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LOGOเกี�ยวกบัทมีวจิยั

ลกัษณะงานของทมีวจิยั
ทาํการวจิยัมุ่งเนน้การออกแบบและวเิคราะห์ โครงสร้างฉลาด (smart structure)

ซึ+ งเป็นการนาํวสัดุฉลาด เช่นวสัดุเพียโซอิเลก็ทริก (piezoelectric material),
โลหะผสมจาํรูป (shape memory alloy), ของไหลแมกนีโทสตริกทิฟ 
(magnetostrictive fluid) และ ฯลฯ มาประยกุตใ์ชใ้นงานวศิวกรรมต่างๆ 

อีกทัHงยงัทาํวจิยัที+เกี+ยวขอ้งกบัการออกแบบระบบเมคาทรอนิกส์อื+นๆ อีก 
เช่น self-reconfiguration robot, การจาํลองแบบและสถานการณ์ (modeling & simulation)

ระยะเวลาดําเนินการ
รวมทั�งสิ�น 3 ปี เริ�มดาํเนินการตั�งแต่ ตุลาคม 2556 – กนัยายน 2559 

(ตามที�ระบุไว้ในสัญญารับทุน)



LOGOสมาชิกทมีวจิยั
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LOGOผลการดาํเนินการวจิัยในด้านกจิกรรม

กจิกรรม
C

A

จัดการประชุมกลุ่มทุกสัปดาห์
สมาชิกในกลุ่มไดม้ีโอกาสแลกเปลี ยนความรู้
ซึ งกนัและกนัอีกทั)ง สามารถทาํงานไดต้าม
แผนการที ไดก้าํหนดไวไ้ดม้ากขึ)น

จัดการแข่งขนัออกแบบและสร้างหุ่นยนต์แห่ง
ประเทศไทย ครั8งที� 9 (RDC2016) สนามภาคใต้
โดยร่วมมือกบัสาํนกังานพฒันาวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยี
แห่งชาติ (MTEC)



LOGOผลการดาํเนินงานตามแผนงานโครงการ ปีที� 3

ตัวชี8วดั เป้าหมาย ผลที�ได้

จาํนวนนกัศึกษาบณัฑิตศึกษา (รับใหม่) 2 4

ผลงานตีพิมพใ์นวารสารวิชาการจากอาจารย์ 4 1

จาํนวนโครงการวิจยัที เสนอขอรับทุน 2 1

เงินทุนวิจยัจากภายนอกที ไดร้ับการสนบัสนุน (ลา้นบาท) 1 4.1

จาํนวนนกัวิจยัใหม่ที เขา้ร่วมโครงการ 1 0

ฐานขอ้มูล/website ภาษาองักฤษ (มี/ปรับปรุง) ปรับปรุง มี

การใชป้ระโยชน์จากผลงานวิจยั 2 0

อื นๆ-รางวลัที ไดร้ับและความร่วมมือจากหน่วยงานอื น 2 2

อื นๆ-นาํเสนอผลงานในการประชุมวิชาการ 3 4



LOGOผลการดาํเนินการในด้านวชิาการ

www.smartmte.com

 บทความทางวชิาการ
วารสารระดับนานาชาติ

Neranon, P. and Bicker, R. (2016) 'Force/position control of a robot manipulator for human-robot interaction', 
Themal science international science journal, DOI REFERENCE: 10.2298/TSCI151005036N. [Impact Factor: 1.22 / Q1]

การประชุมวิชาการ

Kanjanakaew, E., Hiransoog, C. and Smithmaitrie, P. (2016) ‘Kinematic Analysis and Implementation of a 5-DOF 
Robotic Arm for Object Manipulation in Human Environments’, The 30th Conference of The Mechanical Engineering 
Network of Thailand, 5th -8th July 2016, Songkhla, pp.545-550. (DRC0008)

Neranon, P., Romyen, A., Bicker, R., Hiransoog, C. and Sookgaew, J. (2016) ‘Prediction of Interactive force in 
Human-Human Object Handover using Box-Behnken Design of Experiments’, The 30th Conference of The Mechanical 
Engineering Network of Thailand, 5th -8th July 2016, Songkhla, pp.566-570. (DRC0011)

ภาณุมาศ สุยบางดาํ และ พฤทธิกร สมิตไมตรี (2559) “การปรบปรับปรุงสมรรถนะมอเตอร์อลัตราโซนิกเชิงเส้นด้วยการเปลี�ยนเงื�อนไข
ขอบ”, การประชุมวชิาการเครือข่ายวศิวกรรมเครื องกลแห่งประเทศไทย ครั) งที  30, 5-8 ก.ค. 2559, จ.สงขลา, หนา้ 593-599. (DRC0015)

กมลรัตน ์ตั)งอุดมกิจ, จีระภา สุขแกว้ และ พฤทธิกร สมิตไมตรี (2559) “การตอบสนองเชิงความถี�ของโครงสร้างปีกเพยีโซอเิลก็ทริกแบบ
ต่างๆของหุ่นยนต์แมลงขนาดเลก็” , การประชุมวิชาการเครือข่ายวิศวกรรมเครื องกลแห่งประเทศไทย ครั) งที  30, 5-8 ก.ค. 2559, 
จ.สงขลา, หนา้ 632-639. (DRC0021)



LOGOผลการดาํเนินการในด้านโครงการวจิัยที�

ชื�อโครงการ
คณะ

ผู้ดาํเนินการวจิยั แหล่งทุน
วนัที�เสนอ
โครงการ

งบประมาณที�
เสนอขอ สถานะ

1 หุ่นยนตผ์ูช้่วยฝึก
อตัโนมตัิสาํหรับการ
ฟื) นฟูกลา้มเนื)อแขน

ดร.ปรมินทร์ 
เณรานนท์

โครงการ
สนบัสนุนทุน
นกัวจิยัใหม่ 
(วท.) ประจาํปี 
2559

25 ม.ค. 2559 250,000 อยูร่ะหวา่งพิจารณา



LOGOผลการดาํเนินการในด้านโครงการวจิัยที�

ชื�อโครงการ
คณะ

ผู้ดาํเนินการวจิยั แหล่งทุน
ระยะเวลา
ดาํเนินการ

งบประมาณที�
ได้รับ สถานะ

1 ระบบควบคุมการบิน
อตัโนมตัิสาํหรับอากาศ
ยานแบบเฮลิคอปเตอร์

รศ.ดร.พฤทธิกร 
สมิตไมตรี

บริษทั ไททนั 
ไฟว ์จาํกดั

เม.ย. 59 - 
ก.ย. 59

108,000 กาํลงัดาํเนินการ

2 ระบบมือหุ่นยนตท์ี 
ควบคุมดว้ยสัญญาณ
คลื นไฟฟ้ากลา้มเนื)อ

รศ.ดร.พรชยั 
พฤกษภ์ทัรานนต ์
และดร.ปรมินทร์ 
เณรานนท์

โครงการวจิยั
มหาวทิยาลยั
แห่งชาติ

มิ.ย. 59 –
พ.ค. 60

4,000,000 กาํลงัดาํเนินการ



LOGOรางวลัที�ได้รับ

ชื�อผู้ที�ได้รับรางวลั ชื�อผลงาน หน่วยงานที�ให้รางวลั ชื�อรางวลั วนั เดอืน ปี 
ที�ได้รับรางวลั

1 ดร.ปรมินทร์ เณรานนท์ Prediction of Interactive force 
in Human-Human Object 
Handover using Box-Behnken
Design of Experiments

ภาควชิาวศิวกรรมเครื องกล 
คณะวศิวกรรมศาสตร์ 
มหาวทิยาลยัสงขลานคริน
ทร์

บทความดีเด่น
ประจาํงานประชุม
วชิาการ ME-
NETT2016

5-8 กรกฎาคม 
2559



LOGOงบประมาณ (หมวดรายรับ)

ปีที� งวดที� มหาวทิยาลยั รับวนัที� วทิยาเขต รับวนัที�
คณะ/

หน่วยงาน
รับวนัที� รวมรับทั8งสิ8น

1
1 25,000 01/10/13 25,000 01/10/13 50,000 01/11/13

200,000
2 25,000 16/07/14 25,000 16/07/14 50,000 31/07/14

2
1 25,000 09/02/15 25,000 09/02/15 50,000 09/03/15

200,000
2 25,000 02/11/15 25,000 02/11/15 50,000 02/11/15

3
1 25,000 08/01/16 25,000 08/01/16 50,000 22/01/16

200,000
2 25,000 12/05/16 25,000 12/05/16 50,000 25/05/16

รวม 100,000 100,000 200,000 600,000

รายรับ รวมทั8งสิ8น 600,000 บาท



LOGOงบประมาณ (หมวดรายจ่าย)

งบประมาณที�ได้ใช้จ่ายไปแล้วตั8งแต่เริ�มดาํเนินการ 
เป็นเงนิทั8งสิ8น จํานวน 168,858.86 บาท (จาก 1 ตุลาคม 2558 ถึง 30 กนัยายน 2559)

ยอดคงเหลอืสุทธิ 31,141.14 บาท

หมวดรายจ่าย งบประมาณ ปีที� 3 ใช้จ่ายจริง คงเหลอื

1. หมวดค่าจา้งผูช้่วยวิจยั 60,000.00 72,000.00 -12,000.00

2. หมวดค่าใชส้อย 70,000.00 12,867.60 57,132.40

3. หมวดค่าวสัดุ 70,000.00 83,991.26 -13,991.26

รวม 200,000.00 168,858.86 31,141.14




