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Abstract 

This paper summarizes the engineering project with the objective of presenting, studying, and designing an 

automatic tennis ball picking robot. Which will be beneficial to the development to help facilitate tennis practice 

And to enhance knowledge and understanding of automation Various control systems We have started to study 

this project and hope that this project will be useful for those who want to know about automation, sensors, 

using Arduino and motors. And take the data from the study and experiment Into data in the creation of a 

workpiece, design or test of a work related to robot automation As well as being able to be modified for various 

uses, which do not need to collect tennis balls only Can also be used for other applications 

Keywords: robot is a type of machine with different structure and shape Robots in each category are responsible 

for various tasks according to direct human control. Control of various systems to operate between robots and 

humans. Can be done indirectly and automatically 

Kittisak Kamonwat , Wisanee Kaewsaen , and Panchanok Payungdee 
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บทนÎµ 

การซ้อมเทนนิสแต่ละครัÊ ง โดยแต่ละสนามจะใช้เวลาเกÈบลูกเทนนิสมากกว่า 1 ชัÉวโมง จÎานวนลูก

เทนนิสทีÉใชซ้้อม จÎานวนมากกว่า ŝ0 ลูกขึÊนไป ทÎาให้เสียเวลาในการเกÈบลูกเทนนิสใช้เวลานานและในการเกÈบ

ลูกตอ้งกม้ลงเกÈบทÎาให้เกิดอาการปวดเมืÉอยตามส่วนต่างÇของร่างกาย  โดยเฉพาะอย่างยิÉงบริเวณหลงัส่วนล่าง 

(Low Back) ซึÉง เปÈ นส่วนทีÉอ่อนแอทีÉสุดของสันหลงัและเกิดการบาดเจÈบ ไดง้่าย จึงไดท้Îาการออกแบบ เครืÉองเกÈบ

ลูกเทนนิสอตัโนมติั  โดยฐานในการออกแบบเพืÉอให้เหมาะสมกบัผูที้Éใชใ้นการฝึกซ้อมโดยใชห้ลกัการออกแบบ

ไดอ้อกแบบแบบอตัโนมติั ซึÉ งหุ่นยนตเ์กÈบลูกเทนนิสสามารถวิÉงเกÈบไดเ้องและจะมีชุดตะกร้าทีÉสามารถยกออก

จากตวัรถไดไ้วใ้ส่ลูกเทนนิส เพืÉอลดปัญหาในการกม้เกÈบลูกเทนนิส 

ว´ตถ»ปร³­งค์ 

1. ออกแบบและสร้างตน้แบบหุ่นยนตช่์วยเกÈบลูกเทนนิส 

2. ทดสอบและประเมินการทÎางานของหุ่นยนตต์น้แบบ 

 

ปร³Ãยชน์ท̧Éคµดว่µจ³Åด้ร́บ 

หุ่นยนต์เกÈบลูกเทนนิสอตัโนมติั ช่วยลดเวลาในการเกÈบลูกเทนนิส เพิÉมเวลาซ้อม ลดตน้ทุนแรงงาน และใช้

งบประมาณนอ้ยกวา่หุ่นยนตเ์กÈบลูกเทนนิสทีÉเคยมีมา 
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ทฤษฎ¸ท¸ÉÁก¸Éยวข้°ง 

Arduino ควบคุม Stepper motor ในหมุนในรูปแบบต่างÇ 

 

 
 

 

Stepper motor หรือ Stepping motor  มีขอ้ดีทีÉสÎาคญัคือการควบคุมตÎÉาแหน่งของการหมุนไดอ้ยา่งแม่นย Îา โดย

การจ่ายไฟใหเ้กิดสนามแม่เหลÈกผลกัแกนกลางใหห้มุนจึงเปÈ นทีÉนิยมใชใ้นอุปกรณ์ทีÉตอ้งการควบคุมตÎาแหน่ง

และมุมอยา่งแม่นย Îา 

  หลกัการของการทÎางานของ Stepper motor  คือ การจ่ายไฟใหเ้กิดสนามแม่เหลÈกผลกัแกนกลางใหห้มุน 
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พบว่ามี ขดลวดทีÉควบคุมการหมุน โดยแต่ละขดห่างกนั 90 องศา  การหมุนกÈจะทÎาโดยการจ่ายกระแสเขา้ไปทีÉ

ขดลวดทีละขดเพืÉอทÎาให้ เกิดสนามแม่เหลÈกผลกัแกนกลางให้หมุน โดยทิศของการหมุนกÈจะขึÊนกบัลÎาดบัการ

จ่ายกระแสเขา้ไปทีÉขดลวด  โดยการบงัคบัในลกัษณะนีÊ เรียกว่า Single coil excitationb หรือ การกระตุน้ทีละ

ขดลวด  โดยจะมีการกระตุน้หรือการจ่ายกระแสเขา้ขดลวดอยู ่4 จงัหวะต่อการหมุน 1 รอบ 

      หรือถา้ตอ้งการควบคุมใหมี้ความละเอียดมากขึÊน จะพบวา่สามารถควบคุมใหม้อเตอร์หมุนไดล้ะเอียดขึÊนจาก 

90 องศา เหลือ 45 องศา โดยทีÉไม่ตอ้งปรับเปลีÉยนตวัฮาร์ดแวร์ใดÇ เปÈ นเพียงการเปลีÉยนวิธีการจ่ายกระแสเขา้

ขดลวดเท่านัÊน 

 

  การทÎาให้ Stepper motor หมุนแบบง่ายทีÉÉ สุดกÈคือ การให้จ่ายไปทีละขดตามลÎาดับต่อไปนีÊ  1a  2a 1b 2b กÈ

เปÈ นอนัวา่ผา่นไป 1 Step  
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Step กµร®ม»นข°ง Stepper Motor 

1. Full Step 1เฟส 

2. Full Step 2เฟส 

3. Half Step  
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ว·ธ¸กµรต่°°»ปกรณ์ ­°นÄช้งµน Arduino ควบค»มกµร®ม»น ­ÁตÈปม°Áต°ร์  
Arduino uno r3 -> Stepper motor 

x GND -> - 

x 5V -> + 

x ขา8 -> IN1 

x ขา9 -> IN2 

x ขา10 -> IN3 

x ขา11 -> IN4 
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1. กµร®ม»นÂบบ Full Step 1Áฟ­ จะใชก้ารจ่ายไฟใหแ้ม่เหลÈกทีÉละตวั เพืÉอดนัใหแ้กนมอเตอร์หมุนจ่ายไฟ

ทัÊงหมด 4 สเตÈป 

 

 
 

ต่ออุปกรณ์ตามรูปดา้นบน จากนัÊนอพัโหลดโคด้ดา้นล่างลงบอร์ด Arduino 

 
int motorPin1 = 8;// Blue   - 28BYJ48 pin 1  
int motorPin2 = 9;// Pink   - 28BYJ48 pin 2  
int motorPin3 = 10;// Yellow - 28BYJ48 pin 3  
int motorPin4 = 11;// Orange - 28BYJ48 pin 4  
int motorSpeed = 4;     //variable to set stepper speed  
char val = '0';  
void setup() {  
  //declare the motor pins as outputs  
  pinMode(motorPin1, OUTPUT);  
  pinMode(motorPin2, OUTPUT);  
  pinMode(motorPin3, OUTPUT);  
  pinMode(motorPin4, OUTPUT);  
  Serial.begin(9600);  
}  
void loop(){  
 if (Serial.available()> 0)  
  { 
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    val = Serial.read();  
    Serial.println(val);  
  }  
  if (val == '1'){          
counterclockwise();   //หมุนวนขวา  
  }  
    if (val == '2'){  
       clockwise();  //หมุนวนซา้ย  
  }               
    if (val == '0'){ //หยดุหมุน  
  digitalWrite(motorPin1, LOW);  
  digitalWrite(motorPin2, LOW);  
  digitalWrite(motorPin3, LOW);  
  digitalWrite(motorPin4, LOW);  
  }        
}  
void counterclockwise (){  
  // 1  
  digitalWrite(motorPin1, HIGH);  
  digitalWrite(motorPin2, LOW);  
  digitalWrite(motorPin3, LOW);  
  digitalWrite(motorPin4, LOW);  
  delay(motorSpeed);  
  // 2  
  digitalWrite(motorPin1, LOW);  
  digitalWrite(motorPin2, HIGH);  
  digitalWrite(motorPin3, LOW);  
  digitalWrite(motorPin4, LOW);  
  delay (motorSpeed); 
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  // 3  
  digitalWrite(motorPin1, LOW);  
  digitalWrite(motorPin2, LOW);  
  digitalWrite(motorPin3, HIGH);  
  digitalWrite(motorPin4, LOW);  
  delay(motorSpeed);  
  // 4  
  digitalWrite(motorPin1, LOW);  
  digitalWrite(motorPin2, LOW);  
  digitalWrite(motorPin3, LOW);  
  digitalWrite(motorPin4, HIGH);  
  delay(motorSpeed);  
}  
void clockwise(){  
 // 1  
  digitalWrite(motorPin1, LOW);  
  digitalWrite(motorPin2, LOW);  
  digitalWrite(motorPin3, LOW);  
  digitalWrite(motorPin4, HIGH);  
  delay(motorSpeed);  
  // 2  
  digitalWrite(motorPin1, LOW);  
  digitalWrite(motorPin2, LOW);  
  digitalWrite(motorPin3, HIGH);  
  digitalWrite(motorPin4, LOW);  
  delay (motorSpeed);  
  // 3  
  digitalWrite(motorPin1, LOW);  
  digitalWrite(motorPin2, HIGH); 
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  digitalWrite(motorPin3, LOW);  
  digitalWrite(motorPin4, LOW);  
  delay(motorSpeed);  
  // 4  
  digitalWrite(motorPin1, HIGH);  
  digitalWrite(motorPin2, LOW);  
  digitalWrite(motorPin3, LOW);  
  digitalWrite(motorPin4, LOW);  
  delay(motorSpeed);  
} 

เปิด Serial Monitor ขึÊนมา  
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กÎาหนดอตัราการส่งขอ้มูลให้ตรงกบัในโปรแกรม 

 

 
 

 

 พิมพ ์1 กด Send จะเหÈนวา่สเตÈปมอเตอร์ จะหมุนวนขวา โปรแกรมจะทÎาการควบคุมการจ่ายไฟใหข้า IN1 

จากนัÊนจ่ายไฟ ให ้IN2 IN3 IN4 ตามลÎาดบั จ่ายไฟทีÉละขา เพืÉอดนัแกนสเตÈปมอเตอร์ให้หมุน 

ต่อมา หากตอ้งการใหส้เตÈปมอเตอร์หมุนกลบัทาง ให ้พิมพ ์2 กด Send จะเหÈนวา่สเตÈปมอเตอร์ จะหมุนวนซา้ย 

โปรแกรมจะทÎาการควบคุมการจ่ายไฟใหข้า IN4 ก่อน จากนัÊนจ่ายไฟ ให ้IN3 IN2 IN1 ตามลÎาดบั จะเหÈนวา่ ถา้

เราตอ้งการให้หมุนกลบัทาง แค่จ่ายไฟ สเตÈปแบบถอยหลงั ตามลÎาดบั 

ต่อมา ถา้เราตอ้งการใหส้เตÈปมอเตอร์หยดุหมุน ให ้พิมพ ์0 กด Send โปรแกรมจะหยดุจ่ายไฟใหข้ดลวดทุกตวั 
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 พิมพ ์1 กด Send จะเหÈนวา่สเตÈปมอเตอร์ จะหมุนวนขวา จ่ายไฟจาก IN1 ไป IN4 เปÈ นสเตÈป 
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 พิมพ ์2 กด Send จะเหÈนวา่สเตÈปมอเตอร์ จะหมุนวนซา้ย จ่ายไฟจาก IN4 ไป IN1 เปÈ นสเตÈป 

 

 
 

 พิมพ ์0 กด Send จะพบวา่สเตÈปมอเตอร์ จะหยดุหมุน หยุดจ่ายไฟใหข้ดลวดทัÊงหมด 
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2. กµร®ม»นÂบบ Full Step 2Áฟ­ ใชก้ารจ่ายไฟใหแ้ม่เหลÈกทีÉละ2ตวั เพืÉอดนัใหแ้กนมอเตอร์หมุน หมุนเรÈวกวา่ 1

เฟส จ่ายไฟทัÊงหมด 4 สเตÈป 

 

ต่ออุปกรณ์ตามรูปดา้นบน แลว้ อพัโหลดโคด้ดา้นล่างลงบอร์ด Arduino 

 
int motorPin1 = 8;// Blue   - 28BYJ48 pin 1  
int motorPin2 = 9;// Pink   - 28BYJ48 pin 2  
int motorPin3 = 10;// Yellow - 28BYJ48 pin 3  
int motorPin4 = 11;// Orange - 28BYJ48 pin 4  
int motorSpeed = 3;     //variable to set stepper speed  
char val = '0';  
void setup() {  
  //declare the motor pins as outputs  
  pinMode(motorPin1, OUTPUT);  
  pinMode(motorPin2, OUTPUT);  
  pinMode(motorPin3, OUTPUT);  
  pinMode(motorPin4, OUTPUT);  
  Serial.begin(9600);  
}  
void loop() {  
  if (Serial.available() > 0)  
  {  
    val = Serial.read();  
    Serial.println(val);  
  }  
  if (val == '1') {  
    counterclockwise();   //หมุนวนขวา  
  }  
  if (val == '2') {  
    clockwise(); //หมุนวนซา้ย 
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  }  
  if (val == '0') { //หยดุหมุน  
    digitalWrite(motorPin1, LOW);  
    digitalWrite(motorPin2, LOW);  
    digitalWrite(motorPin3, LOW);  
    digitalWrite(motorPin4, LOW);  
  }  
}  
void counterclockwise () {  
  // 1  
  digitalWrite(motorPin1, HIGH);  
  digitalWrite(motorPin2, LOW);  
  digitalWrite(motorPin3, LOW);  
  digitalWrite(motorPin4, HIGH);  
  delay(motorSpeed);  
  // 2  
  digitalWrite(motorPin1, HIGH);  
  digitalWrite(motorPin2, HIGH);  
  digitalWrite(motorPin3, LOW);  
  digitalWrite(motorPin4, LOW);  
  delay (motorSpeed);  
  // 3  
  digitalWrite(motorPin1, LOW);  
  digitalWrite(motorPin2, HIGH);  
  digitalWrite(motorPin3, HIGH);  
  digitalWrite(motorPin4, LOW);  
  delay(motorSpeed);  
  // 4  
  digitalWrite(motorPin1, LOW); 
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  digitalWrite(motorPin2, LOW);  
  digitalWrite(motorPin3, HIGH);  
  digitalWrite(motorPin4, HIGH);  
  delay(motorSpeed);  
}  
void clockwise() {  
  // 1  
  digitalWrite(motorPin1, LOW);  
  digitalWrite(motorPin2, LOW);  
  digitalWrite(motorPin3, HIGH);  
  digitalWrite(motorPin4, HIGH);  
  delay(motorSpeed);  
  // 2  
  digitalWrite(motorPin1, LOW);  
  digitalWrite(motorPin2, HIGH);  
  digitalWrite(motorPin3, HIGH);  
  digitalWrite(motorPin4, LOW);  
  delay (motorSpeed);  
  // 3  
  digitalWrite(motorPin1, HIGH);  
  digitalWrite(motorPin2, HIGH);  
  digitalWrite(motorPin3, LOW);  
  digitalWrite(motorPin4, LOW);  
  delay(motorSpeed);  
  // 4  
  digitalWrite(motorPin1, HIGH);  
  digitalWrite(motorPin2, LOW);  
  digitalWrite(motorPin3, LOW);  
  digitalWrite(motorPin4, HIGH); 
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  delay(motorSpeed);  
} 

 

เปิด Serial Monitor  

 
กÎาหนดอตัราการส่งขอ้มูลให้ตรงกบัในโปรแกรม 
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 พิมพ ์1 กด Send จะพบวา่สเตÈปมอเตอร์ จะหมุนวนขวา แต่จะหมุนเรÈวกวา่ เฟส1 

 

 
 

 พิมพ ์2 กด Send จะเหÈนวา่สเตÈปมอเตอร์ จะหมุนวนซา้ย แต่จะหมุนเรÈวกวา่ เฟส1 
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 พิมพ ์0 กด Send จะเหÈนวา่สเตÈปมอเตอร์ จะหยดุหมุน 
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3. กµร®ม»นÂบบ Half Step จะใชก้ารจ่ายไฟใหแ้ม่เหลÈกทีÉละ 2 ตวั และ ทีÉละ 1 ตวัสลบักนัไป เพืÉอดนัใหแ้กน

มอเตอร์หมุน ตามรูปดา้นล่าง การหมุนจะชา้วา่ Full Step 1เฟส องศาการหมุนจะหมุนครึÉ งหนึÉงของเฟส 1 ซึÉง

ความละเอียดกวา่ 

 

 

 

 

ต่ออุปกรณ์ตามรูปดา้นบน แลว้ อพัโหลดโคด้ดา้นล่างลงบอร์ด Arduino 

 
int motorPin1 = 8;// Blue   - 28BYJ48 pin 1  
int motorPin2 = 9;// Pink   - 28BYJ48 pin 2  
int motorPin3 = 10;// Yellow - 28BYJ48 pin 3  
int motorPin4 = 11;// Orange - 28BYJ48 pin 4  
int motorSpeed = 4;     //variable to set stepper speed  
char val = '0';  
void setup() {  
  //declare the motor pins as outputs  
  pinMode(motorPin1, OUTPUT);  
  pinMode(motorPin2, OUTPUT);  
  pinMode(motorPin3, OUTPUT);  
  pinMode(motorPin4, OUTPUT);  
  Serial.begin(9600); 
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}  
void loop() {  
  if (Serial.available() > 0)  
  {  
    val = Serial.read();  
    Serial.println(val);  
  }  
  if (val == '1') {  
    counterclockwise(); //หมุนวนขวา  
  }  
  if (val == '2') {  
    clockwise();  //หมุนวนซา้ย  
  }  
  if (val == '0') {  //หยดุหมุน  
    digitalWrite(motorPin1, LOW);  
    digitalWrite(motorPin2, LOW);  
    digitalWrite(motorPin3, LOW);  
    digitalWrite(motorPin4, LOW);  
  }  
}  
void counterclockwise () {  
  // 1  
  digitalWrite(motorPin1, HIGH);  
  digitalWrite(motorPin2, LOW);  
  digitalWrite(motorPin3, LOW);  
  digitalWrite(motorPin4, LOW);  
  delay(motorSpeed);  
  // 2  
  digitalWrite(motorPin1, HIGH); 
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  digitalWrite(motorPin2, HIGH);  
  digitalWrite(motorPin3, LOW);  
  digitalWrite(motorPin4, LOW);  
  delay (motorSpeed);  
  // 3  
  digitalWrite(motorPin1, LOW);  
  digitalWrite(motorPin2, HIGH);  
  digitalWrite(motorPin3, LOW);  
  digitalWrite(motorPin4, LOW);  
  delay(motorSpeed);  
  // 4  
  digitalWrite(motorPin1, LOW);  
  digitalWrite(motorPin2, HIGH);  
  digitalWrite(motorPin3, HIGH);  
  digitalWrite(motorPin4, LOW);  
  delay(motorSpeed);  
  // 5  
  digitalWrite(motorPin1, LOW);  
  digitalWrite(motorPin2, LOW);  
  digitalWrite(motorPin3, HIGH);  
  digitalWrite(motorPin4, LOW);  
  delay(motorSpeed);  
  // 6  
  digitalWrite(motorPin1, LOW);  
  digitalWrite(motorPin2, LOW);  
  digitalWrite(motorPin3, HIGH);  
  digitalWrite(motorPin4, HIGH);  
  delay (motorSpeed);  
  // 7 
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  digitalWrite(motorPin1, LOW);  
  digitalWrite(motorPin2, LOW);  
  digitalWrite(motorPin3, LOW);  
  digitalWrite(motorPin4, HIGH);  
  delay(motorSpeed);  
  // 8  
  digitalWrite(motorPin1, HIGH);  
  digitalWrite(motorPin2, LOW);  
  digitalWrite(motorPin3, LOW);  
  digitalWrite(motorPin4, HIGH);  
  delay(motorSpeed);  
}  
void clockwise() {  
  // 1  
  digitalWrite(motorPin4, HIGH);  
  digitalWrite(motorPin3, LOW);  
  digitalWrite(motorPin2, LOW);  
  digitalWrite(motorPin1, LOW);  
  delay(motorSpeed);  
  // 2  
  digitalWrite(motorPin4, HIGH);  
  digitalWrite(motorPin3, HIGH);  
  digitalWrite(motorPin2, LOW);  
  digitalWrite(motorPin1, LOW);  
  delay (motorSpeed);  
  // 3  
  digitalWrite(motorPin4, LOW);  
  digitalWrite(motorPin3, HIGH);  
  digitalWrite(motorPin2, LOW); 
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  digitalWrite(motorPin1, LOW);  
  delay(motorSpeed);  
  // 4  
  digitalWrite(motorPin4, LOW);  
  digitalWrite(motorPin3, HIGH);  
  digitalWrite(motorPin2, HIGH);  
  digitalWrite(motorPin1, LOW);  
  delay(motorSpeed);  
  // 5  
  digitalWrite(motorPin4, LOW);  
  digitalWrite(motorPin3, LOW);  
  digitalWrite(motorPin2, HIGH);  
  digitalWrite(motorPin1, LOW);  
  delay(motorSpeed);  
  // 6  
  digitalWrite(motorPin4, LOW);  
  digitalWrite(motorPin3, LOW);  
  digitalWrite(motorPin2, HIGH);  
  digitalWrite(motorPin1, HIGH);  
  delay (motorSpeed);  
  // 7  
  digitalWrite(motorPin4, LOW);  
  digitalWrite(motorPin3, LOW);  
  digitalWrite(motorPin2, LOW);  
  digitalWrite(motorPin1, HIGH);  
  delay(motorSpeed);  
  // 8  
  digitalWrite(motorPin4, HIGH);  
  digitalWrite(motorPin3, LOW); 
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  digitalWrite(motorPin2, LOW);  
  digitalWrite(motorPin1, HIGH);  
  delay(motorSpeed);  
} 

 

เปิด Serial Monitor 
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กÎาหนดอตัราการส่งขอ้มูลให้ตรงกบัในโปรแกรม 

 

 
 

 พิมพ ์1 กด Send จะพบวา่สเตÈปมอเตอร์ จะหมุนวนขวา  
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 พิมพ ์2 กด Send จะพบวา่สเตÈปมอเตอร์ จะหมุนวนซา้ย  

 

 
 

 พิมพ ์0 กด Send จะพบวา่สเตÈปมอเตอร์ หยดุหมุน 
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®»่นยนต์ÁกÈบล¼กÁทนน·­°ต́Ãนม´ต· 
 
  นกัเทนนิสหลายคนปัญหาเลÈก Ç ในเวลาฝึก เนืÉองจากเวลานกัเทนนิสจะทÎาการซ้อม ไม่ว่าจะเปÈ นซ้อม

เสิร์ฟ หรือการตีแบบปกติ แน่นอนว่าจÎาเปÈ นตอ้งใชลู้กเทนนิสจÎานวนมาก ปัญหาทีÉตามมากÈคือลูกทีÉใชซ้้อมถูกตี

ออกไปจนหมด และตอ้งมานัÉงเสียเวลาเกÈบลูกเปÈ นร้อย Ç ลูกใส่ตะกร้า รวมไปถึงทÎาให้เครืÉองเยÈนและปวดหลงั

ได้อีกด้วย จึงมีสิÉงประดิษฐ์ทีÉพฒันาขึÊนเพืÉอใช้ในการแกปั้ญหานีÊ  นัÉนคือเครืÉองเกÈบลูกเทนนิสทีÉมีลกัษณะเปÈ น

ปล่องใหญ่ Ç ทีÉจะมีแรงลมดูดลูกเทนนิสเขา้ไปแบบอตัโนมติั แต่กÈยงัจÎาเปÈ นทีÉจะตอ้งใชแ้รงคนในการถือปล่องนีÊ

ไปดูดทีละลูกอยูดี่ ซึÉงกÈแกปั้ญหาไดไ้ม่ตรงจุดนกั 

แต่ ณ ตอนนีÊ มีสิÉงประดิษฐ์ชิÊนใหม่ทีÉใช้เทคโนโลยีขัÊนสูงกว่าเดิมในการจดัการกับการเกÈบลูกนัÉนคือหุ่นยนต์ 

Tennibot หรือหุ่นยนตเ์กÈบลูกเทนนิสอตัโนมติัซึÉ งแตกต่างกบัปล่องเกÈบลูกอย่างสิÊนเชิง สÎาหรับทัÊงคนทีÉไม่อยาก

เกÈบลูกเอง หรือไม่อยากจา้งเดÈกเกÈบบอลมาเพืÉอเกÈบแค่ในการซอ้มหรือการตีเล่น Ç Tennibot  
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®»่นยนต์ คº°°³Åร 

 
 

     หุ่นยนตห์รือ robot)คือเครืÉองจกัรกลชนิดหนึÉง มีลกัษณะโครงสร้างและรูปร่างแตกต่างกนั หุ่นยนตใ์นแต่ละ

ประเภทจะมีหนา้ทีÉการทÎางานในดา้นต่าง Ç ตามการควบคุมโดยตรจากมนุษย ์การ ควบคุมระบบต่าง Ç ในการ

สัÉงงานระหว่างหุ่นยนตแ์ละมนุษย ์สามารถทÎาไดโ้ดยทางออ้มและอตัโนมติั โดยทัÉวไปหุ่นยนตถ์ูกสร้างขึÊนเพืÉอ

สÎาหรับงานทีÉมีความยากลÎาบากเช่น งานสÎารวจ งานทีÉทÎาซÎÊ าเดิม เปÈ นต้น ปัจจุบันเทคโนโลยีของหุ่นยนต์

เจริญกา้วหนา้อย่างรวดเรÈว เขา้มามีบทบาทกบัชีวิตของมนุษยใ์นดา้นต่าง Ç เช่น ดา้นอุตสาหกรรมการผลิต ดา้น

การแพงานสÎารวจ หุ่นยนตที์Éใชง้านในอวกาศ หรือแมแ้ต่หุ่นยนตที์Éถูกสร้างขึÊนเพืÉอเปÈ นเครืÉองเล่นของมนุษย ์ 

x หุ่นยนต ์แบ่งตาม ลกัษณะการใชง้าน 

     ®»่นยนต์ต·ดต´Êง°ย¼่กบ́ท̧É (fixed robot) หุ่นยนตที์Éไม่สามารถเคลืÉอนทีÉไปไหนไดด้ว้ยตวัเอง มีลกัษณะ

เปÈ นแขนกล สามารถขยบัและเคลืÉอนไหวไดเ้ฉพาะแต่ละขอ้ต่อ ภายในตวัเองเท่านัÊน มกันÎาไปใชใ้น

โรงงานอุตสาหกรรม เช่นโรงงานประกอบรถยนต ์งานเชืÉอม งานพ่นสี 

 
หุ่นยนตช์นิดติดตัÊงอยูก่บัทีÉ Fix Robot 
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(ใชใ้นโรงงานอุตสาหกรรม งานประกอบ Assembly,งานเชืÉอม,งานพ่นสี) 

 

 

     ®»่นยนต์ชน·ดท̧ÉÁคลºÉ°นท̧ÉÅด้ (mobile robot) สามารเคลืÉอนทีÉไปไหนมาไหนไดด้ว้ยตวัเอง โดยการใช้ลอ้หรือ

การใช้ขา เช่นหุ่นยนต์สÎารวจดาวองัคาร ขององค์การนาซ่าปัจจุบนัมีการพฒันาหุ่นยนต์ให้มีลกัษณะเปÈ นสัตว์

เลีÊยงอย่างสุนขั เช่น หุ่นยนต ์IBO ของบริษทัโซนีÉ หรือแมก้ระทัÉงมีการพฒันาหุ่นยนตใ์ห้สามารถเคลืÉอนทีÉแบบ

สองขาไดอ้ยา่ง มนุษย ์ 

 
หุ่นยนตเ์คลืÉอนทีÉไดแ้บบใชล้อ้ Wheel 

 

 
 

หุ่นยนตเ์คลืÉอนทีÉไดแ้บบใชข้า 
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ว·ธ̧กµรดÎµÁน·นกµรทÎµÃครงงµน 

®ลก́กµรทÎµงµนÂล³Âนวค·ดกµรทÎµงµนข°งÁครºÉ°ง 

เกÈบลูกเทนนิส แบ่งไดเ้ปÈ น ś ส่วน คือ 

ř.การทÎางานของชุดเกÈบ จะทÎางานโดยการหมุนของใบพดัลÎาเลียง มีการหมุนตามเขÈมนาฬิกา มว้นลูก 

เทนนิสเขา้หาตวัเครืÉอง โดยมีโลหะแผน่เรียบรองอยูด่า้นล่างของทางลÎาเลียง ในลกัษณะขนานกนัความ 

ห่างประมาณ ř ลูกเทนนิส หรือ Ş.śŝ ซม.  แลว้ลูกเทนนิสจะไหลตามกลไกและตกลงในภาชนะรองรับทีÉจดัทÎา

ไว ้ซึÉงสามารถเกÈบไดม้ากกวา่ ŚŘลูก โดยทÎางานจากชุดส่งกÎาลงั โดยมีมอเตอร์ขบัเคลืÉอนใบพดัใหห้มุน แสดงใน 

ภาพทีÉ 1 

 

ภาพทีÉ 1 ชุดปัด 
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Ś.ชุดตวัส่งกÎาลงั ประกอบดว้ยมอเตอร์ Step motor เปÈ นตวัเกÈบประจุไฟฟ้าและจ่ายกระแสไฟฟ้านอกจากนีÊ ยงัมี

เครืÉองชาร์จแบตเตอรีÉไวส้Îารอง ในกรณีมีเหตุขดัขอ้งจากการทÎางานของหุ่นยนต์ 

3.ชุดตะกร้ารับลูก มีตะกร้ารองรับลูกทีÉเกÈบซึÉงวางอยูใ่นส่วนทา้ยสุดของตวัหุ่นยนต ์สามารถบรรจุลูกเทนนิส 

ไดถึ้ง řŘ-ŚŘ ลูกต่อการเกÈบแต่ละครัÊ ง นอกจากนีÊยงัมีช่วยในการยกตะกร้าเพืÉอถ่ายเทลูกเทนนิสไปยงัภาชนะเกÈบ  

ดÎาเนินการศึกษาเกีÉยวกบัหลกัการทÎางาน รูปแบบ  และการจดัวางอุปกรณ์และรวบรวมขอ้มูลพืÊนฐาน 

ไดแ้ก่ 

ช»ด­่งกÎµล´งท̧ÉÄช้ข́บÁคลºÉ°นรถ®»่นยนต์ÁกÈบล¼กÁทนน·­ ซึÉ งขอบเขตของโครงงานคือ เมืÉอเกÈบครบ 20 ลูก 

สัÉงงานใหก้ลบัมายงัตÎาแหน่งเดิม มอเตอร์จึงตอ้งมีEncoderเพืÉอใหก้ลบัมายงัตÎาแหน่งเดิมได ้

จึงเลือกใชเ้ปÈ น Step Motor NEMA23 (23KM-C051-07V) 
 

 
ภาพทีÉ 2 Step Motor NEMA23 (23KM-C051-07V) 

Step Motor NEMA23 (23KM-C051-07V) 

ช»ด­่งกÎµลง́ช»ดลÎµÁลย̧ง ¤°Áต°¦ ์12Vdc ­ Îµ®¦บ́­ง่กÎµ¨ง́Ä®ช้»ดป́ด®¤»น¨¼กÁทนน·­ข¹ ÊนÅปÅด ้

 

ภาพทีÉ 3 มอเตอร์ 12Vdc 
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กµร°°กÂบบÃครง­ร้µง  

Ãครง­ร้µงข°งรถ­่วนท̧Éร°งร́บช»ด­่งกÎµล´ง Ãครง­ร้µงช»ดควบค»ม Âล³กร³บ³Ä­่ล¼กÁทนน·­ 

ไดแ้ก่ 

ÃครงÁ®ลÈกฐµนรถ เลือกใชโ้ครงเหลÈกกล่องเนืÉองจาก จดัหาไดง้่าย ราคาถูก แขÈงแรง นÎÊาหนกัเบา ขึÊนรูปชิÊนงานไดง้่าย 

 

 

 

ภาพทีÉ 4 โครงเหลÈกฐานรถ 

ชุดอะคริลิก มีสองส่วน ไดแ้ก่ 

Âผ่นร°งร́บ°»ปกรณ์ต่µงÇ อะคริลิกแผน่สีÉเหลีÉยมขนาด 300x470 มิลลิเมตร 

 

 

ภาพทีÉ 5 อะคริลิกแผน่สีÉเหลีÉยมขนาด 300x470 มิลลิเมตร 
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Âผ่นก´ÊนÁพºÉ°Ä®้ล¼กÁคลºÉ°นท̧ÉตรงÅปย́งกร³บ³ Âล³ร°งร́บÁ­µท̧ÉÄช้ต·ดต´Êงกล่°งช»ดค°นÃทรล 

-อะคริลิกรูปสีÉเหลีÉยมผืนผา้ จÎานวนสองแผน่  

 

 

ภาพทีÉ 6 อะคริลิกรูปสีÉเหลีÉยมผืนผา้ 

ล้° สÎาหรับขบัเคลืÉอนหุ่นยนต์ติดตัÊงกบั Step Motor NEMA23 (23KM-C051-07V) ลอ้เส้นผ่านศูนยก์ลางขนาด 

140 มิลลิเมตร 

 

 

ภาพทีÉ 7 ลอ้สÎาหรับขบัเคลืÉอนหุ่นยนต ์

Ãครง­ร้µงข°งกร³บ³ท̧Éร°งร́บล¼กÁทนน·­­Îµนวน20ล¼ก 
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-ตดัอะคริลิกรูปสีÉเหลีÉยมผืนผา้ขนาด  มิลลิเมตร สองแผน่  

-ตดัอะคริลิกรูปสีÉเหลีÉยมผืนผา้สองแผน่ หนึÉงแผน่ตดัช่องสีÉเหลีÉยมเพืÉอใหลู้กเทนนิสเคลืÉอนทีÉเขา้ได ้

-ตดัอะคริลิกรูปสีÉเหลีÉยมผืนผา้ มิลลิเมตร  

จากนัÊนประกอบเพืÉอวางสวมช่องโครงเหลÈกทีÉตดัไวส้ÎาหรับรองรับกระบะเกÈบลูกเทนนิส 

 

ภาพทีÉ 8 โครงสร้างของกระบะทีÉรองรับลูกเทนนิสจÎานวน20ลูก 

Ãครง­ร้µงร°งร́บช»ดลÎµÁลย̧งÂล³ช»ดควบค»ม ประกอบไปดว้ย 

°ล¼ม·Áน̧ยมร°งร́บช»ดลÎµÁลย̧งÂล³ช»ดควบค»ม  

อะลูมิเนียมยาว 420มิลลิเมตร จÎานวนสองชิÊนและอลูมิเนียมจÎานวนหนึÉงชิÊน 

 

 

ภาพทีÉ 9 อะลูมิเนียมยาวขนาด 420 มิลลิเมตร 

ประกอบเชืÉอมต่อระหวา่งเสาเหลÈกรูรองรับชุดควบคุมและเพลาทีÉสวมกบัใบปัดลูกเทนนิส 
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Á­µÁ®ลÈกร¼ร°งร́บช»ดค°นÃทรล ซึÉงประกอบติดระหวา่งแผน่อะคริลิกของชุดคอนโทรลและอลูมิเนียม 

ลวด­ปร·ง­°งข้µง ประกอบติดกันระหว่างชุดกล้ามปูลÎาเลียงลูกเทนนิสและอะลูมิเนียม เพืÉอรับนÎÊ าหนักทีÉ

อลูมิเนียมยาวออกมานอกตวัรถถา้งหนา้ และป้องกนัลูกเทนนิสกระแทกกบัชุดปัด 

Âผ่น­Îµ®ร́บร°งร́บช»ด­่งกÎµล´งÄบป́ดล¼กÁทนน·­ ประกอบติดกบัอะลูมิเนียม ซึÉ งควรมีนÎÊ าหนกัทีÉเบาจึงเลือกใชไ้ม้

อดัขาว 

 

ภาพทีÉ 10 แผน่สÎาหรับรองรับชุดส่งกÎาลงัใบปัดลูกเทนนิl 

กµร°°กÂบบช»ดลÎµÁลย̧ง 

กล้µมป¼ ออกแบบใหมี้ลกัษณะเปÈ นสามเหลีÉยมมุมฉาก เพืÉอบงัคบัใหลู้กเทนนิสเคลืÉอนทีÉเขา้มายงัใบปัดไดง้่าย 

Äบป́ดล¼กÁทนน·­ รูปสีÉ เหลีÉยมผืนผา้สองแผ่นประกอบติดกบัเพลาทีÉเชืÉอมต่อกบัมอเตอร์สÎาหรับส่งกÎาลงัปัดลูก

เทนนิส 
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ภาพทีÉ 11 ใบปัดลูกเทนนิส 

®น้µรถท̧Éช́นลงมµ  เพืÉอใหลู้กเทนนิสถูกปัดส่งขึÊนไปยงัช่องลÎาเลียงบนตวัรถได ้

 

ภาพทีÉ 12 หนา้รถทีÉชนัลงมา 

กµร°°กÂบบร³บบควบค»ม 

1.จ่ายไฟดว้ยแบตเตอร์รีÉ ลิเทียมไอออน 12VDC 6000 mah เนืÉองจากตน้กÎาลงัขบัเคลืÉอนหุ่นยนตแ์ละขบัเคลืÉอนชุด

ใบปัด รับไฟทีÉ11.1v และ12v ตามลÎาดบั 

2.ควบคุมสเตปมอเตอร์ Step Motor NEMA23 (23KM-C051-07V)ดว้ย TB6560  จÎานวoสองชุด 

3.ใชs้tep dawn ในการลดแรงดนั  

4.ใชบ้อร์ดaduino ใส่ชืÉอรุ่นให้ครบ ควบคุมระบบสÎาหรับความตอ้งการเคลืÉอนทีÉลกัษณะเปÈ นฟันปลา เมืÉอเกÈบลูก

เทนนิสครบ20ลูกกลบัมายงัจุดเดิม และรับค่าจากเซนเซอร์จบัวตัถุจากนัÊนสัÉงงานมอเตอร์ชุดปัดทÎางาน 
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ภาพทีÉ 13 ระบบควบคุม 

กµรข¹Êนร¼ปช·Êนงµน 

วสัดุหลกัของชิÊนงานประกอบดว้ย อะคริลิกและอะลูมิเนียม เนืÉองจาก จดัหาและขึÊนรูปไดง้่าย แขÈงแรง สวยงาม  

Ãครง­ร้µงข°งรถ­่วนท̧Éร°งร́บช»ด­่งกÎµลง́ Ãครง­ร้µงช»ดควบค»ม Âล³กร³บ³Ä­่ล¼กÁทนน·­  

ตดัและเชืÉอมให้ได้ขนาด 300 x 500 มิลลิเมตร แบ่งเปÈ นสองส่วน ส่วนลÎาเลียง จากนัÊนตดัช่องตรง เพืÉอให้ลูก

เทนนิสเคลืÉอนทีÉไปยงักระบะขา้งหลงัได ้

Ãครง­ร้µงข°งกร³บ³ท̧Éร°งร́บล¼กÁทนน·­Îµนวน20ล¼ก 
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ภาพทีÉ 14 โครงเหลÈกฐานรถ 

ชุดอะคริลิก มีสองส่วน  

                

 

ภาพทีÉ 15 แผน่รองรับอุปกรณ์ต่างÇและแผน่กัÊน 

ไดแ้ก่  

Âผ่นร°งร́บ°»ปกรณ์ต่µงÇ ตดัอะคริลิกแผน่สีÉเหลีÉยมขนาด 300x470 มิลลิเมตร 

Âผ่นก´ÊนÁพºÉ°Ä®้ล¼กÁคลºÉ°นท̧ÉตรงÅปย́งกร³บ³ Âล³ร°งร́บÁ­µท̧ÉÄช้ต·ดต´Êงกล่°งช»ดค°นÃทรล 

Â�่น¦°ง¦บ́°»ปก¦ณต์่µงÇ 

Â�่นก´ÊนÁ¡ºÉ°Ä®้̈ ¼กÁค¨ºÉ°นท¸Éต¦งÅป

¥ง́ก¦³บ³ Â¨³¦°ง¦บ́Á­µท¸ÉÄช้

ต·ดต´Êงก¨่°งช»ดค°นÃท¦¨ 
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ตดัแผน่สีÉเหลีÉยมผืนผา้จÎานวนสองชิÊน แต่ละชิÊนตดัช่องสีÉเหลีÉยมเพืÉอวางมอเตอร์ทีÉถูกยดึกบัโครงเหลÈกกล่อง  

Ãครง­ร้µงข°งกร³บ³ท̧Éร°งร́บล¼กÁทนน·­Îµนวน20ล¼ก 

-ตดัฟิวเจอร์บอร์ดสีÉเหลีÉยมผืนผา้ สองแผน่ 

-ตดัฟิวเจอร์บอร์ดรูปสีÉเหลีÉยมผืนผา้ สองแผน่ หนึÉงแผน่ตดัช่องสีÉเหลีÉยมเพืÉอใหลู้กเทนนิสเคลืÉอนทีÉเขา้ได ้

-ตดัฟิวเจอร์บอร์ด  

จากนัÊนประกอบเพืÉอวางสวมช่องโครงเหลÈกทีÉตดัไวส้ÎาหรับรองรับกระบะเกÈบลูกเทนนิส 

 
ภาพทีÉ 16 กระบะรองรับลูกเทนนิสÎานวน20ลูก 

ล้° ลอ้พลาสติกขนาดเส้นผ่านศูนยก์ลาง 140 มิลลิเมตร พนัรอบดว้ยยางในรถจกัรยานยนต์ เจาะรูเพืÉอยึดระหว่าง

ลอ้และเพลาของ Step Motor NEMA23 (23KM-C051-07V) 
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ภาพทีÉ 17 ลอ้ขบัเคลืÉอนหุ่นยนตเ์กÈบลูกเทนนิส 

Ãครง­ร้µงร°งร́บช»ดลÎµÁลย̧งÂล³ช»ดควบค»ม ประกอบไปดว้ย 

°ล¼ม·Áน̧ยมร°งร́บช»ดลÎµÁลย̧งÂล³ช»ดควบค»ม  

ตดัอะลูมิเนียมยาว 420มิลลิเมตร จÎานวนสองชิÊนและอลูมิเนียมอีกหนึÉ งชิÊน ประกอบเชืÉอมต่อระหว่างเสาเหลÈกรู

รองรับชุดควบคุมและเพลาทีÉสวมกบัใบปัดลูกเทนนิส 

 

ภาพทีÉ 18 อลูมิเนียมรองรับชุดลÎาเลียงและชุดควบคุม 
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Á­µÁ®ลÈกร¼ร°งร́บช»ดค°นÃทรล  ซึÉ งประกอบติดระหว่างแผ่นอะคริลิกทีÉรองรับชุดคอนโทรลและอลูมิเนียม ดดั

เหลÈกรูเปÈ นฉากดงัภาพ 

 

ภาพทิÉ 19 Á­µÁ®ลÈกร¼ร°งร́บช»ดค°นÃทรล 

 

ลวด­ปร·ง­°งข้µง ตัดลวดสปริงยาว มิลลิเมตร ประกอบติดกันระหว่างชุดกล้ามปูลÎาเลียงลูกเทนนิสและ

อะลูมิเนียม เพืÉอรับนÎÊาหนกัทีÉอลูมิเนียมยาวออกมานอกตวัรถถา้งหนา้ รวมถึงป้องกนัลูกเทนนิสชุดกบัใบปัด 

 

 

 

 

 

 

ภาพทีÉ 20 ลวดสปริงสองขา้ง 
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Âผ่นÅม้°´ดขµว­Îµ®ร́บร°งร́บช»ด­่งกÎµล´งÄบป́ดล¼กÁทนน·­ ปร³ก°บต·ดก´บ°³ล¼ม·Áน̧ยม  ตดัแผ่นไมอ้ดัขาว สอง

แผน่ อีกหนึÉงแผน่เจาะสÎาหรับสวมมอเตอร์ 12vdc    

 

ภาพทีÉ 21 แผน่ไมอ้ดัขาวสÎาหรับรองรับชุดส่งกÎาลงัใบปัดลูกเทนนิส 

Âผ่น°³คร·ล·กร°งร́บช»ดค°นÃทรล ตดัแผน่อะคริลิก เจาะรูสÎาหรับยดึกบัอะลูมิเนียม 

ชุดลÎาเลียงลูกเทนนิส 

กล้µมป¼ ใชเ้หลÈกรู ขา้งละสองชิÊน ดดัตามภาพ 

ภาพทีÉ 22 กลา้มปู 
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Äบป́ดล¼กÁทนน·­ ตดัไมอ้ดัขาวสองชิÊน 

 

ภาพทีÉ 23 ใบปัดลูกเทนนิส 

Âผ่น°³คร·ล·ก®น้µรถช่วย­่งล¼กÁทนน·­  เพืÉอใหลู้กเทนนิสถูกปัดส่งขึÊนไปยงัช่องลÎาเลียงบนตวัรถได ้ตดัอะคริลิก 

จากนัÊนตดัเหลÈกรู สองชิÊนยดึเหลÈกรูเขา้กบัโครงเหลÈกของรถ 

 

ภาพทีÉ 24 แผน่อะคริลิกหนา้รถช่วยส่งลูกเทนนิส 
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ผลกµรทดล°งÂล³ว·Áครµ³®์ผล 
 

ตารางทีÉ 1 ผลการทดลอง 

 
การทดลอง (ครัÊ งทีÉ) จÎานวน(ลูก) กลบัจุดเริมตน้/ไม่กลบัจุดเริÉมตน้ 

1 10 ไม่กลบัจุดเริÉมตน้ 
2 8 กลบัจุดเริÉมตน้ 

3 9 กลบัจุดเริÉมตน้ 

                                                        

­ร»ปÂล³ข้°Á­น°Âน³ 
      จากการทÎาการทดลอง พบว่ากระบะบรรจุลูกเทนนิสไม่เพียงพอสÎาหรับจÎานวน20ลูก ทÎาให้ไดมี้การต่อเติม

โครงเหลÈกกล่องในส่วนรองรับกระบะและกระบะบรรจุใหมี้ขนาดเพียงพอ   

      ปัณหาทีÉประสบจากการทดลองคือSTEP MOTOR MODEL NEMA 23 ไม่สามารถขบัเคลืÉอนหุ่นยนต์ได้ 

เกิดจากการต่อเติมดงักล่าว ซึÉ งทÎาใหน้ÎÊาหนกัหุ่นยนตเ์พิÉมขึÊน 

      การแกปั้ณหาคือ ปรับเปลีÉยนวสัดุใหมี้นÎÊาหนกัลดลง โดยเปลีÉยนจากโครงเหลÈกกล่องเปÈ นอลูมิเนียมฉากขนาด

บาง 
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เอกสารอšางอิง 

 [1] Contact information,  
URL:https://store.tennibot.com/4360536136/checkouts/075d42919f1b64d71de8eefe4cd8a28c?skip_shopify_pay
=true,access on 08/10/2019. 
[2] Tennibot: TheǰWorldĴsǰFirstǰRoboticǰTennisǰBallǰCollector,URL: 
https://www.kickstarter.com/projects/770435035/tennibot-the-worlds-first-robotic-tennis-ball-

coll?utm_source=Silicon%20Valley%20Robotics&utm_medium=Silicon%20Valley%20Robotics&utm_campaign=Si

licon%20Valley%20Robotics&fbclid=IwAR0wv3oFZHmR0MVMOu-99C1UNHPKOqaqKSvJGe-

Rv3L0ND8M7ODDXWdczNQ , access on 08/10/2019 
[3] มอđตอรŤขับđคลืęอนหčŠนยนตŤhttp://www.thairoboshop.com/product/199/step-motor-nema23-23km-c051-07v  
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ภµคผนวก 

ตµรµงท̧É 2 ค»ณ­มบ´ต· 
 

x STEP MOTOR MODEL NEMA 23 

 

 

STEP MOTOR MODEL NEMA 23 

- 6 WIRES 

- CAN BE SET HIGH TORQUE (4 CLASSIC 

WIRE) OR HI Speed 

- THE MOST POPULAR MOTOR USED IN 

ROBOTICA And CNC 

- USE MODEL CONNECTOR, INCLUDED 

- SHIPPING SCHEME CONNECTION FOR 

ALL CONFIGURA?AOES, PLEASE 

REQUEST BY EMAIL WHICH DRIVER 

UTILIZING, The DATASHHET CAN BE 

DOWNLOADED IN PROPIO 

ANNOUNCEMENT 

- TORQUE 9.9 KG / f - STEP 1.8  DEGREES 

- ALL VERY YOUNG, THE ENGINES ARE 

TESTED BEFORE SHIPPING, ASSURANCE 

OF PERFECT WORKING, 

- PHOTOS AND VIDEO PRODUCT 
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- ONLY 64.00 WITH FREE SHIPPING FOR 

ALL BRAZIL, 

- NOW WITH TOAST 

CHOOSE THE TOAST 

2 METERS PER TERM WHITE MOTOR 

retractable (1 meter 3MM / 1 METRO 6 MM) 

or 1 PAIR OF BEARING Flanged 6X15MM 

FOR MOTOR, HAVE ALSO thermoplastic 

BALLS INOX CORROSION, IDEAL FOR 

APPLICATIONS watering 

SPECIFICATIONS: 

MOTOR MINEBEA 23KM-C051-07V 

(CUSTOM MADE) THIS ENGINE WAS 

MADE FOR INDUSTRIAL APPLICATIONS, 

24 X 7 X 365, GREAT !!!!!!! 

Techniques information from the internet, 

- Voltage Motor: 4.0 V - 

- Current / Phase: 2.0A  - 

- Resistance / Phase: 2.0 Ohm 

- Inductance / Phase: 4.4 mM 

- Holding torque: 980 mNm min. 
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- Dynamic torque at 600pps: 869 mNm ref. 

- DIAMETER SHAFT 6MM / TYPE 

CILINDRICA 

- LENGTH 23MM SHAFT 

CODE OF WIRES: 

RED: + A 

BLACK: COM 

AMERELO: - A 

BLUE: B + 

WHITE: B COM 

ORANGE: -B 

CONNECTION 4-WIRE, CLASSIC HI 

TORQUE 

RED / marelo 

BLUE / ORANGE 
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x TB6560 3A Stepper Motor Driver 

 
 

 
 
 
 

 

 

 

 

 

TB6560 3A Stepper Motor Driver เปÈ นโมดูลทีÉ

ใชใ้นการขบั Stepper Motor สามารถกÎาหนดค่า

การทÎางานโดยทÎาการปรับสวิตช ์สามารถทÎางาน 

 

ได ้5-24 VDC, 0.3-3A  

 

x Rated maximum output: ± 3A, peak 

3.5A. 

x Working voltage DC 10V-35V. 

Recommended to use a switching 

power supply DC24V power supply. 

x Using the Toshiba TB6560AHQ new 

original chip with low voltage 

shutdown, overheating stop and over 

current protection circuit to ensure 

optimal performance. 

x For two-phase within 42,57 stepping 

3A / four-phase / of line four / six-wire 

stepper motor, and is not suitable for 

more than 3A stepper motor. 

Automatic half current function. 

x 6N137 high-speed optical coupling, 

guarantee high speed without losing 

step. 

x Subdivision: whole step, half-step, step 

1/8, 1/16 step, a maximum of 16 

Subdivisions. 
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Interfaces: 
 

x +5-24V, GND :: The power supply for 

motor 

x A+ A- :: Motor phase A 

x B+ B- :: Motor phase B 

x CLK+ CLK- :: Pulse positive and 

negative 

x CW+ CW- :: Direction positive and 

negative 

x EN+ EN- :: Enable positive and 

negative 

x TB6560 3A Stepper Motor Driver 
Specification: 

x Working Voltage: 5-24 VDC 

x Signal TTL Logic 

x 3A Max Current Peck and Continues 

x Switch Mode Running Current 
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x LM2596 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

LM2596 

ผลิตภณัฑนี์Ê  adopts ความถีÉการสลบั 150KHz, 

รุ่นทีÉสองของการเปลีÉยนเทคโนโลยแีหล่งจ่ายไฟ

, ซึÉงมีขอ้ดีของการใชพ้ลงังานตÎÉาและมี

ประสิทธิภาพสูง. 

สิÉงอÎานวยความสะดวก: ช่วงแรงดนัอินพุต: 4 

40VDC. ช่วงแรงดนัไฟฟ้าเอาทพ์ุท: 1.ปรับได ้

25-37DC. ปัจจุบนัการส่งออก: สถานะคงทีÉ2A 

(สูงสุด 3A.); ช่วงโวลตมิ์เตอร์: 0ถึง 40V, 

ขอ้ผิดพลาด +-0.1. การป้องกนัการกลบัขัÊว

สัญญาณ. ในฟังกช์นัป้องกนัสัÊนผลผลิต. ใน

ฟังกช์นั dowen ปิดความร้อน. หลอดโวลต์

มิเตอร์จอแสดงผลดิจิตอลความแม่นย ÎาเปÈ น

ฟังกช์ัÉนปรับไดส้ามารถมุ่งเป้าไปทีÉมลัติมิเตอร์

ของคุณเพืÉอปรับความถูกตอ้ง. การใชค้วามถีÉใน

การสัÉนสะเทือนภายใน150KHz มีขอ้ดีของการ

ใชพ้ลงังานตÎÉาและมีประสิทธิภาพสูง. 

ขอ้มูลจÎาเพาะ: ปริมาณ: 1 ชิÊน ช่วงแรงดนัอินพุต: 

4 40VDC ช่วงแรงดนัไฟฟ้าเอาทพ์ุท: 1.ปรับได ้

25-37DC ปัจจุบนัการส่งออก: 2A ช่วงโวลต์

มิเตอร์: 0ถึง 40V, ขอ้ผิดพลาด +-0.1V สลบั

ความถีÉ: 150kHz ขนาดของแพคเกจ: 75 * 35 * 

35 มม. / 2.95 * 1.38 * 1.ใน 38 นÎÊาหนกัหีบห่อ: 

27 กรัม / 0.95ounces หมายเหตุ: 1.เนืÉองจาก

หนา้จอแสดงผลแตกและผลแสง สีของสินคา้

จริงอาจจะแตกต่างจากสีทีÉแสดงในภาพ. 2.โปรด

ใหน้อ้ยวดัเบีÉยงเบนเนืÉองจากการวดัดว้ยตนเอง. 
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x ชุดลÎาเลียงลูกเทนนิส 

 

 

 

ชุดลÎาเลียงลูกเทนนิส ลÎาเลียงไดจ้Îานวนสูงสุด1

ลูกต่อครัÊ ง  

 

x กระบะบรรจุลูกเทนนิส 

 

 

  

บรรจุลูกเทนนิสสูงสุด20ลูก 
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ปร³ว´ต·ดÎµÁน·นÃครงงµน 

ชืÉอผูจ้ดัทÎาโครงงานคนทีÉř  

ชืÉอ-สกุล                                      นางสาววิศนี แกว้แสน  

รหสันกัศึกษา                               B6023027 

วนั  เดือน  ปีเกิด                           22  ธนัวาคม ŚŝŜř 

สถานทีÉเกิด                                   โรงพยาบาลกลาง กรุงเทพมหานคร 

สถานทีÉอยูปั่จจุบนั                         1/48 ซอยอ่อนนุชřş แยกŚŘ แขวงสวนหลวง  

เขตสวนหลวง     กรุงเทพมหานคร 

ชืÉอผูจ้ดัทÎาโครงงานคนทีÉŚ 

ชืÉอ-สกุล                                         นางสาวปานชนก พยงุดี 

รหสันกัศึกษา                                 B6023263 

วนั  เดือน  ปีเกิด                             7 พฤศจิกายน ŚŝŜŘ 

สถานทีÉเกิด                                     โรงพยาบาลปราสาท 

สถานทีÉอยูปั่จจุบนั                          ŚŜŜ ม.š ต.ตานี อ.ปราสาท จ.สุรินทร์ 

ชืÉอผูจ้ดัทÎาโครงงานคนทีÉś 

ชืÉอ-สกุล                                          นายกิตติศกัดิÍ  กมลวทัน์ 

รหสันกัศึกษา                                 B5828463 

วนั  เดือน  ปีเกิด                              24 มีนาคม ŚŝśŞ 
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สถานทีÉเกิด                                      นครราชสีมา 

สถานทีÉอยูปั่จจุบนั                           12/8 ร้านไส้กรอกภูหลวง ซอย ตรอกจนัทน์ ถนน จนัทน์ ต.ในเมือง อ. เมือง      

จ.นครราชสีมา 30000 
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