
การเขียนโปรแกรมเชื่อมแบบเส้นตรง 

 

1. เคลือ่นที่แขนของหุ่นยนต์ไปอยู่ในต าแหน่งที่เหมาะสมและปลอดภัย เลือกค าสั่ง

การเคลือ่นที่เป็น JOINT และเลือกค าสั่งใช้งาน เป็น AC แล้วกดปุ่ม  เพื่อท า

การบันทึกต าแหน่ง HOME 

 
 

2. เคลือ่นที่แขนของหุ่นยนต์ไปที่ต าแหน่งจุดเริ่มตน้การเชื่อม แล้วเคลื่อนที่แกน Z 

ขึ้นโดยให้ปลายลวดเชื่อมห่างจากจุดเริ่มต้นประมาณ 2-3 เซนติเมตร เลือกค าสั่ง

การเคลือ่นที่เป็น JOINT และเลือกค าสั่งใช้งานเปน็ AC แล้วกดปุ่ม  เพื่อท าการ

บันทึก 

 
 

3. เคลือ่นที่แขนของหุ่นยนต์ด้วยแกน Z ให้ปลายลวดเช่ือมชิดกับต าแหน่งของการ

เริ่มต้นการเชื่อม เลอืกค าสั่งการเคลือ่นที่เป็น LINEAR และเลือกค าสั่งใช้งานเป็น 

WS แล้วกดปุ่ม  เพื่อท าการบันทึก 

 



4. เคลือ่นที่แขนของหุ่นยนต์ด้วยแกน Y ไปในต าแหน่งของจุดสิ้นสุดการเชือ่ม เลอืก

ค าสั่งการเคลื่อนที่เป็น LINEAR และเลือกค าสั่งใช้งานเป็น WE แล้วกดปุ่ม  เพื่อ

ท าการบันทึก 

 

5. เคลือ่นที่แขนของหุ่นยนต์แกน Z ขึ้นโดยให้ปลายลวดเชื่อมห่างจากจุดสดุท้ายของ

การเชื่อมประมาณ 2-3 เซนติเมตร เลอืกค าสั่งการเคลื่อนที่เป็น JOINT และเลือก

ค าสั่งใช้งานเป็น AC แล้วกดปุ่ม  เพื่อท าการบันทึก 

 

6. กดหน้าจอในช่อง STEP แล้วจะมีหนา้ต่างเพิม่ขึน้มา พิมพ์ 1 เพือ่จะใหแ้ขนหุ่นยนต์

เชื่อมเคลื่อนที่ไปในต าแหน่ง HOME กด ENTER   เพื่อยืนยันที่จะยอ้นกลบัไป

ใน STEP1  

 
 

 



7. กด Dead man Switch  และปุ่ม CHECK GO เพื่อให้แขนหุ่นยนต์เช่ือมเคลื่อนที่ไปยัง

ต าแหน่ง HOME  

 
8. กดหน้าจอในช่อง STEP แล้วจะมีหนา้ต่างเพิม่ขึน้มา พิมพ์ 9, 99, 999 หรือ STEP 

สุดท้ายกรณีจ าได้ กด ENTER   เพื่อเป็นการยืนยนั  

 

เลือกค าสั่งการเคลื่อนทีเ่ป็น JOINT และเลือกค าสั่งใช้งานเป็น AC แล้วกดปุ่ม   

เพื่อท าการบันทึก 

 
 

 

 

 


