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บทคัดย่อ 

 
  บทความนี้น าเสนอการระบุต าแหน่ง ซึ่งเป็นวิธีท่ีเช่ือถือได้ในการระบุต าแหน่งปัจจุบันของ

หุ่นยนต์โดยใช้การประมวลผลภาพ ซึ่งสามารถปรับปรุงการหลีกเล่ียงการชนของส่ิงกีดขวางได้อย่างมี
ประสิทธิภาพด้วยเซ็นเซอร์ตรวจจับแสงและวัดระยะ (LiDAR) ส าหรับหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัตโนมัติ 
หุ่นยนต์พิจารณาห้าประการ ประการแรก เพื่อลดปัญหาท่ีเกิดจากการเล้ียวเมื่อหุ่นยนต์ต้องการ
เปล่ียนทิศทางการเคล่ือนท่ี ได้มีการออกแบบหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีโดยให้หุ่นยนต์สามารถเปล่ียนทิศทาง
โดยไม่ต้องตีวงเล้ียวการเคล่ือนท่ี ประการท่ีสอง มีการใช้เซ็นเซอร์ตรวจจับแสงและวัดระยะในการ
ตรวจจับวัตถุท่ีอยู่ด้านหน้าหุ่นยนต์เคล่ือนท่ี เพื่อให้หุ่นยนต์มีความสามารถในการหลีกเล่ียงส่ิงกีดขวาง
ได้ ประการท่ีสาม เสนอให้มีการวางแผนเส้นทางโดยใช้อัลกอริธึมในการเดินทางหลบหลีกส่ิงกีดขวาง
จากท่าเริ่มต้นไปยังปลายทางในสภาพแวดล้อมท่ีไม่รู้จักได้ ประการท่ีส่ี เพื่อปรับปรุงประสิทธิภาพการ
เคล่ือนท่ีระบบสามารถประมวลผลแบบทันที โดยใช้การส่ือสารแบบไร้สายมีความยืดหยุ่นหุ่นยนต์
สามารถเคล่ือนท่ีได้อย่างอิสระมากกว่าสายเคเบิลท่ี สุดท้าย การปรับปรุงท่ีเป็นไปได้คือการเพิ่มกล้อง
มากกว่าหนึ่งตัว ซึ่งจะสามารถครอบคลุมการเคล่ือนท่ีของหุ่นยต์ได้กว้างมากขึ้น 
 
ค าส าคัญ :  การประมวลผลภาพ ระบุต าแหน่ง หุ่นยนต์เคล่ือนท่ี 
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Abstract 
 

  This paper presents position identification, a reliable way to identify the current 
location of the robot using image processing, which can effectively improve the avoid 
collisions of obstruction with a Light Detection And Ranging (LiDAR) sensor for an 
autonomous mobile robot. In order to further improve positioning accuracy. The robot 
under consideration has five functions. Firstly, to overcome the insufficient accuracy 
of posture when a robot turns, a mobile robot integrated scheme has been 
investigated for the mobile robots with omni-wheels which can make fixed point 
turning, so that the robot position remains fixed in the process of changing the direction 
of motion. Secondly, an additional sensor has been used to detect the object in front 
of the mobile robot to improve the system that will have the ability to move obstacle 
avoidance. Thirdly, an algorithm is proposed to feasibly plan the travelling path and 
avoid obstructing from its initial posture to the destination in an unknown environment. 
Fourthly, in order to improve the real time performance, a wireless network is more 
flexible than a cable that allows mobile robots to move freely without any failure. 
Finally, a possible improvement is to additionally more than one camera, which 
usually covers a larger area around the robot 
 
Keywords : Image processing, Position identification, Mobile robot 
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บทท่ี 1 
 

บทน ำ 
 
 การศึกษาหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัตโนมัติโดยให้หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีโดยอัตโนมัติไปยังเป้าหมาย มีนัก
ประดิษฐ์พยายามคิดค้น เซนเซอร์และวิธีใหม่ๆ เพื่อหุ่นยนต์สามารถเคล่ือนท่ีอัตโนมัติไปยังจุดหมาย
ได้จริง  เนื่องจากหุ่นยนต์ไม่สามารถระบุต าแหน่งการเคล่ือนท่ีของตนเองและเป้าหมายได้ท าให้การ
เคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ต้องใช้คนในการคิดและควบคุมหุ่นยนต์การเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์  ดังนั้นเพื่อให้
เข้าใจและเกิดแนวทางการประยุกต์การสร้างหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัตโนมัติโดยใช้กล้องระบุต าแหน่งการ
เคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ คณะผู้จัดท าโครงงานจึงเริ่มจากศึกษาความเป็นมาและความส าคัญของปัญหา 
วัตถุประสงค์ของโครงงาน ขอบเขต และประโยชน์ท่ีคาดว่าจะได้รับตามล าดับเพื่อพัฒนาทฤษฎี การ
ท างานของระบบดังกล่าว และหวังว่าจะเป็นประโยชน์ต่อผู้ศึกษาและน าไปใช้ให้เกิดข้ึนจริงในอนาคต 
 
1.1 ควำมเป็นมำและควำมส ำคัญ 
 หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัตโนมัติ เพื่อขนส่ง ส ารวจ มีความจ าเป็นในอุตสาหกรรมต่างๆมากมาย เช่น 
ในโรงงานอุตสาหกรรม หุ่นยนต์ขนส่งของแทนคน ในการแพทย์ หุ่นยนต์ ส่งอาหารและยาแทนคน 
หรือหุ่นยนต์บริกร เสริฟ์อาหาร ขนสัมภาระ หรือกระเป๋า เป็นต้น หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีจะอ านวยความ
สะดวก ลดความเส่ียงอันจะเกิดอันตรายขึ้นกับมนุษย์ในขณะท่ีปฏิบัติงานขนส่ง ดังนั้นมนุษย์พยายาม
คิดค้นวิธีการ การสร้างหุ่นยนต์ขนส่ง เพื่อบริการแทนคน เพราะหุ่นยนต์ดังกล่าวสามารถประยุกต์ใช้
ได้ในหลายๆอุตสาหกรรม ท่ีกล่าวมา เนื่องจากปัจจุบันเทคโนโลยี พาหนะล าเลียงวัสดุท่ีใช้ใน อาคาร 
ส านักงาน หรือโรงงานอุตสาหกรรมนิยมใช้เส้นด าวางเป็นแนวทางให้พาหนะเคล่ือนท่ีไปยังจุดท่ี
ก าหนดได้ โดยการใช้เส้นพาหนะจ าเป็นต้องเคล่ือนท่ีไปตามเส้นทางท่ีก าหนด กรณีท่ีมีอุบัติเหตุหรือมี
วัตถุกีดขว้างหรือเส้นน าทางหายอาจท าให้เกิดอุปสรรคในการเคล่ือนท่ีและพาหนะไม่สามารถเคล่ือนท่ี
ไปยังจุดหมายได้ หรือในตัวพาหนะจ าเป็นต้องใช้แถบแม่เหล็กในการให้พาหนะเคล่ือนท่ีไปยังจุดหมาย
ระบุต าแหน่งทิศทางให้กับพาหนะ และใช้เซนเซอร์ติดรอบตัวเครื่องเพื่อให้เครื่องเคล่ือนท่ีหลบหลีกส่ิง
กีดขว้างได้แต่วิธีการดังกล่าวมีข้อจ ากัดคือเมื่อสภาพแวดล้อมมีการเปล่ียนแปลงอาจท าให้ยานพาหนะ
ไปไม่ถึงจุดหมาย มีโอกาสเกิดความผิดพลาดได้มากและความคล่องตัวน้อยและโดยส่วนใหญ่การ
เคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์จะขึ้นอยู่กับจ านวนเซนเซอร์ในการติดต้ังท าให้หุ่นยนต์สามาพาหนะรับรู้ได้รอบ
ทิศทางแต่จ านวนเซนเซอร์ท่ีเพิ่มขึ้นจะท าให้การท างานหรือการเขียนโปรแกรมของพาหนะ  เครื่อง
ล าเลียงฯ หรือหุ่นยนต์ ยุ่งยากและซับซ้อนมากยิ่งขึ้นเช่นกัน แต่เนื่องจากวิทยาการ และเทคโนโลยี ยัง
มีราคาสูงมาก ไม่คุ้มกับการลงทุนจึงท าให้การน าหุ่นยนต์ขนส่งใช้ในเฉพาะโรงงานอุตสาหกรรมบาง
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ประเภทเท่านั้น โดยท่ัวไปหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีภายในอาคารส่วนใหญ่จะใช้เส้นหรือแถบแม่เหล็กเส้นสีด า
วางเป็นแนวโดยรอบเพื่อน าทางให้หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีตามเส้นไปยังจุดหมายแต่ถ้าเส้นดังกล่าวถูกบดบัง 
จากวัตถุหรือส่ิงกีดขว้าง หรือสูญหายไป ท าให้หุ่นยนต์ดังกล่าวไม่สามารถคล่ือนท่ีต่อไปได้จึงมีการ
พัฒนา โดยการสร้างหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัตดนมัติจ าเป็นต้องให้หุ่นยนต์สามารถการระบุต าแหน่ง พิกัด 
สร้างแผนท่ี และการท าให้หุ่นยนต์ตัดสินใจได้ด้วยตนเอง โดยข้อจ ากัดดังกล่าวเป็นเรื่องท่ีท าได้ยาก
และเซนเซอร์ท่ีใช้ยังมีราคาแพง ถึงจะสามารถท าได้ หุ่นยนต์จ าเป้นต้องใช้เซนเซอร์หลายตัวร่วมกัน
ท างานเพื่อให้หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีไปยังจุดหมายท่ีก าหนดได้ ดังนั้น ระบบวิชั่นจึงเป็นเซ็นเซอร์ท่ีเหมาะสม
และน่าสนใจท่ีจะน ามาวิจัยร่วมกับหุ่นยนต์เคล่ือนท่ี ท่ีจะเพิ่มการมองเห็นให้กับระบบหุ่นยนต์ท าให้
ทราบสภาวะแวดล้อมโดยรอบและสร้างแผนท่ีขึ้นมาให้หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีไปยังจุดหมายได้ โดยกล้อง
เป็นเซ็นเซอร์ราคาไม่แพงและสามารถเขียนโปรแกรมได้หลายรูปแบบ ท าให้เปล่ียนกล้องเป็นเซ็นเซอร์
ชนิดต่างๆได้ ซึ่งเป็นข้อได้เปรียบและท าให้กล้องมีความยืดหยุ่นสูง และสามารถพัฒนาให้หุ่นยนต์
เคล่ือนท่ีเคล่ือนไปยังจุดหมายปลายทางได้อย่างอัตโนมัติ  

หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีไปยังจุดหมายด้วยการประมวลผลภาพได้ ด้วยวิธีการใช้กล้องระบุต าแหน่ง
ของพาหนะท่ีใช้ภายในอาคารหรือโรงงาน ระบบวิชั่นจะแสดงผลภาพจากมมุสูงเพื่อแสดงพิกัดบริเวณ
ท่ีรถเคล่ือนท่ี พื้นท่ีเฟรมของระบบวิช่ันจะเป็นขอบเขตท่ีรถสามารถเคล่ือนท่ีได้ โดยสามารถก าหนด
จุดท่ีต้องการให้รถเคล่ือนท่ีไปยังจุดหมายปลายทางภายในกรอบเฟรม และส่งให้คอมพิวเตอร์ 
ประมวลผลภาพ โดยก าหนดจุดพิกัดท่ีต้องการให้รถเคล่ือนท่ี การศึกษาหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัตโนมัติโดย
การใช้กล้องติดบนแนวสูงบอกต าแหน่งการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์และให้หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัตโนมัติไปยัง
เป้าหมายตามท่ีต้องการ เนื่องจากพื้นท่ีในการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ขึ้นกับระยะการมองเห็นของกล้อง 
โดยกล้องเพียง 1 ตัวจะมีระยะในการฉายภาพพื้นท่ีได้น้อย ท าให้หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีได้ในระยะใกล้ ไม่
ครอบคลุมกับกับเคล่ือนท่ีท่ีผู้ใช้งานต้องการเพื่อให้หุ่นยนต์คล่ือนท่ีไปปฏิบัติภาระกิจในระยะท่ีก าหนด
ได้ ดังนั้นเพื่อให้การเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์สามารถเคล่ือนท่ีได้มากขึ้น  จ าเป็นต้องหาแนวทางการ
ประยุกต์ใช้กล้องมากกว่า 1 ตัวเพื่อให้ได้พื้นท่ีในการมองเห็นมากขึ้น ท าให้หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีภายในตึก
ได้ในบริเวณกว้าง นอกจากนี้หุ่นยนต์ยังติดเซนเซอร์เพื่อเพิ่มความสามารถในการหลบหลีกเมื่อตรวจ
พบส่ิงกีดขว้างด้านหน้าของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ี ซึ่งจ าเป็นต้องให้เซนเซอร์ และกล้องสามารถท างาน
รวมกันโดยบังคับให้หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีไปถึงเป้าหมายตามท่ีก าหนดได้ คณะผู้จัดท าโครงงานจึงเริ่มจาก
ศึกษาความเป็นมาและความส าคัญของปัญหา วัตถุประสงค์ของโครงงาน ขอบเขต และประโยชน์ท่ี
คาดว่าจะได้รับตามล าดับ  

ระบบการน าทางของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัตโนมัติ (AMR) มีปัจจัยหลายประการท าให้การน า
ทางส าเร็จ ปัจจัยส าคัญท่ี ได้แก่ 1) หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีสามารถให้ข้อมูลเกี่ยวกับแผนท่ีจ าลองประมวลผล
แบบทันที ใช้เวลาอย่างเหมาะสมในการวางแผนเส้นทางจากท่าเริ่มต้นไปยังปลายทางท่ีต้องการ[1] 
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ระบบน าทางจ าเป็นต้องติดตามเพื่อรับรู้และปรับปรุงข้อมูลต าแหน่งตามสถานการณ์ล่าสุดของการ
เคล่ือนไหวของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ี[2] แผนท่ีสภาพแวดล้อมหุ่นยนต์จ าเป็นต้องสร้างส าหรับหุ่นยนต์
เคล่ือนท่ีในการปฏิบัติหน้าท่ีซึ่งเป็นประโยชน์อย่างมากส าหรับหุ่นยนต์ให้สามารถเคล่ือนท่ีไปยัง
เป้าหมายในสภาพแวดล้อมท่ีไม่รู้จัก แผนท่ีสามารถอ านวยความสะดวกในการน าทางอัตโนมัติ และ
การค้นหาวัตถุ หรือส่ิงกีดขว้างได้ แม้ในสภาวะท่ีหุ่นยนต์เคล่ือนเข้าไปในสภาพแวดล้อมท่ีเข้าถึงได้ยาก 
[3] 2) แผนท่ีจะต้องครอบคลุมระยะห่างระหว่างจุดเริ่มต้นและจุดเป้าหมายเพื่อออกแบบการเดินทาง
ให้เหมาะสมท่ีสุดโดยไม่ชนกับส่ิงกีดขวาง ด้วยเหตุนี้จึงมีการพัฒนาอัลกอริธึมการวางแผนเส้นทาง
จ านวนมากส าหรับหุ่นยนต์เหล่านี้ [4] ดังนั้น หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัตโนมัติด าเนินการน าทางได้ส าเร็จเมื่อ
หุ่นยนต์มีระบบพิกัดเพื่อทราบต าแหน่งของตัวเองเพื่อระบุต าแหน่งปัจจุบันของหุ่นยนต์ในแผนท่ี
จ าลองภาพซึ่งได้รับข้อมูลต าแหน่งท่ีแม่นย าจากระบบรายงานผลแบบทันทีเพื่อควบคุมหุ่นยนต์
เคล่ือนท่ีตัดสินใจ ทราบระยะห่างระหว่างจุดเริ่มต้นและจุดเป้าหมายโดยจะครอบคลุมการเดินทางถึง
ปลายทางอย่างปลอดภัย การวางแผนเส้นทางจึงเป็นเทคโนโลยีหลักของการตัดสินใจและควบคุม
หุ่นยนต์เคล่ือนท่ี [1] หุ่นยนต์ค้นหาเส้นทางท่ีดีท่ีสุดโดยบังคับหุ่นยนต์ให้เคล่ือนท่ีอัตโนมัติจากท่าทาง
เริ่มต้นท่ีก าหนดไปยังปลายทางตามข้อก าหนดของอัลกอริธึมการออกแบบรูปแบบการเดินของ
หุ่นยนต์ หุ่นยนต์ควรสามารถรับรู้ตัวแปรสถานะส่ิงแวดล้อมโดยรอบได้ทันเวลา (ต าแหน่ง ท่าทางของ
ตนเอง และข้อมูลจ าเป็นในการเคล่ือนท่ีอย่างปลอดภัย) ส าหรับการป้อนข้อมูล 3) อุปสรรคเป็นหนึ่ง
ในความท้าทายท่ีหุ่นยนต์ต้องหลีกเล่ียงและหน้าท่ีท่ีขาดไม่ได้ส าหรับหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัตโนมัติ 
หุ่นยนต์ควรสามารถรับรู้การเตรียมพร้อมส าหรับภัยคุกคามท่ีอาจเกิดขึ้น การระบุอุปสรรคท่ีเกิดขึ้น
ใหม่ในสถานะการณ์ปัจจุบันของในระหว่างเดินทาง ระบบปัญหาในการท างานของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีท่ี
มีอยู่ส่วนใหญ่หุ่นยนต์มักไม่สามารถรวมข้อมูลจากตัวแปรท้ังหมดท่ีเป็นข้อมูลส าคัญได้พร้อมกัน [5] 
ความสามารถของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัตโนมัติสามารถเคล่ือนท่ีไปถึงเป้าหมายท่ีต้องการ จากการได้รับ
ข้อมูลจากเซ็นเซอร์ชนิดต่างๆ ข้อมูลเซ็นเซอร์เหล่านี้ส าหรับการน าทางของหุ่นยน ต์เคล่ือนท่ีเป็น
ส่ิงจ าเป็นในการจัดการงานท่ีต้องการทราบเพื่อให้หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีไปถึงจุดหมายได้ข้อมูล
สภาพแวดล้อมพื้นฐานท่ีหุ่นยนต์ต้องการทราบจะถูกตรวจจับโดยเซ็นเซอร์ เช่น ระยะทาง ส่ิงกีดขวาง 
สถานะปัจจุบันของหุ่นยนต์ ข้อมูลทางประสาทสัมผัสและข้อมูลท่ีถูกต้องในการควบคุมท่าทางและ
ต าแหน่งของหุ่นยนต์ ดังนั้นวิธีการรับข้อมูลอย่างต่อเนื่องจากเซ็นเซอร์ท่ีเหมาะสมจึงกลายเป็นวิธีการ
หลักในการสร้างแผนท่ีการเดินทางในการออกแบบระบบน าทางด้วยหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัตโนมัติ [6] 
เซ็นเซอร์ภาพมีข้อดีบางประการ ตัวอย่างเช่น น้ าหนักเบา ใช้พลังงานต่ า และต้นทุนต่ า นอกจากนี้ยัง
สามารถให้คุณสมบัติและข้อมูลด้านส่ิงแวดล้อมมากมาย[7] ความท้าทายในการสร้างระบบหุ่นยนต์
เคล่ือนท่ีแตโนมัติคือการท างานของหุ่นยนต์ในสถานการณ์แบบไดนามิกบรรยากาศภายนอกท่ีสามารถ
เข้าหรือออกจากระบบแบบไม่คงท่ีท าให้การท างานของเซนเซอร์รายงานต าแหน่งท่ีหุ่นยนต์เดินผ่าน 
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ความสามารถในการตรวจจับจะมีความแม่นย าลดลงอย่างมาก [8] ดังนั้น กล้องมักจะต้องใช้ร่วมกับ
เซนเซอร์ชนิดอื่นร่วมเพื่อให้ได้ข้อมูลท่ีมีความแม่นย าสูง เซ็นเซอร์ LiDAR ถูกน ามาใช้กันอย่าง
แพร่หลายในการตรวจจับวัตถุและส่ิงกีดขวางเนื่องจากความละเอียดช่วงท่ีดีและมีความแม่นย าสูง [9] 
บทความนี้น าเสนอวิธีการท าแผนท่ีพร้อมการประมวลผลภาพท่ีระบุต าแหน่งปัจจุบันของหุ่นยนต์
เคล่ือนท่ีส าหรับการวางแผนเส้นทาง หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัตโนมัติควบคุมโดยบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์
ร่วมกับการท างานเช่ือมต่อกับระบบการมองเห็นเพื่อควบคุมทิศทางของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีส าหรับการ
เคล่ือนท่ีแบบอัตโนมัติ ระบบได้รับการออกแบบส าหรับการวางแผนเส้นทางส าหรับการน าทางของ
หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีบนคอมพิวเตอร์ เพื่อแสดงแผนท่ีกราฟิกประมวลผลแบบทันที ระบบการมองเห็นจะ
แสดงกราฟิกผ่านวิธีการประมวลผลภาพ[10] เพื่อน าทางและหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีไปสู่เป้าหมายตามการ
ออกแบบระบบวางแผนเส้นทางหุ่นยนต์ด้วยไมโครคอนโทรลเลอร์ได้ 
 
1.2 ปริทัศน์วรรณกรรม 
 ระบบการน าทางของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัตโนมัติ (AMR) มีปัจจัยหลายประการท าให้การน าทาง
ส าเร็จ ปัจจัยส าคัญท่ี ได้แก่ 1) หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีสามารถให้ข้อมูลเกี่ยวกับแผนท่ีจ าลองประมวลผล
แบบทันที ใช้เวลาอย่างเหมาะสมในการวางแผนเส้นทางจากท่าเริ่มต้นไปยังปลายทางท่ีต้องการ[1] 
ระบบน าทางจ าเป็นต้องติดตามเพื่อรับรู้และปรับปรุงข้อมูลต าแหน่งตามสถานการณ์ล่าสุดของการ
เคล่ือนไหวของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ี[2] แผนท่ีสภาพแวดล้อมหุ่นยนต์จ าเป็นต้องสร้างส าหรับหุ่นยนต์
เคล่ือนท่ีในการปฏิบัติหน้าท่ีซึ่งเป็นประโยชน์อย่างมากส าหรับหุ่นยนต์ให้สามารถเคล่ือนท่ีไปยัง
เป้าหมายในสภาพแวดล้อมท่ีไม่รู้จัก แผนท่ีสามารถอ านวยความสะดวกในการน าทางอัตโนมัติ และ
การค้นหาวัตถุ หรือส่ิงกีดขว้างได้ แม้ในสภาวะท่ีหุ่นยนต์เคล่ือนเข้าไปในสภาพแวดล้อมท่ีเข้าถึงได้ยาก 
[3] 2) แผนท่ีจะต้องครอบคลุมระยะห่างระหว่างจุดเริ่มต้นและจุดเป้าหมายเพื่อออกแบบการเดินทาง
ให้เหมาะสมท่ีสุดโดยไม่ชนกับส่ิงกีดขวาง ด้วยเหตุนี้จึงมีการพัฒนาอัลกอริธึมการวางแผนเส้นทาง
จ านวนมากส าหรับหุ่นยนต์เหล่านี้ [4] ดังนั้น หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัตโนมัติด าเนินการน าทางได้ส าเร็จเมื่อ
หุ่นยนต์มีระบบพิกัดเพื่อทราบต าแหน่งของตัวเองเพื่อระบุต าแหน่งปัจจุบันของหุ่นยนต์ในแผนท่ี
จ าลองภาพซึ่งได้รับข้อมูลต าแหน่งท่ีแม่นย าจากระบบรายงานผลแบบทันทีเพื่อควบคุมหุ่นยนต์
เคล่ือนท่ีตัดสินใจ ทราบระยะห่างระหว่างจุดเริ่มต้นและจุดเป้าหมายโดยจะครอบคลุมการเดินทางถึง
ปลายทางอย่างปลอดภัย การวางแผนเส้นทางจึงเป็นเทคโนโลยีหลักของการตัดสินใจและควบคุม
หุ่นยนต์เคล่ือนท่ี [1] หุ่นยนต์ค้นหาเส้นทางท่ีดีท่ีสุดโดยบังคับหุ่นยนต์ให้เคล่ือนท่ีอัตโนมัติจากท่าทาง
เริ่มต้นท่ีก าหนดไปยังปลายทางตามข้อก าหนดของอัลกอริธึมการออกแบบรูปแบบการเดินของ
หุ่นยนต์ หุ่นยนต์ควรสามารถรับรู้ตัวแปรสถานะส่ิงแวดล้อมโดยรอบได้ทันเวลา (ต าแหน่ง ท่าทางของ
ตนเอง และข้อมูลจ าเป็นในการเคล่ือนท่ีอย่างปลอดภัย) ส าหรับการป้อนข้อมูล 3) อุปสรรคเป็นหนึ่ง



5 

ในความท้าทายท่ีหุ่นยนต์ต้องหลีกเล่ียงและหน้าท่ีท่ีขาดไม่ได้ส าหรับหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัตโนมัติ 
หุ่นยนต์ควรสามารถรับรู้การเตรียมพร้อมส าหรับภัยคุกคามท่ีอาจเกิดขึ้น การระบุอุปสรรคท่ีเกิดขึ้น
ใหม่ในสถานะการณ์ปัจจุบันของในระหว่างเดินทาง ระบบปัญหาในการท างานของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีท่ี
มีอยู่ส่วนใหญ่หุ่นยนต์มักไม่สามารถรวมข้อมูลจากตัวแปรท้ังหมดท่ีเป็นข้อมูลส าคัญได้พร้อมกัน [5] 
ความสามารถของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัตโนมัติสามารถเคล่ือนท่ีไปถึงเป้าหมายท่ีต้องการ จากการได้รับ
ข้อมูลจากเซ็นเซอร์ชนิดต่างๆ ข้อมูลเซ็นเซอร์เหล่านี้ส าหรับการน าทางของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีเป็น
ส่ิงจ าเป็นในการจัดการงานท่ีต้องการทราบเพื่อให้หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีไปถึงจุดหมายได้ข้อมูล
สภาพแวดล้อมพื้นฐานท่ีหุ่นยนต์ต้องการทราบจะถูกตรวจจับโดยเซ็นเซอร์ เช่น ระยะทาง ส่ิงกีดขวาง 
สถานะปัจจุบันของหุ่นยนต์ ข้อมูลทางประสาทสัมผัสและข้อมูลท่ีถูกต้องในการควบคุมท่าทางและ
ต าแหน่งของหุ่นยนต์ ดังนั้นวิธีการรับข้อมูลอย่างต่อเนื่องจากเซ็นเซอร์ท่ีเหมาะสมจึงกลายเป็นวิธีการ
หลักในการสร้างแผนท่ีการเดินทางในการออกแบบระบบน าทางด้วยหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัตโนมัติ [6] 
เซ็นเซอร์ภาพมีข้อดีบางประการ ตัวอย่างเช่น น้ าหนักเบา ใช้พลังงานต่ า และต้นทุนต่ า นอกจากนี้ยัง
สามารถให้คุณสมบัติและข้อมูลด้านส่ิงแวดล้อมมากมาย[7] ความท้าทายในการสร้างระบบหุ่นยนต์
เคล่ือนท่ีแตโนมัติคือการท างานของหุ่นยนต์ในสถานการณ์แบบไดนามิกบรรยากาศภายนอกท่ีสามารถ
เข้าหรือออกจากระบบแบบไม่คงท่ีท าให้การท างานของเซนเซอร์รายงานต าแหน่งท่ีหุ่นยนต์เดินผ่าน 
ความสามารถในการตรวจจับจะมีความแม่นย าลดลงอย่างมาก [8] ดังนั้น กล้องมักจะต้องใช้ร่วมกับ
เซนเซอร์ชนิดอื่นร่วมเพื่อให้ได้ข้อมูลท่ีมีความแม่นย าสูง เซ็นเซอร์ LiDAR ถูกน ามาใช้กันอย่าง
แพร่หลายในการตรวจจับวัตถุและส่ิงกีดขวางเนื่องจากความละเอียดช่วงท่ีดีและมีความแม่นย าสูง [9] 
บทความนี้น าเสนอวิธีการท าแผนท่ีพร้อมการประมวลผลภาพท่ีระบุต าแหน่งปัจจุบันของหุ่นยนต์
เคล่ือนท่ีส าหรับการวางแผนเส้นทาง หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัตโนมัติควบคุมโดยบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์
ร่วมกับการท างานเช่ือมต่อกับระบบการมองเห็นเพื่อควบคุมทิศทางของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีส าหรับการ
เคล่ือนท่ีแบบอัตโนมัติ ระบบได้รับการออกแบบส าหรับการวางแผนเส้นทางส าหรับการน าทางของ
หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีบนคอมพิวเตอร์ เพื่อแสดงแผนท่ีกราฟิกประมวลผลแบบทันที ระบบการมองเห็นจะ
แสดงกราฟิกผ่านวิธีการประมวลผลภาพ[10] เพื่อน าทางและหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีไปสู่เป้าหมายตามการ
ออกแบบระบบวางแผนเส้นทางหุ่นยนต์ด้วยไมโครคอนโทรลเลอร์ได้    
 
1.3 วัตถุประสงค์ 

1.3.1 หุ่นยนต์สามารถเคล่ือนท่ีอัตโนมัติไปยังเป้าหมายในพื้นท่ีภายในบริเวณท่ีบริเวณท่ีท่ี
กล้องติดจากมุมสูงมองเห็นได้ 

1.3.2 เป็นแนวทางในการพัฒนาหุ่นยนต์สามารถเคล่ือนท่ีโดยใช้ระบบวิชั่นร่วมกับเซนเซอร์ 
1.3.3 สามารถก าหนดจุดให้หุ่นยนต์เคล่ือนไปยังเป้าหมายท่ีก าหนดได้  
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1.4 ขอบเขต 

1.4.1 ระบบท่ีสร้างต้องติดต้ังกล้องบนระดับสูงมากกว่า 1 ตัว 
1.4.2 หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีสามารถหลบหลีกส่ิงกีดขว้างด้านหน้าได้ 
1.4.3 หุ่นยนต์สามารถเคล่ือนท่ีได้ 4 ทิศทาง เดินหน้า ถอยหลัง วิ่งซ้าย และ วิ่งขวาได้ 
1.4.4 สามารถบอกต าแหน่งการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีได้ 
1.4.5 สามารถก าหนดต าแหน่งให้หุ่นยนต์เคล่ือนท่ี เคล่ือนไปยังบริเวณท่ีก าหนดได้ 

 
1.5 ประโยชน์ที่คำดว่ำจะได้รับ 
 1.5.1 ด้านวิชาการ 

 1.5.1   มีองค์ความรู้เกี่ยวกับการสร้างหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัตโนมัติ 
 1.5.2   ได้แนวทางการพัฒนาการสร้างหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัตโนมัติโดยใช้กล้องมากกว่า 

1 ตัวติดไว้บริเวณสูง เพื่อบอกต าแหน่งการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ และเป็นประโยชน์ส าหรับการพัฒนา
หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัตโนมัติต่อไป 

1.5.2 ด้านสังคม 
 เนื่องจากหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัตโนมัติท่ีท าการศึกษาเป็นการพัฒนาการสร้างหุ่นยนต์

เคล่ือนท่ีอัตโนมัติโดยใช้กล้องมากกว่า 1 ตัวติดไว้บริเวณสูง เพื่อบอกต าแหน่งการเคล่ือนท่ีของ
หุ่นยนต์ภายในอาคาร โดยสามารถน าไปประยุกต์สร้างหุ่นยนต์เคล่ือนท่ี เพื่อบริการในอุตสาหกรรม
ต่างๆได้ เช่นหุ่นยนต์บริกรอาหารภายในร้านค้า หุ่นยนต์ขนของภายในส านักงาน หรือภายในโรงงาน
อุตสาหกรรมเพื่อขนส่ง อุปกรณ์จากจุดหนึ่งไปยังเป้าหมายท่ีต้องการ โดยวิธีการดังกล่าวสามารถ
แนวทางในการพัฒนาหุ่นยนต์ดังกล่าวให้มีประสิทธิภาพ และน าไปใช้และพัฒนาเป็นระบบจริงได้ 
 



 
 

บทท่ี 2 
 

ทฤษฎีท่ีเกี่ยวข้อง 
 

 โครงงานนี้เป็นการสร้างหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัตโนมัติโดยการใช้กล้องติดบนแนวสูงบอกต าแหน่ง
การเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ โดยในบทท่ี 2 นี้จะน าเสนอทษฎีท่ีเกี่ยวข้อง ได้แก่ ทฤษฎีการเรียนรู้งานการ
ออกแบบหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัตโนมัติ การควบคุมมอเตอร์ ไมโครคอนโทรลเลอร์ กล้อง และเซนเซอร์ ท่ี
ใช้ในการท่ีใช้ควบคุมหุ่นยนต์ เครื่องมือท่ีใช้ในการสร้างหุ่นยนต์เคล่ือนท่ี หลักการประมวลผลภาพ 
รวมถึงหลักการท างานของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ี ท่ีน ามาประยุกต์ใช้เป็นใบกังหันในโครงงานฉบับนี้ และใน
ส่วนสุดท้ายจะอธิบายทฤษฎี และอัลกอรึทึมในการควบตุมระบบ และการเขียนโปรแกรมควบคุม
หุ่นยนต์เคล่ือนท่ี 
 
2.1. หุ่นยนต์เคลื่อนที่แบบอัตโนมัติ 
 หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีแบบอัตโนมัติ เป็นหุ่นยนต์ท่ีรับสัญญาณจากเซนเซอร์ เพื่อให้ทราบค่า
สภาพแวดล้อมในรูปแบบต่างๆ และน าค่าท่ีได้จากส่วนตรวจรู้สร้างเงื่อนไขในการเคล่ือนท่ีหรือการ
ท างานในระบบท่ีต้องการทราบ หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีแบบอัตโนมัติ มีส่วนประกอบท่ีส าคัญ 3 ส่วน คือ 
หน่วยรับข้อมูลเข้า (Input Unit) หน่วยประมวลผล (Process Unit) และหน่วยแสดงผล (Output 
Unit) ดังนั้นการท่ีหุ่นยนต์จะเคล่ือนท่ีไปให้ตรงเป้าหมาย หุ่นยนต์จะต้องมีอุปกรณ์ท่ีจะตรวจสอบ
ต าแหน่งเพื่อระบุพิกัดของหุ่นยนต์ขณะเคล่ือนท่ีไปยังจุดต่างๆ และเซนเซอร์หรือหน่วยรับผลจะท า
การส่งข้อมูลต าแหน่งหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีไปยังหน่วยประมวลผล เพื่อเป็นข้อมูลให้หน่วยประมวลผลท า
การควบคุมส่ังการให้หน่วยแสดงผลเคล่ือนท่ี เดินตรง ถอยหลัง วิ่งซ้าย วิ่งขวา หรือหยุดได้ โดยหน่วย
แสดงผลท่ีได้รับค าส่ังจากหน่วยประมวลผลมอเตอร์ท าการติดอยู่กับล้อท าให้สามารถบังคับหุ่นยนต์
เคล่ือนท่ีตามท่ีหน่วยประมวลผลส่งข้อมูลให้ 

 
2.1.1. เซนเซอร์ (Sensor) 
 เซนเซอร์ เป็นส่วนท่ีรับสัญญาณจากภายนอก ซึ่งผู้สร้างหุ่นยนต์จะเป็นผู้เลือกเพื่อน ามา
ตรวจสอบสภาพแวดล้อม หรือค่าท่ีต้องการและส่งสัญญาณไปยังระบบประมวลผลกลาง เช่น
ไมโครคอนนโทรลเลอร์ โดยค านึงถึงลักษณะการใช้งานองค์ประกอบทท่ีต้องการทราบ เพื่อน าไป
ควบคุมระบบการท างาน ตามท่ีได้คิดไว้ เช่น เซนเซอร์อินฟราเรดใช้แยกสีพื้นขาวและด าเพื่อให้
หุ่นยนต์เดินตามเส้น ใช้เซนเซอร์ Ultrasonic ใช้บอกระยะห่างระหว่างตัว หุ่นยนต์กับส่ิงกีดขวาง
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เพื่อให้หุ่นยนต์หลบส่ิงกีดขวาง ใช้เซนเซอร์เพื่อให้หุ่นยนต์เดินตามแสง โดยสัญญาณจากเซนเซอร์จะ
ถูกส่งไปท่ีส่วนควบคุมเพื่อประมวลผลและสร้างเงื่อนไขการท างานต่อไป 
 
2.1.2 กล้องเว็บแคม (Web Camera) 

             เว็บแคม (Webcam) หรือ Web Camera เป็นอุปกรณ์จับภาพวัตถุท่ีอยู่นิ่งหรือวัตถุท่ี

ก าลังเคล่ือนไหวโดยความสามารถการจับภาพขึ้นอยู่กับคุณสมบัติของกล้องแต่ละตัว กล้องและหน้า

จอรับภาพจะถูกเช่ือมต่อเพื่อให้ภาพวัตถุไปปรากฏบนหน้าจอและน าภาพเหล่านั้นเหล่านั้นไปใช้

ประโยชน์ตามจุดประสงค์ได้ การส่งภาพเคล่ือนไหวเหล่านี้สามารถส่งผ่านระบบเครือข่ายเพื่อให้

ผู้ติดตามสามารถเห็นภาพเคล่ือนไหวของวัตถุท่ีสนใจได้เสมือนอยู่ในระยะใกล้ ถือว่าเป็นอุปกรณ์ท่ีมี

ประโยชน์อีกตัวหนึ่ง และเริ่มมีความจ าเป็นมากขึ้นเรื่อย ๆ โดยสามารถต่อเข้ากับระบบคอมพิวเตอร์

ท าให้สามารถน าไประยุกต์ใช้งานท้ังด้านเทคโนโลยี การศึกษาหรืองานธุรกิจและอุตสาหกรรมต่างๆได้  

 

 

 

รูปท่ี 2.1 กล้องเว็บแคม 

 

   ชนิดของกล้องเว็บแคม  

             กล้องเว็บแคม แบ่งออกได้ 2 ชนิด คือ แบบมีสาย และแบบไร้สาย โดยมีความแตกต่างใน

การน าไปใช้ประโยชน์โดยกล้องท่ี กล้องเว็บแคม แบบมีสาย จะมีราคาถูกกว่าแบบไร้สายมาก ท าให้
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คนส่วนใหญ่นิยมซื้อกล้องเว็บแคม แบบมีสายมาใช้งานแต่จะมีความยุ่งยากในเรื่องการใช้สายต่อพ่วง

เข้ากับเครื่องคอมพิวเตอร์ ท าให้ไม่สามารถวางตัวกล้องได้ไกลจากเครื่องคอมพิวเตอร์ซึ่งไม่เหมาะกับ

งานท่ีต้องวางกล้องไว้ห่างกับคอมพิวเตอร์ในระยะไกล กล้องเว็บแคม แบบไร้สาย จะท าการเช่ือมต่อ

คอมพิวเตอร์ เนื่องจากใช้เทคโนโลยีแบบไร้สายท่ีเรียกว่า Wireless WiFi หรือ IEEE 802.11 ท าให้มี

ต้นทุนเพิ่มขึ้นแต่ สามารถน าไปติดต้ังท่ีจุดใดก็ได้ โดยไม่ต้องค านึงระยะห่างระหว่างตัวกล้องกับ

คอมพิวเตอร์ ท าให้สามารถเคล่ือนย้ายไปได้ทุกท่ี 

ส่วนประกอบของกล้องเว็บแคม  

            โดยหลัก ๆ แล้ว การซื้อกล้องเว็บแคมมาใช้งาน จะเห็นว่ากล้องเว็บแคม ประกอบด้วยส่วน

ต่าง ๆ ท่ีส าคัญดังนี้ 

            1.  เลนส์กล้อง  จะท าหน้าท่ีในการจับภาพเคล่ือนไหวต่าง ๆ ท่ีเคล่ือนไหวผ่านไปมาอยู่หน้า

กล้องหรืออยู่ในต าแหน่งท่ีเลนส์กล้องสามารถมองเห็นภาพได้ 

            2.  ตัวปรับระยะโฟกัส  จะท าหน้าท่ีในการปรับโฟกัสของภาพเพื่อให้ภาพมีความชัดเจน

มากขึ้น 

            3.  ระบบถ่ายภาพ  มีหน้าท่ีถ่ายภาพวัตถุเพื่อน าไปแสดงผลท่ีจอภาพได้ 

ส าหรับเซ็นเซอร์ท่ีกล้องเว็บแคมจะมีอยู่ 2 ชนิด คือ CCD และ CMOS ท่ีใช้กันอยู่ในปัจจุบัน 

ตัวเซ็นเซอร์ แบบ CMOS สามารถแบบออกได้ถึง 2 ชนิดคือ  

1. CLF Color CMOS Censor มีความละเอียดพิกเซลประมาณ 110,000 พิกเซล( 
367x291 )  

2.  VGA Color CMOS Censor มีความละเอียดพิกเซลประมาณ 350,000พิกเซล( 
655x493)  

          ดังนั้น เวลาเลือกซื้อกล้องเว็บแคมก็ดูได้ท้ังความละเอียดท่ีระบุไว้ หรือชนิดของ CMOS  

ส าหรับเซ็นเซอร์แบบ CCD จะเป็นเซ็นเซอร์ท่ีนิยมใช้ในกล้องดิจิตอล เพราะให้ความละเอียด
ท่ีสูงกว่าและก็มี noise ไม่มากเหมือนกับเซ็นเซอร์แบบ CMOS ท้ังนี้ราคาก็จะเพิ่มสูงขึ้น ตามชนิดของ
เซ็นเซอร์ ส าหรับการเช่ือมต่อของกล้องเว็บแคมในปัจจุบันส่วนใหญ่จะเป็นการเช่ือมต่อแบบ USB 
แทบท้ังส้ินโดย USB 1.1 หรือบางรุ่นจะสามารถเช่ือมต่อกับ USB 2.0  ในส่วนกล้องเว็บแคมแบบไร้
สายจะใช้การเช่ือมต่อในแบบ WiFi หรือ Wireless lan นั่นเองท าให้สามารถเคล่ือนย้ายไปได้ทุกท่ีโดย
ไม่ต้องค านึงถึงสายให้วุ่นวาย แต่เว็บแคมท่ีเป็น Wireless ตอนนี้ก็ยังมีราคาค่อนข้างแพงอยู่ 
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วิธีการเลือกเว็บแคมให้เหมาะสมกับงานมีดังนี้ 

 1.Frame rate คืออัตราความเร็วในการแสดงผลของภาพ ซึ่งมีหน่วยเป็น Frame per 

second (FPS) อัตตราความเร็วในการแสดงผลภาพมีความส าคัญอย่างมากกับการจับภาพ หรือ

วิเคราะห์ภาพอย่างต่อเนื่องโดยจะท าให้ภาพท่ีได้ออกมามีการเคล่ือนไหวที่ต่อเนื่องและมองเห็นภาพ

ในขณะท่ีเกิดขึ้นจริง โดยในปัจจุบันจะนิยมใช้กันท่ี 30 FPS ถึง 45 FPS 

 2.Night Vision LED เหมาะสมหรับส าหรับงานใช้ในบริเวณไม่ว่าจะปิดไฟ หรือบริเวณท่ีมี

แสงสว่างไฟน้อย เพื่อเพิ่มความสามารถการมองเห็นของกล้อง โดย Night Vision LED จะจะปล่อย

แสงออกมามาในรูปแบบอินฟราเรดท่ีสายตาเรานั้นจะมองไม่เห็นนั้นเอง โดยรูปร่างลักษณะหลอดไฟมี

ลักษณะคล้ายคลึงกับหลอดไฟ LED ท่ัวไป 

3.บางรุ่นของกล้องเว็บแคม สามารถจับแค่วัตถุท่ีสนใจ โดยไม่สนใจส่ิงแวดล้อมรอบข้างหรือ

พื้นหลังท่ีอยู่บริเวณนั้น โดยตัวกล้องนั้นจะจับส่ิงท่ีเคล่ือนไหวในระยะของกล้องขึ้นอยู่กับคุณสมบัติ

ของกล้องแต่ละตัว 

 
2.1.3 เซนเซอร์ไลด้า (Lidar sensor) 
เซนเซอร์จะปล่อยคล่ืนพัลส์ของรังสีอินฟราเรดออกไปเมื่อคล่ืนมีการตกกระทบกับวัตถุท่ีขว้าง

ด้านหน้าท่ีอยู่ใกล้จะสะท้อนคล่ืนรังสีอินฟราเรดกลับเห็นหลังจากสัมผัสกับวัตถุ และจะสามารถน า
คล่ืนดังกล่าวมาวิเคราะห์ออกมาเป็ระยะทาง โดยวัดความแตกต่างของเฟสไป – กลับ  

 
 
2.1.4 การวัดระยะทาง 
การปล่อยรังสีอินฟาเรดอิทธิพลจากสภาพแวดล้อมภายนอก มผีลต่อประสิทธิภาพการวัด

ระยะทาง ความเข้มของการส่องสว่างของสภาพแวดล้อมและการสะท้อนแสงของวัตถุท่ีตรวจจับ จะ
ส่งผลกระทบต่อการวัดระยะทางในการติดต้ังเซนเซอร์ ต้องระวงัมุมอับท่ีสัญญาณท่ีไม่สามารถเดิน
ทางผ่านไปได้ เรียกบริเวณดังกล่าวว่า "blind zone หรือ dead zone" โดยสีของวัตถุอาจส่งผล
กระทบในการสะท้องของคล่ืนได้ โดยสีด าหรือสีทึบอาจท าการดูดกลืนคลืล่ืนรังสีท าให้ลด
ประสิทธิภาพในการสะท้อนของคล่ืนและอาจมีการวัดระยะทางผิดพลาดได้ นอกจากนี้ระยะห่างของ
วัตถุกับเซนเซอร์ก็ส่งผลโดยตรงเช่นกันกับการสะท้อนดังนั้นควรศึกษาคุณสมบัติการใช้งานของ
เซนเซอร์ท่ีจะน ามาใช้  
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การค านวณระยะทางของเซนเซอรไ์ลด้าชนิด TFmini-S จะค านวณโดยต้องค านึงถึงเส้นผ่าน
ศูนย์กลางของจุดแสงขึ้นอยู่กับ FOV ของ (ค าว่า FOV โดยท่ัวไปหมายถึงค่าท่ีน้อยกว่าระหว่างมุมรับ
และมุมส่งสัญญาณ) ซึ่งค านวณได้ดังนี้ 

d = 2 ∗ D ∙tanβ (1) 

 ในสูตรด้านบน d คือเส้นผ่านศูนย์กลางของจุดไฟ D ก าลังตรวจจับช่วง β คือค่าของมุมรับครึ่ง
รับของ TFmini-S, 1 
 
2.2. ส่วนควบคุม 
 โดยผู้สร้างจะก าหนดเงื่อนไขการเคล่ือนท่ีและส่วนควบคุม จะรับสัญญาณจากเซนเซอร์เพื่อ
ประมวลผล การท างานในส่วนท่ีเกี่ยวข้องตามความต้องการของผู้ควบคุม สามารถเลือกใช้งานได้ 2 
ลักษณะ คือ การควบคุมด้วยวงจรอิเล็กทรอนิกส์ การควบคุมหุ่นยนต์ด้วยวงจรอิเล็กทรอนิกส์นิยมใช้
งานกับหุ่นยนต์ท่ีท างานมีเงื่อนไขการท างานไม่ซับซ้อน เหมาะส าหรับ การเรียนรู้ระดับพื้นฐานเป็น
การควบคุมท่ีอาศัยการท างานของวัสดุ โดยน าอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์มาประกอบให้ท างานตาม
เ งื่ อ น ไ ขแบบง่ ายและ ไม่ ซั บซ้ อนมาก  อี ก แบบ เป็ น ท่ี นิ ยม ใ ช้ ง าน เป็ นก ารควบ คุม ด้วย 
ไมโครคอนโทรลเลอร์ในการเขียนโปรแกรมภาษาต่างๆ และการควบคุมด้วยวิธีการเขียนโปรแกรม 
เนื่องจากมีราคาไม่สูง ภาษามีความใกล้เคียงกับภาษาท่ีใช้ในการส่ือสารจึงเข้าใจได้ง่าย สามารถ
ท างานต้ังแต่การท างานท่ีมีระบบความคิดไม่ซับซ้อน จนไปถึงระบบการประมวลผลมีความยุ่งยาก 
โดยผู้ใช้สามารถเลือกใช้งานไมโครคอนโทรลเลอร์ในตระกูลต่างๆ ท่ีตนเองถนัดได้ 
 
2.2.1   ไมโครคอนโทรลเลอร์ (Microcontroller) 
 บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์มีออกมาให้ผู้ใช้งานได้เลือกมากมายโดย ผู้ใช้งานสามารถเลือกใช้
ตามความถนัด โดยปัจจุบันมีไมโครคอนโทรลเลอร์มากมายท่ีสามารถการเปิดเผยข้อมูลท้ังด้าน 
ฮาร์ดแวร์ และ ซอฟแวร์ ท าให้ผู้ใช้สามารถน าบอร์ดไปดัดแปลง เพิ่มเติม พัฒนาต่อยอดท้ังตัวบอร์ด 
หรือโปรแกรมต่อได้โดยง่ายหรือเรียกว่า บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ แบบโอเพ่นซอร์ส (Open 
Source) ท าให้ค้นหาข้อมูลรวบรวมวิทยาการไลบรารี (Library) ฟังก์ชันการเขียนโปรแกรมท าให้
สามารถใช้งานได้ง่าย และสะดวกยิ่งขึ้นในการพัฒนา โดยบอร์ดท่ีได้รับความนิยมคือบอร์ด Arduino 
เพราะถูกออกแบบมาให้ใช้งานได้ง่าย และสามารถพัฒนาออกแบบโปรแกรม โดยมีรูปแบบค าส่ัง
พื้นฐาน ไม่ซับซ้อนเหมาะส าหรับผู้เริ่มต้น สามารถพัฒนาโปรแกรมต่างๆ ตามความต้องการใช้งาน
ของผู้ออกแบบในไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino มีหลากหลายรุ่นท่ีสามารถเลือกใช้ตามความ
เหมาะสม อีก ท้ังราคาถูก  โดยบอร์ด  Arduinoท่ีนิยมใช้  รุ่ น  Arduino Uno R3 โครงสร้ าง
ไมโครคอนโทรลเลอร์  Arduino Uno R3 ใ ช้ ชิพ ATmega 328 ท่ีความถี่  16 เมกะเฮิ รตซ์  



12 

หน่วยความจ าแฟลชส าหรับการจัดเก็บโปรแกรม 32 กิโลไบต์   มีหน่วยความจ าใช้ส าหรับการบูต 
ขนาด 0.5 กิโลไบต์ มีหน่วยความจ าช่ัวคราว (SRAM) ขนาด 2 กิโลไบต์ และมีหน่วยความจ าถาวร
แบบอีอีพร็อม (EEPROM) ขนาด 1 กิโลไบต์ไฟเล้ียงบอร์ดท่ีเหมาะสม 7 ถึง 12 โวล์ต มีระดับ
แรงดันไฟฟ้าในการท างานและพอร์ตสัญญาณอยูํท่ี 5 โวล์ต โดย  Arduino Uno R3 มีจ านวนพอร์ต 
(I/O Port หรือเรียกว่า Pin) ในการท างานท้ังหมด 14 พอร์ต ได้แก่ พอร์ตดิจิทัล 0-13 โดยแต่ละ
พอร์ตสามารถท างานท่ีแตกต่างกันออกไป พอร์ตสัญญาณท่ีติดต่อทางพอร์ตอนุกรม (Serial Port) ท้ัง
แบบยูอาร์ท (UART)    ไอสแคว์ซี และเอสพีไอ(SPI) พอร์ต 0 (RX) และพอร์ตดิจิทัล พอร์ต 1 (TX) 
เป็นช่องทางแสดงผลการส่ือสารผ่านพอร์ตแบบอนุกรมทางพอร์ต USB ระหว่างบอร์ด Arduino กับ
คอมพิวเตอร์ผ่านพอร์ต RX และ TX ซึ่งท าให้ไฟแสดงผลกะพริบเมื่อข้อมูลถูกส่งผ่านทางพอร์ต USB 
ส่วนพอร์ตสัญญานดิจิทัลใช้ติดต่อสัญญาณอินพุตและ เอาต์พุต ได้แก่ พอร์ต 2 ถึง 13 และบางพอร์ต
สัญญาณยังท าหน้าท่ีนอกเหนือจากสัญญาณอินพุตและเอาต์พุต เช่น พอร์ต 3 , 5, 6, 9, 10 และ 11 
ซึ่งสามารถท าหน้าท่ีเป็นพอร์ตสัญญาณพัลส์วิดมอดูเลช่ัน (Pulse Width Modulation) หรือ เรียก
โดยย่อว่า PWM ซึ่งมีสัญลักษณ์  “~”และยังมีพอร์ตท่ีรับสัญญาณอนาล็อคอีก 6 พอร์ต ได้แก่ พอร์ต 
A0, A1, A2, A3, A4 และ A5 โดยมีลักษณะดังภาพท่ี 2.2  

 
ภาพท่ี 2.2 ไมโครคอลโทรลเลอร์ Arduino UNO R3 

(ท่ีมา : https://th.rs-online.com/web/p/processor-microcontroller-development-

kits/7154081/)  

https://th.rs-online.com/web/p/processor-microcontroller-development-kits/7154081/
https://th.rs-online.com/web/p/processor-microcontroller-development-kits/7154081/
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 นอกจากนี้ ยังมีการพัฒนาหลากหลายรุ่นเพื่อตอบสนองความต้องการของผู้ใช้งานอย่าง
มากมาย โดยผู้ใช้สามารถเลือกใช้ตามความเหมาะสมเช่น บอร์ด Arduino  Mega 2560 Arduino 
Leonado  Arduino Yun, Arduino Edsion, Arduino galileo เป็นต้น  

 

ภาพท่ี 2.3 ภาพแสดงตัวอย่างหน้าต่าง Front Panel กับ Block Diagram 
(ท่ีมา สราวุฒิ สิริเกษมสุข. (2551).) 

 

2.2.2 โปรแกรมการประมวลผลภาพ LabVIEW  

โปรแกรมการประมวลผลภาพ LabVIEW คือ โปรมแกรมประยุกต์ท่ีไมตองเขียนโปรแกรมที

ละบรรทัดอย่าง ภาษาแอสเซมบลี (Assembly) หรือภาษาซี LabVIEW ย่อมาจาก (Laboratory 

Virtual Instrument Engineering Workbench) โดยโปรแกรม LabVIEW จะเรียกว่า (Virtual 

Instrument) หรือเรียกย่อๆ วา VI ซึ่งหมายถึงเครื่องมือวัดเสมือนและเมื่อสร้างโปรแกรมเครื่องมือวัด

เสร็จ โปรแกรมจะท าการเซฟ File ในสกุล .vi สวนประกอบของโปรแกรม LabVIEW จะมีหน้าต่าง

หลักๆ อยู่ 2 หน้าต่างด้วยกันคือ Front Panel กับ Block Diagram ซึ่งในส่วนของหน้าต่าง Front 

Panel เปรียบเสมือนไดกับส่ิงท่ีผู้ใช้จะไดเห็นและควบคุมการท างาน (GUI: Graphical User 

Interface) ท าให้ผู้ใช้สามารถสร้างรูปแบบ ขึ้นเองได และรูปแบบท่ีเขียนโปรแกรมเรียกว่า Block 

Diagram ท่ีใช้ในการสร้างระบบควบคุมการท างาน ของโปรแกรมให้เป็นไปตามท่ีต้องการ 
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LabVIEW อาศัยหลักการท างานของเครื่องมือวัดหรือการควบคุม ท าให้ ผู้ใช้สามารถ 
ออกแบบรูปแบบโปรแกรมตามต้องการ โดยการประมวลผลภาพจะมีหลักการใช้งานโปรแกรมแบ่ง
ออกเป็น 3 ส่วน คือ 

1.Acquisition เป็นส่วนท่ีรับข้อมูล (Input) จากสัญญาณภายนอกเข้าสู่โปรแกรม โดยข้อมูล
อาจจะมาจากมาจาก การด DAQ  (Data Acquisition) ส าหรับสัญญาณทางไฟฟ้า การด IMAQ  
(Image Acquisition) ส าหรับควบคุมเครื่องมือวัด 

2.หลังจากท่ีไดรับข้อมูลแล้วอาจจะผ่านฟังก์ชันในการท า Analysis หรือ วิเคราะห์ข้อมูล ซึ่ง
จะแสดงผลในภาพประกอบส่ือความหมายในส่ิงท่ีผู้ใช้งานสามารถน าไปแสดงแทนส่ือท่ีวัดและใช้งาน
ได้  

3.Presentation คือ การแสดงผลในรูปแบบท่ีเป็นประโยชน์ต่อผู้ใช้งาน โดยอาจ แสดงบน
หนาจอคอมพิวเตอร์เช่น DMM (Digital Multi meter) แสดงผลเฉพาะสัญญาณท่ีวัดได โดย ไม
จ าเป็นต้องรู้ความสัมพันธ์กับเวลา 
 
2.3 การประมวลผลภาพ  
 ระบบการมองเห็นประกอบด้วยเว็บแคมและคอมพิวเตอร์ คอมพิวเตอร์มีหน้าท่ีส าหรับการ
ประมวลผลภาพและออกแบบการวางแผนเส้นทางส าหรับหุ่นยนต์เคล่ือนท่ี โดยอุปกรณ์แต่ละชนิด
สามารถแบ่งออกได้ดังนี้ 
 2.3.1 มุมองภาพ 
กล้องเว็บแคมท าหน้าท่ีถ่ายภาพโดยจะท าการติดต้ังกับฐานต้ังกล้องเพื่อให้กล้อสามารถเห็นบริเวณ
ด้านล่างโดยรอบท่ีรถสามารถเคล่ือนท่ีไปยังเป้าหมายได้  โดยกล้องจะท าการเช่ือมต่อเข้าคอมพิวเตอร์
ผ่านฮับเข้าช่องยูเอสบี (USB) ในคอมพิวเตอร์ เนื่องจากต้องการพื้นท่ีบริเวณภาพท่ีกว้างขึ้นดังนั้นจึงใช้
กล้อง 2 ตัวท่ีมีระยะห่างกัน X เซนติเมตร และฐานมีความสูง X เซนติเมตร ความสูงดังกล่าวจะมีผล
โดยตรงกับขอบเขตการมองเห็นของกล้อง ขอบเขตภาพหรือ ขอบเขตการเห็น (อังกฤษ: field of 
view ตัวย่อ FOV) มุมมองภาพ (FOV) คือส่วนหนึ่งของโลกท่ีสามารถมองเห็นได้ผ่านกล้องในต าแหน่ง
หนึ่งๆ และการวางแนวในพื้นท่ี นั่นคือ วัตถุท่ีอยู่นอกขอบเขตการเห็น ขณะท่ีวิดีโอได้รับการ
ออกอากาศหรือบันทึกไว้ไม่สามารถมองเห็นได้ โดยปกติถ้าเลือกกล้องไม่เหมาะสมจะไม่สามารถ
ตรวจสอบช้ินงานได้ หรือได้กล้องท่ีมี ค่าความละเอียดท่ีสูงเกินไป  เพราะฉะนั้นการท่ีจะหากล้องท่ี
ตรวจสอบท่ีเหมาะสมกับงาน เพราะหน้าท่ีของกล้องคือเซนเซอร์ ท่ีอยู่ในกล้องท าหน้าท่ีในการแปลง
สัญญาณแสง (Photons) ท่ีผ่านจากเลนส์มาให้เป็นสัญญาณไฟฟ้า (Electrons) ซึ่งหน้าท่ีนั้นคือ
พิกเซลเล็กๆ ย่อมาก ภาพลงไปในตัวเซนเซอร์จะแปลงภาพให้เป็นภาพท่ีออกโทนสีด า ตัวเลขจะถูก
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แปลงเป็น ภาพ Grayscale ในระดับต่ า ถ้าเลือกระดับ พิกเซลไม่เหมาะสม ภาพท่ีถูกแปลงไปจะหาย 
ไม่สามารถรู้ได้ว่าเป็นขาวหรือเป็นด า 
 
2.4. ส่วนภาคขับอุปกรณ์ต่อพ่วง 
 เนื่องจากหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัตโนมัติส่วนมากใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์เป็นตัว ประมวลผลและ
ควบคุมการท า ง านของหุ่ นยนต์ เค ล่ือน ท่ี  จึ งท า ให้ สามารถใ ส่อุปกรณ์ ต่อพ่ วง ต่ างๆกับ
ไมโครคอนโทรลเลอร์ ได้ โดยจะบังคับให้หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีโดยใช้ล้อติดกับมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 
นอกจากนี้ในตัวหุ่นยนต์จ าเป็นต้องมีอุปกรณ์เฉพาะ และควบคุมให้หุ่นยนต์ท าภาระกิจท่ีแตกต่างกัน
ตามความต้องการของผู้ใช้งาน 
 

2.4.1 การใช้งานมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงในการเคลื่อนที่ของรถ   

มอเตอร์เป็นอุปกรณ์ต้นก าลังระบบกลไกในการขยับ การเล่ือน การเดิน การวิ่ง การเคล่ือนไหว 

ท าให้ระบบมีการท างานและเคล่ือนท่ีได้อุปกรณ์ท่ีสามารถขยับได้ ส่วนใหญ่จะเกิดจากการใช้มอเตอร์

เป็นต้นก าลังต่อเช่ือมกับอุปกรณ์ซึ่งท าหน้าท่ีเปล่ียนพลังงานไฟฟ้าให้เป็นพลังงานกล โดยมอเตอร์ท่ีใช้

งานง่ายและมีอยู่ในอุปกรณ์ระบบ หรือเครื่องจักรกลท่ัวไป ได้แก่มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง โดยมอเตอร์

ไฟฟ้ากระแสตรงประกอบด้วยขั้วต่อใช้งาน 2 ขั้ว ได้แก่ไฟขั้วบวกและขั้วลบหากจ่ายไฟบวกเข้าท่ีขั้ว

หนึ่ง และจ่ายไฟลบเข้าอีกขั้วท่ีเหลือจะท าให้มอเตอร์หมุนไปทิศทางหนึ่งแต่เมื่อสลับข้ัวการจ่ายไฟจะ

ท าให้มอเตอร์หมุนในทิศทางตรงกันข้าม 

 

 

ภาพท่ี 2.4 การจ่ายไฟให้มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 
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มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงมีอยู่หลากหลายรุ่นหลายขนาดผ ผู้ใช้งานสามารถเลือกตามความ
เหมาะสมให้เข้ากับประเภทของงานในมอเตอร์แต่ละแบบจะมีคุณสมบัติท่ีแตกต่างกันไป คุณลักษณะ
เบ้ืองต้นของมอเตอร์ท่ีน ามาใช้งานผู้ออกแบบจะพิจารณาคุณสมบัติของมอเตอร์ ดังนี้ 

แรงดันไฟฟ้าของมอเตอร์ เมื่อต้องการเลือกมอเตอร์ส าหรับท าภาระกิจโดยต้องค านึงถึง
แรงดันไฟฟ้าท่ีเหมาะสมในการท างานเนื่องจากแรงดันไฟฟ้าจะเป็นตัวก าหนดขนาด และน้ าหนักของ
แบตเตอรี่ท่ีต้องพกพา และมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงจะไฟฟ้าท่ีแตกต่างกัน ท้ังนี้มอเตอร์ไฟฟ้ากระแส
ตรงท่ีมีจ าหน่ายโดยท่ัวไปมีแรงดันขนาดเล็กตั้งแต่ 3 โวลต์ และจะนิยมใช้ 6 โวลต์ และ 12 โวลต์ โดย
ส่วนใหญ่จะมีขนาดท่ีแตกต่างกันแปรผันตามแรงดันไฟฟ้า โดยการเลือกซื้อจ าเป็นต้องค านึงถึง
แหล่งจ่ายไฟมอเตอร์ ถ้ามอเตอร์มีแรงดันต่ ากว่าหรือสูงกว่าจะส่งผลให้มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 
โดยตรง โดย หากน ามอเตอร์แรงดันต่ าไปใช้กับแหล่งจ่ายไฟแรงดันสูงจะท าให้มอเตอร์หมุนเร็วขึ้น แต่
อาจท าให้มอเตอร์จะพังหรือเสียหายได้ เนื่องจากจ่ายแรงดันสูงกว่าคุณสมบัติของมอเตอร์ส่งผลให้
มอเตอร์เกิดความร้อนสูง และหากน ามอเตอร์แรงดันสูงไปใช้กับแหล่งจ่ายไฟแรงดันต่ าจะท าให้
มอเตอร์หมุนช้าต่ าก่าเกณฑ์ท่ีระบุ หรือมอเตอร์อาจไม่หมุนส่งผลให้มอเตอร์มีแรงบิดต่ า ดังนั้นควรใช้
แรงดันไฟฟ้าจากแหล่งจ่ายให้เท่ากับแรงดันของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงท่ีระบุมาจากแหล่งผลิต 

กระแสไฟฟ้าที่ใช้งานในมอเตอร์ กระแสไฟฟา้ท่ีน ามาใช้ส าหรับมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 

ควรเลือกแหล่งจ่ายท่ีจ่ายกระแสไฟฟ้าสูงกว่าท่ีระบุมาจากแหล่งผลิตมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง กรณีใช้

แหล่งจ่ายไฟท่ีเป็นแบตเตอรี่กระแสไฟฟ้าท่ีมอเตอร์ใช้ จะส่งผลต่อระยะเวลาการจ่ายไฟของแบตเตอรี่ 

หากมอเตอร์ใช้กระแสไฟฟ้ามากจะท าให้แบตเตอรี่หมดเร็ว ถ้าใช้มอเตอร์ท่ีใช้กระแสไฟฟ้าน้อยจะท า

ให้แบตเตอรี่จ่ายไฟได้นานส่งผลให้ใช้งานในระบบได้ยาวนานมากขึ้น นอกจากกระแสไฟฟ้าของ

มอเตอร์จะถูกใช้ในการพิจารณาน ามอเตอร์มาใช้งานต้องค านึงถึงชุดขับมอเตอร์ท่ีน ามาใช้งาน โดยการ

เลือกชุดขับมอเตอร์จะต้องเลือกชุดขับท่ีทนกระแสได้สูงกว่ากระแสไฟฟ้าท่ีมอเตอร์ใช้ในการหมุน    

 

2.4.2 การควบคุมทิศทางและความเร็วมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 

การควบคุมทิศทางมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง การควบคุมทิศทางการหมุนของมอเตอร์ไฟฟ้า

กระแสตรงให้สามารถหมุนทวนเข็มและตามเข็มนาฬิกาคือการควบคุมรถเคล่ือนท่ีเดินหน้า ถอยหลัง 

เล้ียวซ้าย เล้ียวขวา หรือหยุดได้  โดยการควบคุมการหมุนของมอเตอร์ สามารถท าได้โดยง่ายโดยการ

กลับข้ัวจ่ายไฟให้มอเตอร์ก็สามารถท าให้มอเอตร์หมุนทวนเข็มหรือตามเข็มนาฬิกา ซึ่งเป็นหัวใจส าคัญ

ขออาจใช้วงจรเพื่อควบคุมทิศทางการหมุนของมอเตอร์ จากหลักการดังกล่าวสามารถน ามาประยุกต์
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สร้างวงจรขึ้นมา ได้แก่ วงจร H-Bridge ซึ่งเป็นอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ท าหน้าท่ีตัด-ต่อไฟในวงจรแทน

สวิตซ์ โดยการควบคุมท่ีสามารถควบคุมทิศทางการหมุนได้ใช้หลักการควบคุมการไหลของ

กระแสไฟฟ้าท่ีไหลเข้าขั้วของมอเตอร์ ตัวอย่างวงจรควบคุมมอเตอร์ท่ีควบคุมทิศทางได้  

การควบคุมความเร็วมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง การควบคุมความเร็วมอเตอร์ไฟฟ้า

กระแสตรงโดยใช้สัญญาณพัลส์วิดมอดูเลช่ันหรือ Pulse Width Modulation (PWM) คือการความ

คุมความเร็วโดยควบคุมสัญญาณความกว้างพัลส์ต่อจ านวนรอบการท างาน  ในการควบคุมความเร็ว

ของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงเป็นการส่งสัญญาณ โดยใช้หลักการสร้างสัญญาณคล่ืนส่ีเหล่ียม ดังภาพ

ท่ี 2.5  

 

 

ภาพท่ี 2.5 แสดงสัญญาณเปิด (HIGH) และปิด (LOW) 

สัญญาณส่ีเหล่ียมจะถูกสร้างเพื่อเปิดสัญญาณเปิดปิดกระแสไฟฟ้าอย่างรวดเร็ว การส่ังงานให้

เปิดสัญญาณไฟฟ้าคือสัญญาณ (HIGH) และปิดสัญญาณ (LOW) ด้วยความถี่ท่ีเหมาะสมเพื่อควบคุม

ความเร็วของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง ใน 1 รอบการท างานจะประกอบไปด้วยช่วงเวลาเปิด(HIGH)  

และช่วงเวลาปิด (LOW) แรงดันไฟฟ้า สัญญาณช่วงเวลาท่ีเปิดแรงดันไฟฟ้า เมื่อเทียบกับช่วงเวลาท่ี 1 

รอบ สัญญาณท่ีสร้างสัญญาณท้ังหมดออกมา จะเรียกช่วงเวลาดังกล่าวนี้ว่า ความกว้างของสัญญาณ

พัลส์วิดมอดูเลช่ัน  ถ้าความกว้างสัญญษณในช่วงเปิดมีค่ามากจะท าให้มอเตอร์ได้รับแรงดันไฟฟ้า

เต็มท่ี และท าให้มอเอตณ์หมุนเร็วขึ้น เมื่อเปรียบเทียบกับช่วงเวลาท่ีเปิดสัญญาณท่ีมีความกว้างน้อย

กว่า ใน 1 หน่วยเวลาท่ีก าหนดความกว้างของสัญญาณจะแสดงถึงช่วงเวลาเปิดแรงดันไฟฟ้าปกติ 

ระยะเวลาหรือช่วงเวลานี้เรียกว่า รอบ (Period) เป็นค่าผกผันของความถ่ีอุปกรณ์การควบคุมความเร็ว

รอบของมอเตอร์จะใช้การเทียบอัตราส่วนก าลังในการสร้างสัญญาณพัลส์วิดมอดูเลช่ันตามแรงดันท่ี

จ่ายให้กับระบบ 

 



 

บทท่ี 3 
 

วิธีการด าเนินงาน 
 

 ในบทนี้จะกล่าวถึงรายละเอียดของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัตโนมัติโดยการใช้กล้องติดบนแนวสูง

เพื่อบอกต าแหน่งการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ ก่อนท าการทดลอง หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัตโนมัติโดยการใช้

กล้องติดบนแนวสูง จะแบ่งงออกเป็น 2 ส่วน ส่วนท่ี 1 คือส่วนของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ี โดยมีอุปกรณ์ดังนี้ 

โครงสร้างหุ่นยนต์ เซนเซอร์ไลด้า ไมโครคอนโทรลเลอร์ มอเตอร์ ล้อออมนิ ส่วนท่ี 2 คือ ส่วนของ

ระบบประมวลผลภาพ โดยมีอุปกรณ์ดังนี้ กล้องเว็บแคม ฐานกล้อง คอมพิวเตอร์ โดยท้ัง 2 ส่วนจะมี

การส่ือสารท างานรวมการด้วยระบบไร้สาย ในส่วนของระบบประมวลผลภาพจะถูกยึดติดไม่สามารถ

เคล่ือนท่ีได้โดยมีหน้าท่ีท าการวิเคราะห์ต าแหน่งของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ี โดยกล้องจะท าหน้าท่ีถ่ายภาพ 

และส่งข้อมูลไปให้คอมพิวเตอร์ท าการประมวลผลภาพ วิเคราะห์และระบุต าแหน่งของหุ่นยนต์ท่ีก าลัง

เคล่ือนท่ีไปยังจุดต่างๆ หลังจากนั้นระบบจะท าการประมวลผลและส่ังให้หุ่นยนต์เดินทางไปยัง

เป้าหมายตามอัลกอลิทึมท่ีได้ออกแบบและเขียนโปรแกรมลงในคอมพิวเตอร์ และส่งสัญญาณไปให้กับ

หุ่นยนต์เคล่ือนท่ี ในส่วนท่ี 1 ของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ี ไมโครคอนโทรเลอร์ท าหน้าท่ีรับสัญญาณการระบุ

ต าแหน่งการเคล่ือนท่ีมาจากระบบประมวลผลภาพและจะท าการควบคุมมอเตอร์ท่ียึดติดอยู่กับล้อ

ออมนิ เพื่อใช้ในการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ให้เดินตรงไป เล้ียงซ้าย เล้ียวขวา หรือ หยุด ตามท่ีระบบ

ประมวลผลภาพในส่วนท่ี 1 ส่ังการ นอกจากนี้ไมโครคอนโทรเลอร์ได้เช่ือมต่อกับเซนเซอร์ไลด้า เมื่อ

ตรวจพบส่ิงกีดขว้างหุ่นยนต์จะท าการหลบหลีกส่ิงกีดขว้าง เพื่อเคล่ือนท่ีไปยังเป้าหมาย ตามอัลกอลิ

ทึมท่ีได้ออกแบบ และเขียนโปรแกรแรมควบคุมลงในไมโครคอนโทรลเลอร์ โดยในส่วนท่ี 1 คือส่วน

ของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ี จะสามารถเคล่ือนท่ีได้ และส่วนท่ี 2 คือ ส่วนของระบบประมวลผลภาพ จะถูก

ยึดติดอยู่กับท่ี และท้ัง 2 ส่วน จะท างานสัมพันธ์ร่วมกันและส่งข้อมูลผ่านระบบแบบไร้สาย โดยได้

ออกแบบและวางแผนในขั้นตอนการด าเนินงาน ดังนี้ 

 

3.1 การควบคุมระบบ 
 เมื่อเริ่มต้นหุ่นยนต์จะท างานคอมพิวเตอร์จะประมวลผลภาพและวิเคราะห์ต าแหน่งท่ีรถ
เคล่ือนท่ีและส่งสัญญาณไปให้ไมโครคอนโทรเลอร์ เพื่อบังคับการเคล่ือนท่ีขอล้อให้ไปยังเป้าหมายได้  
 

3.2 ขั้นตอนการด าเนินงาน 
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กิจกรรมการวิจัย 
ปี พ.ศ. 2564 

ต.ค. พ.ย ธ.ค. ม.ค. ก.พ. มี.ค. เม.ย. พ.ค. มิ.ย. ก.ค. ส.ค. ก.ย. 

1. ศึกษาเอกสารและ
งานวิจัยท่ีเกี่ยวข้อง 

            

2. สร้างเครื่องมือและ
ทดลองใช้ หรือ ขั้นตอน
การด าเนินการทดลอง 

            

3. ทดลองทดสอบ 
ปรับปรุงเครื่องแก้ไข
โปรแกรม ตัวระบบ 
และลักษณะโดยรวม
ของระบบ 

            

4. จัดท าเอกสาร รายงาน
ผลการวิจัยและเผยแพร่ 

            

 แผนการด าเนินงานวิจัย 

 งานวิจัยท่ีได้ ด าเนินการจริง  

3.3 แผนการด าเนินงาน 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 3.1 แผนผังการด าเนินโครงงาน 

ศึกษาทฤษฎีท่ีเกี่ยวข้องและ

ท าการศึกษาช้ินงานท่ีต้อง

ประดิษฐ์ 

จัดหางานวิจัย หัวข้อและ

เทคโนโลยีท่ีสนใจ 

ออกแบบวางแผนการ

ด าเนินงาน 

เริ่มต้น

ส้ินสุด 

ท าการทดสอบระบบ 

ด าเนินงานตามแผนท่ีวางไว้

และปรับปรุงระบบ 

สรุปผลการทดลอง 

ผ่าน 

ไม่ผ่าน 
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3.4 การออกแบบหุน่ยนต์เคลื่อนที่อัตโนมัติ 

 

 
ภาพที่ 3.2 โครงสร้างของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัตโนมัติ 

 

 3.4.1 ช้ินส่วนโครงสร้างของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัตโนมัติ 
   1. เซนเซอร์ไลด้า    
  2. โครงหุ่นยนต์สเตนเลส 
  3. ล้อรถ           
  4. มอเตอร์                      
  
 

 

 

 

1 

2 

3 4 
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3.5 อุปกรณ์ในการสร้าง 
 การออกแบบโครงสร้างหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัตโนมัติโดยการใช้กล้องติดบนแนวสูงควรออกแบบ
ตัวโครงสร้างโดยค านึงถึงความเหมาะสม และฟังก์ชันการใช้งาน และสามารถปฏิบัติงานตามความ
ต้องการของวัตถุประสงค์ โดยมีวัสดุอุปกรณ์ดังนี้ 

วัสดุและอุปกรณ์ใช้ในการสร้างระบบคัดแยกและจัดเก็บช้ินงานประกอบด้วย 2 ส่วนส าคัญ 
ได้แก่ ส่วนท่ี 1 หุ่นยนต์เคล่ือนท่ี  และส่วนท่ี 2 ระบบประมวลผลภาพ โดยอุปกรณ์ท้ังหมด
ประกอบด้วยอุปกรณ์ ดังนี้ 
 3.5.1   โครงโครงหุ่นยนต์สเตนเลส 
 สแตนเลสท่ีใช้สร้างมีน้ าหนักเบา ขนาดความหนา 0.6 มิลลิเมตร โดยมีรูปทรง
หลายรูปแบบ สามารถประกอบเป็นโครงสร้างรถในรูปแบบต่างๆได้ ดังแสดงในภาพ 3.2 
 

  
 

ภาพที่ 3.2 แผ่นสแตนเลส 
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        3.5.2 มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (DC motor) 

 เป็นอุปกรณ์ท่ีท าให้หุนยนต์เคล่ือนท่ีโดยการน ามอเอตร์ติดกับล้อ โดยส่ังงานให้

มอเตอร์ หมุนทวนเข็ม ตามเข็มนาฬิกา หรือหยุด เพื่อให้หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีเคล่ือนท่ีไปยังจุดต่างๆได้ 

 
 

 

ภาพที่ 3.3 แบบใบกังหันลม 

3.5.3 ล้อรถ 

 Omni Wheels เป็นล้อท่ีท าให้รถหรือหุ่นยนต์สามารถเคล่ือนท่ีได้. ในหลายๆทิศทาง 

ในแนวตรงหรือเคล่ือนไปด้านข้างโดยท่ีไม่ต้องตีวงเล้ียวรถหรือหุ่นยนต์ ล้อจะมีอิสระในการเคล่ือนไหว

เป็นข้อได้เปรียบและดีกว่าการใช้ล้อแบบปกติ โดยล้อจะยิดติดกับมอเตอร์ต้นก าลังในการหมุนท าให้

รถหรือหุ่นยนต์ สามารถเคล่ือนท่ีไปยังจุดต่างๆ ได้ 
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ภาพที่ 3.4 ฐานต้ังกังหันลม 

 

3.5.4 บอร์ดควบคุมรถ 

 ไมโครคอนโทรเลอร์ท าหน้าท่ีรับสัญญาณจากคอมพิวเตอร์ เซนเซอร์ไลด้า เพื่อ

ควบคุมมอเตอร์ท่ีติดกับล้อให้เคล่ือนท่ีหลบหลีกส่ิงกีดขว้างและไปถึงเป้าหมาย โดย

ไมโครคอนโทรเลอร์ท่ีใช้จะใช้บอร์ด Myrio และ ARDUINO Uno R3 ดังแสดงในรูปท่ี  
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ภาพที่ 3.5 บอร์ด ARDUINO 

 

                  3.5.5    เซนเซอร์ไลด้า 

      เซนเซอร์ไลด้า ToF (Time of Flight) LiDAR น้ าหนักเบาและขนาดเล็กและ

ใช้พลังงานต่ าโดยใช้ 3.3V ท่ี อัตราการเช่ือมต่อส่ือสาร115200 สามารถรองรับการเช่ือมต่อได้กับท้ัง

แบบ UART และ I2C ระยะในการท างานToF (Time of Flight) LiDAR ท่ีสามารถวัดระยะทางไปยัง

วัตถุได้ไกลถึง 22 เมตร ท าให้เป็นเซ็นเซอร์ท่ียอดเยี่ยมส าหรับการหลีกเล่ียงส่ิงกีดขวางแม้ในสภาพ

กลางแจ้ง TF02 โดยใช้ไฟฟ้า 3.3 โวล์ต การเช่ือมต่อกับบอร์ดไมโครคอนโทรเลอร์ สามารถส่ือสารใน

อัตราท่ี 115200 ได้ โดยมีการเช่ือมต่อเข้ากับไมโครคอนโทรเลอร์ ดังภาพ  
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ภาพที่ 3.6 บอร์ด ARDUINO 
 

การเช่ือมต่อฮาร์ดแวร์เซนเวอร์ไลด้าเข้ากับไมโครคอนโทรลเลอร์ดังนี้ เส้นสายไฟสีแดง เข้า
ไมโครคอนโทรเลอร์ท่ีพอร์ต + 5V, เส้นสายไฟสีด า เข้าไมโครคอนโทรเลอร์ท่ีพอร์ต GND, เส้นสายไฟ
สีเขียวปลาย TX ของ LiDAR เข้า RX ไมโครคอนโทรเลอร์ท่ีพอร์ตพิน 2, เส้นสายไฟสีขาว RX ของ 
LiDAR เข้า TX ไมโครคอนโทรเลอร์ท่ีพอร์ต พิน 3  

 
                  3.5.6    กล้องเว็บแคม 
                               มีหน้าท่ีบันทึกภาพการเคล่ือนท่ีของรถ เพื่อน าภาพเหล่านั้นส่งไปให้

คอมพิวเตอร์ประมวลผลเพื่อระบุต าแหน่งการเคล่ือนท่ีของรถ โดยกล้องเว็บแคมจะเช่ือมต่อส่งข้อมูล

เข้าคอมพิวเตอร์ผ่านสาย USB โดยกล้องจะถูกติดต้ังไว้ด้านบนมุมสูงเพื่อมองเห็นสภาพแวดล้อมโดย

จะต้องครอบคลุมพื้นท่ีโดยรอบท่ีรถเคล่ือนท่ีจาก จุดเริม่ต้นตลอดระยะทางท่ีก าหนดให้รถเคล่ือนท่ีไป

ยังจุดหมายท่ีก าหนด  
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ภาพที่ 3.7 กล้องเว็บแคม 

 

3.5.7    ฐานกล้อง  

โดยการใช้กล้องติดบนแนวสูงเพื่อบอกต าแหน่งการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ โดยกล้องจะ
ถูกยึดติดกับฐานกล้อง โดยใช้กล้องเว็บแคมจ านวน 2 ตัว เพื่อให้ได้พื้นท่ีในการมองเห็นและควบคุม
หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีได้กว้างเพิ่มมากว่าใช้กล้องเพียงตัวเดียว โดยกล้องจะยึดติดกับฐานกล้องท่ีมีความสูง 
1.8 เมตร ดังแสดงในภาพท่ี 3.8   
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ภาพที่ 3.8 ฐานต้ังกล้อง 

 

3.5.8 การสร้างรถเคลื่อนที่อัตโนมัติ 

  ท าการประกอบโครงรถด้วยแผ่นสแตนเลสตามแบบท่ีได้ออกแบบไว้  

โครงสร้างรถจะมีความกว้าง 32 เซนติเมตร ความยาว 48 เซนติเมตร ความสูง 18 เซนติเมตร โดย

ใช้น๊อตยึดกับใครงสร้างรถประกอบออกมาเป็นรูปร่าง  
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ภาพที่ 3.9 การตดัสแตนเลส 

 

3.5.9 ติดล้อ 

 ติดล้อออมนิท้ัง 4 ด้าน กับเพลาของมอเตอร์เพื่อให้ล้อหมุนไปตามการหมุนของ

มอเตอร์ โดยรถจะสามารถเคล่ือนท่ีไปด้านหน้า ด้านหลัง ด้านซ้าย และด้านขวา ได้ 

  
ภาพที่ 3.10 สแตนเลสประกอบโครงสร้าง 
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 3.5.10   น าแบตเตอร์ร่ีมาใส่ในโครงรถ  

      แบตเตอร์รี่จะเป็นต้นก าลังในการจ่ายไฟ 12 โวล์ต ให้กับมอเตอร์ ท้ัง 4 ล้อ บอร์ด

ขับมอเตอร์ และบอร์ไมโครคอนโทรลเลอร์ 

 
 

ภาพที่ 3.11 การติดต้ังแบตเตอร์รี่ 

 

  3.5.11   ท าการน าเซนเซอร์ใลด้า ประกอบเข้ากับโครงรถ 

  เซนเซอร์ไลด้า จะเป็นเซนเซอร์สามารถตรวจสอบวัตถุด้านหน้าหรือไม่ และ

ระยะห่างจากวัตถุและรถมีค่าเป็นระยะทางห่างมากน้อยเพียงใด โดยจะวัดค่าออกมาเป็นหน่วย

มิลลิเมตร 
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ภาพที่ 3.12 การติดต้ังไล้ด้า 

 

 
 

ภาพที่ 3.13 โครงรถ 
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ส าหรับหุ่นยนต์เคลื่อนที่ควรพิจารณาประเด็นส าคัญสองประการ: หน่ึงคือวิธีการตรวจจับสิ่งกีดขวางบน

สภาพแวดล้อมที่ซับซ้อน อีกประการหน่ึงคือ หุ่นยนต์เคลื่อนที่ขนาดเล็กเหล่าน้ีต้องใช้เซ็นเซอร์ให้เหมาะสมสามารถ

ท างานและก าหนดค่าอุปกรณ์ได้ เครื่องมือที่ใช้ในระบบหุ่นยนต์เคลื่อนที่อัตโนมัติด้วยระบบการมองเห็นโครงสร้าง

ของระบบจะแบ่งออกเป็น 2 ส่วน ได้แก่ 1. ระบบประมวลผลภาพ ระบบถูกยึดอยู่กับที่เพ่ือท าการระบุต าแหน่งของ

หุ่นยนต์ 2. ระบบหุ่นยนต์เคลื่อนที่ จะเป็นส่วนของหุ่นยนต์เคลื่อนที่ที่สามารถเคลื่อนที่ไปยังจุดหมายปลายทางที่

ก าหนดได้ ภายในระบบจะมีอุปกรณ์ และหน้าท่ี ดังน้ี 

3.6. ระบบประมวลผลภาพ 

     การประมวลผลภาพโดยจะใช้กล้องถ่ายภาพจากมุมสูง พื้นท่ีท่ีกล้องมองเห็น จะถูก

ถ่ายออกมาเป็นรูปภาพโดยระบุขอบเขต และขนาดพื้นท่ีออกมาเป็นพิกเซล เพื่อก าหนดต าแหน่งท่ีอยู่

ของหุ่นยนต์ออกมาเป็นค่าพิกัด 2 มิติ อุปกรณ์ของระบบประมวลผลภาพจะประกอบด้วย 3 ส่วน ได้แก่  

1. กล้องเว็บแคม 2.ฐานกล้อง และ 3. คอมพิวเตอร์ โดยกล้องเว็บแคมมีหน้าท่ีบันทึกภาพการเคล่ือนท่ี

ของรถ และน าภาพส่งไปให้คอมพิวเตอร์ประมวลผลเพื่อระบุต าแหน่งการเคล่ือนท่ีของรถ โดยกล้องจะ

ถูกติดต้ังไว้ด้านบนที่มีความสูง 1.8 เมตร ดังรูป 3.14 เพื่อมองเห็นสภาพแวดล้อมโดยรอบท่ีหุ่นยนต์

และครอบคลุมพื้นท่ี ตลอดระยะทางต้ังแต่จุดเริ่มต้นท่ีก าหนดให้รถเคล่ือนท่ีไปยังจุดหมายปลายทาง  

 

 
ภาพที่ 3.14 ฐานกล้อง 
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ในการประมวลผลภาพ หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีจ าเป็นต้องเอกลักษณ์เฉพาะเพื่อให้สามารถแยกออกจาก

สภาพแวดล้อมได้โดยง่าย เพื่อให้ระบบประมวลผลภาพจดจ าเอกลักษณ์ของหุ่นยนต์ หุ่นยนต์มีพื้น

หลังคาสีด าท่ีมีขนาด 15x30 ซม.ติดไว้ด้านบนตัวหุ่นยนต์ 
 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 3.15 หุ่นยนต์เคลื่อนที่ 

 

3.7. ขั้นตอนการประมวลผลภาพ  

 กล้องจะต่อเข้าคอมพิวเตอร์ผ่านสาย USB และข้อมูลภาพจะประมวลผลภาพด้วยโปรแกรม 

LabVIEW เพื่ อท าการประมวลผลภาพระบุ ค่ าต าแหน่ ง ท่ี รถ เค ล่ื อน ท่ี  และ ส่งข้ อมู ล ให้

ไมโครคอนโทรเลอร์บังคับรถ ให้ไปถึงจุดหมาย คอมพิวเตอร์จะท าหน้าท่ีประมวลผลข้อมูลและส่ง

ข้อมูลไปยังไมโครคอนโทรลเลอร์ในเวลาเดียวกันซึ่งจะร้องขอค าส่ังเพื่อด าเนินการตามการเคล่ือนไหว

ของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ี โปรแกรมจะแสดงกราฟิกวิถีหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีภายในต าแหน่งท่ีก าหนดในพิกเซล

ของจอภาพดังแสดงในรูปท่ี 3 .15 ดังนั้นระบบการมองเห็นจึงไม่เพียง แต่แสดงแผนท่ีกราฟิกโดย

วิธีการประมวลผลภาพเท่านั้น แต่ยังน าทางเพื่อน าทางหุ่นยนต์ไปยัง เป้าหมายตามท่ีก าหนดโดยการ

วางแผนเส้นทาง 

 

 3.7.1 การระบุพิกัดหุ่นยนต์  

 ส าหรับหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีแบบเคล่ือนท่ีอัตโนมัติเพื่อให้ทราบต าแหน่งของตนเองใน

ระบบพิกัด การระบุต าแหน่งและการท าแผนท่ีเป็นงานท่ีส าคัญส าหรับการน าทางด้วยหุ่นยนต์เคล่ือนท่ี

อัตโนมัติในสภาพแวดล้อมท่ีไม่รู้จัก[11] ปัญหาการระบุต าแหน่งของหุ่นยนต์ได้รับการแก้ไขใน

สภาพแวดล้อมแบบคงท่ีโดยการเพิ่มเซ็นเซอร์ท่ีจ าเป็นเพื่อช่วยในการเดินทางของหุ่นยนต์ การใช้
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ข้อมลูภาพเพื่อท าหน้าท่ีให้ข้อมูลส าหรับการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์สมบูรณ์ยิ่งขึ้น[12] ในสภาวะแสงท่ี

เหมาะสมระบบสามารถรับรู้ข้อมูลวิดีโอในสภาพแวดล้อมเพื่อระบุต าแหน่งเป้าหมายได้อย่างแม่นย า

[13] การท างานของระบบการประมวลภาพจ าเป็นต้องเขียนโปรแกรมเพื่อประมวลผลจากภาพ

วิเคราะห์ระบุต าแหน่งหุ่นยนต์ โดยระบบจะมีข้ันตอนการท างาน ดังนี้อินพุต : กล้องเว็บแคมจะ

เช่ือมต่อส่งข้อมูลภาพท่ีถ่ายได้เข้าคอมพิวเตอร์ผ่านสาย USB เพื่อท าการประมวลผลภาพถ่ายของ

หุ่นยนต์และระบุต าแหน่งการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ การประมวลผลภาพจะใช้โปรแกรม LabVIEW โดย

มีอัตราการถ่ายภาพ 30 fps ขนาด 1600X890 พิกเซล 

หน่วยประมวลผลกลาง : คอมพิวเตอร์จะรับภาพจากกล้องเว็บแคมและจะท าการประมวลผลภาพเพื่อ

ระบุต าแหน่งของหุ่นยนต์ในภาพโดยข้ันตอนการประมวลผลภาพจะมี 5 ข้ันตอนดังนี้ 

1. ปรับความสว่างของภาพให้เหมาะสมตามสภาพแสงบริเวณโดยรอบโดยปรับค่า ความสว่าง ความ

คมชัด และ แกมมา(Gamma) เพื่อให้ภาพมองเห็นหุ่นยนต์ได้คมชัดขึ้น  

2. Threshold ปรับสภาพสีช้ินงานแยกหุ่นยนตืออกจากส่ิงแวดล้อมโดยรอบ โดยปรับขอบเขตค่า

ระบบสีของแสง (RGB R: min, max: 0-255, G: min, max: 0-255, B: min, max: 0 – 122) ให้มี

ขนาด 32 บิต หลังจากนั้นปรับภาพให้มีขนาด 2 บิต เพื่อปรับภาพให้อยู่โทนสีขาวด า  

3. ก าจัดส่ิงรบกวนขนาดเล็กท่ียังเหลือออกจากช้ินงาน  

4. ท าการระบุช้ินงานโดยน าภาพต้นแบบมาเปรียบเทียบกับภาพท่ีได้จากกล้อง โดยท าการ

เปรียบเทียบค่าความคล้ายกันของภาพต้นแบบและภาพจากท่ีกล้องถ่ายได้โดยอ้างอิงรูปทรง สีและ

ขนาดของช้ินงาน  แสดงจ านวนช้ินงานและประมวลผลระบุพิกัดเป็นต าแหน่ง 2 มิติ (X,Y) หุ่นยนต์เพื่อ

น าค่าระบุต าแหน่งไปควบคุมการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์โดยส่งข้อมูลไปให้ไมโครคอนโทรเลอร์  

5.การแสดงผลบนหน้าจอคอมพิวเตอร์แสดงกรอบส่ีเหล่ียมสีแดงรอบรูปวัตถุท่ีจับได้ และแสดงค่าและ

ระบุค่าต าแหน่งจุดศูนย์กลางของช้ินงานในรูปตัวเลขพิกเซล แสดงดังรูป 3.16 
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รูปที่ 3.16 การประมวลผลภาพ 

 เอาท์พุต : การแสดงผลระบุต าแหน่งของหุ่นยนต์ได้จากการประมวลผลภาพจากคอมพิวเตอร์

จะถูกส่งไปยังบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ ท่ีเป็นตัวประมวลผลกลางของระบบหุ่นยนต์เคล่ือนท่ี และ

ผู้ใช้งานจะสามารถสังเกตเห็นพฤติกรรมการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ผ่านจอมอนิเตอร์ในคอมพิวเตอร์

แบบประมวลผลให้ทราบทันที เมื่อต้องการเริ่มต้นหรือหยุดการท างานของหุ่นยนต์สามารถส่ังผ่าน

โปรแกรมจากคอมพิวเตอร์ได้ 

 

 3.7.2 ระบบหุ่นยนต์เคล่ือนท่ี 
 การจัดเตรียมกรอบการเคล่ือนไหวเพื่อออกแบบระบบส าหรับหุ่นยนต์เคล่ือนท่ี เป็น

ปัจจัยส าคัญท่ีท าให้หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีในสภาวะท่ีต้องการได้ การออกแบบโครงหุ่นยนต์ท่ีส าคัญท่ีสุดอีก

ประการหนึ่งคือการใช้ทิศทางเพิ่มเติมในการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ ล้อท่ีมีลักษณะพิเศษสามารถท าให้

หุ่นยนต์ของคุณเปล่ียนทิศทางได้อย่างราบรื่นจากการเคล่ือนท่ีไปข้างหน้าเปล่ียนทิศทางเป็นด้านซ้าย

หรือขวาได้อิสระ โดยไม่ต้องท าการเล้ียว การเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ดังกล่าวจะท าให้หุ่นยนต์สามารถ

เปล่ียนทิศทางโดยมีต าแหน่งคงท่ี ลดปัญหาการท าการเล้ียวบริเวณหัวมุม ซึ่งอาจจะมีพื้นท่ีจ ากัดไม่

สามารถให้ตีวงในการเล้ียวหุ่นยนต์ได้ หุ่นยนต์จะสามารถไปถึงจุดหมายโดยท่ีหุ่นยนต์ไม่ต้องหัน

ด้านหน้าไปตามการเคล่ือนท่ี ท าให้ทิศในการควบคุมไม่เปล่ียนแปลง ซึ่งการเล้ียวจะท าให้เสียเวลา 

และท าให้ต าแหน่งก่อนการเล้ียวและหลังการเล้ียวของหุ่นยนต์คลาดเคล่ือนไปจากเดิม โดยโครงสร้าง
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หุ่นยนต์เคล่ือนท่ี ประกอบด้วยโครงแผ่นสแตนเลสมีความกว้าง 32 เซนติเมตร ความยาว 48 

เซนติเมตร ความสูง 18 เซนติเมตร 
 

 
 

รูปที่ 3.17 โครงหุ่นยนต์ 
 

 การขับเคล่ือนของหุ่นยนต์โดยใช้แบตเตอร์รี่12 โวล์ต เป็นแหล่งจ่ายไฟฟ้ากระแสตรง ให้กับ

อุปกรณ์ ดังนี้ บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ เซนเซอร์ไลด้า บอร์ดขับมอเตอร์ และมอเตอร์ โดยมอเตอร์

จะมีท้ังหมด 4 ตัว แต่ละตัวจะเช่ือมติดกับ ล้อของหุ่นยนต์ท่ีมีขนาดเส้นผ่าสูนย์กลาง 9 ซม. 

 

3.8 การท างานในระบบหุ่นยนต์เคลื่อนที่ 

หุ่นยนต์เคลื่อนที่อัตโนมัติ เป็นหุ่นยนต์ที่รับสัญญาณจากเซนเซอร์ เพ่ือตรวจรู้สภาพแวดล้อมในรูปแบบ
ต่างๆ และน าค่าที่ได้จากเซนเซอร์สร้างเงื่อนไขในการเคลื่อนที่ หุ่นยนต์เคลื่อนที่แบบอัตโนมัติ มีส่วนประกอบที่
ส าคัญ 3 ส่วน คือ หน่วยรับข้อมูลเข้า (Input Unit) หน่วยประมวลผล (Process Unit) และหน่วยแสดงผล (Output 
Unit) และหุ่นยนต์จะเคลื่อนที่ไปตามเป้าหมาย จ าเป็นต้องตรวจสอบต าแหน่งเพ่ือระบุพิกัดของหุ่นยนต์ขณะ
เคลื่อนที่ไปยังจุดต่างๆและหุ่นยนต์รับข้อมูลจากระบบประมวลผลภาพ และทราบต าแหน่งของตนเองในขณะที่
หุ่นยนต์ท าการเคลื่อนที่เดินทางไปยังเป้าหมาย 
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3.8.1 หน่วยรับข้อมูล 

หน่วยรับข้อมูลของระบบหุ่นยนต์เคลื่อนที่ตรวจสอบสภาพแวดล้อมเพ่ือเป็นข้อมูลในการควบคุมระบบ 

หุ่นยนต์เคลื่อนที่จะได้รับสัญญาณจาก ระบบและอุปกรณ์ดังน้ี 1.ระบบประมวลผลภาพ 2.เซนเซอร์ไลด้า 

3.8.2 การหลบหลีกสิ่งกีดขว้าง 

จ าเป็นอย่างย่ิงที่หุ่นยนต์เคลื่อนที่จะต้องสามารถเคลื่อนที่ได้อย่างอิสระในสภาพแวดล้อมโดยรอบ 

การตรวจจับและหลบหลีกอุปสรรคเป็นปัญหาที่ส าคัญและท้าทายที่ต้องพิจารณาในระบบการน าทางให้หุ่นยนต์

เคลื่อนที่อย่างปลอดภัย มีการน าเสนอวิธีการต่างๆ เพ่ือแก้ปัญหาการหลบหลีกสิ่ งกีดขวางเซนเซอร์ไลด้าสามารถ

บอกระยะห่างระหว่างวัตถุที่อยู่หน้าบริเณด้านหน้าเซนเซอร์โดยปล่อยคลื่นใกล้เคียงรังสีอินฟราเรดเพ่ือตรวจสอบ

วัตถุที่กีดขว้างในบริเวณที่ท าการตรวจสอบเพ่ือหลบหลีกสิ่งกีดขว้างได้ ก าหนดระยะในการหลบหลีกสิ่งกีดขว้างกับ

ระยะห่างระหว่างหุ่นยนต์ เมื่อเซนเซอร์ตรวจพบสิ่งกีดขว้างที่มีระยห่างน้อยกว่า 10 ซม. ให้หุ่นยนต์เคลื่อนที่เปลี่ยน

ทิศจากการเคลื่อนตัวไปด้านหน้าเป็นสไลด์ด้านข้างแทน 

3.8.3 หน่วยประมวลผล  

การวางแผนเส้นทางส าหรับหุ่นยนต์เคลื่อนที่จะด าเนินการเพ่ือก าหนดเส้นทางการเคลื่อนที่ของ

หุ่นยนต์ต้ังแต่เริ่มต้นจนถึงปลายทาง ด้วอัลกอริธึมการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ในรูปแบบต่างกัน อัลกอริธึมการเคลื่อนที่

จะท าการวางแผนเส้นทางเพ่ือก าหนดเส้นทางที่เหมาะสมให้กับหุ่นยนต์มุ่งสู่เป้าหมายอย่างปลอดภัย ข้อมูลตัวแปร

สถานะอินพุตท าหน้าที่ก าหนดค่าปัจจุบันของตัวแปรสถานะ (ต าแหน่ง ทิศทาง และอื่นๆ) เทียบกับเวลาในขณะน้ัน 

จากน้ันค่าอินพุตเหล่าน้ีจะถูกส่งไปยังอัลกอริธึมการวางแผนเส้นทางเพ่ือให้หุ่นยนต์ ตัดสินใจควบคุมก าหนดท่าทาง

การเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์จากจุดเริ่มต้นที่ก าหนดไปยังจุดหมายปลายทาง จุดประสงค์หลักของการวางแผนเส้นทาง

คือเพ่ือน าทางหุ่นยนต์ไปสู่เป้าหมายโดยการต าแหน่งปัจจุบันของหุ่นยนต์เคลื่อนที่ที่สัมพันธ์กับต าแหน่งปลายทาง 

ต าแหน่งปัจจุบันของหุ่นยนต์เคลื่อนที่ โดยจะมีข้ันตอนการเขียนโปรแกรมควบคุมหุ่นยนต์เคลื่อนที่[14] ต าแหน่งของ

หุ่นยนต์เคลื่อนที่และต าแหน่งปลายทางสามารถรับได้โดยใช้พารามิเตอร์ดังน้ี: 

 

[(Xd - Xc), (Yd - Yc)] ≤± 100              (1) 

 

โดยที่ 

Xd = ต าแหน่งหปลายทางที่ก าหนด ต าแหน่ง X 

Xc = ต าแหน่งขณะหุ่นยนต์ว่ิงได้จริงต าแหน่ง X 

Yd = ต าแหน่งปลายทางที่ก าหนด ต าแหน่ง Y 

Yc = ต าแหน่งขณะหุ่นยนต์ว่ิงได้จริงต าแหน่ง Y 
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3.8.4 ระบบน าทางหุ่นยนต์ 

หุ่นยนต์จะสามารถเคลื่อนที่ ไปยังจุดหมายได้ถ้าหุ่นยนต์สามารถระบุต าแหน่งของตนเอง รู้

สภาพแวดล้อมโดยรอบ และระยะจุดหมายปลายทางที่ก าหนด ดังน้ัน การท างานของระบบน าทางจ าเป็นต้องทราบ

ต าแหน่งในขณะที่หุ่นยนต์คลื่อนที่ (Xc,Yc) ตลอดเส้นทางเดินค่าต าแหน่งปัจจุบัน และต าแหน่งจุดหมายปลายทาง

ของหุ่นยนต์ (Xd,Yd) ที่ผู้ใช้งานต้องการให้หุ่นยนต์ไปถึงเป้าหมาย เพ่ือสร้างแผนที่ในการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ 

หลักการออกแบบการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ใช้ส าหรับน าทางเส้นทางหุ่นยนต์ โดยประกอบด้วยหกข้อดังน้ี: 

1) หุ่นยนต์เคลื่อนที่ตรงไปด้านหน้าในทิศทางแกน X เมื่อเป้าหมายและหุ่นยนต์เคลื่อนที่ (Xd - Xc) มีค่าเป็น

บวก 

2) หุ่นยนต์เคลื่อนที่ตรงไปด้านหลังในทิศทางแกน -X เมื่อเป้าหมายและหุ่นยนต์เคลื่อนที่ (Xd - Xc) มีค่า

เป็นลบ 

3) หุ่นยนต์จะเคลื่อนที่ในแนวแกน X จนกระทั่งระยะห่างระหว่างต าแหน่งของหุ่นยนต์เคลื่อนที่และต าแหน่ง

เป้าหมายน้อยกว่าหรือเท่ากับ± 100 พิกเซล หลังจากน้ันหุ่นยนต์จะหยุดการเคลื่อนที่ เพ่ือเปลี่ยนทิศทาง 

4) หุ่นยนต์เคลื่อนที่ไปทางด้านขวาเมื่อผลของระยะทางในทิศทางแกน Y ระหว่างเป้าหมายและหุ่นยนต์

เคลื่อนที่ (Yd - Yc) มีค่าเป็นบวก 

5) หุ่นยนต์เคลื่อนที่ไปทางด้านซ้ายเมื่อผลของระยะทางในทิศทางแกน -Y ระหว่างเป้าหมายและหุ่นยนต์

เคลื่อนที่ (Yd - Yc) มีค่าเป็นลบ 

6) หุ่นยนต์จะเคลื่อนที่ไปในแนวแกน Y จนกระทั่งระยะห่างระหว่างต าแหน่งของหุ่นยนต์เคลื่อนที่และ

ต าแหน่งเป้าหมายน้อยกว่าหรือเท่ากับ ± 100 พิกเซล หลังจากน้ันหุ่นยนต์จะหยุดการเคลื่อนที่ 

หมายเหตุ  

 ถ้าหุ่นยนต์เจอสิ่งกีดขว้างหุ่นยนต์จะท าการหลบสิ่งกีดขว้างโดยเปลี่ยนทิศการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ดังน้ี 

1) หุ่นยนต์จะเคลื่อนที่จากด้านหน้าเป็นด้านขวา เมื่อ (Ym - Yc) มีค่าเป็นบวก  

2) หุ่นยนต์จะท าการเคลื่อนที่เปลี่ยนทิศจากด้านหน้าเป็นไปด้านซ้าย เมื่อ (Ym - Yc) มีค่าเป็นลบ 

Ym = ต าแหน่งค่า Y กึ่งกลางเฟรมกล้อง 

เมื่อตรวจไม่พบสิ่งกีดขว้างหุ่นยนต์จะเคลื่อนที่เปลี่ยนทิศไปด้านหน้าจนกว่าจะถึงจุดที่ก าหนด 
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3.8.5 เอาท์พุต  

การค้นหาเส้นทางให้หุ่นยนต์เคลื่อนที่เดินทางถึงเป้าหมายด้วยความปลอดภัยเป็นข้อก าหนดเบื้องต้น -ของ

การควบคุมหุ่นยนต์เคลื่อนที่อัตโนมัติการบังคับท่าทางเพ่ือให้หุ่นยนต์เคลื่อนที่อย่างถูกต้องมีความสัมพันธ์โดยตรงที่

ท าให้หุ่นยนต์เคลื่อนที่ไปยังเป้าหมายที่ต้องการได้  

ตารางที่ 1 การควบคุมทศิทางของหุ่นยนต์เคลื่อนที่ 

การท างาน 
มอเตอร ์

หน้า หลงั ซา้ย ขวา 

เดนิหน้า Low Low High (CW) High (CW) 

ถอยหลงั Low Low High (CCW) High (CCW) 

เดนิซา้ย High (CW) High (CW) Low Low 

เดนิขวา High (CCW) High (CCW) Low Low 

หยดุ Low Low Low Low 

 

การควบคุมการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์เป็นฟังก์ชั่น บังคับท่าทางการเคลื่อนที่ในรูปแบบต่างๆ โดยจะควบคุม

การหมุนของมอเตอร์ 4ตัว ที่ติดอยู่กับล้อ เพ่ือให้หุ่นยนต์เคลื่อนที่ไปยังเป้าหมายได้ การเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์

ประกอบด้วย 5 ฟังก์ชั่น การท างานได้แก่ เคลื่อนที่ไปด้านหน้า ถอยหลัง ด้านซ้าย และขวา และหยุด โดยจะมีการ

ออกแบบควบคุมการหมุนของล้อ 4 ล้อ  

3.9. การท างานระหว่างระบบการประมวลผลภาพและระบบหุ่นยนต์ 

การท างานระหว่างระบบการประมวลผลภาพ และระบบหุ่นยนต์เคลื่อนที่จะสื่อสารผ่านระบบสัญญาณแบบ

ไร้สาย โดยจะมีการประสานงานสื่อสารระหว่างระบบประมวลผลสองระบบ ได้แก่ คอมพิวเตอร์ในระบบประมวลผล

ภาพ และบอร์ดไมโครคอนโทรเลอร์ใช้ส าหรับน าทางเส้นทางหุ่นยนต์ โดยประกอบด้วยหกข้อดังน้ี  หุ่นยนต์จะ

สามารถเคลื่อนที่อัตโนมัติอยู่ภายในพ้ืนที่ที่กล้องสามารถมองเห็น กล้องท าหน้าที่ถ่ายภาพส่งไปยังคอมพิวเตอร์

เพ่ือให้คอมพิวเตอร์ท าการประมวลผลภาพและระบุต าแหน่งหุ่นยนต์เคลื่อนที่ 2  มิติ(X,Y) หลังจากคอมพิวเตอร์ท า

การประมวลผลภาพเพ่ือระบุต าแหน่งของหุ่นยนต์ ข้อมูลจะถูกส่งให้กับไมโครคอนโทรเลอร์ผ่านสัญญาณแบบไร้สาย 

เพ่ือเป็นอินพุตของการออกแบบเส้นทางเดินของหุ่นยนต์ให้สามารถเคลื่อนที่ตามระบบเดินทางโดยก าหนดท่าทาง

ควบคุมมอเตอร์ให้หุ่นยนต์เคลื่อนที่ตามอัลกอริธึมที่ผู้ใช้งานออกแบบ ในระหว่างการเดินทางของหุ่นยนต์ระบบ

ประมวลผลภาพจะท าการประมวลผลต าแหน่งหุ่นยนต์อย่างต่อเน่ือง ท าให้ทราบการเปลี่ยนแปลงการเคลื่อนที่ของ

หุ่นยนต์ตลอดเวลา และเมื่อหุ่นยนต์ตรวจพบสิ่งกีดขว้างบริเวณด้านหน้าหุ่นยนต์จะท าการเคลื่อนหลบหลีกสิ่งกีด

ขว้าง และเดินทางต่อไปจนกระทั่งหุ่นยนต์เคลื่อนที่ถึงเป้าหมายที่ก าหน 
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รูปที่ 3.18 ระบบการท างาน 

 

3.10 การจ าลองการเคลื่อนที่ของรถเคลื่อนที่อัตโนมัติ 
 การจ าลองการเคล่ือนท่ีของรถเคล่ือนท่ีอัตโนมัติด้วยโปรแกรม เพื่อทดสอบโปรแกรมการ
ท างานจากอัลกอลิทึมท่ีท าการออกแบบ แสดงผลการทดสอบก่อนท่ีจะน าไปใช้งานจริง เพื่อแก้ไขและ
พัฒนาโปรแกรมท าให้การทดลองจริงมีความผิดพลาดน้อยท่ีสุด การสร้างโปรแกรมจ าลองจะใช้ 
โปรแกรม LabVIEW โดยก าหนดสถานะและเงื่อนไขให้ใกล้เคียงกับสภาพารท างานจริง จากนั้นท าการ
ทดสอบและเก็บผลระบบจ าลองเพื่อน าไปวิเคราะห์ และพัฒนาแก้ไขโปรแกรม ให้ใช้งานได้จริงก่อนจะ
น าไปใช้ 
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ภาพที่ 3.19 โปรแกรมต าแหน่งรถ 
ตารางที่ 2 ข้อมูลต าแหน่งของรถ 

Time - Plot 0 X Position Y Position   24 284.854 809.659 

0 49.5321 804.663   25 284.854 809.659 

1 50.1265 805.551   26 319.142 808.908 

2 54.4089 805.75   27 351.816 809.28 

3 54.4089 805.75   28 373.699 809.587 

4 59.9133 799.864   29 373.699 809.587 

5 68.5298 797.801   30 406.458 809.954 

6 78.0817 797.141   31 406.458 809.954 

7 89.1945 797.912   32 438.35 810.47 

8 100.799 799.57   33 438.35 810.47 

9 113.635 801.173   34 469.883 810.662 

10 126.54 802.564   35 490.846 811.34 

11 126.54 802.564   36 490.846 811.34 

12 138.332 803.244   37 523.634 811.738 

13 150.937 803.914   38 555.105 815.687 

14 163.142 804.539   39 577.666 815.913 

15 175.507 804.815   40 577.666 815.913 

16 187.591 805.61   41 610.664 816.303 

17 187.591 805.61   42 632.926 813.789 

18 200.574 806.538   43 632.926 813.789 

19 217.43 808.327   44 664.48 814.027 

20 217.43 808.327   45 664.48 814.027 

21 234.647 808.605   46 726.118 711.159 

22 234.647 808.605   47 727.937 817.486 

23 263.107 809.224   48 727.937 817.486 

 



บทท่ี 4 
 

ผลการด าเนินงานและการวิเคราะห ์
 

ในบทนี้เป็นการแสดงการทดลองและวิจารณ์ผลการทดลองของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัตโนมัติโดย
การใช้กล้องติดบนแนวสูงเพื่อบอกต าแหน่งการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์รถขนส่งของภายในอาคารด้วย
ระบบวิชั่นซึ่งมีโครงเป็นแผ่นสเตนเลสมีความกว้าง 32 เซนติเมตร ความยาว 48 เซนติเมตร ความสูง 
18 เซนติเมตรน ามาสร้างเป็นโครงรถ จากนั้นท าการทดสอบการท างานของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ี การ
ด าเนินการทดลองแบ่งออกเป็น 3 ส่วนดังนี้ ส่วนท่ี 1 โดยมีเป้าหมายให้หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีไปยังบริเวณ
กึ่งกลางเมื่อก าหนดจุดเริ่มต้นท่ีแตกต่างกัน ส่วนท่ี 2 การหลบหลีกส่ิงกีดขว้าง และส่วนท่ี 3 การขยาย
พื้นท่ีการเคล่ือนท่ีโดยใช้กล้องมากกว่า 1 ตัว ซึ่งต่อไปนี้จะน าเสนอผลการด าเนินงานตามล าดับ 

4.1 ส่วนที่ 1 ทดสอบการเคลื่อนที่หุ่นยนต์อัตโนมัติในจุดเร่ิมต้นที่เปลี่ยนไป 

        4.1.1 การทดสอบโดยเริ่มจากการระบบประมวลผลภาพ ก าหนดจุดเริ่มต้นท่ีแตกต่างกัน 4 
จุด คือ A(45,124),B(850,145), C(32,1503), D(848,1472)  โดยมีเป้าหมายให้หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีไปยัง
บริเวณกึ่งกลาง Z(450,800)  รูปท่ี 4.1 
 

 
 

รูปที่ 4.1 การทดลองท่ี 1 
 

A 
C 

B 
D 

Z 
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เส้นทางการเดินหุ่นยนต์จากจุดเริ่มต้นไปยังจุดหมายท่ีก าหนด 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
รูปที่ 4.2 วิถีการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ต าแหน่ง A  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 4.3 วิถีการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ต าแหน่ง B 
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รูปที่ 4.3 วิถีการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ต าแหน่ง C 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 4.4 วิถีการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ต าแหน่ง D 
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จากการทดสอบ เมื่อน าหุ่นยนต์ไปวางไว้ต าแหน่งหัวมุม ท้ัง 4 ด้าน ระบบประมวลผลภาพ
สามารถระบุต าแหน่งของหุ่นยนต์ตลอดเส้นทางเดินและส่งไปยังไมโครคอนโทรเลอร์เพื่อบังคับให้
หุ่นยนต์วิ่งไปถึงจุดหมายท่ีก าหนดได้ ผลการทดสอบการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์เมื่อให้จุดเริ่มต้นท่ี
แตกต่างกัน แต่หุ่นยนต์สามารถเคล่ือนท่ีจุดหมายท่ีก าหนดได้แสดงดังรูปท่ี 4.1 - 4.3 

 
4.2 การทดสอบที่ 2 การหลบหลีกสิ่งกีดขว้าง 
 ทดสอบการเคล่ือนท่ีหลบหลีกส่ิงกีดขว้างหุ่นยนต์ ก าหนด จุดท่ี 1 จุดเริ่มต้นต าแหน่ง 
A(56,125) และจุดหมาย C(800,1500)    
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 
 

รูปที่ 4.5 ต าแหน่งการเคล่ือนท่ีรูปแบบท่ี 1 
 
 
 
 

A 

C 
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รูปที่ 4.6  การเคล่ือนท่ีหลบหลีกรูปแบบท่ี 1 

 

การทดสอบครั้งท่ี 1 หุ่นยนต์ท าการเคล่ือนท่ีตรงไปด้านหน้าเมื่อหุ่นยนต์ตรวจพบส่ิงกีดขว้าง
อยู่บริเวณทางเดิน จากรูปท่ี 9  ช่วงเวลาประมาณ 1 -3 วินาที หุ่นยนต์สามารถหลบหลีกส่ิงกีดขว้าง 
กราฟค่า Y จะมีการเปล่ียนแปลงค่าเพิ่มขึ้นจากเดิม เนื่องจากหุ่นยนต์เปล่ียนทิศทางการเคล่ือนท่ีจาก
การเคล่ือนท่ีไปด้านหน้าเปล่ียนทิศเป็นด้านซ้ายมือ  เมื่อค่า X อยู่ในต าแหน่งท่ีก าหนด หุ่นยนต์จะ
เปล่ียนทิศทางการเคล่ือนท่ีตามเงื่อนไขโปรแกรมการออกแบบอัลกอลิธึม 

 
 
 
 
 
 
 
 

 

เปล่ียนทิศทางความเร็ว

น้อยกว่าเจอส่ิงกีดขว้าง

ความชันน้อยกว่า 
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จุดที่ 2 จุดเริ่มต้นต าแหน่ง B(88,1476) และจุดหมายต าแหน่ง C(800,1500) 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 รูปที่ 10 ต าแหน่งการเคลื่อนที่รูปแบบที่ 2 

 
รูปที่ 4.7 ต าแหน่งการเคลื่อนที่รูปแบบที่ 2 

 

 

 

 

 

 

 

C 

B 
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รูปที่ 4.8  การเคล่ือนท่ีหลบหลีกรูปแบบท่ี 2 

 

การทดสอบครั้งท่ี 2 หุ่นยนต์ท าการเคล่ือนท่ีตรงไปด้านหน้าเมื่อหุ่นยนต์ตรวจพบส่ิงกีดขว้าง

อยู่บริเวณทางเดิน จากรูปท่ี 4.6 ช่วงเวลาประมาณ 500 -2500  มิลลิวินาที หุ่นยนต์สามารถหลบ

หลีกส่ิงกีดขว้าง กราฟค่า Y จะมีการเปล่ียนแปลงค่าลดลงจากเดิมเนื่องจากหุ่นยนต์เปล่ียนทิศทางการ

เคล่ือนท่ีจากการเคล่ือนท่ีไปด้านหน้าเปล่ียนทิศเป็นด้านขวามือ(ค่าลดลง) เมื่อค่า X อยู่ในต าแหน่งท่ี

ก าหนด หุ่นยนต์จะเปล่ียนทิศทางการเคล่ือนท่ีตามเงื่อนไขโปรแกรมการออกแบบ เมื่อสังเกตกราฟค่า 

Y โดยหุ่นยนต์จะเปล่ียนทิศการเคล่ือนท่ีไปด้านซ้าย(ค่าเพิ่มขึ้น)  จากรูปท่ี 4.8 ช่วงเวลาประมาณ 

2500 -3500  มิลลิวินาที เพื่อเคล่ือนตัวไปยังจุดหมายท่ีก าหนดตามการออกแบบระบบได้อย่าง

ปลอดภัย 
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4.3  การขยายพื้นที่การเคลื่อนที่ 
เป็นการเพิ่มพื้นท่ีของระบบการมองเห็นโดยเพิ่มจ านวนกล้องเป็น 2 ตัว อาณาเขตพื้นท่ีในการ

เคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์จะขึ้นอยู่กับ ระดับความสูงและความละเอียดของกล้อง โดยหุ่นยนต์จะสามารถ
เคล่ือนท่ีภายในพื้นท่ีท่ีกล้องถ่ายรูปได้ ซึ่งพื้นท่ีในการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์อาจไม่ครอบคลุมพื้นท่ี
ท้ังหมดท่ีต้องการ ดังนั้นการเพิ่มจ านวนกล้องจึงเป็นอีกทางเลือกหนึ่งท่ีสามารถเพิ่มพื้นท่ีและท าให้
หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีในพื้นท่ีท่ีกว้างมากขึ้น 
 

 

รูปที่ 4.9 ระยะห่างระหว่างกล้อง 

 

 ก าหนดให้จุดเริ่มต้นเป็นจุดจากกล้องท่ี 1 และจุดหมายปลายทางเป็นจุดจากกล้องท่ี 2 
ระหว่างทางเดินท่ีหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีไป จะพบส่ิงกีดขว้างในพื้นท่ี กล้องตัวที่ 1 และกล้องตัวที่ 2 โดย
ก าหนดให้การทดลองท่ี 1 จุดเริ่มต้นท่ี 1 ต าแหน่ง (50,120) (กล้องตัวที่ 1) และจุดหมาย (800,1500) 
(กล้องตัวที่ 2) ดังรูปท่ี 4.10 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

120 ซ.ม 

ซม. 
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รูปที่ 4.10 ต าแหน่งการเคลื่อนที่รูปแบบที่ 1 

A 

m 

Cam 1 

Cam 2 

Cam 1 

C 

Cam 2 
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 การทดลองท่ี 2 เปล่ียนจุดเริ่มต้นในการเคล่ือนท่ีแต่ก าหนดจุดปลายไว้ต าแหน่งเดิม โดย
ระหว่างการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีจะพบส่ิงกีดขว้างในพื้นท่ีกล้องตัวที่ 1 และกล้องตัวที่ 2 โดย
ก าหนดให้การทดลองท่ี 2 จุดเริ่มต้นท่ี 1 ต าแหน่ง (104 ,1488) (กล้องตัวท่ี 1) และจุดหมาย 
(800,1500) (กล้องตัวที่ 2) ดังรูปท่ี 4.11  
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

รูปที่ 4.11 ต าแหน่งการเคลื่อนที่รูปแบบที่ 2 

Cam 2 

Cam 1 

Cam 2 

C 

Cam 1 

B 
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รูปที่ 4.13 วิธีการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์รูปแบบที่ 1 

 

 

ก) 

 

ข) 
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รปูท่ี 4.14 วธิกีารเคลื่อนทีข่องหุ่นยนต์รปูแบบที ่2 

 

ค) 

 

ง) 
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 จากผลการทดลองดังรูปที่ 4.10 หุ่นยนต์เคลื่อนที่จากจุดเริ่มต้นเมื่อหุ่นยนต์ตรวจพบสิ่งกีดขว้างหุ่นยนต์จะท า
การเปลี่ยนทิศทางการเคลื่อนที่ กราฟค่า Y จะมีค่าสูงข้ึน ในช่วงเวลาประมาณ 750 มิลลิวินาที หลังจากน้ันหุ่นยนต์
จะท าการเดินหน้าต่อไป เมื่อได้ระยะทางในแนวแกน x ที่ก าหนดหุ่นยนต์จะเปลี่ยนทิศทางการเคลื่อนที่ ในช่วงเวลา
ประมาณ 3000 มิลลิวินาที กราฟค่า Y จะมีค่าเพ่ิมข้ึน ดังรูปที่ 4.13 ก) จนถึงค่าที่จุด m ซึ่งเป็นรอยต่อระหว่าง
กล้องตัวที่  1 และกล้องตัวที่ 2 จากรูปที่ 4.13 ข)  เป็นการแสดงการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ที่ได้จากกล้องตัวที่ 2  เมื่อ
หุ่นยนต์เจอสิ่งกีดขว้างที่เวลาประมาณ 2000 วินาที หุ่นยนต์จะเคลื่อนที่หลบสิ่งกีดขว้างเปลี่ยนทิศการเคลื่อนที่เป็น
ซ้าย หลังจากน้ันหุ่นยนต์จะท าการเดินหน้าต่อไป เมื่อได้ระยะทางในแนวแกน x ที่ก าหนดหุ่นยนต์จะเปลี่ยนทิศ
ทางการเคลื่อนที่ ในช่วงเวลาประมาณ 2750 มิลลิวินาที กราฟค่า Y จะมีค่าเพ่ิมข้ึน จนกระทั่งหุ่นยนต์เคลื่อนที่ไปยัง
เป้าหมายอย่างปลอดภัย และเมื่อเปลี่ยนต าแหน่งจุดเริ่มต้นจากผลการทดลองดังรูปที่ 4.11 หุ่นยนต์เคลื่อนที่จาก
จุดเริ่มต้นเมื่อหุ่นยนต์ตรวจพบสิ่งกีดขว้างหุ่นยนต์จะท าการเปลี่ยนทิศทางการเคลื่อนที่ กราฟค่า Y จะมีค่าลดลง 
ในช่วงเวลาประมาณ 1000 มิลลิวินาที หลังจากน้ันหุ่นยนต์จะท าการเดินหน้าต่อไป เมื่อได้ระยะทางในแนวแกน x ที่
ก าหนดหุ่นยนต์จะเปลี่ยนทิศทางการเคลื่อนที่ ในช่วงเวลาประมาณ 2500 มิลลิวินาที กราฟค่า Y จะมีค่าลดลง ดัง
รูปที่ 4.14 ค) จนถึงค่าที่จุด m ซึ่งเป็นรอยต่อระหว่างกล้องตัวที่  1 และกล้องตัวที่ 2 จากรูปที่ 4.14 ง) เป็นการ
แสดงการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ที่ได้จากกล้องตัวที่ 2  เมื่อหุ่นยนต์เจอสิ่งกีดขว้างที่เวลาประมาณ 1500 มิลลิวินาที 
หุ่นยนต์จะเคลื่อนที่หลบสิ่งกีดขว้างเปลี่ยนทิศการเคลื่อนที่เป็นซ้าย หลังจากน้ันหุ่นยนต์จะท าการเดินหน้าต่อไป เมื่อ
ได้ระยะทางในแนวแกน x ที่ก าหนดหุ่นยนต์จะเปลี่ยนทิศทางการเคลื่อนที่ ในช่วงเวลาประมาณ 2750 มิลลิวินาที 
กราฟค่า Y จะมีค่าเพ่ิมข้ึน จนกระทั่งหุ่นยนต์เคลื่อนที่ไปยัง เป้าหมายอย่างปลอดภัย จากผลการทดลองหุ่นยนต์
สามารถเคลื่อนที่จากจุดเริ่มต้นกล้องตัวที่ 1 จับภาพ ไปยังจุดหมายปลายทางยังกล้องตัวที่ 2 ได้ เมื่อใช้กล้องเพ่ิมข้ึน
จะท าให้หุ่นยนต์สามารถเคลื่อนที่ได้ในบริเวณที่มีขนาดพ้ืนที่กว้างข้ึน โดยหุ่นยนต์สามารถเคลื่อนที่อัตโนมัติไปยัง
เป้าหมายที่ก าหนด โดยสามารถก าหนดจุดการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ภายในขอบเขตที่กล้องมองเห็นได้ นอกจากน้ีเมื่อ
หุ่นยนต์ตรวจพบสิ่งกีดขว้างหุ่นยนต์ก็สามารถเคลื่อนที่หลบหลีกสิ่งกีดขว้างและเดินไปยังเป้าหมายที่ก าหนดได้อย่าง
ปลอดภัย 
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บทท่ี 5 
 

สรุปผลและข้อเสนอแนะ 
 
5.1 สรุปผลการทดลอง 
 จากการทดลองหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีอัตโนมัติโดยการใช้กล้องติดบนแนวสูงเพื่อบอกต าแหน่งการ
เคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์รถขนส่งของภายในอาคารด้วยระบบวิช่ัน เพื่อพิจารณาการควบคุมหุ่นยนต์
เคล่ือนท่ีแบบอัตโนมัติโดยใช้กล้องติดบนแนวสูงเพื่อบอกต าแหน่งการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ โดยท า
การทดสอบเล่ียนจุดการเคล่ือนท่ีท้ังจุดเริ่มต้นและจุดหมายปลายทางเพื่อทดสอบการท างานของ
หุ่นยนต์จะสามารถเคล่ือนท่ีอัตโนมัติไปยังจุดหมายปลายทางอย่างปลอดภัยได้ โดยมีโครงเป็น
แผ่นสเตนเลสมีความกว้าง 32 เซนติเมตร ความยาว 48 เซนติเมตร ความสูง 18 เซนติเมตรน ามา
สร้างเป็นโครงรถ 
 ในส่วนการทดสอบการเคล่ือนท่ีอัตโนมัติของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ี นั้นสามารถสรุปเป็น 3 ขั้นตอน
ดังนี้ 
 ส่วนท่ี 1 ทดสอบกาเคล่ือนท่ีหุ่นยนต์อัตโนมัติในจุดเริ่มต้นท่ีเปล่ียนไป โดยก าหนดจุดปลายทาง
เป็นจุดเดียวกันหุ่นยนต์สามารถเคล่ือนท่ีอัตโนมัติไปยังจุดหมายปลายทางได้ในระยะท่ีก าหนด ± 100 
พิกเซล ถึงแม้จุดเริ่มต้นของหุ่นยนต์จะเป็นจุดท่ีต่างกันหุ่นยนต์สามรถเคล่ือนท่ี ไปถึงจุดหมาย
ปลายทางได้อย่างปลอดภัย 
  ส่วนท่ี 2 การหลบหลีกส่ิงกีดขว้าง เมื่อมีส่ิงกีดขว้างขว้างบนทางเดินของหุ่นยนต์ หุ่นยนต์จะ
สามารถหลบหลบลีกส่ิงกีดขว้างท่ีอยู่บริเวณด้านหน้าของหุ่นยนต์ได้ โดยหุ่นยนต์จะท าการเคล่ือนตัว
ไปด้านข้างเมื่อหุ่นยนต์ตรวจสอบไม่พบส่ิงกีดขว้างหุ่นยนต์จะท าการเคล่ือนท่ีต่อไปยังจุดหมาย
ปลายทางได้อย่างปลอดภัย ถึงแม้ก าหนดจุดเริ่มต้นท่ีต่างกันหุ่นยนต์ก็สามารถเคล่ือนท่ีไปยังจุดหมาย
ปลายทางได้ 
 ส่วนท่ี 3 การขยายพื้นท่ีการเคล่ือนท่ีโดยการเพิ่มจ านวนกล้องจะท าให้หุ่นยนต์สามารถเคล่ือนท่ี
ในพื้นท่ีท่ีกว้างขึ้นโดยตามพื้นท่ีท่ีกล้องท้ังสองสามารถมองเห็นได้ โดยหุ่นยนต์จะสามารถเคล่ือนท่ี
อิสระโดยก าหนดจุดเริ่มต้นท่ีกล้องท่ี 1 ไปยังจุดหมายปลายทางท่ีกล้องท่ี 2 ได้อย่างปลอดภัยถึงแม้ว่า
มีส่ิงกีดขว้าง บริเวณด้านหน้าการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ หุ่นยนต์จะสามารถเคล่ือนท่ีหลบหลีกและไป
ถึงเป้าหมายท่ีก านดได้ 
  หุ่นยนต์สามารถเคล่ือนท่ีเปล่ียนทิศทางโดยไม่ต้องท าการเล้ียวการสไลด์ไปด้านข้างเพื่อหลบ
หลีกส่ิงกีดขว้างท าให้ไม่ต้องเสียเวลาในการเล้ียว และท าให้ก าหนดทิศการเคล่ือนท่ีไม่เปล่ียนแปลง 
ส่งผลให้การเขียนอัลกอลิทึมของหุ่นยนต์ง่ายยิ่งขึ้น นอกจากนี้ระบบประมวลผลภาพสามารถระบุ
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ต าแหน่งหุ่นยนต์ และเซนเซอร์สามารถระบุส่ิงกีดขว้างท่ีอยู่บริเวณหน้าหุ่นยนต์ส่งสัญญาณไปยัง
ไมโครคอนโทรเลอร์เพื่อให้หุ่นยนต์หลบหลีกส่ิงกีดขว้างและเดินทางไปถึงเป้าหมายได้อย่างปลอดภัย 
ถึงแม้ย้ายต าแหน่งจุดเริ่มต้น หรือเปล่ียนต าแหน่งเป้าหมายในการเคล่ือนท่ีหุ่นยนต์สามารถเคล่ือนท่ี
ไปยังเป้าหมายได้อย่างปลอดภัย 
 
5.2 ข้อเสนอแนะ 
 5.2.1 ความเข้มแสงมีผลต่อการประมวลผลภาพแสงภายในห้องควรมีค่าคงท่ี 
 5.2.2 ขนาดความสูงท่ีติดกล้องและความขนาดของกล้องเป็นปัจจัยส าคัญท่ีท าให้หุ่นยนต์
เคล่ือนท่ีได้ตามจุดได้อย่างแม่นย าตามท่ีก าหนด 
 5.2.3 การออกแบบหุ่นยนต์ อัลกอลิธึมท่ีใช้ในการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์จะเป็นตัวแปรส าคัญท่ี
ท าให้หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีไปยังเป้าหมายได้อย่างปลอดภัย 
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ภาคผนวก ข 
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#include<SoftwareSerial.h>//Soft serial header file 
 SoftwareSerial Serial1(2,3); //Define the name of the soft serial port as Serial1, and 
pin2 as RX, pin3 as TX 
 /*For arduino boards with multiple serial ports such as DUE boards, comment out the 
above two codes and use Serial1 directly*/ 
 int dist;//The measured distance value of radar 
 int strength;//Radar signal strength, data with strength below 100 is not credible 
 int IH=230;//The radar installation height (need to set), need to be corrected according 
to the actual black object 
 int H;//Height value 
 int h=0;//Last height value 
 int check;//Check value storage 
int i; 
 int Number=0;//Number 
 int Height=0;//Maximum height 
 int up=50;//Height limit (need to be set), the height of the object is only valid above 
this value 
 int down=40;//The lower limit (need to be set), the height will be counted if the 
height is below the lower limit and the height limit will be counted, to prevent the 
data fluctuation when the height is just at the height limit, resulting in incorrect data 
 int uart[9];//Store radar measurement data 
 const int HEADER=0x59;//The packet header 
void setup()  
{ 
     Serial.begin(115200);//Set the serial port baud rate between arduino and computer 
     Serial1.begin(115200);//Set the baud rate of the serial port connecting the radar 
and arduino 
} 
void loop()  
{ 
     if (Serial1.available())//Check if there is data input in the serial port 
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  { 
         if(Serial1.read()==HEADER)//judgment packet header 0x59 
    { 
      uart[0]=HEADER; 
             if(Serial1.read()==HEADER)//judgment packet header 0x59 
      { 
        uart[1]=HEADER; 
                 for(i=2;i<9;i++)//Store data to array 
        { 
          uart[i]=Serial1.read(); 
        }  
        check=uart[0]+uart[1]+uart[2]+uart[3]+uart[4]+uart[5]+uart[6]+uart[7]; 
                 if(uart[8]==(check&0xff))//Check the received data according to the 
agreement 
        { 
                     dist=uart[2]+uart[3]*256;//calculate the distance value 
                     strength=uart[4]+uart[5]*256;//Calculate the signal strength value   
                     H=IH-dist;//Calculate the height value 
                     /*Number of people measured*/ 
                     /*Principle: When the data breaches the height limit from the lower 
limit, the number of people increases by 1*/ 
                     if(H>=up&h<down)//When a person enters the measurement area, the 
number of people increases by one 
          { 
            Number=Number+1; 
            h=H;  
            Height=H; 
            Serial.print("Number = "); 
                         Serial.print(Number);//Output number value 
            Serial.print('\t'); 
          } 
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                       if(H>=up&h>=down)//When the person is in the measurement area, 
the maximum value in this period can be obtained by comparison 
          { 
            if(Height<H) 
            { 
              Height=H; 
            } 
          } 
                     if(H<down&h>=up)//When a person walks out of the measurement 
area, the maximum height is output, and the maximum value is reset to zero 
          { 
            Serial.print("Height = "); 
                         Serial.print(Height);//Output height value 
            Serial.print('\n'); 
            h=H; 
            Height=0; 
          } 
//          Serial.print("H = "); 
 // Serial.print(H);//Output height value 
//          Serial.print('\t'); 
//          Serial.print("dist = "); 
 // Serial.print(dist);//Output radar test distance value 
//          Serial.print('\t');  
//          Serial.print("strength = "); 
 // Serial.print(strength);//Output signal strength value 
//          Serial.print('\n'); 
        } 
      } 
    } 
  } 
} 
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