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บทที่  3 
ขั้นตอนและวิธ ีการด าเนินงาน  

 

        การด าเนินการออกแบบและสร้างหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ    ควบคุมการเคล่ือนที่
โดยใช้โค้ดค าส่ัง      สามารถก าหนดและปรับเปล่ียนเส้นทางการเคล่ือนที่      โดยการป้อนโค้ดค าส่ัง
ให้กับหุ่นยนต์       และหุ่นยนต์ยังสามารถเคล่ือนที่เพ่ือหลบหลีกส่ิงกีดขวาง   ในเส้นทางการเคล่ือนที่
แบบทางตรง    เพ่ือให้การจัดท าโครงงาน มีแบบแผนเพ่ือเป็นแนวทางในการปฏิบัติงาน  เป็นไปตาม
วัตถุประสงค์ของโครงงาน  และเป็นไปตามระยะเวลาที่ได้ก าหนดไว้     จึงต้องมกีารวางแผนเก่ียวกับ
หัวข้อทฤษฏีท่ีเก่ียวข้องกับการจัดท าโครงงาน   แผนการปฏิบัติงาน    และวิธีการด าเนินงานที่ชัดเจน
มีความยืดหยุ่นต่อการปรับเปล่ียนแนวทางการปฏิบัติงาน       เพ่ือแก้ไขข้อบกพร่องที่เกิดข้ึนสามารถ
แบ่งข้ันตอนการด าเนินงานได้ดังนี้ 

 

        3.1  ศึกษาข้อมูลและทฤษฎีท่ีเก่ียวข้องในการท าโครงงานปริญญานิพนธ์ 
        3.2  ข้ันตอนการออกแบบหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ 

        3.3  การประกอบหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ 

        3.4  การออกแบบหน้าต่างโปรแกรม     GUI     เพ่ือควบคุมการท างานหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ
แบบ  3  ล้อ 

        3.5  การออกแบบเส้นทางการเคล่ือนที่  และวิธีการทดสอบ      ส าหรับหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ
แบบ  3  ล้อ 

        3.6  ระยะเวลาในการด าเนินงาน 

 

        จากหัวข้อข้ันตอนต่างๆ  ดังที่ได้กล่าวมา            ส าหรับการออกแบบและสร้างหุ่นยนต์เคล่ือนที่
ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ  ควบคุมการเคล่ือนที่โดยใช้โค้ดค าส่ัง                  โดยต่อไปนี้จะเป็นการอธิบาย
รายละเอียดของข้ันตอน  และวิธีการด าเนินงานต่างๆ  ที่ได้วางแผนไว้                    รวมถึงผลของการ
ด าเนินงานต่างๆ 
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3.1  ศึกษาขอ้มลูและทฤษฎทีีเ่กี่ยวขอ้งในการท าโครงงานปรญิญานพินธ์ 
         3.1.1  กลศาสตร์การเคล่ือนที่ของหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ 

         3.1.2  โครงสร้างและช้ินส่วนทางกลของหุ่นยนต์ 
         3.1.3  ระบบควบคุมการท างานของหุ่นยนต์ 
         3.1.4  การสร้างหน้าต่างโปรแกรม  GUI  ด้วยโปรแกรม  LabVIEW 

         3.1.5  การเขียนโปรแกรมไมโครคอนโทรลเลอร์ด้วย  Waijung  Blockset  บน  MATLAB 

         3.1.6  เอนโค้ดเดอร์  ชนิด  Incremental 

         3.1.7  เซนเซอร์ตรวจวัดระยะ  แบบ  อัลตร้าโซนิก 

 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

    
 
 
 
 
 
 
 

    
 
 
 

ภาพที่  3-1  แผนภาพข้ันตอนการศึกษาข้อมูลและทฤษฎีท่ีเก่ียวข้อง 

 

                    จากภาพที่  3-1  เป็นแผนภาพอธิบายข้ันตอนการศึกษาข้อมูล และทฤษฎีท่ีเก่ียวข้อง กับ
การจัดท าโครงงานนี้     เริ่มต้นจากผู้จัดท าได้ท าการวิเคราะห์หัวเรื่องข้อมูลและทฤษฎีท่ีจ าเป็น  และ
ส าคัญต่อการท าโครงงาน        จากนั้นก าหนดหัวข้อเรื่องข้อมูลและทฤษฎีเหล่านั้น        ท าการศึกษา
หาข้อมูล    ผนวกกับให้อาจารย์ที่ปรึกษาโครงงานตรวจสอบข้อมูลและทฤษฎีเหล่านั้น        หากข้อมูล
และทฤษฎีมีครบถ้วนแล้ว  จึงสามารถเริ่มการด าเนินงานในการจัดท าโครงงานได้ 

เริ่มต้น

ก าหนดข้อมูลที่ต้องศึกษา

ศึกษาและรวบรวมข้อมูล

น าข้อมูลมาด าเนินงาน

กลศาสตร์การเคล่ือนที่
ของหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ แบบ 3 ล้อ  

การสร้างหน้าต่าง GUI 
ด้วยโปรแกรม LabVIEW

การเขียนโปรแกรมไมโครคอนโทรลเลอร์
ด้วย Waijung Blockset บน MATLAB

อาจารย์ที่ปรึกษา
ตรวจสอบข้อมูล

ไม่เพียงพอ

เพียงพอ

ศึกษาข้อมูล
เพ่ิมเติม

เซนเซอร์ตรวจวัดระยะ

โครงสร้างและช้ินส่วนทางกล
ของหุ่นยนต์

ระบบควบคุมการท างาน
ของหุ่นยนต์

ส้ินสุด

เอนโค้ดเดอร์
ชนิด  Incremental
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3.2  ขั้นตอนการออกแบบหุน่ยนตเ์คลื่อนทีด่ว้ยลอ้  แบบ  3  ล้อ 

         3.2.1  หลักการท างานของหุ่นยนต์หุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
ภาพที่  3-2  แผนภาพอธิบายหลักการท างานของหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ 

 

                      จากภาพที่  3-2  เป็นแผนภาพอธิบาย   ข้ันตอนการท างานของหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ
แบบ 3 ล้อ  เริ่มต้นจากการรับโค้ดค าส่ังจากผู้ใช้งาน  โดยแบ่งออกเป็น  โค้ดค าส่ังระยะการเคล่ือนที่
หรือรัศมีการเล้ียวโค้ง     และโค้ดค าส่ังมุมที่ต้องการเล้ียวโค้ง    โดยระบุโค้ดค าส่ังเป็นตัวเลข  เพ่ือที่
ระบบควบคุมจะน าค่าที่ระบุไว้ไปท าการค านวณ                และน าผลลัพธ์ที่ได้จากการค านวณมาเป็น
Set  point  เพ่ือส่ังการและควบคุมการท างานมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงที่เป็นต้นก าลัง    การท างาน
ของระบบล้อบังคับเล้ียว     และระบบล้อขับเคล่ือนจะมีความสัมพันธ์กัน      โดยมีเงื่อนไขการพิจารณา
อยู่ว่า  การเคล่ือนที่แบบทางตรง   องศาของล้อบังคับเล้ียวจะมีค่าเท่ากับ  0  (An = 0)     และระยะ
เคล่ือนที่ของล้อขับเคล่ือน  จะค านวณได้จาก  w h e e l   d r i v e nM o t i o n     d i s t a n c e   =   n × 2 ×π×R     ส่วน

การเคล่ือนที่แบบเล้ียวโค้ง          องศาของล้อบังคับเล้ียวจะค านวณได้จาก  Curvature

L

ta
R =

n(α)

และ   ระยะเคล่ือนที่ของล้อขับเคล่ือนสามารถค านวณได้จาก  

2 2

θ

L
2×π×θ ( ) (L)

tan(α)
CD =

360

+

ทั้งนี้สมการที่ใช้ในการค านวณ         จะเป็นไปตามทฤษฎีกลศาสตร์การเคล่ือนที่ของหุ่นยนต์เค ล่ือนที่
ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ  โดยได้อธิบายรายละเอียดไว้แล้วในหน้า  5  ถึงหน้า  6 

เริ่มต้น

รับโค้ดค าส่ัง
 - ระยะการเคล่ือนที่หรือรัศมีการเล้ียวโค้ง (Sn)

-  มุมที่ต้องการเล้ียวโค้ง (An)

ค านวณองศาของล้อบังคับล้ียว

ส้ินสุด

ควบคุมระบบล้อบังคับเล้ียว

องศาของล้อบังคับเล้ียว
ที่ค านวณได ้= Feedback ของระบบล้อ

บังคับเล้ียว

ค านวณจ านวนรอบการหมุนของ
ล้อขับเคล่ือน 

ควบคุมระบบล้อขับเคล่ือน

จ านวนรอบการหมุนของ
ล้อขับเคล่ือนที่ค านวณได ้= Feedback 

                    

ใช่

ไม่

ไม่

ใช่



30 

         3.2.2  หลักการหลบหลีกส่ิงกีดขวาง  ทีอ่ยู่ในเส้นทางการเคล่ือนที่แบบทางตรง     ของหุ่นยนต์
เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

ภาพที่  3-3  แผนภาพข้ันตอนการหลบหลีกส่ิงกีดขวาง  ที่อยู่ในเส้นทางการเคล่ือนที่ 
แบบทางตรง  ของหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ 

 
 

เริ่มต้น

เล้ียวล้อเป็นมุม 54 องศา

ล้อขับเคล่ือนที่เป็นระยะทาง 
104.78 เซนติเมตร

เล้ียวล้อเป็นมุม 35 องศา

ล้อขับเคล่ือนที่เป็นระยะทาง 
295.57 เซนติเมตร

เล้ียวล้อเป็นมุม 54 องศา

ล้อขับเคล่ือนที่เป็นระยะทาง 
104.78 เซนติเมตร

กลับเข้าสู้เส้นทางการเคล่ือนที่เดิม

ส้ินสุด

พบวัตถุกีดขวาง
ไม่พบวัตถุกีดขวาง

ตรวจจับวัตถุกีดขวาง
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                    จากภาพที่  3-3  เป็นแผนภาพอธิบายข้ันตอนการหลบหลีกส่ิงกีดขวาง  ที่อยู่ในเส้นทาง
การเคล่ือนที่ท่ีเป็นทางตรง                เริ่มต้นจากการตรวจจับส่ิงกีดขวาง  ด้วยเซนเซอร์ตรวจวัดระยะ
แบบ  อัลตร้าโซนิก      เมื่อตรวจพบส่ิงกีดขวาง  ระบบควบคุมก็จะส่ังการให้หุ่นยนต์  ท าการเคล่ือนที่
ตามล าดับข้ันตอนในแผนภาพ           และเมื่อส้ินสุดการเคล่ือนที่  หุ่นยนต์ก็จะกลับเข้ามายังเส้นทาง
การเคล่ือนที่เดิม    โดยลักษณะเส้นทางที่ใช้ในการเคล่ือนที่เพ่ือหลบหลีกส่ิงกีดขวาง  ได้อธิบายไว้ใน
ภาพที่  3-4 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

ภาพที่  3-4  การเคล่ือนที่ของหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ แบบ 3 ล้อ  กรณีที่ตรวจพบส่ิงกีดขวาง 

ในเส้นทางการเคล่ือนที่แบบทางตรง 

 

                    จากภาพที่  3-4  เมื่อหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ   ตรวจพบส่งกีดขวางจ าลอง
ที่มีขนาดความกว้าง  และ  ความยาว  24  เซนติเมตร          จากระยะการตรวจจับที ่  45  เซนติเมตร
หุ่นยนต์จะท าการเคล่ือนที่ตามเส้นทางการเคล่ือนที่ใหม่  โดยเป็นไปตามล าดับข้ันตอนการหลบหลีก
ส่ิงกีดขวาง  ตามที่ได้อธิบายไว้ในภาพที่  3-3      ส่วนภาพที ่  3-4  จะแสดงเส้นทางการเคล่ือนที่ใหม่
เพ่ือใช้ในการหลบหลีกส่ิงกีดขวาง  โดยจะปรากฏเป็นเส้นประสีด า          ส่วนเส้นทึบสีส้ม  จะอธิบาย
ระยะทางทั้งหมดที่ล้อขับต้องเคล่ือนที่ไป                โดยมีเงื่อนไขประกอบการพิจารณาเพ่ือหลบห ลีก
ส่ิงกีดขวาง  คือ  เมื่อตรวจพบวัตถุกีดขวาง  อยู่ทางฝั่งใดฝั่งหนึ่งของตัวหุ่นยนต์  (ฝั่งซ้ายหรือฝั่งขวา)

หุ่นยนต์จะท าการเคล่ือนที่         เพ่ือหลบหลีกส่ิงกีดขวางในทิศทางที่ตรงกันข้ามกับการตรวจพบวัตถุ
กีดขวาง       โดยในภาพที่  3-4  เป็นการเคล่ือนที่เพ่ือหลบหลีกส่ิงกีดขวาง  โดยการเล้ียวโค้งทิศทาง
ตามเข็มนาฬิกา  ส่วนการเคล่ือนที่เพ่ือหลบหลีกส่ิงกีดขวาง  โดยการเล้ียวโค้งทิศทางทวนเข็มนาฬิกา
จะมีข้ันตอนการหลบหลีกส่ิงกีดขวางที่เหมือนกัน       แตกต่างกันที่ทิศทางของการเล้ียวที่ตรงกันข้าม
และเมื่อส้ินสุดการเคล่ือนที่เพ่ือหลบหลีกส่ิงกีดขวาง     หุ่นยนต์จะกลับเข้าสู่เส้นทางการเคล่ือนที่เดิม
อธิบายโดยเส้นทึบสีเขียว                     การหลบหลีกส่ิงกีดขวางของหุ่นยนต์  จะใช้ระยะการเคล่ือนที่
ที่เป็นแบบทางตรง  281.48  เซนติเมตร 
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         3.2.3  การออกแบบโครงสร้างของหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ แบบ 3 ล้อ   

 

 
 

ภาพที่  3-5  โครงสร้างหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ 

 

 
 

ภาพที่  3-6  หุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ 

 

                    จากภาพที ่3-5  และ  ภาพที ่3-6  คือ  หุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ แบบ 3 ล้อ  ทีไ่ด้ท าการ
ออกแบบด้วยโปรแกรม  Solid work  โดยรายละเอียดต่างๆ  ของการออกแบบหุ่นเคล่ือนที่ด้วยล้อ
แบบ  3  ล้อ  ได้อธิบายไว้ในหน้า  84  ถึงหน้า  100 
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         3.2.4  การออกแบบระบบควบคุมของหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

ภาพที่  3-7  แผนภาพระบบควบคุม  ของหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ 

 

                    จากภาพที่   3–7   เป็นแผนภาพที่อธิบายถึง      การออกแบบระบบควบคุมของหุ่นยนต์
เคล่ือนที่ด้วยล้อ แบบ  3  ล้อ        โดยคอมพิวเตอร์โน้ตบุคจะเป็นตัวกลางทีใ่ ช้ในการเช่ือมต่อส่ือสาร
ระหว่างผู้ใช้งานกับหุ่นยนต์         โดยผู้ใช้งานจะต้องท าการป้อนโค้ดค าส่ังเส้นทางการเคล่ือนที่ลงใน
หน้าต่างโปรแกรม GUI ที่สร้างข้ึนจากโปรแกรม LabVIEW จากนั้นโค้ดค าส่ังที่ได้ท าการป้อนลงไป
จะถูกน าไปประมวลผลแล้วแปลงเป็นข้อมูล         จากนั้นข้อมูลจะถูกส่งถ่ายจากคอมพิวเตอร์โน้ตบุค 

ด้วยการเช่ือมต่อและส่ือสารข้อมูลแบบอนุกรมผ่านพอร์ต    USB    ไปยังบอร์ด   Motion  control 

Roboteq   SDC2130                   เพ่ือส่ังการให้มอเตอร์ขับเคล่ือน  และมอเตอร์บังคับเล้ียวท างาน
การควบคุมมอเตอร์มีทัง้ระบบควบคุมความเร็ว  และต าแหน่งของเพลามอเตอร์             โดยเป็นการ
ควบคุมแบบ  Close  Loop  ด้วย  PID           การตรวจวัดความเร็ว  และต าแหน่งของเพลามอเตอร์
ใช้เอนโค้ดเดอร์เป็นอุปกรณ์ในการตรวจวัด     ในส่วนของเซนเซอร์ตรวจวัดระยะ  แบบอัลตร้าโซนิก
ถูกน ามาใช้ในการตรวจจับส่ิงกีดขวาง  ที่อยู่ในเส้นทางการเคล่ือนที่ของหุ่นยนต ์      และเมื่อตรวจพบ
ส่ิงกีดขวางระบบควบคุมจะท าการประมวลผลเพ่ือที่จะเคล่ือนที่หลบหลีกส่ิงกีดขวางนั้น    แล้วท าการ
เคล่ือนที่กลับเข้ามายังเส้นทางการเคล่ือนที่เดิม 

 
 

DC motor 12 V 36 W 

DC motor 12 V 100 W 

Encoder

Encoder

Ultrasonic module

Ultrasonic module

Ultrasonic module

Motion control SDC2130

STM32F4 Discovery

ET MINI USB-TTL

Laptop
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         3.2.5  การหาขนาดมอเตอร์ที่ใช้ในระบบล้อขับเคล่ือนของหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ แบบ 3 ล้อ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

ภาพที่  3-8  แผนภาพ  FBD  ของหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อแบบ  3  ล้อ 

 
                    ภาระโหลดรวมทั้งหมด  80  กิโลกรัม 
                    รัศมีล้อขับเคล่ือน  0.074  เมตร 
                    ค่าสัมประสิทธิ์แรงเสียดทาน  0.23 

                    ความเร็วในการเคล่ือนที่  0.5  เมตร/วินาที 
 

                    ค านวณหาแรงที่กระท ากับโครงสร้างหุ่นยนต์ 
                            X G X F GF m(a ) ; 0.23N 80(a )                                                    (3-1) 

                            y G y b fF m(a ) ; N N 80(9.81) 0                                              (3-2) 

                             G f b fM = 0 ; N (0.348) - N (0.348) + 0.23(N )(0.150) = 0       (3-3) 

                    จากสมการ  (3-3)  จัดรูปสมการ 
                             f b f0.348N 0.348N 0.035N 0                                                       (3-4) 
                             f b0.383N 0.348N 0                                                                          (3-5) 

                    จากสมการ  (3-2)  จัดรูปสมการ 
                             b fN 784.8 N                                                                                        (3-6) 
                    แทนสมการ  (3-6)  ลงในสมการ  (3-5) 
                             

f f0.383N 0.348(784.8 N ) 0                                                   (3-7) 
                             f f0.383N 273.110 0.348N 0                                                      (3-8) 
                             f0.731N 273.110=                                                                                (3-9) 
                             fN 373.611   นิวตัน                                                                            (3-10) 

                    แทนสมการ  (3-10)  ลงในสมการ  (3-6) 
                             bN 784.8 373.611                                                                          (3-11) 
                             bN 411.189   นิวตัน                                                                            (3-12) 

+ 

+
 

+
 

0.358 
เมตร 

80(9.81) = 784.8  

0.150 

เมตร 

Nf Nb 

 
0.358 

เมตร 

0.074 เมตร 

G 

Ff k
F =μ N
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                    แทนสมการ  (3-10)  ลงในสมการ  (3-1) 
                             G0.23(373.611) 80(a )                                                                     (3-13) 

                             G

0.23(373.611)
a

80
                                                                            (3-14) 

                             Ga 1.074    เมตร/วินาที 2                                                                    (3-15) 
                    ค านวณหาแรงที่กระท ากับล้อขับเคล่ือน  (ล้อหน้า) 
                                               จากสูตร  f k fF N                                                                (3-16) 

                             fF     คือ  แรงที่ท าให้เกิดการเคล่ือนที่  (นิวตัน) 
                             k   คือ  ค่าสัมประสิทธิ์แรงเสียดทานสถิต 

                             fN    คือ  แรงกระท าที่ตั้งฉากกับล้อขับเคล่ือน  (นิวตัน) 

                    แทนค่า 
                             fF 0.23(373.611)                                                                               (3-17) 

                             fF 85.930   นิวตัน                                                                                (3-18) 

                    ค านวณหาก าลังงานทางกล 
                                               จากสูตร  P F V                                                                   (3-19) 

                             P   คือ  ก าลังงานทางกล  (วัตต์) 

                             F   คือ  แรงกระท าที่ท าให้เกิดการเคล่ือนที่  (นิวตัน) 
                             V   คือ  ความเร็วในการเคล่ือนที่  (เมตร/วนิาที) 

                    แทนค่า 

                             P 85.930(0.5)                                                                                     (3-20) 
                             P 42.965   วัตต์                                                                                    (3-21) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
ภาพที่  3-9  มอเตอร์ระบบล้อขับเคล่ือน 

 

                    จากภาพที่  3-9  คือ  มอเตอร์ที่ใช้ในระบบล้อขับเคล่ือน   เป็นมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง
ชนิด  Permanent magnet  ขนาดก าลัง 100 วัตต์  (Safety Factor  2  เท่า)  ขนาดแรงดันไฟฟ้า
12  โวลต์  ความเร็วรอบ  110  รอบ/นาที 
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         3.2.6  การหาขนาดมอเตอร์ที่ใช้ในระบบบังคับเล้ียวของหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

ภาพที่  3-10  ระบบล้อบังคับเล้ียวของหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ 
 

                    หุ่นยนต์มีล้อส าหรับรับโหลดทั้งหมด  3  ล้อ       โดยแบ่งออกเป็น  ล้อส าหรับขับเคล่ือน
และบังคับเล้ียว  1  ล้อ  และล้อเคล่ือนที่อิสระ  2  ล้อ 

ความเร็วในการบังคับเล้ียว  0.5  เมตร/วินาที 
ขนาดรัศมีของ  Pulley  ส าหรับขับเคล่ือนระบบบังคับเล้ียว  0.032  เมตร 

ก าหนดเวลาในการเปล่ียนแปลงความเร็วเชิงมุมจาก  0  เรเดียน/วินาที    ถึง   15.625

เรเดียน/วินาที  เท่ากับ  0.5  วินาที 
                    ค านวณหาก าลังงานทางกล 
                                               จากสูตร  P = Tω                                                                   (3-22) 
                             P   คือ  ก าลังงานทางกล  (วัตต์) 
                             T   คือ  แรงบิด  (นิวตัน เมตร) 

                                คือ  ความเร็วเชิงมุม  (เรเดียน/วินาที) 
                    ค านวณหาแรงบิด 
                                               จากสูตร  T I                                                                      (3-23) 
                             T    คือ  แรงบิด  (นิวตัน  เมตร) 
                              I      คือ  โมเมนต์ความเฉ่ือย  (กิโลกรัม เมตร 2 )  
                                  คือ  ความเร่งเชิงมุม  (เรเดียน/วินาที 2 )  
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                    หาโมเมนต์ความเฉ่ือยของระบบกลไกบังคับเล้ียว  จากโปรแกรม  Solid  work 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

ภาพที่  3-11  โมเมนต์ความเฉ่ือยของระบบกลไกล้อบังคับเล้ียว 
 

                    จากภาพที ่   3-11      เป็นการหาค่าโมเมนต์ความเฉ่ือย  ของระบบกลไกล้อบังคับเล้ียว
ด้วยโปรแกรม  Solid work  ค่าที่ได้  คือ  0.026  กิโลกรัม  เมตร 2 (หมุนรอบแกน X ในโปรแกรม
Solid  work)   โดยความเที่ยงตรงของค่าโมเมนต์ความเฉ่ือย ที่หาได้จากโปรแกรม  Solid  work

จะข้ึนอยู่กับการระบชุนิดของวัสดุในโปรแกรม       ให้ตรงกับชนิดของวัสดุจริงที่ใช้ในการผลิตช้ินส่วน
ทางกล 

 

                    ค านวณหาความเร็วเชิงมุม 

                                               จากสูตร  
V

r
                                                                      (3-24) 

                                คือ  ความเร็วเชิงมุม  (เรเดียน/วินาที) 
                             V   คือ  ความเร็วเชิงเส้น  (เมตร/วินาที) 
                             r    คือ  รัศมีของ  Pulley  ของระบบล้อบังคับเล้ียว  (เมตร) 
                    แทนค่า 

                             
0.5

0.032
                                                                                                (3-25) 

                             15.625    เรเดียน/วินาที                                                                   (3-26) 
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                    ค านวณหาความเร่งเชิงมุม 

                                               จากสูตร  
t


                                                                      (3-27) 

                                 คือ  ความเร่งเชิงมุม  (เรเดียน/วินาที 2 )  

                                 คือ  ความเร็วเชิงมุม  (เรเดียน/วินาที) 
                             t     คือ  ช่วงเวลาในการเปล่ียนแปลงความเร็ว  (วินาที) 
                    แทนค่า 

                              
15.625

0.5
                                                                                            (3-28) 

                              31.25     เรเดียน/วินาที 2                                                                  (3-29) 

                    แทนค่า 

                              T 0.026(31.25)                                                                                 (3-30) 
                              T 0.812   นิวตัน เมตร                                                                       (3-31) 
                    แทนค่า 

                              P 0.812(15.625)                                                                               (3-32) 

                              P 12.687    วัตต์                                                                                  (3-33) 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

ภาพที่  3-12  มอเตอร์ระบบล้อบังคับเล้ียว 
 

                    จากภาพที่ 3-12  คือ มอเตอร์ที่ใช้ในระบบล้อบังคับเล้ียว เป็นมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง
ชนิด  Permanent magnet  ขนาดก าลัง  36  วัตต์  (Safety Factor  3  เท่า)  ขนาดแรงดันไฟฟ้า
12  โวลต์  ความเร็วรอบ  100  รอบ/นาที 
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3.3  การประกอบหุน่ยนตเ์คลื่อนทีด่ว้ยลอ้  แบบ  3  ล้อ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

 

 
ภาพที่  3-13  แผนภาพข้ันตอนการประกอบหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ 

 

         จากภาพที่    3-13    เป็นแผนภาพอธิบายข้ันตอนการประกอบหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ    แบบ
3  ล้อ  เริ่มต้นจากการจัดเตรียมวัสดุและอุปกรณ์    การจัดเตรียมเครื่องมือต่างๆ     และเริ่มจากการ
ประกอบโครงสร้างทางกลของหุ่นยนต์   ประกอบระบบควบคุม   ตามล าดับ   จากนั้นท าการทดสอบ
การท างานในแต่ละส่วน          แล้วจึงท าการติดตั้งระบบควบคุมเข้ากับโครงสร้างทางกลของหุ่นยนต์
โดยมีผลการด าเนินงานในด้านต่างๆ  ดังภาพต่อไปนี้ 

เริ่มต้น

จัดเตรียมวัสดุและอุปกรณ์

ประกอบโครงสร้าง
ทางกลของหุ่นยนต์

ประกอบระบบควบคุม
ลง Control box

ช้ินส่วนทางกลที่ส่ังผลิต

มอเตอร์ขับเคล่ือนและบังคับเล้ียว

ทดสอบโครงสร้าง
ทางกล

ผ่าน

แก้ไขปรับปรุง

ช้ินส่วนโครงสร้างทางหุ่นยนต์

อุปกรณ์และวงจรควบคุม

ส้ินสุด

จัดเตรียมเครื่องมือ

ทดสอบระบบควบคุม

เซนเซอร์

แก้ไขปรับปรุง

 

ผ่าน
ไม่ผ่าน

ติดตั้ง Control box 

เข้ากับ โครงสร้างของหุ่นยนต์

ไม่ผ่าน
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ภาพที่  3-14  ช้ินส่วนทางกลของหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 

ภาพที่  3-15  ช้ินส่วนทางกลของหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ  (ต่อ) 
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ภาพที่  3-16  ช้ินส่วนทางกลของหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ  (ต่อ) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

ภาพที่  3-17  ช้ินส่วนทางกลของหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ  (ต่อ) 
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ภาพที่  3-18  ประกอบกลไกระบบล้อขับเคล่ือนและล้อบังคับเล้ียว 

ของหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ 
 

 
 

ภาพที่  3-19  ประกอบโครงสร้างหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ 
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ภาพที่  3-20  ประกอบวงจรควบคุมลง  Control  box 

 

 
 

ภาพที่  3-21  หุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ  ที่ท าการประกอบเสร็จสมบูรณ์ 
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3.4  การออกแบบหนา้ตา่งโปรแกรม      GUI      ส าหรบัควบคมุการท างานหุน่ยนตเ์คลือ่นทีด่ว้ยล้อ
แบบ  3  ล้อ 

 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

ภาพที่  3-22  แผนภาพข้ันตอนการออกแบบหน้าต่างโปรแกรม  GUI 

ส าหรับควบคุมการท างาน  หุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ 

 

         จากภาพที่  3-22  เป็นแผนภาพอธิบายข้ันตอนการออกแบบหน้าต่างโปรแกรม  GUI   ส าหรับ
ควบคุมการท างานหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ            เริ่มต้นจากการก าหนดรูปแบบ  และ
ส่วนประกอบต่างๆ  ของหน้าต่างโปรแกรม  GUI  ดังนี้    ส่วนระบุและแสดงความเร็วในการเคล่ือนที่
ส่วนแสดงองศาของล้อบังคับเล้ียว  ส่วนเช่ือมต่อและแสดงสถานะการเช่ือมต่ออุปกรณ์ควบคุม   และ
ส่วนส าหรับป้อนโค้ดค าส่ัง         จากนั้นจึงท าการสร้างหน้าต่างโปรแกรม  GUI          เขียนโปรแกรม
ตามเงื่อนไขการท างาน     ทดสอบการท างานของหน้าต่างโปรแกรม  GUI     แล้วจึงน าไปใช้งานจริง
ในการควบคุมการท างานหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ 

เริ่มต้น

ก าหนดรูปแบบ
หน้าโปรแกรม GUI

เขียนโปรแกรม
ตามเง่ือนไข

น าหน้าต่างโปรแกรม GUI  
ไปใช้ควบคุมหุ่นยนต์

ทดลองโปรแกรม
ไม่ผ่าน

ผ่าน

แก้ไขโปรแกรม

ส้ินสุด

สร้าง
หน้าต่างโปรแกรม GUI 
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ภาพที่  3-23  หน้าต่างโปรแกรม  GUI  ส าหรับควบคุมการท างาน 

หุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ 

 

         จากภาพที่   3-23    คือ   หน้าต่างโปรแกรม  GUI  ส าหรับควบคุมการท างานหุ่นยนต์เคล่ือนที่
ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ  ที่ท าการออกแบบเสร็จสมบูรณ์      โดยรายละเอียดต่างๆ  ได้อธิบายไว้ในหน้า
104  ถึงหน้า  105 

 

 
 

ภาพที่  3-24  ตัวอย่างโค้ดโปรแกรม  LabVIEW 

ควบคุมการท างานหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ 

 

         จากภาพที่  3-24  คือ  ตัวอย่างโค้ดโปรแกรม LabVIEW ควบคุมการท างานหุ่นยนต์เคล่ือนที่
ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ  โดยรายละเอียดต่างๆ ของโค้ดโปรแกรม  ได้อธิบายไว้  ในหน้า  112  ถึงหน้า
114 
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        3.5  การออกแบบเสน้ทางการเคลือ่นที ่ และวธิกีารทดสอบ     ส าหรบัห ุน่ยนตเ์คลือ่นทีด่ว้ยลอ้
แบบ  3  ล้อ 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพที่  3-25  แผนภาพข้ันตอนการออกแบบเส้นทางการเคล่ือนที่  และวิธีการทดสอบ 

ส าหรับหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ 

 

                 จากภาพที่   3-25   เป็นแผนภาพอธิบายข้ันตอนการออกแบบเส้นทางการเคล่ือนที่   และ
วิธีการทดสอบ  ส าหรับหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ        เริ่มต้นจากการศึกษาและรวบรวม
ข้อมูลเก่ียวกับลักษณะการเคล่ือนที่ของ       AGV       เพ่ือน ามาเป็นแนวทางในการออกแบบเส้นทาง
การเคล่ือนที่เพ่ือใช้ในการทดสอบ       ข้ันตอนต่อมาท าการออกแบบวิธีการทดสอบ       จัดท าตาราง
เก็บผลการทดสอบ         จากนั้นท าการทดสอบจริง         และข้ันตอนสุดท้าย  น าผลการทดสอบที่ได้  
มาวิเคราะห์  และสรุปผลจากการวิเคราะห์นั้น 

ส้ินสุด

เริ่มต้น

ศึกษาและรวบรวมข้อมูลเก่ียวกับ
การเคล่ือนที่ของ AGV

ออกแบบเส้นทางการเคล่ือนที่
ส าหรับการทดสอบ

ออกแบบวิธีการทดสอบ
และการบันทึกผลการทดสอบ

วิเคราะห์ผลการทดสอบ

ท าการทดสอบและบันทึกผลการทดสอบ

สรุปผลจาการวิเคราะห์
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                 3.5.1  การทดสอบการเคล่ือนที่แบบทางตรง  ของหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

 
ภาพที่  3-26  รูปแบบการทดสอบการเคล่ือนที่แบบทางตรง 

ของหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ 

 
                      จากภาพที่  3-26  เป็นรูปแบบการทดสอบการเคล่ือนที่แบบทางตรง        ของหุ่นยนต์
เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ                การทดสอบจะใช้การก าหนดพิกัดต าแหน่ง  (X , Y)   โดยค่า
ต าแหน่ง  X  ก าหนดให้เป็นระยะเคล่ือนที่แบบทางตรงของหุ่นยนต์     และค่าต าแหน่ง  Y  ก าหนดให้
มีค่าเท่ากับ  0           โดยระยะเคล่ือนที่ส าหรับการทดสอบแบ่งออกเป็น  3  ระยะ  คือ  100  ,  200

และ  300  เซนติเมตร  ตามล าดับ        การทดสอบจะมีการเพ่ิมความเร็วในการเคล่ือนที่ของหุ่นยนต์
ดังนี้  0.1  ,  0.3  และ  0.5  เมตร/วินาที  ตามล าดับ             ส่วนการบรรทุกภาระโหลดของหุ่นยนต์
มีดังนี้  ไม่มีการบรรทุกภาระโหลด  ,  25  และ  50  กิโลกรัม  ตามล าดับ       การทดสอบเริ่มต้นโดย
น าหุ่นยนต์เข้าจอด  ณ  จุดเริ่มต้นการเคล่ือนที่         จากนั้นป้อนโค้ดค าส่ังการเคล่ือนที่ให้กับหุ่นยนต์
เพ่ือให้หุ่นยนต์ท าการเคล่ือนที่       ขณะหุ่นยนต์เคล่ือนที่  หุ่นยนต์จะท าการวาดเส้นทางการเคล่ือนที่
ลงบนพ้ืนของสนามทดสอบ     โดยอาศัยปากกาไวท์บอร์ดที่ติดตั้งไว้  ณ  ต าแหน่งอ้างอิงของหุ่นยนต์
หลังจากส้ินสุดการเคล่ือนที่ของหุ่นยนต์แล้ว  จึงท าวัดค่าและบันทึกผลการทดสอบ            การวัดค่า
เพ่ือบันทึกผลการทดสอบ           ใช้การวัดค่าแบบพิกัดต าแหน่ง  (X , Y)  โดยวัด  ณ  ต าแหน่งส้ินสุด
การเคล่ือนทีข่องหุ่นยนต์ 
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                 3.5.2  การทดสอบการเคล่ือนที่แบบเล้ียวโค้ง  ของหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

ภาพที่  3-27  รูปแบบการทดสอบการเคล่ือนที่แบบเล้ียวโค้ง 
ของหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ 

 

                      จากภาพที ่ 3-27  เป็นรูปแบบการทดสอบการเคล่ือนที่แบบเล้ียวโค้ง       ของหุ่นยนต์
เคล่ือนที่ด้วยล้อ แบบ 3 ล้อ      การทดสอบจะแบ่งค่ารัศมีการเล้ียวโค้ง  ส าหรับการทดสอบออกเป็น
3  รัศมี  คือ  50.6400 , 74.7440  และ  99.5419  เซนติเมตร  ตามล าดับ   โดยจะท าการทดสอบ
ทั้งในทิศทางตามเข็มนาฬิกาและทวนเข็มนาฬิกา        การทดสอบมีการเพ่ิมความเร็วในการเคล่ือนที่
ของหุ่นยนต์ดังนี้  0.1  ,  0.3  และ  0.5  เมตร/วินาที  ตามล าดับ             ส่วนการบรรทุกภาระโหลด
ของหุ่นยนต์มีดังนี้  ไม่มีการบรรทุกภาระโหลด  ,  25  และ  50  กิโลกรัม  ตามล าดับ     การทดสอบ
เริ่มต้นโดย  น าหุ่นยนต์เข้าจอด  ณ  จุดเริ่มต้นการเคล่ือนที่           จากนั้นป้อนโค้ดค าส่ังการเคล่ือนที่
ให้กับหุ่นยนต์  เพ่ือให้หุ่นยนต์ท าการเคล่ือนที่ เป็นแบบวงกลม            ขณะหุ่นยนต์เคล่ือนที่  หุ่นยนต์
จะท าการวาดเส้นทางการเคล่ือนที่ลงบนพ้ืนของสนามทดสอบ    โดยอาศัยปากกาไวท์บอร์ดที่ติดตั้ง
ไว้  ณ  ต าแหน่งอ้างอิงของหุ่นยนต์              หลังจากส้ินสุดการเคล่ือนที่ของหุ่นยนต์แล้ว  จึงท าวัดค่า
และบันทึกผลการทดสอบ        การวัดค่าเพ่ือบันทึกผลการทดสอบ  ใช้การวัดระยะเส้นผ่าศูนย์กลาง
จากเส้นทางการเคล่ือนที่  ที่เป็นแบบวงกลมของหุ่นยนต์             โดยจะมีค่าเป็น  2  เท่า  ของค่ารัศมี
การเล้ียวโค้ง 
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                 3.5.3  การทดสอบการเคล่ือนที่ตามเส้นทาง  ที่มีสถานีจ าลอง  4  สถานี        ของหุ่นยนต์
เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ   

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
ภาพที่  3-28  รูปแบบการทดสอบการเคล่ือนที่ตามเส้นทาง  ที่มีสถานีจ าลอง  4  สถานี 

ของหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ แบบ  3  ล้อ 

 
                      จากภาพที ่ 3-28  เป็นรูปแบบการทดสอบการเคล่ือนที่ตามเส้นทาง   ที่มีสถานีจ าลอง
4  สถานี  ของหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ            การทดสอบจะแบ่งสถานีจ าลองออกเป็น
4  สถานี  (ตามจุดสีแดงในภาพที่  3-28)           โดยมีพิกัดต าแหน่ง  (X , Y)  ดังต่อไปนี้  สถานีที่  1 

(200 , 0)    ,    สถานีที่  2  (250.6400 , 50.6400)   ,   สถานีที่  3  (250.6400 , 150.6400)  ,

สถานีที่  4  (449.7238  ,  150.6400)              การทดสอบมีการเพ่ิมความเร็วในการเคล่ือนที่ของ
หุ่นยนต์ดังนี้  0.1  ,  0.3  และ  0.5  เมตร/วินาที  ตามล าดับ             ส่วนการบรรทุกภาระโหลดของ
หุ่นยนต์มีดังนี้  ไม่มีการบรรทุกภาระโหลด  ,  25  และ  50  กิโลกรัม  ตามล าดับ            การทดสอบ
เริ่มต้นโดย  น าหุ่นยนต์เข้าจอด  ณ  จุดเริ่มต้นการเคล่ือนที่           จากนั้นป้อนโค้ดค าส่ังการเคล่ือนที่
ให้กับหุ่นยนต์  เพ่ือให้หุ่นยนต์ท าการเคล่ือนที่ตามเส้นทางการเคล่ือนที่ท่ีก าหนดไว้        ขณะหุ่นยนต์
เคล่ือนที่   หุ่นยนต์จะท าการวาดเส้นทางการเคล่ือนที่ลงบนพ้ืนของสนามทดสอบ              โดยอาศัย
ปากกาไวท์บอร์ดที่ติดตั้งไว้  ณ  ต าแหน่งอ้างอิงของหุ่นยนต์              หลังจากส้ินสุดการเคล่ือนที่ของ
หุ่นยนต์แล้ว   จึงท าวัดค่าและบันทึกผลการทดสอบ                    การวัดค่าเพ่ือบันทึกผลการทดสอบ
ใช้การวัดค่าแบบพิกัดต าแหน่ง  (X , Y)  โดยวัดจากต าแหน่งที่ปรากฏอยู่ในแต่ละสถานี 
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                 3.5.4  การทดสอบระยะหยุดจอดที่  45  เซนติเมตร          ก่อนการเคล่ือนที่เพ่ือหลบหลีก
ส่ิงกีดขวางของหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
ภาพที่  3-29  รูปแบบการทดสอบระยะหยุดจอดที่  45  เซนติเมตร  ก่อนการเคล่ือนที่ 

เพ่ือหลบหลีกส่ิงกีดขวาง  ของหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ 

 

                      จากภาพที่  3-29  เป็นรูปแบบการทดสอบระยะหยุดจอดที่  45  เซนติเมตร  ก่อนการ
เคล่ือนที่เพ่ือหลบหลีกส่ิงกีดขวาง  ของหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ                การทดสอบนี้
เป็นการทดสอบเพ่ือหาค่าความคลาดเคล่ือน  ของระยะหยุดจอดที่  45  เซนติเมตร              ก่อนเริ่ม
การเคล่ือนที่เพ่ือหลบหลีกส่ิงกีดขวาง โดยทางผู้จัดท าได้น าเซนเซอร์ตรวจวัดระยะ แบบอัลตร้าโซนิก
มาใช้ในการตรวจจับส่ิงกีดขวางจ าลอง  เมื่อตรวจพบส่ิงกีดขวางระบบควบคุมของหุ่นยนต์  จะส่ังการ
ให้หยุดการเคล่ือนที่ทันที  ทั้งนี้หุ่นยนต์จะยังเคล่ือนที่ไปต่อด้วยความเฉ่ือย        ดังนั้น  ระบบควบคุม
จึงถูกออกแบบมาเพ่ือให้สามารถส่ังการให้หุ่นยนต์    เคล่ือนที่ถอยหลังกลับมายังต าแหน่งเดิมที ่  45

เซนติเมตร  จากปัญหาดังกล่าวจึงเป็นที่มาของการเพ่ิมการทดสอบนี้      โดยการทดสอบใช้ความเร็ว
ในการเคล่ือนที่  เพียงความเร็วเดียว  คือ  0.1  เมตร/วินาที          เนื่องจากความเร็วในการเคล่ือนที่
ที่สูงกว่านี้  จะท าให้เกิดการชนกันระหว่างหุ่นยนต์กับส่ิงกีดขวาง        ส่วนการบรรทุกภาระโหลดของ
หุ่นยนต์มีดังนี้  ไม่มีการบรรทุกภาระโหลด  ,  25  และ  50  กิโลกรัม  ตามล าดับ            การทดสอบ
เริ่มต้นโดยน าหุ่นยนต์เข้าจอด  ณ  จุดเริ่มต้นการเคล่ือนที่             จากนั้นป้อนโค้ดค าส่ังการเคล่ือนที่
ให้กับหุ่นยนต์   เพ่ือให้หุ่นยนต์ท าการเคล่ือนที่                หลังจากส้ินสุดการเคล่ือนที่ของหุ่นยนต์แล้ว
จึงท าวัดค่าและบันทึกผลการทดสอบ            การวัดค่าเพ่ือบันทึกผลการทดสอบ  จะอาศัยการติดตั้ง
ตัวช้ีสเกลบริเวณด้านหน้าของหุ่นยนต์    บริเวณเดียวกันกับเซนเซอร์ตรวจวัดระยะ  แบบอัลตร้าโซนิก
เพ่ือเป็นการบอกระยะที่หุ่นยนต์สามารถท าการเคล่ือนที่ได้จริง 
 
 
 

ระยะหยุดจอด   45  เซนต ิเมตร 
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                 3.5.5  การทดสอบการเคล่ือนที่เพ่ือหลบหลีกส่ิงกีดขวาง              ในเส้นทางการเคล่ือนที่
แบบทางตรง  ของหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

ภาพที่  3-30  รูปแบบการทดสอบการเคล่ือนที่เพ่ือหลบหลีกส่ิงกีดขวาง 
ในเส้นทางการเคล่ือนที่แบบทางตรง  ของหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ 

 

                      จากภาพที ่ 3-30  เป็นรูปแบบการทดสอบการเคล่ือนที่         เพ่ือหลบหลีกส่ิงกีดขวาง 
ในเส้นทางการเคล่ือนที่แบบทางตรง  ของหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ  การทดสอบจะแบ่ง
ออกเป็น  2  ส่วน   คือ    การเคล่ือนที่เพ่ือหลบหลีกส่ิงกีดขวาง  โดยการเล้ียวทิศทางตามเข็มนาฬิกา
และ  การเคล่ือนที่เพ่ือหลบหลีกส่ิงกีดขวาง  โดยการเล้ียวทิศทางทวนเข็มนาฬิกา        โดยจะก าหนด  

ค่าพิกัดต าแหน่ง  (X , Y)  ที่ถูกต้อง  เพ่ือใช้ในการตรวจสอบ  คือ  (350 , 0)    โดย  ณ  ที่ต าแหน่งนี้
เป็นต าแหน่งที่บ่งบอกได้ว่า       หุ่นยนต์ได้เคล่ือนที่กลับเข้าสู่เส้นทางการเคล่ือนเดิมได้อย่างถูกต้อง  

การทดสอบใช้ความเร็วในการเคล่ือนที่  เพียงความเร็วเดียว  คือ  0.1  เมตร/วินาที            เนื่องจาก
ความเร็วในการเคล่ือนที่ท่ีสูงกว่านี้  จะท าให้เกิดการชนกันระหว่างหุ่นยนต์กับส่ิงกีดขวาง      ส่วนการ
บรรทุกภาระโหลดของหุ่นยนต์มีดังนี้  ไม่มีการบรรทุกภาระโหลด , 25 และ 50 กิโลกรัม  ตามล าดับ
การทดสอบเริ่มต้นโดย  น าหุ่นยนต์เข้าจอด  ณ  จุดเริ่มต้นการเคล่ือนที่            จากนั้นป้อนโค้ดค าส่ัง
การเคล่ือนที่ให้กับหุ่นยนต์   เพ่ือให้หุ่นยนต์ท าการเคล่ือนที่                 ขณะหุ่นยนต์เคล่ือนที่  หุ่นยนต์
จะท าการวาดเส้นทางการเคล่ือนที่ลงบนพ้ืนของสนามทดสอบ    โดยอาศัยปากกาไวท์บอร์ดที่ติดตั้ง
ไว้  ณ  ต าแหน่งอ้างอิงของหุ่นยนต์              หลังจากส้ินสุดการเคล่ือนที่ของหุ่นยนต์แล้ว  จึงท าวัดค่า
และบันทึกผลการทดสอบ          การวัดค่าเพ่ือบันทึกผลการทดสอบ  ใช้การวัดค่าแบบพิกัดต าแหน่ง
(X , Y)  โดยวัด  ณ  ต าแหน่งส้ินสุดการเคล่ือนที่ของหุ่นยนต์ 
 



52 

 
 

ภาพที่  3-31  พ้ืนทีท่ี่ใช้ในการทดสอบหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ 

 

                      จากภาพที่  3-31   คือ   พ้ืนทีท่ี่ใช้ในการทดสอบหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ 

ขนาดความกว้าง 600 เซนติเมตร และ ขนาดความยาว 600 เซนติเมตร พ้ืนสนามเป็นพ้ืนปูกระเบื้อง 
 

 
 

ภาพที่  3-32  จุดติดตั้งปากกาไวท์บอร์ด  ณ  จุดอ้างอิงของหุ่นยนต์ 
 

                      จากภาพที ่ 3-32  คือ  จุดติดตั้งปากกาไวท์บอร์ด ณ จุดอ้างอิงของหุ่นยนต์   ใช้ส าหรับ
วาดเส้นทางที่เกิดจากการเคล่ือนที่ของหุ่นยนต์        จุดอ้างอิงของหุ่นยนต์  จะอยู่บริเวณก่ึงกลางของ
ล้อตามแบบอิสระ  (ล้อหลังของหุ่นยนต์)   



53 

 
 

ภาพที่  3-33  ภาระโหลดส าหรับการทดสอบ  น้ าหนัก  25  กิโลกรัม  กระบะที่  1 

 

 
 

ภาพที่  3-34  ภาระโหลดส าหรับการทดสอบ  น้ าหนัก  25  กิโลกรัม  กระบะที่  2 

 

                      จากภาพที่   3-33   และ   ภาพที ่  3-34    คือ   ภาระโหลดที่ใช้ในการทดสอบหุ่นยนต์
เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ         ภาระโหลดใช้หิน  (ชนิดที่ใช้ผสมคอนกรีต)  บรรจุลงในกระบะไม้
ที่มีขนาดความกว้าง  30  เซนติเมตร  และ  ความยาว  60  เซนติเมตร       ทั้งหมดจ านวน  2  กระบะ
แต่ละกระบะมีน้ าหนักรวม  25  กิโลกรัม  (น้ าหนักรวมกระบะไม้) 
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ภาพที่  3-35  การบรรทุกภาระโหลดน้ าหนัก  25  กิโลกรัม 

 

                      ภาพที ่ 3-35  เป็นการบรรทุกภาระโหลดน้ าหนัก  25  กิโลกรัม     (ภาระโหลดจ านวน
1  กระบะ)  ให้กับหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ   โดยต าแหน่งของภาระโหลด  จะอยู่บริเวณ
ศูนย์กลางของพ้ืนที่บรรทุก 

 

 
 

ภาพที่  3-36  การบรรทุกภาระโหลดน้ าหนัก  50  กิโลกรัม 

                      ภาพที ่ 3-36  เป็นการบรรทุกภาระโหลดน้ าหนัก  50  กิโลกรัม     (ภาระโหลดจ านวน
2  กระบะ)  ให้กับหุ่นยนต์เคล่ือนที่ด้วยล้อ  แบบ  3  ล้อ   โดยต าแหน่งของภาระโหลด  จะอยู่บริเวณ
ศูนย์กลางของพ้ืนที่บรรทุก 
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ภาพที่  3-37  ส่ิงกีดขวางจ าลอง  ที่ใช้ในการทดสอบการเคล่ือนที่เพ่ือหลบหลีกส่ิงกีดขวาง 

 

                      ภาพที ่ 3-37  คือ  ส่ิงกีดขวางจ าลอง   ที่ใช้ในการทดสอบการเคล่ือนที่   เพ่ือหลบหลีก
ส่ิงกีดขวาง          ส่ิงกีดขวางจ าลองที่น ามาใช้   คือ   ปี๊บบรรจุภัณฑ์มาตรฐาน  มขีนาดความกว้าง  24

เซนติเมตร  ขนาดความยาว  24  เซนติเมตร  และขนาดความสูง  35  เซนติเมตร 
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