
#1>�@0�1>�1/�อB!.@ห�11/ 
N1ANอ�  � @ห! /@!1�@!$ล>!.?��์อB!.@ห�11/  หBN!0!!O์�!�ลอB!.@ห�11/ - 

.N/!!Nอ#1>.@!�@��ล  NลN/  2  Nพล@ 
พ.0.  2567 

 

 

P 0�?NN#็!�@1./ค/1� @ห! /@!1�@!$ล>!.?��์อB!.@ห�11/  หBN!0!!์O�!�ลอB!.@ห�11/ – 
.N/!!Nอ#1>.@!�@��ล  NลN/  2  Nพล@ 

อ@0?0อ @!@�!@/ค/@/Q!/@!1@  15  OหN�พ1>1@�"?ญญ?!>/@!1�@!$ล>!.?��์อB!.@ห�11/   
พ.0.  2511  �@N�O�OR�Nพ>N/N!>/P 0พ1>1@�"?ญญ?!>/@!1�@!$ล>!.?��์อB!.@ห�11/  (�"?"�?N  7)   
พ.0.  2558  1?�/!!1?/N@�@1�1>�1/�อB!.@ห�11/  �@�ออ�#1>�@0!@/�OอN.!อ�อ�ค�>�11/�@1
/@!1�@!$ล>!.?��์อB!.@ห�11/R/O   ?�!?O 

�Oอ 1 #1>�@0!?ON1?0�/N@  <#1>�@0�1>�1/�อB!.@ห�11/  N1ANอ�  � @ห! /@!1�@!$ล>!.?��์ 
อB!.@ห�11/  หBN!0!!์O�!�ลอB!.@ห�11/ – .N/!!Nอ#1>.@!�@��ล  NลN/  2  Nพล@  พ.0.  2567= 

�Oอ 2 #1>�@0!?OQหO/?$ล�? O�N/?� ?�จ@ก/?�!ร>ก@0O�ร@ชกิจจ@�ุN ก1@N!็��O�P! 

�Oอ 3 QหO� @ห! /@!1�@!$ล>!.?��์อB!.@ห�11/  หBN!0!!์O�!�ลอB!.@ห�11/ – .N/!!Nอ
#1>.@!�@��ล  NลN/  2  Nพล@  /@!1�@!Nล��?N  มอก.  3935  NลNม  2 - 2567  R/O   ?�/?1@0ล>Nอ?0 
�O@0#1>�@0!?O 

#1>�@0  �  /?!�?N  26   ?!/@ค/  พ.0.  2567 

Nอ�!?�  พ1Oอ/พ?! B ์
1?�/!!1?/N@�@1�1>�1/�อB!.@ห�11/ 

หนา  ๕
เลม   ๑๔๒ ตอนพิเศษ   ๕๕     ง ราชกิจจานุเบกษา ๗   กุมภาพันธ   ๒๕๖๘



ขอมูลมาตรฐานผลิตภัณฑอุตสาหกรรม 
แนบทายประกาศกระทรวงอุตสาหกรรม 

ช่ือมาตรฐาน : หุนยนตแขนกลอุตสาหกรรม - สวนตอประสานทางกล เลม 2 เพลา 
MANIPULATING INDUSTRIAL ROBOTS - MECHANICAL INTERFACES 
- PART 2: SHAFTS 

มาตรฐานเลขท่ี : มอก. 3935 เลม 2-2567 

ผูจัดทํา : สํานักงานมาตรฐานผลิตภัณฑอุตสาหกรรม 

กรรมการวิชาการ : คณะอนุกรรมการวิชาการรายสาขา คณะท่ี 69/2 หุนยนตอุตสาหกรรม 
และหุนยนตบริการ 

ขอบขาย : มาตรฐานผลิตภัณฑอุตสาหกรรมน้ี 
- กําหนดมิติหลัก (main dimension) การระบุช่ือ (designation) 

และการทําเคร่ืองหมาย (marking) สําหรับเพลาท่ีมีสวนย่ืนรูปทรงกระบอก 
(cylindrical projection) ท่ีเปนสวนตอประสานทางกล (mechanical 
interface) ซ่ึงมีจุดประสงคเพ่ือใหแนใจวาอุปกรณท่ีถูกติดต้ังท่ีสวนปลาย
ของแขนหุนยนต (hand-mounted end effector) มีความสามารถในการ
สับเปล่ียนหรือสลับใชอุปกรณ (exchangeability) และรักษาการ 
วางทิศทาง (orientation) ของอุปกรณได  

- ไมไดระบุเก่ียวกับชวงการรองรับโหลด (load-carrying range) 
- สวนตอประสานทางกลท่ีกําหนดไวในมาตรฐานน้ี ยังสามารถนําไปใชใน

ระบบการเคล่ือนยายอยางงายท่ีไมไดครอบคลุมโดยบทนิยามของหุนยนต
แขนกลอุตสาหกรรม เชน การจับและการวาง (pick-and-place) หรือ 
หนวยมาสเตอร-สเลฟ (master-slave unit) 

เน้ือหาประกอบดวย : บทท่ัวไป ขอบขาย เอกสารอางอิง บทนิยาม มิติ ขอกําหนดอุปกรณสวนปลาย
ของแขนหุนยนต (end effector) วิธีปฏิบัติท่ีแนะนํา – ขอกําหนดสําหรับ 
การจัดเสนทางการบริการ (routing service line) รหัสการระบุช่ือ 
และการทําเคร่ืองหมาย 
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