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บทท่ี  4 

ผลการด าเนินงาน 
 

        การทดสอบหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ  ควบคุมการเคลื่อนที่โดยใช้โค้ดค าสั่ง  มีส่วน
ที่ต้องการท าการทดสอบ  3  ส่วน  คือ  ความเร็วในการเคลื่อนที่ที่เหมาะสม   การบรรทุกภาระโหลด
ที่เหมาะ  ในแต่ละความเร็วในการเคลื่อนที่       และค่าความคลาดเคลื่อนของการเคลื่อนที่ในรูปแบบ
ต่างๆ  จากที่ได้กล่าวมา  สามารถแบ่งเป็นหัวข้อการทดสอบออกเป็น  7  หัวข้อ  ดังต่อไปนี ้
 

        4.1  การทดสอบการเคลื่อนที่เป็นทางตรง 
        4.2  การทดสอบการเคลื่อนที่แบบเลี้ยวโค้ง  ทิศทางตามเข็มนาฬิกา 

        4.3  การทดสอบการเคลื่อนที่แบบเลี้ยวโค้ง  ทิศทางทวนเข็มนาฬิกา 

        4.4  การทดสอบการเคลื่อนที่ตามเส้นทาง  ที่มีสถานีจ าลอง  4  สถาน ี

        4.5  การทดสอบระยะหยุดจอดที ่ 45  เซนติเมตร  ก่อนการเคลื่อนที่เพื่อหลบหลีกสิ่งกีดขวาง 

        4.6  การทดสอบการเคลื่อนที่เพื่อหลบหลีกสิ่งกีดขวาง                   ที่อยู่ในเส้นทางการเคลื่อนที่
แบบทางตรง  (หลบหลีกโดยการเลี้ยว  ทิศทางตามเข็มนาฬิกา) 

        4.7  การทดสอบการเคลื่อนที่เพื่อหลบหลีกสิ่งกีดขวาง                   ที่อยู่ในเส้นทางการเคลื่อนที่
แบบทางตรง  (หลบหลีกโดยการเลี้ยว  ทิศทางทวนเข็มนาฬิกา) 

 

        การทดสอบหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ  ควบคุมการเคลื่อนที่โดยใช้โค้ดค าสั่ง   จะใช้
วิธีทดสอบ      คือ       ก าหนดเส้นทางการเคลื่อนที่ส าหรับการทดสอบ          และสร้างตารางส าหรับ
การเก็บผลทดสอบ            ขั้นตอนการทดสอบเริ่มต้นจาก  ป้อนโค้ดค าสั่งควบคุมการเคลื่อนที่ให้กับ
หุ่นยนต์        เพื่อให้หุ่นยนต์เคลื่อนที่ตามเส้นทางที่ต้องการทดสอบ         ในการทดสอบจะมีการเพิ่ม
ความเร็วในการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์  โดยเริ่มจากความเร็วน้อยไปความเร็วมาก          พร้อมกับเพิ่ม
น้ าหนักของภาระโหลดให้กับหุ่นยนต ์            ในขณะหุ่นยนต์เคลื่อนที่  หุ่นยนต์จะท าการวาดเส้นทาง
การเคลื่อนที่ลงบนพื้นของสนามทดสอบ      โดยอาศัยปากกาไวท์บอร์ดที่ติดตั้งไว ้ณ ต าแหน่งอ้างอิง
ของหุ่นยนต์            หลังจากสิ้นสุดการเคลื่อนที่แล้ว           จึงท าการวัดค่าและบันทึกผลการทดสอบ
โดยในแต่ละหน่วยย่อยของการทดสอบ    จะท าการทดสอบจ านวน  3  ครั้ง    พร้อมกับเปลี่ยนสีของ
ปากกาไวท์บอร์ด     (สีด า  ,  สีแดง  และสีน้ าเงนิ)     เพื่อเป็นการจ าแนกผลการทดสอบในแต่ละครั้ง
ให้ชัดเจน             ทั้งนี้ในแต่ละหัวข้อของการทดสอบ  หุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ  ควบคุม
การเคลื่อนที่โดยใช้โค้ดค าสั่ง         ได้อธิบายรายละเอียดต่างๆ  อย่างครบถ้วนแล้ว        ในหน้า  46

ถึงหน้า  55 
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4.1  ผลทดสอบการเคล่ือนท่ีเป็นทางตรง  ของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ   

         4.1.1  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่เป็นทางตรง  ระยะทาง  100  เซนติเมตร         ของหุ่นยนต์
เคลื่อนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ   
 

 

 

 
 

ภาพท่ี  4-1  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่เป็นทางตรง  ระยะทาง  100  เซนติเมตร 
 

                    จากการทดสอบการเคลื่อนที่เป็นทางตรง  ระยะทาง  100  เซนติเมตร                 พบค่า
ความคลาดเคลื่อนเฉลี่ยก าลังสอง    ไม่เกินขอบเขตที่ก าหนดไว้  5  เซนติเมตร                     ความเร็ว
ในการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต ์  ไม่มีผลต่อระยะการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต ์   ส่วนน้ าหนักของภาระโหลด
ที่เพิ่มขึ้น       ส่งผลให้ระยะการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์  (แกน  X)  ลดลง        การเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์
เกิดการเอนเอียง  (แกน  Y)                 ปรากฏค่าความคลาดเคลื่อนเฉลี่ยก าลังสอง  มีค่าสูงสุด  0.8

เซนติเมตร  โดยตารางเก็บผลการทดสอบนีอ้ยู่ในหน้า  180  ถึงหน้า  182 
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การเคล่ือนท่ีแบบทางตรง ระยะทาง 100 เซนติเมตร

(0.3,0.5)
(0.3,0.5)
(0.2,0.5)

(100.0,0)

0
1
2
3
4
5

0 50 100 150 200 250 300 350

บรรทุกภาระโหลดน้ าหนัก 25 กิโลกรัม 

แกน X
(เซนตเิมตร)

แกน Y
(เซนตเิมตร)

(0.6,0.8)
(0.6,0.5)
(0.6,0.5)

(100.0,0)

0
1
2
3
4
5

0 50 100 150 200 250 300 350

บรรทุกภาระโหลดน้ าหนัก 50 กิโลกรัม 

แกน X
(เซนตเิมตร)

แกน Y
(เซนตเิมตร)

ค่าความคลาดเคลือ่น ที่ความเรว็ 0.3 เมตร/วินาที
ค่าความคลาดเคลือ่น ที่ความเรว็ 0.5 เมตร/วินาที

พิกัดต าแหนง่ทีก่ าหนด
ค่าความคลาดเคลือ่น ที่ความเรว็ 0.1 เมตร/วินาที
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         4.1.2  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่เป็นทางตรง  ระยะทาง  200  เซนติเมตร         ของหุ่นยนต์
เคลื่อนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ   

 

 

 

 
 

ภาพท่ี  4-2  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่เป็นทางตรง  ระยะทาง  200  เซนติเมตร 
 

                    จากการทดสอบการเคลื่อนที่เป็นทางตรง  ระยะทาง  200  เซนติเมตร                 พบค่า
ความคลาดเคลื่อนเฉลี่ยก าลังสอง   ไม่เกินขอบเขตที่ก าหนดไว ้ 5  เซนติเมตร                      ความเร็ว
ในการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์   ไม่มีผลต่อระยะการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์    ส่วนน้ าหนักของภาระโหลด
ที่เพิ่มขึ้น       ส่งผลให้ระยะการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์  (แกน  X)  ลดลง        การเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์
เกิดการเอนเอียง  (แกน  Y)                 ปรากฏค่าความคลาดเคลื่อนเฉลี่ยก าลังสอง  มีค่าสูงสุด  1.7

เซนติเมตร  โดยตารางเก็บผลการทดสอบนี ้ อยู่ในหน้า  183  ถึงหน้า  185 
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ค่าความคลาดเคลือ่น ที่ความเรว็ 0.3 เมตร/วินาที
ค่าความคลาดเคลือ่น ที่ความเรว็ 0.5 เมตร/วินาที

พิกัดต าแหนง่ทีก่ าหนด
ค่าความคลาดเคลือ่น ที่ความเรว็ 0.1 เมตร/วินาที
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         4.1.3  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่เป็นทางตรง  ระยะทาง  300  เซนติเมตร         ของหุ่นยนต์
เคลื่อนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ   

 

 

 

 
 

ภาพท่ี  4-3  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่เป็นทางตรง  ระยะทาง  300  เซนติเมตร 
 

                    จากการทดสอบการเคลื่อนที่เป็นทางตรง  ระยะทาง  300  เซนติเมตร                 พบค่า
ความคลาดเคลื่อนเฉลี่ยก าลังสอง  ไม่เกินขอบเขตที่ก าหนดไว้  5  เซนติเมตร                       ความเร็ว
ในการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต ์  ไม่มีผลต่อระยะการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์    ส่วนน้ าหนักของภาระโหลด
ที่เพิ่มขึ้น       ส่งผลให้ระยะการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์  (แกน  X)  ลดลง        การเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์
เกิดการเอนเอียง  (แกน  Y)                 ปรากฏค่าความคลาดเคลื่อนเฉลี่ยก าลังสอง  มีค่าสูงสุด  2.4

เซนติเมตร  โดยตารางเก็บผลการทดสอบนี ้ อยู่ในหน้า  186  ถึงหน้า  188 
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การเคล่ือนท่ีแบบทางตรง ระยะทาง 300 เซนติเมตร
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ค่าความคลาดเคลือ่น ที่ความเรว็ 0.3 เมตร/วินาที
ค่าความคลาดเคลือ่น ที่ความเรว็ 0.5 เมตร/วินาที

พิกัดต าแหนง่ทีก่ าหนด
ค่าความคลาดเคลือ่น ที่ความเรว็ 0.1 เมตร/วินาที
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4.2  ผลทดสอบการเคล่ือนท่ีแบบเล้ียวโค้ง     ทิศทางตามเข็มนาฬิกา    ของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีด้วยล้อ
แบบ  3  ล้อ   

         4.2.1  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่แบบเลี้ยวโค้ง     ทิศทางตามเข็มนาฬิกา     รัศมี  50.6400

เซนติเมตร  ของหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ 

 

 

 

 
 

ภาพท่ี  4-4  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่แบบเลี้ยวโค้ง  ทิศทางตามเข็มนาฬิกา 
รัศมี  50.6400  เซนติเมตร 

 

                    จากการทดสอบการเคลื่อนทีแ่บบเลี้ยวโค้ง    ทิศทางตามเข็มนาฬิกา     รัศมี  50.6400

เซนติเมตร          พบค่าความคลาดเคลื่อนเฉลี่ยก าลังสอง  ไม่เกินขอบเขตที่ก าหนดไว้  5  เซนติเมตร
ความเร็วในการเคลื่อนของหุ่นยนต์ที่เพิ่มขึ้น           ส่งผลให้รัศมีการเลี้ยวโค้งของหุ่นยนต์มีค่าเพิ่มขึ้น
ส่วนน้ าหนักของภาระโหลดที่เพิ่มขึ้น  ส่งผลใหร้ัศมีการเลี้ยวโค้งของหุ่นยนต ์มีค่าลดลงเพียงเล็กน้อย
โดยตารางเก็บผลการทดสอบนี ้ อยู่ในหน้า  189  ถึงหน้า  191 
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รัศมี (เซนตเิมตร)

ค่าความคลาดเคลือ่น ที่การบรรทกุภาระโหลดน้ าหนกั 25 กิโลกรมั
ค่าความคลาดเคลือ่น ที่การบรรทกุภาระโหลดน้ าหนกั 50 กิโลกรมั
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         4.2.2  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่แบบเลี้ยวโค้ง     ทิศทางตามเข็มนาฬิกา     รัศมี  74.7440

เซนติเมตร  ของหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ 

 

 

 

 
 

ภาพท่ี  4-5  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่แบบเลี้ยวโค้ง  ทิศทางตามเข็มนาฬิกา 

รัศมี  74.7440  เซนติเมตร 

 

                    จากการทดสอบการเคลื่อนทีแ่บบเลี้ยวโค้ง    ทิศทางตามเข็มนาฬิกา    รัศมี   74.7440

เซนติเมตร          พบค่าความคลาดเคลื่อนเฉลี่ยก าลังสอง  ไม่เกินขอบเขตที่ก าหนดไว้  5  เซนติเมตร
ความเร็วในการเคลื่อนของหุ่นยนต์ที่เพิ่มขึ้น           ส่งผลให้รัศมีการเลี้ยวโค้งของหุ่นยนต์มีค่าเพิ่มขึ้น
ส่วนน้ าหนักของภาระโหลดที่เพ่ิมขึ้น  ส่งผลให้รัศมีการเลี้ยวโค้งของหุ่นยนต ์มีค่าลดลงเพียงเล็กน้อย
โดยตารางเก็บผลการทดสอบนี ้ อยู่ในหน้า  192  ถึงหน้า  194 
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-125-100 -75 -50 -25 0 25 50 75 100 125

ความเร็วในการเคล่ือนท่ี
0.1 เมตร/วินาที 

รัศมี (เซนตเิมตร)

การเคล่ือนท่ีแบบเล้ียวโคง้ ทิศทางตามเขม็นาฬิกา รัศมี 74.7440 เซนติเมตร
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74.7440

-125-100 -75 -50 -25 0 25 50 75 100 125

ความเร็วในการเคล่ือนท่ี
0.3 เมตร/วินาที

รัศมี (เซนตเิมตร)

1.3
0.3
0.2

74.7440

-125-100 -75 -50 -25 0 25 50 75 100 125
ความเร็วในการเคล่ือนท่ี

0.5 เมตร/วินาที

รัศมีท่ีก าหนด
ค่าความคลาดเคลือ่น โดยไมม่กีารบรรทกุภาระโหลด

รัศมี (เซนตเิมตร)

ค่าความคลาดเคลือ่น ที่การบรรทกุภาระโหลดน้ าหนกั 25 กิโลกรมั
ค่าความคลาดเคลือ่น ที่การบรรทกุภารธโหลดน้ าหนกั 50 กิโลกรมั
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         4.2.3  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่แบบเลี้ยวโค้ง     ทิศทางตามเข็มนาฬิกา     รัศมี  99.5419

เซนติเมตร  ของหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ 

 

 

 

 
 

ภาพท่ี  4-6  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่แบบเลี้ยวโค้ง  ทิศทางตามเข็มนาฬิกา 

รัศมี  99.5419  เซนติเมตร 

 

                    จากการทดสอบการเคลื่อนทีแ่บบเลี้ยวโค้ง    ทิศทางตามเข็มนาฬิกา    รัศมี   99.5419

เซนติเมตร          พบค่าความคลาดเคลื่อนเฉลี่ยก าลังสอง  ไม่เกินขอบเขตที่ก าหนดไว้  5  เซนติเมตร
ความเร็วในการเคลื่อนของหุ่นยนต์ที่เพิ่มขึ้น           ส่งผลให้รัศมีการเลี้ยวโค้งของหุ่นยนต์มีค่าเพิ่มขึ้น
ส่วนน้ าหนักของภาระโหลดที่เพ่ิมขึ้น  ส่งผลให้รัศมีการเลี้ยวโค้งของหุ่นยนต ์มีค่าลดลงเพียงเล็กน้อย
โดยตารางเก็บผลการทดสอบนี ้ อยู่ในหน้า  195  ถึงหน้า  197 
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ความเร็วในการเคล่ือนท่ี
0.1 เมตร/วินาที 

รัศมี (เซนตเิมตร)

การเคล่ือนท่ีแบบเล้ียวโคง้ ทิศทางตามเขม็นาฬิกา รัศมี 99.5419 เซนติเมตร

1.1
0.5
0.2

99.5419

-125-100 -75 -50 -25 0 25 50 75 100 125

ความเร็วในการเคล่ือนท่ี
0.3 เมตร/วินาที

รัศมี (เซนตเิมตร)

1.3
0.9
0.8

99.5419

-125-100 -75 -50 -25 0 25 50 75 100 125
ความเร็วในการเคล่ือนท่ี

0.5 เมตร/วินาที

รัศมีท่ีก าหนด
ค่าความคลาดเคลือ่น โดยไม่มีการบรรทกุภาระโหลด

รัศมี (เซนตเิมตร)

ค่าความคลาดเคลือ่น ที่การบรรทกุภาระโหลดน้ าหนกั 25 กิโลกรมั
ค่าความคลาดเคลือ่น ที่การบรรทกุภารธโหลดน้ าหนกั 50 กิโลกรมั
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4.3  ผลทดสอบการเคล่ือนท่ีแบบเล้ียวโค้ง    ทิศทางทวนเข็มนาฬิกา     ของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีด้วยล้อ
แบบ  3  ล้อ 

         4.3.1  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่แบบเลี้ยวโค้ง     ทิศทางทวนเข็มนาฬิกา     รัศมี  50.6400

เซนติเมตร  ของหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ 
 

 

 

 
 

ภาพท่ี  4-7  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่แบบเลี้ยวโค้ง  ทิศทางทวนเขม็นาฬิกา 

รัศมี  50.6400  เซนติเมตร 

 

                    จากการทดสอบการเคลื่อนที่แบบเลี้ยวโค้ง    ทิศทางทวนเข็มนาฬิกา   รัศมี   50.6400

เซนติเมตร          พบค่าความคลาดเคลื่อนเฉลี่ยก าลังสอง  ไม่เกินขอบเขตที่ก าหนดไว้  5  เซนติเมตร
ความเร็วในการเคลื่อนของหุ่นยนต์ที่เพิ่มขึ้น           ส่งผลให้รัศมีการเลี้ยวโค้งของหุ่นยนต์มีค่าเพิ่มขึ้น
ส่วนน้ าหนักของภาระโหลดที่เพิ่มขึ้น  ส่งผลให้รัศมีการเลี้ยวโค้งของหุ่นยนต ์มีค่าลดลงเพียงเล็กน้อย
โดยตารางเก็บผลการทดสอบนี ้ อยู่ในหน้า  198  ถึงหน้า  200 
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ความเร็วในการเคล่ือนท่ี
0.1 เมตร/วินาที 

รัศมี (เซนตเิมตร)

การเคล่ือนท่ีแบบเล้ียวโคง้ ทิศทางทวนเขม็นาฬิกา รัศมี 50.6400 เซนติเมตร
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ความเร็วในการเคล่ือนท่ี
0.3 เมตร/วินาที

รัศมี (เซนตเิมตร)
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ความเร็วในการเคล่ือนท่ี
0.5 เมตร/วินาที

รัศมีท่ีก าหนด
ค่าความคลาดเคลือ่น โดยไม่มีการบรรทกุภาระโหลด

รัศมี (เซนตเิมตร)

ค่าความคลาดเคลือ่น ที่การบรรทกุภาระโหลดน้ าหนกั 25 กิโลกรมั
ค่าความคลาดเคลือ่น ที่การบรรทกุภารธโหลดน้ าหนกั 50 กิโลกรมั
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         4.3.2  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่แบบเลี้ยวโค้ง     ทิศทางทวนเข็มนาฬิกา     รัศมี  74.7440

เซนติเมตร  ของหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ 
 

 

 

 
 

ภาพท่ี  4-8  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่แบบเลี้ยวโค้ง  ทิศทางทวนเขม็นาฬิกา 

รัศมี  74.7440  เซนติเมตร 

 

                    จากการทดสอบการเคลื่อนที่แบบเลี้ยวโค้ง    ทิศทางทวนเข็มนาฬิกา    รัศมี  74.7440

เซนติเมตร          พบค่าความคลาดเคลื่อนเฉลี่ยก าลังสอง  ไม่เกินขอบเขตที่ก าหนดไว้  5  เซนติเมตร
ความเร็วในการเคลื่อนของหุ่นยนต์ที่เพิ่มขึ้น           ส่งผลให้รัศมีการเลี้ยวโค้งของหุ่นยนต์มีค่าเพิ่มขึ้น
ส่วนน้ าหนักของภาระโหลดที่เพ่ิมขึ้น  ส่งผลให้รัศมีการเลี้ยวโค้งของหุ่นยนต ์มีค่าลดลงเพียงเล็กน้อย
โดยตารางเก็บผลการทดสอบนี ้ อยู่ในหน้า  201  ถึงหน้า  203 
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ความเร็วในการเคล่ือนท่ี
0.1 เมตร/วินาที 

รัศมี (เซนตเิมตร)

การเคล่ือนท่ีแบบเล้ียวโคง้ ทิศทางทวนเขม็นาฬิกา รัศมี 74.7440 เซนติเมตร
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ความเร็วในการเคล่ือนท่ี
0.3 เมตร/วินาที

รัศมี (เซนตเิมตร)
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ความเร็วในการเคล่ือนท่ี

0.5 เมตร/วินาที

รัศมีท่ีก าหนด
ค่าความคลาดเคลือ่น โดยไม่มีการบรรทกุภาระโหลด

รัศมี (เซนตเิมตร)

ค่าความคลาดเคลือ่น ที่การบรรทกุภาระโหลดน้ าหนกั 25 กิโลกรมั
ค่าความคลาดเคลือ่น ที่การบรรทกุภารธโหลดน้ าหนกั 50 กิโลกรมั
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         4.3.3  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่แบบเลี้ยวโค้ง     ทิศทางทวนเข็มนาฬิกา     รัศมี  99.5419

เซนติเมตร  ของหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ 
 

 

 

 
 

ภาพท่ี  4-9  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่แบบเลี้ยวโค้ง  ทิศทางทวนเขม็นาฬิกา 

รัศมี  99.5419  เซนติเมตร 

 

                    จากการทดสอบการเคลื่อนที่แบบเลี้ยวโค้ง    ทิศทางทวนเข็มนาฬิกา    รัศมี  99.5419

เซนติเมตร          พบค่าความคลาดเคลื่อนเฉลี่ยก าลังสอง  ไม่เกินขอบเขตที่ก าหนดไว้  5  เซนติเมตร
ความเร็วในการเคลื่อนของหุ่นยนต์ที่เพิ่มขึ้น           ส่งผลให้รัศมีการเลี้ยวโค้งของหุ่นยนต์มีค่าเพิ่มขึ้น
ส่วนน้ าหนักของภาระโหลดที่เพ่ิมขึ้น  ส่งผลให้รัศมีการเลี้ยวโค้งของหุ่นยนต ์มีค่าลดลงเพียงเล็กน้อย
โดยตารางเก็บผลการทดสอบนี ้ อยู่ในหน้า  204  ถึงหน้า  206 
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ความเร็วในการเคล่ือนท่ี
0.1 เมตร/วินาที 

รัศมี (เซนตเิมตร)

การเคล่ือนท่ีแบบเล้ียวโคง้ ทิศทางทวนเขม็นาฬิกา รัศมี 99.5419 เซนติเมตร
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ความเร็วในการเคล่ือนท่ี
0.3 เมตร/วินาที

รัศมี (เซนตเิมตร)
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ความเร็วในการเคล่ือนท่ี

0.5 เมตร/วินาที

รัศมีที่ก าหนด
ค่าความคลาดเคลื่อน โดยไม่มีการบรรทุกภาระโหลด

รัศมี (เซนตเิมตร)

ค่าความคลาดเคลื่อน ที่การบรรทุกภาระโหลดน้ าหนัก 25 กิโลกรัม
ค่าความคลาดเคลื่อน ที่การบรรทุกภารธโหลดน้ าหนัก 50 กิโลกรัม
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4.4  ผลทดสอบการเคล่ือนที่ตามเส้นทาง  ท่ีมีสถานีจ าลอง  4  สถานี   ของหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อ
แบบ  3  ล้อ 

         4.4.1  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่ตามเส้นทาง  ที่มีสถานีจ าลอง  4  สถาน ี          ของหุ่นยนต์
เคลื่อนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ  โดยใช้ความเร็วในการเคลื่อนที่  0.1  เมตร/วินาท ี
 

 
 

ภาพท่ี  4-10  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่ตามเส้นทาง  ที่มีสถานีจ าลอง  4  สถาน ี

โดยใช้ความเร็วในการเคลื่อนที่  0.1  เมตร/วินาที 
 

                    จากการทดสอบการเคลื่อนที่ตามเส้นทาง  ที่มีสถานีจ าลอง  4  สถานี       ด้วยความเร็ว
ในการเคลื่อนที่  0.1  เมตร/วินาที                      พบว่าพิกัดต าแหน่งในสถานีที่  1  ,  2  และ  3  มีค่า
ความคลาดเคลื่อนเฉลี่ยก าลังสอง  ไม่เกินขอบเขตที่ก าหนดไว้  5  เซนติเมตร        ส่วนพิกัดต าแหน่ง
ในสถานีที ่ 4    ที่การบรรทุกภาระโหลดน้ าหนัก  25  และ  50  กิโลกรัม     พบค่าความคลาดเคลื่อน
เฉลี่ยก าลังสอง  เกินขอบเขตที่ก าหนดไว้  โดยตารางเก็บผลการทดสอบนี ้ อยู่ในหน้า  207 
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การเคล่ือนท่ีตามเส้นทางท่ีมีสถานีจ าลอง 4 สถานี ใชค้วามเร็วในการเคล่ือนท่ี 0.1 เมตร/วินาที

ค่าความคลาดเคลือ่น โดยไมม่กีารบรรทกุภาระโหลด 

ค่าความคลาดเคลือ่น ที่การบรรทกุภาระโหลดน้ าหนกั 50 กิโลกรมั
ค่าความคลาดเคลือ่น ที่การบรรทกุภาระโหลดน้ าหนกั 25 กิโลกรมั

พิกัดต าแหนง่ทีก่ าหนดไวใ้นแตล่ะสถานี

สถานีที ่1

สถานีที ่2

สถานีที ่3

สถานีที ่4
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         4.4.2  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่ตามเส้นทาง  ที่มีสถานีจ าลอง  4  สถานี           ของหุ่นยนต์
เคลื่อนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ  โดยใช้ความเร็วในการเคลื่อนที่  0.3  เมตร/วินาที 
 

 
 

ภาพท่ี  4-11  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่ตามเส้นทาง  ที่มีสถานีจ าลอง  4  สถาน ี

โดยใช้ความเร็วในการเคลื่อนที่  0.3  เมตร/วินาท ี
 

                    จากการทดสอบการเคลื่อนที่ตามเส้นทาง  ที่มีสถานีจ าลอง  4  สถานี       ด้วยความเร็ว
ในการเคลื่อนที่  0.3  เมตร/วินาที                      พบว่าพิกัดต าแหน่งในสถานีที่  1  ,  2  และ  3  มีค่า
ความคลาดเคลื่อนเฉลี่ยก าลังสอง  ไม่เกินขอบเขตที่ก าหนดไว้  5  เซนติเมตร        ส่วนพิกัดต าแหน่ง
ในสถานีที่  4  ทุกการบรรทุกภาระโหลด         พบค่าความคลาดเคลื่อนเฉลี่ยก าลังสอง  เกินขอบเขต
ที่ก าหนดไว้  โดยตารางเก็บผลการทดสอบนี ้ อยู่ในหน้า  208 
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การเคล่ือนท่ีตามเส้นทางท่ีมีสถานีจ าลอง 4 สถานี ใชค้วามเร็วในการเคล่ือนท่ี 0.3 เมตร/วินาที

ค่าความคลาดเคลือ่น โดยไมม่กีารบรรทกุภาระโหลด 

ค่าความคลาดเคลือ่น ที่การบรรทกุภาระโหลดน้ าหนกั 50 กิโลกรมั
ค่าความคลาดเคลือ่น ที่การบรรทกุภาระโหลดน้ าหนกั 25 กิโลกรมั

พิกัดต าแหนง่ทีก่ าหนดไวใ้นแตล่ะสถานี

สถานีที ่1

สถานีที ่2
สถานีที ่4
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         4.4.3  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่ตามเส้นทาง  ที่มีสถานีจ าลอง  4  สถาน ี          ของหุ่นยนต์
เคลื่อนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ  โดยใช้ความเร็วในการเคลื่อนที่  0.5  เมตร/วินาท ี

 

 
 

ภาพท่ี  4-12  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่ตามเส้นทาง  ที่มีสถานีจ าลอง  4  สถาน ี

โดยใช้ความเร็วในการเคลื่อนที่  0.5  เมตร/วินาที 
 

                    จากการทดสอบการเคลื่อนที่ตามเส้นทาง  ที่มีสถานีจ าลอง  4  สถานี       ด้วยความเร็ว
ในการเคลื่อนที่  0.5  เมตร/วินาที                     พบว่าพิกัดต าแหน่งในสถานีที่   1  ,  2  และ  3  มีค่า
ความคลาดเคลื่อนเฉลี่ยก าลังสอง  ไม่เกินขอบเขตที่ก าหนดไว้  5  เซนติเมตร        ส่วนพิกัดต าแหน่ง
ในสถานีที ่ 4    ที่การบรรทุกภาระโหลดน้ าหนัก  25  และ  50  กิโลกรัม     พบค่าความคลาดเคลื่อน
เฉลี่ยก าลังสอง  เกินขอบเขตที่ก าหนดไว ้ โดยตารางเก็บผลการทดสอบนี ้ อยู่ในหน้า  209 
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แกน X

(เซนตเิมตร)

แกน Y

(เซนตเิมตร)

การเคล่ือนท่ีตามเส้นทางท่ีมีสถานีจ าลอง 4 สถานี ใชค้วามเร็วในการเคล่ือนท่ี 0.5 เมตร/วินาที

ค่าความคลาดเคลือ่น โดยไมม่กีารบรรทกุภาระโหลด

ค่าความคลาดเคลือ่น ที่การบรรทกุภาระโหลดน้ าหนกั 50 กิโลกรมั
ค่าความคลาดเคลือ่น ที่การบรรทกุภาระโหลดน้ าหนกั 25 กิโลกรมั

พิกัดต าแหนง่ทีก่ าหนดไวใ้นแตล่ะสถานี

สถานีที ่2

สถานีที ่3

สถานีที ่4
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4.5  ผลการทดสอบระยะหยุดจอดที่  45  เซนติเมตร       ก่อนการเคล่ือนที่เพื่อหลบหลีกส่ิงกีดขวาง
ของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ 

 

 
 

ภาพท่ี  4-13  ผลการทดสอบระยะหยุดจอดที่  45  เซนติเมตร  ก่อนการเคลื่อนที ่
เพื่อหลบหลีกสิ่งกีดขวาง  โดยใช้ความเร็วในการเคลื่อนที่  0.1  เมตร/วินาท ี

 
                    จากการทดสอบระยะหยุดจอดที่  45  เซนติเมตร           ก่อนการเคลื่อนที่เพื่อหลบหลีก
สิ่งกีดขวาง       ด้วยความเร็วในการเคลื่อนที่  0.1  เมตร/วินาท ี       พบว่าทุกการบรรทุกภาระโหลด
ของหุ่นยนต์           มีค่าความคลาดเคลื่อนเฉลี่ยก าลังสอง  ไม่เกินขอบเขตที่ก าหนดไว้  5  เซนติเมตร
โดยตารางเก็บผลการทดสอบนี ้ อยู่ในหน้า  210 
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ส่ิงกีดขวาง ใช้ความเร็วในการเคล่ือนท่ี 0.1 เมตร/วินาที
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4.6  ผลการทดสอบการเคลื่อนท่ีเพ่ือหลบหลีกสิ่งกีดขวาง ท่ีอยู่ในเส้นทางการเคล่ือนที่แบบทางตรง
(หลบหลีกโดยการเล้ียว  ทิศทางตามเข็มนาฬิกา)  ของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ 

 

 
 

ภาพท่ี  4-14  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่เพื่อหลบหลีกสิ่งกีดขวาง 

(หลบหลีกโดยการเลี้ยว ทิศทางตามเข็มนาฬิกา)  โดยใช้ความเร็วในการเคลื่อนที ่0.1 เมตร/วินาท ี

 

                    จากการทดสอบการเคลื่อนที่เพื่อหลบหลีกสิ่งกีดขวาง  (หลบหลีกโดยการเลี้ยว ทิศทาง
ตามเข็มนาฬิกา)     ด้วยความเร็วในการเคลื่อนที่  0.1  เมตร/วินาท ี    พบว่าพิกัดต าแหน่ง  หลังจาก
สิ้นสุดการเคลื่อนที่  เพื่อหลบหลีกสิ่งกีดขวางของหุ่นยนต์       มีค่าความคลาดเคลื่อนเฉลี่ยก าลังสอง
ไม่เกินขอบเขตที่ก าหนดไว ้ 5  เซนติเมตร  โดยตารางเก็บผลการทดสอบนี ้ อยู่ในหน้า  211 
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การเคลือ่นทีเ่พ่ือหลบหลกีสิง่กดีขวาง ในเสน้ทางการเคลือ่นทีแ่บบทางตรง
(หลบหลกีโดยการเลีย้วทศิทางตามเขม็นาฬิกา) ใช้ความเรว็ในการเคลือ่นที ่0.1 เมตร/วนิาที

ค่าความคลาดเคลือ่น โดยไมม่กีารบรรทกุภาระโหลด 

ค่าความคลาดเคลือ่น ที่การบรรทกุภาระโหลดน้ าหนกั 50 กิโลกรมั
ค่าความคลาดเคลือ่น ที่การบรรทกุภาระโหลดน้ าหนกั 25 กิโลกรมั

พิกัดต าแหนง่ทีก่ าหนด
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4.7  การทดสอบการเคลื่อนท่ีเพื่อหลบหลีกสิ่งกีดขวาง      ท่ีอยู่ในเส้นทางการเคล่ือนท่ีแบบทางตรง
(หลบหลีกโดยการเล้ียว  ทิศทางทวนเข็มนาฬิกา)  ของหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ 

 

 
 

ภาพท่ี  4-15  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่เพื่อหลบหลีกสิ่งกีดขวาง 

(หลบหลีกโดยการเลี้ยว ทิศทางทวนเข็มนาฬิกา)  โดยใช้ความเร็วในการเคลื่อนที ่0.1 เมตร/วินาท ี

 

                    จากการทดสอบการเคลื่อนที่เพื่อหลบหลีกสิ่งกีดขวาง  (หลบหลีกโดยการเลี้ยว ทิศทาง
ทวนเข็มนาฬิกา)    ด้วยความเร็วในการเคลื่อนที่  0.1  เมตร/วินาที     พบว่าพิกัดต าแหน่ง  หลังจาก
สิ้นสุดการเคลื่อนที่  เพื่อหลบหลีกสิ่งกีดขวางของหุ่นยนต์       มีค่าความคลาดเคลื่อนเฉลี่ยก าลังสอง
ไม่เกินขอบเขตที่ก าหนดไว้  5  เซนติเมตร  โดยตารางเก็บผลการทดสอบนี ้ อยู่ในหน้า  212 
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การเคลือ่นทีเ่พ่ือหลบหลกีสิง่กดีขวาง ในเสน้ทางการเคลือ่นทีแ่บบทางตรง
(หลบหลกีโดยการเลีย้วทศิทางทวนเขม็นาฬิกา) ใช้ความเรว็ในการเคลือ่นที ่0.1 เมตร/วนิาที

ค่าความคลาดเคลือ่น โดยไมม่กีารบรรทกุภาระโหลด

ค่าความคลาดเคลือ่น ที่การบรรทกุภาระโหลดน้ าหนกั 50 กิโลกรมั
ค่าความคลาดเคลือ่น ที่การบรรทกุภาระโหลดน้ าหนกั 25 กิโลกรมั

พิกัดต าแหนง่ทีก่ าหนด
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4.8  สรุปผลการทดสอบ 

        จาการทดสอบหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อ แบบ 3 ล้อ ควบคุมการเคลื่อนที่โดยใช้โค้ดค าสั่ง  พบว่า
ในการเคลื่อนที่แบบทางตรงของหุ่นยนต์                 เมื่อมีการเพิ่มภาระโหลดให้กับหุ่นยนต์  ส่งผลให้
มีค่าความคลาดเคลื่อนเฉลี่ยก าลังสอง  ของระยะการเคลื่อนที่เพิ่มขึ้น              เป็นผลมาจากน้ าหนัก
ของภาระโหลดที่บรรทุก       ไปกดล้อขับเคลื่อนของหุ่นยนต์ให้มีการยุบตัว         ท าให้ค่ารัศมีของล้อ
ขับเคลื่อนลดลง       เป็นเหตุให้ค่าความยาวรอบวงของล้อขับเคลื่อนลดลงตาม        จึงส่งผลโดยตรง
ต่อระยะการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์    เนื่องจากระบบควบคุมการท างานของหุ่นยนต์  ใช้การนับจ านวน
พัลล์จากเอนโค้ดเดอร์ของล้อขับเคลื่อน  เพื่อควบคุมระยะการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์                    และ
การเคลื่อนที่แบบทางตรงเกิดการเอนเอียง  เป็นผลมาจาก  Backlash  ของมอเตอร์  ที่ใช้ขับเคลื่อน
ระบบบังคับเลี้ยว      ส่งผลให้ระบบบังคับเลี้ยวมีการตอบสนองที่ช้าต่อการปรับตัว      และเมื่อระบบ
บังคับเลี้ยว ถูกรบกวนจากการสั่นสะเทือนขณะหุ่นยนต์เคลื่อนที่        ส่งผลให้ในบางช่วงเวลา  ระบบ
บังคับเลี้ยวจะมีการปรับตัว  เพื่อรักษาต าแหน่งองศาของล้อบังคับเลี้ยว           จึงท าให้ช่วงจังหวะนั้น
เป็นการเคลื่อนที่แบบเลี้ยวโค้งชั่วขณะ  ส่งผลให้การเคลื่อนที่แบบทางตรงเกิดการเอนเอียง        ทั้งนี้
จากทดสอบพบว่า  มีค่าความคลาดเคลื่อนเฉลี่ยก าลังสอง ไม่เกินเป้าหมายที่ก าหนดไว้ 5 เซนติเมตร
ส่วนการเคลื่อนที่แบบเลี้ยวโค้งของหุ่นยนต ์ ที่ความเร็วในการเคลื่อนที่ที่สูง                   พบว่าค่ารัศมี
การเลี้ยวโค้ง  ที่หุ่นยนต์สามารถเคลื่อนที่ได้  จะมีค่าที่เพิ่มขึ้น          เป็นผลมาจากการ  Slip  ของล้อ
หุ่นยนต์ขณะเคลื่อนที่  และ  Backlash  ของมอเตอร์ที่ใช้ขับเคลื่อนระบบบังคับเลี้ยว  ตามที่ได้กล่าว
มาจากข้างต้น           เมื่อเพิ่มภาระโหลดให้กับหุ่นยนต์  พบว่าค่ารัศมีการเลี้ยวโค้งที่หุ่นยนต์สามารถ
เคลื่อนที่ได ้จะลดลงเพียงเล็กน้อย               เป็นผลมาจากภาระโหลดที่เพ่ิมขึ้น  ท าให้ล้อของหุ่นยนต์
เกิดการยุบตัว       จึงเป็นการเพ่ิมหน้าสัมผัสของล้อหุ่นยนต ์ ให้สามารถยึดเกาะกับพื้นสนามทดสอบ
ได้ดียิ่งขึ้น     จากทดสอบพบว่า  มีค่าความคลาดเคลื่อนเฉลี่ยก าลังสอง  ไม่เกินเป้าหมายที่ก าหนดไว้
ส่วนการเคลื่อนที่ตามเส้นทาง  ที่มีสถานีจ าลอง  4  สถาน ี   พบว่าค่าพิกัดต าแหน่งในสถานีที่  1  ,  2

และ  3  มีค่าความคลาดเคลื่อนเฉลี่ยก าลังสอง ไม่เกินเป้าหมายที่ก าหนดไว ้        แต่ในสถานีจ าลอง
ที่  4  จะเริ่มมีค่าความคลาดเคลื่อนเฉลี่ยก าลังสอง  เกินเป้าที่ก าหนดไว้                  เป็นผลมาจากค่า
ความคลาดเคลื่อนสะสมในแต่ละสถานีก่อนหน้านั้น      อีกทั้งในการเคลื่อนที่ตามเส้นทาง  ที่มีสถานี
จ าลอง 4 สถานี  ประกอบด้วย  เส้นทางการเคลื่อนที่แบบทางตรงและแบบเลี้ยวโค้ง   จากที่ได้กล่าว
มาข้างต้น  จะพบว่าทั้งความเร็วในการเคลื่อนที่  และภาระโหลดที่เพิ่มขึ้น    มีผลต่อการเคลื่อนที่ของ
หุ่นยนต์               และในส่วนของการเคลื่อนที่เพื่อหลบหลีกสิ่งกีดขวาง  ที่อยู่ในเส้นทางการเคลื่อนที่
แบบทางตรง  พบค่าความคลาดเคลื่อนเฉลี่ยก าลังสอง  ไม่เกิดเป้าหมายที่ก าหนดไว ้          เนื่องจาก
รูปแบบเส้นทางในการหลบหลีกสิ่งกีดขวาง  เป็นเส้นทางการเคลื่อนที่แบบเลี้ยวโค้ง  ผนวกกับการใช้
ความเร็วในการเคลื่อนที่ที่ต่ า     จึงไม่ส่งผลกระทบต่อการเคลื่อนที่เพื่อหลบหลีกสิ่งกีดขวาง  ที่อยู่ใน
เส้นทางการเคลื่อนที่แบบทางตรง 


