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ตารางที่  ก.3  ชื่อส่วนประกอบ  Cover  ของหุ่นเคลื่อนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ     87 

ตารางที่  ก.4  ชื่อส่วนประกอบของระบบกลไกการขับเคลื่อน  และการบังคับเลี้ยว 

                       (ส่วนที ่ 1)  ของหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ  (ต่อ)     91 

ตารางที่  ก.5  ชื่อส่วนประกอบของระบบกลไกการขับเคลื่อน  และการบังคับเลี้ยว 

                       (ส่วนที ่ 2)  ของหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ  (ต่อ)     93 

ตารางที่  ก.6  ชื่อส่วนประกอบของระบบกลไกการขับเคลื่อน  และการบังคับเลี้ยว 

                       (ส่วนที ่ 3)  ของหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ  (ต่อ)     95 

ตารางที่  ก.7  ชื่อส่วนประกอบของล้อตามในหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ    97 

ตารางที่  ก.8  ส่วนประกอบของโครงสร้างหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ                99 

ตารางที่  ก.9  ส่วนประกอบของโครงสร้างหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ  (ต่อ)              100 

ตารางที่  ก.10  โค้ดค าสั่งพร้อมค าอธิบาย  ส าหรับควบคุมการท างาน 

                         หุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ                 101 

ตารางที่  ก.11  ค่ารัศมีการเคลื่อนที่แบบเลี้ยวโค้งที่แนะน า  ส าหรับการป้อนค่าลงในโค้ด 

                         ค าสั่งควบคุมการเคลื่อนที่  ของหุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ              102 

ตารางที่  ก.12  ค าอธิบายโค้ดค าสั่งควบคุมการเคลื่อนที่  เส้นทางการเคลื่อนที่จ าลอง 
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ตารางที่  ก.13  ส่วนประกอบของหน้าต่างโปรแกรม  GUI  ส าหรับควบคุมการท างาน 

                         หุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ                 104 

ตารางที่  ก.14  ส่วนประกอบของหน้าต่างโปรแกรม  GUI  ส าหรับควบคุมการท างาน 

                         หุ่นยนต์เคลื่อนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ  (ต่อ)                 105 

ตารางที ่ ข.1  อธิบายโค้ดโปรแกรม ส าหรับการควบคุมการท างานหุ่นยนต์ 
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ตารางที ่ ข.2  อธิบายโค้ดโปรแกรม ส าหรับการควบคุมการท างานหุ่นยนต์ 
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ตารางที่  จ.1  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่แบบทางตรง  ระยะทาง 100 เซนติเมตร 

                       โดยใช้ความเร็วในการเคลื่อนที่  0.1  เมตร/วินาท ี                180 

ตารางที่  จ.2  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่แบบทางตรง  ระยะทาง 100 เซนติเมตร 

                       โดยใช้ความเร็วในการเคลื่อนที ่ 0.3  เมตร/วินาท ี                181 

ตารางที่  จ.3  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่แบบทางตรง  ระยะทาง 100 เซนติเมตร 

                       โดยใช้ความเร็วในการเคลื่อนที่  0.5  เมตร/วินาท ี                182 

ตารางที่  จ.4  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่แบบทางตรง  ระยะทาง 200 เซนติเมตร 

                       โดยใช้ความเร็วในการเคลื่อนที่  0.1  เมตร/วินาท ี                183 

ตารางที่  จ.5  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่แบบทางตรง  ระยะทาง 200 เซนติเมตร 

                       โดยใช้ความเร็วในการเคลื่อนที่  0.3  เมตร/วินาท ี                184 

ตารางที่  จ.6  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่แบบทางตรง  ระยะทาง 200 เซนติเมตร 

                       โดยใช้ความเร็วในการเคลื่อนที่  0.5  เมตร/วินาท ี                185 

ตารางที่  จ.7  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่แบบทางตรง  ระยะทาง 300 เซนติเมตร 

                       โดยใช้ความเร็วในการเคลื่อนที่  0.1  เมตร/วินาท ี                186 

ตารางที่  จ.8  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่แบบทางตรง  ระยะทาง 300 เซนติเมตร 

                       โดยใช้ความเร็วในการเคลื่อนที่  0.3  เมตร/วินาท ี                187 

ตารางที่  จ.9  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่แบบทางตรง  ระยะทาง 300 เซนติเมตร 

                       โดยใช้ความเร็วในการเคลื่อนที่  0.5  เมตร/วินาท ี                188 

ตารางที่  จ.10  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่แบบเลี้ยวโค้ง  ทิศทางตามเข็มนาฬิกา 

                         รัศมี  50.6400  เซนติเมตร  โดยใช้ความเร็วในการเคลื่อนที่ 
                         0.1  เมตร/วินาที                    189 
ตารางที่  จ.11  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่แบบเลี้ยวโค้ง  ทิศทางตามเข็มนาฬิกา 

                         รัศมี  50.6400  เซนติเมตร  โดยใช้ความเร็วในการเคลื่อนที่ 
                         0.3  เมตร/วินาที                    190 
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ตารางที่  จ.12  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่แบบเลี้ยวโค้ง  ทิศทางตามเข็มนาฬิกา 

                         รัศมี  50.6400  เซนติเมตร  โดยใช้ความเร็วในการเคลื่อนที่ 
                         0.5  เมตร/วินาที                    191 
ตารางที่  จ.13  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่แบบเลี้ยวโค้ง  ทิศทางตามเข็มนาฬิกา 

                         รัศมี  74.7440  เซนติเมตร  โดยใช้ความเร็วในการเคลื่อนที่ 
                         0.1  เมตร/วินาที                    192 

ตารางที่  จ.14  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่แบบเลี้ยวโค้ง  ทิศทางตามเข็มนาฬิกา 

                         รัศมี  74.7440  เซนติเมตร  โดยใช้ความเร็วในการเคลื่อนที่   
                         0.3  เมตร/วินาที                    193 

ตารางที่  จ.15  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่แบบเลี้ยวโค้ง  ทิศทางตามเข็มนาฬิกา 

                         รัศมี  74.7440  เซนติเมตร  โดยใช้ความเร็วในการเคลื่อนที่   
                         0.5  เมตร/วินาที                    194 

ตารางที่  จ.16  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่แบบเลี้ยวโค้ง   ทิศทางตามเข็มนาฬิกา 

                         รัศมี  99.5419  เซนติเมตร  โดยใช้ความเร็วในการเคลื่อนที่ 
                         0.1  เมตร/วินาที                    195 

ตารางที่  จ.17  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่แบบเลี้ยวโค้ง   ทิศทางตามเข็มนาฬิกา   

                         รัศมี  99.5419  เซนติเมตร  โดยใช้ความเร็วในการเคลื่อนที่ 
                         0.3  เมตร/วินาที                    196 

ตารางที่  จ.18  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่แบบเลี้ยวโค้ง  ทิศทางตามเข็มนาฬิกา   

                         รัศมี  99.541  เซนติเมตร  โดยใช้ความเร็วในการเคลื่อนที่   
                         0.5  เมตร/วินาที                    197 

ตารางที่  จ.19  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่แบบเลี้ยวโค้ง  ทิศทางทวนเข็มนาฬิกา   

                         รัศมี  50.6400  เซนติเมตร  โดยใช้ความเร็วในการเคลื่อนที่   
                         0.1  เมตร/วินาที                    198 

ตารางที่  จ.20  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่แบบเลี้ยวโค้ง  ทิศทางทวนเข็มนาฬิกา 

                         รัศมี  50.6400  เซนติเมตร  โดยใช้ความเร็วในการเคลื่อนที่ 
                         0.3  เมตร/วินาที                    199 

ตารางที่  จ.21  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่แบบเลี้ยวโค้ง  ทิศทางทวนเข็มนาฬิกา 

                         รัศมี  50.6400  เซนติเมตร  โดยใช้ความเร็วในการเคลื่อนที่ 
                         0.5  เมตร/วินาที                    200 

ตารางที่  จ.22  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่แบบเลี้ยวโค้ง  ทิศทางทวนเข็มนาฬิกา   

                         รัศมี  74.7440เซนติเมตร  โดยใช้ความเร็วในการเคลื่อนที่   
                         0.1  เมตร/วินาที                    201 
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ตารางที่  จ.23  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่แบบเลี้ยวโค้ง  ทิศทางทวนเข็มนาฬิกา 

                         รัศมี  74.7440เซนติเมตร  โดยใช้ความเร็วในการเคลื่อนที่   
                         0.3  เมตร/วินาที                    202 

ตารางที่  จ.24  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่แบบเลี้ยวโค้ง  ทิศทางทวนเข็มนาฬิกา   

                         รัศมี  74.7440เซนติเมตร  โดยใช้ความเร็วในการเคลื่อนที่   
                         0.5  เมตร/วินาที                    203 

ตารางที่  จ.25  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่แบบเลี้ยวโค้ง  ทิศทางทวนเข็มนาฬิกา   

                         รัศมี  99.5419เซนติเมตร  โดยใช้ความเร็วในการเคลื่อนที่   
                         0.1  เมตร/วินาที                    204 
ตารางที่  จ.26  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่แบบเลี้ยวโค้ง  ทิศทางทวนเข็มนาฬิกา   

                         รัศมี  99.5419เซนติเมตร  โดยใช้ความเร็วในการเคลื่อนที่   
                         0.3  เมตร/วินาที                    205 
ตารางที่  จ.27  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่แบบเลี้ยวโค้ง  ทิศทางทวนเข็มนาฬิกา 

                         รัศมี  99.5419เซนติเมตร  โดยใช้ความเร็วในการเคลื่อนที่   
                         0.5  เมตร/วินาที                    206 
ตารางที ่ จ.28  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่ตามเส้นทาง ที่มีสถานีจ าลอง 4 สถาน ี  

                         ใช้ความเร็วในการเคลื่อนที่  0.1  เมตร/วินาท ี                207 
ตารางที ่ จ.29  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่ตามเส้นทาง ที่มีสถานีจ าลอง 4 สถาน ี

                         ใช้ความเร็วในการเคลื่อนที ่ 0.3  เมตร/วินาท ี                208 

ตารางที ่ จ.30  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่ตามเส้นทาง  ที่มีสถานีจ าลอง  4  สถาน ี

                         ใช้ความเร็วในการเคลื่อนที ่ 0.5  เมตร/วินาท ี                209 
ตารางที ่ จ.31  ผลการทดสอบระยะหยุดจอด ที่  45  เซนติเมตร  ก่อนการเคลื่อนที ่
                         เพื่อหลบหลีกสิ่งกีดขวาง  โดยใช้ความเร็วในการเคลื่อนที่ 
                         0.1  เมตร/วินาที                    210 

ตารางที ่ จ.32  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่เพื่อหลบหลีกสิ่งกีดขวาง  ในเส้นทาง 

                         การเคลื่อนทีแ่บบทางตรง (หลบหลีกโดยการเลี้ยวทิศทางตามเข็มนาฬิกา) 

                         โดยใช้ความเร็วในการเคลื่อนที่  0.1  เมตร/วินาท ี                211 

ตารางที ่ จ.33  ผลการทดสอบการเคลื่อนที่เพื่อหลบหลีกสิ่งกีดขวาง  ในเส้นทาง 

                         การเคลื่อนทีแ่บบทางตรง (หลบหลีกโดยการเลี้ยวทิศทางทวนเข็มนาฬิกา) 

                         โดยใช้ความเร็วในการเคลื่อนที่  0.1  เมตร/วินาท ี                212 


