่ีพ้ืนท่ีฐานรองวตัถุเกินขนาดพ้ืนท่ีมือจบัมากเกินไป 

 



  



9. การบ ารุงรักษามือจบั 
 

9.1. ภาพรวมการบ ารุงรักษาและการก าหนดตารางเวลา 
 

แผน่มือจบัแบบตีนตุก๊แกท าจากซิลิโคนหรือฟิลม์ยรีูเทนท่ีหล่อข้ึนรูปอยา่งแม่นย  าดว้ยโครงสร้างจุลภาคส าหรับมือจบัแบบตุก๊แก 
หากสมัผสักบัวตัถุมีคมอาจเกิดความเสียหายต่อพ้ืนผิวแผน่และท าให้ไม่สามารถใชง้านได ้
การท างานของมือจบัแบบตีนตุก๊แกจะมีประสิทธิภาพสูงสุดเม่ือแผน่สะอาดและแห้ง  แผน่อาจสะสมฝุ่ น ดงันั้นวิธีท่ีดีท่ีสุดคือ 
ควรใชมื้อจบัแบบตีนตุก๊แกในสภาพแวดลอ้มท่ีสะอาดและ/หรือก าหนดตารางการท าความสะอาดเป็นประจ า 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

9.2. การท าความสะอาดแผน่มือจบั 

 
การท าความสะอาดแผน่ดว้ยตนเอง ตรวจสอบแผน่และใชลู้กกล้ิงจบัฝุ่ นท่ีให้มาขจดัฝุ่ นหรือเศษตกคา้งท่ีพ้ืนผิว  

 
รูปท่ี 44 กำรท ำควำมสะอำดแผ่นมือจับด้วยตนเองโดยใช้ลูกกลิง้จับฝุ่ น 

ช้ินส่วน รายละเอยีดการบ ารุงรักษา ความถี่ 

แผ่น  กำรท ำควำมสะอำดประจ ำ: 
 

• คู่มือการใชง้าน – ลูกกล้ิงจบัฝุ่ น  
• ตั้งโปรแกรม - สถานีท าความสะอาด 

• อตัโนมติั – เพียโซอิเล็กทริค  
 
 
เปลี่ยนแทน: 

ขึน้อยู่กับสภำพกำรใช้งำน แนวทำงคือ: 

• คู่มือการใชง้าน - รายสปัดาห์ 

• ตั้งโปรแกรม – รายวนั  
• อตัโนมติั – ทุกรอบ ถา้เป็นไปได ้

 
ทุก 50,000-100,000 รอบ 

ตัวเช่ือมต่อ เปล่ียนเน่ืองจากหมุดบิดงอ ตามความจ าเป็น 



หากใชต้วัเลือกระบบท าความสะอาดเพียโซอิเล็กทริค โปรดดูภาคผนวกระบบท าความสะอาดเพียโซอิเล็กทริค 

  

9.3. การเปล่ียนแผน่มือจบั 

 
แผน่มือจบัแบบตีนตุก๊แกไดรั้บการออกแบบมาให้มีอายกุารใชง้าน 50,000-100,000 รอบภายใตส้ภาวะปกติ 
หากแผน่ดูเหมือนไม่จบัอยา่งถูกตอ้งแมจ้ะมีการท าความสะอาดเป็นประจ า (ดูหัวข้อ 10.2) เราขอแนะน าให้เปล่ียนแผน่มือจบั 

 
การเปล่ียนแผน่มือจบั ให้ใชเ้คร่ืองมือถอดแผน่ท่ีให้มา 
 
ขั้นตอนท่ี 1: หากใชร้ะบบการท าความสะอาดเพียโซอิเล็กทริค ตรวจสอบให้แน่ใจวา่ไดห้ยดุชัว่คราวหรือปิดแหล่งจ่ายไฟแลว้ 
 
ขั้นตอนท่ี 2: ยา้ยแผน่มือจบัไปท่ีการตั้งค่าท่ียืน่ออกสูงสุด การท าเช่นนั้นจะท าให้สามารถเห็น/เขา้ใกลแ้ผน่ไดม้ากท่ีสุด 

 

 
รูปท่ี 45 แผ่นมือจับแบบตีนตุ๊กแกในต ำแหน่งย่ืนออกสุดและเคร่ืองมือก ำจัดแผ่น 

 
ขั้นตอนท่ี 3: สอดขอบของเคร่ืองมือก าจดัแผน่เขา้ไประหวา่งจานเงินวาวของแผน่กบัแผน่หนุนสีคล ้า 

ใชป้ระโยชน์จากเคร่ืองมือก าจดัแผน่ดนัปลอกมือจบัเพ่ือแงะออกแผน่ท่ีใชแ้ลว้ออกมา ท าซ ้าส าหรับแผน่ทั้งหมด 

 



 
รูปท่ี 46 กำรใช้ประโยชน์จำกเคร่ืองมือก ำจัดแผ่นเพ่ือเปลีย่นแผ่นท่ีสึกหรอ 

ขั้นตอนท่ี 4: การติดตั้งแผน่ใหม่เพ่ือแทนแผน่เก่า จดัแนวรอยบากของแผน่ให้ตรงกบัแถบในหลุมยดึ 
ดนัแผน่เขา้ไปท่ีมือจบัจนกว่าจะไม่มีช่องว่างระหวา่งจานแผน่เงินวาวและจานหนุน 

 

 
รูปท่ี 47 กำรติดตั้งแผ่นใหม่ทดแทนโดยจัดแนวรอยบำกของจำนยึดให้ตรงกับแถบของแผ่นท่ีเปลี่ยนแทน 

ขั้นตอนท่ี 5:  ส่งแผน่กลบัไปยงั OnRobot A/S ท่ีลอสแอนเจลิส เพื่อเปล่ียนแทน  
  



10. อะไหล่และอุปกรณ์เสริม 

 
ประเภท หมายเลขช้ิน

ส่วน 

ช่ือช้ินส่วน ค าอธิบาย 

มือจับ PGG-V5 มือจบัแบบตีนตุก๊แก V5 
มือจบัแบบตีนตุก๊แก เวอร์ชนั 5 

แบบท่ีไม่มีระบบท าความสะอาดแบบเพียโซ 

แผ่นตีนตุ๊กแก PGG-P-4 
ส่วนประกอบแผน่มือจบัแบบตีนตุก๊แกแบบท่ีไม่มีระบบท าความส
ะอาดแบบเพียโซ 1 ชุดจ านวน 4 แผ่น 

ส่วนประกอบแผน่มือจบัแบบตีนตุก๊แกแบบท่ีไม่มีระบบท าความส
ะอาดแบบเพียโซ 1 ชุดจ านวน 4 แผ่น 

สายเคเบิล 
CBL-10W-
8M เคเบิล Turck - 10 สาย, I/O 

สายเคเบิล 10 

สายชุดสายดบัเบิลปลายขั้วต่อหญิงกบัช่องเสียบชาย, การเช่ือมต่อ 

M12 Eurofast 

สายเคเบิล 
CBL-8W-
RJ45-5M Turck เคเบิล - 8 สาย Ethernet RJ45 เคเบิล, 8 สายอีเธอร์เน็ต, ชาย, M12, 5M 

ฮาร์ดแวร์ MB-1 สกรูติดตั้งมือจบั สกรูหัวจมเอสเอสซ็อกเก็ตความยาว M6X1.0 80 มม.  

เคร่ืองมือ HK-5 

Hex Key – 5 มม. 

ส าหรับการติดตั้งหุ่นยนตค์วามยาวโดยรวม 9 น้ิว 
Hex Key – 5 มม. ส าหรับการติดตั้งหุ่นยนตค์วามยาวโดยรวม 

9 น้ิว 

เคร่ืองมือ PGG-RT-1 เคร่ืองมือดึงแผ่นมือจบัตีนตุก๊แก 
มีดแบบใบมีดตดัคร่ึง 1-1 / 4" กวา้ง x 0.075" ใบมีดหนา 
พร้อมขอบเอียง 

ยูเอสบี 
PGG-USB-
1 OnRobot A/S USB ไดรฟ์ - คู่มือการใชง้านและ GUIs USB สต๊ิก - คู่มือการใชง้านและ GUIs 

แหล่งจ่ายไฟ 
ADP-24V-
90 อแดปเตอร์เดสก์ทอ็ป AC/DC 24V 90W อแดปเตอร์เดสก์ทอ็ป AC/DC 24V 90W 

เร่ิมต้นอย่างรว
ดเร็ว QS-GG-1 คู่มือการใชง้านฉบบัยอ่  

มือจับแบบตีนตุ๊กแกเพยีโซเท่านั้น 

มือจับ 
(เพยีโซ) PGG-V5-P มือจบัแบบตีนตุก๊แก V5 พร้อมระบบท าความสะอาดเพียโซ มือจบัแบบตีนตุก๊แกเวอร์ชนั 5 พร้อมระบบท าความสะอาดเพียโซ 

เคเบิล (เพยีโซ) 
CBL-4W-
8M เคเบิล Turck - 4 สาย 8M ตวัควบคุมเพียโซ เคเบิล 4 สาย M12 ชาย/หญิง, 8M 

ไดร์เวอร์เพยีโซ 
PGG-PZD-
1 อิเล็กทรอนิกส์ไดร์เวอร์เพียโซ อิเล็กทรอนิกส์ไดร์เวอร์เพียโซ 

ทางเลือก 

แผ่นอะแดปเต
อร์ ADP-1 แผน่อะแดปเตอร์ส าหรับ Kawasaki และ Fanuc Robots 

แผน่อะแดปเตอร์ส าหรับ 
Kawasaki และ Fanuc 

Robots 
ตำรำงท่ี 8 อะไหล่มือจับแบบตีนตุ๊กแกและค ำอธิบำย 

 
 
 
 

  



11. การแกไ้ขปัญหา  
 

11.1. การจดัการกบัขอ้ผดิพลาด   
 
เหตุการณ์ท่ีไม่คาดคิดและขอ้ผิดพลาดจะถูกบนัทึกโดยโปรแกรมมือจบัในระหวา่งการท างาน และสามารถบนัทึกไปยงัไฟลใ์นเคร่ืองได ้หากใช ้
Desktop GUI (ดูหัวข้อ 7.3.5 ในกำรจัดกำรข้อผิดพลำด) 

 

11.2. สถานะ LED   

 
มีสถานะ LED แสดงบนมือจบัส าหรับการใชไ้ฟฟ้า (“Power (ไฟฟ้า)”) ขอ้ผิดพลาดทัว่ไป (“Error(ขอ้ผิดพลาด)”) สถานะแผน่ 
(“Pads (แผน่)”) และการส่ือสาร (“Comms”)  ตวับ่งช้ีไฟ LED และความหมายจะแสดงในตารางดา้นล่าง: 
 

ช่ือ LED 

และสี 

สีที่ติดนิ่ง กะพริบช้า ๆ กะพริบรวดเร็ว 

ไฟฟ้า 
สีเขียว 

เช่ือมต่อไฟฟ้า ไม่เก่ียวขอ้ง ไม่เก่ียวขอ้ง 

ผดิพลาด  
สีแดง 

ไม่เก่ียวขอ้ง ค าเตือน (ขอ้ผิดพลาดภายใน); 

ตอ้งมีการบ ารุงรักษามือจบั; 

ตรวจสอบบนัทึกขอ้ผิดพลาดส าหรับรายละเอียด 

ขอ้ผิดพลาดท่ีส าคญั; 

มือจบัควรจะหยดุทนัทีและไดรั้บการตรวจสอบ 

แผ่นรอง 
ส้ม 

ไม่เก่ียวขอ้ง ช้ินส่วนหน่ึงหล่นลง ช้ินส่วนหล่นลงซ ้า ๆ 
และมีการอปัเดตบนัทึกขอ้ผิดพลาด 

Comms 
สีน ำ้เงิน 

เช่ือมต่อการส่ือสาร ไม่เก่ียวขอ้ง ไม่เก่ียวขอ้ง 

ตำรำงท่ี 9 ไฟ LED และควำมหมำย 

 

12. การประกนั  
 
ส ำหรับข้อมูลกำรรับประกัน โปรดดูเวบ็ไซต์ OnRobot A/S หรืออีเมลมำท่ี info@onrobot.com  

 

13. ติดต่อ  
 

OnRobot A/S  
Teglvaerksvej 47H  
5220 Odense, Denmark  
info@onrobot.com  
 

mailto:info@onrobot.com
mailto:info@onrobot.com


14. การประกาศและการรับรอง 
 

ใบรับรองมือจบัแบบตีนตุก๊แก: 

• FCC Part 15 / แคนาดา ISED 

• CE - EMC, CE - LV 
• การออกแบบส าหรับอนัดบั IP ท่ี 54 
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