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ภาคผนวก	



81 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาคผนวก		ก	
คูมือการใชงานหุนยนตเคล่ือนที่ดวยลอ	แบบ	3	ลอ	

ควบคุมการเคลื่อนที่โดยใชโคดคําสัง่ 
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1.		บทนํา	
	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
ภาพท่ี		ก‐1		หุนยนตเคล่ือนที่ดวยลอ แบบ 3 ลอ	

	
							หุนยนตเคล่ือนที่ดวยลอ	แบบ		3		ลอ		ควบคุมการเคลื่อนโดยใชโคดคําสั่ง			เปนการศึกษาเพ่ือหา
แนวทางและความเปนไปได							ที่จะปรับเปล่ียนวิธีการนําทางการเคล่ือนที่ของ			AGV			ที่ตองอาศยั
เสนนําทางการเคล่ือนที่ในรูปแบบตางๆ			เชน			เสนนําทางแบบแถบส	ี	เสนนําทางแบบแถบแมเหล็ก	
เสนนําทางแบบแถบโลหะ		เปนตน									หากมีการปรับเปล่ียนสายการผลิตที่มีการทํางานรวมกันกับ
AGV							เสนนําทางการเคลื่อนที่ของ			AGV			ดังที่ไดกลาวมาน้ัน		จะตองมีการปรับเปล่ียน		ร้ือถอน
และตองติดต้ังเสนนําทางการเคล่ือนที่ของ			AGV			น้ันใหม															จึงสรางความยุงยากพอสมควร
เพ่ือเปนการแกไขปญหาดังที่ไดกลาวมาน้ัน		ทางคณะผูจัดทําจึงไดทําการออกแบบและสรางหุนยนต
เคล่ือนที่ดวยลอ	แบบ		3		ลอ				ที่มีการควบคุมการเคล่ือนที่ของหุนยนตโดยใชโคดคําส่ังจากผูใชงาน
จึงเปนวิธีการควบคุมการเคลื่อนที่ของหุนยนตที	่					สะดวก						รวดเร็ว					และมีความยืดหยุนตอการ
ปรับเปล่ียนเสนทางการเคล่ือนที่ไดตามความตองการของผูใชงาน	
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2.		ขอมูลของหุนยนตเคล่ือนท่ีดวยลอ	แบบ	3	ลอ 
							2.1		ขอมูลจําเพาะของหุนยนตเคล่ือนท่ีดวยลอ	แบบ	3	ลอ	ควบคุมการเคล่ือนท่ีโดยใชโคดคําส่ัง 
ตารางท่ี		ก.1		ขอมูลจําเพาะของหุนยนตเคล่ือนที่ดวยลอ แบบ  3		ลอ   ควบคุมการเคล่ือนที่โดยใช
โคดคําสั่ง	

	
	

ขอมูลเฉพาะ รายละเอียด	

ขนาดของตัวหุนยนต	(กวาง×ยาว×สูง) 600×1025×1005	(มิลลิเมตร)	

นํ้าหนักของตัวหุนยนต 30		กิโลกรัม 

แหลงพลังงาน 
แบตเตอรร่ี ขนาด	12	โวลต	40	แอมป 
จํานวน	2	กอน 

ระบบขับเคล่ือน	
มอเตอรไฟฟากระแสตรง ขนาด	12	โวลต	
90	วัตต		ความเร็ว	110	รอบ/นาท	ี

ระบบบังคับเลีย้ว 
มอเตอรไฟฟากระแสตรง ขนาด	12	โวลต	
36	วัตต		ความเร็ว	100	รอบ/นาท	ี

การเชื่อมตอเพ่ือควบคุมการทํางานของหุนยนต	 USB		Port	

Graphic	User	Interface	(GUI)	
ผานหนาตางโปรแกรมที่ออกแบบโดยใช
โปรแกรม	Labview	

บรรทุกภาระโหลดนํ้าหนักสูงสุด	 50		กิโลกรัม	

ความเร็วในการเคล่ือนที่สูงสดุ 0.5		เมตร/วินาท	ี

การเคล่ือนที่เพ่ือหลบหลีกสิง่กีดขวาง 	
จะตองใชระยะทางที่เปนทางตรงท่ีมีความยาว  

300		เซนติเมตร	
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							2.2		ขนาดของหุนยนตเคล่ือนท่ีดวยลอ	แบบ	3	ลอ	
	
	
 

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	
	
	

	
	

ภาพท่ี		ก‐2		ขนาดของหุนยนตเคล่ือนที่ดวยลอ	แบบ 3 ลอ 
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							2.3		สวนประกอบท่ัวไปของหุนยนตเคล่ือนท่ีดวยลอ แบบ	3	ลอ	
 

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
ภาพท่ี		ก‐3		สวนประกอบทั่วไปของหุนยนตเคล่ือนที่ดวยลอ แบบ	3	ลอ	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	

ภาพท่ี		ก‐4		สวนประกอบทั่วไปของหุนยนตเคล่ือนที่ดวยลอ แบบ	3	ลอ	(ตอ)	
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ตารางท่ี		ก.2		ชื่อสวนประกอบทั่วไปของหุนยนตเคล่ือนทีด่วยลอ แบบ	3	ลอ 

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

หมายเลข ชื่อสวนประกอบ	
1	 Control		box	
2	 จุดวางคอมพิวเตอรโนตบุค
3	 สวน Cover ของหุนยนต
4	 จุดวางภาระโหลด	
5	 จุดวางแบตเตอรี่ ลูกที	่	1
6	 จุดวางแบตเตอรี่ ลูกที	่	2	
7	 ลอหนา	
8	 ลอตามดานขวา 
9	 ลอตามดานซาย	
10	 กลอง  Ultrasonic		module		ชุดที่  1	
11	 กลอง  Ultrasonic		module		ชุดที่  2	
12	 กลอง  Ultrasonic		module		ชุดที่  3	
13	 สวิตซ		Start	
14	 สวิตซ		Stop 
15	 สวิตซ		Emergency	
16	 ชองลอดสาย		USB		สําหรับบอรด		UART	
17	 ชองลอดสาย		USB		สําหรับบอรด		Motion		control		SDC2130	
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3.		โครงสรางและสวนประกอบทางกล ของหุนยนตเคล่ือนท่ีดวยลอ แบบ	3	ลอ	
							3.1		สวนประกอบ		Cover		ของหุนยนตเคล่ือนท่ีดวยลอ แบบ 3 ลอ	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	

ภาพท่ี		ก‐4		สวนประกอบ		Cover		ของหุนยนตเคล่ือนทีด่วยลอ แบบ	3	ลอ 
	

ตารางท่ี		ก.3		ชื่อสวนประกอบ		Cover		ของหุนเคล่ือนที่ดวยลอ แบบ	3	ลอ	

	
	
	

หมายเลข ชื่อสวนประกอบ		 จํานวน		(หนวย)	
1	 Cover		plate		ดานหลัง 1 
2	 Cover		plate ดานซาย 1	

3	 Cover		plate ดานหนา 1 
4	 Cover		plate ดานขวา	 1	

5	 Cover		plate ดานบน		(หนา)	 1	

6	 Cover		plate ดานบน		(หลัง)	 1	

7	 ฉากยึด		Cover		plate	 12	
8	 Flat		head		screw		M48 28 
9	 Flat		head		screw		M610	+	T‐nut	M6	 16	
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							3.2		ระบบกลไกการขับเคล่ือนและการบังคับเล้ียว ของหุนยนตเคล่ือนท่ีดวยลอ แบบ 3 ลอ  
	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	

ภาพท่ี		ก‐5		ระบบกลไกการขับเคล่ือนและการบังคับเลี้ยว	ที่ติดต้ังเขากบัโครงสราง	
ของหุนยนตเคล่ือนที่ดวยลอ แบบ 3 ลอ 

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	

ภาพท่ี		ก‐6		ระบบกลไกการขับเคล่ือนและการบังคับเลี้ยว	
ของหุนยนตเคล่ือนที่ดวยลอ แบบ 3 ลอ 
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ภาพท่ี		ก‐7		ภาพรวมการแยกสวนประกอบ	ระบบกลไกการขับเคล่ือนและการบังคับเลี้ยว	
ของหุนยนตเคล่ือนที่ดวยลอ แบบ 3 ลอ	
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ภาพท่ี		ก‐8		สวนประกอบของระบบกลไกการขับเคล่ือน และการบังคับเลี้ยว	

ของหุนยนตเคล่ือนที่ดวยลอ แบบ 3 ลอ		(สวนที	่	1)	
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ตารางท่ี		ก.4		ชื่อสวนประกอบของระบบกลไกการขับเคล่ือน		และการบังคับเลีย้ว											(สวนที	่	1)
ของหุนยนตเคล่ือนที่ดวยลอ	แบบ		3		ลอ		(ตอ)	

	
	

หมายเลข ชื่อสวนประกอบ		 จํานวน		(หนวย)	
1	 เพลาลอหนา 1	

2	 Timing	belt	130XL 1	

3	 Timing	belt	pulley	15	ฟน 1	

4	 Socket	cap	screw	M46	 2	

5	 Timing	belt	pulley	15	ฟน	 1	

6	 Socket	cap	screw	M46	 2	
7	 Flange	block	bearing	FL001	 1	
8	 Hex	nut	M6	 4 
9	 Socket	cap	screw	M316	 2	

10	 Aluminum	plate	 ฝงเอนโคดเดอร 1	

11	 เอนโคดเดอร 360	พัลล/รอบ 1	

12	 Socket	cap	screw	M620	 2	
13	 Socket	cap	screw	M610	 2	

14	 ลอหนา 1	

15	 มอเตอรขับเคลื่อน    1	

16	 Aluminum	plate		ฝงมอเตอรขับเคล่ือน	 1	

17	 Socket	cap	screw	M620	 2	
18	 Flange	block	bearing	FL001	 1	

19	 Timing	belt	pulley	30	ฟน	 1	

20	 Socket	cap	screw	M616	 2	

21	 Timing	belt	pulley	30	ฟน	 1	

22	 Socket	cap	screw	M616	 2	
23	 Timing	belt	160XL	 1	

24	 Aluminum	plate	แผนปดบน 1	

25	 Socket	cap	screw	M525	 4	
26	 Socket	cap	screw	M416	 10	

27	 แผนเหล็กของระบบล็อคเพลาบังคบัเลี้ยว 1	

28	 Flat	head	screw	M610	 7	

29	 เพลาบังคบัเลีย้ว	 1	

30	 แมเหล็กไฟฟา	 1	

31	 T‐nut	M6	 2	
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ภาพท่ี		ก‐9		สวนประกอบของระบบกลไกการขับเคล่ือน และการบังคับเลี้ยว	
ของหุนยนตเคล่ือนที่ดวยลอ แบบ 3 ลอ  (สวนที่ 2)	
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ตารางท่ี		ก.5		ชื่อสวนประกอบของระบบกลไกการขับเคล่ือน		และการบังคับเลีย้ว											(สวนที	่	2)
ของหุนยนตเคล่ือนที่ดวยลอ	แบบ		3		ลอ		(ตอ)	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

หมายเลข ชื่อสวนประกอบ	 จํานวน		(หนวย)
32	 Aluminum	plate	รองรับเพลาบังคับเลี้ยว 1	

33	 Flange	block	bearing	FL204 (ตัวบน)	 1	

34	 Flange	block	bearing	FL204 (ตัวลาง) 1	

35	 Hex	screw	M1245	 2	
36	 Hex	nut	M12	 2	
37	 Socket	cap	screw	M612	 4	
38	 T‐nut	M6	 4	
39	 Socket	cap	screw	M612	 4 
40	 T‐nut	M6	 4	

41	 ตัวล็อคเพลาบงัคับเลีย้ว 1	

42	 Socket	cap	screw	M610 1	

43	 Timing	belt	pulley	20	ฟน	 1	

44	 Socket	cap	screw	M46	 2	

45	 Timing	belt	pulley	20	ฟน 1	

46	 Socket	cap	screw	M46 1	

47	 เอนโคดเดอร 360	พัลล/รอบ	 1	

48	 Socket	cap	screw	M310	 2	

49	 ขายึดเอนโคดเดอร 1	

50	 Socket	cap	screw	M416	 2	
51	 Hex	nut	M4	 2	
52	 Timing	belt	140XL	 2	
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ภาพท่ี		ก‐10		สวนประกอบของระบบกลไกการขับเคล่ือน และการบังคบัเลี้ยว	
ของหุนยนตเคล่ือนที่ดวยลอ แบบ 3 ลอ  (สวนที่ 3)	
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ตารางท่ี		ก.6		ชื่อสวนประกอบระบบกลไกการขับเคล่ือน		และการบังคับเลี้ยว		(สวนที	่	3)									ของ
หุนยนตเคล่ือนที่ดวยลอ	แบบ		3		ลอ		(ตอ)	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
		

หมายเลข ชื่อสวนประกอบ		 จํานวน		(หนวย)	
53	 Aluminum	plate	ติดต้ังมอเตอรระบบบงัคับเลีย้ว 1	

54	 มอเตอรขับเคลื่อนระบบบงัขบัเลี้ยว 1	

55	 Socket	cap	screw	M520 4	
56	 Socket	cap	screw	M612	 4	
57	 T‐nut	M6	 4	
58	 Socket	cap	screw	M612	 4	
59	 T‐nut	M6	 4	

60	 Timing	belt	pulley	20	ฟน	 1 
61	 Socket	cap	screw	M410	 2	

62	 Timing	belt	pulley	40	ฟน 1	

63	 Socket	cap	screw	M420 2	

64	 ตัวกดสายพาน 1	

65	 T‐nut	M6	 1	
66	 Socket	cap	screw	M612 1	
67	 Timing	belt	160XL 1	
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						3.3		สวนประกอบของลอตามแบบอิสระ		ในหุนยนตเคล่ือนท่ีดวยลอ แบบ 3 ลอ	
	
	
 

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	
	
	

	
	

ภาพท่ี		ก‐11		สวนประกอบของลอตาม		ของหุนยนตเคล่ือนที่ดวยลอ แบบ 3 ลอ	
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ตารางท่ี		ก.7		ชื่อสวนประกอบของลอตาม		ในหุนยนตเคล่ือนที่ดวยลอ แบบ 3 ลอ	

	
หมายเหตุ  จํานวนลอตามมีทั้งหมด 	2  ลอ โดยมีจํานวนสวนประกอบทางกล     และมีขั้นตอนการ
ถอด‐ประกอบที่เหมือนกัน	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

หมายเลข ชื่อสวนประกอบ		 จํานวน		(หนวย)
1	 เพลาลอหลัง 1	

2	 ตัวล็อคเพลาลอตาม ตัวที่ 1	 1	

3	 Socket	cap	screw	M38	 2	
4	 T‐nut	M6	 2	
5	 Pillow	block	bearing		FL001	 1	
6	 Socket	cap	screw	M645	 2	

7	 ลอตามแบบอิสระ 1	

8	 Socket	cap	screw	M410	 2 
9	 T‐nut	M6	 2	
10	 Pillow	block	bearing		FL001 1	
11	 Socket	cap	screw	M645 2	

12	 ตัวล็อคเพลาลอตาม ตัวที่ 2 1	

13	 Socket	cap	screw	M410	 2	

14	 Timing	belt	pulley	15	ฟน 1	

15	 Socket	cap	screw	M46 2	
16	 T‐nut	M6	 2	

17	 ฉากยึดเอนโคดเดอร 1	

18	 Round	head	screw	M610	 2	

19	 เอนโคดเดอร 400	พัลล/รอบ	 1	

20	 Socket	cap	screw	M310	 2	

21	 Timing	belt	pulley	15	ฟน	 1	

22	 Socket	cap	screw	M410	 2	
23	 Timing	belt	90XL	 1	
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							3.4		โครงสรางของหุนยนตเคล่ือนท่ีดวยลอ แบบ 3 ลอ	
	
	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
ภาพท่ี		ก‐12		โครงสรางของหุนยนตเคล่ือนที่ดวยลอ แบบ 3 ลอ	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	



99 

ตารางท่ี		ก.8		สวนประกอบของโครงสรางหุนยนตเคล่ือนที่ดวยลอ แบบ 3 ลอ  	

	
	
	
	

หมายเลข ชื่อสวนประกอบ		 จํานวน		(หนวย)	

1	
Aluminum	profile ขนาด 3030	มิลลิเมตร	
ความยาว		540		มิลลิเมตร			 2	

2	
Aluminum	profile ขนาด 3030	มิลลิเมตร	
ความยาว		600		มิลลิเมตร			 2	

3	
Aluminum	profile ขนาด 3030	มิลลิเมตร	
ความยาว		433		มิลลิเมตร			 1	

4	
Aluminum	profile ขนาด 3030	มิลลิเมตร	
ความยาว		225		มิลลิเมตร			 2	

5	
Aluminum	profile ขนาด 3030	มิลลิเมตร	
ความยาว		185		มิลลิเมตร			 2	

6	
Aluminum	profile ขนาด 3030	มิลลิเมตร	
ความยาว		65		มิลลิเมตร			 4	

7	
Aluminum	profile ขนาด 3030	มิลลิเมตร	
ความยาว		288		มิลลิเมตร			 4	

8	
Aluminum	profile ขนาด 3030	มิลลิเมตร	
ความยาว		160		มิลลิเมตร			 1 

9	
Aluminum	profile ขนาด 3030	มิลลิเมตร	
ความยาว		105		มิลลิเมตร			 4	

10	
Aluminum	profile ขนาด 3030	มิลลิเมตร	
ความยาว		146		มิลลิเมตร			 2	

11	
Aluminum	profile ขนาด 3030	มิลลิเมตร	
ความยาว		112		มิลลิเมตร			 2	

12	
Aluminum	profile ขนาด 3030	มิลลิเมตร	
ความยาว		330		มิลลิเมตร			 2	

13	
Aluminum	profile ขนาด 3030	มิลลิเมตร	
ความยาว		720		มิลลิเมตร			 2	

14	
Aluminum	profile ขนาด 3030	มิลลิเมตร	
ความยาว		270		มิลลิเมตร			 6	
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ตารางท่ี		ก.9		สวนประกอบของโครงสรางหุนยนตเคล่ือนที่ดวยลอ แบบ 3 ลอ  (ตอ)	

	
	
4.		การเตรียมการเพ่ือใชงานหุนยนตเคล่ือนท่ีดวยลอ	แบบ	3	ลอ	
						4.1		การติดต้ัง		Driver	และ	GUI	soft	were		ท่ีจําเปนตอการใชงานหุนยนตเคล่ือนท่ีดวยลอ
แบบ		3		ลอ	
														4.1.1		ทําการติดต้ัง		Driver		ของบอรด		ET‐MINI		USB		TTL					สามารถดาวนโหลดได
จากลิงคน้ี		http://www.ett.co.th/download.html	
														4.1.2		ทําการติดต้ัง		Driver		ของบอรด		Motion		control		SDC	2130												สามารถ
ดาวนโหลดไดจากลิงคน้ี									http://www.roboteq.com/index.php/roboteq‐products‐
and‐services/brushed‐dc‐motor‐controllers/sdc2130‐detail#resources					โดยไปท่ี
ตัวเลือกหัวขอ		PC		Utility	
														4.1.3		ทําการ		Copy		โฟลเดอร		GUI	soft	were		(จากแผน	CD	ทายเลมปริญญานิพนธ)
มาลงไวในคอมพิวเตอร				ในโฟลเดอรจะปรากฏไฟลชื่อ		Tricycle	Mobile	Robot	Program.exe
ไฟลน้ี		คือ		หนาตางโปรแกรม		GUI		สําหรับควบคุมการทํางานหุนยนตเคล่ือนที่ดวยลอ	แบบ	3	ลอ 
	
	
	
	
	
	

หมายเลข ชื่อสวนประกอบ		 จํานวน		(หนวย)	

15	
Aluminum	profile	brackets		
ขนาด	3030	มิลลิเมตร		(แบบที่ 1)	 67	

16	 Socket	cap	screw	M612	+	T‐nut	M6	 138	

17	
Aluminum	profile	brackets		
ขนาด	3030	มิลลิเมตร		(แบบที่ 2)	 4	

18	 Socket	cap	screw	M616	+	T‐nut	M6	 8	

19	
Aluminum	profile	ขนาด	3030	มิลลิเมตร	
ความยาว	134	มิลลิเมตร			 2	

20	
Aluminum	profile ขนาด 3030	มิลลิเมตร	
ความยาว	465	มิลลิเมตร			 1	

21	 ตัวตอดาม		Aluminum	profile 2	
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						4.2		โคดคําส่ังสําหรับควบคุมการทํางานหุนยนตเคล่ือนท่ีดวยลอ		แบบ		3		ลอ	
														การควบคุมหุนยนตเคล่ือนที่ดวยลอ	แบบ	3	ลอ						ผูใชงานจําเปนตองทราบถึงลักษณะของ
โคดคําสั่ง		ความหมายของโคดคําสัง่		และวิธีการปอนโคดคําสั่งทีถู่กตอง						ในหัวขอน้ีจึงเปนการให
ขอมูลเก่ียวกับโคดคําสั่ง		สําหรับควบคุมการทํางานหุนยนตเคล่ือนที่ดวยลอ		แบบ		3		ลอ	
	
													4.2.1		คําอธิบายโคดคําสั่ง	สําหรับควบคุมการทํางานหุนยนตเคล่ือนที่ดวยลอ		แบบ		3		ลอ	
ตารางท่ี		ก.10		โคดคําสัง่พรอมคําอธิบาย											สําหรับควบคุมการทํางานหุนยนตเคล่ือนที่ดวยลอ
แบบ		3		ลอ 

	
โคดคําสั่ง	

 
คําอธิบายโคดคําสั่ง	 หมายเหตุ	

ตัวอยางการ
ระบุคา 

SPEED=	 ความเร็วในการเคล่ือนที่ของหุนยนต 
ระบุคาเปนตัวเลข 	
ไดต้ังแต 0.1‐0.5		
มีหนวยเปน เมตร/วินาที 

SPEED=0.5

nA =	 มุมที่ตองการใหหุนยนตเล้ียวทํามุม 

ระบุคาเปนตัวเลข	
มีหนวยเปน องศา	
ระบุคาเปนตัวเลข		คาบวก
เปนการเลี้ยวในทิศทาง
ตามเข็มนาฬิกา	
ระบุคาเปนตัวเลข		คาลบ	
เปนการเลี้ยวในทิศทาง	
ทวนเข็มนาฬิกา	

1A =90 	

หรือ 
1A = ‐90 	

	

nS =	

ระยะทางในการเคล่ือนที	่		   หรือรัศมี
ที่ใชในการเคล่ือนที	่							แบบเลี้ยวโคง
จะขึ้นอยูกับ						โคดคําสั่งในบรรทัดน้ัน
มีการระบุมุมที่ตองการให     หุนยนต
เล้ียวทํามุม ( nA ) หรือไม ถามีคําสั่งน้ี  
จะเปนรัศมีการเลี้ยวโคง        ถาไมมี   
( nA =0)     คําสั่งน้ีจะเปนระยะทาง
ในการเคล่ือนที่แบบทางตรง 

ระบุคาเปนตัวเลข	
มีหนวยเปน เซนติเมตร 1S =200 	
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																									การเคล่ือนทีแ่บบเลี้ยวโคงมีความสอดคลองกันกับ							Kinematic							ของหุนยนต
กลาวได				คือ				รัศมีการเลี้ยวโคงของหุนยนต					จะขึ้นอยูกับมุมของลอบังคับเลี้ยวทีเ่ปลี่ยนแปลงไป
เพ่ือคามุมของระบบลอบงัคบัเลี้ยวที่ลงตัว		และเพ่ือความสะดวกในการปอนคารัศมี															สําหรับ
การเคล่ือนที่แบบเลี้ยวโคง		ควรจะปอนคารัศมีดัง		ตารางที	่	ก.11	
 
ตารางท่ี		ก.11		คารัศมีการเคล่ือนที่แบบเลี้ยวโคงที่แนะนํา										สําหรับการปอนคาลงในโคดคําสัง่
ควบคุมการเคลื่อนที่		ของหุนยนตเคล่ือนที่ดวยลอ		แบบ		3		ลอ	

	
													4.2.2		ตัวอยางการปอนโคดคําสัง่											สําหรับควบคุมการทํางานหุนยนตเคล่ือนที่ดวยลอ
แบบ		3		ลอ	

 
 
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	

ภาพท่ี		ก‐13		เสนทางการเคลื่อนที่จําลอง		เพ่ือใชในการยกตัวอยางการปอนโคดคําสัง่	
สําหรับควบคมุการเคล่ือนที	่	หุนยนตเคล่ือนที่ดวยลอ แบบ 3 ลอ	

คารัศมีการเคลื่อนที่แบบเลีย้วโคงที่แนะนํา	
(หนวย:เซนติเมตร)	

คามุมของลอบงัคับเลีย้วที่ได	
(หนวย:องศา)	

50.6400	 54	

74.7440	 43	

99.5419	 35	
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																									จากเสนทางการเคล่ือนที่จําลอง				ตามภาพที	่	ก‐13				สามารถทําการเขียนตัวอยาง
โคดคําสั่ง		สําหรับควบคุมการเคล่ือนที	่	ของหุนยนตเคล่ือนที่ดวยลอ		แบบ		3		ลอ		ไดดังตอไปน้ี	

 
																									SPEED=0.5	
																									S1=200		A1=0	
																									S2=50.6400		A2=‐90	
																									S3=100		A3=0	
																									S4=99.5419		A4=180	

	
ตารางท่ี		ก.12		คําอธิบายตัวอยางโคดคําส่ังควบคุมการเคลื่อนที	่			ตามเสนทางการเคล่ือนที่จําลอง
ตามภาพที	่	ก‐13	

	
	
	
	
	
	
	
	

โคดคําสั่ง	
บรรทัดที ่

	
โคดคําสั่ง	

	
คําอธิบายโคดคําสั่ง	

1	 SPEED=0.5	 ใชความเร็วในการเคล่ือนที	่	0.5		เมตร/วินาที 

2	 S1=200	A1=0	 เคล่ือนที่แบบทางตรง	ระยะทาง		200		เซนติเมตร 

3	 S2=49.7681	A2=‐90	
เคล่ือนที่แบบเลี้ยวโคงดวยรัศมี		49.7681		เซนติเมตร	
ใหเล้ียวทํามุมเปน		90		องศา 

4	 S3=270	A3=0	 เคล่ือนที่แบบทางตรง	ระยะทาง	270	เซนติเมตร	

5	 S4=101.5554	A4=180
เคล่ือนที่แบบเลี้ยวโคงดวยรัศมี	101.5554	เซนติเมตร	
ใหเล้ียวทํามุมเปน	180	องศา	
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													4.2.3		สวนประกอบของหนาตางโปรแกรม								GUI							สําหรับควบคุมการทํางานหุนยนต
เคล่ือนที่ดวยลอ		แบบ		3		ลอ	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
	

ภาพท่ี		ก‐14		สวนประกอบของหนาตางโปรแกรม		GUI	
สําหรับควบคมุการทํางานหุนยนตเคล่ือนที่ดวยลอ	แบบ		3		ลอ	

	
ตารางท่ี		ก.13		สวนประกอบของหนาตางโปรแกรม							GUI							สําหรับควบคุมการทํางานหุนยนต
เคล่ือนที่ดวยลอ		แบบ		3		ลอ	

หมายเลข คําอธิบายของสวนประกอบ	

1	
สวนแสดงสถานะ		การเชื่อมตอระหวาง		หนาตางโปรแกรม		GUI	
กับ		บอรด		Motion		control		SDC2130	

2	
สวนแสดงสถานะ		การเชื่อมตอระหวาง		หนาตางโปรแกรม		GUI	
กับ		บอรดไมโครคอนโทรลเลอร		STM32F4		Discovery	

3	
ชองสําหรับเลอืก		COM		PORT		ติดตอกับบอรด		Motion		control	
SDC2130 

4	
สวนแสดงจํานวนพัลลของเอนโคดเดอร		ที่ตรวจวัดระยะทางการเคล่ือนที่ของ
ลอขับเคล่ือน 

5	
ชองสําหรับเลอืก		COM		PORT		ติดตอกับบอรดไมโครคอนโทรลเลอร
STM32F4		Discovery	

6	
สวนแสดงจํานวนพัลลของเอนโคดเดอร		ที่ตรวจวัดระยะทางการเคล่ือนที่ของ
ลอตาม		ทั้ง		2		ลอ		(ลอหลังขวาและลอหลงัซาย)	

7	 สวนแสดงตําแหนงองศาของลอบังคับเลี้ยว	
8	 สวนแสดงความเร็วในการเคล่ือนที่ของหุนยนต

2	

3	

1	

5	 6	 9 10

7	

8

4	
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ตารางท่ี		ก.14		สวนประกอบของหนาตางโปรแกรม							GUI							สําหรับควบคุมการทํางานหุนยนต
เคล่ือนที่ดวยลอ		แบบ		3		ลอ		(ตอ)	

	
5.		ข้ันตอนการใชงานหนาตางโปรแกรม			GUI				สําหรับควบคุมการทํางานหุนยนตเคล่ือนท่ีดวยลอ
แบบ		3		ลอ	
						5.1		เสียบสาย		USB	1		และ		USB	2		เขากับคอมพิวเตอรโนตบุค	

	
	
	

 
	
	
	
	

	
	
	

ภาพท่ี		ก‐15		เสียบสาย		USB		1		และ		USB		2		เขากับคอมพิวเตอรโนตบุค 
	

						5.2		คลิกเปดโปรแกรม		Tricycle		Mobile		Robot		Program	.	exe						ท่ีอยูในโฟลเดอร	
GUI		soft		were	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
ภาพท่ี		ก‐16		คลิกเปดไฟล		Tricycle		Mobile		Robot		Program	.	exe	

หมายเลข คําอธิบายของสวนประกอบ	
9	 ชองสําหรับปอนโคดคําสั่งควบคุมการเคล่ือนที่ของหุนยนต 
10	 ปุม		START/STOP	
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						5.3		จากน้ันจะปรากฏหนาตางโปรแกรม						GUI					สําหรับควบคุมการทํางานหุนยนตเคล่ือนท่ี
ดวยลอ		แบบ		3		ลอ		ดังภาพท่ี		ก‐17	

	
	
	

	
	
	
	 	
	
	 	
	

	
	
	
	
	
	

	
	

 ภาพท่ี		ก‐17		หนาตางโปรแกรม		GUI	 	

สําหรับควบคมุการทํางาน		หุนยนตเคล่ือนที่ดวยลอ	แบบ		3		ลอ	
	

						5.4		ทําการเลือก		COM		PORT		4		เพ่ือเช่ือมตอกับ		บอรด		Motion		control		SDC2130	
	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
 

	
ภาพท่ี		ก‐18		เลือก		COM		PORT		4		เพ่ือเชื่อมตอกับ		บอรด		Motion		control		SDC2130 
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						5.5		ทําการเลือก		COM	PORT	3			เพ่ือเช่ือมตอกับบอรดไมโครคอนโทรลเลอร			STM32F4	
Discovery	

	
	

	
ภาพท่ี		ก‐19	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
ภาพท่ี		ก‐19		เลือก		COM		PORT		3		เพ่ือเชื่อมตอกับ		บอรดไมโครคอนโทรลเลอร	

STM32F4		Discovery	
	

						5.6		ทําการปอนโคดคําส่ังเพ่ือควบคุมการทํางานหุนยนตเคล่ือนท่ีดวยลอ		แบบ		3		ลอ 
	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
ภาพท่ี		ก‐20		การปอนโคดคาํสั่งเพ่ือควบคมุการทํางานหุนยนตเคล่ือนที่ดวยลอ		แบบ		3		ลอ 

	
	
	



108	

						5.7		ทําการคลิกปุม		RUN		ดังภาพท่ี		ก‐21	
	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
ภาพท่ี		ก‐21		ปุม		RUN	

	
						5.8		หลังจากกอปุม		RUN		ไฟแสดงสถานะ		จะเปล่ียนจากสีแดงเปนสีเขียว												โดยเปนการ
แจงเตือนวา									การเช่ือมตอกันระหวางหนาตางโปรแกรม		GUI		กับ		บอรด		Motion		control	
SDC2130		และ		บอรดไมโครคอนโทรลเลอร		STM32F4	Discovery		สมบูรณแลว 

 
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

	
ภาพท่ี		ก‐22		ไฟแสดงสถานะ		การเชื่อมตอระหวางหนาตางโปรแกรม		GUI	
กับบอรด		Motion		control		SDC2130		และบอรดไมโครคอนโทรลเลอร	

STM32F4		Discovery	
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						5.9		จากน้ัน		ทําการกดปุม				START/STOP				หุนยนตก็จะเคล่ือนท่ีไปตามตําแหนงท่ีไดปอน
โคดคําส่ังไว		หากตองการหยุดการเคล่ือนท่ีของหุนยนตใหกดปุม		START/STOP		ซํ้าอีก		1		คร้ัง 

	
	

	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	
	

ภาพท่ี		ก‐23		ปุม		START/STOP 


