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งานท่ี 12 
งานการออกแบบหุ่นยนต์อัตโนมัติ 

 

จุดประสงค์ท่ัวไป 
เพื่อให้มีเรียนมีความรู้ความเข้าใจเกี่ยวกับงานการออกแบบหุ่นยนต์อัตโนมัติ 

 

จุดประสงคเ์ชิงพฤติกรรม (เพื่อให้ผู้เรียน) 
1. อธิบายหลักการออกแบบหุ่นยนต์อัตโนมัติได้อย่างถูกต้อง 
2. อธิบายขั้นตอนการออกแบบหุ่นยนต์อัตโนมัติได้อย่างถูกต้อง 

 

ทฤษฎีการเรียนรู้งานการออกแบบหุ่นยนต์อัตโนมัติ 
1. หุ่นยนต์ขนาดเล็กแบบอัตโนมัติ 

หุ่นยนต์ขนาดเล็กแบบอัตโนมัติ  เป็นหุ่นยนต์ท่ีอาศัยการควบคุมจากส่วนตรวจรู้รูปแบบต่างๆ  
เพื่อน าค่าท่ีได้จากส่วนตรวจรู้สร้างเงื่อนไขในการเคล่ือนท่ีหรือการท างานอื่นๆ  มีส่วนประกอบการ
ท างาน 3 ส่วน 

1.1. ส่วนตรวจรู้ (Sensor) 
ส่วนตรวจรู้  เป็นส่วนท่ีรับสัญญาณจากภายนอก  ซึ่งผู้สร้างหุ่นยนต์จะเป็นผู้เลือกใช้งาน  

โดยค านึงถึงลักษณะการใช้งานเป็นหลัก  ตัวอย่างเช่น   
- หุ่นยนต์เดินตามเส้นใช้ตัวตรวจรู้อินฟราเรดเพื่อแยกสีพื้นขาวและด า   
- หุ่นยนต์เดินตามแสงใช้ตัวตรวจรู้ LDR เพื่อแยกสภาวะมีแสงและไม่มีแสง   
- หุ่นยนต์หลบส่ิงกีดขวางใช้ตัวตรวจรู้ Ultrasonic เพื่อบอกระยะห่างระหว่างตัว

หุ่นยนต์กับส่ิงกีดขวาง 
โดยสัญญาณจากส่วนตรวจรู้จะถูกส่งไปท่ีส่วนควบคุมเพื่อประมวลผลและสร้างเงื่อนไขการ

ท างานต่อไป 
1.2. ส่วนควบคุม 

ส่วนควบคุม  จะรับสัญญาณจากตัวตรวจรู้เพื่อประมวลผล  สร้างเงื่อนไขการเคล่ือนท่ีและ
การท างานในส่วนท่ีเกี่ยวข้องตามความต้องการของผู้ควบคุม  สามารถเลือกใช้งานได้ 2 ลักษณะ คือ 
การควบคุมด้วยวงจรอิเล็กทรอนิกส์และการควบคุมด้วยโปรแกรมภาษาต่างๆ 

การควบคุมหุ่นยนต์ด้วยวงจรอิเล็กทรอนิกส์ เป็นการควบคุมท่ีอาศัยการท างานของวัสดุทาง
อิเล็กทรอนิกส์  นิยมใช้งานกับหุ่นยนต์ท่ีท างานไม่ซับซ้อนมีเงื่อนไขการท างานไม่มาก เหมาะส าหรับ
การเรียนรู้ระดับพื้นฐาน 
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การควบคุมด้วยโปรแกรมภาษาต่างๆ นิยมใช้งานไมโครคอนโทรลเลอร์ในการเขียน
โปรแกรม ควบคุม  เนื่องจากมีราคาไม่สูง  ภาษาเข้าใจได้ง่าย  มีประสิทธิภาพสูงพอส าหรับการ
ท างานทุกระดับ   ขึ้นอยู่กับการเลือกใช้งานไมโครคอนโทรลเลอร์ในตระกูลต่างๆ 

1.3. ส่วนภาคขับอุปกรณ์ต่อพ่วง 
เนื่องจากหุ่นยนต์ขนาดเล็กแบบอัตโนมัติ ส่วนมากใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์เป็นตัว

ประมวลผลและควบคุมการท างาน  จึงท าให้สามารถใส่อุปกรณ์ต่อพ่วงต่างๆ ได้มากกว่าการขับ
มอเตอร์   

ภาคขับอุปกรณ์ต่อพ่วงจะรวมการขับมอเตอร์ท่ีมีก าลังสูงตามขนาดของมอเตอร์ท่ีใช้งาน  
ภาคขับมอเตอร์ก าลังสูงท่ีนิยมใช้งาน  ได้แก่  วงจรควบคุมมอเตอร์แบบรีเลย์ (Relay Control 
Circuit)  วงจรควบคุมมอเตอร์ด้วยวงจรแบบ H-Bridge  วงจรควบคุมมอเตอร์ด้วย IC  ซึ่งสามารถ
เลือกใช้งานได้ตามขนาดของมอเตอร์และมอเตอร์ท่ีเช่ือมต่อกับส่วนภาคขับมอเตอร์ก าลังสูง  โดยส่ิงท่ี
ต้องค านึงถึงการเลือกใช้งานมอเตอร์คือความเร็วและแรงบิด  ซึ่งเป็นส่ิงท่ีแปรผกผันต่อกัน  การเลือก
อัตราทดของมอเตอร์เกียร์จึงขึ้นอยู่กับลักษณะงานท่ีน าเอามอเตอร์ไปใช้งาน  ส่วนภาคขับอุปกรณ์ต่อ-
พ่วงนอกจากมอเตอร์ยังรวมไปถึง  จอ LCD, จอ GLCD, Servo Motor, ล าโพง อีกด้วย 
ท่ีมา : หนังสือเรียนวิชา  หุ่นยนต์เบ้ืองต้น  ของ อ.พิสิฐ  พางาม 
2. ตัวอย่างการออกแบบหุ่นยนต์ขนาดเล็กแบบอัตโนมัติ 

2.1. หุ่นยนต์เคลื่อนที่ตามเสน้อัตโนมัติจากวงจรอิเล็กทรอนิกส์พื้นฐาน 
เมื่อพูดถึงโครงงานหุ่นยนต์อัตโนมัติในยุคนี้ เกือบ 100% คงนึกถึงหุ่นยนต์ท่ีมีแผงวงจร

ควบคุมท่ีต้องมีการเขียนโปรแกรมมีตัวตรวจจับท่ีหลากหลายท้ังพื้นฐานและซับซ้อนจนอาจลืมนึกไป
ว่าหุ่นยนต์อัตโนมัติอาจเกิดขึ้นได้จากวงจรอิเล็กทรอนิกส์ท่ีสุดแสนจะพื้นฐานง่าย ไม่ซับซ้อน
ตรงไปตรงมาตามแนวคิดของระบบอัตโนมัติอย่างง่าย นั่นคือรับสัญญาณอินพุตจากตัวตรวจจับท าการ
ประมวลผลเพื่อตัดสินใจ และส่ังงานเพื่อขับมอเตอร์ทางเอาต์พุต การท างานในรูปแบบเดียวกับ
หุ่นยนต์อัตโนมัติแบบ โปรแกรมได้อย่างง่ายท าให้เกิดข้ึนได้โดยไม่ต้องใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์หรือตัว
ควบคุมแบบโปรแกรมได้ อุปกรณ์ท่ีน ามาใช้คือ ไอซีออปแอมป์ท่ีน ามาสร้างเป็นวงจรเปรียบ เทียบ
แรงดันระหว่างแรงดันท่ีได้จากตัวตรวจจับกับแรงดัน อ้างอิงของวงจรเอง น าผลการเปรียบเทียบนั้นไป
ควบคุม ให้มอเตอร์ที่ใช้ในการขับเคล่ือนหุ่นยนต์ท างานหรือไม่ท างาน จึงอาจกล่าวได้ว่า ไ อ ซี อ อ ป
แอมป์ท างานเป็น “คอมพิวเตอร์แบบอะนาลอก” (analog computer) โครงงานหุ่นยนต์ iBEAM ท่ี
น ามาเสนอนี้ใช้แนวคิดดังกล่าว โดยมีหัวใจหลักคือ แผงวงจร iBEAM ท่ีใช้ไอซีออปแอมป์เป็น
อุปกรณ์ส าคัญท างานร่วมกับแผงวงจรตรวจจับเส้น (น าเสนอเป็นโครงงานให้ได้สร้างกันในวารสาร
 TPE ฉบับเดียวกันนี้) และอุปกรณ์ทางกล อย่างง่าย ได้เป็นหุ่นยนต์เคล่ือนท่ีตามเส้นด าแบบ
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อัตโนมัติ โดยไม่มีไมโครคอนโทรลเลอร์ ไม่มีการเขียนโปรแกรม หรือเป็น Non-
programmable robot แบบหนึ่ง ดังแสดงไดอะแกรมการท างานในภาพรวมตามรูปท่ี 12.1 

 
รูปท่ี 12.1 ไดอะแกรมการท างานของหุน่ยนต์ iBEAM 

ท่ีมา : https://www.inex.co.th/store/brochure/iBEAM-brochure.pdf 
 

2.2. หุ่นยนต์อัตโนมัติควบคุมด้วยไมโครคอนโทรลเลอร์  
2.2.1 POP-BOT X2 robot kit 

ชุด POP-BOT X2 robot kit เป็นส่ือการเรียนรู้ระบบสมองกลฝังตัวอิสระท่ีมีความ
ประสงค์ในการต่อยอดหรือประยุกต์ใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์และซอฟต์แวร์ Arduino ในกิจกรรมด้าน
หุ่นยนต์อัตโนมัติท่ีควบคุมด้วยโปรแกรมภาษา C/C++ มีคุณลักษณะเฉพาะตัวดังนี้ 

1) ใช้ ไมโครคอนโทรลเลอร์ ขนาด 8 บิต เบอร์ ATmega644 ของ Atmel มี
หน่วยความจ าโปรแกรมแบบแฟลช 64 กิโลไบต์ โปรแกรมใหม่ได้ 10,000 ครั้ง มีหน่วยความจ าข้อมูล
อีอีพรอม 4 กิโลไบต์ หน่วยความจ าข้อมูลแรม 4 กิโลไบต์ ใช้สัญญาณนาฬิกา 20MHz จากเซรามิกเร
โซเนเตอร์ 

2) จุดต่อพอร์ตใช้งาน 16 จุด และจัดสรรเป็นจุดต่อแบบ JST 3 ขา ส าหรับ
ต่ออุปกรณ์ตรวจจับและอุปกรณ์ต่อพ่วงภายนอกต่างๆ 
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3) มีไฟแสดงสถานะไฟเล้ียง, แจ้งเตือนแบตเตอรี่อ่อน, แจ้งการส่ือสารข้อมูล
และสถานะการเช่ือมต่อพอร์ต USB ของคอมพิวเตอร์ 

4) มีสวิตช์ RESET 
5) มีจุดต่อพอร์ต USB ส าหรับดาวน์โหลดโปรแกรมและส่ือสารข้อมูลกับ

คอมพิวเตอร์ 
6) มีจุดต่อไฟเล้ียง (DC INPUT) ผ่านทางจุดต่อสายแบบขันสกรู รับไฟเล้ียง

ได้ต้ังแต่ 4.8 ถึง 7.2V โดยมีสวิตช์ เปิด-ปิดเพื่อตัดต่อไฟเล้ียงแก่แผงวงจร 
7) มีวงจรควบคุมไฟเล้ียง +5V แบบสวิตช่ิงส าหรับรักษาระดับไฟเล้ียงให้แก่

ไมโครคอนโทรลเลอร์ 
8) จุดต่อพอร์ตอินพุตเอาต์พุตดิจิตอลหรืออะนาลอก 7 ช่อง คือ A0 ถึง A6 

(ตรงกับขา 24 ถึง 30) 
9) มีจุดต่ออินพุตอินเตอร์รัปต์ 3 ช่องคือ จุดต่อ 2 (RxD/INT0), 3 

(TxD/INT1) และ 18 (INT2) 
10) จุดต่อพอร์ตดิจิตอลรองรับระบบบัส I2C 1 ชุด คือ จุดต่อ 8 (SCL) และ 9 

(SDA) รองรับการใช้งานกับโมดูลเข็มทิศดิจิตอล HMC5983, โมดูลตรวจจับความสว่างของแสง 
BH1750, ZX-RELAY16 แผงวงจรขับรีเลย์ 16 ช่อง ท่ีท างานผ่านบัส I2C รวมถึงอุปกรณ์อื่นๆ ท่ีใช้
การส่ือสารข้อมูลอนุกรมผ่านบัส I2C 

11) มีจุดต่อพอร์ตส่ือสารข้อมูลอนุกรม UART 1 ชุดคือ จุดต่อ 2 (RxD) และ 
3 (TxD) รองรับการใช้งานกับโมดูลส่ือสารข้อมูลอนุกรม UART ทุกแบบ อาทิXBEE, บูลทูธ, รีโมต
คอนโทรล Wireless-X, โมดูล Serial WiFi อย่าง ESP8266, แผงวงจรขับเซอร์โวมอเตอร์ 16 ช่องรุ่น 
ZX-SERVO16i, แผงวงจรขับ LED8 ดวงแบบอนุกรมรุ่น LED8, แผงวงจร LED ตัวเลข 7 ส่วน 4 หลัก
แบบอนุกรม รุ่น DSP-4S เป็นต้น 

12) มีวงจรขับมอเตอร์ไฟตรง 2 ช่อง พร้อมไฟแสดงผล ใช้กับมอเตอร์ ไฟตรง
ได้ ต้ังแต่ 4.5 ถึง 12V กระแสไฟฟ้าไม่เกิน 800mA (สูงสุด) ผ่านจุดต่อแบบขันสกรูและแบบ IDC ตัว
ผู้ 

13) มีจุดต่อขาพอร์ตของไมโครคอนโทรลเลอร์ ส าหรับต่อขยายวงจรขับ
มอเตอร์ภายนอก 2 ช่อง คือจุดต่อ 16 กับ 19 ส าหรับ MOTOR3 EXP. และ 17 กับ 20 ส าหรับ 
MOTOR4 EXP. 

14) มีจุดต่อขาพอร์ตของไมโครคอนโทรลเลอร์ ส าหรับขับเซอร์โวมอเตอร์ 3 
ช่องคือ จุดต่อ 13, 14 และ 15 (เรียงตามล าดับ SV1, SV2 และ SV3) 
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15) มีล าโพงเปียโซส าหรับขับเสียงโดยต่อกับขาพอร์ต 11 
16) มีโมดูลแสดงผลแบบกราฟิกสี ความละเอียด 128 x 160 จุด แสดง

ภาพกราฟิกลายเส้น และพื้นสี (ไม่รองรับไฟล์รูปภาพใดๆ) พร้อมไฟส่องหลัง แสดงผลเป็นตัวอักษร
ขนาดปกติ (5 x 7 จุด) ได้ 21 ตัวอักษร 16 บรรทัด 

17) มีปุ่ม KNOB เป็นตัวต้านทานปรับค่าได้ต่อเข้ากับพอร์ต A7 รองรับการใช้
งานร่วมกับสวิตช์ OK 

 
18) มีสวิตช์กดติดปล่อยดับพร้อมใช้งาน 2 จุด 

อุปกรณ์ในชุดประกอบด้วย 
1) แผงวงจรควบคุมหุ่นยนต์ POP-X2 ท่ีติดต้ังกะบะถ่าน AA แบบ 4 

ก้อน 
2) แผงวงจรสวิตช์ 2 แผง 
3) แผงวงจร LED 2 แผง 
4) แผงวงจรตรวจจับแสงสะท้อนอินฟราเรด ZX-03 จ านวน 2 แผง 
5) ชุดเฟืองขับมอเตอร์ไฟตรง BO1 อัตราทด 48:1 จ านวน 2 ชุด 
6) ล้อพลาสติกกลม จ านวน 2 ชุด 
7) แผ่นกริดขนาด 80x60 เซนติเมตร และ 80x80 เซนติเมตร จ านวน 

1 ชุด 
8) แผ่นฐานกลมพร้อมล้ออิสระ 1 แผ่น 
9) ช้ินต่อพลาสติก เพิ่มจากชุด Lite เป็น 60 ช้ิน /แท่งต่อพลาสติก 
10) ชุดฉากโลหะ 
11) ชุดนอตและสกรู 
12) แผ่นทดสอบการเคล่ือนท่ีตามเส้นของหุ่นยนต์ 
13) สายเช่ือมต่อ USB-miniB ส าหรับดาวน์โหลดโปรแกรมและส่ือสาร

ข้อมูล 
14) ซีดีรอมบรรจุซอฟต์แวร์และตัวอย่างการทดลอง 
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รูปท่ี 12.2 ส่วนประกอบของแผงวงจรควบคุม  POP-XT 

ท่ีมา : https://inex.co.th/shop/pop-bot-x2-standard.html 
 

2.2.2 หุ่นยนต์เดินตามเส้น 2 เซ็นเซอร์ Arduino + L298P 
 

 
รูปท่ี 12.3 หุ่นยนต์เดินตามเส้น 2 เซ็นเซอร์ Arduino + L298P 
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โครงการนี้จะเป็นการน า Arduino UNO R3 + L298P Motor Shield และ
เซ็นเซอร์ 1 Channel TCRT5000 Tracker Sensor มาท าเป็น หุ่นยนต์เดินตามเส้น 2 
เซ็นเซอร์  โดยให้หุ่นยนต์ตัดสินใจเดินตามเส้นโดยอัตโนมัติด้วยการตรวจจับเส้นสีด าพื้นสีขาวอุปกรณ์
ท่ีใช้ 

1) 2WD Smart Car Robot Chassis Kits 
2) Arduino UNO R3 - Made in italy 
3) L298P Motor Shield Board 
4) Jumper (M2M) cable 20cm Male to Male 
5) Jumper (F2F) cable 30cm Female to Female 
6) สกรูหัวกลม+น็อตตัวเมีย ยาว 12 มม. 
7) รางถ่าน 18650 แบบ 2 ก้อน 

 
8) ถ่านชาร์จ 18650 Panasonic NCR18650B 3.7v  จ านวน 2 ก้อน 
9) 1 Channel TCRT5000 Tracker Sensor จ านวน 2 ตัว 
10) เสารองแผ่นพีซีบีแบบโลหะ ยาว 25 มม. 
หลักการท างานหุ่นยนต์เดินตามเส้น 

หุ่นยนต์และมนุษย์มีหลักการท างานท่ีเหมือนกัน คือ หน่วยรับข้อมูลเข้า 
(Input Unit) หน่วยประมวลผล (Process Unit) และหน่วยแสดงผล (Output Unit) ดังนั้นการท่ี
หุ่นยนต์จะเคล่ือนท่ีไปให้ตรงเป้าหมาย หุ่นยนต์จะต้องมีอุปกรณ์ท่ีจะตรวจสอบต าแหน่งและส่งข้อมูล
ท่ีได้ไปยังหน่วยประมวลผล เพื่อให้มอเตอร์ท าการแสดงผลโดยการไปยังเป้าหมายต่อไป อุปกรณ์
พื้นฐานท่ีใช้ในการตรวจสอบต าแหน่งนั้น คือ โมดูลเซ็นเซอร์แสง TCRT5000 Tracker Sensor 

 
รูปท่ี 12.4 บล็อกไดอะแกรมหุ่นยนต์เดินตามเส้น 2 เซ็นเซอร์ Arduino + L298P 
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โครงการหุ่นยนต์เดินตามเส้น 2 เซ็นเซอร์  Arduino + L298P นี้ใช้ 2 
เซ็นเซอร์ คือด้านซ้ายและด้านขวา  โดย เมื่อเซ็นเซอร์ ท้ังด้านซ้ายและด้านขวา ตรวจสอบแล้วเป็น
พื้นสีขาว ล าแสง สามารถสะท้อนกลับมาได้ท้ังคู่  ( 1 , 1 ) ให้หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีไปข้างหน้า 

 
รูปท่ี 12.5 การเคล่ือนท่ีหุ่นยนต์เดินตามเส้น 2 เซ็นเซอร ์

หากเซ็นเซอร์ซ้ายมาพบพื้นสีด าและเซ็นเซอร์ขวาพบพื้นสีขาว ( 0 , 1 ) ให้
หุ่นยนต์เล้ียวไปทางด้านซ้าย 

 
รูปท่ี 12.6 การเคล่ือนท่ีหุ่นยนต์เดินตามเส้น 2 เซ็นเซอร์และเซ็นเซอรซ์้ายมาพบพื้นสีด า 

 
หากเซ็นเซอร์ขวามาพบพื้นสีด า และ เซ็นเซอร์ซ้ายพบพื้นสีขาว ( 1 , 0 ) 

ให้หุ่นยนต์เล้ียวไปทางด้านขวา 
ท่ีมา : http://www.robotsiam.com/article/53/โปรเจค-หุ่นยนต์เดินตามเส้น-2-เซ็นเซอร-์
arduino-l298p 
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รูปท่ี 12.7 การเคล่ือนท่ีหุ่นยนต์เดินตามเส้น 2 เซ็นเซอร์และเซ็นเซอร์ขวามาพบพื้นสีด า 

หากเซ็นเซอร์ท้ังสองมาอยู่บนเส้นสีด าท้ังคู่ ( 0 , 0 ) ให้หุ่นยนต์หยุด 

 

รูปท่ี 12.7 การเคล่ือนท่ีหุ่นยนต์เดินตามเส้น 2 เซ็นเซอร์และเซ็นเซอร์ท้ังสองมาอยู่บนเส้นสีด าท้ังคู่ 


