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      โครงงานน้ีศึกษาและออกแบบพฒันาสร้างเคร่ืองคดัแยกสีพริก  เพ่ือลดภาระของ เกษตรกรใน

การคดัแยกก่อนส่งออกจาํหน่าย เน่ืองจากราคาขายเพ่ือนาํเขา้สู่ขบวนการแปรรูปนั้นราคาต่างกนั 

เกษตรกรจึงจาํเป็นตอ้งคดัแยกก่อนส่งออกขาย หลกัการทาํงานของเคร่ืองเร่ิมจากการนาํพริกเขา้

ระบบคดัแยกโดยใส่พริกลงไปใน ช่องท่ีสร้างข้ึนในขนาดท่ีพอเหมาะ และส่งต่อใหเ้ซนเซอร์สี ทาํ

การตรวจจบัสี เมื่อไดค่้าสีจากเซนเซอร์แลว้ระบบจะนาํค่าท่ีไดไ้ปเปรียบเทียบกบัค่าท่ีไดบ้นัทึกไว้

ก่อนหนา้น้ี  เพ่ือตดัสินใจ ในการคดัแยกว่าพริกผลน้ีเป็นสีเขียว,สีแดง หรือสีเหลือง   ซ่ึงผลจากการ

ตดัสินใจน้ีจะสั่งให้เซอร์โวมอเตอร์ตวัฐานหมุนแกนเพ่ือเลือกทิศทางและสั่งให้เซอร์โวเซอร์ตวัท่ี

เป็นมือจบัพริกออกจากช่องไปยงักล่องเพ่ือคดัแยกพริกแต่ละลูก ทั้งหมดน้ีถูกควบคุมการทาํงานโด

ยอดูโน่  ตัวเคร่ืองมีความสามารถในการตั้งค่าสีของพริกท่ีจะทาํการคดัแยกได ้ผลท่ีไดจ้ากการ

ทดลองใชง้าน พบว่า เคร่ืองคดัแยกสีพริกสามารถทาํงานไดถู้กตอ้งตามท่ี  ออกแบบไวโ้ดยมีความ

ผดิพลาดในการคดัแยก เฉล่ีย 5  %  และมีความเร็วในการคดัแยกเฉล่ีย 1 ผล ต่อ 15วินาที 
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This project studied and designed the development of a chili color sorting machine. To 
reduce the burden of Farmers in sorting before exporting, selling Due to the selling 
price to be imported into the processing process, the price is different. Farmers therefore 
need to sort out before exporting. The working principle of the machine starts from 
bringing the chili into the separation system by putting the chili into Channel created in 
the right size And forward to the color sensor Do color detection When receiving the 
color value from the sensor, the system will compare the value obtained with the 
previously recorded value. To decide In the separation of the chili, this result is green, 
red or yellow. The result of this decision is to order the servo motor to rotate the axis to 
choose the direction and order the servo to catch the chilli. From the box to the box to 
separate each chili All of this is controlled by Adino. The machine has the ability to set 
the color of the chili to be sorted. The results of the experiment showed that the chili 
color sorting machine can work correctly as Designed with an average of 5% sorting 
errors and an average separation speed of 1 result per 15 seconds
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บทที1่ 
บทน า 

เคร่ืองแยกพริกหวานด้วยหุ่นยนต์ 

ความส าคญัของปัญหา 

          ในปัจจุบนัพริกหวานเป็นท่ีตอ้งการของตลาด เกษตรกรจึงเพ่ิมผลผลิตให้มากข้ึน เพ่ือ

ตอบสนองความตอ้งการของตลาด เพ่ือใหล้ดตน้ทุนแรงงานคนและถูกหลกัอนามยัดงันั้นจึง

ไดมี้การคิดคน้และพฒันาดงันั้นจึงไดมี้แนวคิดท่ีจะ นาํเอาเทคโนโลยท่ีีมีอยูอ่ยา่งใกลต้วัมาใช้

ให้เกิดประโยชน์อยา่งมีประสิทธิภาพและให้มีการทาํงานอยา่งต่อเน่ือง สุดจึงมีแนวคิดท่ีจะ

สร้างเคร่ืองคดัแยกและนับจาํนวนพริกท่ีสามารถ ตรวจสอบสี  ซ่ึงระบบทั้งหมดสามารถ

ทาํงานอตัโนมติั  เพื่ออาํนวยความสะดวกสบายในการใชง้านมากท่ีสุด เคร่ืองจะใชเ้ซนเซอร์

คดัแยกสีพริก 3 สี คือสีเขียว สีเหลือง สีแดง เท่านัน่ ถา้พริกไม่สดหรือเน่าเสียจะถูกแยกออก

จากพวก เพ่ือคุณภาพของสินคา้ อุปกรณ์น้ีจะนบัพริกแต่ละผลลงแต่ละถงัท่ีจดัเก็บพริกหวาน

ไว ้

 

 

รูปที่ 1 ตวัอย่างความต้องการทางตลาดผลผลติพริกหวาน 
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วตัถุประสงค์ 

1.เพื่อพฒันาเคร่ืองมือเพื่อช่วยเกษตรกร โดยการออกแบบและสร้างเคร่ืองคดัแยกพริก 

 

ขอบเขตของโครงงาน 
1.ออกแบบกลไกการทาํงานควบคุมระบบคดัแยกดว้ยแขนกล 

2. แยกเฉพาะพริก สีเขียว  สีเหลือง และ  สีแดงเท่านั้น ดว้ยระบบเซนเซอร์RGB โดยขนาดพริกหวานจ๋ิว 

7-8เซนติเมตร ลงในตะกร้าท่ีเตรียมไว ้

3.เวลาท่ีใชใ้นการคดัแยก 1 ลูกต่อ 15วนิาที 

4.ค่าความผดิพลาด 5% 

 

ผลคาดว่าที่จะได้รับ 

1.เคร่ืองคดัแยกมีความแม่นในการแยกพริกหวานหากตอ้งการแยกสีแดง สีเหลือง สีเขียว 

2. ลดแรงงานและเพ่ิมความรวดเร็วในการส่งออก 

3. เพื่อยกระดบัคุณภาพชีวิตเกษตรกร 

4. ในอนาคตถา้หากนาํไปพฒันาคาดว่าอาจจะสามารถแยกพริกหวานไดม้ากกว่า 3สี และเป็นอุปกรณ์

ในการนาํไปใชง้านจริง 
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บทที2่ 

     ทฤษฎแีละเน้ือหาที่เกี่ยวข้อง 

       พริกเป็นพืชเศรษฐกิจท่ีสาํคญัในประเทศไทยท่ีเกษตรกรในหลายพ้ืนท่ีนิยมปลูกและยดึเป็น อาชีพ

หลกั เพ่ือจาํหน่ายทั้งในประเทศและส่งออกจาํหน่ายในต่างประเทศ ประเทศไทยถือไดว้่ามีพ้ืนท่ี ท่ี

เหมาะสมในการทาํการเกษตร  พริกสามารถเจริญเติบโตเป็นอยา่งดีในประเทศไทยซ่ึงในปัจจุบนั ความ

เจริญกา้วหนา้ของโลกยคุปัจจุบนัไดม้ีการนาํเอาเทคโนโลยมีาใชใ้นชีวิตประจาํวนัในงานหลาย ๆ ดา้น  

เช่น ภายในอาคารบา้นเรือน งานในโรงงานอุตสาหกรรม หน่วยงานราชการ สาํนกังาน และตาม บริษทั

ต่าง ๆ หรือแมแ้ต่ดา้นงานเกษตร ดงันั้นจึงไดมี้การคิดคน้และพฒันาดงันั้นจึงไดมี้แนวคิดท่ีจะ นาํเอา

เทคโนโลยท่ีีมีอยูอ่ยา่งใกลต้วัมาใชใ้ห้เกิดประโยชน์อยา่งมีประสิทธิภาพและให้มีการทาํงานท่ีเร็วท่ีสุด  

มนุษยส์ามารถสร้างสรรคส่ิ์งใหม่เพ่ือนาํมาช่วยเหลือหรือแทนท่ีสาํหรับการทาํงานของกิจกรรมต่าง  ๆ 

แต่กระบวนการท่ีจะไดม้าซ่ึงเทคโนโลยท่ีีทนัสมยัก็ตอ้งอาศยัการคน้ควา้ ทดลอง และการวิจยั เพื่อท่ีจะ

ทาํการประดิษฐ์คิดคน้ส่ิงใหม่ๆ ให้เกิดประโยชน์อยู่เสมอ และในปัจจุบนัส่ิงท่ีไดรั้บความสนใจ ก็คือ 

เคร่ืองคดัแยกและนบัจาํนวนพริก ซ่ึงพริกเป็นพืชเศรษฐกิจและมีความสาํคญัท่ีมีการบริโภค ในแต่ละวนั

เป็นจาํนวนมาก จึงมีเกษตรกรในหลายพ้ืนท่ียดึการปลูกพริกเป็นอาชีพหลกั หากตอ้ง ขายผลผลิตให้ได้

ราคาดีเกษตรกรจาํตอ้งคดัเลือกผลผลิตท่ีมีคุณภาพท่ีดีจะขายได้ในราคาท่ีสูงข้ึนและ เป็นการนาํเอา

เทคโนโลยมีาประยกุตก์ารใชง้านในดา้นการเกษตรซ่ึงจะช่วยลดตน้ทุนและแรงงานได ้เป้นจาํนวนมาก 

           จากปัญหาดงักล่าว  จึงมีแนวคิดท่ีจะสร้างเคร่ืองคดัแยกและนบัจาํนวนพริกท่ีสามารถ ตรวจสอบ

สี  นับจาํนวน และแสดงผล  ซ่ึงระบบทั้งหมดสามารถทาํงานอตัโนมติั  เพ่ืออาํนวยความสะดวกสบาย

ในการใชง้านมากท่ีสุด 
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การควบคุมแขนกลเบ้ืองต้น 

  หุ่นยนต์ (Robot) คือเคร่ืองจักรกลชนิดหน่ึงท่ีทาํงานด้วยการควบคุมแบบอตัโนมติั ท่ีมีลกัษณะ

โครงสร้างและการทาํงานคลา้ยหรือเสมือนกบัมนุษย ์และสามารถทาํงานซํ้าๆ และซบัซอ้นไดดี้ รวมทั้ง

งานท่ีมีความยากลาํบากท่ีมนุษยไ์ม่สามารถทาํได ้ เช่น งานสาํรวจในพ้ืนท่ีบริเวณคบัแคบ งานสาํรวจใต้

ทอ้งทะเลลึก หรืองานสาํรวจดาวเคราะห์ท่ีไม่มีส่ิงมีชีวิต หุ่นยนต์เป็นศาสตร์ทางวิศวกรรมท่ีรวมเอา 

วิศวกรรมเคร่ืองกล วิศวกรรมไฟฟ้า วิศวกรรมอิเล็กทรอนิกส์ วิศวกรรมคอมพิวเตอร์ และวิศวกรรม

ซอฟแวร์เขา้ดว้ยกนัเพ่ือสร้างหุ่นยนตข้ึ์นมาในปัจจุบนัแขนกลไดถู้กนาํไปใชง้านท่ีหลากหลายมากข้ึน

และไม่ไดจ้าํกดัเฉพาะในวงการอุตสาหกรรมเท่านั้น เช่น ทางการแพทย ์งานบริการ เป็นตน้  สาํหรับ

แขนกลในงานอุตสาหกรรมเป็นอุปกรณ์หลกัของระบบ Flexible Production System (FPS)  ซ่ึงเป็น

ระบบการผลิตท่ีทํางานอย่างอัตโนมัติ    ง่ายในการทําโปรแกรมและปรับแต่งเพื่อให้ใช้ได้กับ

กระบวนการผลิตท่ีมีผลิตภณัฑ์หลากหลายประเภท  แขนกลสามารถนาํไปประยุกต์ใชง้านเฉพาะอย่าง

ได ้เช่น การพ่นสี การเคลือบผวิ  การบรรจุ และการประกอบ เป็นตน้แขนกล  

 

Articulate Robot เป็นหุ่นยนตท่ี์ออกแบบมาใหมี้ลกัษณะคลา้ยคลึงกบัแขนของมนุษยต์ั้งแต่ช่วง

หวัไหล่ไหลลงไป นั้นหมายความว่าหุ่นยนตช์นิดน้ี จะมีความสามารถในการทาํงานและความสามารถ

ในการเคล่ือนท่ีไดใ้นลกัษณะท่ีคลา้ยกบัการเคล่ือนท่ีของแขนมนุษยน์ัน่เอง หลายๆ คนจึงมกัเรียก

หุ่นยนตช์นิดน้ีว่า ‘แขนกล’ 
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รูปที่ 2 แขนกลประเภท Articulate 

จากรูปท่ี 1.1 ท่ีแสดงดา้นบนนั้นเป็นลกัษณะของ Articulate Robot หรือท่ีเรียกกนัว่า แขนกล จะเห็นได้

ว่ามีโครงสร้างท่ีคลา้ยคลึงกบัของของมนุษย ์ซ่ึงนัน่หมายความว่าหุ่นยนตช์นิดน้ีถูกออกแบบมาเพ่ือใช้

ในการหยบิจบัช้ินงานในกระบวนการผลิต แต่ในปัจจุบนัน้ีหุ่นยนตช์นิดน้ีถูกนาํมาประยกุตใ์ชง้านใหมี้

ความสามารถมากกว่าทาํงานใชห้ยบิจบัช้ินงาน ไม่ว่าจะเป็นการประยกุตใ์ชใ้นกระบวนการงานเช่ือม

โลหะต่างๆ งานพ่นสี หรืองาน Spot Gun และบางองคก์รยงัมีการพฒันาใหหุ่้นยนตช์นิดน้ีสามารถ

ทาํงานในกระบวน Machining อีกดว้ย จากตวัอยา่งการประยกุตใ์ชง้านขา้งตน้ จะเห็นไดว้่าหุ่นยนตจ์ะ

ถูกนาํมาใชง้านทดคนนัน่เป็นเร่ืองจริงเลยทีเดียว ขอ้ดีของการใชหุ่้นยนตเ์พ่ือนาํมาทาํงานทดแทนคนก็

เพราะหุ่นยนตมี์ส่ิงท่ีไม่เหมือนคน ดงัน้ี 

1.หุ่นยนตม์ีความแม่นยาํและความเท่ียงตรงในการทาํงาน 

2.หุ่นยนตมี์ความสามารถในการทาํงานในกระบวนซํ้าๆ ไดดี้กว่า 

3.หุ่นยนตส์ามารถปรับเปล่ียนรูปแบบกระบวนการทาํงานไดห้ลากหลาย 

4.หุ่นยนตส์ามารถประยกุตใ์ชง้านไดใ้นหลากหลายสภาพแวดลอ้ม 
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หุ่นยนตอุ์ตสาหกรรมในอุตสาหกรรมจากเหตุผลท่ีกล่าวมาขา้งตน้ลว้นเป็นขอ้ดีของหุ่นยนตท่ี์จะถูก

นาํมาใชง้านทดแทนคน แต่กไ็ม่ไดห้มายความว่ามนัจะดีไม่กว่าคนเสียทั้งหมด แน่นอนว่าหุ่นยนตก์คื็อ

เหลก็ท่ีถูกนาํมาประกอบเขา้ดว้ยกนัและใส่กลไกต่างๆ ใหส้ามารถเคล่ือนท่ีได ้อีกทั้ง ยงัตอ้งมีระบบใน

การควบคุบการทาํงาน ดงันั้น การท่ีหุ่นยนตจ์ะทาํงานหรือเคล่ือนท่ีไดจ้ะตอ้งอาศยัทกัษะและความรู้

จากคนอยูดี่ ทั้งน้ี เพ่ือทาํหนา้ท่ีในการป้อนโปรแกรมคาํสัง่ต่างๆ เพ่ือใหหุ่้นยนตส์ามารถทาํงานไดต้ามท่ี

มนุษยต์อ้งการ เราจึงตอ้งมีการเตรียมพร้อมเพ่ือใหท้นัต่อการเปล่ียนแปลงท่ีจะเกิดข้ึน 

องค์ประกอบของระบบควบคุมหุ่นยนต์ 

หุ่นยนตป์ระกอบดว้ย องคป์ระกอบหลกั คือ 

1.Programming Pendent : อุปกรณ์ท่ีทาํหนา้ท่ีในการป้อนคาํสัง่โดยผูค้วบคุมหรือ User 

2.Controller : ส่วนท่ีทาํหนา้ท่ีในการรับคาํสัง่จาก User ผา่น Programming Pendant และนาํมาประมาณ

ผล เพ่ือทาํการควบคุมหรือสัง่การทาํงานของหุ่นยนต ์

3.Manipulator : เรียกง่ายๆ ว่า ตวัหุ่นยนต ์ท่ีจะทาํงานตามคาํสัง่ท่ีผา่นการประมวลผลจาก Controlle 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่2.1องค์ประกอบของระบบควบคุมหุ่นยนต์ 

 



                                                                                                                                                                                         
12 

 

ส่วนประกอบ 

1.Servo Motor เป็นอุปกรณ์ท่ีสามารถควบคุมเคร่ืองจกัรกล หรือระบบการทาํงานนั้นๆ ใหเ้ป็นไปตาม

ความตอ้งการ เช่น ควบคุมความเร็ว (Speed) , ควบคุมแรงบิด (Torque) , ควบคุมแรงตาํแหน่ง (Position) 

โดยใหผ้ลลพัธต์ามความตอ้งการท่ีมีความแม่นยาํสูง 

 

จุดเด่นของ Servo Motor 

เป็นมอเตอร์ท่ีสามารถคอนโทรลองศาการหมุนได ้โดยไม่ตอ้งใช ้Driver* , เพียงแค่คุณมีบอร์ด Arduino 

หรือไมโครคอนโทรลเลอร์อ่ืนๆ ก็สามารถใช้งานไดแ้ลว้* Driver กับ Controller ไม่ใช่อนัเดียวกนั 

Driver อาจหมายถึงบอร์ดท่ีใช้ขับเคล่ือน Motor แต่ Controller คือตัวส่งสัญญาณให้ Driver เช่น

(Arduino) 

 

1.1 servo moter รุ่น Mg996r Servo Motor (ซ่ึงในท่ีน้ีหมายถึง RC Servo*) คือ DC มอเตอร์ ท่ีสามารถ

ควบคุมองศาในการหมุนได ้เน่ืองจากมีเฟือง (Gear) และตวัอ่านค่าองศา อยู่ภายในตวัถงัของมนั ซ่ึง

เซอร์โวอิเลก็ทรอนิกส์ส่วนมาก จะหมุนได ้180 องศา แต่ก็เพียงพอสาํหรับนาํไปใชใ้นหลายๆงาน 

Tower Pro MG996R 

คือ Servo Motor ขนาดกลาง สาํหรับงานเคร่ืองกลอิเลก็ทรอนิกส์ต่างๆ มีแรงบิด(Torque)สูง สามารถใช้

ในการยกหรือลากอุปกรณ์หนักๆได ้พร้อมดว้ยเฟืองโลหะ เพ่ิมความแข็งแรง ไม่แตกหักง่ายๆเหมือน

เฟืองพลาสติก 

 การเลือก Specs ของ Servo 

การเลือกใช ้Servo ซกัตวั เราควรเลือกจาก Spec ต่างๆของมนัเช่น 

• Speed ใน RC Servo จะนิยมวดัความเร็วเป็นเชิงมุม คือความเร็วในการหมุนเป็นองศา นิยมวดัเป็น 60° 

เช่น 0.1 s/60° หมายถึง ใชเ้วลา 0.1 วินาที ในการหมุน 60° , ดงันั้น ยิง่เลขนอ้ย ก็จะยิง่เร็วมาก 
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• Torque หรือแรงบิด เป็นหัวใจสาํคญัท่ีเราไดจ้ากเซอร์โวร์ แรงท่ีเซอร์โวร์ส่งมาให้เรา เพื่อนาํไปหมุน 

ยก ลาก ดึง ของต่างๆ นัน่ก็คือแรงบิด ถา้แรงบิดนอ้ย ก็จะไม่สามารถหมุนของต่างๆได ้

แรงบิดของเซอร์โวร์ นิยมวดัในหน่วย kg•cm หรือ oz•in ซ่ึงจริงๆแลว้ มาจากสูตรโมเมนต ์M = FxS ท่ีมี

หน่วยเป็น N•m แต่มีการแปลงมาเป็น kg•cm เพ่ือใหผู้ใ้ชง้านทัว่ไปมองภาพออกมากข้ึน 

ควรคาํนวณแรงบิดคร่าวๆก่อน เช่น เซอร์โวร์มีแรงบิด 10 kg•cm หมายถึงถา้แขนของมนั ยาว 1 cm จะมี

แรงบิด 10 kg , ถา้แขนยาว 0.5 cm จะมีแรงบิด 20 kg , แขนยาว 2 cm แรงบิด 5 kg ดงันั้นถา้ตอ้งการให้

ไดแ้รงบิดสูงๆ ก็ไม่ควรติดอุปกรณ์ให้ห่างจากแขนเซอร์โวร์(จุดหมุน)มากนัก เราก็จะพอรู้คร่าวๆว่า

เซอร์โวร์สามารถยกของท่ีเราตอ้งการไหวมั้ย 

 

1.2 servo moter RDS3115 เป็นเซอร์โวมอเตอร์แรงบิดสูงให้แรงบิดมากถึง 15 กิโลกรัมเซนติเมตร 

ภายในเป็นเฟืองโลหะทั้งหมด มีความแข็งแรงสูง มาพร้อมกบัแขนอลูมิเนียมท่ีสารถประยุกต์กบัการ

สร้างหุ่นยนตห์รือแขนกลต่างๆ ไดโ้ดยง่าย 

คุณสมบัต ิ

• ใชชุ้ดเฟืองทั้งหมดเป็นเฟืองโลหะ 

• ขณะทาํงาน สามารถควงบคุมตาํแหน่งได ้270 องศา 

• ขณะไม่ทาํงาน สามารถหมุนโครงสร้างได ้360 องศา 

• มีชุดลูกปืน 2 ชุดท่ีเฟืองตวัสุดทา้ย 

• มีวงจรควบคุมและวงจรขบัดว้ย MOSFET 

• ดา้นล่างของเซอร์โวมีจุดยดึแกนหมุนอิสระ 

• เสียงขณะทาํงานมีนอ้ยมาก 

• ขนาด (เฉพาะตวัเซอร์โว) 40x20x40.5 มิลลิเมตร 
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• ขนาด (เมื่อรวมแขนอลูมิเนียม) 40x20x40.5 มิลลิเมตร 

• นํ้าหนกั 60 กรัม 

• ความยาวสาย 320 มิลลิเมตร 

• ความเร็ว 0.16 วินาที/60 องศา ท่ีแรงดนั 6 โวลต ์

• ความเร็ว 0.14 นาที/60 องศา ท่ีแรงดนั 7.2 โวลต ์

• แรงบิด 15 กิโลกรัมเซนติเมตร ท่ีแรงดนั 6 โวลต ์

• แรงบิด 17 กิโลกรัมเซนติเมตร ท่ีแรงดนั 7.2 โวลต ์

• ทาํงานท่ีแรงดนั 4.8V ถึง 8.4V 

• ค่า Dead Zone เพียง 3 ไมโครวินาที 

 

 

2.โมดูล วดัค่าสี อ่านค่าสี  RGB Colour Sensor (TCS230/TCS3200) สาํหรับ Arduinoโมดูลวดัค่าสี RGB 

Colour Sensor (TCS230/TCS3200) เซนเซอร์แยกสี ใชแ้ยกว่าสีท่ีอยูห่นา้เซนเซอร์น้ีเป็นสีอะไร เอาตพุ์ต

ท่ีอ่านได ้ออกมาเป็นค่า R G B ใชง้านง่าย มีไฟ Flash สาํหรับตรวจจบัสีวตัถุในท่ีมืด สามารถสัง่ควบคุม

เปิดปิดไฟไดจ้ากในโคดโปรแกรม พ้ืนหลงัเป็นสีขาวมีกระบอกพลาสติกสีดาํ กนัไม่ใหสี้อ่ืนไปรบกวน 

ไม่ตอ้งหาต่อท่ีกั้นแสงเพ่ิม  

 

3. Arduino คือ โครงการท่ีนาํชิปไอซีไมโครคอนโทรลเลอร์ตระกูลต่างๆ มาใชร่้วมกนัในภาษา C ซ่ึง

ภาษา C น้ี เ ป็นลักษณะเฉพาะ คือมีการ เ ขียนไลบา ร่ีของ Arduino ข้ึนมาเ พ่ือให้การสั่งงาน

ไมโครคอนโทรลเลอร์ท่ีแตกต่างกนั สามารถใชง้านโคด้ตวัเดียวกนัได ้โดยตวัโครงการไดอ้อกบอร์ด

ทดลองมาหลายๆรูปแบบ เพื่อใชง้านกบั IDE ของตนเอง 
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4. Power supply ทั้งแบบ AT และ ATX นั้นมีลกัษณะการทาํงานท่ีเหมือนกนั คือรับแรงดนัไฟจาก 220-

240 โวลต์ โดยผ่านการควบคุมด้วยสวิตช์ สําหรับ AT และเมนบอร์ด แลว้ส่งแรงดันไฟส่วนหน่ึง

กลบัไปท่ีช่อง AC output เพือ่เล้ียงตวัมอนิเตอร์ และจะส่งแรงดนัไฟ 220 โวลต ์อีกส่วนหน่ึงเขา้สู่หน่วย

การทาํงานท่ีทาํหนา้ท่ีแปลงแรงดนัไฟสลบั 220 โวลต ์ใหเ้ป็นไฟกระแสตรง 300 โวลต ์โดยไม่ผา่นหมอ้

แปลงไฟ ระบบน้ีเรียกว่า (Switching power supply ) และผา่นหมอ้แปลงท่ีทาํหน้าท่ีแปลงไฟตรงสูงให้

เป็นไฟตรงตํ่า โดยจะฝ่านชุดอุปกรณ์ท่ีทาํหน้าท่ีกาํหนดแรงดนัไฟฟ้าอีกชุดหน่ึงแบ่งให้เป็น 5 และ 12 

ก่อนท่ีจะส่งไปยงัสายไฟและตวัจ่ายต่างๆ โดยความสามารถพิเศษของ Switching power supply ก็คือ มี

ชุด Switching ท่ีจะทาํการตดัไฟเล้ียงออกทนัทีเม่ือมีอุปกรณ์ท่ีโหลดไฟตวัใดตัว หน่ึงชาํรุดเสียหาย 

หรือช็อตนัน่เอง 
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บทที่ 3 

วธีิด าเนินการท าโครงงาน 

ขั้นตอนการดาํเนินงาน 

                      การดาํเนินงานศึกษาขอ้มูลเก่ียวกบัการสร้างเคร่ืองแยกสีและคอนโทรลตาํแหน่งการจบั

วางของพริก ทาํการทดลองจากนั้นทาํการปรับปรุงแกไ้ขใหไ้ดป้ระสิทธิภาพเพียงพอ นาํผลมาวิเคราะห์ 

สรุป และประเมินผลไดอ้ยา่งท่ีคาดหวงัไว ้

 

ตารางที่ 1 ขั้นตอนการด าเนินงาน 

 

ลาํดบั

ท่ี 

รายการ เดือน / 2562 

พฤศจิกายน ธนัวาคม มกราคม กุมภาพนัธุ ์
1 สืบคน้ขอ้มูลท่ีเก่ียวขอ้ง 9 9 9 9 9 9 9 9 9 9 9 9 

2 ปรึกษาและขอคาํแนะนาํจาก

อาจารยท่ี์ปรึกษาโครงงาน 
9 9 9 9 9 9 9 9 9 9 9 9 

3 ประชุมวางแผนปฏิบติังาน

เบ้ืองตน้ 

    9 9 9 9 9 9 9 9 

4 ทาํเร่ือเบิกเงินและจดัซ้ือของ 

 
      9 9 9     

5 ลงมือปรับปรุงพฒันาตาม

แผนท่ีวางไว ้

      9 9 9 9 9 9 

6 ทาํการทดสอบหาขอ้ผดิพลาด         9 9 9 9 

7 ปรับปรุงพร้อมแกไ้ข          9 9 9 

8 สรุปและเขียนรายงาน          9 9 9 
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อุปกรณ์การด าเนินโครงงาน 

1.โครงสร้างแขนกลแบบอะลูมิเนียม  

2.เซอร์โวมอเตอร์  

3.โฟโตบ้อร์ด  

4. powersupply  
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5.พริกหวานปลอม  

6.ไมแ้ผน่ทาํกระบอกลาํเลียง  

7.อะลูมิเนียมฐานรองโครงสร้าง  

8.อะคิลิค 
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9.ตะกร้า  

10.Arduino  

11.RGBเซนเซอร์จบัค่าสี  

12. มือจบั  
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วธิีการด าเนินงาน 

1.ศึกษาคน้ควา้หาขอ้มูล เซอร์โวมอเตอร์ เซ็นเซอร์  

2.ศึกษาหาขอ้มูลการออกแบบหุ่นยนต ์

3.ศึกษาเขียนโปรแกรม Arduino 

4.ออกแบบโครงสร้างและเลือกวสัดุท่ีจะนาํมาใช ้

5.กาํหนดตาํแหน่งการ หยบิ จบั  วาง  ใหหุ่้นยนต ์และการวางเซ็นเซอร์ตรวจจบัสี 

6.ทดสอบการทาํงานของตวัเคร่ืองและโปรแกรม 

7.การทาํงานของโปรแกรม 

อุปกรณ์ท่ีใชใ้นการควบคุมการทาํงานคือArduino เก็บคาํสัง่งานไวใ้นตวัArduino 

 

13.สายไฟผู-้ผู ้  
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รูปที่ 3 เขียนค าส่ังงานโปรแกรม 

2. Desing ตวักระบอกลาํเลียงพริกทรง4เหล่ียมจตุัรัสหนา้กวา้ง 9ซม.สูง 37.5ซม.ลึก8ซม. เจาะรูดา้นหนา้

กวา้ง9ซม. สูง5.5ซม.ลึก4ซม. ดา้นในตวักระบอกมีแผน่อะคิลิกรองรับพริกและดา้นล่างสุดเป็นแผ่นไม้

เจาะรูดา้นในกวา้ง 2.5ซม.เพื่อยดึติดกบัตวัRGB ส่องทะลุข้ึนไปยงัแผน่อะคิลิคท่ีติดอยูด่า้นบนก่อนหน้า

น้ี เพ่ือทาํการอ่านค่าสี 

 

 

 

  

 
รูปที่3.1ภาพจ าลองกระบอกล าเลยีงพริก 
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3.การทดสอบสเปคเคร่ืองและตาํแหน่งการจบัวาง 

สี ตาํแหน่ง เวลา ผลการทดลอง 

แดง A 15.05 แยกถูก 

เขียว B 19.32 แยกถูก 

เหลือง C 25.21 ช้ินงานต่อระหวา่งการทดสอบ 

ไม่ใช่ทั้ง3สี D 14.97 แยกถูก 
 

 

สี/ลาํดบั สีแดง เวลา สีเขียว เวลา สีเหลือง เวลา ไม่ใช่ทั้ง3

สี 
เวลา 

2 9 18.00 9 15.44 9 17.44 9 15.33 

3 9 17.38 9 15.34 9 16.35 9 15.21 

4 9 17.23 9 15.33 9 16.22 9 15.12 

5 9 17.02 9 15.21 9 16.22 9 15.04 

6 9 17.11 9 15.21 9 16.00 9 15.04 

7 9 17.10 9 15.13 9 15.40 9 15.01 

8 9 17.06 9 15.09 9 15.38 9 15.00 

9 9 16.60 9 15.09 9 15.38 9 15.00 

10 9 16.21 9 15.09 9 15.38 9 14.55 
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ค่าเฉล่ียความผดิพลาด  100ลูก คิดเป็น = 5%       ทดสอบลูกคิดเป็น 
40𝑥5
100

= 2% 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 3.3 กราฟจากผลจากการทดลองแยกพริกสีแดง 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 3.4 กราฟจากผลจากการทดลองแยกพริกสีเขยีว 



                                                                                                                                                                                         
24 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 3.5 กราฟจากผลจากการทดลองแยกพริกสีเหลือง 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 3.5 กราฟจากผลจากการทดลองแยกพริกไม่ใช่ทั้ง3สี 
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โครงสร้างแขนกล 

 

 

 

ITEM No. Description 

1 ฐานแขนกล 
2 ลาํตวั 

3 ไหล่ 

4 ขอ้ศอก 

5 มือจบั 

 

ตารางท่ี 2 ส่วนต่าง ๆของโครงสร้างแขนกล 

 

 

 

1 

3 

2 

2 

5 

4 
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บทท่ี 4  

ผลการทดลอง 
          ผลการวิเคราะĀ์ 

จากการทดสอบเคร่ืองรอบท่ี1 .จะเห็นไดเ้คร่ืองไม่สามารถจบัพริกสีเหลืองแลว้นาํไปวางไดอ้ยา่ง

เรียบร้อยเน่ืองจากสาเหตุมาจากขนาดองศามือจบัไม่เท่ากบัขนาดของพริกทาํใหเ้กิดค่าerror 

ท่ีมือจบัส่งผลใหม้ือจบัคลายมือร่วงลงระหว่างนาํไปวางท่ีตระกร้า 

และจากการทดสอบเคร่ืองรอบท่ี2-10 จะเห็นไดว้่าสามารถจบัพริกไปแยกตามตระกร้าไดถู้กตอ้งแต่

เวลาท่ีใชต่้างกนัเน่ืองจากโครงสร้างตวัเคร่ืองท่ียงัตะกกุตะกกัและรับโหลดใหก้ารยกพริกแต่ละลูกท่ี

แตกต่างกนั ส่งผลใหเ้คล่ือนตวัชา้บา้ง เร็วบา้ง จากตวัเคร่ืองจะส่งผลใหก้ารเคล่ือนท่ีชา้ในระยะแรกแต่

เคร่ืองเขา้ท่ีแลว้เคร่ืองกจ็ะมีความคล่องตวัมากยิง่ข้ึน 
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บทที่ 5 

ÿรุปผลและข้อเÿนอแนะ 
 

จากผลการทดลองทั้งหมดสามารถสรุปไดว้่า สาเหตุท่ีทาํใหเ้คร่ืองยงัไม่สมบูรณ์100% 

มาจากสาเหตุหลกัคือ 

1. ไม่ไดว้ิเคราะห์โครงสร้างอยา่งละเอียดมากพอก่อนท่ีจะสร้างตวัเคร่ืองข้ึนมาส่งผลใหเ้คร่ือง

ติดขดัตะกกุตะกกัและความแมน่ยาํในการเคล่ือนตวั 

2. ความแม่นยาํในการเคล่ือนตวัจะส่งผลต่อเวลาในการแยกสีแต่ละลูก เกิดผลerrorตรงไหนกจ็ะ

ใชเ้วลาตรงนั้นมากไปทาํใหก้ารทาํงานชา้ลง 

3. การตั้งขนาดองศามีผลต่อการหยบิจบัในต่อละลูกเน่ืองจากขนาดและผวิสมัผสัไม่เท่ากนั 

4. นํ้าหนกัมีผลต่อเมคคานิคตวัท่ี2 ต่อจากตวัฐานเน่ืองจากเป็นตวัรับโหลดท่ี 3,4,5แลว้ก็นํ้ าหนกั

จากตวัพริก แนะนาํใหใ้ชเ้ซอร์โวกาํลงับิดท่ีสูง 

5. กาํลงัไฟฟ้ามีผลต่อการเคล่ือนตวั เพราะถา้กาํลงัไฟไม่ถึงจะเคล่ือนตวัชา้และส่งผลถึงเซอร์โว

บางตวัไม่สามารถเคล่ือนไดเ้ลยเน่ืองจากไฟไม่พอ 
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ภาคผนวก 
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ตวัอย่างภาพรวมในการท างานจากการทดลอง 
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ประวตัผู้ิเขียน 
 

นางสาว ชนิดาภา บุญไชยโย B5928965 

นกัศึกษาปีท่ี 3 วิศวกรรมศาสตร์ สาขาวิชาเมคคาทรอนิกส์ 

อาจาร์ยท่ีปรึกษา อาจารย ์ดร.จิตติมา วระกุล 

 
 
 

นางสาว อรชร  ปรางทะเล  B5928651 

นกัศึกษาปีท่ี 3 วิศวกรรมศาสตร์ สาขาวิชาวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์ 

อาจารยท่ี์ปรึกษา อาจารย ์ดร. จิระพล  ศรีเสริฐผล
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บรรณานุกรม 

พ้ืนฐานหุ่นยนตใ์นงานอุตสาหกรรม ฉบบัผูใ้ชง้าน (ตอนท่ี 1) 

https://www.mmthailand.com/%E0%B8%9E%E0%B8%B7%E0%B9%89%E0%B8%99%E0%B8%90%E0%

B8%B2%E0%B8%99%E0%B8%AB%E0%B8%B8%E0%B9%88%E0%B8%99%E0%B8%A2%E0%B8%9

9%E0%B8%95%E0%B9%8C-%E0%B8%AD%E0%B8%B8%E0%B8%95%E0%B8%AF-01/ 

การควบคุมแขนกลเบ้ืองตน้ ตอนท่ี 2 

http://www.stepyourway.com/tag/%E0%B8%81%E0%B8%B2%E0%B8%A3%E0%B8%84%E0%B8%A7%

E0%B8%9A%E0%B8%84%E0%B8%B8%E0%B8%A1%E0%B9%81%E0%B8%82%E0%B8%99%E0%B8

%81%E0%B8%A5/ 

คู่มือเขียนโปรแกรมดว้ยภาษา C ฉบบัสมบูรณ์ 

https://www.shopat24.com/p/%E0%B8%84%E0%B8%B9%E0%B9%88%E0%B8%A1%E0%B8%B7%E0%

B8%AD%E0%B9%80%E0%B8%82%E0%B8%B5%E0%B8%A2%E0%B8%99%E0%B9%82%E0%B8%9

B%E0%B8%A3%E0%B9%81%E0%B8%81%E0%B8%A3%E0%B8%A1%E0%B8%94%E0%B9%89%E0

%B8%A7%E0%B8%A2%E0%B8%A0%E0%B8%B2%E0%B8%A9%E0%B8%B2-C-

%E0%B8%89%E0%B8%9A%E0%B8%B1%E0%B8%9A%E0%B8%AA%E0%B8%A1%E0%B8%9A%E0

%B8%B9%E0%B8%A3%E0%B8%93%E0%B9%8C/353976/?gclid=CjwKCAjwx_boBRA9EiwA4kIELqvH

qW3stqy_SjU3UcQ535JHAi5MdYB-Heq4tJLMik3b__np9mNDERoCYtUQAvD_BwE 

แขนกลแยกสี 
https://www.youtube.com/watch?v=4JeGmtAOnDc 

 
 

 


