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บทคัดย่อ 
 

 โครงงานน้ีออกแบบและสร้างชุดควบคุมรถไถอตัโนมัติใช้งานทางด้านเกษตรเพื่อความ

สะดวกสบายแก่ผูใ้ชแ้ละผูใ้ชสามารถควบคุมผา่นโทรศพัทมื์อถือ หลกัการท างานของรถไถอตัโนมติัคือ

วาดเส้นทางเดินของรถไถในแอพพลิเคชันและออกแบบชุดควบคุมสมดุลรถไถในโปรแกรม Solid 
works เซ็ตParametersในโปรแกรมMission plannerโดยอุปกรณ์ท่ีน าไปติดตั้งไดแ้ก่ Servo motor เพื่อใช้
ดึงเบรกและคนัเร่ง ชุดควบคุมสมดุลของรถไถเพื่อปรับสมดุลของรถไถให้สามารถคราดดินได้ และ

บอร์ด Pixhawk เพื่อใชค้วบคุม Servo motor ผลท่ีไดจ้ากโครงงานคือ ชุดควบคุมรถไถอตัโนมติัท่ีท างาน
ไดเ้สถียรในระดบัหน่ึง 
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Abstract 
 

This project was designed and built for automatic plow control vehicles for 
agricultural use for the convenience of users  and users to control via mobile phones. The 
working principle of the automatic plow is to draw the walking path of the tractor in the 
application and design the tractor balance control unit in the Solid works program. Set 
Parameters in the Mission  planner program by the equipment that is installed, including 
the servo motor for pulling the brake and throttle The tractor balance control unit to 
adjust the balance of the tractor to be able to rake and the Pixhawk board to control the 
servo motor. The result of the project is The automatic plow control unit that operates at a 
certain level 
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วิชยั เป็นบุคคลแรก ท่ีเป็นอาจารยท่ี์ปรึกษาของโครงงานไดป้รึกษาทั้งเร่ืองการขอเบิกงบและปัญหาท่ี

เกิดข้ึนระหว่างข้ึนรูปชุดควบคุมรถไถน้ีโดยท่ีท่านคอยช้ีแนะในส่วนของ DC motor Servo motor และ
การจดบนัทึกผลการทดลองต่างๆ 
 บุคคลท่ีสองท่ีจะขอขอบคุณคงไม่พน้บิดามาดารท่ีไดส้นบัสนุนทุนในการท าโครงงานน้ีซ่ึงใช้

เงินเป็นจ านวนเยอะมากๆเน่ืองจากไม่สามารถขอเบิกงบจากมหาวิทยาลยัไดเ้พราะเวลาท่ีนอ้ยและการ

ขอเบิกท่ียุ่งยากเกินไป โดยสมาชิกในกลุ่มได้พิจารณาว่า ถ้าเกิดท าการขอเบิกงบผ่าน คงไม่ได้สร้าง

ช้ินงานตามท่ีไดรั้บมอบหมายเป็นแน่แท ้
 บุคคลท่ีสามท่ีจะขอขอบคุณคงเป็นเจา้ของร้าน BIG HOBBY เพราะพี่บ๊ิกคนน้ีเป็นบุคคลท่ี
เช่ียวชาญทางดา้นบอร์ด Pixhawk เป็นอยา่งมาก ถา้ไม่ไดพ้ี่บ๊ิกช่วยไวป้รับตวับอร์ดและรีโมตคอนโทรล 
โปรเจคน้ีไม่มีทางส าเร็จ 
 บุคคลสุดทา้ยท่ีจะขอขอบคุณคือครอบครัวของ นาย ณัฐติธร เก้ียวสูงเนิน ท่ีไดใ้ห้ความรู้เร่ือง

การควบคุมรถไถกบัท่ีคราดและยงัใหย้มืรถไถในการทดลองชุดควบคุมรถไถชุดน้ีอีกดว้ย 
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บทที ่1 
บทน ำ 

 

ทีม่ำและควำมส ำคัญของโครงงงำน 

โรคฮีทสโตรกเป็นโรคท่ีเกิดจากการท่ีร่างกายไดรั้บความร้อนมากเกินไป จนท าให้ความร้อน

ในร่างกายสูงกวา่ 40 องศาเซลเซียส ส าหรับอาการท่ีเบ้ืองตน้ ไดแ้ก่ เม่ือยลา้ อ่อนเพลีย ปวดศีรษะ หนา้

มืด ระยะถดัมาอุณหภูมิในร่างกายสูงข้ึนอยา่งรวดเร็ว รูขุมขนจะปิดจนไม่สามารถระบายเหง่ือได ้บาง

รายอาจถึงขั้นชกักระตุกและหมดสติ มีไขสู้ง ตวัร้อนมาก ซ่ึงส่งผลต่อระบบไหลเวียนโลหิตและระบบ

สมอง ถา้ไม่ไดรั้บการแกไ้ขอยา่งถูกตอ้งและทนัเวลา อาจท าใหห้วัใจหยดุเตน้และถึงแก่ชีวติได ้ 

โรคฮีทสโตรกจึงเป็นปัญหาหลกัๆท่ีชาวเกษรตกรตอ้งเผชิญกบัความเส่ียงตลอดทั้งวนัโดยในปี 

พ.ศ.2559 มีผูเ้สียชีวิตจากโรคฮีทสโตรกเป็นจ านวน 21 รายและในปี 2561 มีผูเ้สียชีวิตจากโรค ฮีทส

โตรกเป็นจ านวน 32 รายดว้ยกนั 

ส่วนปัญหาอีกปัญหาท่ีชาวนาตอ้งพบเจออีกปัญหาคือโรคฉ่ีหนูเกิดจากการสัมผสัเช้ือโรคฉ่ีหนู 

(Leptospirosis หรือ Leptospira interogans) ในปัสสาวะของสัตวท่ี์ปนเป้ือนอยูใ่นพื้นท่ีช้ืนแฉะหรือมีน ้ า

ขงั เช้ือโรคอยู่ในหนู ววั มา้ หมู สุนขั โดยเขา้ร่างกายไดท้างแผลท่ีผิวหนงัหรือเยื่อเมือก ท าให้เกิดการ

ท าลาย ตบั ไต กลา้มเน้ือ ผวิหนงั และหลอดเลือด ท าใหมี้เลือดออกเป็นจุดเล็กๆ ทัว่ไป 

เช้ือเข้าสู่ร่างกายโดยผ่านทางผิวหนังท่ีมีรอยแผลหรือเยื่อเมือกแล้วเข้าสู่กระแสเลือดแล้ว

แบ่งตวัแพร่กระจายไปยงัอวยัวะต่างๆ แลว้ร่างกายจะก าจดัเช้ือดว้ยกระบวนการกินเช้ือ (Phagocytosis) 

และระบบน ้ าเหลือง เช้ือโรคจะถูกก าจดัให้หมดไปจากกระแสเลือดอยา่งรวดเร็วภายในระยะเวลา 4-7 

วนั แต่มีเช้ือบางส่วนท่ียงัมีชีวิตอยูใ่นอวยัวะต่างๆ เช่น ตบั ไต กลา้มเน้ือ ผิวหนงั หลอดเลือดฝอย เป็น

ตน้ หากตบัมีเช้ือจ านวนมากจะท าให้ตบัโต มีการเส่ือมและตายของเน้ือตบัเป็นหยอ่มๆ ทัว่ตบัท าให้ตบั

เสียหนา้ท่ี ไตจะบวมและมีการเส่ือมและตายของเซลล์ กลา้มเน้ือมกัมีจุดเลือดออกท่ีกลา้มเน้ือน่องและ

อวยัวะภายใน ผิวหนังและเยื่อบุช่องปากมีจุดเลือดออกเป็นจุดเล็กๆ ทัว่ร่างกาย หลอดเลือดฝอยถูก

ท าลายโดยท่ีชาวนาจะพบกบัความเส่ียงของโรคฉ่ีหนูสูงมากเพราะนาท่ีเกษตรกรลงไปด านานั้นเป็น

แหล่งสะสมของเช้ือโรคฉ่ีหนูท่ีส าคญั 
 การออกแบบและสร้างชุดควบคุมรถไถในระยะไกลได้จะท าให้ชาวเกษตรกรหลีกเล่ียงโรค

ฮีทสโตรกท่ีเกิดจากอากาศร้อนและโรคฉ่ีหนูท่ีเกิดจากเช้ือโรคฉ่ีหนูได ้
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วตัถุประสงค์ 
 เพื่อออกแบบและจดัท าชุดควบคุมรถไถเดินตามแบบอตัโนมติั 

 

ประโยชน์ทีค่ำดว่ำจะได้รับ 
กลุ่มอาชีพท่ีไดรั้บประโยชน์ไดแ้ก่ เกษตรกร เป็นตน้ ซ่ึงจะช่วยในการประหยดัเวลาและลดการ

ท างานของเกษตรกรลง 
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บทที ่2 
ทฤษฎแีละเน้ือหำทีเ่กีย่วข้อง 

 

รถไถเดินตาม เป็นเคร่ืองจกัรกลตน้ก าลงัอีกชนิดหน่ึงท่ีเป็นเคร่ืองยนต์ดีเซลแบบสูบเดียวไป

ขบัเคล่ือน ลอ้รถไถ โดยออกแรงลากจูงหรือฉุดลากเคร่ืองมือทุ่นแรงประเภทต่างๆ เช่น พรวนจาน ไถ

หวัหมู เคร่ืองหยอดเมล็ด เป็นตน้ซ่ึงในปัจจุบนัเกษตรกร ชาวไร่ ชาวนาส่วนใหญ่นิยมใชร้ถไถเดินตาม

กนัมากข้ึน ซ่ึงมีความคล่องตวัสามารถทดแทนแรงงานของววัและควาย รวมทั้งยงัมีราคาถูกกว่ารถ

แทรกเตอร์ เกษตรกรสามารถเป็นเจา้ของเองไดส่้วนใหญ่เกษตรกรจะใชร้ถไถเดินตามเป็นตน้ก าลงัใน

การไถเตรียมดิน นอกจากนั้นยงัสามารถน าไปใช้เป็นตน้ก าลงัในการท างานอ่ืนๆ ได้อีก เช่น ใช้ลาก

เคร่ืองปลูกพืช ลากจูงรถพ่วงขนถ่ายส่ิงของต่างๆ เคร่ืองยนตข้องรถไถสามารถใช้เป็นตน้ก าลงัในการ

ฉุดเคร่ืองสูบน ้ าไดอี้กดว้ยรถไถเดินตามท่ีใช้ในปัจจุบนั ส่วนใหญ่จะผลิตในประเทศไทย ซ่ึงส่วนมาก

แลว้จะขนาดตั้งแต่ 8-14 แรงมา้ ซ่ึงจะมีเคร่ืองยนตแ์ละโครงสร้างการท างานของเคร่ืองจกัรท่ีไม่ซบัซอ้น

สามารถซ่อมแซมปรับแต่งและบ ารุงรักษาไดง่้าย ยงัมีสมรรถนะและประสิทธิภาพการท างานเหมาะสม

กบัสภาพพื้นท่ีและลกัษณะของงานไดเ้ป็นอยา่งดี 

 

 
รูปท่ี 1 รถไถเดินตาม 
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Pixhawk เป็นบอร์ดท่ีใชค้วบคุมเคร่ืองบิน มลัติโรเตอร์ หรือพูดใหง่้ายก็คือ ท าเคร่ืองบินบงัคบั

วทิยทุัว่ไปใหก้ลายเป็น UAV หรือ Drone ไดน้อกจากน้ียงัสามารถควบคุม platform อ่ืนๆได ้เช่น 

Helicopter, Rover ทั้งรถและเรือและท่ีมาแรงในปัจจุบนัคือ VTOL UAV ทั้ง Quadplane, Tailsitter และ

TiltotorโดยSoftware(Firmware)ท่ีใชค้วบคุมนั้นเป็น Open source (Ardupilot, PX4) ท าใหส้ามารถ

ปรับปรุงโคด้เพิ่มเติมไดอ้ยา่งไร้ขีดจ ากดัอีกทั้งยงัสามารถเช่ือมต่อกบับอร์ด Raspberry Pi ซ่ึงติดตั้ง 

Robot Operating System (ROS) จึงเป็นการเพิ่มขีดความสามารถใหห้ลากหลายมากข้ึนPixhawk เหมาะ

กบัทั้งงานอดิเรก ผูท่ี้จะน าไปใชง้านจริง รวมถึงงานวจิยัและพฒันาทั้งภาคอุตสาหกรรมและการศึกษา 

เม่ือติดตั้งบอร์ดแลว้ จะท าให้ Platform นั้นท างานอยา่งอตัโนมติั เช่น เดินทางไปต าแหน่งท่ีตอ้งการ 

(Waypoint) บินไปท่ีความเร็วและความสูงตามตอ้งการ (Speed and altitude hold) ข้ึนและลงอยา่งอติั

โนมติั (Automatic Takeoff and Landing) - ปัจจุบนั UAV ถูกใชอ้ยา่งแพร่หลายทั้งดา้นเกษตรกรรม การ

ถ่ายภาพ การท าแผนท่ี หรือแมก้ระทั้งการขนส่งทางอากาศ ซ่ึง Pixhawk สามารถตอบสนองความ

ตอ้งการเหล่าน้ีไดเ้ป็นอยา่งดี 

 

 
รูปท่ี 2 Pixhawk PX4 
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Arduino คือ โครงการท่ีน าชิปไอซีไมโครคอนโทรลเลอร์ตระกูลต่างๆ มาใชร่้วมกนัในภาษา C 

ซ่ึ งภาษา C น้ี เป็นลักษณะเฉพาะ คือมีการเขียนไลบาร่ีของ Arduino ข้ึนมาเพื่ อให้การสั่ งงาน

ไมโครคอนโทรลเลอร์ท่ีแตกต่างกนั สามารถใช้งานโคด้ตวัเดียวกนัได ้โดยตวัโครงการไดอ้อกบอร์ด

ทดลองมาหลายๆรูปแบบ เพื่อใช้งานกบั IDE ของตนเอง สาเหตุหลกัท่ีท าให้ Arduino เป็นนิยมมาก 

เป็นเพราะซอฟแวร์ท่ีใช้งานร่วมกนัสามารถโหลดไดฟ้รี และตวับอร์ดทดลองยงัถูกแจกแปลนท าให้

ผูผ้ลิตจีนน าไปผลิตและขายออกตลาดมาในราคาท่ีถูกมากๆ โดยบอร์ดท่ีถูกท่ีสุดในตอนน้ีคือบอร์ด 

Arduino ท่ีมีราคาเพียง 120 – 150 บาทเท่านั้น 

 

 
รูปท่ี 3 Arduino logo 

 

 เซอร์โวมอเตอร์ (Servo Motor) เป็นมอเตอร์ท่ีมีการควบคุมการเคล่ือนท่ีของมนั (State) ไม่ว่า

จะเป็นระยะ ความเร็ว มุมการหมุน โดยใชก้ารควบคุมแบบป้อนกลบั (Feedback control) เป็นอุปกรณ์ท่ี

สามารถควบคุมเคร่ืองจกัรกล หรือระบบการท างานนั้นๆ ให้เป็นไปตามความตอ้งการ เช่น ควบคุม

ความเร็ว (Speed), ควบคุมแรงบิด (Torque), ควบคุมแรงต าแหน่ง (Position), ระยะทางในการเคล่ือนท่ี

(หมุน) (Position Control) ของตัวมอเตอร์ได้ ซ่ึงมอเตอร์ทั่วไปไม่สามารถควบคุมในลักษณะงาน

เบ้ืองตน้ได ้โดยให้ผลลพัธ์ตามความตอ้งการท่ีมีความแม่นย  าสูง ขนาดของ Servo Motor จะมีหน่วยใน

การบอกขนาดเป็นวตัต์ (Watt) Servo Motor ของPanasonic จะมีขนาดตั้งแต่ 50W-15kWท าให้ผูใ้ชง้าน

มีความหลากหลายในการใชง้าน 
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รูปท่ี 4 Servo motor 65kg.cm 

 

ทอร์ก τ  คือ ความพยายามของแรงท่ีจะหมุนวตัถุรอบแกนหรือจุดหมุนหรือก็คือ โมเมนตข์อง

วตัถุท่ีเคล่ือนท่ีแบบหมุน มีหน่วย N⋅m เกิดจากผลคูณเชิงเวกเตอร์ของเวกเตอร์ต าแหน่ง r กบัแรง F 

τ = r ×F 

τ = คือ ทอร์กของแรง หน่วยเป็น นิวตนั. เมตร 

r = คือรัศมีการหมุนของวตัถุ หน่วยเป็น เมตร 

F = คือ แรงท่ีกระท าต่อวตัถุในทิศตั้งฉากกบัรัศมีของการหมุน หน่วยเป็น นิวตนั 

โมเมนตข์องแรง(Moment of Force) คือผลของแรงท่ีท าใหว้ตัถุเกิดการหมุนรอบจุดจุดหน่ึง มี

หน่วยเป็นนิวตนั-เมตร (N-m) 

ขนาดของโมเมนตมี์ค่าเท่าแรงคูณระยะตั้งฉากจากจุดหมุนถึงแนวแรง 

โมเมนตข์องแรง                 =             F × L 

F             แทน       ขนาดของแรง 

L             แทน       ระยะทางท่ีตั้งฉากจากแนวการกระท าของแรงถึงจุดหมุน 
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บทที ่3 
วธิีกำรด ำเนินโครงงำน 

 
ขั้นตอนการด าเนินโครงงาน 1. ส ารวจขนาดของรถไถและสืบคน้ขอ้มูลท่ีเก่ียวขอ้ง 

    2. ระบุวสัดุอุปกรณ์ท่ีตอ้งสั่งซ้ือ 
    3. ออกแบบและสร้างแบบดว้ยโปรแกรมคอมพิวเตอร์ Solid Works 

    4. เขียนโปรแกรมใหบ้อร์ดท่ีใชค้วบคุมรถไถ 
    5. จดัซ้ือ 

    6. สร้างช้ินงานท่ีไดอ้อกแบบไวแ้ละลงโปรแกรมท่ีเขียนไว ้

    7. แกไ้ขแบบและโปรแกรมท่ีผดิพลาด 

    8. ทดลอง 
    9. บนัทึกผล 
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บทที ่4 
ผลกำรทดลองและวเิครำะห์ผลกำรทดลอง 

 
ผลการทดลอง 

 รถไถมีความเร็ว 0.1 m/s ถึง 0.8 m/s สามารถคราดได้ระดับนึงตามมวลถ่วงท่ีใส่ไปและใน

โหมดอตัโนมติัเกิดError 3-4 เมตรและท าการทดลองในพื้นท่ีขนาด 3 ไร่โดยมวลถ่วงท่ีใส่ไปคือหิน

หนกั 5 กิโลกรัม 
 

 
รูปท่ี 5 ชุดควบคุมขณะติดตั้ง 

 

 
รูปท่ี 6 รอยคราด 

 

 

วเิคราะห์ผลการทดลอง 

 ปัญหาท่ีพบหลกัๆคือน ้ าหนกัท่ีกดลงดินไม่หนักพอและการหักเล้ียวของรถไถเม่ือเปิดโหมด 

Auto จะหกัเล้ียวมากเกินไปท าใหร้ถไถเคล่ือท่ีเป็นตวัอกัษร S 
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บทที ่5 
สรุปและข้อเสนอแนะ 

 

สรุป 

 ความเรียบของพื้นดินมีผลต่อการคราดและพื้นท่ีท่ีจะท าการคราดในโหมด Auto มีผลต่อลกัษะ

การท างานของรถไถ 

 
ขอ้เสนอแนะ 

 ตอ้งเปล่ียนมวลถ่วงท่ีใส่เขา้ไปในถงัจากหินเป็นวสัดุท่ีมีน ้ าหนกัมากกวา่หินและการก าหนดจุด

ควรจะก าหนดใหร้ถไถมีองศาการเล้ียวท่ีนอ้ยลงจะท าใหร้ถไถไม่เคล่ือนท่ีเป็นลกัษณะตวัอกัษร S 
  



10 
 

ประวตัิผู้เขยีน 
 

ช่ือ-นามสกุล   นาย ปฏิภาน  น่ิมธานี 

ช่ือเล่น    บอล 

วนั/เดือน/ปีเกิด   6 กรกฎาคม 2540 

ท่ีอยูปั่จจุบนั   53/1 หมู่ท่ี 4 ต.เมืองเก่า อ.เสาไห ้ซ.วดัชุง้ จ.สระบุรี 18160 

อีเมล ์    thestreets@hotmail.co.th 

ประวติัการศึกษา 

 ระดบัมธัยมศึกษา โรงเรียนเสาไห ้“วมิลวทิยานุกูล” 

 

ช่ือ-นามสกุล   นาย อคัรพล ซึมดอน 

ช่ือเล่น    ตาม 

วนั/เดือน/ปีเกิด   18 กนัยายน 2540 

ท่ีอยูปั่จจุบนั   94/1 ต.ในเมือง อ.เมือง จ.นครราชสีมา 30000 

อีเมล ์    akarapon.tam@gmail.com 

ประวติัการศึกษา 

 ระดบัมธัยมศึกษา โรงเรียนมารียว์ทิยา 
  



11 
 

เอกสำรอ้ำงองิ 
  
วภิาดา  กาลถาง. (2555). บทที2่ ทอร์กกบักำรเคล่ือนทีแ่บบหมุน [ออนไลน์]. ไดจ้าก:    

https://sites.google.com/site/sosindindyhiphip/home/thxr-kkab-kar-kheluxnthi-baeb-hmun 

บริษทั ไอครีเอทีพซิสเตมส์ จ ากดั. (2561). Pixhawk 3 Pro : แกะกล่อง+ท ำควำมรู้จัก Pixhawk 3 บอร์ด
นีคื้ออะไร ท ำอะไรได้บ้ำง? [EP.01-Part 1] [ออนไลน์]. ไดจ้าก: 

https://www.youtube.com/watch?v=NTkTHft7Fok 

IOXhop. (2558). Arduino ตอนที ่1 Arduino คืออะไร [ออนไลน์]. ไดจ้าก: 

https://www.ioxhop.com/article/1/arduino-

%E0%B8%95%E0%B8%AD%E0%B8%99%E0%B8%97%E0%B8%B5%E0%B9%88-1-

arduino-

%E0%B8%84%E0%B8%B7%E0%B8%AD%E0%B8%AD%E0%B8%B0%E0%B9%84%

E0%B8%A3 

ฉตัรชยั  รีบรวมทรัพย.์ (2560). เซอร์โวมอเตอร์ (SERVO MOTOR) [ออนไลน์]. ไดจ้าก: 

http://www.advance-

electronic.com/blog/detail/86/th/%E0%B9%80%E0%B8%8B%E0%B8%AD%E0%B8%A

3%E0%B9%8C%E0%B9%82%E0%B8%A7%E0%B8%A1%E0%B8%AD%E0%B9%80

%E0%B8%95%E0%B8%AD%E0%B8%A3%E0%B9%8C-(Servo-Motor).html 

กองวจิยัและพฒันาขา้ว. (2559). รถไถเดินตำม [ออนไลน์]. ไดจ้าก: 

http://www.ricethailand.go.th/rkb3/title-index.php-file=content.php&id=10-4.htm 

Hello Physics!. (2553). โมเมนต์และคำน [ออนไลน์]. ไดจ้าก: 

http://nomyensci.blogspot.com/2010/09/blog-post_7068.html 

  



12 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภำคผนวก 
กำรค ำนวณโมเมนต์ 

  



13 
 

มวลถ่วงหนกั 7 กิโลกรัม 

จุดท่ีใกลท่ี้สุดห่างจากจุดหมุนคือ 1.074 เมตร 

โมเมนต ์ = แรง x ระยะท่ีห่างจากจุดหมุน 

 = 7*9.81*1.074 

 = 73.7518 N.m 

จุดท่ีไกลท่ีสุดห่างจากจุดหมุนคือ 1.5 เมตร 

โมเมนต ์ = แรง x ระยะท่ีห่างจากจุดหมุน 

 = 7*9.81*1.5 

 = 103.005 N.mm 


