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 เน่ืองจากการปลูกพชืในท่ีเปิดกวา้งหรือมีการเขา้ออกโดยมนุษยอ์าจทาํใหพ้ืชเกิดโรคหรือมี

ศตัรูพืชท่ีทาํลายผลผลิตทางการเกษตรและลดการใชแ้รงงานมนุษย ์โครงงานน้ีออกแบบและสร้าง

หุ่นยนตท่ี์ใชใ้นฟาร์มอจัฉริยะ เพื่อใชใ้นการถ่ายภาพ เก็บขอ้มูลของรูปภาพ  หุ่นยนตใ์นฟาร์ม

อจัฉริยะถูกออกแบบใหข้บัเคล่ือนดว้ยระบบไฟฟ้าใชล้อ้ในการขบัเคล่ือน มีความเร็วไม่เกิน 1 

กิโลเมตร/ชัว่โมง มีขนาดไม่เกิน 0.50x0.50x2.0 เมตร สามารถถ่ายภาพและเก็บขอ้มูลภาพโดย

อตัโนมติัโดยควบคุมหุ่นยนตต์วัน้ีดว้ยโปรแกรม Arduino และออกแบบหุ่นยนตด์ว้ยโปรแกรม 

solidword โดยมีการทดสอบการทาํงานของหุ่นยนตด์ว้ยการนาํหุ่นยนตเ์ขา้ไปนบัส่ิงของ

เปรียบเทียบกบักบัจาํนวนท่ีมนุษยน์บั และทดสอบระยะการเช่ือมต่อดว้ยการควบคุมหุ่นยนตใ์น

ระยะต่าง ๆ ผลจากการทดลองทาํใหส้รุปไดว้า่ หุ่นยนตส์ามารถตรวจสอบจาํนวนและชนิดส่ิงของ

ผา่นกลอ้งโดยมีผูค้วบคุมได ้ระยะสูงสุดท่ีเช่ือต่อไดคื้อ 40 เมตร  ผลท่ีไดจ้ากโครงงาน คือ สร้าง

หุ่นยนตท่ี์นาํมาใชใ้นฟาร์มอจัฉริยะไดจ้ริงตามวตัถุประสงคท่ี์ไดก้าํหนดไว ้  
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the growing of plants that are open or accessible by humans may cause disease 

or pests that destroy agricultural products and reduce human labor. This project designs 
and builds robots that are used in intelligent farms. For use in photography Collect 
image data The robot in the intelligent farm is designed to be powered by electrical 
systems using wheels to drive. With a speed of not more than 1 km / h Not more than 
0.50x0.50x2.0 meters can automatically capture and store image data by controlling 
this robot with the Arduino program and designing the robot with the solid word 
program. The robot is tested by bringing the robot to count the items compared to with 
the number that humans count and testing the connection distance by controlling the 
robot at different stages. The result of the experiment concluded that the robot can check 
the number and type of items through the camera with controllers. The maximum 
possible distance is 40 meters. The result of the project is to create robots that are 
actually used in intelligent farms according to the stated objectives. 
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บทที ่1 

บทนํา 

1. ทีม่าและความสําคัญของโครงงงาน  

 การทําฟาร์มอัจฉริยะ (Smart Farm)เ ป็นการทําการเกษตรแบบใหม่ ท่ี มีการนํา เอา

วทิยาศาสตร์และเทคโนโลยีหลอกหลายดา้นมาใชใ้นการช่วยทาํการเกษตร เพื่อใหเ้กิดความสะดวก

และรวดเร็วในการจดัการฟาร์ม การใชท้รัพยากรท่ีมีอยูอ่ยา่งคุม้ค่า การลดแรงงานมนุษยใ์นการทาํ

การเกษตร เพิ่มผลผลิตและลดตน้ทุน เพิ่มคุณภาพของผลผลิต การควบคุมสภาพแวดลอ้มภาพใน

ฟาร์มอจัฉริยะ และการตรวจวดัสภาพต่างๆภายในฟาร์มอจัฉริยะ โดยมีการนาํเทคโนโลยีต่างๆมา

ใช ้อาทิเช่น ระบบคอมพิวเตอร์ ระบบเซนเซอร์ ระบบกาํหนดตาํแหน่งบนโลก การใชอิ้นเตอร์เน็ต

ในทุกส่ิง(Internet of thing) รวมไปถึงการนาํหุ่นยนตเ์ขา้มาใช ้

 จากการศึกษาพบวา่การท่ีมีพืชแสดงอาการเจริญเติบโตผิดปกติเปล่ียนแปลงไปจากเดิมมกั

เรียกวา่พืชนั้นเป็นโรคซ่ึงเกิดไดจ้ากสาเหตุต่างๆท่ีเกิดจากส่ิงมีชีวิตท่ีมีขนาดเล็กมาก ไดแ้ก่ เช้ือโรค

หรือจุลินทรีย์ชนิดต่างๆ เช่น เช้ือรา(fungi),แบคทีเรีย(bacteria),ไส้เดือนฝอย(nematode),ไฟโต

พลาสมา(phytoplasma),ไวรัส(virus),ไวรอยด์(virord) เป็นต้น โดยโรคพืชเหล่าน้ีจะสามารถนํา

เทคโนโลยีจากฟาร์มอจัฉริยะเขา้มาช่วยได ้แต่จะมีโรคพืชบางชนิดท่ีมีมนุษยเ์ป็นส่ิงสําคญในการ

นาํมานั้นก็คือโรคพืชท่ีเกิดจากเช้ือรา เช่น Pythim debaryanum เช้ือราสาเหตุโรคเนาคอดินของตน้

การ Phizopus stolonifer เช้ือราสาเหตุโรคเน่าและของผลไม ้และFusarium oxsporum f. lycopersici 

เช้ือราสาเหตุโรคเห่ียวของมะเขือเทศ เป็นตน้ ดงันั้นการท่ีจะทาํให้ความถ่ีในการเขา้ออกฟาร์มของ

มนุษยใ์ห้ลดลงจึงเป็นอีกหน่ึงวิธีท่ีช่วยทาํให้โรคพืชท่ีเกิดจากเช้ือรามีโอกาสเกิดไดน้้อยลง หรือก็

คือมีการนาํพาสปอร์ของเช้ือราจากภายนอกโดยมนุษยห์รือการเปิดปิดฟาร์มนอ้ยลง 

 ดว้ยเหตุน้ีการนาํหุ่นยนต์เขา้มาใช้แทนการทาํงานของมนุษยใ์นฟาร์มอจัฉริยะจึงเป็นหน่ึง

ในวธีิท่ีจะเพิ่มผลผลิต เพิ่มคุณภาพใหก้บัผลผลิตทางการเกษตร 

 

2. วตัถุประสงค์ 

 2.1 เพื่อลดปริมาณการเขา้ออกฟาร์มอจัฉริยะของมนุษย ์

 2.2 เพื่อใชใ้นการถ่ายภาพ เก็บขอ้มูลของรูปภาพได ้
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3. ขอบเขตงานวจัิย 

 3.1 ขนาดของรถจะอยูท่ี่ กวา้ง 0.5 เมตร ยาว 0.5 เมตร สูง 2 .0 เมตร  

 3.2 ใชโ้ปรแกรม Arduino ในการควบคุมมอเตอร์  

3.3 ใช้แอพพลิเคชั่น eye4  ในการควบคุมกล้องและใช้แอพพลิเคชั่น Arduino Bluetooth 

RC Car การเคร่ืองไหวของรถ(จาํเป็นตอ้งมีคนควบคุม) 

3.4 ลดปริมาณการเขา้-ออกของมนุษยจ์าก 14 คร้ัง/สัปดาห์ เหลือ 7 คร้ัง/สัปดาห์ 

3.5 ถ่ายภาพและบนัทึกภาพจากกลอ้งบนตวัหุ่นยนต ์

 

4. ประโยชน์ทีค่าดว่าจะได้รับ 

สร้างหุ่นยนตท่ี์นาํมาใชใ้นฟาร์มอจัฉริยะไดจ้ริง เพื่อลดปริมาณการเขา้ออกฟาร์มอจัฉริยะของ

มนุษยแ์ละใชใ้นการถ่ายภาพ เก็บขอ้มูลของรูปภาพได ้ 
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บทที ่2 

ทฤษฎแีละเน้ือหาทีเ่กีย่วข้อง 

 

2.1 แลน (Local Area Network หรือ LAN) 

แลน (Local Area Network หรือ LAN) หรือ ข่ายงานบริเวณเฉพาะท่ี เป็นการเช่ือมโยงเครือข่าย

คอมพิวเตอร์ถึงกันทั้งหมดโดยอาศัยส่ือกลาง มีการแบ่งแยกเครือข่ายออกเป็น 2 รูปแบบการ

เช่ือมโยงคือ การเช่ือมโยงภายในพื้นท่ีระยะใกลห้รือ แลน (LAN) และการเช่ือมโยงระยะไกลหรือ

แวน (WAN) โดยการเช่ือมโยงเครือข่ายแบบแลน มี 3 รูปแบบ คือ 

2.1.1 Bus มีการรับส่งขอ้มูลด้วยความเร็ว 10-100 MB/sจะเช่ือมต่อกันบนสายสัญญาณเส้น

เดียวกนั โดยจะมีอุปกรณ์ท่ีเรียกว่า T-Connector เป็นตวัแปลงสัญญาณขอ้มูลเพื่อนําเข้าสู่ระบบ

คอมพิวเตอร์และ Terminator ในการปิดหัวทา้ยของสายในระบบเครือข่ายเพื่อดูดซับขอ้มูลไม่ให้

เกิดการสะทอ้นกลบัของสัญญาณ 

2.1.2 Star เป็นระบบท่ีมีเป็นการต่อแบบรวมศูนย ์โดยเคร่ืองคอมพิวเตอร์ทุกเคร่ืองจะต่อสายเขา้

ไปท่ีอุปกรณ์ท่ีเรียกวา่ Hub หรือ Switch โดยอุปกรณ์ท่ีเรียกวา่ Hub หรือ Switch จะทาํหนา้ท่ีเปรียบ

ศูนยก์ลางท่ีทาํหน้าท่ีกระจายขอ้มูล โดยขอ้ดีของการต่อในรูปแบบน้ีคือ หากสายสัญญาณเกิดขาด

ในคอมพิวเตอร์เคร่ืองใดเคร่ืองหน่ึง เคร่ืองคอมพิวเตอร์อ่ืนๆจะสามารถใช้งานไดป้รกติ แต่หาก

ศูนยก์ลางคือ Hub หรือ Switch เกิดเสียจะทาํใหร้ะบบทั้งระบบไม่สามารถทาํงานไดท้ั้งระบบ 

2.1.3 Ring เป็นระบบท่ีมีการส่งขอ้มูลไปในทิศทางเดียวกนั โดยจะมีเคร่ือง Server หรือ Switch 

ในการปล่อย Token เพื่อตรวจสอบวา่มีเคร่ืองคอมพิวเตอร์ใดตอ้งการส่งขอ้มูลหรือไม่และระหวา่ง

การส่งขอ้มูลเคร่ืองคอมพิวเตอร์อ่ืนๆท่ีตอ้งการส่งขอ้มูลจะตอ้งทาํการรอให้ขอ้มูลก่อนหน้านั้นถูก

ส่งใหส้าํเร็จเสียก่อน 

 

ชนิดการเช่ือมต่อของเครือข่าย LAN 

การเช่ือมต่อคอมพิวเตอร์เขา้ดว้ยกนัเป็นเครือข่ายเฉพาะบริเวณแลนนั้น จุดประสงคห์ลกัอยา่ง

หน่ึงก็คือการแบ่งกนัใช้ทรัพยากรท่ีมีอยู่ โดยทรัพยากรเหล่านั้นอาจเป็นหน่วยประมวลผลกลาง 

CPU ความเร็วสูง ฮาร์ดดิสก์ เคร่ืองพิมพ ์หรือแมแ้ต่อุปกรณ์ส่ือสารต่าง ๆ ซ่ึงอุปกรณ์เหล่าน้ีจะเช่ือม

อยูก่บัคอมพิวเตอร์เคร่ืองใดเคร่ืองหน่ึง วิธีการเช่ือมต่อเครือข่ายคอมพิวเตอร์ เพื่อจดัสรรการใชง้าน

ทรัพยากรในระบบเครือข่ายสามารถจาํแนกไดเ้ป็น 2 รูปแบบคือ 
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2.2.1 เครือข่ายแบบพึ่งเคร่ืองบริการ (Server - based networking) 

เป็นการเช่ือมต่อโดยมีเคร่ืองบริการอยูศู่นยก์ลาง ทาํหนา้ท่ีในการให้บริการต่าง ๆ ท่ีเคร่ืองผูใ้ชห้รือ

สถานีงาน (Workstation) ร้องขอ รวมทั้งเป็นผูจ้ดัการดูแลการจราจรในระบบเครือข่ายทั้งหมด นัน่

คือการติดต่อกนัระหวา่งเคร่ืองต่าง ๆ จะตอ้งผา่นเคร่ืองเซิร์ฟเวอร์ เคร่ืองผูใ้ชจ้ะทาํการประมวลผล

ในงานของตนเท่านั้น ไม่มีหนา้ท่ีในการใหบ้ริการกบัเคร่ืองอ่ืน ๆ ในระบบ 

เคร่ืองผูบ้ริการในระบบเครือข่ายชนิดน้ีอาจมีได ้2 รูปแบบคือ 

                2.2.1.1 เคร่ืองบริการแบบอุทิศ (Dedicated Server) หมายถึงเคร่ืองบริการทาํหนา้ท่ีบริการ

อย่างเดียวเท่านั้น ไม่สามารถนาํไปใช้ในงานทัว่ ๆไปได้ ขอ้ดีคือทาํให้ระบบมีเสถียรภาพและมี

ประสิทธิภาพสูง ขอ้เสียคือไม่สามารถใชง้านเคร่ืองท่ีมีราคาสูงได ้

                2.2.1.2 เคร่ืองบริการแบบไม่อุทิศ (Non - Dedicated Server) หมายถึงเคร่ืองบริการยงั

สามารถใชง้านไดต้ามปกติเหมือนเคร่ืองลูกข่าย ซ่ึงมีขอ้เสียท่ีสาํคญัคือมีประสิทธิภาพของเครือข่าย

จะลดลง ทาํใหว้ธีิน้ีไม่เป็นท่ีนิยมในการใชง้าน 

2.2.2 เครือข่ายแบบเท่าเทียม (Peer - to Peer networking) 

เป็นการเช่ือมต่อท่ีเคร่ืองทุกเคร่ืองในระบบเครือข่ายมีสถานะเท่าเทียมกนัหมด โดยเคร่ืองทุกเคร่ือง

สามารถเป็นได้ทั้ งเคร่ืองผู ้ใช้และเคร่ืองบริการในขณะใดขณะหน่ึง นั่นคือเคร่ืองทุกเคร่ือง

เปรียบเสมือนกบัเป็นเคร่ืองบริการแบบไม่อุทิศ (Non - Dedicated Server) นัน่เอง ในระบบเครือข่าย

ประเภทน้ีการติดต่อระหวา่งแต่ละเคร่ืองจะสามารถติดต่อกนัไดโ้ดยตรง มีขอ้เสียคือประสิทธิภาพ

ในการรับส่งขอ้มูลดอ้ยกว่าแบบแรก ทาํให้ไม่เหมาะกบัระบบท่ีมีการใชง้านการรับส่งขอ้มูลผ่าน

เครือข่ายมาก ๆ 

 

ส่วนประกอบพื้นฐานของระบบ LAN 

2.3.1 Network Operating System (NOS) 

ระบบปฏิบติัการเครือข่าย (Network Operating System) มีหน้าท่ีในการควบคุมการทาํงานของ

เครือข่าย เช่นเดียวกับการท่ีระบบปฏิบติัการ (Operating System) ควบคุมการทาํงานของเคร่ือง

คอมพิวเตอร์นั่นเอง ซ่ึงในเครือข่ายแบบ Peer - to - Pear เช่น Windows for Workggroups จะมี

ระบบปฏิบัติการเครือข่ายอยู่ในเคร่ืองทุกเคร่ืองของเครือข่าย ในขณะท่ีในเครือข่ายแบบ 

Serverbased เช่น netware หรือ Window NT นั้น ระบบปฏิบติัการเครือข่ายจะอยู่ท่ีเคร่ือง Server 

ในขณะท่ี workstation จะใชซ้อร์ฟแวร์ขนาดเล็กอีกตวัในการติดต่อรับ - ส่งขอ้มูลกบั Server 
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2.3.2 เคร่ืองบริการและสถานีงาน (Server and Workstation) 

ก็คือเคร่ืองคอมพิวเตอร์ท่ีประกอบกนัเป็นเครือข่ายนั้นเอง โดยเคร่ืองบริการจะเป็นเคร่ืองหลกัท่ี

มีหน้าท่ีให้บริการต่าง ๆ แก่สถานีงานหรือโหนด ซ่ึงบริการหลกั ๆ ก็คือบริการแฟ้มขอ้มูล บริการ

เคร่ืองพิมพ ์บริการแฟกซ์ บริการฐานขอ้มูล เป็นตน้ ส่วน นั้นก็คือเคร่ืองคอมพิวเตอร์ท่ีผูใ้ช้ใช้ใน

การติดต่อเขา้เครือข่ายนั้นเอง 

 

2.3.3 แผงวงจรเช่ือมต่อเครือข่าย (Network Interface Card - NIC) 

จะเป็นอุปกรณ์ท่ีเป็นแผงวงจรสําหรับเสียบเข้าช่องต่อขยาย (expansion bus) ของเคร่ือง

คอมพิวเตอร์ เพื่อใหส้ามารถต่อสายของเครือข่ายเขา้มาและทาํการติดต่อส่งขอ้มูลกบัเครือข่ายได ้

2.3.4 ระบบการเดินสาย (Cabling System) 

ระบบการเดินสายจะเป็นส่ือท่ีเช่ือมคอมพิวเตอร์ท่ีอยู่ในเครือข่ายเข้าด้วยกัน ซ่ึงอาจจะ

ประกอบด้วยสายต่าง ๆ คือ UTP/STP , Coaxial , Fiber Optic หรือแมแ้ต่การเช่ือมกนัแบบไร้สาย 

เช่น Infared หรือสัญญาณวทิยกุ็ได ้

2.3.5 ทรัพยากรและอุปกรณ์ท่ีใชง้านร่วมกนั (Shared Resources and Peripherals) 

จะรวมถึงอุปกรณ์หน่วยความจาํถาวร เช่น ฮาร์ดดิสก์ หรือเทปท่ีต่ออยู่กบัเคร่ืองเซิร์ฟเวอร์

ตลอดจนเคร่ืองพิมพห์รืออุปกรณ์อ่ืน ๆ ซ่ึงผูใ้ชใ้นเครือข่ายท่ีไดรั้บอนุญาตสามารถใชง้านได ้

 

ขอ้ดีของระบบ LAN 

2.4.1 เน่ืองจาผูใ้ชค้อมพิวเตอร์ในวง LAN เดียวกนัสามารถใชท้รัพยากรท่ีมีในวง LAN ร่วมกนั

ได้ ทําให้ประหยัดค่าใช้จ่ายในการจัดซ้ือสําหรับอุปกรณ์ท่ีสามารถใช้งานร่วมกันได้ เช่น 

เคร่ืองพิมพ ์หรือสแกนเนอร์ เป็นตน้ 

2.4.2 การขนยา้ยขอ้มูลระหวา่งเคร่ืองต่อเคร่ืองในระบบ ทาํไดร้วดเร็วกวา่การขนยา้ยขอ้มูลดว้ย

แผน่ดิสเก็ต 

2.4.3 เป็นระบบพื้นฐานในการเช่ือมต่อเขา้กบัอินเทอร์เน็ต 

ขอ้เสียของระบบ LAN 

2.5.1 ถา้สายขาดจะไม่สามารถโอนถ่ายขอ้มูลได ้
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รูปท่ี 1 ระบบแลน 

2.2 มอเตอร์ (Motor) 

มอเตอร์ไฟฟ้าคืออุปกรณ์ท่ีแปลงพลงังานไฟฟ้าเป็นพลงังานกล ซ่ึงจะใช้กระแสไฟฟ้าและ

สนามแม่เหลก็เพื่อสร้างแรงบิดสาํหรับหมุนโรเตอร์เพื่อใหเ้กิดการทาํงานเชิงกลข้ึน 

มอเตอร์จะถูกควบคุมโดยระบบคอมพิวเตอร์ เช่น การควบคุมเชิงตรรกะชนิด Solid-State หรือ

เคร่ืองควบคุมเชิงตรรกะท่ีสามารถโปรแกรมได ้(PLC) เพื่อควบคุมและจดัการแรงบิด ความเร็ว งาน

หรือพลงังานท่ีส่งออกมา ข้ึนอยู่กบัการใช้งานของมอเตอร์ ตวัควบคุมมอเตอร์อาจมีคุณสมบติั

มากมายในการควบคุมมอเตอร์ ซ่ึงอาจรวมถึงแต่ไม่จาํกดัเฉพาะการเร่ิมทาํงาน การหยุดทาํงาน การ

ป้องกนักระแสเกิน การป้องกนัโหลดเกิน การหมุนกลบั การเปล่ียนความเร็ว การปรับตาํแหน่ง การ

หมุนกลบัเฉียบพลนั หรือแมแ้ต่การควบคุมลาํดบั โดยตวัควบคุมมอเตอร์นั้นมีตั้งแต่ชนิดพื้นฐาน

จนถึงซบัซอ้น และสามารถควบคุมมอเตอร์เพียงตวัเดียวหรือเป็นกลุ่มก็ได ้

 

มอเตอร์แบ่งไดเ้ป็นสองประเภท คือ มอเตอร์กระแสสลบั และมอเตอร์กระแสตรง ตามแหล่ง

พลงังานท่ีใช ้

2.2.1 มอเตอร์ประเภทกระแสตรง: ขดลวดวงจรและขดลวดอาร์มาเจอร์จะพนัแบบอนุกรม 

ขนาน/ชันท์ หรือผสม มอเตอร์กระแสตรงแบบอ่ืนๆ ไดแ้ก่มอเตอร์แม่เหล็กถาวร (PMDC ) และ

มอเตอร์กระตุน้แยก 

2.2.2 มอเตอร์ประเภทกระแสสลบั: มอเตอร์เหน่ียวนาํกระแสสลบั (เรียกอีกอยา่งวา่มอเตอร์  

อะซิงโครนสั) และมอเตอร์ซิงโครนสั มอเตอร์ประเภทน้ีจะถูกจาํแนกประเภทตามการใชง้านเช่น 

เฟสเด่ียว สามเฟส การเหน่ียวนาํแบบกรงกระรอก แรงดนัไฟฟ้าคู่ ฯลฯ 
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ยงัมีมอเตอร์ประเภทอ่ืนๆ อีก เช่น มอเตอร์กระแสตรงไร้แปรงถ่าน สเตป็เปอร์มอเตอร์ มอเตอร์  

รีลกัแตนซ์มอเตอร์ ฮีสเตอริซีสมอเตอร์ และยนิูเวอร์แซลมอเตอร์ 

ประเภทของมอเตอร์ท่ีนิยมใชง้านในเชิงพาณิชยร์วมถึงลกัษณะการใชง้านมีดงัน้ี: 

มอเตอร์กระแสตรงมีแปรงถ่าน - ใชใ้นเคร่ืองใช้ไฟฟ้าภายในบา้นและรถยนต์ ควบคุมไดง่้าย

เน่ืองจากความเร็วและแรงบิดเป็นไปตามสัดส่วนของแรงดนั/กระแสไฟฟ้าท่ีไดรั้บ 

มอเตอร์กระแสตรงไร้แปรงถ่าน (BLDC) - เหมาะกบัการใช้งานท่ีตอ้งการความน่าเช่ือถือสูง 

ประสิทธิภาพสูง และมีอตัราส่วนพลังงานต่อปริมาตรสูง รวมทั้งสามารถใช้แรงบิดสูงในช่วง

ความเร็วต่างๆ ได ้

มอเตอร์ซิงโครนัสแม่เหล็กถาวร - เหมาะสําหรับการใช้งานท่ีซับซ้อนในภาคอุตสาหกรรม 

PMSM ยงัเหมาะสําหรับชุดขบัความเร็วคงท่ีท่ีมีความแม่นยาํสูงด้วย และยงัมีความสามารถด้าน

โหลดเกินท่ีสูง ความหนาแน่นของพลงังานสูง รวมถึงประสิทธิภาพและการตอบสนองท่ีดีเยี่ยม

เช่นกนั 

มอเตอร์กระแสสลบัเหน่ียวนาํแบบอะซิงโครนัส - ACIM เป็นมอเตอร์ท่ีได้รับความนิยมสูง

ท่ีสุดในภาคอุตสาหกรรมและตลาดผูบ้ริโภค เน่ืองจากไม่มีคอมมิวเตเตอร์/แปรงถ่าน จึงมีความ

น่าเช่ือถือสูง ประสิทธิภาพสูง โหลดสูง และสามารถเช่ือมต่อกับแหล่งจ่ายไฟกระแสสลับได้

โดยตรง 

สเต็ปเปอร์มอเตอร์ - เป็นมอเตอร์ไฟฟ้าท่ีขบัเคล่ือนดว้ยพลัส์ มีลกัษณะการขบัเคล่ือนโดยการ

หมุนรอบแกน 360 องศา แต่มีลักษณะไม่ต่อเน่ืองจะเคล่ือนไปเป็นสเต็ป โดยแต่ละสเต็ปจะ

ขบัเคล่ือนได ้1, 1.5, 1.8 หรือ 2 องศา ซ่ึงจะข้ึนอยูก่บัแต่ละโครงสร้างของมอเตอร์ ขอ้ดีของมอเตอร์

ประเภทน้ีคือ สามารถกาํหนดตะแหน่งของการหมุนไดอ้ย่างแม่นยาํดว้ยองศาหรือระยะทาง โดย

การใช้งาน Stepping Motor นั้น ไม่สามารถใช้งานหรือทาํงานได้เองตอ้งมีอุปกรณ์ท่ีช่วยในการ

ขบัเคล่ือนมอเตอร์นั้นคือ Stepping Motor Drive (อ่านขอ้มูลเพิ่มเติมเก่ียวกบั Stepping Motor Drive) 

และตวั Controller 

 

รูปท่ี 2โครงสร้าง Stepper motor 
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โดยทัว่ไปงานท่ีจะนํามอเตอร์ประเภทน้ีไปใช้งานจะเป็นงานท่ีต้องการตาํแหน่งท่ีมีความ

แม่นยาํสูง เช่น ระบบขบัเคล่ือนหวัแม่พิมพใ์นเคร่ืองพิมพ ์(PRINTER) ซ่ึงจะมีสเต็ปป้ิงมอเตอร์ใน

การเล่ือนตาํแหน่งของหวัพิมพ,์ ระบบขบัเคล่ือนหวัอ่านในเคร่ืองอ่านบนัทึกเหล็ก, ระบบขบัเคล่ือน

ตาํแหน่งของปากกาใน X-Y PLOTER, หุ่นยนตท่ี์ตอ้งการความแม่นยาํในการหยบิจบั เป็นตน้ 

 

รูปท่ี 3 การทาํงานของ Stepper motor 

เซอร์โวมอเตอร์ - เซอร์โวมอเตอร์มีขนาดท่ีเล็กแต่มีประสิทธิภาพสูง จาํเป็นอย่างยิ่งต่อการใช้

งานท่ีตอ้งควบคุมการเคล่ือนท่ีทีมีความแม่นยาํ ความเร็ว และแรงบิด 

 

2.3 Arduino 

Arduino คือ โครงการท่ีนาํชิปไอซีไมโครคอนโทรลเลอร์ตระกูลต่างๆ มาใชร่้วมกนัในภาษา C 

ซ่ึงภาษา C น้ีเป็นลักษณะเฉพาะ คือมีการเขียนไลบาร่ีของ Arduino ข้ึนมาเพื่อให้การสั่งงาน

ไมโครคอนโทรลเลอร์ท่ีแตกต่างกนั สามารถใช้งานโคด้ตวัเดียวกนัได้ โดยตวัโครงการได้ออก

บอร์ดทดลองมาหลายๆรูปแบบ เพื่อใช้งานกบั IDE ของตนเอง สาเหตุหลกัท่ีทาํให้ Arduino เป็น

นิยมมาก เป็นเพราะซอฟแวร์ท่ีใชง้านร่วมกนัสามารถโหลดไดฟ้รี และตวับอร์ดทดลองยงัถูกแจก

แปลน ทาํให้ผูผ้ลิตจีนนําไปผลิตและขายออกตลาดมาในราคาท่ีถูกมากๆ โดยบอร์ดท่ีถูกท่ีสุด

ในตอนน้ีคือบอร์ด Arduino ท่ีมีราคาเพียง 120 – 150 บาทเท่านั้น 

จากท่ีไดก้ล่าวไปแลว้ Auduino นั้นไดใ้ชชิ้ป AVR เป็นหลกัใน Auduino แทบรุ่น สาเหตุมาจาก

ไมโครคอนโทรเลอร์ของตะกูล AVR นั้นมีความทนัสมยั ในชิปในบางตวัสามารถเช่ือมต่อผ่าน 

USB ไดโ้ดยตรง สามารถใช้กบัคอมพิวเตอร์สมยัใหม่ไดเ้ป็นอย่างดี และในไมโครคอนโทรเลอร์

ตะกูล AVR ยงัมีส่วนของโปรแกรมพิเศษท่ีเรียกวา่ Bootloader อยูใ่นระดบัล่างกวา่ส่วนโปรแกรม

ปกติ ซ่ึงจะเป็นส่วนโปรแกรมท่ีจะถูกเรียกข้ึนมาก่อนการเรียกโปรแกรมปกติ ทาํให้สามารถเขียน

สั่งให้ทาํงานใดๆก็ได ้ก่อนการเรียกโปรแกรมปกติ ทาํให้ Arduino นั้นอาศยัส่วนโปรแกรมแกรม

พิเศษน้ีในการทาํให้ชิปสามารถโปรแกรมผ่านพอร์ตอนุกรมชนิด UART ได้ จึงทาํให้การเขียน

โปรแกรมลงไปในชิปใช้เพียง USB to UART ก็เพียงพอแล้ว แต่การโปรแกรมด้วยการใช้

โปรโตคอล UART ก็มีขอ้เสียตรงท่ีตอ้งใชเ้วลาในการบูตเขา้โปรแกรมปกติประมาณ 1 – 2 วินาที

โดย Arduino Platform ประกอบไปดว้ย 
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2.4.1 ส่วนท่ีเป็นฮาร์ดแวร์ (Hardware) 

บอร์ดอิเล็กทรอนิกส์ขนาดเล็ก ท่ีมีไมโครคอนโทรลเลอร์ (MCU) เป็นช้ินส่วนหลกั ถูกนาํมา

ประกอบร่วมกบัอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์อ่ืนๆ เพื่อให้ง่ายต่อการใช้งาน หรือท่ีเรียกกนัว่า บอร์ด 

Arduino, โดยบอร์ด Arduino เองก็มีหลายรุ่นให้เลือกใช ้โดยในแต่ละรุ่นอาจมีความแตกต่างกนัใน

เร่ืองของขนาดของบอร์ด หรือสเปค เช่น จํานวนของขารับส่งสัญญาณ , แรงดันไฟท่ีใช้, 

ประสิทธิภาพของ MCU เป็นตน้  

 

รูปท่ี 4 Arduino Uno – R3 

2.4.2 ส่วนท่ีเป็นซอฟตแ์วร์ (Software) 

ภาษา Arduino (ซ่ึงจริงๆ แลว้ก็คือ ภาษา C/C++) ใชส้าํหรับเขียนโปรแกรมควบคุม MCU 

Arduino IDE เป็นเคร่ืองมือสําหรับเขียนโปรแกรมด้วยภาษา Arduino, คอมไพล์โปรแกรม 

(Compile) และอปัโหลดโปรแกรมลงบอร์ด (Upload) 

 

 

รูปท่ี 5 Arduino IDE 1.8.5 
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2.4 ไวไฟ (Wifi) 

ไวไฟ (WiFi) เป็นเทคโนโลยีท่ีได้รับความนิยมท่ีช่วยให้อุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ในการ

แลกเปล่ียนขอ้มูลหรือการเช่ือมต่ออินเทอร์เน็ตแบบไร้สายโดยใชค้ล่ืนวทิย ุคาํ ๆ น้ีเป็นเคร่ืองหมาย

การคา้ของ Wi-Fi Alliance ท่ีไดใ้ห้คาํนิยามของวายฟายว่าหมายถึง "ชุดผลิตภณัฑ์ใด ๆ ท่ีสามารถ

ทาํงานไดต้ามมาตรฐานเครือข่ายคอมพิวเตอร์แบบไร้สาย (แลนไร้สาย) ซ่ึงอยู่บนมาตรฐาน IEEE 

802.11" อยา่งไรก็ตามเน่ืองจากแลนไร้สายท่ีทนัสมยัส่วนใหญ่จะข้ึนอยู่กบัมาตรฐานเหล่าน้ี คาํว่า 

"ไวไฟ" จึงนํามาใช้ในภาษาองักฤษทัว่ไปโดยเป็นคาํพอ้งสําหรับ "แลนไร้สาย" เดิมทีวายฟาย

ออกแบบมาใช้สําหรับอุปกรณ์พกพาต่าง ๆ และใช้เครือข่าย LAN เท่านั้น แต่ปัจจุบนันิยมใช้วาย

ฟายเพื่อต่อกบัอินเทอร์เน็ต โดยอุปกรณ์พกพาต่าง ๆ เช่นคอมพิวเตอร์ส่วนบุคคล เคร่ืองเล่นเกมส์ 

โทรศพัทส์มาร์ทโฟน แท็บเล็ต กลอ้งดิจิทลัและเคร่ืองเสียงดิจิทลั สามารถเช่ือมต่อกบัอินเทอร์เน็ต

ไดผ้า่นอุปกรณ์ท่ีเรียกวา่แอคเซสพอยตรื์อ ฮอตสปอต และบริเวณท่ีระยะทาํการของแอคเซสพอยต์

ครอบคลุมอยูท่ี่ประมาณ 20 ม.ในอาคาร แต่ระยะน้ีจะไกลกวา่ถา้เป็นท่ีโล่งแจง้ 

Wi-Fi มีความปลอดภัยน้อยกว่าการเช่ือมต่อแบบมีสาย (เช่น Ethernet) เพราะผู ้บุกรุกไม่

จาํเป็นตอ้งเช่ือมต่อทางกายภาพ หน้าเว็บท่ีใช้ SSL[2] มีความปลอดภยั แต่การใช้อินเทอร์เน็ตท่ี

ไม่ไดเ้ขา้รหัสสามารถจะตรวจพบโดยผูบุ้กรุก ดว้ยเหตุน้ี Wi-Fi ไดพ้ฒันาเทคโนโลยีการเขา้รหัส

ต่าง ๆ มากมาย WEP เป็นการเขา้รหัสรุ่นแรก ๆ พิสูจน์แลัวว่าง่ายต่อการบุกรุก โพรโทคอลท่ีมี

คุณภาพสูงกว่าได้แก่ WPA, WPA2 มีเพิ่มข้ึนมาในภายหลงั คุณลกัษณะตวัเลือกท่ีเพิ่มเขา้มาในปี 

2007 ท่ีเรียกว่า Wi-Fi Protected Setup (WPS) มีขอ้บกพร่องร้ายแรงท่ียอมให้ผูโ้จมตีสามารถกูคื้น

รหสัผา่นของเราเตอร์ได[้3] Wi-Fi Alliance ไดท้าํการปรับปรุงแผนการทดสอบและโปรแกรมการ

รับรองตั้งแต่นั้นเป็นตน้มาเพื่อให้แน่ใจวา่ อุปกรณ์ท่ีไดรั้บการรับรองใหม่ทั้งหมดสามารถต่อตา้น

การโจมตีได ้ฟังกช์ัน่   

Wi-Fi สามารถใชง้านไดห้ลากหลายรูป 

2.4.1 ใชอุ้ปกรณ์อจัฉริยะของคุณเพื่อควบคุมกลอ้งจากระยะไกล 

การใช้ฟังก์ชั่น Wi-Fi และแอพฟรีอย่าง Camera Connect เพื่อสั่งงานกลอ้งจากระยะไกลผ่านทาง

อุปกรณ์อจัฉริยะ ช่วยให้คุณถ่ายภาพไดจ้ากมุมภาพและตาํแหน่งถ่ายภาพท่ีเคยเป็นไปไดย้ากหรือ

แมแ้ต่อนัตรายไดห้ากใช้กลอ้งเพียงตวัเดียว เช่น สถานการณ์ในภาพแรกสุดของบทความน้ี คุณไม่

เพียงสามารถใชอุ้ปกรณ์อจัฉริยะเป็นรีโมทคอนโทรลเพื่อลัน่ปุ่มชตัเตอร์ เช่น สําหรับการถ่ายภาพ

หมู่ เท่านั้น แต่ยงัสามารถดูและตรวจสอบตวัอยา่งภาพบนหนา้จอของอุปกรณ์อจัฉริยะได ้จึงเหมาะ

อยา่งยิ่งสําหรับการถ่ายภาพมุมสูงหรือมุมตํ่ามากๆ นอกจากน้ี ภาพท่ีคุณถ่ายไวย้งัสามารถถ่ายโอน

หรือบนัทึกไปยงัอุปกรณ์อจัฉริยะท่ีเช่ือมต่อไดท้นัที 
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2.4.2 แชร์ภาพถ่ายไปยงัโซเชียลมีเดียไดอ้ยา่งราบร่ืน 

คุณสามารถอพัโหลดภาพถ่ายจากกลอ้งไปยงับริการทางเวบ็และแพลตฟอร์มส่ือสังคมต่างๆ อาทิ 

Facebook และ Instagram ผ่าน Canon Image Gateway* ไดโ้ดยตรง ไม่ว่าจะเป็นผลงานภาพถ่ายท่ี

คุณรออวดโฉมไม่ไหว ภาพชุดท่ีคุณสวมใส่ในวนัน้ี หรือฉากน่าสนใจท่ีคุณต้องการแค่แชร์ให้

เพื่อนๆ และผูท่ี้ติดตามไดเ้ห็นกนั การเช่ือมต่อ Wi-Fi ในกลอ้งช่วยใหก้ารแชร์ภาพถ่ายทนัทีหลงัการ

ถ่ายภาพเป็นเร่ืองง่ายข้ึนมาก* หากตอ้งการใช้บริการทางเวบ็ เช่น ไซต์ของส่ือสังคมต่างๆ คุณ

จาํเป็นตอ้งมีบญัชีผูใ้ชส้าํหรับบริการท่ีเก่ียวขอ้ง  

 

2.4.3 แชร์ภาพถ่ายกบัอุปกรณ์อ่ืนๆ ไดท้นัที 

แอพ Camera Connect ใหคุ้ณส่งไฟลภ์าพโดยตรงจากกลอ้งของคุณไปยงัอุปกรณ์อ่ืนท่ีใชร่้วมกนัได้

ซ่ึงอยู่ใกล้ๆ กนั เช่น สมาร์ทโฟนของเพื่อน หรือกลอ้ง Canon ท่ีใช้งาน Wi-Fi ได ้คุณสมบติัน้ีจึง

ช่วยเพิ่มความสะดวกในการแลกเปล่ียนภาพถ่ายหลงัจากไปออกทริป และยงัมีประโยชน์สําหรับ

การทาํงานร่วมกบักลอ้งหลายตวั นอกจากน้ี คุณยงัสามารถใช ้Wi-Fi เพื่อถ่ายโอนภาพไปยงัแล็ปท็

อปเพื่อปรับแต่งภาพไดอี้กดว้ย 

2.4.4 ตรวจสอบภาพถ่ายบนหนา้จอขนาดใหญ่ 

การเช่ือมต่อ Wi-Fi และ Camera Connect ย ังเพิ่มความสะดวกในการจับคู่กล้องของคุณกับ

คอมพิวเตอร์หรือทีวีท่ีรองรับ DLNA คุณจึงสามารถตรวจสอบภาพถ่ายบนหนา้จอขนาดใหญ่ได ้จึง

เหมาะอยา่งยิง่ในการช่วยเพิ่มความมัน่ใจวา่รายละเอียดของภาพจะไดรั้บการถ่ายทอดออกมาไดต้รง

ใจคุณ 

2.4.5 ถ่ายโอนภาพและไฟล์ภาพเคล่ือนไหวไปยงัอุปกรณ์บนัทึกขอ้มูลภายนอก/แหล่งเก็บ

ขอ้มูลบนระบบคลาวด ์

Wi-Fi ในกลอ้งให้คุณสามารถอพัโหลดภาพถ่ายจากกลอ้งไปยงับริการจดัเก็บทางเวบ็ไดโ้ดยตรง 

อาทิ Canon Image Gateway หรือไปยงัอลับั้มภาพออนไลน์เพื่อให้เขา้ถึงไดโ้ดยง่ายในระหว่างการ

เดินทาง นอกจากน้ี คุณยงัสามารถถ่ายโอนภาพและไฟล์วิดีโอไปยงัอุปกรณ์บนัทึกขอ้มูลภายนอก 

Connect Station CS100 (ฉบบัภาษาองักฤษ) ซ่ึงมีความจุถึง 1 TB อุปกรณ์น้ีสามารถใชง้านร่วมกบั 

NFC ได ้ดงันั้น หากกลอ้งของคุณรองรับ NFC* เช่นกนั เพียงแค่แตะท่ี CS100 อุปกรณ์ก็จะเช่ือมต่อ

และถ่ายโอนไฟล์ไดท้นัที นอกจากน้ี คุณยงัสามารถเล่นภาพและภาพเคล่ือนไหวท่ีจดัเก็บอยู่ใน 

Connect Station CS100 บนหนา้จอทีวีขนาดใหญ่หรือจอภาพภายนอกผ่านการเช่ือมต่อ HDMI ได ้

(อ่านเพิ่มเติมเก่ียวกบั NFC ไดใ้นส่วนล่างของบทความน้ี) * เฉพาะกลอ้งท่ีมี NFC/Wi-Fi ท่ีเปิดตวั

ในปี 2015 หรือหลงัจากนั้นเท่านั้น 
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บทที ่3  

วธีิการดําเนินการทาํโครงงาน 

ในการดาํเนินการโครงงานนั้นไดแ้บ่งเป็น 2 ส่วน คือ 1. การสร้างข้ึนงาน และ 2.การทดลอง

เพื่อทดสอบประสิทธิภาพของช้ินงาน 

3.1 วสัดุ อุปกรณ์ 

 3.1.1 กลอ้ง 2 ตวั 

 3.1.2 มอเตอร์ 2 ตวั 

 3.1.3 ลอ้หลงั 2 ลอ้ 

 3.1.4 แบตเตอร่ี  3k Battery 

 3.1.5 rounter 

 3.1.6 โครงเหล็ก  

 3.1.7 อะคริลิก 

 3.1.8 Arduino mega 2560 1 ช้ิน 

 3.1.9 ลอ้รถเขน็ 

 3.1.10 สายแลนด ์

 3.1.11 ขาตั้งกลอ้ง 

 3.1.12 สวติช์ 

 3.1.13 อะลูเมท 

 

3.2 การสร้างช้ินงาน 

3.2.1 ออกแบบช้ินไดโ้ดยใชโ้ปรแกรม solidwork 

3.2.2 ทาํการข้ึนโครงภายนอกดว้ยโครงเหล็ก 

3.2.3 ทาํการตดัอลูเมทและนาํมาติดเขา้กบัโครงรถเพื่อทาํเป็นโครงดา้นนอกของรถรถดว้ยการ

เจาะและใชน้อตในการยดึติดเขา้กบัเหล็ก 

3.2.4 ทาํหารใส่ลอ้ใหช้ิ้นงานพร้อมกบัใส่มอเตอร์ DC  

3.2.5 ทาํการใส่แบตเตอร่ีพร้อมกบัใส่อุปกรณ์สาํหรับควบคุมมอเตอร์(ใช ้Arduino mega ในการ

ควบคุมจาํเป็นตอ้งมีการเขียนโปรแกรมเพื่อควบคุม ) 

3.2.6 ทาํการติดตั้งเสาและกลอ้งเขา้ท่ีช้ินงานทั้งหมด 2 ตวั 
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3.3 การทดลองเพื่อทดสอบประสิทธิภาพของช้ินงาน 

3.3.1 การทดสอบการเก็บขอ้มูล 

 3.3.1.1 ทาํการจาํลองพื้นท่ีของฟาร์มโดยมาํเป็นช่องสาํหรับเดิน และวางอุปกรณ์ท่ีจะ  

ตรวจหาไวต้ามจุดต่างๆ 

 3.3.1.2 ใหค้นเดินเขา้ไปนบัวา่มีอุปกรณ์ก่ีชนิด ชนิดล่ะก่ีช้ิน บนัทึกผล 

 3.3.1.3 นาํหุ่นยนตเ์ขา้ไปนบัวา่มีอุปกรณ์ก่ีชนิด ชนิดล่ะก่ีช้ิน บนัทึกผล 

 3.3.1.4 ทาํซํ้ า 3 คร้ัง 

 3.3.1.5 เปล่ียนตาํแหน่งของอุปกรณ์อีก 2 แบบ ทาํซํ้ าขอ้ 3.3.1.2-3.3.1.4 

 3.3.1.6 วเิคราะห์ผลและสรุป 

3.3.2 การทดสอบระยะในการเช่ือมต่อของกลอ้งและตวัรถกบัผูค้วบคุม 

 3.3.2.1 นาํช้ินงานวิง่ไปตามระยะท่ีกาํหนด 

 3.3.2.2 ตรวจสอบวา่การเช่ือต่อปกติหรือไม่ 

 3.3.2.3 บนัทึกผล วเิคราะห์และสรุป 

 3.3.2.4 ทาํซํ้ า 3 คร้ัง 

 3.3.2.5 สรุปผล 

3.3.3 การทดสอบความเร็วของช้ินงาน 

 3.3.3.1 นาํช้ินงานวิง่ไปตามระยะท่ีกาํหนด 

 3.3.3.2 จบัเวลา บนัทึกผล 

 3.3.3.3 คาํนวณความเร็วของช้ินงาน 

 3.3.3.4 ทาํซํ้ า 3 คร้ัง 

 3.3.3.5 สรุปผล 

3.3.4 การทดสอบระยะเวลาการใชง้านของแบตเตอร่ี 

 3.3.4.1 วดักระแสท่ีมีในแบตเตอร่ี 

 3.3.4.2 นาํช้ินงานวิง่ไปตามเวลาท่ีกาํหนด 

 3.3.4.3 วดักระแสของแบตเตอร่ีหลงัการวิง่ 

 3.3.4.4 บนัทึกผล คาํนวณอายกุารใชง้านของแบตเตอร่ี 

 3.3.4.5 ทาํซํ้ า 3 คร้ัง 

 3.3.4.6 สรุปผล 
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บทที ่4 

ผลการทดลองและวเิคราะห์ผล 

4.1 ผลการทดลอง 

ผลการทดลองเพื่อทดสอบประสิทธิภาพของช้ินงานโดยผลการทดลองจะถูกแบ่งเป็น 2 ตอน 

คือ 1 การทดสอบกลอ้งและการเคล่ือนท่ี และ 2 การทดสอบระยะในการเช่ือมต่อของกลชอ้งกบัผู ้

ควบคุม 

 

การทดลองท่ี 1.1 การทดสอบการเก็บขอ้มูลเหตุการณ์ท่ี 1 

เคร่ืองมือสาํรวจ คร้ังท่ี 1 คร้ังท่ี 2 

เวลา(s) วตัถุ เวลา วตัถุ 

คน 30 ดินนํ้ามนั 4 

ลูกปิงปอง 4 

ลูกแบด 4 

30.15 ดินนํ้ามนั 4 

ลูกปิงปอง 4 

ลูกแบด 4 

หุ่นยนต ์ 198 ดินนํ้ามนั 3 

ลูกปิงปอง 4 

ลูกแบด 3 

210 ดินนํ้ามนั 4 

ลูกปิงปอง 4 

ลูกแบด 3 

รวม 168 125 179.85 137.5 

เฉล่ีย 173.925 131.25 

ตารางท่ี 1 ผลการทดลองการเก็บขอ้มูลเหตุการณ์ท่ี 1 
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การทดลองท่ี 1.2 การทดสอบการเก็บขอ้มูลเหตุการณ์ท่ี 2 

เคร่ืองมือสาํรวจ คร้ังท่ี 1 คร้ังท่ี 2 

เวลา(s) วตัถุ เวลา วตัถุ 

คน 28.05 ดินนํ้ามนั 4 

ลูกปิงปอง 5 

ลูกแบด 3 

28.32 ดินนํ้ามนั 4 

ลูกปิงปอง 5 

ลูกแบด 3 

หุ่นยนต ์ 261 ดินนํ้ามนั 4 

ลูกปิงปอง 4 

ลูกแบด 3 

252 ดินนํ้ามนั 4 

ลูกปิงปอง 3 

ลูกแบด 3 

รวม 232.95 137.5 223.68 260 

เฉล่ีย 456.63 198.75 

ตารางท่ี 2 ผลการทดลองการเก็บขอ้มูลเหตุการณ์ท่ี 2 

 

การทดลองท่ี 1.3 การทดสอบการเก็บขอ้มูลเหตุการณ์ท่ี 3 

เคร่ืองมือสาํรวจ คร้ังท่ี 1 คร้ังท่ี 2 

เวลา(s) วตัถุ เวลา วตัถุ 

คน 26.72 ดินนํ้ามนั 2 

ลูกปิงปอง 5 

ลูกแบด 4 

26.44 ดินนํ้ามนั 2 

ลูกปิงปอง 5 

ลูกแบด 4 

หุ่นยนต ์ 208.8 ดินนํ้ามนั 2 

ลูกปิงปอง 3 

ลูกแบด 4 

207 ดินนํ้ามนั 1 

ลูกปิงปอง 5 

ลูกแบด 4 

รวม 182.08 130 180.56 125 

เฉล่ีย 181.32 127.5 

ตารางท่ี 3 ผลการทดลองการเก็บขอ้มูลเหตุการณ์ท่ี 3 
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การทดลองท่ี 2.1 การทดสอบระยะในการเช่ือมต่อของกลอ้งกบัผูค้วบคุม 

ระยะทาง(m) การเช่ือมต่อ 

20 เช่ือมต่อได ้

30 เช่ือมต่อได ้

40 เช่ือมต่อได ้

ตารางท่ี 4 การทดสอบระยะในการเช่ือมต่อของกลอ้งกบัผูค้วบคุม 

 

การทดลองท่ี 2.2 การทดสอบระยะในการเช่ือมต่อของอุปกรณ์ควบคุมกบัผูค้วบคุม 

ระยะทาง(m) การเช่ือมต่อ 

20 เช่ือมต่อได ้

30 เช่ือมต่อได ้

40 เช่ือมต่อได ้

ตารางท่ี 5 การทดสอบระยะในการเช่ือมต่อของอุปกรณ์ควบคุมกบัผูค้วบคุม 

 

การทดลองท่ี 3 การทดสอบความเร็วของช้ินงาน 

คร้ังท่ี ระยะทาง(m) เวลา(s) ความเร็ว(km/hr) 

1   5 12.07 1.49 

2 5 13.25 1.36 

3 5 13.35 1.35 

  เฉล่ีย 1.4 

ตารางท่ี 6 การทดสอบความเร็วของช้ินงาน 

 

การทดลองท่ี 4 การทดสอบระยะเวลาการใชง้านของแบตเตอร่ี 

คร้ังท่ี กระแสก่อนใช(้A) กระแสหลงัใช(้A) อายกุารใชง้าน(hr) 

1 50 48.7 3 

2 48.7 47.48 4 

3 47.48 46.1 3 

  เฉล่ีย 4 

ตารางท่ี 7 การทดสอบระยะเวลาการใชง้านของแบตเตอร่ี 
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4.2 วเิคราะห์ผลการทดลอง 

 4.2.1 การทดสอบการเก็บขอ้มูล 

 จากการทดลองโดยใชส้ถานการณ์จาํลองทั้ง 3 สถานการณ์ พบวา่ ช้ินงานสามารถทาํงาน

เม่ือเทียบกบัมนุษยจ์ะใชเ้วลาเฉล่ียมากกวา่  3 นาที และมีความเม่นยาํในการหาของเฉล่ีย  75%  

เม่ือเทียบกบัมนุษย ์

 4.2.2 การทดสอบระยะในการเช่ือมต่อของกลชอ้งกบัผูค้วบคุม 

 จากการทดสอบพบวา่ กลอ้งและตวัรถสามารถเช่ือมต่อกบัอุปกรณ์ควบคุมไดใ้นระยะ 20 

เมตร 30 เมตร 40 เมตรได ้  จึงสามารถสรุปไดว้า่กลอ้งสามารถถูกควบคุมในระยะไกลไดม้ากท่ีสุด

ท่ี 40 เมตร ตามผลการทดลอง 

 4.2.3 การทดสอบความเร็วของช้ินงาน 

 จากการทดลองพบวา่ ความเร็วของช้ินงานโดยใชว้ธีิจบัเวลาในขณะท่ีช้ินงานเคล่ือนท่ีไป

ในระยะ 5 เมตร ทั้งหมด 3 รอบ โดยสามารถจบัเวลาได ้12.07 s 13.25 s และ 13.35 s ตามลาํดบั โดย

นาํขอ้มูลท่ีไดม้าคาํนวณความเร็วโดยใชสู้ตร ระยะทาง/เวลา โดยไดค้วามเร็ว 1.49 km/hr             

1.36 km/hr และ 1.35 km/hr ตามลาํดบั และมีค่าเฉล่ียความเร็วอยูท่ี่ 1.4 km/hr  

  4.2.4 การทดสอบระยะเวลาการใชง้านของแบตเตอร่ี 

 จากการทดลองพบวา่ กระแสภายในแบตเตอร่ีท่ีวดัจากโวลลมิ์เตอร์ท่ีใชว้ดัแบตเตอร่ี

รถยนตก่์อนใชง้านทั้ง 3 คร้ังมี  50 A 48.7 A และ 47.48 A และเม่ือวดักระแสหลงัจากใชไ้ป 5 นาที

แลว้วดัอีกคร้ังพบวา่กระแสภายในแบตเตอร่ีทั้ง 3 คร้ัง คือ 48.7 A 47.48 A และ 46.1 A และเม่ือ

นาํมาคาํนวณโดยใชว้ธีิเทียบบญัญติัไตรยางศจ์ะพบวา่แบตเตอร่ีท่ีใชส้ามารถอยูไ่ดถึ้ง 4 ชัว่โมง  
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บทที ่5 

สรุปและข้อเสนอแนะ 

5.1 สรุปผล 

 จากการทดลองในการสร้างหุ่นยนตใ์นโรงเรือนนั้นสามารถใชก้ลอ้งและการเคล่ือนไหวใน

การเขา้ไปตรวจสอบส่ิงของต่าง ๆตามท่ีตอ้งการไดจึ้งสารถนาํเขา้ไปใชต้รวจสอบผกัผลไมใ้นฟาร์ม

แทนมนุษยไ์ดร้วมทั้งหุ่นยนตย์งัสามารถบนัทึกไฟลภ์าพไดท้ั้งวดีิโอและภาพน่ิงเพื่อสามารถนาํมา

ตรวจสอบอยา่งละเอียดภายหลงัไดโ้ดยมีประสิทธิภาพอยูท่ี่ 75 % เม่ือเทียบกบัมนุษย ์ ตวัหุ่นนั้น

สามารถใชง้านไดค้ราวล่ะ 4 ชัว่โมง ทาํใหส้ามารถนาํไปลดการเขา้ออกของคนในฟาร์มไดเ้น่ืองจาก

การตรวจดูแลฟาร์มนั้นใชเ้วลาเฉล่ียต่อรอบ 20 นาที ดงันั้นหุ่นยนตจึ์งสามารถนาํไปใชเ้พื่อลด

จาํนวนการเขา้ออกของมนุษยใ์นฟาร์มอจัฉริยะได ้ซ่ึงเป็นไปตามวตัถุประสงค ์

 

5.2 ขอ้เสนอแนะเพิ่มเติมท่ีเป็นประโยชน์ 

 5.2.1 ขนาดของหุ่นยนตมี์ขนาดใหญ่ สามารถดดัแปลงเพือ่นาํปุ๋ยใส่เขา้ไปแลว้ทาํอุปกรณ์

เพื่อพน่ปุยได ้

 5.2.2 สามารถสร้างโปรแกรมท่ีตรวจจบัโรคหรือแมลงเขา้ไปเพื่อแจง้เตือนผูดู้แลฟาร์มได ้

 

5.3 อุปสรรคในการทาํงาน 

 5.3.1 เน่ืองจากเสาท่ีติดกลอ้งของหุ่นยนตมี์ขนาดท่ีค่อนขา้งสูงทาํใหจ้าํเป็นตอ้งออกแบบ

ตวัหุ่นท่ีมีขนาดค่อนขา้งใหญ่ 
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ภาคผนวก  

โค้ดทีใ่ช้ควบคุมหุ่นยนต์ด้วยโปรแกรม Arduino 
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ในการควบคุมหุ่นยนตน์ั้นใชโ้ปรแกรม Arduino ในการเขียนโคด้เพื่อควบคุม โดยใชโ้คด้

ดงัน้ีโดยจะแบ่งเป็น 2 ส่วนคือ ส่วนของการควบคุมรถดว้ยไวไฟ และการควบควบมอเตอร์ 

 

1.  ส่วนของการควบคุมรถดว้ยไวไฟ 

#define BRAKE 0 

#define CW    1 

#define CCW   2 

#define CS_THRESHOLD 15 

 

//MOTOR 1 

#define MOTOR_A1_PIN 7 

#define MOTOR_B1_PIN 8 

 

//MOTOR 2 

#define MOTOR_A2_PIN 4 

#define MOTOR_B2_PIN 9 

 

#define PWM_MOTOR_1 5 

#define PWM_MOTOR_2 6 

 

#define CURRENT_SEN_1 A2 

#define CURRENT_SEN_2 A3 

 

#define EN_PIN_1 A0 

#define EN_PIN_2 A1 

 

#define MOTOR_1 0 

#define MOTOR_2 1 

 

short usSpeed = 255;  //default motor speed 

 

unsigned short usMotor_Status = BRAKE; 

 

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

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

 

int mx = 53; 

int my = 51; 

int nx = 52; 

int ny = 50; 

int ax, ay, bx, by; 

 

int delay_x = 10; 

 

void setup() { 

  pinMode(mx, INPUT); 

  pinMode(my, INPUT); 

  pinMode(nx, INPUT); 

  pinMode(ny, INPUT); 

  pinMode(MOTOR_A1_PIN, OUTPUT); 

  pinMode(MOTOR_B1_PIN, OUTPUT); 

 

  pinMode(MOTOR_A2_PIN, OUTPUT); 

  pinMode(MOTOR_B2_PIN, OUTPUT); 

 

  pinMode(PWM_MOTOR_1, OUTPUT); 

  pinMode(PWM_MOTOR_2, OUTPUT); 

 

  pinMode(CURRENT_SEN_1, OUTPUT); 

  pinMode(CURRENT_SEN_2, OUTPUT); 

 

  pinMode(EN_PIN_1, OUTPUT); 
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  pinMode(EN_PIN_2, OUTPUT); 

 

  Serial.begin(9600); 

  Serial.println("READY"); 

  for(int i = 0 ; i <= 40 ; i++){ 

    delay(1000); 

    Serial.println(i); 

    } 

 Serial.println("START"); 

} 

 

 

 

void loop() { 

  ax = digitalRead(mx); 

  ay = digitalRead(my); 

  bx = digitalRead(nx); 

  by = digitalRead(ny); 

  Serial.print(ax); Serial.print(ay); 

Serial.print("||"); Serial.print(bx); 

Serial.print(by); Serial.println(" -> "); 

  

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

====== 

 

 

  if (bx == 0) { 

    by = digitalRead(by); 

    if (by == 0) { 

      go(); 

    } 

  } 

 

  else if (by == 0) { 

 

    bx = digitalRead(ax); 

    if (bx == 0) { 

      back(); 

    } 

  } 

 

 

  else if (ax == 0) { 

    ay = digitalRead(ay); 

    if (ay == 0) { 

      left(); 

    } 

  } 

 

 

  else if (ay == 0) { 

    ax = digitalRead(ax); 

    if (ax == 0) { 

      rigth(); 

    } 

  } 

  else { 

    STOP(); 

  } 

 

} 
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2. การควบควบมอเตอร์ 

int x = 2000; 

 

void go() { 

  Serial.println("GO"); 

  usMotor_Status = CW; 

  motorGo(MOTOR_1, usMotor_Status, 

usSpeed); 

  motorGo(MOTOR_2, usMotor_Status, 

usSpeed); 

  delay(800); 

} 

void back() { 

  Serial.println("BACK"); 

  usMotor_Status = CCW; 

  motorGo(MOTOR_1, usMotor_Status, 

usSpeed); 

  motorGo(MOTOR_2, usMotor_Status, 

usSpeed); 

  delay(800); 

} 

 

void left() { 

  Serial.println("LEFT"); 

  usMotor_Status = CCW; 

  motorGo(MOTOR_1, usMotor_Status, 

usSpeed); 

  usMotor_Status = CW; 

  motorGo(MOTOR_2, usMotor_Status, 

usSpeed); 

  delay(1800); 

} 

 

 

 

void rigth() { 

  Serial.println("rigth"); 

  usMotor_Status = CW; 

  motorGo(MOTOR_1, usMotor_Status, 

usSpeed); 

  usMotor_Status = CCW; 

  motorGo(MOTOR_2, usMotor_Status, 

usSpeed); 

  delay(1800); 

} 

 

void STOP() { 

  Serial.println("STOP"); 

  usMotor_Status = BRAKE; 

  motorGo(MOTOR_1, usMotor_Status, 0); 

  motorGo(MOTOR_2, usMotor_Status, 0); 

} 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาคผนวก  

ภาพการทาํงานของสมาชิกในกลุ่ม 

 



23 
 

ภาพระหวา่งการทาํโครงงาน 

1. ภาพการเก็บขอ้มูล 
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2. ภาพระหวา่งทาํการทาํช้ินงาน 

  

    

         


