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งานที่ 3 

งานอุปกรณ์ตรวจจับเบื้องต้นส าหรับหุ่นยนต์ 
 

3.1 อุปกรณ์ตรวจจับเบื้องต้นส าหรับหุ่นยนต์ 
ส่วนนี้เป็นส่วนท่ีส าคัญอย่างยิ่งของหุ่นยนต์ หุ่นยนต์จะท างานได้ถูกต้องหรือไม่ ขึ้นอยู่กับ 

การท างานของอุปกรณ์นี้  เพราะในการท างานของหุ่นยนต์จะต้องรับสัญญาณอินพุตจาก 
สภาพแวดล้อมมาก าหนดเงื่อนไขในการท างาน เช่น ให้เดินตามแสงก็ต้องมีตัวตรวจจับ แสง หากตัว
ตรวจจับแสงไม่ท างานหรือท างานผิดพลาด หุ่นยนต์ก็ไม่สามารถท างานได้ หรือท างานผิดพลาดตามไป
ด้วย และหลายครั้งท่ีใช้การตรวจจับสัญญาณของหุ่นยนต์มา เป็นตัวแบ่งประเภทหุ่นยนต์ด้วยเช่น 
line tracking robot คือหุ่นยนต์ท่ีใช้เซนเซอร์ แสงตรวจจับเส้นทางในการเคล่ือนท่ี เป็นต้น 

หน้าท่ีของอุปกรณ์ตรวจจับคือ ท าการตรวจสัญญาณ หรือการเปล่ียนแปลงเชิง วิทยาศาสตร์ 
แล้วน าข้อมูลท่ีได้มารายงานให้ส่วนควบคุมรับทราบ เช่น ในหุ่นท่ีตรวจ สอบการชนวัตถุ ก็จะใช้
เซนเซอร์สัมผัสเป็นตัวท าหน้าท่ีรายงานว่ามีการชนกันส่ิงกีด ขวางหรือไม่ ถ้ามีการชนก็ให้เล้ียวหลบไป
อีกทางเป็นต้น อุปกรณ์ตรวจจับท่ีใช้ในหุ่นยนต์มีมากมาย ได้แก่ 

3.1.1 เซนเซอร์แสงและการมองเห็น 
  3.1.1.1 แอลดีอาร์ (LDR : Light Dependent Resistor) คือ ความต้านทาน
ชนิดท่ีไวต่อแสง กล่าวคือ ตัวความต้านทานนี้สามารถเปล่ียนสภาพทางความน าไฟฟ้า ได้เมื่อมีแสงมา
ตกกระทบ บางครั้งเรียกว่าโฟโตรีซีสเตอร์ ( Photo Resistor) หรือ โฟโตคอนดัคเตอร์ (Photo 
Conductor) เป็นตัวต้านทานท่ีท ามาจากสารกึ่งตัวน า 

        
 

ภาพที่ 3.1 แสดงตัวอย่างการใช้งาน LDR 
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3.1.1.2 โฟโต้ไดโอด (Photo Diode) ใช้ตรวจจับแสงอินฟาเรต หากมีแสงอิน
ฟาเรดตกกระทบ ค่าความต้านทานจะลดลง 

   
 

ภาพที่ 3.2 การวัดและทดสอบโฟโต้ไดโอด 
 

 
 

ภาพที่ 3.3 การใช้งานโฟโต้ไดโอด 
 

 
 
 

ภาพที่ 3.4 สัญลักษณ์และวงจรการใช้งานเบ้ืองต้น 
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3.1.2 เซนเซอร์วัดระยะทาง 
  3.1.2.1 โพเทนชิโอมิเตอร์ (potentiometer) เป็นทรานสดิวเซอร์วัดต าแหน่ง
และระยะทางชนิดเปล่ียนแปลงค่าความต้านทาน “Resistive position transducer” ประเภทพาส
ซีฟ (passive transducer)  โดยอาศัยหลักการแปลงต าแหน่งและระยะการเคล่ือนท่ีให้อยู่ในรูปของ
ค่าความต้านทานไฟฟ้า นิยมใช้ในอุตสาหกรรม มีโครงสร้างท่ีง่าย ประกอบด้วยตัวต้านทานและ
หน้าสัมผัส (หรือเรียกว่า “ไวเปอร์ (wiper)”) ท่ีสามารถเล่ือนไปมาบนตัวต้านทานได้ โดยหน้าสัมผัส
สามารถเคล่ือนท่ีในแนวเชิงเส้น เชิงมุม หรือท้ังสองรูปแบบซึ่งมีลักษณะการเคล่ือนท่ีเป็นวงซ้อนหรือ
เกลียว ค่าความต้านทานของขดลวดท่ีพันบนแกนจะเพิ่มขึ้นตามความยาวของแกน โดยค่าความ
ต้านทานเพิ่มข้ึนตามระยะการเคล่ือนท่ีของหน้าสัมผัสกับขดลวด 

 
ภาพที่ 3.5 โครงสร้างของโพเทนชิโอมิเตอร์ 

 (ท่ีมา: นวภัทรา และ ทวีพล, 2555) 

 
ภาพที่ 3.6 การน าโพเทนชิโอมิเตอร์มาใช้ในวงจรอิเล็กทรอนิกส์ 
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3.1.2.2 อัลตราโซนิคเซนเซอร์ (Ultrasonic Sensor) เป็นอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์
ท่ีท าหน้าท่ีวัดระยะทางในช่วง 3-400 เซนติเมตร และมีความถ่ีท่ีสูงประมาณ 42 กิโลเฮิรตซ์ซึ่งสูงกว่า
ท่ีหูมนุษย์ได้ยิน ความถ่ีนี้มักน ามาใช้เป็นเซ็นเซอร์วัดระยะทางโดย เช่นการหลบส่ิงกัดขวาง 

 
ภาพที่ 3.7 การใช้งานอัลตราโซนิคเซนเซอร์ (Ultrasonic Sensor) ร่วมกับ arduino uno 

 

  3.1.2.3 Reflective Optical Sensor คืออุปกรณ์ท่ีน าโฟโต้ทรานซิสเตอร์ หรือโฟ
โต้ไดโอด มารวมกับ LED อินฟาเรต เพื่อใช้ในการตรวจจับการสะท้อนแสง หรือระยะความใกล้ของ
วัตถุ หลักการคือเมื่อมีแสงไปตกกระทบกับวัตถุใดๆ วัตถุนั้นจะสะท้อนแสงกับมาท่ีโฟโต้ไดโอด หรือโฟ
โต้ทรานซิสเตอร์ ตัวอย่างท่ีน าไปใช้งานจริงก็เช่น หุ่นยนต์วิ้งตามเส้น 

 
 

ภาพที่ 3.8 แสดงโครงสร้างภายใน Reflective Optical Sensor 
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ภาพที่ 3.9 ตัวอย่างการน า Reflective Optical Sensor ไปใช้ในงานหุ่นยนต์ 
 

  3.1.2.4 Proximity Sensor หรืออีกช่ือหนึ่ง ท่ีนิยมเรียกกันว่า  Proximity 
switch เซ็นเซอร์ชนิดนี้ถูกสร้างขึ้นมาเพื่อการตรวจจับวัตถุ โดยปราศจากการสัมผัส ซึ่งการตรวจจับ
วัตถุนั้นจะท าให้เราทราบถึงต าแหน่งของวัตถุหรือสามารถระบุได้ว่าขณะนั้นมีวัตถุใดผ่านเข้ามาใน
ต าแหน่งท่ีเราก าหนดไว้ 

ในปัจจุบันพร้อกซิมิต้ีเซ็นเซอร์นิยมใช้งานกันอย่างแพร่หลายทดแทน Limit Switch 
เนื่องจากมี คุณสมบัติท่ี ทนทาน และมีอายุการใช้งานท่ียาวนานกว่า โดยมีอยู่ ด้วยกัน 2 ประเภท 
คือ Inductive Proximity Sensor เซ็นเซอร์ตรวจจับโลหะด้วยหลักการสนามแม่เหล็ก
ไฟฟ้า และ Capacitive Proximity Sensor เซ็นเซอร์ตรวจจับวัตถุด้วยหลักการประจุไฟฟ้า 

1) Inductive Proximity Sensor คือ เซ็นเซอร์ท่ีมีความฉับไวและแม่นย า
ต่อการตรวจจับวัตถุท่ีเป็น "โลหะ" โดยเฉพาะ ซึ่งในท้องตลาดนั้นมากกว่า 80 เปอร์เซ็นต์ คือ 
เซ็นเซอร์ชนิดนี้ โดยผู้ใช้ส่วนใหญ่มักจะสับสนในการเรียกช่ือ "อินดักทีฟ พร้อกซิมิต้ีเซ็นซอร์ ส้ันๆ
ว่าพร้อกซิมิต้ีเซ็นเซอร์เท่านั้น" ซึ่งโดยแท้จริงแล้วค าว่า อินดักทีฟพร้อกซิมิต้ีเซ็นเซอร์ คือประเภทหนึ่ง
ของ พร้อกซิมิต้ีเซ็นเซอร์ นั้นเอง 

2) Capacitive proximity Sensor คือ เซ็นเซอร์ตรวจจับวัตถุท่ีสามารถ
ตรวจจับวัตถุท่ีเป็น "โลหะและอโลหะ" ได้ เหมาะส าหรับการตรวจจับระดับของวัตถุ เช่น ระดับน ้า 
ดังนั้น การเลือกพร้อกซิมิต้ีเซ็นเซอร์ ให้ตรงประเภทการใช้งาน ย่อมเป็นการเพิ่มประสิทธิภาพและ
ความปลอดภัยให้กับเครื่องจักรท่ีใช้งานได้อีกด้วย 
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ภาพที่ 3.10 การน า Proximity Sensor  ไปใช้งานร่วมกับ arduino uno 

 

3.1.3 เซนเซอร์ตรวจจับความเคล่ือนไหว (Motion Sensor) เซ็นเซอร์ตรวจจับความ
เคล่ือนไหว เป็นอุปกรณ์ท่ีแปลงการตรวจจับความเคล่ือนไหวเป็นสัญญาณไฟฟ้า  

3.1.3.1 Passive infrared sensors (PIR) เป็นเซ็นเซอร์ท่ีรับความร้อนจาก
ร่างกายเมื่อเคล่ือนท่ี ไม่มีการปล่อยพลังงานออกมาจากเซ็นเซอร์และให้สัญญาณออกมาเป็นแบบ
ดิจิตอล สามารถปรับความไว และหน่วงเวลาได้จากตัวต้านทานปรับค่าได้แบบเกือกม้า 

 
 

ภาพที่ 3.11 การน า Passive infrared sensors (PIR) ไปใช้งานร่วมกับ arduino uno 
 

3.1.3.2 Ultrasonic เป็นเซ็นเซอร์ท่ีมีการปล่อยคล่ืนอัลตร้าโซนิกออกมาและ
ตรวจวัดการสะท้อนของคล่ืนเมื่อวัตถุเคล่ือนท่ี 

3.1.3.3 Microwave เป็นเซ็นเซอร์ท่ีมีการปล่อยคล่ืนไมโครเวฟออกมาและตรวจวัด
การสะท้อนของคล่ืนเมื่อวัตถุเคล่ือนท่ี   
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3.1.4 เซนเซอร์วัดสภาพแวดล้อม 
  3.1.4.1 เซนเซอร์วัดความเอียง คือ เซนเซอร์ท่ีใช้วัดความเอียง ส่วนใหญ่ใช้ใน
เครื่องจักรท่ีเคล่ือนท่ี 

 
ภาพที่ 3.12 ตัวอย่างการน าเซนเซอร์วัดความเอียงไปใช้งานร่วมกับ arduino uno 

 
  3.1.4.2 เซนเซอร์อุณหภูมิและความชื้น คือ อุปกรณ์ส าหรับตรวจวัดอุณหภูมิ หรือ
ความช้ืนในบริเวณท่ีใช้งาน ซึ่งเหมาะส าหรับห้องควบคุมอุณหภูมิความช้ืน , อุตสาหกรรมอาหาร,
ห้องอบ, ห้องแช่เย็น,ห้องแล็ป,ห้องควบคุมระบบคอมพิวเตอร์, Clean Room, Warehouse ท่ีมี 
ปัญหาในการควบคุมอุณหภูมิหรือความช้ืน ท าให้เกิดความเสียหายต่ออุปกรณ์ หรือวัสดุท่ีต้องการ
ควบคุมอุณหภูมิ ความช้ืน เซนเซอร์วัดอุณหภูมิ / ความช้ืน ท่ีถูกคัดสรรมาเป็นอย่างดีของบริษัท แสง
ชัยมิเตอร์ จ ากัด สามารถช่วยให้ วัดค่าอุณหภูมิ ความช้ืนได้อย่างถูกต้อง แม่นย า ซึ่งแตกต่างจาก
เซนเซอร์วัดอุณหภูมิ / ความช้ืนแบบอื่นในท้องตลาดตรงท่ี มีรูปแบบการติดต้ังท่ีหลากหลายให้
เลือกใช้ สามารถต่อร่วมกับจอแสดงผล หรือเครื่องควบคุมได้ง่าย 

 
 

ภาพที่ 3.13 ตัวอย่างการน าเซนเซอร์อุณหภูมิและความช้ืนไปใช้งานร่วมกับ arduino uno 



 

สาขาวิชา   อิเล็กทรอนิกส์ 
ใบเนื้อหาการเรียนรู้ที่ 3 

ชื่อวิชา       หุ่นยนต์เบ้ืองต้น 
รหัสวิชา      2105-2121 หน้าท่ี 

31 ชื่องาน           งานอุปกรณ์ตรวจจับเบื้องต้นส าหรับหุ่นยนต์ 
 

3.1.4.3 เทอร์มิสเตอร์ (thermistor) ซึ่งเป็นตัวต้านทานแปรค่าตามอุณหภูมิมี 2 
แบบคือ  

- แบบให้ค่าแปรผันตามค่าของอุณหภูมิ (Positive Temperature Co-
efficient : PTC) เมื่ออุณหภูมิสูง ค่าความต้านทานจะสูงตาม 

- แบบให้ค่าแปรผกผันกับค่าอุณหภูมิ (Negative Temperature Co-
efficient : NTC) เมื่ออุณหภูมิสูง ค่าความต้านทานจะลดลง  

 
ภาพที่ 3.14 ตัวอย่างการน าเทอร์มิสเตอร์ (thermistor)ไปใช้งานร่วมกับ arduino uno 

 

3.1.4.4 เทอร์โมคับเปิล (thermo-couple) ให้ผลการวัดอุณหภูมิเป็น ค่าแรงดัน 
ปัจจุบันมีการใช้ไอซีตรวจจับอุณหภูมิ ซึ่งจะให้ผลเป็นแรงดันไฟฟ้าแปรผันตามอุณหภูมิและแปลง
สัญญาณอะนาลอกเป็นดิจิตอลเพื่อส่งต่อไปยัง ส่วนควบคุมได้เลย 

 
 

ภาพที่ 3.15 ตัวอย่างการน าเทอร์โมคับเปิล (thermo-couple)ไปใช้งานร่วมกับ arduino uno 
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3.1.5 เซนเซอร์แก๊ส 
  เซนเซอร์แก็ส (Gas Sensor) จะท าหน้าท่ีคล้ายจมูกของหุ่นยนต์ท าหน้าท่ีแยกความ
หนาแน่นของแก็สท่ีอยู่ในอากาศ โดยโครงสร้างภายในของเซนเซอร์แก็สจะมีลักษณะพิเศษท่ีสามารถ
เปล่ียนความหนาแน่นของแก็สเป็นสัญญาณไฟฟ้าได้ โดยโครงสร้างภายในท่ีแตกต่างกันจะใช้ตรวจจับ
ชนิดของแก็สท่ีแตกต่างกันด้วย เช่น ตรวจจับแก็สคาร์บอนไดออกไซด์ เป็นต้น เรามักจะใช้เซนเซอร์
แก็สในหุ่นยนต์ส ารวจ หรือหุ่นยนต์ท่ีใช้ตรวจจับอันตราย เช่น ตรวจจับแก็สไวไฟ เป็นต้น 

 

ภาพที่ 3.16 ตัวอย่างการน าเซนเซอร์แก็ส (Gas Sensor) MQ5 ไปใช้งานร่วมกับ arduino uno 

3.1.6 ตัวตรวจจับการสัมผัส (Touch Sensor) เป็นตัวตรวจจับท่ีมีส่วนประกอบหลักคือ 
สวิทซ์ (switch) เมื่อสวิทซ์ถูกกด เป็นการต่อวงจร ซึ่งเราสามารถ ก าหนดได้ว่าจะต่อวงจรแบบเมื่อ
สวิทซ์ถูกกดแล้วให้ค่าแรงดันสูงหรือไม่มีค่าแรงดันก็ได้ ซึ่งขึ้นอยู่กับการออกแบบลายวงจร สวิทซ์ท่ีใช้
ในวงจรตัวตรวจจับ การสัมผัสนี้ส่วนมากแล้วจะใช้สวิทซ์แบบกดติดปล่อยดับ และออกแบบวงจรสร้าง
สัญญาณเอาต์พุตเป็นลอจิก "0" หรือ "1" ซึ่งจะส่งไปยังส่วนควบคุมต่อไปดังรูป 

 
ภาพที่ 3.17 ตัวอย่างวงจรสร้างสัญญาณเอาต์พุตเป็นลอจิก "0" หรือ "1" 
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ภาพที่ 3.18 ตัวอย่างตัวตรวจจับการสัมผัส (Touch Sensor) แบบต่างๆ  


