
 

บทที ่2 

ทฤษฏีที่เกีย่วข้อง 

ในบทน้ีจะกล่าวถึงทฤษฎีท่ีเก่ียวข้องกับโครงงานการสร้างเคร่ืองพิมพ์ 3 มิติ มีเน้ือหา
ประกอบดว้ยรายละเอียดเคร่ืองพิมพ ์3 มิติ ประเภทของเคร่ืองพิมพ์ 3 มิติ ส่วนประกอบหลกัของ
เคร่ืองพิมพ ์3 มิติ สเต็ปป้ิงมอเตอร์ (Stepping Motor) หวัฉีด (Nozzle) เส้นพลาสติก แผน่ความร้อน 
(Heat Bed) ไมโครคอนโทรลเลอร์ (Microcontroller) โปรแกรม (Tinker Cad) และ โปรแกรม 
(Repetier Host) 
 

2.1 เคร่ืองพมิพ์ 3 มติิ  [1] 

เคร่ืองพิมพ ์ 3 มิติ ถูกสร้างข้ึนตั้งแต่ในคริสต์ศตวรรษท่ี 19 (ประมาณปีค.ศ.1984)โดย 
(Chuck Hull) เป็นผูอ้อกแบบเคร่ืองพิมพ ์3 มิติ ให้กบับริษทั 3D Systems Corporation หลงัจากนั้น
เคร่ืองพิมพแ์บบ 3 มิติ ก็พฒันาข้ึนเร่ือย ๆ มีวิธีการพิมพห์ลายรูปแบบเพิ่มมากข้ึนเพื่อให้เหมาะกบั
ช้ินงานและชนิดของวสัดุท่ีตอ้งการข้ึนรูป การท างานของเคร่ืองพิมพ ์3 มิติ ใชห้ลกัการเดียวกนั คือ 
มีสเต็ปป้ิงมอเตอร์ขบัเคล่ือนท่ีตามแนวแกน X, Y, Z จะพิมพแ์ต่ละชั้นในแนวแกน X และ Y พอ
พิมพเ์สร็จ เคร่ืองพิมพจ์ะพิมพใ์นชั้นถดัไป พิมพไ์ปเร่ือย ๆ หลาย ๆ ชั้น (Layer) ในแนวแกน Z ของ
ฐานพิมพ์ท่ีท าให้เกิดรูปทรง 3 มิติ โดยมีหลักการหลอมละลายของเส้นพลาสติกให้กลายเป็น
ของเหลวแลว้จะฉีดออกมาเป็นเส้นผ่านหวัฉีด คลา้ยกบัปืนกาวท่ีใชก้นัทัว่ไป เคร่ืองพิมพ ์3 มิติ มี
ส่วนหลกั ๆ คือ บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์เป็นตวัประมวลผลและควบคุมผ่านบอร์ดขบัเคล่ือน
มอเตอร์ เพื่อควบคุมให้สเต็ปป้ิงมอเตอร์หมุนตามสเต็ปท่ีตอ้งการ ซ่ึงให้สัมพนัธ์กบัต าแหน่งของ
ฐานวางช้ินงาน มีสเต็ปป้ิงมอเตอร์อีกตวัท าหน้าท่ีเพื่อฉีดให้เส้นพลาสติกผ่านเขา้ไปยงัหัวฉีดและ
ควบคุมใหมี้ความร้อนท่ีเหมาะสมกบัชนิดของเส้นพลาสติก โดยมีการตรวจจบัอุณหภูมิท่ีหวัฉีดและ
ฐานวางช้ินงานให้มีอุณหภูมิท่ีเหมาะสม เพื่อพลาสติกท่ีถูกฉีดลงไปบนฐานวางช้ินงาน อ่อนตวั
ระดบัหน่ึงไม่หลุดออก ระหว่างก าลงัข้ึนรูปช้ินงาน เคร่ืองพิมพ ์3 มิติ สามารถสร้างช้ินงานท่ีเป็น
วตัถุแบบจบัตอ้งได ้มีความกวา้ง-ลึก-สูง ไม่เหมือนเคร่ืองพิมพ ์2 มิติ ท่ีเราใชท้ัว่ไปแบบพิมพห์มึก
ลงบนกระดาษ เช่น หากเราพิมพ์ตวัการ์ตูนเราจะได้กระดาษท่ีพิมพ์เป็นรูปการ์ตูนอยู่ ถ้าเป็น
เคร่ืองพิมพ ์3 มิติ เราจะไดต้วัการ์ตูนท่ีเป็นรูปทรงมาเล่นบนพื้นได ้ดงัภาพท่ี 2.1 
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ภาพท่ี 2.1 เคร่ืองพิมพ ์2 มิติ และ เคร่ืองพิมพ ์3 มิติ 
 

2.1.1 ประเภทของเคร่ืองพมิพ์ 3 มิติ  
เคร่ืองพิมพ ์3 มิติ นั้นมีอยูห่ลายแบบ แบบท่ีนิยมกนัใชมี้อยู ่2 รูปแบบ คือ แบบ Cartesian 

และ แบบ Delta 
2.1.1.1 แบบ Cartesian 
เคร่ืองพิมพ์ 3 มิติ แบบ Cartesian แบบฐานวางช้ินงานเคล่ือนท่ี เป็นระบบท่ีก าหนดให้

หวัฉีดเคล่ือนท่ีไปในแนวแกน X และ Y ในขณะท่ีฐานวางช้ินงานจะเคล่ือนท่ีข้ึนลงในแนวแกน Z 
เท่านั้น การข้ึนรูปช้ินงานจะมีความเร็ว เป็นเทคนิคท่ีใชใ้นเคร่ืองพิมพ ์3 มิติ ดงัภาพท่ี 2.2 
 
 

 
 
ภาพท่ี 2.2 ตวัอยา่งเคร่ืองพิมพ ์3 มิติ แบบ Cartesian แบบฐานวางช้ินงานเคล่ือนท่ี 
 

เคร่ืองพิมพ ์3 มิติ แบบ Cartesian แบบฐานวางช้ินงานอยูก่บัท่ี จะมีการเคล่ือนท่ีของหวัฉีด
ในแนวแกน X คือ ซ้าย - ขวา และ ฐานพิมพใ์นแนวแกน Y คือ หน้า - หลงั เม่ือพิมพเ์สร็จใน
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ชั้นหน่ึงแลว้เคร่ืองพิมพ ์3 มิติ จะยกหวัฉีดทั้งชุดข้ึนในแนวแกน Z เพื่อพิมพใ์นชั้นต่อไป ดงัภาพท่ี 
2.3 

- ขอ้ดี เคร่ืองพิมพ ์3 มิติ ค่อนขา้งจะมีความเสถียรมากกวา่ เน่ืองจากการเคล่ือนท่ีของหวัฉีด
จะเคล่ือนท่ีอยูใ่น 1 หรือ 2 แกน 

- ขอ้เสีย หากเคร่ืองพิมพ ์3 มิติ มีขนาดใหญ่ข้ึนจะผลิตค่อนขา้งยากและมีน ้าหนกัมาก 
 

 

 
 
ภาพท่ี 2.3 ตวัอยา่งเคร่ืองพิมพ ์3 มิติ แบบ Cartesian แบบฐานวางช้ินงานอยูก่บัท่ี 

 
 
2.1.1.2 แบบ Delta 
เคร่ืองพิมพ ์3 มิติ แบบ Delta เคร่ืองพิมพร์ะบบน้ีมีจุดสังเกตไดง่้ายท่ีสุด คือ มีแกนเสาอยู ่3 

เสา เคร่ืองพิมพแ์บบ Delta นั้นจะมีฐานพิมพอ์ยูก่บัท่ี หวัฉีดจะเคล่ือนท่ีอยา่งอิสระทั้งสามแกน X, 
Y, Z โดยควบคุมการเคล่ือนท่ีของหวัฉีดดว้ยการท างานสัมผสักนัของสเต็ปป้ิงมอเตอร์ทั้งสามตวั 
เคร่ืองระบบน้ีสามารถสร้างใหมี้ขนาดใหญ่ได ้ดงัภาพท่ี 2.4 

 
- ข้อดี สามารถสร้างเคร่ืองให้พิมพ์ช้ินงานได้ง่ายมีน ้ าหนักน้อยและมีพื้นท่ีพิมพ์งาน

ทรงกระบอก 
- ขอ้เสีย คุณภาพงานลดลงเม่ืออยูห่่างจากจุดศูนยก์ลาง  
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ภาพท่ี 2.4 ตวัอยา่งเคร่ืองพิมพ ์3 มิติ แบบ Delta 
 

2.1.2 ส่วนประกอบหลกัของเคร่ืองพมิพ์ 3 มิติ มีดังนี ้
2.1.2.1 สเตป็ป้ิงมอเตอร์ 
2.1.2.2 หวัฉีด 
2.1.2.3 เส้นพลาสติก 
2.1.2.4 แผน่ความร้อน 
2.1.2.5 ไมโครคอนโทรลเลอร์ 
2.1.2.6 โปรแกรมการสร้างช้ินงาน 

 
 

2.1.3 สเต็ปป้ิงมอเตอร์ (Stepping Motor)  [2] 
สเต็ปป้ิงมอเตอร์ในเคร่ืองพิมพ ์3 มิติ ท าหนา้ท่ีขบัเคล่ือนแนวแกน X, Y, Z ซ่ึงสเต็ปป้ิง

มอเตอร์มีโครงสร้าง ดงัน้ี 
สเต็ปป้ิงมอเตอร์เป็นมอเตอร์ชนิดหน่ึงท่ีมีคุณสมบติัในการควบคุมองศาในการหมุนแกน

ได้ท าให้สามารถประยุกต์ใช้ในงานได้หลากหลาย โดยความละเอียดในการหมุนนั้นข้ึนอยู่กับ
โครงสร้างเฉพาะตวัของมอเตอร์และรูปแบบการจ่ายพลงังานให้แก่ขดลวดสเต็ปป้ิงมอเตอร์เป็น
มอเตอร์ชนิดหน่ึงท่ีมีคุณสมบติัในการควบคุมองศาในการหมุนแกนไดท้ าให้สามารถประยุกตใ์ชใ้น
งานต่าง ๆ ได้หลายหลายโดยความละเอียดในการหมุนนั้นข้ึนอยู่กับโครงสร้างเฉพาะตวัของ
มอเตอร์และรูปแบบการจ่ายพลงังานให้แก่ขดลวดส าหรับสเต็ปป้ิงมอเตอร์น้ีมีอยูด่ว้ยกนัหลายชนิด
ซ่ึงท่ีถูกน ามาใชใ้นงานทัว่ไปจะมี 2 ชนิด ไดแ้ก่ ชนิดยนิูโพล่าร์ (Unipolar) และ ชนิดไบโพล่าร์ 
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(Bipolar) โดยจะใชง้านสเต็ปป้ิงมอเตอร์ชนิด ยูนิโพล่าร์ เป็นหลกั เช่น แบบฟลูสเต็ป (Full-Step), 
แบบคร่ึงสเตป็ (Half-Step), แบบไมโครสเตป็ (Micro-Step) เป็นตน้ 

 

 
 
ภาพท่ี 2.5 สเตป็ป้ิงมอเตอร์  
 

2.1.3.1 ควบคุมแบบฟลูสเตป็ 1 เฟส หรือ แบบเวฟ 
ในการควบคุมการหมุนของสเต็ปป้ิงมอเตอร์แบบยูนิโพล่าร์ จะต้องกระตุน้ให้มอเตอร์

หมุนไปแต่ละสเต็ปโดยจ่ายกระแสไฟฟ้าให้กบัขดลวดทีละเฟสตามล าดบั หลกัการคือเร่ิมจากจ่าย
กระแสให้กบัขดลวด สเตเตอร์ เฟสท่ี 1 จากนั้นกระตุน้เฟสท่ี 2 และเฟสท่ี 3 ไปเร่ือย ๆ ตามล าดบั
จากนั้นก็วนกลบัมาท่ีขดลวด สเตเตอร์ เฟสท่ี 1 อีกคร้ังและวนลูปไปเร่ือย ๆ ก็จะท าให้สเต็ปป้ิง
มอเตอร์หมุนและในทางกลบักนัถา้ตอ้งการให้สเต็ปป้ิงมอเตอร์หมุนกลบัทางก็ตอ้งกระตุน้ขดลวด 
สเตเตอร์ เฟส 4 เฟส 3 เฟส 2 และเฟส 1 ตามล าดบั สามารถเขียนขั้นตอนการท างานเป็นตาราง
ออกมาไดด้งัตารางท่ี 2.1 
 
ตารางท่ี 2.1 การควบคุมสเตป็ป้ิงมอเตอร์แบบฟลูสเตป็ 1 เฟส 
 

สเต็ป เฟส 1 เฟส 2 เฟส 3 เฟส 4 
สเตป็ 1 ON OFF OFF OFF 
สเตป็ 2 OFF ON OFF OFF 
สเตป็ 3 OFF OFF ON OFF 
สเตป็ 4 OFF OFF OFF ON 
สเตป็ 5 ยอ้นไปกลบั สเตป็ 1 
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2.1.3.2 ควบคุมแบบฟลูสเตป็ 2 เฟส 
ในการควบคุมแบบฟลูสเต็ปของสเต็ปป้ิงมอเตอร์แบบ 2 เฟส จะตอ้งจ่ายกระแสไฟฟ้าให้

เพื่อท่ีจะกระตุน้ขดลวดของสเตป็ป้ิงมอเตอร์คร้ังละ 2 เฟส ในเวลาเดียวกนัและเรียงกนัไปตามล าดบั 
โดยมีสเต็ปป้ิงมอเตอร์จะหมุนเหมือนกบัการควบคุมแบบเวฟ แต่การควบคุมแบบ 2 เฟส จะให้
แรงบิดท่ีสูงกวา่แบบเวฟ เน่ืองจากในแต่ละสเต็ปแกนของมอเตอร์จะถูกดึงดว้ยแรงจากขดลวดสอง
ขดในเวลาเดียวกนั 

- ขอ้ดี  การท่ีเราจะเพิ่มจ านวนขดลวดท่ีถูกกระตุน้จะท าให้แรงบิดไดม้ากกวา่ แบบเวฟ ซ่ึง
โรเตอร์จะหมุนดว้ยแรง ดึงแบบเตม็ ๆ แรงจาก ทั้ง 2 ขดลวดท่ีกระตุน้พร้อมกนั 

- ขอ้เสีย  แบบ 2 เฟส จะกระตุน้ขดลวดนั้นตอ้งใชก้ าลงัไฟมากข้ึนเป็น 2 เท่าของแบบเวฟ
เราสามารถเขียนล าดบัการกระตุน้ของขดลวดแบบ 2 เฟส ไดด้งัตารางท่ี 2.2 
 
ตารางท่ี 2.2 การควบคุมสเตป็ป้ิงมอเตอร์แบบฟลูสเตป็ 2 เฟส 
 

สเต็ป เฟส 1 เฟส 2 เฟส 3 เฟส 4 
สเตป็ 1 ON ON OFF OFF 
สเตป็ 2 OFF ON ON OFF 
สเตป็ 3 OFF OFF ON ON 
สเตป็ 4 ON OFF OFF ON 
สเตป็ 5 ยอ้นไปกลบั สเตป็ 1 

 
 
2.1.3.3 ควบคุมแบบ Half Step หรือแบบคร่ึงสเตป็ 

 ในการควบคุมสเตป็ป้ิงมอเตอร์แบบคร่ึงสเต็ปจะท าให้เราสามารถเพิ่มความละเอียดในการ
ควบคุมการหมุนของสเตป็ป้ิงมอเตอร์ไดม้ากข้ึน ซ่ึงเป็นการผสมผสานระหวา่งการควบคุมแบบเวฟ
และแบบฟลูสเตป็ 2 เฟส เขา้ดว้ยกนัลกัษณะการจ่ายกระแสไฟเพื่อท่ีจะกระตุน้ขดลวด ซ่ึงจะเห็นได้
วา่ในบางช่วงเวลาแกนของสเต็ปป้ิงมอเตอร์จะถูกดึงดว้ยขดลวดสองขดท่ีอยู่ขา้งเคียงกนัท าให้เกิด
การสมดุลแรงระหว่างขดลวดทั้งสองขดลวดจึงถูกหมุนไปในมุมท่ีอยูร่ะหว่างขดลวดนั้น ๆ ท าให้
จ  านวนสเตป็เพิ่มข้ึนมากกวา่การควบคุมแบบฟลูสเตป็อีกเท่าตวัหน่ึง 
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- ขอ้ดี การกระตุน้แบบน้ีจะให้แรงบิดท่ีเพิ่มมากข้ึน เน่ืองจากช่วงสเต็ปท่ีมีระยะสั้นลงอีก
ประการหน่ึงแต่ละ สเต็ปเกิดแรงดึงจากขดลวด 2 ขดท่ีถูกกระตุน้พร้อมกนัเป็นผลให้ค่าต าแหน่ง
ความถูกตอ้งมากข้ึนไปดว้ย 

- ขอ้เสีย ก็คงจะเช่นเดียวกบัแบบ 2 เฟส ท่ีตอ้งจ่ายก าลงัไฟเป็น 2 เท่า ของแบบเวฟหรือจะ
ใชเ้ท่ากบัแบบ 2 เฟส นั้นเอง ดงันั้นเราสามารถน าล าดบัการท างานของแบบคร่ึงเฟสไดด้งัตารางท่ี 
2.3 
 
ตารางท่ี 2.3 การควบคุมสเตป็ป้ิงมอเตอร์แบบคร่ึงสเตป็ 
 

Step เฟส 1 เฟส 2 เฟส 3 เฟส 4 
Step 1 ON OFF OFF OFF 
Step 2 ON ON OFF OFF 

Step 3 OFF ON OFF OFF 

Step 4 OFF ON ON OFF 
Step 5 OFF OFF ON OFF 
Step 6 OFF OFF ON ON 
Step 7 OFF OFF OFF ON 
Step 8 ON OFF OFF ON 
Step 9 ยอ้นไปกลบั Step 1 

 
2.1.3.5 สูตรค านวณการหาแรงท่ีตอ้งชนะแรงฝืด (N) 

 
F = (M x g)       (2.1) 
M = มวลของสเตป็ป้ิงมอเตอร์มอเตอร์ (Kg) 
g = 9.8 m/s2 

 
2.1.3.4 สูตรค านวณการหาแรงบิด (Torque)      
           

Torque = 
 (e) x (Pi) x )2(

 (P) x (F)      (2.2) 
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โดยท่ี Torque คือ แรงบิดท่ีตอ้งใช ้
F คือ การหาแรงท่ีตอ้งชนะแรงฝืด (N) 
P คือ Screw Pitch ในหน่วยเมตร 
e คือ ประสิทธิภาพของ Lead Screw 
Pi คือ 3.141 

 
 
2.1.4 หัวฉีด (Nozzle)  [3] 
เป็นส่วนควบคุมการป้อนเส้นพลาสติกโดยใชส้เต็ปป้ิงมอเตอร์ควบคุมกลไกเพื่อป้อนเส้น

พลาสติกเข้าสู่หัวฉีด ความเร็วของสเต็ปป้ิงมอเตอร์ท่ีหมุนไปมีผลต่อปริมาณการฉีดพลาสติก
ออกมาจากหวัฉีดท่ีติดตั้งอยูบ่นแท่นเล่ือนในแกน X และ Y หวัฉีด เป็นส่วนท่ีให้ความร้อนกบัเส้น
พลาสติกท่ีป้อนเขา้มาจากส่วนควบคุมการป้อนเส้นพลาสติกโดยอุณหภูมิท่ีหวัฉีดน้ีจะอยูใ่นช่วงท่ี
ท าให้เส้นพลาสติกหลอมละลาย ซ่ึงจะมีค่าโดยประมาณท่ี 190 - 250 องศาเซลเซียส (จะข้ึนอยูก่บั
ชนิดของเส้นพลาสติก) มีตวัตรวจจบัและวดัอุณหภูมิเป็นตวัตรวจสอบและส่งสัญญาณไปยงัส่วน
ควบคุมอุณหภูมิโดยรูของหัวฉีดจะมีขนาดอยู่ท่ี 0.2 - 0.8 มิลลิเมตร รูท่ีมีขนาดเล็กจะท าให้ฉีด
พลาสติกออกมาไดล้ะเอียด ท าใหไ้ดช้ิ้นงานท่ีเรียบเนียนยิง่ข้ึนดงัภาพท่ี 2.6 

  
 

 
 
ภาพท่ี 2.6 หวัฉีด (Nozzle) 
 

 
 

http://reprap.org/wiki/File:RRPhoteendspringwashers.JPG
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2.1.5 เส้นพลาสติก  [4] 
เคร่ืองพิมพ ์3 มิติ แบบฉีดพลาสติก มีอยูห่ลกั ๆ 2 ชนิด คือ ABS และ PLA ส่ิงท่ีเหมือนกนั

ทั้งคู่คือ เป็นพลาสติก หรือ พลาสติกท่ีหลอมใหม่ไดโ้ดยใชค้วามร้อน ท่ีนิยมใชก้นัทั้ง 2 ตวัน้ี เพราะ
ทั้งคู่สามารถท าให้เป็นเส้นและสามารถจดัเก็บเป็นมว้นได ้แต่ ABS กบั PLA มีคุณสมบติัแตกต่าง
กนัในหลาย ๆ เร่ือง เช่น จุดหลอมเหลว, ความแข็งและยืดหยุน่, ลกัษณะภายนอกของช้ินงาน, การ
ยอ่ยสลาย และกล่ิน ตวัอยา่งช้ินงานการเปรียบเทียบระหวา่ง PLA กบั ABS ดงัภาพท่ี 2.7 

 

 
 
ภาพท่ี 2.7 ตวัอยา่งช้ินงานการเปรียบเทียบระหวา่ง PLA กบั ABS 
 

2.1.5.1 พลาสติก PLA 
เป็นพลาสติกท่ีได้มาจากส่วนผสมทางธรรมชาติ เช่น ส่วนประกอบของขา้วโพด หรือ 

ธญัพืช หากถูกความร้อนสามารถหลอมละลายเปล่ียนรูปร่างต่าง ๆ ได ้เน่ืองจากเป็นวสัดุท่ีเกิดจาก
ผลผลิตธรรมชาติ จึงเป็นมิตรกบัส่ิงแวดลอ้มแต่ขอ้เสียก็ยอ่ยสลายไดง่้ายเช่นเดียวกนั 

 
คุณสมบติัเด่น (ใส-แขง็-เปราะ) 
- มีลกัษณะใสและเงา ช้ินงานท่ีออกมามีลกัษณะก่ึงใส คลา้ยแกว้ และมีมีความเงากวา่ จึง

เหมาะช้ินงานพวกโมเดล หรือ วตัถุท่ีตอ้งการความเงา 
- ความแข็ง เน่ืองจากคุณสมบติัคลา้ย ๆ กบัแกว้ คือ แข็ง จึงเหมาะกบัช้ินงานท่ีตอ้งการ

ความแขง็ แต่ตอ้งระวงัใหดี้เน่ืองจากไม่ทนต่อ การบิด และการดึง 
- กล่ินเป็นมิตร หล่อมละลายจะมีกล่ินอ่อน ๆ เน่ืองจากเป็นส่วนประกอบจากธรรมชาติ 

กล่ินจึงไม่เหมือนพลาสติกโดยทัว่ไป 

http://www.print3dd.com/abs/
http://www.print3dd.com/pla/
http://www.print3dd.com/abs-vs-pla/
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- ช้ินงานสวยกวา่ เน่ืองจากมีจุดหลอมเหลวอยูท่ี่ 180 - 220 องศาเซลเซียส น าพลาสติกท่ี
ออกจากหัวฉีดนั้นจะมีความหนืดน้อยกว่า PLA ท าให้เกิดช้ินงานท่ีมีความคมมากกว่า เก็บลาย
ละเอียดดีกวา่ 

- ใชง้านง่ายกวา่ ข้ึนรูปง่ายกวา่ เน่ืองจากจุดหลอมเหลวต ่า จึงเหมาะกบัการใชง้านในท่ีร่ม 
 
คุณสมบติัดอ้ย 
- เปราะจากท่ีกล่าวไวข้า้งตน้แขง็แต่เปราะ ไม่ทนต่อแรงบิดนกั หากดึงหรือบิด ABS จะเร่ิม

งอแลว้ค่อยขาด แต่ PLA จะหกัก่อนท่ีจะงอ 
- ทนความร้อนไดน้้อยกว่า สถานะท่ีมีคุณสมบติัก่ึงของแข็ง-ของเหลว ท่ี 60-65 องศา

เซลเซียสเท่านั้น จึงเปล่ียนรูปร่างไดง่้าย ๆ อย่าเก็บไปไวใ้นท่ีอุณหภูมิสูง เช่น เก็บไวใ้นรถ หรือ 
ใกลเ้คร่ืองท าความร้อน 

- ย่อยสลายไดง่้ายกว่า เน่ืองจากเป็นวสัดุหลกัจากธรรมชาติ จึงย่อยสลายไดง่้ายกว่า ไม่
เหมาะอยา่งยิง่ท่ีจะเอาไปใชง้านตากแดด 
 

2.1.5.2 พลาสติก ABS 
เป็นพลาสติกท่ีหลอมใหม่ได ้เป็นพลาสติกอีกตวัหน่ึงท่ีใชก้บัเคร่ืองพิมพ ์3 มิติ เน่ืองจากมี

คุณสมบติัทนทานต่อสภาพอากาศ ยืดหยุ่น แข็งแรงทนทาน ท าให้ข้ึนรูปง่าย ใชก้ารผลิตถว้ย หรือ 
ภาชนะ เป็นตน้  
 

คุณสมบติัเด่น (ขุ่น-หยุน่-เหนียว) 
- แขง็แรงยดืหยุน่ ซ่ึงมีความแข็งกวา่แต่เปราะ ช้ินงานท่ีท าจากเคร่ืองพิมพ ์3 มิติ ท่ีใช ้ABS 

นั้นสามารถทนต่อแรงบีบ ดึง ไดดี้ จึงเหมาะในการข้ึนงาน ทางกลไก, วิศวกร หรือ ช่าง เช่น ขอ้ต่อ
ต่าง ๆ สามารถน าไปใชใ้นงานกลางแจง้ไดเ้น่ืองจากเป็นผลผลิตจากปิโตรเลียม ท าให้ทนต่อสภาพ
อากาศไดดี้ 

- มีจุดหลอมเหลวสูง คือ 200 - 250 องศาเซลเซียส (สูงกวา่เม่ือเปรียบเทียบกบั PLA ท่ี
อุณหภูมิ 180 - 220 องศาเซลเซียส) ท าให้สามารถใชง้านในสภาพท่ีร้อนกวา่ได ้แต่จุดเด่นน้ีก็อาจ
เป็นจุดดอ้ยไดเ้หมือนกนั โดยมนัจะเยน็ตวัชา้กวา่  

- โดยปกติแลว้ ABS จริง ๆ แลว้มีความใส แต่เม่ือใส่สีเขา้ไปแลว้จะมีคุณสมบติัคือขุ่น 
ช้ินงานท่ีเกิดจากการพิมพ ์3 มิติ มีลกัษณะขุ่นทึบ เหมาะกบัช้ินงานท่ีตอ้งการคุณสมบติัทึบ เช่น 
ภาชนะใส่ของเป็นตน้ 

http://www.print3dd.com/abs-vs-pla/
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คุณสมบติัดอ้ย 
- กล่ินแรง เน่ืองจาก ABS มีส่วนประกอบหลกัเป็นพลาสติก เม่ือโดนความร้อน ถูกฉีด

ออกมาจากหัวฉีดจะมีกล่ินพลาสติกไหม้ แต่เม่ือปล่อยให้เย็นช้ินงานอาจมีกล่ินอ่อนเหมือน
พลาสติกทัว่ ๆ ไป 

- ขอบช้ินงานไม่คม เน่ืองจากมีลกัษณะหนืด เวลาถูกฉีดออกจากหวัฉีดจะมีความโคง้มนอยู ่
โดยเฉพาะช้ินงานท่ีตอ้งการขอบคม ๆ ใช ้ABS อาจจะไม่สวยนกั 

- มีโอกาสเสียรูปได้ง่ายจากการหดตวั เน่ืองจากมีจุดหลอมเหลวสูง และเย็นช้า  ท าให้
ช้ินงานมีโอกาสหดตวั หรือเสียรูปไดง่้ายขณะพิมพด์ว้ย เคร่ืองพิมพ ์3 มิติ คือไม่ควรปล่อยทิ้งให้เยน็
เร็วเกินไป อาจจะท าใหเ้สียรูป บิดเบ้ียวได ้

 
 

 
 

ภาพท่ี 2.8 เส้นพลาสติก 
 
 

2.1.6 แผ่นความร้อน (Heat Bed)  [5] 
เป็นแผ่นความร้อนท่ีรองรับเส้นพลาสติกท่ีถูกฉีดออกมาจากหัวฉีดซ่ึงท าจากกระจกหรือ

วสัดุท่ีมีการถ่ายเทความร้อนไดดี้ ความร้อนน้ีมาจากแผน่ขดลวดความร้อนท่ีติดอยูด่า้นหลงัของฐาน
วางช้ินงาน มีอุณหภูมิอยูท่ี่ 40 - 110 องศาเซลเซียส มีตวัตรวจจบัอุณหภูมิติดตั้งอยูเ่พื่อวดัอุณหภูมิ
ของฐานวางช้ินงาน ณ ขณะนั้น เม่ือเส้นพลาสติกฉีดลงมาถึงฐานวาง เส้นพลาสติกจะอุ่นและติดอยู่
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กบัฐานวางช้ินงานโดยไม่หลุดออกไป เคร่ืองพิมพท่ี์ใชฐ้านวางแบบน้ีจะใชง้านไดก้บัเส้นพลาสติก
ทั้งแบบ ABS และ PLA ดงัภาพท่ี 2.9 

 

 
 
ภาพท่ี 2.9 แผน่ความร้อน 

 
 
2.1.7 ไมโครคอนโทรลเลอร์ (Microcontroller)  [6] 
Arduino อ่านวา่ (อา-ดู-อิ-โน่ หรือ อาดุยโน่) เป็นบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ตระกูล AVR 

ท่ีมีการพฒันาแบบ Open Source คือมีการเปิดเผยขอ้มูลทั้งดา้น Hardware และ Software ตวับอร์ด 
Arduinoถูกออกแบบมาให้ใช้งานได้ง่าย ดังนั้นจึงเหมาะส าหรับผูเ้ร่ิมตน้ศึกษา ทั้งน้ีผูใ้ช้งานยงั
สามารถดดัแปลง เพิ่มเติม พฒันาต่อยอดทั้งตวับอร์ด หรือ โปรแกรมต่อไดอี้กด้วยความง่ายของ
บอร์ด Arduino ในการต่ออุปกรณ์เสริมต่าง ๆ คือผูใ้ช้งานสามารถต่อวงจรอิเล็กทรอนิคส์จาก
ภายนอกแลว้เช่ือมต่อเขา้มาท่ีขา อินพุต/เอาตพ์ุต ของบอร์ด เพื่อความสะดวก สามารถเลือกต่อกบั
บอร์ดเสริม ประเภทต่าง ๆ มาเสียบกบับอร์ด Arduino แล้วเขียนโปรแกรมพฒันาต่อได้เลยเป็น
บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์โดยใช ้AVR ขนาดเล็กเป็นตวัประมวลผลและสั่งงาน เหมาะส าหรับ
น าไปใช้ในการศึกษาเรียนรู้ระบบไมโครคอนโทรลเลอร์และน าไปประยุกต์ใช้งานเก่ียวกบัการ
ควบคุมอุปกรณ์ อินพุต/เอาต์พุต ได้มากมาย ทั้ งในแบบท่ีเป็นการท างานตัวเดียวอิสระ หรือ 
เช่ือมต่อสั่งงานร่วมกบัอุปกรณ์อ่ืน ๆ เช่น คอมพิวเตอร์ ทั้งน้ีก็เน่ืองมาจากว่า Arduino สนับสนุน
เช่ือมต่ออุปกรณ์ อินพุต/เอาต์พุต ต่างๆ ได้แบบดิจิตอล และ อนาล็อกเช่น การรับค่าสวิตซ์หรือ
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อุปกรณ์ตรวจจบัเซ็นเซอร์แบบต่าง ๆ รวมไปถึงการควบคุมเอาต์พุตต่าง ๆ ตั้งแต่ LED, หลอดไฟ, 
มอเตอร์, รีเลย ์ฯลฯ ดงัแสดงในภาพท่ี 2.10 

 
 

 
 
ภาพท่ี 2.10 บอร์ด Arduino 

 
 

2.1.8 โปรแกรม Tinker Cad  [7] 
Tinker Cad  ในท่ีน้ีขอแนะน าซอฟต์แวร์ท่ีออกแบบสร้างรูปทรง 3 มิติท่ีเป็นฟรีแวร์ผ่านเครือข่าย

อินเทอร์เน็ตโดยมีการจดัสรรเก็บไฟล์ของผูใ้ช้งานไวใ้นระบบคลาวด์ท าให้เรียกไฟล์ออกมาใช้งานไดทุ้กท่ี 
ซอฟตแ์วร์ตวันั้นคือ Tinker Cad เม่ือออกแบบรูปทรง 3 มิติเสร็จ ผูอ้อกแบบสามารถแชร์ไฟลข้ึ์นเวบ็ไซต ์Thing 
Inverse ไดห้รือส่งไปยงับริษทัท่ีรับพิมพง์าน  3  มิติ ท าการพิมพช้ิ์นงานท่ีเราสร้างสรรคข้ึ์นมาเป็นช้ินงานจริง
ได ้หรือ ดาวน์โหลดเป็นไฟล ์.stl และ .obj เพื่อน าไปแปลงไฟล ์G-Code ส าหรับพิมพง์านดว้ยเคร่ืองพิมพ ์3 มิติ 
ในกรณีท่ีมีเคร่ืองพิมพเ์ป็นของตวัเอง หรือ จะเลือกเป็นไฟล์ .svg ท่ีเป็นไฟล์แบบ 2 มิติส าหรับใชก้บัเคร่ืองตดั
เลเซอร์ก็ได ้โปรแกรม Tinker Cad แบ่งเป็น 5 ส่วนหลกัดงัภาพท่ี 2.11 
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ภาพท่ี 2.11 โปรแกรม (Tinker Cad) 
 
 
  2.1.8.1 เมนู (Menu) 

เป็นแถบรายการท่ีรวบรวมฟังกช์ัน่การใชง้านต่างๆ มี 3 เมนูยอ่ย ดงัภาพท่ี 2.12 
-  Design ท าหนา้ท่ีจดัการโปรเจคต,์ ดาวน์โหลดไฟลโ์มเดล 3 มิติ ท่ีสร้างข้ึน, ส่งไฟล ์3 มิติ 
-  Edit ใชค้ดัลอกวางส าเนาซ ้ าหรือลบโมเดล 3 มิติ ท่ีออกแบบสร้างข้ึน 
-  Help บรรจุค าอธิบายการสร้างโมเดล 3 มิติ โดยอธิบายเป็นวิดีโอแนะน า หรือ เรียนรู้

ฟังกช์ัน่อ่ืน Tinker Cad ท าได ้
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ภาพท่ี  2.12 Design , Edit , Help 

 
2.1.8.2 Viewer 
เป็นส่วนท่ีใชใ้นการปรับแต่งมุมมอง หมุนซา้ย-ขวา-ข้ึน-ลง กลบัไปมุมมองต าแหน่งเร่ิมตน้ 

ยอ่ ขยายส่วนท่ีมองเห็นและมีปุ่ม ? อธิบายถึงการใชเ้มาส์ในการปรับมุมมอง ดงัภาพท่ี 2.13 
 
 

 
 
ภาพท่ี 2.13 Viewer เป็นส่วนท่ีใชใ้นการปรับแต่งมุมมอง 
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2.1.8.3 Work Plane 
เป็นพื้นท่ีการสร้างโมเดล 3 มิติ พื้นเป็นสเกลตารางปรับขนาดได ้โดยคลิกท่ีปุ่ม Edit Grid 

ดา้นล่าง ขนาดของพื้นท่ีจะเป็นไปตามขนาดของฐานวางช้ินงานของเคร่ืองพิมพ ์3 มิติ การปรับ
สเกลท าไดโ้ดยก าหนดค่าลงในช่อง Unit ซ่ึงมีค่าตั้งตน้เป็น มิลลิเมตร โดยขนาดของ 1 ช่องเล็กเท่ากบั 1 
มิลลิเมตร และ 1 ช่องใหญ่เท่ากบั 10 มิลลิเมตรหรือ 1 เซนติเมตร  

 
 

 
 
ภาพท่ี 2.14 Work Plane พื้นท่ีการสร้างโมเดล 3 มิติ 

 
2.1.8.4 Tool Bar  
เป็นแถบเคร่ืองมือท่ีใช้ในการจดัการกบัรูปทรง 3 มิติ ท่ีได้สร้างข้ึนประกอบด้วย การ

ปรับแต่ง การรวมกลุ่มรูปทรงหรือแยกกลุ่มรูปทรงท่ีเราสร้างข้ึน 
 

 
 
ภาพท่ี 2.15 Tool Bar แถบเคร่ืองมือท่ีใชใ้นการจดัรูปทรง 
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2.1.8.5 Library 
เป็นส่วนท่ีใชใ้นการออกแบบโมเดล 3 มิติ ดว้ยวิธีการต่าง ๆ การสร้างช้ินงานเม่ือท าความ

รู้จกักบัเมนูอุปกรณ์เคร่ืองมือต่างๆ เรียบร้อยแลว้ มาเร่ิมลงมือสร้างรูปทรง 3 มิติ ในแบบของตนเอง
กนั โดยเร่ิมจากไปท่ี Geometric > Box แลว้ลากมาวางบน Work Plane สังเกตวา่ ท่ีกล่องจะมีลูกศร
อยูท่ี่แต่ละมุมมนัใชใ้นการปรับขนาดความกวา้ว-ยาว-สูง หรือหมุนท ามุม 

 

 
 
ภาพท่ี 2.16 การเลือกสร้างช้ินงาน 
 

 
 
ภาพท่ี 2.17 การใชลู้กศรเปล่ียนขนาดและหมุนตวัช้ินงาน 
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2.1.9 โปรแกรม Repetier Host  [8] 
โปรแกรม Repetier Host เป็นโปรแกรมท่ีไวส้ าหรับควบคุมเคร่ืองพิมพ ์3 มิติซ่ึงถูกพฒันา

โดยบริษทั Hot-World GmbH & Co.KG ตวัโปรแกรมนั้นเป็นแบบ Open Source ซ่ึงสามารถใชไ้ด้
ฟรี โดยไม่เสียค่าใชจ่้าย แต่ถา้ผูใ้ชต้อ้งการสนบัสนุนโปรแกรมตวัน้ี ก็สามารถท่ีจะบริจาคเงินเขา้ไป
ได ้ตวัโปรแกรมจะมี 2 ส่วนดว้ยกนั ซ่ึงจะแบ่งเป็นส่วนของการควบคุมเคร่ืองพิมพ ์3 มิติ กบัอีก
ส่วนหน่ึงจะเป็นในส่วนของการสร้างโค๊ดจากโมเดล 3 มิติ ซ่ึงในส่วนน้ีจะเป็นโปรแกรมท่ีเรียกวา่ 
Slic3R  
 

 
 
ภาพท่ี 2.18 Repetier Host โปรแกรมท่ีไวส้ าหรับควบคุมเคร่ืองพิมพ ์3 มิติ 

 
2.1.9.1 ส่วนประกอบของโปรแกรม Repetier Host เมนูประกอบไปดว้ย 

 
 File   เป็นเมนูในส่วนของการน าเขา้ไฟล ์
 View   เป็นเมนูในส่วนของการแสดงผล 
 Config  เป็นเมนูในส่วนของการตั้งค่า 
 Temperature  เป็นเมนูส าหรับการแสดงค่าอุณหภูมิต่าง ๆ  
 Printer   เป็นเมนูส าหรับเรียกดูขอ้มูลของเคร่ืองพิมพ ์3 มิติ 
 Tools   เป็นเมนูส าหรับการค านวณระบบขบัเคล่ือนของเคร่ืองพิมพ ์
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 Help   เป็นเมนูส าหรับดูขอ้มูลในการใชโ้ปรแกรม Repetier Host 
   

 
 
ภาพท่ี 2.19 เมนูรูป Icon 
 

Connect   เป็นปุ่มส าหรับเช่ือมต่อกบัเคร่ืองพิมพ ์3 มิติ 
Load    เป็นปุ่มส าหรับโหลดไฟล ์G-Code 
Save Job  เป็นปุ่มส าหรับบนัทึกไฟล์ G-Code ซ่ึงสามารถเลือกให้บนัทึก

หวัขอ้ G-Code ท่ีได ้บนัทึกไวใ้น G-Code Editor 
Run Job   กดปุ่มเพื่อเร่ิมพิมพง์าน 
Kill Job   เป็นปุ่มส าหรับหยดุเคร่ืองพิมพจ์ากงานท่ีพิมพอ์ยู ่
SD การ์ด  เป็นปุ่มส าหรับการจดัการไฟลใ์น SD การ์ด 
Toggle Log  เป็นปุ่มส าหรับเปิด-ปิดแถบแสดงขอ้ความดา้นล่าง ซ่ึงสามารถ

แสดงสถานการณ์ท างานของเคร่ืองพิมพ์ รวมถึงข้อคว าม
ผิดพลาดต่าง ๆ ของเค ร่ืองพิมพ์ ซ่ึงผู ้ใช้สามารถเช็คดูว่า
เคร่ืองพิมพก์ าลงัท าอะไรอยู ่

Show Filament  ไวส้ าหรับแสดงเส้นพลาสติกท่ีฉีดออกมา 
Show Travel   ไวส้ าหรับแสดงเส้นทางเดินของหวัพิมพ ์

 
 

 
 
ภาพท่ี 2.20 เมนูรูป Icon ดา้นขวามือ 
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2.1.9.2 เมนูรูป Icon ดา้นขวามือ 
 
Printer Setting  เป็นปุ่มส าหรับเขา้ไปตั้งค่าเคร่ืองพิมพ ์
Emergency Stop เป็นปุ่มส าหรับหยุดเคร่ืองพิมพแ์บบฉุกเฉิน ซ่ึงจะตดักระแสไฟ

ทั้งหมดของเคร่ือง Toggle Log 
 
2.1.9.3 เปิดโปรแกรม Repetier Host ท าการ Open ไฟล ์.stl 

 

 
 
ภาพท่ี 2.21 โปรแกรม Repetier Host 
 

ท าการแปลงเป็น G-Code สามารถ สั่งให้เคร่ืองพิมพ ์3 มิติท าการพิมพไ์ดเ้ลย หรือ Save 
ไฟล ์G-Code ใส่ใน SD การ์ด แลว้น า SD การ์ด ไปต่อกบัเคร่ืองพิมพ ์3 มิติ แลว้สั่งพิมพช้ิ์นงานได ้


