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บทที่1 

บทน า 
 
1.1 ความเป็นมาและความส าคญัของปัญหา 

ในปัจจุบนัระบบอตัโนมติัมีความจ าเป็นในโรงงานอุตสาหกรรมอยา่งมาก ซ่ึงมีผลมาจาก การ

แข่งขนักนัดา้นการตลาดอย่างจริงจงั และมีแนวโน้มท่ีจะเพ่ิมข้ึนเร่ือย ๆปัจจยัในดา้นการตลาดท่ีขาด

ไม่ไดก้็คือ  การก าหนดเวลาส่งมอบผลิตภณัฑแ์ละปริมาณท่ีตอ้งการ ซ่ึงจะต้องมีการผลิตแข่งกบัเวลา 

ประโยชน์ของระบบอตัโนมติัท าให้ช่วยลดเวลาในการท างานจากปกติทั้งในรูปแบบการเปล่ียน

เคร่ืองมือ การขนยา้ยผลิตภณัฑ ์และกระบวนการต่าง ๆท่ีคนไมส่ามารถเขา้ไปปฏิบติังานได ้การขนถ่าย

วสัดุเป็นกิจกรรมท่ีมีความส าคญัมากต่อระบบการผลิต ดงันั้นการขนยา้ยวสัดุหรืออุปกรณ์จ าเป็นต้องมี

ระบบการเคล่ือนยา้ยอตัโนมติัมาช่วยในการท างาน เพื่อลดตน้ทุน เพ่ิมความรวดเร็ว ความถูกตอ้งและ

ไม่ท าให้วสัดุเกิดความเสียหาย ส าหรับอุปกรณ์ท่ีเหมาะสมต่อการท างานในระบบอตัโนมติัก็คือระบบ

สายพานล าเลียง และเอจีวี (Automatic Guided Vehicle : AGV) แต่ระบบสายพานล าเลียงจะเก่ียวขอ้งกบั

วิธีการผลิตแบบเป็นจ านวนมากและมีทิศทางการไหลของวสัดุคงท่ี ส าหรับเอจีวีนั้นจะมีความคล่องตวั

มากกว่าในการขนถ่ายวสัดุอตัโนมติัเอจีวีจึงเหมาะสมท่ีจะใชง้านขนถ่ายวสัดุชนิดแตกต่างกนัแลว้ตอ้ง

ถูกส่งไปยงัต าแหน่งเป้าหมายท่ีแตกต่าง  

แต่ในโรงงานอุตสาหกรรมส่วนใหญ่มกัจะใชร้ะบบน าร่องแบบก าหนดเสน้ทางเดินแน่นอนซ่ึง

มีการติดตั้งท่ีล  าบากเพราะตอ้งฝังสายลงในพ้ืนโรงงานเวลามีการปรับเปล่ียนสายการผลิตจึงไม่สามารถ

ท าไดง่้ายนกัหรือใชสี้สะทอ้นแสงทาลงบนพ้ืนแลว้เอจีวีจะใชเ้ซนเซอร์ในการตรวจจบั เสน้ทางเดินซ่ึง

จะมีปัญหาเวลาสีเกิดหลุดหายไปหรือพ้ืนโรงงานมีความสกปรกท าให้เอจีวี เคล่ือนท่ีผิดพลาด อาจเกิด

ความเสียหายข้ึนไดซ่ึ้งเป็นขอ้จ  ากดัในการท างานแบบยดืหยุน่ เอจีวีก็มีล  าดบัการท างานท่ีแน่นอน การท่ี

จะเปล่ียนล าดบัการท างานก็ท าไดย้ากเน่ืองจากตอ้งท าการเขียนโปรแกรมเขา้ไปใหม่ 
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1.2 ปัญหาและแรงจูงใจ 
 โครงงานน้ีไดใ้หค้วามส าคญัของปัญหาท่ีเกิดข้ึนในขา้งตน้ จึงไดเ้กิดแนวความคิดใน การสร้าง 

รถขนส่งสินคา้อตัโนมติัน าทางดว้ยเสน้แถบแม่เหลก็(Automatic Guided Vehicle : AGV)เพ่ือเพ่ิมความ

รวดเร็วในการขนส่งและลดปัญหาการตรวจจบัเส้นทางเดินของเอจีวี โดยน าบอร์ด Arduino ซ่ึงเป็นท่ี

นิยมและราคายอ่มเยาว ์มาเป็นอุปกรณ์ควบคุมการท างาน  

1.3 วตัถุประสงค์ 
 เพ่ือศึกษา ออกแบบและสร้างรถขนส่งช้ินส่วนอตัโนมติัน าทางดว้ยเสน้แถบแม่เหลก็ 

1.4 ขอบเขตของโครงงาน 

1.4.1   สร้างและออกแบบใหส้ามารถรับน ้ าหนกับรรทุกได ้10 กิโลกรัม 

1.4.2   ใชก้ารน าทางโดยเสน้แถบแม่เหลก็ 

1.4.3   ขบัเคล่ือนดว้ยระบบไฟฟ้า ระยะท าการไปกลบัไม่เกิน 600 เมตร ท่ีความเร็วไม่เกิน 20 

กิโลเมตร/ชัว่โมง 

1.6 โครงสร้างของรายงาน 
 ส าหรับเน้ือหาของรายงานฉบบัน้ีจะถูกแบ่งออกไดด้งัน้ี 

  บทท่ี1 บทน ากล่าวถึงปัญหาท่ีเกิดข้ึนในสถานการณ์ใชร้ถขนส่งสินคา้อติัโนมติั 

บทท่ี 2 ทฤษฎีละหลกัการท างาน เป็นการศึกษาการท างานของอุปกรณ์ต่าง ๆ ท่ีจะ

น ามาใชเ้ป็นขอมู้ลเพื่อใชใ้นการออกแบบระบบ 

บทท่ี 3 การออกแบบระบบและแสดงขั้นตอนการท างานของระบบในการ ออกแบบ

ระบบจะมีขั้ นตอนการท างานแต่ละขั้ นตอนต่าง ๆ เพื่อให้การท างานเป็นไป อย่างมี

ประสิทธิภาพ 

บทท่ี 4 การทดลองและผลการทดลองจะน าเอาระบบท่ีออกแบบไวมา้ทดลองใช ้เพื่อ

น าผลท่ีทดลองไดม้าประเมินประสิทธิภาพของการท างาน 

บทท่ี 5 สรุปผลและข้อเสนอแนะ น าเอาผลท่ีได้จากการทดลองการใช้งาน เพื่อหา

ขอ้ผดิพลาดเพ่ือเป็นแนวทางในการปรับปรุงแกไ้ขใหดี้ข้ึนต่อไปต่อไป 
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บทที่ 2 
พ้ืนฐานและทฤษฎทีี่เกี่ยวข้อง 

 
2.1 หลกัการของเอจวีเีบ้ืองต้น  

เอจีวี(Automatic Guide Vehicle : AGV) เป็นรถขนาดเลก็ท่ีเคล่ือนท่ีไดเ้องโดยไม่ตอ้งมี คนขบั 

เอจีวีถูกน ามาใชง้านจริงในอุตสาหกรรมคร้ังแรกเม่ือปี ค.ศ. 1953 ในประเทศ สหรัฐอเมริกาโดยตอน

นั้นถูกน ามาใชข้นถ่ายสินคา้ในโกดงัเก็บสินคา้ท าใหส้ามารถประหยดัใน เร่ืองของแรงงานคนและเวลา

ได้เป็นอย่างดี ซ่ึงเป็นท่ีรู้จักกนัดีว่าเป็นอุปกรณ์ล าเลียงท่ีมีการ บังคับด้วยคนน้อยท่ีสุดนั้นเป็นการ

รวมกนัของแต่ละส่วนของระบบการผลิตอตัโนมติักบัการ เจริญเติบโตของระบบการผลิตท่ีมีปริมาณ

และความหลากหลายในระดับกลางซ่ึงเป็นระบบการ ผลิตแบบยืดหยุ่น(Flexible Manufacturing 

System, FMS) ท่ีมีความตอ้งการไม่เฉพาะ เคร่ืองจกัรท่ีมีการผลิตแบบยดืหยุน่แต่ยงัตอ้งการรวมถึงการ

ขนยา้ยการจดัเก็บและการน าออก อยา่งยดืหยุน่ ซ่ึงนั้นเป็นพ้ืนฐานในการศึกษาเร่ืองเอจีวีและระบบการ

จดัเก็บและน าออกแบบ อตัโนมติั(Automatic Storage and Retrieval System : AS/RS) โดยเช่ือมโยงกนั

กบัระบบการ ผลิตแบบยดืหยุน่[1] 

ระบบเอจีวีเป็นระบบขนถ่ายวสัดุท่ีใชร้ถท างานไดโ้ดยอิสระต่อกนั ขบัเคล่ือนดว้ยตวัเอง ระบบ

เอจีวีน้ี จะประกอบดว้ย  

2.1.1 ตัวรถกลไก , ระบบขับเคล่ือน โดยทั่วไปส่วนของตัวรถและกลไกของรถนั้นก็ถูก

ออกแบบมาใหเ้หมาะกบัการประยกุตใ์น การใชง้านในอุตสาหกรรมแต่ละประเภทแลว้ตวัขบัเคล่ือนให้

รถเคล่ือนท่ีนั้นก็จะเป็นมอเตอร์ไฟฟ้าท่ี 

2.1.2 ชุดควบคุมการท างานของรถ เป็นการควบคุมดว้ยวงจรอิเลก็ทรอนิกส์ซ่ึงพลงังานในการ

หมุนมอเตอร์จะได้มาจากแบตเตอร่ีซ่ึงจะมีแรงดนัอยู่ระหว่าง 12 ถึง 48 โวลต์ ส่วนชุดควบคุมการ

ท างานของรถจะมีอยู่  ด้วยกันหลายลักษณะเช่น พีแอลซี( Programmable Logic Control:PLC) 

ไมโครโปรเซสเซอร์บอร์ด ซิงเกิลบอร์ดคอมพิวเตอร์ซ่ึงข้ึนอยูก่บัว่าผูผ้ลิตรายใดจะออกแบบระบบไว้

อยา่งไร  

2.1.3 ระบบน าร่องทางเดินรถ ระบบน าร่องทางเดินของเอจีวีจะแบ่งออกเป็นสองแบบ คือ แบบ

ก าหนดเส้นทางเดินแน่นอน เช่น แบบใช้สายและแบบใช้แถบสีบนพ้ืนก าหนดทางเดิน และแบบ
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เส้นทางเดินอิสระ ซ่ึงจะมีการใชเ้ซนเซอร์หลายชนิดหลายแบบมารวมกนั เช่น ระบบจีพีแอส (Global 

PositioningSystem : GPS) สญัญาณวิทยแุละเลเซอร์ 

2.1.4 ส่วนติดต่อส่ือสารขอ้มูลหรือเช่ือมต่อกบัคอมพิวเตอร์ จะมีการเช่ือมต่อกนัทั้งแบบระบบ

เครือข่ายไร้สาย(Local Area Network : LAN)และระบบคล่ืนวิทยซ่ึุงการเช่ือมต่อกบัระบบคอมพิวเตอร์

ดงักล่าวมีไวเ้พ่ือ การจดัการกบัระบบทั้งหมด 

 

2.2 ชนิดของเอจวี ี
2.2.1 เอจีวีแบบลากจูง (AGV Towing Vehicle)  เป็นแบบชนิดของเอจีวีท่ีมีความนิยมมากชนิด

หน่ึง เอจีวีน้ีจะเป็นอุปกรณ์น าทางอตัโนมติั แบบลากจูง มีความกวา้งให้เลือกหลายชนิด ชนิดของ

อุปกรณ์บรรทุกถูกช์ส าหรับบรรทุกและ ปลดลงของสัมภาระ รถพ่วง(Trailer) ยงัรวมถึงเอจีวีท่ีใชจู้ง

รถไฟ เครน อุปกรณ์ขนส่งอตัโนมติั คนท างานกนัเอง การส่งผ่านโดยรถไฟและอุปกรณ์ท่ีโปรแกรม

การบรรทุกและปลดแบบ อตัโนมติั[2] 

โดยมากการประยกุตก์ารลากจูง จะเป็นในลกัษณะของการเคล่ือนท่ีของหีบผลิตภณัฑ์ให ้ไปสู่

ภายนอกโกดงั ซ่ึงการลากจูงจะใชก้บัการขนส่งท่ีปริมาณมาก ๆ  โดยมีระยะทางขนส่งท่ีไกล มากกว่า 

1000 เมตร 

2.2.2 เอจีวีแบบบรรทุกขนาดเบา(AGV Light Load Transporter) เป็นเอจีวีท่ีมี ความสามารถใน

การบรรทุกไดน้อ้ยกว่า 500 ปอนด์ ใชใ้นการขนส่งท่ีมีขนาดเลก็และเบามีความ ยาวพอประมาณใชใ้น

การขนถ่ายระหว่างท่ีจดัเก็บโดยมีความเร็วปกติอยูท่ี่ 100 ฟุต/นาที รัศมี การเล้ียว 2 ฟุต มนัถูกออกแบบ

มาเพ่ือใชใ้นการท างานในพ้ืนท่ีจ  ากดัเช่นสายการประกอบ การ ใชใ้นส่วนของไปรษณีย[์2] 
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2.2.3 เอจีวีแบบบรรทุกพาเลท(AGV Pallet Truck)เอจีวีแบบบรรทุกพาเลทถูกออกแบบมาเพื่อ

ใชใ้นการหลบหลีกและการขนส่งวสัดุท่ีอยู่บน แท่น พวกมนัยงัถูกใชอ้ย่างกวา้งขวางในหลายหนา้ท่ี 

โดยท่ีอุปกรณ์น้ีถูกน าไปใชใ้นการขนของ ข้ึนและลงในระดบัชั้นต่าง ๆ  โดยไม่เจาะจงส่ิงท่ีขนมา และ

ไม่มีอุปกรณ์พิเศษใด ๆ ท่ีตอ้ง น ามาใชน้อกเสียจากส่ิงของท่ีขนนั้นตอ้งวางอยูบ่นพาเลท[2] 

 

2.3 การน าร่องของเอจวี ี
 2.3.1 การน าร่องโดยใชท้างเดินน าร่อง 

  2.3.1.1 การใชแ้ถบโลหะ (Metal Tape) 

การใชแ้ถบโลหะตีเป็นแถบแบบเดียวกบัแถบสี วิธีการน้ีจะตอ้งเปล่ียนตวัตรวจจบัสีไปเป็น 

พรอคซิมิต้ี(Proximity Sensor)แทน พรอคซิมิต้ีเซนเซอร์จะให้เอาตพุ์ตออกมาในกรณีท่ีตรวจพบ แถบ

โลหะเท่านั้น เอาต์พุตมีให้เลือกทั้งแบบท่ีเป็นอนาลอกและดิจิตอล ขอ้ดีของวิธีการน้ี คือ ความแม่นย  า

คงท่ี คือ แมมี้ฝุ่ นละอองมาเกาะติดก็ยงัท างานไดดี้ ขอ้เสียของวิธีน้ีคือ ราคาแพง การซ่อมบ ารุงท าไดย้าก 

 2.3.1.2 การใชแ้ถบแม่เหลก็ (Magnetic Tape) 

ฝังลงในพ้ืนมีลกัษณะเป็นตารางทัว่ ๆ ไปบนพ้ืนเอจีวี จะท าการตรวจจบัแถบแม่เหลก็ ดว้ยแมก

เนติกเซนเซอร์(Magnetic Sensor)โดยเอจีวีจะเคล่ือนท่ีไปตามแนวของเส้นแถบแม่เหล็ก จะเป็นตวัจบั

ต าแหน่งในการเคล่ือนท่ี ลกัษณะของแมกเนติก เซนเซอร์นั้นประกอบด้วย ขดลวดกระตุ้น 1 ชุด

(Exciting Coil) ชุดตรวจจบั 2 ชุด (Detecting Coil) การท างานเร่ิมจากขดลวดกระตุน้ ผลิตสนามแม่เหลก็

ไฟฟ้าโดยมีชุดตรวจจบัคอยตรวจจบั 
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 2.3.1.3 การใชก้ลอ้งทีวีหรือซีซีดี (CCD Camera) เป็นตวัน าร่อง 

โดยการน าสญัญาณรูปท่ีไดรั้บซ่ึงอาจเป็นดิจิตอลมาท าการประมวลผลเพื่อหาทางเดินของแถบ

ท่ีติดอยูบ่นพ้ืนการใชก้ลอ้งทีวีมีขอ้ดีคือสามารถหาต าแหน่งท่ีถูกตอ้งของแถบสีไดแ้มว้่าแถบสีนั้นจะมี

การเลอะเลือนหรือช ารุดเสียหายไปบา้งก็ตามดว้ยขอ้ดีท่ีกล่าวมาท าให้สามารถน าไปใชก้บัการขนส่ง

ภายนอกอาคารไดโ้ดยเฉพาะการขนถ่ายวสัดุจากอาคารหน่ึงไปสู่อีกอาคารหน่ึง แต่ขอ้เสียก็คือความเร็ว

ในการประมวลผลชา้มาก โดยเฉพาะการท างานกบัคอมพิวเตอร์ท่ีมีความเร็วในการท างานต ่าแต่ปัญหา

ขอ้น้ีจะถูกแกไ้ขดว้ยการปรับปรุงหน่วยประมวลผลกลางใหมี้ประสิทธิภาพสูงข้ึน 

2.3.2 การน าร่องแบบไร้สาย (Wireless Guidance) 

2.3.2.1 การน าทางดว้ยรีโมทคอนโทรล (Remote Control Navigation) 

วิธีการน้ีจะท าการส่งขอ้มูลทางดิจิตอลไปกบัความถ่ีแสงยา่นอินฟาเรด มีการน าเทคนิคเขา้รหสั

ต่าง ๆมาใชก้นัอย่างแพร่หลาย ขอ้ดีของวิธีการน้ีคือราคาถูก ขอ้เสียคือระยะทางในการควบคุมไดไ้ม่

ไกล 

 2.3.2.2 การใชอ้ลัตร้าโซนิควดัระยะทาง (Ultrasonic Distance Measurement) 

วิธีการน้ีเอจีวีจะเก็บแผนท่ีของเสน้ทางทุกทางท่ีเป็นไปไดใ้นหน่วยความจ าวิธีการเคล่ือนท่ีจะ

เร่ิมจากผูใ้ชก้  าหนดเป้าหมายปลายทางท่ีจะใหเ้อจีวีไดรั้บค าสัง่จะท าการค านวณหาเสน้ทางท่ีเหมาะสม

ท่ีสุดแลว้จะเคล่ือนท่ีไปไดโ้ดยใชอ้ลัตร้าโซนิค ท าหน้าท่ีคอยตรวจจบัวสัดุกีดขวางเพื่อหาแนวทางใน

การเคล่ือนท่ี ขอ้ดีของเทคนิคน้ีคือความถูกตอ้งในระดบัมิลลิเมตร ขอ้เสียคือจ าเป็นตอ้งมีสถานท่ีท่ีมี

ลกัษณะเป็นก าแพง ท าให้ส้ินเปลืองจ านวนของตวัตรวจจบัและราคาท่ีแพงของตวัตรวจจบั ขอ้เสียอีก

อย่างหน่ึงคือตัวตรวจจับประเภทอัลตร้าโซนิคจะมีความถูกต้องมากท่ีสุดในขณะท่ีท างานใน

อุณหภูมิห้องหากมีการถ่ายเทอากาศไม่ดี หรือการถูก รบกวนของแหล่งก าเนิดท่ีมีความถ่ีสูงอาทิเช่น 

มอเตอร์หรือเคร่ืองจกัรท่ีก  าลงัท างาน[3] 
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2.4 บอร์ด Arduino Uno R3 
 ค าว่า Uno เป็นภาษาอิตาลี ซ่ึงแปลว่าหน่ึง เป็นบอร์ด Arduino รุ่นแรกท่ีออกมา มีขนาด

ประมาณ 68.6x53.4mm เป็นบอร์ดมาตรฐานท่ีนิยมใชง้านมากท่ีสุด เน่ืองจากเป็นขนาดท่ีเหมาะส าหรับ

การเร่ิมตน้เรียนรู้ Arduino และมี Shields ใหเ้ลือกใชง้านไดม้ากกว่าบอร์ด Arduino รุ่นอ่ืน ๆท่ีออกแบบ

มาเฉพาะมากกว่า โดยบอร์ด Arduino Uno ไดม้ีการพฒันาเร่ือยมา ตั้งแต่ R2 R3 และรุ่นยอ่ยท่ีเปล่ียนชิป

ไอซีเป็นแบบ SMD[4] 

2.4.1 คุณสมบติัทางเทคนิคของบอร์ด Arduino Uno R3 

1(.ชิปไอซีไมโครคอนโทรเลอร์ ATmega328 

2(.ใชแ้รงดนัไฟฟ้า 5V 

3(.รองรับการจ่ายแรงดนัไฟฟ้า (ท่ีแนะน า( 7 – 12V 

4(.รองรับการจ่ายแรงดนัไฟฟ้า (ท่ีจ  ากดั( 6 – 20V 

5(.พอร์ต Digital I/O 14 พอร์ต (มี 6 พอร์ต PWM output) 

6(.พอร์ต Analog Input 6 พอร์ต 

7(.กระแสไฟฟ้าท่ีจ่ายไดใ้นแต่ละพอร์ต 40mA 

8(.กระแสไฟฟ้าท่ีจ่ายไดใ้นพอร์ต 3.3V 50mA 

9(.พ้ืนท่ีโปรแกรมภายใน 32KB พ้ืนท่ีโปรแกรม, 500B ใชโ้ดย Bootloader 

10(.พ้ืนท่ีแรม 2KB 

11(.พ้ืนท่ีหน่วยความจ าถาวร (EEPROM) 1KB 

12(.ความถ่ีคริสตลั 16MHz 

13(.ขนาด 68.6x53.4 mm 

14(.น ้ าหนกั 25 กรัม 
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รูปท่ี 2.1 ส่วนประกอบของบอร์ด Arduino Uno R3 

 

 
รูปท่ี 2.2 การจดัเรียงขา Arduino Uno R3 
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2.5 ไดร์ขับมอเตอร์ (L298 Motor Driver Module 2A) 
 วงจร H-Bridge ของ L298N จะขบักระแสเขา้มอเตอร์ ตามขั้วท่ีก  าหนดดว้ยลอจิกเพ่ือควบคุม

ทิศทาง ส่วนความเร็วของมอเตอร์นั้นจะถูกควบคุมดว้ย สัญญาณ (PWM Pulse Width Modulation) 

โคด้การท างานของ Arduino มีการพฒันาข้ึนเร่ือย ๆ แต่ยงัไม่มีสร้าง library ท่ีเกี่ยวกบัตวั 

L298N Dual H-Bridge เพื่อควบคุมมอเตอร์ดงันั้นผูใ้ชง้านจึงตอ้งประกาศพินเพื่อใชง้านข้ึนมาเอง 

สามารถใชโ้คด้ int dir(number)Pin(letter) ต่อเขา้กบัพินดิจิตอลท่ีเลือกใช ้แค่น้ีก็สามารถท างานได้

อย่างถูกตอ้งและช่วยให้ตวั L298N Dual H-Bridge ควบคุมมอเตอร์ไดอ้ย่างอเนกประสงค์ถา้บอร์ด 

Arduino ท่ีเลือกใชง้านมีพินหลายตวั และถา้ตอ้งการปรับความเร็วของมอเตอร์ดว้ย PWM สามารถใช้

ค  าสั ่ง int speedPin(letter) แลว้ต่อเขา้กบัพินที่เลือกใช ้หากตอ้งการวิธีลดัเพื ่อใชง้าน PWM ย่าง

รวดเร็วสามารถเลือกพินใชง้านไดต้ามรายการด้านล่าง AT MEGA –PWM 2-13 และ 44-46 ตั้งค่า

เอาต์พุตของ PWM ให้เป็น 8 bit ดว้ยฟังก์ชัน่ analogWrite() UNO-PWM 3, 5, 6, 9, 10 และ 11 ตั้งค่า

เอาต์พุตของ PWM ให้เป็น 8 bit ดว้ยฟังก์ชัน่ analogWrite()[5] 

 
รูปท่ี 2.3 แสดงรายละเอียดของบอร์ด 
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2.5.1 รายละเอียดของบอร์ด 

Out 1: ช่องต่อขั้วไฟของมอเตอร์ A 

Out 2: ช่องต่อขั้วไฟของมอเตอร์ A 

Out 3: ช่องต่อขั้วไฟของมอเตอร์ B 

Out 4: ช่องต่อขั้วไฟของมอเตอร์ B 

12V: ช่องจ่ายไฟเล้ียงมอเตอร์ 12V (ต่อไดต้ั้งแต่ 5V ถึง 35V) 

GND: ช่องต่อไฟลบ (Ground)  

5V: ช่องจ่ายไฟเล้ียงมอเตอร์ 5V (หากมีการต่อไฟเล้ียงท่ีช่อง 12V แลว้  

ช่องน้ีจะท าหน้าท่ีจ่ายไฟออก เป็น 5V Output  

สามารถต่อไฟจากช่องน้ีไปเล้ียงบอร์ด Arduino ได ้

ENA: ช่องต่อสัญญาณ PWM ส าหรับมอเตอร์ A  

IN1: ช่องต่อสัญญาณลอจิกเพื่อควบคุมทิศทางของมอเตอร์ A 

IN2: ช่องต่อสัญญาณลอจิกเพื่อควบคุมทิศทางของมอเตอร์ A 

IN3: ช่องต่อสัญญาณลอจิกเพื่อควบคุมทิศทางของมอเตอร์ B 

IN4: ช่องต่อสัญญาณลอจิกเพื่อควบคุมทิศทางของมอเตอร์ B 

ENB: ช่องต่อสัญญาณ PWM ส าหรับมอเตอร์ B  

 

2.5.2 คุณสมบติัทางเทคนิค 

Dual H bridge Drive Chip : L298N 

แรงดนัสัญญาณลอจิก : 5V Drive voltage: 5V-35V 

กระแสของสัญญาณลอจิก : 0-36mA 

กระแสขบัมอเตอร์ : สูงสุดท่ี 2A (เมื่อใชม้อเตอร์เดียว( 

ก าลงัไฟฟ้าสูงสุด : 25W 

ขนาด : 43 x 43 x 26 มิลลิเมตร 

น ้าหนัก : 26 กรัม 

*มี Power Supply 5V ในตวั สามารถจ่ายไฟออกจากช่อง 5V (เพื ่อจ่ายให้บอร์ด 

Arduino) ได ้เม่ือต่อไฟเล้ียงเขา้ท่ีช่อง 12V 
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2.5.3 การต่อเขา้ใชง้านกบั Arduino 

ในการต่อกบั Arduino นั้น ขา IN1,IN2,IN3 และ IN4 นั้น สามารถต่อกบัพอร์ต 

Digital ใด ๆก็ได ้เนื่องจาก 4 ขาน้ี จะใชใ้นการควบคุมสัญญาณลอจิกบอกทิศทางให้กบั

มอเตอร์ ส่วน ENA และ ENB นั้น จ  าเป็นที่จะตอ้งต่อกบัพอร์ต Digital ที่รองรับ PWM 

เน่ืองจากจะตอ้งใชส้ัญญาณ PWM ในการควบคุมความเร็วของมอเตอร์[5] 

 
รูปท่ี 2.4 แสดงการต่อใชง้านอุปกรณ์ 
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2.6 เร็กกูเลเตอร์ (Regulator) 
เร็กกูเลเตอร์ (Regulator) ท าหนา้ท่ีในการจ่ายไฟตรงใหก้บัโหลดและสามารถรักษาระดบั

แรงดนัใหค้งท่ีไดโ้ดยจะต่ออยูร่ะหว่างแหล่งจ่ายไฟกระแสตรง กบั โหลด หรือ ยกตวัอยา่งง่ายๆก็คือ 

สมมุติว่าเรามีแหล่งจ่ายอยู ่12 โวลต ์แต่ว่าวงจรของเราตอ้งการไฟเพียง 10 โวลต ์เราก็สามารถน าเจา้

ตวัเร็กกูเลเตอร์ น้ีมาใชต่้อเพ่ือจ่ายใหก้บัวงจรของเราไดน้ัน่เอง[6] 

 

 
รูปท่ี 2.5 เร็กกูเลเตอร์ (Regulator) 
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บทที่3 
การออกแบบระบบ 

 
ในบทน้ีจะน าเอาแนวทางการแกปั้ญหาท่ีเกิดข้ึนมาออกแบบระบบและวิเคราะห์เพ่ือใชใ้การ

แกปั้ญหาจากบทท่ี 1 โดยรายงานฉบบัน้ีจะเป็นการพฒันาซอฟต์แวร์โปรแกรมและ 

ฮาร์ดแวร์ข้ึนมาเพ่ือจะน าไปแกไ้ขปัญหาและความตอ้งการดงักล่าว 

 

3.1 โครงสร้างและการออกแบบระบบ  
 ระบบสามารถแบ่งออกเป็น 2 ส่วนใหญ่ ๆ ดงัน้ี 

3.1.1 ส่วนซอฟต์แวร์ (Software) ส่วนน้ีจะประกอบดว้ยการท า โปรแกรมหลกั และ

โปรแกรมย่อยเพื่อควบคุมอุปกรณ์ส่วนต่าง ๆ  

3.1.2ส่วนฮาร์ดแวร์ (Hardware) เป็นการประกอบอุปกรณ์ ให้เป็น ช้ินงาน 

 
รูปท่ี 3.1 องค์ประกอบของระบบโดยรวม 

 
จากรูปท่ี 3.1 แสดงให้เห็น การท างานของระบบจะติดต่อกบัผูใ้ชผ้า่นการกดปุ่ม เพ่ือส่งค าสั่ง

ให้กบับอรด์ Arduino สั่งการเซ็นเซอร์และมอเตอร์ ท างาน ตามท่ีก  าหนดไว ้
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3.2 รายละเอียดโครงสร้างขององค์ประกอบ  
รายละเอียดของโครงสร้างและองค์ประกอบของแต่ละส่วน ไดม้ีการอธิบายรายละเอียด  

ในหัวขอ้ต่าง ๆ ทั้ง 3 หัวขอ้ ดงัต่อไปน้ี 

3.2.1 ส่วนเชื่อมต่อผูใ้ชง้าน (User) ส่วนน้ีจะเป็นการควบคุมคอนโทรลการท างาน ผ่าน

ช่องทางการกดปุ่ม จากนั้นก็จะเขา้สู่หน้าเมนูของระบบในการเขา้ไปสั่งการระบบ เช่น การสั่งให้รถ

วิ่งไปยงัจุดท่ีก  าหนด 

3.2.2 ส่วนควบคุมวงจรระบบและประมวลผลของเคร่ือง (Programing) ในส่วนน้ีจะเป็นการ

รับเอาค าสั่ง จากส่วนผูใ้ชง้าน โดยจะรับเอาค าสั่งจากปุ่มกดเป็นผูจ้ดัการ ติดต่อโปรแกรมท่ีสร้างดว้ย

ภาษา C++ ในตวับอร์ด Arduino ท างาน 

3.2.3 ส่วนควบคุมการ ON /OFF เคร่ืองในส่วนน้ีจะมีหนา้ท่ีหลกัควบคุมวงจร ท าให้ระบบ

ไฟฟ้าครบวงจร ส่งผล ให้มอเตอร์และเซนเซอร์ท างานตามโปรแกรมท่ีควบคุม 

 

3.3 การออกแบบการเช่ือมต่อส่ังงานกันระหว่าง บอร์ด Arduino กับ เซนเซอร์และมอเตอร์ 
หลกัการท างานอยู่ 2 ส่วนท่ีส าคญั มีดงัน้ี. 

3.3.1 อุปกรณ์ บอร์ด Arduino 

ส่วนน้ีจะเป็นการใชค้  าสัง่ในการโปรแกรมสั่งงานออกไปเพื่อให้เซนเซอร์และมอเตอร์ 

ท างาน โดยการเขียนโปรแกรมสั่งงานดว้ยภาษา C,C++ ควบคุม Pin Number ของ บอร์ด Arduino ให้

ท างาน ในรูปแบบเป็นสัญญาณ Digital คือ 1 กบั 0 นั้นเอง 

3.3.2 เซนเซอร์และมอเตอร์ 

ส่วนน้ีเป็นวงจรอิเล็กทรอนิกส์  โดยจะมีหลกัการท างานเชื่อมต่อสัญญาณ  กบัทาง Pin 

Number ของ บอร์ด Arduino โดยจะมีอุปกรณ์ดงัน้ี 

x มอเตอร์ชนิดทดเฟือง 12 VDC ความเร็วรอบ 500 รอบต่อนาที 2 ตวั 

x ชุดขบัเคล่ือนมอเตอร์ (Driver Motor) 1 ชุด 

x ชุดปรับแรงดนัไฟฟ้า (Regulator) 6 VDC 1 ชุด 

x บอรด์ Arduino 1 ชุด 
x Battery 12 VDC 1 ตวั 
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x เส้นแถบแม่เหล็ก ยาว 10 เมตร 1 เส้น  

x Magnetic sensor 3 ตวั 

3.4 การออกแบบ Hardware ในส่วนของวงจร 
ส่วนน้ีเป็นส่วนของการออกแบบวงจรและการประกอบวงจร เพื่อน าไปควบคุมระบบการ 

จ่ายไฟฟ้าให้กบัมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง ขนาด 12 โวลต์ และเซนเซอร์ทั้ง 3 ตวั  

 

 
รูปท่ี 3.2 การออกแบบวงจรควบคุมมอเตอร์โดยรวม 

 
จากรูปท่ี 3.2 แสดงวงจรควบคุมมอเตอร์โดยรวม โดยมีหลกัการท างานดงัน้ี บอร์ด Arduino 

สั่ง Motor Driver โดยการส่งสัญญาณ PWM ไปท่ีขา ENA และ ENB เพื่อควบคุมความเร็วของและ

ส่งสัญญาณดิจิตอล เขา้ท่ีขา IN1 IN2 IN3 IN4 ในการควบคุมทิศทางการหมุนของมอเตอร์ 
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รูปท่ี 3.3 ชุดอุปกรณ์และวงจรไฟฟ้าโดยรวม 

 

จากรูปที่3.2 แสดงชุดอุปกรณ์ และการจงวงจรไฟฟ้า ที่ใชจ้ ริง โดยสามารถ แจกแจง

รายละเอียดไดด้งัน้ี 

 หมายเลข 1   แสดงต าแหน่งของบอร์ด Arduino 

หมายเลข 2   แสดงต าแหน่งเร็กกูเลเตอร์ (Regulator) ท าหน้าท่ีปรับ 

         ความเสถียรของไฟฟ้ากระแสตรง 

หมายเลข 3   แสดงต าแหน่งของตวัขบัมอเตอร์ (Motor driver( ท าหน้าท่ีควบคุมการ 

        ท างานของมอเตอร์ 
หมายเลข 4   แสดงต าแหน่งของสวิตช์ ปิด-เปิด ท าหน้าท่ีในการปิด-เปิดวงจร 

หมายเลข 5   แสดงต าแหน่งของสวิตช์ 3 ทาง ท าหน้าท่ีสั่งให้รถวิ่งไปในจุดท่ี 

  ก  าหนด 

หมายเลข 6   แสดงต าแหน่งของไฟแสดงสถานะ ท าหน้าท่ีแสดงสถานะเมื่อท างาน  

หมายเลข 7   แสดงต าแหน่งของเซ็นเซอร์แม่เหล็ก ท าหน้าท่ีตรวจจบัเส้นแถบ  

        แม่เหล็ก 
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หมายเลข 8   แสดงต าแหน่งของแบตเตอร่ี 12 V ท าหน้าท่ีจ่ายไฟให้วงจร 

หมายเลข 9   แสดงต าแหน่งของมอเตอร์ ท าหน้าท่ีในการขบัเคล่ือน 

หมายเลข 10 แสดงต าแหน่งของเส้นแถบแม่เหล็ก ท าหน้าท่ีน าทางรถให้วิ่งไปยงัจุด 

         ท่ีตอ้งการ 
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บทที่ 4 
การทดลองและผลการทดลอง 

  
จากการที่ไดค้ิดและออกแบบไวจ้ากบทท่ีผ่านมานั้นท าใหม้ีการสร้างวงจรและ การการ

ควบคุมเพื่อใชใ้นการแกปั้ญหา ตามแนวความคิดซ่ึงแสดงให้เห็นถึงกระบวนการ ท างานของเช่ือมต่อ

บอร์ด Arduino กบัมอเตอร์และเซ็นเซอร์ 

 

4.1 การทดลองแบ่งออกเป็น 2 ตอน ดังนี้ 
 
  4.1.1 ทดลองใชบ้อร์ด Arduino ในการสั ่งงานมอเตอร์ทั้ง 2 ตวั โดยผ่านการควบคุมจาก 

Motor Driver จะแบ่งเป็นทั้งหมด  3 ตวัเลือก ไดแ้ก่สั่งมอเตอร์เดินหน้า 2 วินาที ถอยหลงั 2 วินาที

และหมุนซา้ย-ขวา 2 วินาทีแลว้หยุดการทดสอบน้ีจะเป็นการสั่งงานจากบอร์อาดูโน่โดยตรง โดย

เขียน Code  ให้เป็นตวัสั่งให้บอร์ดท างาน เพื่อดูผลการทดลอง  

 

4.1.2 ทดลองใชบ้อร์ด Arduino ในการสั ่งงานเซ็นเซอร์ทั้ง 3 ตวั โดยดูสถานะ Input จาก

เซ็นเซอร์ผ่านหน้าจอมอนิเตอร์เมื่อเซ็นเซอร์ตรวจจบัไดจ้ะแสดงเป็นสัญญาณ Signal คือ 1 และ 0 

การทดสอบน้ีจะเป็นการสัง่งานจากบอร์อาดูโน่โดยตรง โดยเขียน Code  ให้เป็นตวัสั ่งใหบ้อร์ด

ท างาน เพื่อดูผลการทดลอง 

 

 
รูปท่ี 4.1 แสดงรถขนส่งสินคา้อตัโนมติั  
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4.1.1 การทดสอบการหมุนมอเตอร์ 

 

 
รูปท่ี 4.2 แสดงการทดสอบการหมุนของมอเตอร์ 

จากรูปท่ี4.2 แสดงการหมุนของมอเตอร์โดยสั่งการท างานจากหน้า Main Program จนกระทั้ง

หยุดหมุน 

 

ตารางท่ี 4.1 แสดงผลการทดสอบการหมุนของมอเตอร์ 
ล าดบัการหมุนของมอเตอร์ เวลาท่ีใช(้วินาที( ผลการทดสอบ 

เดินหน้า 2 ผ่าน 

ถอยหลงั 2 ผ่าน 

หมุนซา้ย-ขวา 2 ผ่าน 

 

จากตารางท่ี4.1 แสดงผลลพัธ์ท่ีไดจ้ากการทดสอบ ว่าสามารถท างานไดต้รงค าสัง่ท่ีโปรแกรม

ไว ้
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4.1.2 การทดสอบสถานะของเซ็นเซอร์ 

 

 
           รูปท่ี 4.3 แสดงสถานะของเซ็นเซอร์ 

จากรูปท่ี4.3 เป็นการตรวจสอบสถานะของเซ็นเซอร์เมื่อสามารถตรวจจบัวตัถุท่ีเป็นแม่เหล็ก

เมื่อตรวจพบแสดงสถานะไฟจะติด และดบัเมื่อไม่สามารถตรวจพบ  

 

 
รูปท่ี 4.4 แสดงสัญญาณของเซ็นเซอร์ 

จากรูปที่4.4 เป็นการตรวจสอบสัญญาณของเซ็นเซอร์เมื ่อสามารถตรวจจบัวตัถุที่เป็น

แม่เหล็กเมื่อตรวจพบจะแสดงสัญญาณเป็น 1 และ 0 ไม่สามารถตรวจพบ 



21 
 

ตารางท่ี 4.2 แสดงผลการทดสอบสถานะและแสดงสัญญาณของเซ็นเซอร์ตวัท่ี 1 
คร้ังท่ี การตรวจจบัวตัถุท่ี

เป็นแม่เหล็ก 
ไฟสถานะ สัญญาณ ผลการทดสอบ 

1 ตรวจพบ ติด 0-1 ไม่ผ่าน 

2 ตรวจพบ ติด 1 ผ่าน 

3 ตรวจไม่พบ ไม่ติด 0 ผ่าน 

 

จากตารางท่ี4.2 แสดงผลลพัธ์ท่ีไดจ้ากการทดสอบเซ็นเซอร์ตวัท่ี 1โดยในคร้ังท่ี 1 สัญญาณท่ี

แสดงออกมานั้นแสดง 0 และ 1 สลบักนัแกไ้ขโดยต่อความตา้นทานและทดสอบอีกคร้ัง 

 

ตารางท่ี 4.3 แสดงผลการทดสอบสถานะและแสดงสัญญาณของเซ็นเซอร์ตวัท่ี 2 
คร้ังท่ี การตรวจจบัวตัถุท่ี

เป็นแม่เหล็ก 
ไฟสถานะ สัญญาณ ผลการทดสอบ 

1 ตรวจพบ ติด 1 ผ่าน 

2 ตรวจไม่พบ ไม่ติด 0 ผ่าน 

3 ตรวจพบ ติด 1 ผ่าน 

 

จากตารางท่ี4.3 แสดงผลลพัธ์ท่ีไดจ้ากการทดสอบเซ็นเซอร์ตวัท่ี 2 
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ตารางท่ี 4.4 แสดงผลการทดสอบสถานะและแสดงสัญญาณของเซ็นเซอร์ตวัท่ี 3 
คร้ังท่ี การตรวจจบัวตัถุท่ี

เป็นแม่เหล็ก 
ไฟสถานะ สัญญาณ ผลการทดสอบ 

1 ตรวจไม่พบ ไม่ติด 0 ผ่าน 

2 ตรวจไม่พบ ไม่ติด 0 ผ่าน 

3 ตรวจพบ ติด 1 ผ่าน 

 

จากตารางท่ี4.4 แสดงผลลพัธ์ท่ีไดจ้ากการทดสอบเซ็นเซอร์ตวัท่ี 3 
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บทที่ 5 
สรปุผลการทดลอง 

  

การน าเทคโนโลยีมาประยุกต์ใชก้บัชีวิตประจ าวนันั้น ส่งผลให้ชีวิตปัจจุบนั มีความคล่องตวั

มากข้ึน ตอบสนองภารกิจท่ีจะตอ้งท าไดร้วดเร็วเสมือนท าดว้ยตนเอง ดงัจะเห็นไดจ้าก รายงานชุดน้ีท่ี

น าเอา Micro controller อย่าง บอรด์ Arduino มาควบคุมการท างาน ของ  Magnetic sensor เพื่อสั่ง

มอเตอร์วิ่งไปยงัจุดท่ีก  าหนดไดอ้ย่างถูกตอ้ง โดยการสั่งงานจากการกดปุ่ม  

 

5.1 ประโยชน์จากการท าโครงงาน 
5.1.1 ลดระยะเวลาในการขนส่งช้ินส่วนและอุปกรณ์เพ่ือลดเวลาในการซ่อมเคร่ืองจกัรท่ีเกิด

จากการรอช้ินส่วนหรืออุปกรณ์ได ้

5.2.2 เพื่อศึกษาการน าบอร์ด Arduino มาใชใ้นการควบคุมมอเตอร์และเซนเซอร์ มาสร้างรถ

ขนส่งสินคา้อตัโนมติัน าทางดว้ยเสน้แถบแม่เหลก็ 

 

5.2 ปัญหาและอุปสรรคของรถขนส่งสินค้าอัตโนมัติ  
ระยะการตรวจจบัระหว่าง Magnetic sensor กบัเส้นแถบแม่เหล็กน้อยท าให้การตั้งระยะมี

ความยุ่งยากและภาษาท่ีใชใ้นการเขียนโปรแกรมลงบนบอร์ด Arduino เป็นภาษาคอมพิวเตอร์ ท าให้

ยากต่อผูท่ี้ไม่คุน้เคย  

 

5.3 แนวทางการน าไปพัฒนาต่อ  
ส าหรับรถขนส่งสินคา้อตัโนมตัินั้นราสามารถน าไปพฒันาต่อในเร่ืองการการควบคุมโดย

ผ่านแอบพลิเคชั้นบนมือถือ การเพ่ิมจุดท่ีใชใ้นการรับ-ส่งสินคา้  

ส าหรับตวับอร์ด Arduino นั้นขอ้ดีของอุปกรณ์ คือ มีความเล็กกะทดัรัด, ประหยดัพลงังานใช้

ซอฟต์แวร์แบบฟรีลิขสิทธ์ิทั้งหมด, จึงเป็นอุปกรณ์ท่ีเป็นท่ีนิยมในการน าไปสร้างสรรคผ์ลงานไดล้าก

หลาย 
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1. ขั้นตอนการตติตั้ง Arduino IDE และการใช้งานบอร์ด Arduino Uno R3 
2. Pulse Width Modulation (PWM) 
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1. ขั้นตอนการตติตั้ง Arduino IDE และการใช้งานบอร์ด Arduino Uno R3 
1(.ดาวน์โหลด Arduino IDE จาก https://www.arduino.ccโดยคลิกท่ีเมนู Download 

 

 
 

รูปท่ี ก.1 เว็บไซต์ท่ีใชด้าวน์โหลด  Arduino IDE  
 

2(.เลือกระบบปฏิบติัการของเคร่ืองคอมพิวเตอร์ท่ีท่านจะใชใ้นการเขียนโปรแกรม Arduino 

 

 
 

รูปท่ี ก.2 เลือกระบบปฏิบติัการของเคร่ืองคอมพิวเตอร์ 
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3(.กด JUST DOWNLOAD (หากตอ้งการร่วมบริจาคช่วยการพฒันา Arduino Software 

สามารถกด CONTRIBUTE & DOWNLOAD) 

 

 
รูปท่ี ก.3 ดาวน์โหลด 

 

4(.บนัทึกไฟลติ์ดตั้งโปรแกรมไปยงัโฟลเดอร์ท่ีตอ้งการ 

 

 
รูปท่ี ก.4 ไฟลติ์ดตั้งโปรแกรม 
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5(.Unzip ไฟลติ์ดตั้ง 

 

 
รูปท่ี ก.5 ไฟลท่ี์ถูกแยกมาจากไฟลท่ี์ดาวน์โหลด 

 

6(.ดบัเบ้ิลคลิกท่ีไฟล ์arduino.exe 

 

 
รูปท่ี ก.6 ไฟลเ์พื่อเขา้หน้าต่างโปรแกรม Arduino 

 

7(.หน้าต่างโปรแกรม Arduino จะปรากฏข้ึน ดงัรูป 

 

 
             รูปท่ี ก.7 หน้าต่างโปรแกรม 
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8(.สร้าง Shortcut บน Desktop เพ่ือความสะดวกในการเปิดโปรแกรมในคร้ังต่อไป 

 

 
        รูปท่ี ก.8 สร้าง Shortcut บน Desktop 

 

9(.จะปรากฏไอคอนของโปรแกรม Arduino บน Desktop ดงัแสดงในรูป 

 

 
รูปท่ี ก.9 ไอคอนของโปรแกรม Arduino บน Desktop 
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10( .ใ น ห น ้า ต ่า ง โ ป ร แ ก ร ม  Arduino ใ ห ้ค ล ิก ไ ป ที ่เ ม น ู Tools -> Board -> 
Arduino/Genuino  Uno 

 

 
รูปท่ี ก.10 ตั้งค่าบอร์ด Arduino 

 

11(.เสียบบอร์ด Arduino Uno R3 เขา้กบัคอมพิวเตอร์ จากนั้นไปที่ Device Manager 

(หากเป็น Window ให้คลิกขวาท่ีไอคอนบน Toolbars) เพื่อดูว่าบอร์ด Arduino Uno R3 

นั้นต่ออยู่กบั COM Port หมายเลขใด 

 

 
รูปท่ี ก.11 เลือก Device Manager 
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12(.ใน Device Manager คลิกท่ี Ports เพื่อดูหมายเลข COM Port ดงัภาพ 

 

 
รูปท่ี ก.12 หมายเลข COM Port 

 

13( .การเปิด Arduino IDE ข้ึนมาอีกคร้ัง ไปที่เมนู Tools และท าการตั้งค่าบอร์ดและ

หมายเลขพอร์ตให้ตรงกบัท่ีไดจ้ากขั้นตอนท่ี 12 ซ่ึงในตวัอย่างคือ COM8 ดงัน้ี 

 

 
รูปท่ี ก.13 การตั้งค่าหมายเลขพอร์ต 
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14(.ในขั้นตอนน้ี เราจะทดลองเขียนโปรแกรมให้หลอดไฟ LED บนบอร์ดกระพริบเพื่อ

ทดสอบการท างานของบอร์ดเบ้ืองตน้ดงัน้ี โดยท่านสามารถคดัลอกโคด้ทั้งหมดขา้งล่างไป

วางทบัลงในหน้าโปรแกรม 

 

 
รูปท่ี ก.14 ทดสอบการท างานของบอร์ดเบ้ืองตน้ 

 

15(.คอมไพล ์(Compile) โดยคลิกท่ีปุ่ม เพื่อตรวจสอบว่าโคด้ท่ีเขียนไม่มีขอ้ผิดพลาด  

 

 
รูปท่ี ก.14 เพื่อตรวจสอบโคด้ท่ีเขียน 
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   16(.หากไม่มีขอ้ผิดพลาด จะปรากฎขอ้ความว่า “Done compiling” ดงัภาพ 

 

 
รูปท่ี ก.16โคด้ท่ีเขียนไม่มีขอ้ผดิพลาด 

 

17(.จากนั้นให้ท าการคลิกท่ีปุ่ม เพื่อท าการอพัโหลดโคด้เขา้สู่บอร์ด Arduino Uno R3  

 

 
รูปท่ี ก.17 อพัโหลดโคด้เขา้สู่บอร์ด Arduino Uno R3 
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18( .หากไม่มีขอ้ผดิพลาด จะข้ึนค าว่า “Done uploading” ดงัภาพ และไฟบนบอร์ดจะ

กระพริบ ทุก 250 ms (2 คร้ังต่อวินาที( 

 

 
รูปท่ี ก.18 อพัโหลดส าเร็จ 

 

2. Pulse Width Modulation (PWM) 
Pulse Width Modulation (PWM) เป็นเทคนิคท่ีท าให้เราสามารถอ่าน/เขียนขอ้มูลแบบ analog 

ดว้ยสญัญาณ digital ได ้โดยตวัควบคุมการสร้างสญัญาณดิจิตอล (Digital control) จะสร้างสญัญาณคล่ืน

ส่ีเหล่ียมออกมาดงัรูปท่ี 1 โดยสัญญาณท่ีสร้างออกมาจะสลบักนัระหว่าง เปิด(HIGH) กบั ปิด(LOW) 

รูปแบบสญัญาณเปิด-ปิดน้ีสามารถจ าลองเป็นแรงดนัไฟฟ้าระหว่าง เปิด (5 Volts) กบั ปิด (0 Volts) 
 
 

 
รูปท่ี ก.19 แสดงสญัญาณเปิด(HIGH) และปิด(LOW)  

 
จากรูปท่ี ก.19 เราเรียกช่วงท่ีเป็นปิดหรือเปิดตามการท างาน เพราะช่วงท่ีเป็นปิดแรงดนัไฟฟ้าจะ

เป็น 0 ท าใหไ้ม่มีการท างาน ส่วนช่วงท่ีเป็นเปิดคือช่วงท่ีมีแรงดนัไฟฟ้า ท าใหอุ้ปกรณ์ท างานได ้ซ่ึงช่วง

ของเวลาท่ีสญัญาณเป็นเปิด เม่ือเทียบกบัช่วงเวลาท่ีสญัญาณออกมาทั้งหมด เราจะเรียกช่วงเวลาตรงน้ีวา่ 
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ความกวา้งของสญัญาณ (Pulse width) ดงัภาพท่ี ก.20 ดงันั้นเพ่ือใหไ้ดข้อ้มูลแบบ analog ท่ีต่างกนั เราจะ

ใชค้วามกวา้งของสญัญาณท่ีแตกต่างกนัในการบ่งบอกค่าของขอ้มูล analog 
 

 
รูปท่ี ก.20 ตวัอยา่งสญัญาณ PWM 

 

จากรูปท่ี ก.20 ความกวา้งของเส้นสีเขียวจะแสดงถึงช่วงเวลาปกติ ระยะเวลาหรือช่วงเวลาน้ี

เรียกว่า period เป็นค่าผกผนัของความถ่ีอุปกรณ์ หากความถ่ีของอุปกรณ์มีค่าประมาณ 50 Hz (ความถ่ี

ข้ึนอยูก่บัอุปกรณ์( ความกวา้งของเสน้สีเขียวจะเป็นช่วงเวลา 20 ms (หาไดจ้าก T = 1/f)[7] 
  



36 
 

 

 

 

 

 

 

 

ภาคผนวก ข 
 

1. Code Program ส าหรับทดสอบการหมุนของมอเตอร์ 
2. Code Program ส าหรับทดสอบเซ็นเซอร์ 

3.Code Program ที่ใช้งานจริง 
 

  



37 
 

1. Code Program ส าหรับทดสอบการหมุนของมอเตอร์ 
// Motor A pins (enableA = enable motor, pinA1 = forward, pinA2 = backward) 

int enableA = 3; 

int pinA1 = 6; 

int pinA2 = 7; 

//Motor B pins (enabledB = enable motor, pinB2 = forward, pinB2 = backward) 

int enableB = 5; 

int pinB1 = 8; 

int pinB2 = 9; 

boolean run = true; 

void setup() { 

  pinMode(enableA, OUTPUT); 

  pinMode(pinA1, OUTPUT); 

  pinMode(pinA2, OUTPUT); 

  pinMode(enableB, OUTPUT); 

  pinMode(pinB1, OUTPUT); 

  pinMode(pinB2, OUTPUT); 

} 

void loop() { 

  if (run) { 

    delay(2000(; 

    enableMotors(); 

    //Go forward 

    forward(2000(; 

    //Go backward 

    backward(2000(; 

    //Turn left 

    turnLeft(400(; 
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    coast(2000(; 

    //Turn right 

    turnRight(400(; 

    coast(2000(; 

    //This stops the loop 

    run = false; 

  } 

} 

//Define high-level H-bridge commands 

void enableMotors() 

{ 

  motorAOn(); 

  motorBOn(); 

} 

void disableMotors() 

{ 

  motorAOff(); 

  motorBOff(); 

} 

void forward(int time) 

{ 

  motorAForward(); 

  motorBForward(); 

  delay(time); 

} 

void backward(int time) 

{ 

  motorABackward(); 
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  motorBBackward(); 

  delay(time); 

} 

void turnLeft(int time) 

{ 

  motorABackward(); 

  motorBForward(); 

  delay(time); 

} 

void turnRight(int time) 

{ 

  motorAForward(); 

  motorBBackward(); 

  delay(time); 

} 

void coast(int time) 

{ 

  motorACoast(); 

  motorBCoast(); 

  delay(time); 

} 

void brake(int time) 

{ 

  motorABrake(); 

  motorBBrake(); 

  delay(time); 

} 

//Define low-level H-bridge commands 
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//enable motors 

void motorAOn() 

{ 

  digitalWrite(enableA, HIGH); 

} 

void motorBOn() 

{ 

  digitalWrite(enableB, HIGH); 

} 

//disable motors 

void motorAOff() 

{ 

  digitalWrite(enableB, LOW); 

} 

void motorBOff() 

{ 

  digitalWrite(enableA, LOW); 

} 

//motor A controls 

void motorAForward() 

{ 

  digitalWrite(pinA1, HIGH); 

  digitalWrite(pinA2, LOW); 

} 

void motorABackward() 

{ 

  digitalWrite(pinA1, LOW); 

  digitalWrite(pinA2, HIGH); 
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} 

//motor B controls 

void motorBForward() 

{ 

  digitalWrite(pinB1, HIGH); 

  digitalWrite(pinB2, LOW); 

} 

void motorBBackward() 

{ 

  digitalWrite(pinB1, LOW); 

  digitalWrite(pinB2, HIGH); 

} 

//coasting and braking 

void motorACoast() 

{ 

  digitalWrite(pinA1, LOW); 

  digitalWrite(pinA2, LOW); 

} 

void motorABrake() 

{ 

  digitalWrite(pinA1, HIGH); 

  digitalWrite(pinA2, HIGH); 

} 

void motorBCoast() 

{ 

  digitalWrite(pinB1, LOW); 

  digitalWrite(pinB2, LOW); 

} 
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void motorBBrake() 

{ 

  digitalWrite(pinB1, HIGH); 

  digitalWrite(pinB2, HIGH); 

} 

 

2.Code Program ส าหรับทดสอบเซ็นเซอร์ 
 
/* 

  read analog data from A1-A5 and send to PC via Serial port 

*/ 

int sensor_L , sensor_C , sensor_R , Switch_1 , Switch_2 ; //optical sensor values 

String tmp ; 

int ADC_stabilize = 5 ; 

void setup ( ) { 

  // initialize the serial communication: 

  Serial . begin (115200 ) ; 

} 

void loop ( ) { 

  //take a snapshot 

  sensor_L = digitalRead ( A2 ) ; 

  delay ( ADC_stabilize ) ; //stabilize 

  sensor_L = digitalRead ( A2 ) ; 

  delay ( ADC_stabilize ) ; 

  sensor_C = digitalRead ( A3) ; 

  delay ( ADC_stabilize ) ; 

  sensor_C = digitalRead ( A3 ) ; 

  delay ( ADC_stabilize ) ; 
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  sensor_R = digitalRead ( A1 ) ; 

  delay ( ADC_stabilize ) ; 

  sensor_R = digitalRead ( A1 ) ; 

  delay ( ADC_stabilize ) ; 

  Switch_1 = digitalRead ( A4 ) ; 

  delay ( ADC_stabilize ) ; 

  Switch_1 = digitalRead ( A4 ) ; 

  delay ( ADC_stabilize ) ; 

  Switch_2 = digitalRead ( A5 ) ; 

  delay ( ADC_stabilize ) ; 

  Switch_2 = digitalRead ( A5 ) ; 

  delay ( ADC_stabilize ) ; 

  tmp = "L=" + String ( sensor_L ) + " C=" + String ( sensor_C ) + " R=" + String ( sensor_R ) + " 

1=" + String ( Switch_1 ) + " 2=" + String ( Switch_2 ) ;  

  // send the value of analog inputs: 

  Serial . println ( tmp ) ; 

  // wait a bit for next reading 

  delay ( 1000 ) ; //1000=1 sec 

} 

3.Code Program ที่ใช้งานจริง 
// Motor A pins (enableA = enable motor, pinA1 = forward, pinA2 = backward) 

int enableA = 3; 

int pinA1 = 6; 

int pinA2 = 7; 

//Motor B pins (enabledB = enable motor, pinB1 = forward, pinB2 = backward) 

int enableB = 5; 

int pinB1 = 8; 

int pinB2 = 9; 
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int putbutton[2] = {0, 0}; 

int sensor[3] = {0, 0, 0}; 

void setup() 

{ 

  pinMode(enableA, OUTPUT); 

  pinMode(pinA1, OUTPUT); 

  pinMode(pinA2, OUTPUT); 

  pinMode(enableB, OUTPUT); 

  pinMode(pinB1, OUTPUT); 

  pinMode(pinB2, OUTPUT); 

} 

void loop() 

{ 

  enableMotors(); 

  analogWrite(enableA, 225(;  // ปรับค่าความเร็วของหุ่นยนต์ 

  analogWrite(enableB, 225(;  // ปรับค่าความเร็วของหุ่นยนต์ 

  sensor[0] = digitalRead(A2(; 

  sensor[1] = digitalRead(A3(; 

  sensor[2] = digitalRead(A1(; 

  putbutton[0] = digitalRead(A4(; 

  putbutton[1] = digitalRead(A5(; 

  if ((sensor[0] == 0( && (sensor[1] == 1( && (sensor[2] == 0( && (putbutton[0] == 1((  //  Point 

A   

    forward(10(; 

  else if ((sensor[0] == 0( && (sensor[1] == 0( && (sensor[2] == 1( && (putbutton[0] == 1(( //  

Point A  

    turnRight(10(; 
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  else if ((sensor[0] == 1( && (sensor[1] == 0( && (sensor[2] == 0( && (putbutton[0] == 1(( //  

Point A  

    turnLeft(10(; 

  else if ((sensor[0] == 0( && (sensor[1] == 1( && (sensor[2] == 0( && (putbutton[1] == 1(( //  

Point B  

    forward(10(; 

  else if ((sensor[0] == 0( && (sensor[1] == 0( && (sensor[2] == 1( && (putbutton[1] == 1((  // 

Point B  

    turnRight(10(; 

  else if ((sensor[0] == 1( && (sensor[1] == 0( && (sensor[2] == 0( && (putbutton[1] == 1(( //  

Point B  

    turnLeft(10(; 

  else if ((sensor[0] == 1( && (sensor[1] == 1( && (sensor[2] == 1( && (putbutton[0] == 1(( //  

Point A  

    brake(40(; 

  else if ((sensor[0] == 1( && (sensor[1] == 1( && (sensor[2] == 1( && (putbutton[1] == 1(( //  

Point A  

    forward(10(; 

  else if ((sensor[0] == 0( && (sensor[1] == 1( && (sensor[2] == 1( && (putbutton[1] == 1(( // 

Point B  

    brake(40(; 

  else if ((sensor[0] == 0( && (sensor[1] == 1( && (sensor[2] == 1( && (putbutton[0] == 1(( //  

Point B  

    forward(10(; 

  else if ((putbutton[0] == 1( || (putbutton[1] == 1(( 

    forward(10(; 

  else 

    brake(40(; 
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} 

//Define high-level H-bridge commands 

void enableMotors() 

{ 

  motorAOn(); 

  motorBOn(); 

} 

void disableMotors() 

{ 

  motorAOff(); 

  motorBOff(); 

} 

void forward(int time) 

{ 

  motorAForward(); 

  motorBForward(); 

  delay(time); 

} 

void backward(int time) 

{ 

  motorABackward(); 

  motorBBackward(); 

  delay(time); 

} 

void turnLeft(int time) 

{ 

  motorABackward(); 

  motorBForward(); 
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  delay(time); 

} 

void turnRight(int time) 

{ 

  motorAForward(); 

  motorBBackward(); 

  delay(time); 

} 

void coast(int time) 

{ 

  motorACoast(); 

  motorBCoast(); 

  delay(time); 

} 

void brake(int time) 

{ 

  motorABrake(); 

  motorBBrake(); 

  delay(time); 

} 

//Define low-level H-bridge commands 

//enable motors 

void motorAOn() 

{ 

  digitalWrite(enableA, HIGH); 

} 

void motorBOn() 

{ 
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  digitalWrite(enableB, HIGH); 

} 

//disable motors 

void motorAOff() 

{ 

  digitalWrite(enableB, LOW); 

} 

void motorBOff() 

{ 

  digitalWrite(enableA, LOW); 

} 

//motor A controls 

void motorAForward() 

{ 

  digitalWrite(pinA1, HIGH); 

  digitalWrite(pinA2, LOW); 

} 

void motorABackward() 

{ 

  digitalWrite(pinA1, LOW); 

  digitalWrite(pinA2, HIGH); 

} 

//motor B controls 

void motorBForward() 

{ 

  digitalWrite(pinB1, HIGH); 

  digitalWrite(pinB2, LOW); 

} 
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void motorBBackward() 

{ 

  digitalWrite(pinB1, LOW); 

  digitalWrite(pinB2, HIGH); 

} 

//coasting and braking 

void motorACoast() 

{ 

  digitalWrite(pinA1, LOW); 

  digitalWrite(pinA2, LOW); 

} 

void motorABrake() 

{ 

  digitalWrite(pinA1, HIGH); 

  digitalWrite(pinA2, HIGH); 

} 

void motorBCoast() 

{ 

  digitalWrite(pinB1, LOW); 

  digitalWrite(pinB2, LOW); 

} 

void motorBBrake() 

{ 

  digitalWrite(pinB1, HIGH); 

  digitalWrite(pinB2, HIGH); 

} 
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ประวัติผู้เขียน 
 

ช่ือ :  นายนาวิน  ฤกษเ์จริญ 

 

ประวติัส่วนตวั 

 เกิดวนัท่ี 27 กนัยายน พ.ศ. 2536 ปัจจุบนัอาศยัอยูบ่า้นเลขท่ี 31/11 หมู่ 14 บ.บุใหญ่ ต.สูงเนิน อ.

สูงเนิน จ.นครราชสีมา รหสัไปรษณีย ์30170  

 

ประวติัการศึกษา 

ปี 2552 ส าเร็จการศึกษาระดบัมธัยมศึกษาตอนตน้ โรงเรียนโตนดพิทยาคม 
ปี 2555 ส าเร็จการศึกษาระดบัมธัยมศึกษาตอนปลาย โรงเรียนโตนดพิทยาคม 
ปี 2557 ส าเร็จการศึกษาระดบัประกาศนียบตัรวิชาชีพขั้นสูง วิทยาลยัการอาชีพพิมาย 

 

ประวติัการท างาน 

ปี 2557 เร่ิมตน้ท างานอยู่ท่ีบริษทัซีเกท เทคโนโลยี ประเทศไทย สาขานครราชสีมา ในต าแหน่งช่าง
เทคนิค 
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ประวัติผู้เขียน 
 

ช่ือ :  นางสาวฐิติมา  หมื่นแกว้ 

 

ประวติัส่วนตวั 

 เกิดวนัท่ี 11 กรกฎาคม พ.ศ. 2532 ปัจจุบนัอาศยัอยูบ่า้นเลขท่ี 40 หมู่ 15 ณัฐกรเพลส ต.สูงเนิน 

อ.สูงเนิน จ.นครราชสีมา รหสัไปรษณีย ์30170  

 

ประวติัการศึกษา 

ปี 2548 ส าเร็จการศึกษาระดบัมธัยมศึกษาตอนตน้ โรงเรียนบา้นไผศ่ึกษา 
ปี 2551 ส าเร็จการศึกษาระดบัมธัยมศึกษาตอนปลาย โรงเรียนบา้นไผ ่
ปี 2557 ส าเร็จการศึกษาระดบัประกาศนียบตัรวิชาชีพขั้นสูง วิทยาลยัเทคนิคนครราชสีมา 

 

ประวติัการท างาน 

ปี 2551 เร่ิมตน้ท างานอยู่ท่ีบริษทัซีเกท เทคโนโลยี ประเทศไทย สาขานครราชสีมา ในต าแหน่ง
พนกังานฝ่ายผลิต 

 


