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บทคดัยอ่  

 โครงงานน้ีมีวตัถุประสงคเ์พ่ือ  ออกแบบและสร้างหุ่นยนตท์ าความสะอาดท่อปลูกผกัไฮโดร

โปนิกส์  เพื่อลดเวลาในการท าความสะอาดท่อ และสามารถท าความสะอาดไดใ้นท่อท่ีมีขนาดเลก็ ท่ีท า

ความสะอาดไดย้าก รวมถึงสามารถตรวจสอบความสะอาดของท่อไดด้ว้ยกลอ้งท่ีส่งสญัญาณเขา้หนา้จอ

และสามารถตรวจสอบแบบ real time ได ้โดยตวัหุ่นยนตจ์ะถูกออกแบบใหก้นัน ้ า หุ่นยนตจ์ะถูกใชก้บั
ท่อปลูกผกัไฮโดรโปนิกส์รุ่น NFT ระบบปิด มีขนาดเลก็  

 หุ่นยนตส์ามารถควบคุมผา่นระบบ remote control และส่งสญัญาณมาท่ีหนา้จอเพื่อใชใ้นการ
ตรวจสอบความสะอาด ตวัแปรงท าความสะอาดจะใหม้อเตอร์ท่ีมีรอบเร็ว เพื่อใหท้ าความสะอาดไดดี้ 

ตวัหุ่นยนตจ์ะใชล้อ้ในการเคล่ือนท่ีโดยใชร้อบมอเตอร์ท่ีต  ่า จะไดเ้คล่ือนท่ีชา้ๆ   

 จากผลการสร้างหุ่นยนตน้ี์พบว่า หุ่นยนตส์ามารถท าความสะอาดภายในท่อปลูกผกัไฮโดรโป

นิกส์รุ่น NFT ไดเ้ป็นอยา่งดี รวมถึงสามารถตรวจสอบความสะอาดผา่นทางกลอ้งได ้
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Abstract 

 The objectives of the study were to Design and build a robot to clean the hydroponics pipes   to save 

time in cleaning pipes and to help clean up in small pipes.   difficult to clean Including the ability to check the 

cleanliness of the pipe with a camera that sends signals to the screen and can monitor real time.  the robot is 

designed to be waterproof. the robot will be used with the hydroponics pipes hydroponics NFT model. 

 the system is small.   

 The robot can be controlled via a remote control system and sends a signal to the screen for use in 

checking cleanliness. Cleaning parameters will allow the motor to have a high speed motor.  In order to clean 

well. The robot uses wheels to move using low speed motor. Will move slowly 

 From the result of creating this robot   it can clean inside the hydroponics pipes hydroponics NFT 

model. Including being able to check cleanliness via the camera. 
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กิตติกรรมประกาศ 

 โครงงานฉบบัน้ีมีจุดมุ่งหมายเพ่ือ ออกแบบและสร้างหุ่นยนตท์ าความสะอาดท่อปลูกผกัไฮโดร

โปนิกส์ เพื่อลดปัญหาการท าความสะอาดไดย้ากในท่อท่ีมีขนาดเลก็  ผูค้ณะผูจ้ดัท าโครงงานขอขอบคุณ 

มหาวิทยาลยัเทคโนโลยีสุรนารี ท่ีไดส้นับสนุนทุนในการสร้างหุ่นยนต์ยนตใ์นคร้ังน้ี และคณะอาจารย ์

เจา้หนา้ท่ีและรุ่นพี่ท่ีมหาวิทยาลยัเทคโนโลยสุีรนารี ท่ีไดใ้หค้  าปรึกษาและขอ้มูลเพื่อใชใ้นการออกแบบ 

สร้างหุ่นยนตป์ลูกผกัไฮโดรโปนิกส์  

 การด าเนินงานโครงงานมิอาจส าเร็จลุล่วงไปไดห้ากปราศจากความร่วมมือของรุ่นพี่ปริญญาโท

ในสาขาวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์และสาวิศวกรรมคอมพิวเตอร์ท่ีใหค้  าแนะน าทางดา้นฮาร์ดแวร์  และ

ซอฟแวร์ต่างๆ  รวมถึงสถานท่ีในการด าเนินงาน จนโครงงานน้ีส าเร็จลุล่วงไปดว้ยดี 

 ทา้ยน้ีผูเ้ขียนขอกราบขอบพระคุณบิดา มารดา ท่ีใหก้ารอุปการะอบรมเล้ียงดู ตลอดจนส่งเสร็จ

การศึกษา และใหก้  าลงัใจเป็นอยา่งดี อีกทั้งขอบคุณเพ่ือนๆท่ีใหก้ารสนบัสนุนและช่วยเหลือดว้ยดีเสมอ

มา และขอขอบพระคุณเจา้ของเอกสารและงานวิจยัทุกท่าน ท่ีผูศ้ึกษาคน้ควา้ไดน้ ามาอา้งอิงในการท า

โครงงาน  จนกระทั้งโครงงานฉบบัน้ีส าเร็จลุล่วงไปไดด้ว้ยดี 

         ณัฐปกรณ์  หวงัเล้ียงกลาง 

         ธนตัถก์านต ์ วงษพ์ิมลกิจ 

         ภทัราภรณ์  ธีรายวุฒัน ์
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บทที่ 1 

บทน ำ 

 ในบทน้ีจะกล่าวถึง ท่ีมาและความส าคญัของโครงงาน วตัถุประสงคข์องโครงงาน ของเขตของ

โครงงาน ตารางระยะเวลาด าเนินงานประโยชน์ท่ีคาดว่าจะไดรั้บ 

1.1 ควำมส ำคญัของปัญหำ 

 ปัจจุบนัการท าการเกษตรไดก้ลายเป็นส่ิงท่ีใกลต้วัและมีความส าคญัมากข้ึน  อีกทั้งปัจจุบนัผูค้น

ยงัหนัมาดูแลสุขภาพ หนัมารับประทานผกัเพื่อสุขภาพ  เกษตรกรจึงมีการปลูกผกัไฮโดรโปนิกส์กนัมาก

ข้ึน ผกัไฮโดรโปนิกส์เป็นการปลูกพืชโดยไม่ใชดิ้น แต่เป็นการใชน้ ้ าในการปลูก และใหส้ารอาหารผา่น

ทางน ้ าเพ่ือใหผ้กัไดเ้จริญเติบโตอยา่งเต็มท่ี สามารถสร้างรายไดใ้หก้บัเกษตรกรไดดี้  อีกทั้งผกัไฮโดรโป

นิกส์ยงัมีการส่งออกไปต่างประเทศอีกดว้ย การท าธุรกิจการท าเกษตรเร่ิมเจริญเติบโต  จนสามารถสร้าง

รายไดใ้หก้ลบัเกษตรกรและนกัธุรกิจท่ีลงทุนดา้นผกัไฮโดรโปนิกส์ไดม้ากข้ึน  

 ในยุคปัจจุบนัเมื่อมีเกษตรกรปลูกผกัไฮโดรโปนิกส์กนัมาก  การใชส้ารละลายธาตุอาหารมาก 

(ค่า ECสูง) รางปลูกพืช น ้ า อุปกรณ์ เคร่ืองมืออาจจะไม่สะอาดเป็นแหล่งสะสมเช้ือโรค และแมลง

ศตัรูพืชเขา้ท าลายไดง่้าย ท าใหผ้กัมีคุณภาพลดลง  

  เพื่อความสะอาดของท่อปลูกและคุณภาพของผกัท่ีจะออกจ าหน่าย จึงจ  าเป็นตอ้งท าความ

สะอาดท่อปลูกใหส้ะอาดอยูต่ลอด แต่เน่ืองจากขนาดของท่อท่ีมีขนาดเล็ก การท่ีจะท าความสะอาดให้

ไดส้ะอาด 100% เป็นไปไดย้าก จึงมีการคิดประดิษฐ์หุ่นยนต์ท าความสะอาดข้ึนเพื่อลดปัญหาผกัไม่ได้

คุณภาพ และลดปัญหาส่ิงตกคา้งท่ีติดอยูภ่ายในท่อปลูกผกัไฮโดรโปนิกส์ 

 คณะผูจ้ดัท าจึงมีความประสงคจ์ะจดัสร้างโครงงานน้ี เพื่อเป็นการลดปัญหาการท าความสะอาด

ท่อปลูกผกัไฮโดรโปนิกส์ท่ีมีขนาดเล็ก ท่ีท าความสะอาดไดย้าก พร้อมทั้งสามารถตรวจสอบความ

สะอาดภายในท่อ หลงัท าความสะอาดเพ่ือดูประสิทธิภาพของหุ่นยนตแ์ละความสะอาดของท่อ 
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1.2 วตัถุประสงค์ 

 1.2.1 เพื่อศึกษา ออกแบบและสร้างหุ่นยนตท์ าความสะอาดภายในท่อไฮโดรโปนิกส์ 

1.3 ขอบเขตของโครงงำน 

 ออกแบบหุ่นยนตท์ าความสะอาดและสร้างหุ่นยนตท์ าความสะอาดภายในท่อปลูกผกัไฮโดรโป

นิกส์ระบบปิด รุ่น NFT  ท่ีมีความยาว 1-6 เมตร เพื่อลดเวลาในการท าความสะอาดท่อปลูก  และเพื่อ

ตรวจตอบการท าความสะอาดของตวัหุ่นยนตท์ าความสะอาด  

1.4 ตำรำงระยะเวลำที่ใช้ในกำรด ำเนินงำน 

 การด าเนินงานเร่ิมตน้จากการศึกษาปัญหาท่ีเกิดข้ึนเก่ียวกบัการท าความสะอาดของท่อปลูกผกั

ไฮโดรโปนิกส์ในปัจจุบนั เม่ือท าความเขา้ใจกบัปัญหาเสร็จแลว้ ก็เร่ิมด าเนินการวางแผนออกแบบ

หุ่นยนต์ท าความสะอาดท่อ ไดแ้ก่ การออกแบบโครงสร้างหุ่นยนต์ การออกแบบการติดตั้งซอฟแวร์ท่ี

อยูใ่นตวัหุ่นยนต ์รวมถึงการคิดและหาขอ้มูลเก่ียวกบัชุดคอนโทรลทั้งหมด  และสุดทา้ยคือการทดสอบ

และแกไ้ขปัญหาท่ีผดิพลาดเก่ียวกบัหุ่นยนตท์ าความสะอาดหลงัสร้างเสร็จ 

ตำรำงที่ 1-1 ระยะเวลาในการด าเนินงาน 

 



3 
 

1.5 ประโยชน์ที่คำดว่ำจะได้รับ 

 1.5.1 ไดก่้อให้เกิดการแบ่งเบาภาระหนา้ท่ีการท างานของเกษตรกรในกรณีท่ีเกษตรกรกระท า

การใดๆการหน่ึงอยู ่

 1.5.2 ไดก่้อให้เกิดการประหยดัเวลาในการท างาน เสมือนมีผูช่้วยในการท างาน ซ่ึงก่อให้เกิด

การใชเ้วลาอยา่งคุม้ค่า 

 1.5.3 ไดก่้อใหเ้กิดการท างานใหม้ีประสิทธิภาพมากข้ึน ในกรณีท่ีจะท าความสะอาดในบริเวณ

ท่ีคบัแคบ 
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บทที่ 2 

ทฤษฏีและเน้ือหำที่เกีย่วข้อง 

 ในทฤษฎีบทท่ีเก่ียวขอ้งจะอธิบายเก่ียวกบัทฤษฎีท่ีเก่ียวขอ้งกบัการออกแบบและสร้างหุ่นยนต์

ส าหรับท าความสะอาดท่อปลูกผกัไฮโดรโปนิกส์ ดงัต่อไปน้ี 

2.1ลกัษณะโครงงำน 

 โครงงานหุ่นยนตท์ าความสะอาดท่อปลูกผกัไฮโดรโปนิกส์  เป็นหุ่นยนตต์น้แบบเพื่อใหใ้นการ

พฒันาต่อไปในการท าความสะอาดท่อปลุกผกัไฮโดรโปนิกส์ ถูกออกแบบให้สามารถเคล่ือนท่ีภายใน

ท่อไดโ้ดยใชส้มาร์ทโฟนในการควบคุมการเคล่ือนท่ี พร้อมทั้งสามารถตรวจสอบความสะอาดในการท า

ความสะอาดไดด้ว้ยกลอ้งขนาดเลก็ท่ีสามารถตรวจสอบไดแ้บบทนัทีท่ีหุ่นยนตเ์คล่ือนท่ีท าความสะอาด 

โดยตวัหุ่นยนตจ์ะถูกออกแบบใหมี้ฝาครอบเผือ่ป้องกนัน ้ าเขา้ไปท าลายระบบควบคุม โดยตวัหุ่นยนตจ์ะ

ถูกเขียนโคด้เพ่ือป้อนค าสั่งสามารถเดินหนา้และถอยหลงัได ้ทั้งหมดน้ีเพ่ือช่วยลดปัญหาการท าความ

สะอาดของท่อปลูกผกัเช่น  ปัญหาท่อท่ีมีขนาดเล็ก ท่ีเขา้ไปท าความสะอาดไดย้าก รวมถึงช่วยลดเวลา

ของเกษตรกรในการท าความสะอาดท่อปลูกได้อีกด้วย เป็นต้น  เมื่อท่อมีการท าความสะอาดท่ีมี

ประสิทธิภาพ จะสามารถท าให้ลดปัญหาสารตกค้างท่ีอยู่ภายในท่อปลูก และยงัสามารถช่วย เพ่ิม

ประสิทธิภาพของผกัให้เพ่ิมข้ึน ให้เป็นไปตามความตอ้งการของผูบ้ริโภค ท่ีตอ้งการรับประทานผกัท่ี

ปลอดสารพิษและสารตกคา้งเพื่อสุขภาพของผูบ้ริโภคเอง 

2.2 แนวคดิ  

 

รูปท่ี 1 แนวคิดหุ่นยนตท่ี์ใชใ้นการท าความสะอาดท่อ 
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2.3 ทฤษฎีที่เกีย่วข้องใ 

 2.3.1 ประเภทมอเตอร์  ดีซีมอเตอร์ (DC MOTOR) มีอยู่หลายประเภทแต่ส่วนใหญ่เป็นชนิดมี

แปรงถ่าน (brushed) กบัไม่มีแปรงถ่าน (brushless) นอกจากน้ียงัมีมอเตอร์แบบสั่น (vibration motor) 

และสเตปป้ิง (stepping motor) 

  2.3.1.1 มอเตอร์แบบมแีปรงถ่ำน (brushed)  พบไดใ้นเคร่ืองใชไ้ฟฟ้าจ านวนมากเช่น 

พวกของเล่น รถยนต ์โดยใชก้ารควบคุมทิศทางการหมุนของมอเตอร์  เช่น ของเล่นใหส้ามารถเดินหน้า

ถอยหลงัได ้มอเตอร์ชนิดน้ีราคาไม่แพง กระบวนการผลิตง่ายไม่ซบัซอ้น  มีแรงบิดดีมากท่ีความเร็วรอบ

ต ่า (วดัความเร็วรอบต่อนาทีหรือ RPM) ข้อเสียคือต้องเปล่ียนแปรงถ่านเน่ืองจากเกิดความสึกหรอ 

เพราะความร้อนและมีเสียงรบกวนจากสนามแม่เหลก็ไฟฟ้าได ้

  2.3.1.2 มอเตอร์แบบไม่มีแปรงถ่ำน (brush less)  ใชแ้ม่เหล็กถาวรในชุดโรเตอร์ นิยม

ในกลุ่มคนชอบงานอดิเรก ส าหรับเคร่ืองบินและการประยกุต์ใช่ยานพาหนะภาคพ้ืนดิน มอเตอร์ชนิดน้ี

มีประสิทธิภาพสูง การบ ารุงรักษานอ้ย เสียงรบกวนต ่า และใหก้  าลงังานสูงกว่ามอเตอร์แบบมีแปรงถ่าน 

นอกจากน้ียงัสามารถผลิตไดเ้ป็นจ านวนมากและคลา้ยมอเตอร์เอซี (AC MOTOR) ท่ีมีความเร็วรอบ

คงท่ี ยกเวน้ใชก้ระแสไฟฟ้าไฟดีซี  แต่ก็ยงัมีขอ้เสียอยูบ่า้งคือ การควบคุมความเร็วค่อนขา้งยาก และตอ้ง

มีโหลดเร่ิมตน้ต ่าและอาจจะตอ้งมีเกียร์บ็อกซ ์ (gearboxes) ซ่ึงท าใหมี้ค่าใชจ่้ายเพ่ิมข้ึนและขอ้จ ากดัดา้น

สภาพแวดลอ้ม 

  2.3.1.3 เอซีมอเตอร์ (ac motor)   มอเตอร์เหน่ียงน า (induction motor) เรียกว่ามอเตอร์

แบบอะซิงโครนัสเน่ืองจากไม่เคล่ือนท่ีดว้ยอตัราคงท่ี หรือหมุนชา้กว่าความถ่ีท่ีให้มาความแตกต่าง

ระหว่างความเร็วจริงและความเร็วในการซิงโครนสัเป็นส่ิงจ  าเป็นเพ่ือสร้างแรงบิดท่ีท าใหเ้กิดการหมุน

ในมอเตอร์เหน่ียวน า สนามแม่เหลก็ท่ีลอ้มรอบโรเตอร์ของมอเตอร์ท าใหเ้กิดการกระแสเหน่ียวน า 

  2.3.1.4 ซิงโครนัสมอเตอร์ (synchronous motor) จะหมุนดว้ยอตัราคงท่ีเน่ืองจากใช้

กระแสไฟฟ้าสลบั (AC ) 
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มอเตอร์อุตสาหกรรม (industrial motor) ไดรั้บการออกแบบเพื่อใชง้านกบัไฟฟ้าสามเฟสหรืองานท่ีตอ้ง

ใชก้  าลงัมาก เช่นสายพานล าเลียง เคร่ืองเป่าลม มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลบัพบได้ในเคร่ืองใช้ไฟฟ้า

ภายในบา้นและอุปกรณ์อ่ืน ๆ เช่น นาฬิกาพดัลมและดิสคไ์ดรฟ์ 

 2.3.2 กำรเลือกซ้ือมอเตอร์ไฟฟ้ำต้องรู้อะไรบ้ำง   การเลือกซ้ือมอเตอร์ไฟฟ้ามีหลายส่ิงท่ีคุณ

ตอ้งรู้คือแรงดนัไฟฟ้า(voltage) กระแสไฟฟ้า(current) แรงบิด(torque) และความเร็วรอบ (RPM) 

 2.3.3 กระแสไฟฟ้ำ   เป็นส่ิงท่ีท าให้มอเตอร์ท างานได้และกระแสไฟฟ้าท่ีมากเกินไปจะเกิด

ความเสียหายกบัมอเตอร์ ส าหรับมอเตอร์กระแสตรงการใชง้านและมีความส าคญั กระแสไฟฟ้าท่ีใชง้าน

อยู่คือค่าเฉล่ียของกระแสท่ีมอเตอร์คาดว่าจะอยู่ภายใตแ้รงบิดทั่วไป กระแสไฟฟ้าสถิตยใ์ช้แรงบิด

เพียงพอส าหรับมอเตอร์เพื่อใหท้ างานท่ีการหยดุกลางคนั (0 RPM) ตอ้งควบคุมไม่ใหก้ระแสไฟฟ้าเกิน

และควรมีแผงระบายความร้อนเพื่อป้องกนัไม่ใหข้ดลวดไหม ้

 2.3.4  แรงดันไฟฟ้ำ ใชเ้พื่อให้กระแสไฟฟ้าไหลไปในทิศทางเดียวกนัและเพื่อป้องกนักระแส

ยอ้นกลบั แรงดนัไฟฟ้าท่ีสูงข้ึน แรงบิดท่ีสูงข้ึน แรงดนัไฟฟ้า จะบอกประสิทธิภาพของมอเตอร์ระหว่าง

ท างาน ตอ้งแน่ใจว่าใชไ้ฟก่ีโวล ์หากใชน้อ้ยไปมอเตอร์ไม่หมุน หากแรงดนัไฟมากไปมอเตอร์อาจไหม้

ไดก้ารท างานของมอเตอร์ตอ้งค านึงถึงแรงบิดดว้ย เพราะงานบางอยา่งจ าเป็นตอ้งอาศยัแรงบิดท่ีเพียงพอ 

แรงบิดมีความส าคญัมากกว่าความเร็ว 

 2.3.5 ควำมเร่งหรือควำมเร็ว (RPM) โดยทั่วไปมอเตอร์ท างานไดอ้ย่างมีประสิทธิภาพดว้ย

ความเร็วสูงสุด แต่หากตอ้งใชร้ะบบเกียร์ การเพ่ิมเกียร์จะลดประสิทธิภาพของมอเตอร์ดงันั้นโปรด

ค านึงถึงความเร็วและแรงบิดท่ีลดลงเช่นกนั 
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รูปท่ี 2 การทดเฟือง  

 2.3.6  กำรทดเฟือง   อตัราทดของเฟือง คือ สัดส่วนระหว่างเฟือง 2 ตวั ข้ึนไปท่ีส่งก  าลงัถึงกนั 

ซ่ึงเฟืองตวัหน่ึงจะเป็นตวัขบัและอีกเฟืองตวัจะเป็นตวัตาม (เรียกสั้นๆ คือ เฟืองขบั และ เฟืองตาม) โดย

การเคล่ือนท่ีของเฟืองทั้งสองจะมีทิศทางท่ีตรงกนัขา้มกนั เช่น เฟืองขบัหมุนตามเข็มนาฬิกา เฟืองตาม

จะหมุนทวนเข็มนาฬิกา 

            เฟืองขบัและเฟืองตาม จะมีความเร็วรอบและจ านวนฟันเฟืองท่ีต่างกนั ซ่ึงตวัไหนจะมากกว่า

หรือน้อยกว่าก็ข้ึนอยู่กบัความตอ้งการท่ีปลายทางว่าตอ้งการ เพ่ิมหรือลดความเร็ว  โดยเฟืองขบัและ

เฟืองตามจะมีความสมัพนัธก์นัคือ 

                ความเร็วรอบเฟืองขบั x จ านวนฟันเฟืองขบั  =  ความเร็วรอบเฟืองตาม x จ านวนฟันเฟืองตาม 

  2.3.6.1 กำรอตัรำทดของเฟืองทดช้ันเดียว 

อตัราทด =
ความเร็วรอบของเฟืองขบั

ความเร็วรอบของเฟืองตาม
 

i =
N1

N2
 

อตัราทด =  
จ านวนฟันของเฟืองตาม

จ านวนฟันของเฟืองขบั
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i =
Z2

Z1
 

 

 2.3.7 แบตเตอร่ีลเิธี่ยม-โพลเิมอร์ (Lithium Polymer : Li-Po) 

 

รูปท่ี 3  แบตเตอร่ีลิเธ่ียม-โพลิเมอร์  

ขอ้ดีของแบตเตอร่ีแบบ Li-Po เมื่อน ามาใชก้บัหุ่นยนต ์

 1. มีน ้ าหนกัเบาในเม่ือเทียบกบัความจุ (mAh) 

 2. สามารถจ่ายกระแสไดป้ริมาณมากกว่าความจุ ท าใหหุ่้นยนตมี์ความเร็วเพ่ิมข้ึนชดัเจน 

 3. แรงดนัคงท่ี หุ่นยนตท์ างานน่ิงตลอด จนหมดความจุ 

 4. มีหลายรูปแบบขนาด ท าใหย้ดึติดตั้งไดง่้าย 

 5. คายประจุดว้ยตวัเอง(Self Discharge) นอ้ย 

ขอ้เสียของแบตเตอร่ีแบบ Li-Po เมื่อน ามาใชก้บัหุ่นยนต ์

 1. มีราคาแพงเมื่อเทียบกบัแบตเตอร่ีชนิดอื่นๆ 

 2. ตอ้งใชเ้คร่ืองชาร์จท่ีมีความเฉพาะ ซ่ึงบางแบบก็มีราคาแพง 
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 3. ตอ้งใหก้ารดูแลเป็นพิเศษ ถา้เกิดการลดัวงจรจะเกิดความเสียหายใหญ่หลวง 

 4. ต้องคอยดูแลเร่ืองปริมาณความจุ ถา้แบตเตอร่ีใกลห้มด จะเกิดการสูญเสียแรงดันและ

แบตเตอร่ีเกิดความเสียหาย จึงตอ้งมีการตรวจวดัความจุของแบตเตอร่ีอยู่เสมอเมื่อใชง้าน 

 

รูปท่ี 4 ตวัอยา่งการต่อแบตเตอร่ี 

แรงดนัของแบตเตอร่ี Li-Po 

 ปกติเราใชง้านถ่านอลัคาไลน์ แรงดนัต่อถ่าน 1 กอ้นหรือ 1 เซลคือ 1.5V หรือถา้เป็นถ่านชาร์จ 

(Ni-MH) 1 เซลเท่ากบั 1.2V  แต่เมื่อเป็นแบตเตอร่ี Li-Po 1 เซลมีความจุ 3.7V เมื่อน ามาต่ออนุกรมกนั 2 

กอ้นจะกลายเป็น 7.4V อนุกรม 3 กอ้นจะกลายเป็น 11.1V 

ความจุของแบตเตอร่ี 

 ความจุมีหน่วยเป็น mAh หรือ มิลลิแอมป์ชัว่โมงเป็น ปริมาณกระแสไฟฟ้าท่ีจ่ายไดภ้ายในเวลา 

1 ชัว่โมง ค่ายิง่มากก็จะใชง้านไดน้านข้ึน เช่นเดียวกบัตวัเลขท่ีระบุในสมาร์ทโฟนท่ีใชก้นัอยูใ่นปัจจุบนั 

ถา้ตอ้งการให้หุ่นยนต์ใชง้านไดน้านๆ ก็ตอ้งหาความจุท่ีมาก แต่เม่ือความจุมากขนาดก็ใหญ่ข้ึนไปดว้ย 

จึงต้องค านวณกระแสท่ีหุ่นยนต์ใช้งาน เทียบกับเวลาท่ีใช้งาน ก็จะได้ปริมาณท่ีต้องการ โดยปกติ

หุ่นยนต ์POP-BOT XT เมื่อขบัมอเตอร์ไฟตรงท่ีแรงดนั 7.4 โวลตจ์ะใชก้ระแสประมาณ 500 mA ดงันั้น 

ถา้เราใชแ้บต Li-Po ขนาด 1000 mAh ก็จะใชง้านต่อเน่ืองไดป้ระมาณ 2 ชัง่โมง (อาจนอ้ยกว่าน้ีเน่ืองจาก

ผูผ้ลิตบอกค่ามาเกินจริงไปบา้ง) 
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ขอ้ควรระวงั 

 แบตเตอร่ี Li-Po ไม่สามารถใชง้านจนหมดความจุ เมื่อแรงดนัลดต ่าลง ต ่ากว่า 3.0V จะตอ้งหยดุ

ใชง้านแลว้น าไปชาร์จประจุใหม่ มิเช่นนั้น แบตเตอร่ีจะไม่สามารถน ากลบัมาใชง้านไดอี้ก 

ความสามารถในการจ่ายกระแส 

 ขอ้ความดา้นขา้งของแบตเตอร่ีจะแสดงค่าตวัเลข 15C 20C 30C  เป็นค่าเพื่อแสดงความสามารถ

ในการจ่ายกระแสเป็นจ านวนเท่าของความจุ หมายถึงในช่วงขณะเวลาหน่ึงสามารถจ่ายกระแสออกมา

ไดสู้งสุดเป็นปริมาณเท่าใด ยกตวัอย่างเช่นแบต Li-Po 3000mAh มีค่า 20C จะสามารถจ่ายกระแสได้

ชัว่ขณะถึง 60,000 mA หรือ 60A ซ่ึงเป็นค่าท่ีมหาศาลมาก มีทั้งขอ้ดีและขอ้เสีย 

 ขอ้ดีเมื่อใชง้านกบัหุ่นยนต ์หุ่นยนต์สามารถต่อกบัมอเตอร์และเซอร์โวมอเตอร์ไดห้ลายๆ ตวั 

โดยไม่ท าใหแ้รงดนัตก หุ่นยนตส์ามารถท างานไดอ้ยา่งมีประสิทธิภาพต่อเน่ือง 

 ขอ้เสีย ถา้เกิดการลดัวงจรหรือต่อไฟกลบัขั้ว กระแส 60A  สามารถท าลายทุกอย่างได ้ตั้งแต่

วงจรขบัมอเตอร์ แผ่นวงจรพิมพ ์และอุปกรณ์ต่อพ่วงโดยรอบ (การลดัวงจรน้ีรวมไปถึงการท าใหข้ั้ว

มอเตอร์ชอร์ตถึงกนัในขณะท่ีสั่งงานมอเตอร์ให้ท างานดว้ย) การใชง้านตอ้งใชค้วามระมดัระวงัเป็น

พิเศษ 

 2.3.8 Board Esp32 

 
รูปท่ี 5 หนา้ตาของชิปไอซี ESP32 ในรูปตวัถงั QFN-42 
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 ESP32 เป็นช่ือของไอซีไมโครคอนโทรลเลอร์ท่ีรองรับการเช่ือมต่อ WiFi และ Bluetooth 4.2 

BLE ในตวั ผลิตโดยบริษทั Espressif จากประเทศจีน โดยราคา ณ ท่ีเขียนบทความอยูน้ี่ มีราคาไม่เกิน 

500 บาท (บอร์ดพฒันาส าเร็จรูป) โดยตวัไอซี ESP32 มีสเปคโดยละเอียด ดงัน้ี 

• ซีพียใูชส้ถาปัตยกรรม Tensilica LX6 แบบ 2 แกนสมอง สญัญาณนาฬิกา 240MHz 

• มีแรมในตวั 512KB 

• รองรับการเช่ือมต่อรอมภายนอกสูงสุด 16MB 

• มาพ ร้ อมกับ  WiFi มาตรฐ าน  802.11 b/g/n รอง รับก า ร ใช้ ง านทั้ ง ใน โหมด  Station 

softAP และ Wi-Fi direct 

• มีบลูทูธในตวั รองรับการใชง้านในโหมด 2.0 และโหมด 4.0 BLE 

• ใชแ้รงดนัไฟฟ้าในการท างาน 2.6V ถึง 3V 

• ท างานไดท่ี้อุณหภูมิ -40◦C ถึง 125◦C 

นอกจากน้ี ESP32 ยงัมีเซ็นเซอร์ต่าง ๆ มาในตวัดว้ย ดงัน้ี 

• วงจรกรองสญัญาณรบกวนในวงจรขยายสญัญาณ 

• เซ็นเซอร์แม่เหลก็ 

• เซ็นเซอร์สมัผสั (Capacitive touch) รองรับ 10 ช่อง 

• รองรับการเช่ือมต่อคลิสตอล 32.768kHz ส าหรับใชก้บัส่วนวงจรนบัเวลาโดยเฉพาะ 

ขาใชง้านต่าง ๆ ของ ESP32 รองรับการเช่ือมต่อบสัต่าง ๆ ดงัน้ี 

• มี GPIO จ านวน 32 ช่อง 

• รองรับ UART จ านวน 3 ช่อง 

• รองรับ SPI จ านวน 3 ช่อง 
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• รองรับ I
2
C จ านวน 2 ช่อง 

• รองรับ ADC จ านวน 12 ช่อง 

• รองรับ DAC จ านวน 2 ช่อง 

• รองรับ I
2
S จ านวน 2 ช่อง 

• รองรับ PWM / Timer ทุกช่อง 

• รองรับการเช่ือมต่อกบั SD-Card 

นอกจากน้ี ESP32 ยงัรองรับฟังกช์ัน่เก่ียวกบัความปลอดภยัต่าง ๆ ดงัน้ี 

• รองรับการเขา้รหสั WiFi แบบ WEP และ WPA/WPA2 PSK/Enterprise 

• มีวงจรเขา้รหสั AES / SHA2 / Elliptical Curve Cryptography / RSA-4096 ในตวั 

ในดา้นประสิทธ์ิภาพการใชง้าน ตวั ESP32 สามารถท างานไดดี้ โดย 

• รับ – ส่ง ขอ้มูลไดค้วามเร็วสูงสุดท่ี 150Mbps เมื่อเช่ือมต่อแบบ 11n HT40 ไดค้วามเร็วสูงสุด 

72Mbps เมื่อเช่ือมต่อแบบ 11n HT20 ไดค้วามเร็วสูงสุดท่ี 54Mbps เมื่อเช่ือมต่อแบบ 11g และ

ไดค้วามเร็วสูงสุดท่ี 11Mbps เมื่อเช่ือมต่อแบบ 11b 

• เมื่อใชก้ารเช่ือมต่อผา่นโปรโตคอล UDP จะสามารถรับ – ส่งขอ้มูลไดท่ี้ความเร็ว 135Mbps 

• ในโหมด Sleep ใชก้ระแสไฟฟ้าเพียง 2.5uA 

ตารางท่ี 2-1 ตวัอยา่งโคด้ควบคุมการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต ์

#include <BLEDevice.h> 

#include <BLEServer.h> 

#include <BLEUtils.h> 

#include <BLE2902.h> 

#define MOT_1F 33 

#define MOT_1R 32 

          COFF(); 

          Serial.println("COFF"); 

        } 

        if (rxValue == "CXX") { 

          CXX();  

   Serial.println("CXX"); 
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#define MOT_2F 35 

#define MOT_2R 34 

 

 

BLECharacteristic *pCharacteristic; 

BLEDescriptor *pDescriptor; 

bool deviceConnected = false; 

bool deviceNotifying = false; 

uint8_t txValue = 0; 

 

#define SERVICE_UUID           "6E400001-

B5A3-F393-E0A9-E50E24DCCA9E" // 

UART service UUID 

#define CHARACTERISTIC_UUID_RX 

"6E400002-B5A3-F393-E0A9-

E50E24DCCA9E" 

#define CHARACTERISTIC_UUID_TX 

"6E400003-B5A3-F393-E0A9-

E50E24DCCA9E" 

void MGO() { 

  digitalWrite(MOT_1F, 1); // turn on 

  digitalWrite(MOT_2F, 0); // 

} 

void MBACK() { 

  digitalWrite(MOT_1F, 0); // turn on 

  digitalWrite(MOT_2F, 1); // 

} 

 

        } 

//==================================

================================ 

        Serial.println(); 

        Serial.println("*********"); 

      } 

    } 

}; 

class MyDisCallbacks: public 

BLEDescriptorCallbacks { 

    void onWrite(BLEDescriptor *pDescriptor) { 

      uint8_t* rxValue = pDescriptor->getValue(); 

      if (pDescriptor->getLength() > 0) { 

        if (rxValue[0] == 1) { 

          //deviceNotifying=true; 

        } else { 

          deviceNotifying = false; 

        } 

        Serial.println("*********"); 

        Serial.print("Received Descriptor Value: "); 

        for (int i = 0; i < pDescriptor->getLength(); 

i++) 

          Serial.print(rxValue[i]); 

        Serial.println(); 

        Serial.println("*********"); 

      } 

    } 

}; 
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void MSTOP() { 

  digitalWrite(MOT_1F, 0); // turn on 

  digitalWrite(MOT_2F, 0); // 

} 

void CON() { 

  digitalWrite(MOT_1R, 0); // turn on 

  digitalWrite(MOT_2R, 1); // turn on 

} 

void COFF() { 

  digitalWrite(MOT_1R, 0); // turn on 

  digitalWrite(MOT_2R, 0); // turn on 

} 

void CXX() { 

  digitalWrite(MOT_1R, 0); // turn on 

  digitalWrite(MOT_2R, 1); // turn on 

  delay(500); 

  digitalWrite(MOT_1R, 1); // turn on 

  digitalWrite(MOT_2R, 0); // turn on 

  delay(500); 

} 

void mot_left() { 

  digitalWrite(MOT_1R, 1); // turn on 

  digitalWrite(MOT_2F, 1); // turn on 

  delay(1250);              // wait 

  digitalWrite(MOT_1R, 0); // turn off 

  digitalWrite(MOT_2F, 0); // turn off 

} 

void mot_right() { 

void setup() { 

  Serial.begin(115200); 

  pinMode(2, OUTPUT); 

  pinMode(MOT_1F, OUTPUT); 

  pinMode(MOT_1R, OUTPUT); 

  pinMode(MOT_2F, OUTPUT); 

  pinMode(MOT_2R, OUTPUT); 

 

  // Create the BLE Device 

===================================

==== 

  BLEDevice::init("SUT_ROBOT"); 

  Serial.println ("SUT_ROBOT"); 

  // Create the BLE Device 

===================================

==== 

  // Create the BLE Server 

  BLEServer *pServer = 

BLEDevice::createServer(); 

  pServer->setCallbacks(new 

MyServerCallbacks()); 

  // Create the BLE Service 

  BLEService *pService = pServer-

>createService(SERVICE_UUID); 

  // Create a BLE Characteristic 

  pCharacteristic = pService-

>createCharacteristic( 

                      CHARACTERISTIC_UUID_TX, 
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  digitalWrite(MOT_1F, 1); // turn on 

  digitalWrite(MOT_2R, 1); // turn on 

  delay(1250);              // wait 

  digitalWrite(MOT_1F, 0); // turn off 

  digitalWrite(MOT_2R, 0); // turn off 

} 

class MyServerCallbacks: public 

BLEServerCallbacks { 

    void onConnect(BLEServer* pServer) { 

      deviceConnected = true; 

    }; 

    void onDisconnect(BLEServer* pServer) { 

      deviceConnected = false; 

    } 

}; 

 

class MyCallbacks: public 

BLECharacteristicCallbacks { 

    void onWrite(BLECharacteristic 

*pCharacteristic) { 

      std::string rxValue = pCharacteristic-

>getValue(); 

      if (rxValue.length() > 0) { 

        Serial.println("*********"); 

        Serial.print("Received Value: "); 

        for (int i = 0; i < rxValue.length(); i++) 

          //Serial.print(rxValue[i]); 

 

                    

BLECharacteristic::PROPERTY_NOTIFY   ); 

  pDescriptor = new BLE2902(); 

  pCharacteristic->addDescriptor(pDescriptor); 

  BLECharacteristic *pCharacteristic = pService-

>createCharacteristic(                                   

CHARACTERISTIC_UUID_RX,                                

BLECharacteristic::PROPERTY_WRITE 

  pCharacteristic->setCallbacks(new 

MyCallbacks()); 

  pDescriptor->setCallbacks(new 

MyDisCallbacks()); 

  // Start the service 

  pService->start(); 

 

  // Start advertising 

  pServer->getAdvertising()->start(); 

  Serial.println("Waiting a client connection to 

notify..."); 

 

  digitalWrite(2, HIGH); 

  delay(80); 

  digitalWrite(2, LOW); 

  delay(80); 

  digitalWrite(2, HIGH); 

  delay(80); 

  digitalWrite(2, LOW); 

  delay(120); 
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          if (rxValue == "MGO") { 

          MGO(); 

          Serial.println("MGO"); 

        } 

        if (rxValue == "MSTOP") { 

          MSTOP(); 

          Serial.println("MSTOP"); 

        } 

        if (rxValue == "MBACK") { 

          MBACK(); 

          Serial.println("MBACK"); 

        } 

//..................................................................... 

        if (rxValue == "1") { 

          Serial.println("SPEED_1"); 

        } 

        if (rxValue == "2") { 

          Serial.println("SPEED_2"); 

        } 

        if (rxValue == "3") { 

          Serial.println("SPEED_3"); 

        } 

//..................................................................... 

        if (rxValue == "CON") { 

          CON(); 

          Serial.println("CON"); 

        } 

        if (rxValue == "COFF") { 

  digitalWrite(2, HIGH); 

 

  digitalWrite(2, HIGH); 

  delay(80); 

  digitalWrite(2, LOW); 

  delay(80); 

  digitalWrite(2, HIGH); 

  delay(80); 

  digitalWrite(2, LOW); 

  delay(120); 

} 

 

void loop() { 

 

  if (deviceConnected && deviceNotifying) { 

    Serial.printf("*** Sent Value: %d ***\n", 

txValue); 

    pCharacteristic->setValue(&txValue, 1); 

    pCharacteristic->notify(); 

    txValue++; 

 

  } 

  digitalWrite(2, LOW); 

  delay(500); 

  digitalWrite(2, HIGH); 

  delay(500); 

} 
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 2.3.9 กล้อง Mini Wifi IP Camera V55 FULL HD 

  

รูปท่ี 6 กลอ้ง mini wifi IP Camera V55 full HD 

• กลอ้งวงจรปิดขนาดเลก็ CCTV IP camera  

• ปรับความคมชดัไดร้ะดบั Full HD 720P 

• สามารถดูผา่นอินเตอร์เน็ตได ้( ip camera)  

• กลอ้งมีน ้ าหนกัเบาเพียง 20 กรัม  

• ง่ายต่อการติดตั้ง หรือซุกซ่อน เพียงใชเ้ทปกาวสองหน้าก็จบัยึดกลอ้งตวัน้ีได ้มาพร้อมแบต

เตอร์ต่อภายนอก  

• รองรับเมมโมร่ี 32 GB  

• ตวักลอ้งมีแบตเตอร์น่ีแบบต่อภายนอกจึงสามารถน าไปใชใ้นในทุกพ้ืนท่ี  

• กลอ้งใชไ้ดท้ั้งโทรศพัท์มือถือระบบปฏิบติัการ Android และ IOS โดยผ่าน แอปพิเคชัน่ ให้

ดาวน์โหลด แอปพิเคชัน่ผา่นโทรศพัทมื์อถือช่ือ ว่า " BVCAM "  

• เปิด App และ Add (เพ่ิมกล้องจาก QR Code ข้างกล้อง) จากนั้ นใช้โทรศัพท์มือถือค้นหา

สัญญาณ wifi ของตวักลอ้ง และให้เช่ือมต่อโทรศพัท์เขา้กบัสัญญาณ wifi ของกลอ้งท่ีคน้เจอ

เพื่อ online จากนั้นท่านสามารถต้งัค่าใหก้ลอ้งไปเช่ือมต่อกบั WIFI Router ท่ีบา้นท่าน (โดยไม่

ตอ้งต่อสาย Lan เหมือน ip camera ทัว่ๆไป )  

• ใส่รหัส Router ของท่าน เพียงเท่าน้ีท่านก็จะสามารถควบคุม กลอ้งตวัน้ีไดท้ัว่ทุกท่ีในโลก ไม่

ว่าจะเป็นการถ่ายภาพ หรืออดัวีดีโอ  

• และสัง่ใหบ้นัทึกและเรียกดูภาพท่ีบนัทึกไวไ้ดผ้า่นโทรศพัทมื์อถือของท่าน 
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บทที่ 3  

วธีิด ำเนินกำรท ำโครงงำน 

 เน้ือหาในบทน้ีจะกล่าวเก่ียวกบัวิธีการด าเนินดารวิจยัตั้งแต่เร่ิมตน้ของการออกแบบหุ่นยนต์ 

การออกแบบการเคล่ือนท่ี โดยเร่ิมจากการออกแบบหุ่นยนต์ให้ได้ขนาดท่ีสามารถเข้าท่อได ้สร้าง

หุ่นยนต์ และติดตั้งระบบคอนโทรลลงบนตวัหุ่นยนต ์เขียนค าสั่งควบคุมการท างานของหุ่นยนต ์และ

การเช่ือมต่อกลอ้งไวใ้ชใ้นการตรวจสอบความสะอาด 

3.1 กำรออกแบบโครงสร้ำงหุ่นยนต์  

 ในการออกแบบโครงสร้างหุ่นยนต ์จะตอ้งมีการวดัขนาดของท่อโดยละเอียดเพื่อท่ีตอนสร้าง

หุ่นยนตจ์ะไดไ้ม่มีปัญหาในการเขา้ถึงภายในท่อภายหลงั  

 

รูปท่ี 7 รูปขนาดท่อจริงในหน่วยเซนติเมตร 

 3.1.1 กำรออกแบบช้ินงำนในโปรแกรม   การออกแบบโครงสร้างให้ละเอียดเป็นไปไดย้ากมาก 

เน่ืองจากเราตอ้งทราบขนาดของระบบควบคุมทุกช้ินก่อนถึงจะทราบว่าระบบทุกอยา่งควรวางตรงไหน 

วางในลกัษณะใด เม่ือเรารู้อุปกรณ์ทุกอยา่งท่ีจะน ามาใส่ในตวัหุ่นยนต ์ตอ้งมีการวดัค่าและเก็บบนัทึกค่า

ไว ้เพื่อท่ีจะสามารถน าค่าขนาดของแต่ละช้ินมาวิเคราะห์ระบบ และออกแบบการวางระบบ  เมื่อเรา
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ทราบอุปกรณ์ทุกช้ินแลว้ ตอ้งท าการวางระบบคราวๆบนกระดาษท่ีวาดขนาดท่อจริง ทุกอยา่งตอ้งห้าม

เกินขนาดของท่อจริง และออกแบบหุ่นยนต์ไปทีละส่วน ในขั้นตอนน้ีจะใช้เวลาพอสมควรในการ

วิเคราะห์กลไก และวิเคราะห์การเคล่ือนท่ี และการท างานของหุ่นยนต ์ 

 

รูปท่ี 8  การออกแบบโครงของหุ่นยนต ์ 

 จากรูปท่ี 8 เป็นการออกแบบตวักรอบดา้นนอกของตวัหุ่นยนต ์ท่ีดา้นล่าง เพื่อท่ีจะไวใ้ส่แปรง

ถ่าน และว่างมอเตอร์ ทุกอยา่งจะเป็นระบบปิดเพ่ือกนัน ้ าเขา้ตวัหุ่นยนต ์ เน่ืองจากท่ออาจจะมีน ้ าตกคา้ง

อยูภ่ายใน หากน ้ าเขา้มอเตอร์หรือตวับอร์ดควบคุม จะท าใหร้ะบบเกิดการเสียหายได ้ 

 

รูปท่ี 9 หลงัออกแบบโครงส่วนล่างและท่ียดึอุปกรณ์รวมถึงนอต 
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 จากรูปท่ี  9 เป็นการออกแบบและวางระบบการท างานของอุปการณควบคุมรวมถึงตน้ก าลงั

การเคล่ือนท่ีเรียบรอยแลว้ จากนั้นเม่ือเราวางระบบท่ีเป็นส่วนดา้นล่างเสร็จ ไดแ้ก่ การวางแบตเตอร่ี 

มอเตอร์ขบัเคล่ือน, มอเตอร์ท่ีเป็นตน้ก  าลงัในการท าใหแ้ปรงหมุน,  Driver motor เป็นตน้  

 

รูปท่ี 10 การออกแบบลอ้ค ้าดา้นขา้ง  

 จากรูปท่ี 10 เป็นการติดลอ้ค ้ าดา้นขา้งเพ่ิมเขา้ไปในตวัหุ่นยนต์ เพ่ือเป็นการดนัตวัหุ่นยนตไ์ว ้

ตรงกลาง อีกทั้งยงัมีประโยชน์ในกรณีท่ีน าหุ่นยนต์ตวัน้ีไปท างานในท่อขนาดอ่ืนได ้เพราะตวัค ้ าจะ

สามารถเปล่ียนขนาดไปตามขนาดของท่อ เน่ืองจากมีสปริงคอยดนั และเปล่ียนขนาดเล่ือนเขา้เล่ือน

ออกไปตามขนาดของท่อท่ีจะน าไปท าความสะอาด 

 

รูปท่ี 11 การออกแบบลอ้ค ้าดา้นล่าง  
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 เน่ืองจากขอบเขตการท างานของท่อท่ีมีขนาดเลก็จะท าให้การออกแบบหุ่นยนตท์ าความสะอาด

ตอ้งเพ่ิมความยาวของตวัหุ่นยนตเ์พ่ิมข้ึน เพ่ือท่ีจะใส่อุปกรณ์ชุดคอนโทรลลงไปไดค้รบ หุ่นยนต์จึงมี

ขนาดยาว การสร้างล  ้ าค  ้ าด้านล่างเพ่ือเป็นการลดการแอ่นของตัวหุ่นยนต์บริเวณตรงกลางของตวั

หุ่นยนต ์เพ่ือลดการเสียดสีของทอ้งหุ่นยนตก์บัพ้ืนของท่อ 

 

รูปท่ี 12  การออกแบบและวางระบบคอนโทรล 

 3.1.2 กำรวำงช้ินงำนลงบนโครงหุ่นยนต์ การออกแบบโครงยึดอุปกรณ์ ต่อมาเป็นการวาง

อุปกรณ์อย่างท่ีอยู่ในส่วนน้ีลงไป จากรูปท่ี 11 เป็นช้ินส่วนในขนาดจริงท่ีน ามาใชง้าน เพ่ือทดสอบว่า 

การออกแบบโครงสร้างและการวางระบบจะมีส่วนไหนติดขดัหรือไม่สามารถน ามาเขา้ในหุ่นยนตไ์ด้

หรือไม ่จากส่วนน้ีเม่ืออุปกรณ์สามารถวางไวใ้นต าแหน่งท่ีลงตวัแลว้ ก็จะเร่ิมออกแบบฝาครอบหุ่นยนต์

ดา้นบนตามรูปท่ี 12 
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รูปท่ี 13 การออกแบบฝาครอบหุ่นยนต ์ 

 จากรูปท่ี 13  เป็นการออกแบบฝาครอบหุ่นยนต ์เพ่ือป้องกนัน ้ าเขา้ไปดา้นในภายในตวัหุ่นยนต์ 

เป็นการออกแบบท่ีลอ้มาจากโครงหุ่นยนต์ส่วนล่าง เพ่ือจะท าท่ียึดปิดทั้งดา้นล่างและส่วนดา้นบนไว้

ดว้ยกนั  

 

รูปท่ี 14 หุ่นยนตท่ี์ออกแบบเสร็จ 
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 จากรูปท่ี  14  เป็นการออกแบบหุ่นยนต์ท าความสะอาดโดยภายในตวัหุ่นยนต์ท่ีออกแบบน้ีได้

จดัวางอุปกรณ์ทุกอย่างไวภ้ายในครบแลว้ ไดแ้ก่ แบตเตอร่ี,motor driver, มอเตอร์ในส่วนของชุดขบั ,

มอเตอร์ท่ีเป็นตน้ก  าลงัของแปรงท าความสะอาด, กลอ้ง, รวมถึงแบตเตอร่ีของกลอ้ง  เป็นตน้  

3.2 กำรสร้ำงตวัหุ่นยนต์ 

 

รูปท่ี 15 โครงสร้างส่วนล่าง 

 หลงัจากข้ึนโครงส่วนดา้นล่างเสร็จเรียบร้อยแลว้ จากนั้นก็เร่ิมท าโครงส่วนท่ีเหลือจนครบ 

จากนั้นต้องน าโครงทั้งหมดมาประกอบรวมกนั แลว้ใส่ชุดคอนโทรลลงในตวัหุ่นยนต์ เพ่ือท าการ

ทดสอบต่อไป 

 

รูปท่ี 16 ระบบควบคุม 
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3.3 กำรออกแบบระบบกำรเคล่ือนที่  

 ในขั้นตอนแรกก่อนจะออกแบบระการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์และการท าความสะอาดของแปรง

ท าความสะอาดจะต้องมีการวางแผนและปฏิบัติตามขั้นตอนต่างๆโดยเร่ิมการท าความเข้าใจการ

เคล่ือนท่ี ความเร็วรอบของมอเตอร์ท่ีใชใ้นการขบัเคล่ือน โดยแยกประเมินทีละส่วน จากนั้นเร่ิมท าทีละ

ส่วนแลว้ค่อยน าแต่ละส่วนมาประกอบในระบบรวมกนั  

 3.3.1 ส่วนประกอบของระบบ ขอ้ก าหนดของหุ่นยนต์ท าความสะอาดท่อปลูกผกัไฮโดรโป

นิกส์คือ ตอ้งสามารถควบคุมเคล่ือนท่ีท าความสะอาดภายในท่อได ้และสามารถตรวจสอบความสะอาด

ผ่านกลอ้งได ้รวมถึงตวัหุ่นยนต์สามารถกนัน ้ าได ้ดงันั้นจึงไดอ้อกแบบส่วนประกอบออกเป็นส่วนๆ 

ประกอบดว้ย 

               3.3.1.1 โครงสร้ำงหุ่นยนต์ คือ โครงสร้างท่ีใชใ้นการติดตั้งกลอ้ง และ ชุดคอนโทรล

การเคล่ือนท่ี รวมถึงการท าใหโ้ครงสร้างหุ่นยนตส์ามารถกนัน ้ าได ้

               3.3.1.2 กล้องตรวจสอบควำมสะอำด คือ ระบบท่ีใชใ้นการตรวจสอบความสะอาดของ

ท่อปลูกผกั โดยสามารถตรวจสอบและส่งสญัญาณภาพแบบ real time ผา่นมาท่ีสมาร์ทโฟน และวิดีโอ

ท่ีไดส้ามารถบนัทึกและน าไปวิเคราะห์ต่อไปได ้

               3.3.1.3 ไมโครคอนโทรลเลอร์ คือ ส่วนท่ีส าคญัมากท่ีสุดส่วนหน่ึง มีหนา้ท าใหหุ่้นยนต์

สามารถเคล่ือนท่ีเดินหน้า หรือถอยหลงั โดยจะอธิบายขั้นตอนการท างานของไมโครคอนโทรลเลอร์

อยา่งละเอียดอีกคร้ังในหวัขอ้ระบบควบคุม 

 

รูปท่ี17  รูปแสดงการต่อสายไฟของมอเตอร์กบัชุดคอนโทรล 
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 จากรูปท่ี 15  เป็นรูปแสดงการต่อวงจรของชุดขบัท่ีควบคุมผ่านตวั Board Arduino (ESP 32 ) 

ซ่ึงใชแ้บตเตอร่ี 12โวลตใ์นการควบคุมการท างานของหุ่นยนต์ โดยจะเช่ือมต่อกบัตวัแปลงไฟเพื่อส่งไป

เขา้บอร์ด จากนั้นบอร์ดจะท าการควบคุมและสั่งการโดยใช ้Application Blynk ในการควบคุมการสัง่

การของมอเตอร์ใหห้มุน โดย Application น้ีจะใชส้ญัญาณ wifi ในการส่งและรับขอ้มูล และตวัชุดค าสัง่

จะถูกเขียนและป้อนเขา้ไปไวใ้นตวับอร์ด  

 3.3.2 กำรออกแบบระบบไมโครคอนโทรลเลอร์ ความส าคญัของไมโครคอนโทรลเลอร์ คือ เป็น

ตวักลางการเช่ือต่อระหว่างการท างานของมอเตอร์ตวัขบัเคล่ือนท่ีจะท าให้หุ่นยนต์สามารถเคล่ือนท่ี

เดินหน้าหรือถอยกลงัได้ กับการสั่งการผ่าน Application Blynk เพื่อเป็นตัวควบคุมการท างานของ

มอเตอร์ท่ีจะส่งสญัญาณท่ีเป็นสญัญาณไวไฟในการควบคุมทั้งหมด โดยการสัง่การจะผา่นสมาร์ทโฟน

ท่ีสามารถสร้างปุ่มการท างานใน Application Blynk ได ้เพื่อให้สามารถคสบคุมการเคล่ือนท่ีไดอ้ย่าง

สะดวกมากข้ึน โดยไม่ต้องใช้สายไฟในการเช่ือมต่อระหว่างสมาร์ทโฟนกับตัวหุ่นยนต์ และ

ไมโครคอนโทรลเลอร์ก็จะส่งขอ้มูลผา่นซีเรียลพอร์ตมาท่ีโปรแกรมในคอมพิวเตอร์ อุปกรณ์ท่ีเราใชใ้น

การออกแบบกล่องไมโครคอนโทรลเลอร์ ไดแ้ก่ 

                3.3.2.1 บอ ร์ด  Arduino NodeMCU ESP32 สาเหตุ ท่ี เ ลือกใช้บอร์ดชนิด น้ี เ ป็น

ไมโครคอนโทรลเลอร์เพราะว่า เป็นบอร์ดท่ีมีอยู่แลว้ไม่ตอ้งเสียเงินซ้ือเพ่ิม และสามารถใชซ้อฟแวร์ 

Arduino IDE ในการควบคุมการท างานของบอร์ด ดว้ยความท่ีเป็นซอฟแวร์โอเพนซอร์สท าให้ใชง้าน

ไดโ้ดยไม่ตอ้งเสียค่าใชจ่้าย 

 

รูปท่ี  18 รูปแสดงบอร์ด Arduino NodeMCU ESP32 
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                3.3.2.2 Electronic kit Circuit Breadboards   เป็นอุปกรณ์ท่ีช่วยในการเช่ือมต่อวงจร

ในการเช่ือมสายไฟต่างให้เป็นระเบียบ มีลกัษณะเป็นแผ่นบางบนแผนมีรูจ  านวนมาก  รอบรูมีตวัน า

ไฟฟ้าท่ีสามารบดักรีเช่ือมกนัได ้  มีขนาดเลก็และง่ายต่อการท าไปใส่ในหุ่นยนตข์องเราท่ีมีขนาดเลก็ 

 

รูปท่ี 19  Electronic kit Circuit Breadboards  

                3.3.2.3 สำยไฟ สายไฟมีหน้าท่ีส าหรับน าพลงังานไฟฟ้า จากแหล่งจ่ายไฟไปยงั

บริภณัฑ์ไฟฟ้าต่างๆ การเลือกใชส้ายไฟเพื่อให้มีความเหมาะสม ปลอดภยั ประหยดั และเช่ือถือได้

จะตอ้งพิจารณาหลายปัจจยัดว้ยกนั ไดแ้ก่ ความเหมาะสม กบัสภาพส่ิงแวดลอ้มท่ีติดตั้ง ความปลอดภยั

ในการน ากระแสของตวัน า ขนาดของแรงดนัท่ีเกิดข้ึน  

 

รูปท่ี 20  สายไฟ 
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3.3.2.3 Mini L286N Motor Driver   เป็นตวัควบคุมมอเตอร์อีกที เพื่อไม่ใหกิ้นกระแสไฟมากไป หรือ

ได้รับกระแสไฟเยอะเกินไป เช่นเดียวกบัสายไฟทั่วไป หากมีกระแสไหลผ่านมากเกินไป จะท าให้

สายไฟขาดได ้ซ่ึงไม่ใช่เพราะกระแส แต่เป็นเพราะความร้อนท่ีมากบักระแส เพราะฉะนั้น การช่วยลด

ความร้อนใหอุ้ปกรณ์ จะเป็นการเพ่ิมขีดจ ากดัการทนกระแสดว้ยนัน่เอง 

 

รูปท่ี 21  Mini L286N Motor Driver 

 หลังจากท่ีเราทราบอุปกรณ์ท่ีต้องใช้ในการออกแบบไมโครคอนโทรลเลอร์หรือกล่อง

คอนโทรลแลว้ ยงัมีตวัแปลงไฟ มีหนา้ท่ีส าคญัเพราะไฟท่ีจ่ายออกมาจากแบตเตอร่ี มีแรงดนัเท่ากบั 12

โวลต์ แต่ไมโครคอนโทรลเลอร์สามารถรับแรงดันได้ไม่ เกิน 5 โวลต์ หากจ่ายแรงดันเกิน

ไมโครคอนโทรลเลอร์ก็จะ เ สี ยทันที ดังนั้ น จึงต้องมีตัวแปลงไฟเ พ่ือ ท่ีจะต่อไฟเ ล้ียงไปท่ี

ไมโครคอนโทรลเลอร์ 3.3 โวลต ์เพื่อป้องกนัการเสียหายของชุดไมโครคอนโทรลเลอร์ภายหลงั  

3.4 ชุดกล้องที่ตรวจสอบควำมสะอำด   

 ในการท าความสะอาดของหุ่นยนตท์ าความสะอาด เน่ืองจากท่อท่ีมีขนาดเล็กและแคบ รวมถึง

อาจจะไม่สว่างพอท่ีจะท าใหเ้ราสามารถตรวจสอบประสิทธิภาพการท างานของหุ่นยนตท์ าความสะอาด

ได ้จึงตอ้งมีการน ากลอ้งท่ีมีขนาดเล็กและสามารถส่งสัญญาณภาพไดแ้บบ real time เพื่อท่ีจะไดท้ราบ

ถึงประสิทธิภาพการท างานของหุ่นยนต์ กลอ้งท่ีเราใชจึ้งมีขนาดเล็ก เพื่อท่ีจะไดส้ามารถน าเข้าไวใ้น

หุ่นยนตแ์ละสามารถน าเขา้ท่อท่ีมีขนาดเลก็ได ้ 
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รูปท่ี 22  กลอ้ง mini wifi IP Camera V55 full HD 

 จากรูปท่ี  เป็นกลอ้งท่ีมีขนาดเล็ก ลกัษณะการใชง้านง่ายเพียงแค่โหลด Application BVcam 

จากนั้นท าขั้นตอนตามน้ี  

 

รูปท่ี  23 โหลดแอพพลิเคชัน่  

3.4.1 วธิีใช้งำนกล้อง  

1.  ดาวน์โหลด Application  BVCAM ลงในโทรศพัทม์ือถือ  
2. ต่อแบตเตอร่ีกบักลอ้งเขา้ดว้ยกนั (ใชส้ายไฟสีแดง) 
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3. เปิดเคร่ือง(ตวักลอ้ง) รอประมาณ 30วินาที – 1 นาที เพื่อใหก้ลอ้งรีเซตตวัเอง  

4. เขา้ Wifi ในโทรศพัทม์ือถือ คน้หากลอ้งและท าการเช่ือมต่อ  

5. เมื่อเช่ือมต่อไดแ้ลว้ ให้เขา้ Application BVCAM ท่ีดาวน์โหลดไวแ้ลว้  เมื่อเปิดแอพข้ึนมารอ

ซกัครู่ โทรศพัทม์ือถือจะเจอกลอ้งเองโดยอตัโนมติั(กด OK) 

6. สงัเกตท่ีช้ือกลอ้ง ถา้ข้ึน Online ก็สามารถใชไ้ดเ้รียบร้อย 

3.4.2 วธิีตั้งค่ำให้กล้องเช่ือมกบั Wifi ที่บ้ำนเพ่ือดูออนไลน์ที่ไหนกไ็ด้ 

1. เม่ือกลอ้งข้ึน Online ใหก้ดท่ีรูปเฟืองดา้นหลงัของช่ือกลอ้ง 

2. เลือก Device Setting  

3. เลือก Wifi Config 

4. เลือกสญัญาณ Wifi ของท่าน แลว้ท าการเช่ือมต่อใส่รหสั  

5. เมื่อใส่รหสัเสร็จแลว้ กลอ้งจะรีบูท 1 คร้ัง  

6. เมื่อกลอ้งรีบูทเสร็จก็สามารถใชง้านได ้ 

3.4.3 วธิีแก้ปัญหำเม่ือโทรศัพท์มือถือค้นหำ Wifi ไม่เจอ  

1. กดรีเซตท่ีตวัเคร่ือง จะมีปุ่มใหก้ดรีเซต กดคา้งไวป้ระมาณ 5-10 วินาที ท่ีตวักลอ้งจะดบัและติด

ข้ึนมาใหม่  

2. ท าการคน้หาสญัญาณใหม่ และเร่ิมตั้งค่าใหม่   

 

รูปท่ี  24 Code  ค าสัง่ใหหุ่้นยนตเ์คล่ือนท่ี 
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3.5 เคร่ืองมือและวสัดุอุปกรณ์ที่ใช้ในกำรศึกษำ  

 3.5.1เคร่ืองมือที่ใช้ในกำรด ำเนินงำน 

3.5.1.1 Printer 3D 

3.5.1.2 Computer 

3.5.1.3 เคร่ืองขดัช้ินงาน 

3.5.1.4 สว่าน 

 3.5.2 วสัดุอุปกรณ์ 

3.5.2.1 Board ESP 32 

3.5.2.2 เหลก็บาง  

3.5.2.3 สาย USB  

3.5.2.4สายไฟต่อเขา้บอร์ด 

3.5.2.5 Battery 

3.5.2.6 Drive Motor 

3.5.2.7 ตวัแปรงไฟ 

3.5.2.8 น็อต 

3.5.2.9 ชุดลอ้รถขนาดเลก็ 

3.5.2.10 Motor 

3.5.2.11 Camera 

3.5.2.12แปรงขดัท าความสะอาด 
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3.6 วธิีกำรศึกษำกำรท ำโครงงำน 

 1.  การศึกษาข้อมูลเบ้ืองต้นจากการศึกษาหาข้อมูลผ่านทางอินเตอร์เน็ต ท าให้พบปัญหา

ทางดา้นการท าความสะอาดของท่อปลูกผกั พบปัญหาสารอาหารตกคา้งภายในท่อเน่ืองจากท าความ

สะอาดไม่มีประสิทธิภาพเพียงพอ 

 2.  ศึกษาขอ้มูลจากนกัศึกษารุ่นพี่ระดบัปริญญาโท มหาวิทยาลยัเทคโนโลยสุีรนารี   

 3.  ประเด็นการศึกษา 

 - ขนาดของท่อปลูกผกัไฮโดรโปนิกส์ 

 - หลกัการท าความสะอาดของท่อ  

 - การเคล่ือนท่ีของหุ่นยนตแ์ละรอบของมอเตอร์   

 - การเขียนค าสัง่ควบคุมการท างานของหุ่นยนต ์
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บทที่ 4 

 ผลกำรทดลองและวเิครำะห์ผล 

 

รูปท่ี 9 หุ่นยนตห์ลงัจากประกอบเสร็จ 

4.1 ระบบกำรเคล่ือนที่ 

 จากการออกแบบและสร้างหุ่นยนต์ท าความสะอาดท่อปลูกผกัไฮโดรโปนิกส์ หุ่นยนตส์ามารถ

เคล่ือนท่ีเดินหนา้ – ถอยหลงัไดด้ว้ยความเร็วคงท่ี รอบการเคล่ือนท่ีต ่า  เป็นไปตามขอบเขตท่ีก  าหนดไว ้ 

4.2 ระบบกำรท ำควำมสะอำด 

 จากการออกแบบโครงสร้างของกลไกการท าความสะอาดของแปรง โดยการยดึแปรงถาวรและ

ใชน้ ้ าหนักถ่วงท่ีแปรง พบว่า จากการออกแบบท าให้แปรงท าความสะอาดสามารถท าความสะอาดได ้

เป็นไปตามขอบเขตท่ีก  าหนดไว ้

4.3 ระบบกำรควบคุม  

 จากการออกแบบระบบควบคุมและการเขียนค าสั่งท่ีสั่งในการท าให้มอเตอร์เคล่ือนท่ี พบว่า

ค  าสัง่สามารถสัง่การใหม้อเตอร์หมุนไดท้ั้งในมอเตอร์ท่ีใชใ้นการเคล่ือนท่ี  
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บทที่ 5 

สรุปและข้อเสนอแนะ 

 จากการออกแบบและสร้างหุ่นยนต์ท าความสะอาดท่อปลูกผกัไฮโดรโปนิกส์ หุ่นยนตส์ามารถ

เคล่ือนท่ีเดินหนา้ – ถอยหลงัไดด้ว้ยความเร็วคงท่ี รอบการเคล่ือนท่ีต ่า  เป็นไปตามขอบเขตท่ีก  าหนดไว ้ 

ในส่วยของโครงสร้างของกลไกการท าความสะอาดของแปรง โดยการยดึแปรงถาวรและใชน้ ้ าหนกัถ่วง

ท่ีแปรง แปรงสามารถท างานได้  และระบบควบคุมและการเขียนค าสั่งท่ีสั่งในการท าให้มอเตอร์

เคล่ือนท่ี พบว่าค  าสัง่สามารถสัง่การใหม้อเตอร์หมุนไดท้ั้งในมอเตอร์ท่ีใชใ้นการเคล่ือนท่ี  

5.1 ปัญหำที่พบ 

 จากการออกแบบโครงสร้างของกลไกการ โดยการทดเฟืองจากตน้ก าลงัไปยงัระบบขบัเคล่ือน 

พบว่า จากการออกแบบท าใหอ้ตัราการทดของเฟืองท าใหมี้แรงบิดนอ้ย แรงในการขบัเคล่ือนจึงนอ้ย 

5.2 ข้อเสนอแนะ 

1. หุ่นยนตค์วรจะมีมอเตอร์ท่ีมีแรงบิดมากกว่าน้ี เพ่ือช่วยส่งก  าลงัใหแ้ปรงสามารถท าความสะอาด

ได ้

2. การสั่งการผ่านสมาร์ทโฟนควรจะมีตัวรับ-ส่งสัญญาณแยกเพ่ือให้ระบบการสั่งงานมีความ

เสถียรมากข้ึน 

3. การออกแบบตวัแปรงท าความสะอาดควรออกแบบให้สามารถท าความสะอาดใหค้รอบคุมทั้ง

ท่อ 
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