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บทคัดย่อ 

 รายงานการวิจัยเรื่องการพัฒนาหุ่นยนต์ส าหรับเคลื่อนที่บนพ้ืนที่ต่างระดับ มีวัตถุประสงค์เพ่ือออกแบบ
และสร้างหุ่นยนต์ต้นแบบส าหรับเคลื่อนที่บนพ้ืนที่ต่างระดับและหาประสิทธิภาพการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์  
บนพ้ืนที่ต่างระดับ เครื่องมือที่ใช้ในการวิจัยได้แก่หุ่นยนต์ที่ประกอบด้วย 1) ชุดโครงสร้างลักษณะคล้ายรถเคลื่อนที่ 
4 ล้อ 2) ชุดแหล่งจ่ายพลังงาน 3) ชุดตรวจสอบ (Sensor)  4) ชุดขับมอเตอร์ 5) ชุดไมโครคอนโทรลเลอร์ 
Arduino และ 6) โปรแกรมควบคุมการท างานหุ่นยนต์เขียนด้วยภาษาซี ผู้วิจัยก าหนดลักษณะการควบคุม 2 แบบ
และลักษณะพ้ืนที่ 4 ลักษณะ ผลการวิจัย ผลการวัดค่าการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์บน 4 ลักษณะพ้ืนที่ด้วยการ
ควบคุมการเคลื่อนที่ด้วยมือ แบ่งออกเป็น ลักษณะพ้ืนที่ราบ ค่าเฉลี่ยรวมได้ 252 ซม. ลักษณะพ้ืนที่ขรุขระ 
ค่าเฉลี่ยรวมได้ 183 ซม. ลักษณะพ้ืนที่ต่างระดับ ค่าเฉลี่ยรวมได้ 105 ซม. ลักษณะพ้ืนที่ลาดชัน ค่าเฉลี่ยรวมได้ 
34 ซม. ผลการวัดค่าการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ทั้ง 4 ลักษณะพ้ืนที่ด้วยการควบคุมการเคลื่อนที่อัตโนมัติ แบ่งออกเป็น
ลักษณะพ้ืนที่ราบ ค่าเฉลี่ยรวมได้ 135 ซม. ลักษณะพื้นที่ขรุขระ ค่าเฉลี่ยรวมได้ 85 ซม. ลักษณะพ้ืนที่ต่างระดับ 
ค่าเฉลี่ยรวมได้ 83 ซม. ลักษณะพ้ืนที่ลาดชัน ค่าเฉลี่ยรวมได้ 35 ซม. โดยสามารถเคลื่อนที่บนพื้นที่ต่างระดับได้แต่
อยู่ในระยะทางท่ีไม่ไกลมากนัก 
 
ค าส าคัญ : หุ่นยนต์ การเคลื่อนที่ การควบคุม ไมโครคอนโทรลเลอร์ ระบบอัตโนมัติ 

 
Abstract 

 The  research report about  A robot development for the movement on differs area. 
There was objective to study for design and invention  prototype robot, and search efficiency of 
robot.  A tool that use  in  the  research  was  prototype robot set are 1) Robot compose structure 
as car 4 wheels, 2) Power supply  3) Sensor ,4) Motor Drive Circuit 5) Microcontroller Arduino and 
6) Program control. Researcher defined 2 experiments and 4 area to search efficiency of robot. 
The results of this research, Measurement results of a moving robot with all 4 areas with hand 
motion control, distribute be character plain area characteristics  has median total 252 cm, 
knobbed area characteristics has median total 183 cm , different areas characteristics has median 
total 105 cm and slope area characteristics has median 34 cm. Measurement results to the 
movement of the robot, all 4 areas with automatic motion control, distribute be character plain 
area characteristics  has median total 135 cm, knobbed area characteristics has median total  
85 cm, different areas characteristics has median total 83 cm and slope area characteristics has 
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median 35 cm, can move on the area can differ the level, but , stay in the distance that not far 
extremely away. 
 
Keyword : Robot  Movement Control Unit Microcontroller Automatic System  
 
บทน า  
 ประเทศไทยในยุคปัจจุบันมีการพัฒนาในหลายๆ ด้าน เช่น ด้านการสื่อสาร ด้านการแพทย์ ด้านการ
คมนาคม ด้านการทหาร ด้านการส ารวจ ด้านเกษตรกรรมและอุตสาหกรรม รวมไปถึงด้านการสร้างนวัตกรรมใหม่
ที่เป็นองค์ความรู้ที่จะน าไปพัฒนาประเทศชาติต่อไป โดยตามแผนพัฒนาเศรษฐกิจและสังคมแห่งชาติ ฉบับที่ 12 
(พ.ศ. 2560 – 2564) การพัฒนาประเทศตามแนวทางของแผนพัฒนาเศรษฐกิจและสังคมแห่งชาติที่ผ่านมา ส่งผล
ให้ประเทศไทยมีระดับการพัฒนาที่สูงขึ้นตามล าดับ ได้แก่ เศรษฐกิจไทยมีขนาดใหญ่ขึ้น มีฐานการผลิตและ 
บริการที่มีความเข้มแข็งและโดดเด่นในหลายสาขาและความร่วมมือกับมิตรประเทศ ทั้งในรูปทวิภาคีและพหุภาคี 
รวมถึงความร่วมมือกับประเทศในอนุภูมิภาคและอาเซียนมีความเข้มข้นและชัดเจนขึ้น ขยายโอกาสด้านการค้า
และการลงทุนของไทยเพ่ิมขึ้น ในขณะที่โครงสร้างพ้ืนฐานมีการพัฒนาครอบคลุมมากขึ้น และการบริการทาง
สังคมทุกด้านที่มีความครอบคลุมทั่วถึง ท าให้รายได้ประชาชนสูงขึ้นปัญหาความยากจนลดลงและคุณภาพชีวิต
ประชาชนดีขึ้น (แผนพัฒนาเศรษฐกิจและสังคมแห่งชาติ ฉบับที่ 12 (พ.ศ. 2560–2564), 2560) ในประเด็นการ
พัฒนาหลักที่ส าคัญในช่วงแผนพัฒนาฯ ฉบับที่ 12 หัวข้อการส่งเสริมและสนับสนุนการวิจัยและพัฒนา 
วิทยาศาสตร์  เทคโนโลยีและนวัตกรรม การน าเทคโนโลยีที่มีอยู่มาใช้ประโยชน์ น ามาดัดแปลงให้เหมาะสมกับ
สภาพปัญหาที่พบเจอ  
  ส าหรับการพัฒนาด้านนวัตกรรมและเทคโนโลยีที่ล้ าหน้า กระบวนการด้านวิทยาศาสตร์ที่นักวิทยาศาสตร์ 
วิศวกร ได้ร่วมในการพัฒนาขึ้น จะมีผลน าไปสู่การสร้างสิ่งใหม่ๆ เพ่ือน าเข้ามาช่วยให้การด า เนินชีวิตของผู้คน
ทั่วไปดีขึ้น การพัฒนาหุ่นยนต์ก็เป็นแนวคิดหนึ่งที่จะน าความสะดวกสบายมาให้แก่ผู้ที่ร่วมใช้นวัตกรรมและ
เทคโนโลยีนั้น การพัฒนาหุ่นยนต์เข้ามาในชีวิตประจ าวัน เช่น การน าหุ่นยนต์เข้ามาช่วยในการท าอาหาร การผลิต 
การจัดเตรียมวัตถุดิบ การปรุงอาหาร การจัดเรียงสินค้าลง บรรจุภัณฑ์โรงงานต่าง ๆ รวมไปถึงน าอาหารไปส่งแก่ผู้ที่
เข้ามารับบริการ (นัทที  นิภานันท์, 2554) แต่ในความเป็นจริงผู้ที่ใช้หุ่นยนต์จะใช้ในบริเวณพ้ืนที่ที่อาจเกิดอันตราย
แก่พนักงานหรือคนงานในการผลิต หรือน าไปใช้ส าหรับการส ารวจและรักษาความปลอดภัย (สยาม  เจริญเสียง, 
2558)  
  เทคโนโลยีที่ได้น ามาใช้เพ่ือช่วยเหลือให้ผู้ปฏิบัติงานที่ไม่สามารถก าหนดพ้ืนที่ในการด าเนินภารกิจได้ เช่น 
พ้ืนที่ต่างระดับ พ้ืนที่ๆ มีอุปสรรค พ้ืนที่เสี่ยงอันตรายต่อร่างกาย การพัฒนาเครื่องมือที่ใช้ส าหรับปฏิบัติงาน
ดังกล่าวนิยมใช้เครื่องจักรหรือเรียกว่าหุ่นยนต์ ใช้ส าหรับเข้าปฏิบัติงานแทนโดยหากเป็นพ้ืนที่ปกติจะใช้ หุ่นยนต์ล้อ 
(Wheeled Robots) (ชิต เหล่าวัฒนา, 2551) คุณสมบัติสามารถเคลื่อนที่ได้รวดเร็ว สามารถหลบหลีกอุปสรรค 
ที่อยู่บนพื้นผิวราบได้ ส่วนหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยขา (Walking Robots) ได้ถูกศึกษาและพัฒนามาตลอดระยะเวลา 
15 ปี ที่ผ่านมาเนื่องจากมีศักยภาพสูงในงานส ารวจที่ขรุขระมากๆ และไม่สามารถคาดเดาได้ล่วงหน้าตลอดจน
ความเร็วไม่ได้เป็นความต้องการหลัก ปัญหาที่เกิดขึ้นขณะเคลื่อนที่หุ่นยนต์ต้องรับข้อมูลและตัดสินใจในการเดิน
ต่อเนื่อง หากเจอพ้ืนที่ต่างระดับหรือพ้ืนที่อ่อนไหว ที่ไม่พร้อมที่จะรับน้ าหนักมาก หุ่นยนต์ต้องตัดสินใจในการ
ท างานเองบางครั้งจะมีการอินเตอร์รัพท์ ( Interrupt) ได้จากผู้ควบคุม เพ่ือให้การท างานเป็นไปด้วยความ
เรียบร้อย การควบคุมหุ่นยนต์ที่ใช้ในการส ารวจ ผู้ที่ควบคุมจะก าหนดให้หุ่นยนต์ท าหน้าที่ได้ทั้งแบบบังคับด้วยมือ
หรือแบบอัตโนมัติ โดยทั้งสองแบบมีข้อดีข้อเสียแตกต่างกัน ในบริเวณท่ีผู้ที่ควบคุมสามารถเข้าไปมีส่วนร่วมในการ
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ตัดสินใจของหุ่นยนต์นิยมควบคุมด้วยมือ แต่หากเป็นพ้ืนที่ที่อาจจะเกิดอันตรายแก่ผู้ที่เข้าไปควบคุมจะใช้วิธีการ
ควบคุมแบบอัตโนมัติ (ชิต  เหล่าวัฒนาและทศพร  บุญแท้, 2545) การใช้อุปกรณ์ไมโครคอนโทรลเลอร์เข้ามาช่วย
ในการตัดสินใจจะสะดวกและมีความปลอดภัยแก่ผู้ปฏิบัติงานได้   
  จากสภาพปัญหาการใช้งานหุ่นยนต์ร่วมในการส ารวจที่มีพ้ืนที่ต่างระดับ หรือพ้ืนที่ๆ อาจเกิดอันตรายแก่
ผู้ที่เข้าไปร่วมปฏิบัติงานและข้อดีของการใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์เข้ามาช่วยในการตัดสินใจควบคุมการท างานของ
หุ่นยนต์ ผู้วิจัยเห็นความส าคัญของการสร้างหุ่นยนต์ช่วยในการส ารวจในบริเวณพ้ืนที่อันตราย จึงมีแนวความคิดที่
จะพัฒนาหุ่นยนต์เคลื่อนที่บนพ้ืนที่ต่างระดับ โดยอาศัยการควบคุมและการตัดสินใจจากไมโครคอนโทรลเลอร์ 
 
วิธีการด าเนินการวิจัย 

  การวิจัยเรื่องการพัฒนาหุ่นยนต์ส าหรับเคลื่อนที่บนพ้ืนที่ต่างระดับเป็นการวิจัยเชิงทดลอง การออกแบบ
หุ่นยนต์และควบคุมการท างานด้วยการใช้โปรแกรมคอมพิวเตอร์ที่มีลักษณะการท างานเลียนแบบการเคลื่อนที่ 
บนพื้นที่ต่างระดับ ผู้วิจัยได้ก าหนดขั้นตอนการด าเนินการวิจัยตามล าดับดังนี้ 
  1. วัสดุและเครื่องมือ 
 การวิจัยเรื่องการพัฒนาหุ่นยนต์ส าหรับเคลื่อนที่บนพ้ืนที่ต่างระดับ ผู้วิจัยได้ก าหนดไดอะแกรมในการ
ออกแบบและสร้างการพัฒนาหุ่นยนต์ โดยก าหนดให้กระบวนการออกแบบประกอบไปด้วย 5 ส่วนได้แก่ ส่วนการ
ออกแบบส่วนโครงสร้าง ส่วนการออกแบบส่วนวงจรขับ ส่วนการออกแบบส่วนแหล่งจ่ายไฟของหุ่นยนต์ ส่วนการ
ออกแบบส่วนการตรวจจับและส่วนการออกแบบส่วนควบคุมหรือสมองกล ดังไดอะแกรมการท างานแสดงดังรูปที่ 1 

 
 

รูปที่ 1 ไดอะแกรมการท างานการพัฒนาหุ่นยนต์ส าหรับเคลื่อนที่บนพ้ืนที่ต่างระดับ 
 
 จากรูปที่ 1 ไดอะแกรมการท างานการพัฒนาหุ่นยนต์ส าหรับเคลื่อนที่บนพ้ืนที่ต่างระดับ  ผู ้วิจัยแบ่ง
ส่วนประกอบชุดการพัฒนาหุ่นยนต์ออกได้ดังนี้ 
  1.1  ส่วนการออกแบบส่วนโครงสร้างหุ่นยนต์ ส าหรับส่วนโครงสร้างของหุ่นยนต์ประกอบไปด้วย
โครงสร้างส าหรับรองรับการติดตั้งอุปกรณ์ส่วนอ่ืนได้แก่ แหล่งจ่ายไฟฟ้า (แบตเตอรี่) มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง  
สเตปมอเตอร์ ชุดตรวจจับ รวมถึงกลไก เฟือง เพลา สกรู สายพาน สปริง ข้อต่อ ตลับลูกปืน ผู้วิจัยได้ออกแบบไว้ดัง
รูปที่ 2 (Yang et al, 2011) 
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รูปที่ 2 โครงสร้างที่ออกแบบและหุ่นยนต์ที่พัฒนาขึ้น 
 

   1.2  ส่วนการออกแบบส่วนวงจรขับ วงจรขับแบ่งออกเป็นวงจรขับมอเตอร์กระแสตรงและ
สเต็ปมอเตอร์ โดยวงจรขับดังกล่าวจะป้อนกระแสไฟฟ้าเพ่ือเลี้ยงมอเตอร์ให้สามารถเคลื่อนที่ไปยังต าแหน่งที่
ก าหนดไว้ได้ วงจรขับมอเตอร์ได้ดังรูปที่ 3 และ 4 (Owen Bishop, 2007) 
 

 
 

รูปที่ 3 วงจรขับมอเตอร์กระแสตรง 
 

   จากรูปที่3  ในวงจรขับมอเตอร์กระแสตรงประกอบไปด้วยอุปกรณ์ทรานซิสเตอร์ต่อแบบ 
ดาร์ลิงตัน 2 ชุดเพ่ือใช้ขับมอเตอร์กระแสตรงและควบคุมทิศทางการหมุน ประกอด้วยทรานซิสเตอร์ Q1-Q4   
โดยแบ่งหน้าที่การท างานกันคือ Q1 และ Q4 ท างาน ส่วน Q2 และ Q3 จะหยุดการท างาน โดยรับสัญญาณมา
จากไมโครคอนโทรลเลอร์ต าแหน่งขา D13 หากต้องการกลับทิศทางการหมุนจะสลับการท างานคือ Q1 และ Q4 
หยุดท างานส่วน Q2 และ Q3 จะท างาน โดยรับสัญญาณมาจากไมโครคอนโทรลเลอร์ต าแหน่งขา D12 
(Ruxu et al, 2015. p 248)  
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รูปที่ 4 วงจรขับสเตปมอเตอร์ 
 

    จากรูปที่ 4 วงจรขับสเตปมอเตอร์เชื่อมต่อกับอุปกรณ์ไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino ร่วมกับ 
ULN 2003 รับสัญญาณจาก Arduino 4 ต าแหน่งได้แก่ขา D10-D13 ส่วนด้านเอาท์พุทต่อกับต าแหน่งขดลวด
ของสเตปมอเตอร์ทั้ง 4 ขา 
 
 

        
 

รูปที่ 5 วงจรขับเซอร์โวมอเตอร์ 
 
   1.3  ส่วนการออกแบบส่วนแหล่งจ่ายไฟของหุ่นยนต์ ประกอบด้วยวงจรแหล่งจ่ายไฟฟ้า 5 Vdc 
และ 9 Vdc แสดงดังวงจรในรูปที่ 6 โดยแหล่งจ่ายไฟที่ประกอบไว้ขณะออกภาคสนามประกอบภายใน 
 

 
 

รูปที่ 6 วงจรแหล่งจ่ายไฟฟ้า 9 Vdc 
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   1.4 ส่วนการออกแบบส่วนการตรวจจับ ประกอบด้วยชุดตรวจจับการเคลื่อนที่อัลตร้าโซนิค 
ชุดเซนเซอร์วัดการเคลื่อนที่ชุดเซนเซอร์ชนิดใช้แสง ส าหรับการตรวจสอบสภาพแวดล้อมรอบๆ หุ่นยนต์ 
 

    
 

รูปที่ 7 ชุดตรวจจับ (Sensor) รอบ ๆ หุ่นยนต์ 
 
  1.5 ส่วนการออกแบบส่วนควบคุมหรือสมองกล ชุดควบคุมการท างานของหุ่นยนต์ควบคุม
การเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ สั่งการให้มอเตอร์กระแสตรง สเต็ปมอเตอร์และชุดตรวจจับ ภายนอกหุ่นยนต์  
ที่ป้อนข้อมูลย้อนกลับเข้าไปยังหุ่นยนต์ 
 

 
 

รูปที่ 8 ไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino UNO ควบคุมการท างานของหุ่นยนต์ 
 
  2.  วิธีการด าเนินการวิจัย 
 วิธีด าเนินการวิจัยเรื่องการวิจัยเรื่อง การพัฒนาหุ่นยนต์ส าหรับเคลื่อนที่บนพ้ืนที่ต่างระดับ ผู้วิจัยได้
ก าหนดวิธีการด าเนินการวิจัยตามล าดับดังนี้ 
   2.1  ออกแบบและสร้างส่วนโครงสร้างหุ่นยนต์ โดยผู้วิจัยได้เลือกออกแบบหุ่นยนต์ประกอบด้วย 
โครงสร้างชุดแหล่งจ่ายพลังงาน ชุดตรวจสอบ (sensor)  ชุดขับมอเตอร์ ชุดไมโครคอนโทรลเลอร์ ชุดส่งสัญญาณ
แบบไร้สายและโปรแกรมควบคุมการท างานหุ่นยนต์เขียนด้วยโปรแกรมภาษาซี 
  2.2  ออกแบบและสร้างส่วนวงจรควบคุมขับมอเตอร์กระแสตรง วงจรขับสเต็ปมอเตอร์และ
วงจรตรวจสอบ 
  2.3  เขียนโปรแกรมควบคุมไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino ด้วยโปรแกรม Arduino IDE   
  2.4  ทดสอบควบคุมหุ่นยนต์เพ่ือหาประสิทธิภาพของหุ่นยนต์เคลื่อนที่บนพ้ืนที่ต่างระดับ  4 
ลักษณะแบบเปิด 
  2.5  สรุปผลการควบคุมการเคลื่อนที่หุ่นยนต์ 
    ผู้วิจัยจะด าเนินการวิจัยที่อาคารเทคโนโลยีอุตสาหกรรมหลังที่ 2 คณะเทคโนโลยีการเกษตรและ
เทคโนโลยีอุตสาหกรรม มหาวิทยาลัยราชภัฏเพชรบูรณ์ 
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                  ก) เคลื่อนที่บนพื้นที่ราบ                                        ข) เคลื่อนที่บนพื้นที่ขรุขระ 
 

   
 

               ค) เคลื่อนที่บนพ้ืนที่ต่างระดับ                                    ง) เคลื่อนที่บนพ้ืนที่ลาดชัน 
 

รูปที่ 9 การทดสอบการเคลื่อนที่บนพ้ืนที่ต่างระดับ 4 ลักษณะแบบเปิด 
 
ผลการวิจัย  
   ผลการวิเคราะห์ข้อมูลการพัฒนาหุ่นยนต์ส าหรับเคลื่อนที่บนพ้ืนที่ต่างระดับ แสดงในตารางที่ 1-2 ดังนี้ 
 ผลการวัดค่าประสิทธิภาพหุ่นยนต์ต้นแบบส าหรับเคลื่อนที่บนพ้ืนที่ต่างระดับควบคุมด้วยมือบนพ้ืนที่  
แบบเปิด โดยก าหนดเวลาในการเคลื่อนท่ีครั้งละ 5 นาที จ านวน 4 ครั้ง ผลดังตารางที่ 1 
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ตารางท่ี 1 ผลการวัดค่าประสิทธิภาพหุ่นยนต์ต้นแบบส าหรับเคลื่อนที่บนพ้ืนที่ต่างๆ ควบคุมด้วยมือ 

ลักษณะพื้นที่ 
ระยะทางการเคลื่อนที่ (ซม.) / เวลา 5 นาที เฉลี่ย 

(ซม.) ครั้งที่ 1 ครั้งที่ 2 ครั้งที่ 3 ครั้งที่ 4 
พ้ืนราบ 230 245 263 270 252 

พ้ืนที่ขรุขระ 180 193 187 173 183 
พ้ืนที่ต่างระดับ 97 105 112 108 105 
พ้ืนที่ลาดชัน 25 33 38 42 34 

 
 จากตารางที่ 1 ผลการวัดค่าการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ทั้ง 4 ลักษณะพ้ืนที่ด้ วยการควบคุมการเคลื่อนที่
ด้วยมือแบ่งออกเป็นลักษณะพ้ืนที่ราบ ค่าสูงสุดคือ 270 ซม. ค่าต่ าสุดคือ 230 ซม. ค่าเฉลี่ยรวมได้ 252 ซม.  
ลักษณะพ้ืนที่ขรุขระ ค่าสูงสุดคือ 193 ซม. ค่าต่ าสุดคือ 173 ซม. ค่าเฉลี่ยรวมได้ 183 ซม. ลักษณะพ้ืนที่ต่างระดับ 
ค่าสูงสุดคือ 112 ซม. ค่าต่ าสุดคือ 97 ซม. ค่าเฉลี่ยรวมได้ 105 ซม.ลักษณะพ้ืนที่ลาดชัน ค่าสูงสุดคือ 42 ซม.  
ค่าต่ าสุดคือ 25 ซม. ค่าเฉลี่ยรวมได้ 34 ซม. 
 ผลการวัดค่าประสิทธิภาพหุ่นยนต์ต้นแบบส าหรับเคลื่อนที่บนพ้ืนที่ต่างระดับควบคุมอัตโนมัติบนพ้ืนที่
แบบเปิด โดยก าหนดเวลาในการเคลื่อนท่ีครั้งละ 5 นาที จ านวน 4 ครั้ง ผลดังตารางที่ 2 
 
ตารางท่ี 2 ผลการวัดค่าประสิทธิภาพหุ่นยนต์ต้นแบบส าหรับเคลื่อนที่บนพ้ืนที่ต่างๆ ควบคุมอัตโนมัติ 

ลักษณะพื้นที่ 
ระยะทางการเคลื่อนที่ (ซม.) / เวลา 5 นาที 

เฉลี่ย 
ครั้งที่ 1 ครั้งที่ 2 ครั้งที่ 3 ครั้งที่ 4 

พ้ืนราบ 133 137 134 136 135 
พ้ืนที่ขรุขระ 87 92 84 79 85 

พ้ืนที่ต่างระดับ 83 85 82 84 83 
พ้ืนที่ลาดชัน 35 37 34 34 35 

 
 จากตารางที่ 2 ผลการวัดค่าการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ทั้ง 4 ลักษณะพ้ืนที่ด้วยการควบคุมการเคลื่อนที่
อัตโนมัติแบ่งออกเป็นลักษณะพ้ืนที่ราบ ค่าสูงสุดคือ 137 ซม. ค่าต่ าสุดคือ 133 ซม. ค่าเฉลี่ยรวมได้ 135 ซม.  
ลักษณะพ้ืนที่ขรุขระ ค่าสูงสุดคือ 92 ซม. ค่าต่ าสุดคือ 79 ซม. ค่าเฉลี่ยรวมได้ 85 ซม.ลักษณะพ้ืนที่ต่างระดับ 
ค่าสูงสุดคือ 85 ซม. ค่าต่ าสุดคือ 82 ซม. ค่าเฉลี่ยรวมได้ 83 ซม.ลักษณะพ้ืนที่ลาดชัน ค่าสูงสุดคือ 37 ซม.  
ค่าต่ าสุดคือ 34 ซม. ค่าเฉลี่ยรวมได้ 35 ซม. 
 
วิจารณ์ผล  
 จากผลการวิเคราะห์ข้อมูล จะพบว่าหลังจากให้หุ่นยนต์เคลื่อนที่บนพ้ืนที่ 4 ลักษณะ ประสิทธิภาพของ
หุ่นยนต์จะมีการท างานทั้ง 2 ลักษณะการควบคุมคือการควบคุมด้วยมือและการควบคุมแบบอัตโนมัติ การควบคุม
ด้วยมือ หุ่นยนต์สามารถเคลื่อนที่ได้ดีบนพื้นที่ราบระยะทาง 252 ซม. ส่วนการเคลื่อนที่บนพ้ืนที่ต่างระดับจะมีค่า
ระยะทางการเคลื่อนที่เพียง 105 ซม. (ประกาศิต  ตันติอลงการและคณะ, 2557) ส่วนการเคลื่อนที่บนพ้ืนที่  
ลาดชันได้ 34 ซม. ส่วนการควบคุมแบบอัตโนมัติ การเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์จะมีการเคลื่อนที่น้อยกว่าการเคลื่อนที่
แบบควบคุมด้วยมือ บนพ้ืนที่ราบจะเคลื่อนที่ได้ดี มีระยะทาง 135 ซม. (กฤษดา ขันกสิกรรมและยศวัฒน์   
พิลาถ้อย, 2559) ส่วนการเคลื่อนที่บนพ้ืนที่ต่างระดับ มีระยะทางในการเคลื่อนที่ 83 ซม. (หทัยเทพ วงศ์สุวรรณ
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และคณะ, 2553) จากระยะทางที่ได้ควบคุมทั้ง 2 ลักษณะการควบคุม จะเห็นว่าการควบคุมแบบอัตโนมัติจะมี
ระยะทางที่น้อยกว่าเนื่องจากว่าการควบคุมแบบอัตโนมัติ โปรแกรมที่รับค่าจากอุปกรณ์ตรวจสอบ (Sensor)  
มีการใช้เวลาในการตัดสินใจที่ใช้เวลานานกว่าการตัดสินใจด้วยการควบคุมด้วยมือ 
 
สรุปผล  
 ผลการพัฒนาหุ่นยนต์ส าหรับเคลื่อนที่บนพื้นที่ต่างระดับ ผู้วิจัยได้ออกแบบหุ่นยนต์ประกอบไปด้วย 
ชุดโครงสร้างคล้ายรถ ชุดแหล่งจ่ายพลังงาน ชุดตรวจสอบ (Sensor) ชุดขับมอเตอร์ ชุดไมโครคอนโทรลเลอร์
และโปรแกรมควบคุมการท างานหุ่นยนต์เขียนด้วยภาษาซ ี
  ผลการวัดค่าการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ทั้ง 4 ลักษณะพ้ืนที่ด้วยการควบคุมการเคลื่อนที่ด้วยมือ  
แบ่งออกเป็น ลักษณะพ้ืนที่ราบ ค่าเฉลี่ยรวมได้ 252 ซม. ลักษณะพื้นที่ขรุขระ ค่าเฉลี่ยรวมได้ 183 ซม. ลักษณะ
พ้ืนที่ต่างระดับ ค่าเฉลี่ยรวมได้ 105 ซม. ลักษณะพ้ืนที่ลาดชัน ค่าเฉลี่ยรวมได้ 34 ซม. ผลการวัดค่าการเคลื่อนที่
ของหุ่นยนต์ทั้ง 4 ลักษณะพ้ืนที่ด้วยการควบคุมการเคลื่อนที่อัตโนมัติ แบ่งออกเป็น ลักษณะพ้ืนที่ราบ ค่าเฉลี่ย
รวมได้ 135 ซม. ลักษณะพ้ืนที่ขรุขระ ค่าเฉลี่ยรวมได้ 85 ซม. ลักษณะพ้ืนที่ต่างระดับ  ค่าเฉลี่ยรวมได้ 83 ซม. 
ลักษณะพ้ืนที่ลาดชัน ค่าเฉลี่ยรวมได้ 35 ซม. โดยสามารถเคลื่อนที่บนพื้นที่ต่างระดับได้แต่อยู่ในระยะทางที่ไม่ไกล
มากนัก 
 
กิตติกรรมประกาศ  
 การวิจัยฉบับนี้ส าเร็จลุล่วงไปได้ด้วยค าแนะน าต่าง ๆ จากอาจารย์ภายในมหาวิทยาลัยราชภัฏเพชรบูรณ์
และความร่วมมือช่วยเหลืออย่างดียิ่งจากบุคคลหลายฝ่ายที่สละเวลาให้ค าแนะน า ค าปรึกษา รวมถึงข้อเสนอแนะ
ต่าง ๆ  อันเป็นประโยชน์อย่างยิ่งต่อการด าเนินการวิจัยในครั้งนี้ ผู้วิจัยขอขอบพระคุณอาจารย์สาขาเทคโนโลยี
คอมพิวเตอร์ เจ้าหน้าที่ประจ าคณะเทคโนโลยีการเกษตรและเทคโนโลยีอุตสาหกรรมทุกท่านเป็นอย่างสูงที่ได้ให้
ความกรุณา ให้ค าปรึกษาแนะน าและความช่วยเหลือแก่ผู้วิจัยและขอขอบพระคุณ สถาบันวิจัยและพัฒนา  
มหาวิทยาลัยราชภัฏเพชรบูรณ์ท่ีได้ให้ทุนอุดหนุนการวิจัยครั้งนี้มา ณ ที่นี้ด้วย 
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รองศาสตราจารย์ธรรม์ณชาติ วันแต่ง    มหาวิทยาลัยราชภัฏเพชรบูรณ์ 

อาจารย์ ดร.หยาดพิรุณ ศุภรากรสกุล    มหาวิทยาลัยราชภัฏเพชรบูรณ์ 

อาจารย์ ดร.ณัฐพล ปักการะนัง     มหาวิทยาลัยราชภัฏเพชรบูรณ์ 

อาจารย์ ดร.วศินี รุ่งเรือง      มหาวิทยาลัยราชภัฏเพชรบูรณ์ 

อาจารย์ ดร. ฤทัยรัตน์ น้อยคนดี     มหาวิทยาลัยราชภัฏเพชรบูรณ์ 

อาจารย์ ดร.อาทิตย์ หู้เต็ม      มหาวิทยาลัยราชภัฏเพชรบูรณ์ 

อาจารย์ ดร.นันทรักษ์ รอดเกตุ     มหาวิทยาลัยราชภัฏเพชรบูรณ์ 

อาจารย์ศักดิ์ศิริชัย ศรีสวัสด์ิ     มหาวิทยาลัยราชภัฏเพชรบูรณ์ 

ผู้ช่วยศาสตราจารย์นรัตว์ รัตนวัย     มหาวิทยาลัยราชภัฏเพชรบูรณ์ 

ผู้ช่วยศาสตราจารย์ธงชัย เครือผือ     มหาวิทยาลัยราชภัฏเพชรบูรณ์ 

ผู้ช่วยศาสตราจารย์ตรีชฎา อุทัยดา     มหาวิทยาลัยราชภัฏเพชรบูรณ์ 

อาจารย์ ดร.นฤมล จันทร์มา     มหาวิทยาลัยราชภัฏเพชรบูรณ์ 

อาจารย์ ดร.ไพฑูรย์ สอนทน     มหาวิทยาลัยราชภัฏเพชรบูรณ์ 

อาจารย์ ดร.สุพรรษา น้อยนคร     มหาวิทยาลัยราชภัฏเพชรบูรณ์ 

ผู้ช่วยศาสตราจารย์สนธยา วันชัย     มหาวิทยาลัยราชภัฏเพชรบูรณ์ 

ผู้ช่วยศาสตราจารย์เจษฎาพร ปาคำวัง    มหาวิทยาลัยราชภัฏเพชรบูรณ์ 

อาจารย์ศรัญญา ตรีทศ      มหาวิทยาลัยราชภัฏเพชรบูรณ์ 

อาจารย์ดวงจันทร์  สีหราช     มหาวิทยาลัยราชภัฏเพชรบูรณ์ 



 




