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งานท่ี 16 
งานประกอบหุ่นยนต์อัตโนมัติ 

 

จุดประสงค์ท่ัวไป 
1. เพื่อให้มีเรียนมีความรู้ความเข้าใจเกี่ยวกับงานประกอบหุ่นยนต์อัตโนมัติ 

  

จุดประสงคเ์ชิงพฤติกรรม (เพื่อให้ผู้เรียนสามารถ) 
1. เข้าใจขั้นตอนการประกอบหุ่นยนต์อัตโนมัติได้อยา่งถูกต้องตามข้ันตอน 
2. เข้าใจหลักการการประกอบหุ่นยนต์อัตโนมัติได้อย่างถูกต้องอธิบายขั้นตอนการปฏิบัติงานการ

ประกอบหุ่นยนต์อัตโนมัติได้อย่างถูกต้อง 
 

ทฤษฎีการเรียนรู้การประกอบหุ่นยนต์อัตโนมัติ  
16.1 ตัวอย่างการประกอบหุ่นยนต์เคลื่อนที่ตามเส้นอัตโนมัติจากวงจรอิเล็กทรอนิกส์พื้นฐาน 
หุ่นยนต์ iBEAM โดยมีข้ันตอนการปฏิบัติดังนี้ 

1) เตรียมอุปกรณ์หุ่นยนต์ iBEAM ตามรูป 16.1 
 

 
รูปท่ี 16.1 รายการอุปกรณ์ท้ังหมดท่ีใช้ในการประกอบหุ่นยนต์ iBEAM 

 
2)  น าฉากโลหะยึดกับแผ่นกริดด้วยสกรูหัวตัด 3x6 มม. และนอต 3 มม. ตามรูปท่ี 16.2 
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รูปท่ี 16.2 การยึดฉากโลหะยึดกับแผ่นกริด 

 

3) ยึดฉากโลหะเข้ากับชุดเฟืองขับมอเตอร์ BO-1 ด้วยสกรู 3 x25 มม. และนอต 3 มม. หัน
ด้านแกนหมุนของมอเตอร์ออกด้านนอกดังรูปท่ี 16.3 

 

 
 

รูปท่ี 16.3 การยึดฉากโลหะเข้ากับชุดเฟืองขับมอเตอร์ 
 

4) น าช้ินต่อมุมป้าน 2 ช้ินยึดกับแผ่นกริดท่ีท าหน้าท่ีเป็นฐานของหุ่นยนต์ เพื่อประคองโครง
หุ่นยนต์ให้อยู่ในแนวระนาบ โดยร้อยสกรู 3x10 มม.ไว้ก่อน จากนั้นเสียบช้ินต่อมุมป้านเข้าไป แล้ว
ใช้นอต 3 มม. ขันยึดให้แน่นดังรูปท่ี 16.4 

 
รูปท่ี 16.4 การน าช้ินต่อมุมป้าน 2 ช้ินยึดกับแผ่นกริด 

 



 

สาขาวิชา   อิเล็กทรอนิกส์ 
ใบเนื้อหาการเรียนรู้ที่ 16 

ชื่อวิชา       หุ่นยนต์เบ้ืองต้น 
รหัสวิชา      2105-2121 หน้าท่ี 

149 ชื่องาน           งานประกอบหุ่นยนต์อัตโนมัติ 
 

5) น าแท่งต่อ 5 รู ติดต้ังเข้ากับแผงวงจรตรวจจับเส้น ZX-03 ด้วยสกรู  3x15 มม. ขันยึดให้
แน่นด้วยนอต 3 มม.ตามรูปท่ี 16.5  

 
รูปท่ี 16.5 การน าแท่งต่อ 5 ร ูติดต้ังเข้ากับแผงวงจรตรวจจับเส้น ZX-03 

 
6) ติดต้ังแผงวงจรตรวจจับเส้น ZX-03 เข้ากับโครงหุ่นยนต์ด้วยสกรู 3x10 มม. และนอต  

3 มม. ดังรูปท่ี 16.6  

 
รูปท่ี 16.6 การติดต้ังแผงวงจรตรวจจับเส้น 2 ชุดเข้ากับโครงหุ่นยนต์ 

 

7) ร้อยสกรู 3 x 35 มม. ผ่านกล่องรองกะบะถ่าน รองด้วยเสาพลาสติก 25 มม .จากนั้ น
ประกบเข้ากับโครงหุ่นยนต์ตามรูปท่ี 16.7 

 
รูปท่ี 16.7 การยึดกล่องรองกะบะถ่าน 
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8) สวมล้อพลาสติกเข้าท่ีแกนหมุนของมอเตอร์ขันยึดให้แน่นด้วยสกรู เกลียวปล่อย 2 มม. 

 
รูปท่ี 16.8 การสวมล้อหุ่นยนต์ 

9) บรรจุแบตเตอรี่ AA 4 ก้อนลงในกะบะถ่านท่ีแผงวงจรควบคุม จากนั้นวางลงบนกล่อง
รองกะบะถ่านในต าแหน่งตามรูปท่ี 16.9  

 
 

รูปท่ี 16.9 การใส่แบตเตอรี่เตรียมพร้อมด้านพลังงาน 
10) ต่อสายของแผงวงจรตรวจจับเส้น ZX-03 ท้ังสองชุด (ด้านซ้าย และขวา) เข้าท่ีจุดต่อ

LEFT sensor และ RIGHT sensor ตามล าดับให้ถูก ต้องตามรูปท่ี 16.10 

 
รูปท่ี 16.10 การเช่ือมต่อตัวตรวจจับเส้นและสายมอเตอร์ 
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11) ล าดับต่อไปเป็นการต่อสายมอเตอร์เข้ากับแผงวงจรควบคุม โดยต่อสายอย่างไรก็ได้ไปยัง
จุดต่อมอเตอร์ของแผงวงจรควบคุม จากนนั้นทดลองหมุนล้อของหุ่นยนต์ไปข้างหน้าหาก LED แสดง
สถานะมอเตอร์ติด แสดงว่า ต่อสายถูกขั้ว หาก LED  ไม่ติดให้กลับขั้วสายแล้วต่อเข้าไปใหม่ ทดสอบ
อีกครั้งให้แน่ใจ ก็จะได้หุ่นยนต์ iBEAM พร้อมส าหรับการทดสอบดังรูปท่ี 16.10 
ท่ีมา : https://issuu.com/innovativeexperiment/docs/ibeam 
16.2 ตัวอย่างการประกอบหุ่นยนต์ POP-BOT XT robot kit 

1) เตรียมอุปกรณ์ POP-BOT XT robot kit ตามรูป 16.11 

 

 
 

รูปท่ี 16.11 รายการอุปกรณ์ POP-BOT XT robot kit 
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2) น าชุดเฟืองขับมอเตอรยึดเขากับถาดรองกะบะถานโดยใชสกรูหัวตัดขนาด 3 x 8 มม. ขัน
ยึดในต าแหนงดังรูปท่ี 16.12 

 
รูปท่ี 16.12 การน าชุดเฟืองขับมอเตอรยึดเขากับถาดรองกะบะถาน 

3) น าเสารองโลหะขนาด 33 มม. ยึดเข้ากับถาดรองกะบะถ่านแล้วใชสกรู หัวตัดขนาด  3x8 
มม. ขันยึดในต าแหน่ง ดังรูป 

 
รูปท่ี 16.13 น าเสารองโลหะยึดเข้ากับถาดรองกะบะถ่าน 

4) น าลอพลาสติกพรอมยางเสียบเข้ากับแกนมอเตอร สีชมพู แลวใชสกรูเกลยีวปลอย 2 มม. 
ขันยึด 

 
รูปท่ี 16.14 น าลอพลาสติกพรอมยางเสียบเข้ากบัแกนมอเตอร์ 
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5) น าชุดมอเตอรยึดเข้ากับฐานพลาสติกของหุ่นยนต์ แล้วใช้สกรู ขนาด 3x6 มม.ขันยึด ใน
ต าแหน่งดังรูป จะสังเกตไดว่าการวางมอเตอร ท้ังสองด้านไม สมมาตรกันแต่ลอ พลาสติก จะอยู่ตรง
กลางพอดี 

 
รูปท่ี 16.15 การน าชุดมอเตอรยึดเข้ากับฐานพลาสติกของหุน่ยนต์ 

6) น าแผงวงจรตรวจจับแสงสะท้อนอินฟราเรด ZX-03 ร้อยด้วยสกรู 3 x 15  มม. ยึดเข้ากับ
แท่งต่อ 5 รู ท่ีเหมือนกัน 2 ชุด ส าหรับด้านซ้ายและขวาของหุ่นยนต์ 

 
รูปท่ี 16.16 การน าแผงวงจรตรวจจับแสงสะท้อนอินฟราเรด ZX-03 ยึดเข้ากบัแท่งต่อ 5 รู 

7) ยึดแผงวงจรตรวจจับแสงสะท้อนอินฟราเรดจากขั้นตอนท่ี 6 เข้าท่ีด้านหน้าของหุ่นยนต์
ท้ังทางซ้ายและขวาด้วยสกรู  3x10 มม. ขันยึด 

 
รูปท่ี 16.17 การแผงวงจรตรวจจับแสงสะท้อนอินฟราเรดเข้าท่ีด้านหน้าของหุ่นยนต์ 
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8) น าแท่งต่อ 5 รูอีก 2 ตัวมายึดเข้าท่ีด้านหน้าของฐานหุ่นยนต์ดังรูป โดยใช้สกรู 3x10 มม. 
ขันยึดติดท้ังสองข้างของหุ่นยนต์ดังรูป 

 
 

รูปท่ี 16.18 การน าแท่งต่อ 5 รู ยึดเข้าท่ีด้านหน้าของฐานหุ่นยนต์ 
9) น าแผงวงจรสวิตช์ยึดเข้ากับช้ินต่อมุมฉาก โดยใช้สกรู 3x10 มม. และนอต 3 มม. ขันยึด

จากนั้นน าช้ินต่อมุมป้านเสียบเข้ากับปลายอีกด้านหนึ่งของช้ินต่อมุมฉาก ท าเหมือนกัน 2 ชุด 

 
 

รูปท่ี 16.19 แผงวงจรสวิตช์ยึดเข้ากับช้ินต่อมุมฉาก 
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10) น าชุดแผงวงจรสวิตช์ติดต้ังเข้ากับฐานของหุ่นยนต์  โดยเสียบแท่งเข้าไปท่ีแท่งต่อดังรูป 

 
รูปท่ี 16.20 แผงวงจรสวิตช์ติดต้ังเข้ากับฐานของหุ่นยนต์ 

 
11) น าแผงวงจร POP-XT วางลงบนกล่องรองกะบะถ่านโดยหันด้านจุดต่อตัวตรวจจับไว้

ข้างหน้าของหุ่นยนต์ดังรูป 

 
รูปท่ี 16.21 แผงวงจร POP-XT วางลงบนกล่องรองกะบะถ่าน 

 
12) น าสายมอเตอร์ต่อเข้ากับจุดต่อมอเตอร์ โดยให้ตรวจสอบขั้วของมอเตอร์จากการหมุน

ล้อ เมื่อต่อสายแล้ว หมุนล้อไปด้านหน้า LED แสดงสถานะของมอเตอร์ควรติดเป็นสีเขียว หมุนล้อ
กลับไปด้านหลังในทิศตรงข้าม LED ควรติดเป็นสีแดง  ถ้าไม่ใช่ให้สลับขั้วมอเตอร์  จนกระท้ัง LED 
แสดงสีท่ีถูกต้องท้ังสองล้อ 
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รูปท่ี 16.22 การน าสายมอเตอร์ต่อเข้ากับจุดต่อมอเตอร์ 

13) จากนั้นต่อสายของแผงวงจรตรวจจับแสงสะท้อน ZX-30 ด้านซ้ายเข้าท่ีจุดต่อ A1/19 
และต่อ ZX-03 ทางด้านขวาเข้าท่ีจุดต่อ A0/18 ต่อสายจากแผงวงจรสวิตช์ด้านซ้ายเข้ากับจุดต่อ 
A5/23 และต่อสายจากแผงวงจรสวิตช์ด้านขวาเข้าท่ีจุดต่อ A4/22 

 
รูปท่ี 16.22 การต่อสายแผงวงจรตรวจจับแสงสะท้อน ZX-30 และการต่อสายจากแผงวงจรสวิตช์ 

 

14) จะได้หุ่นยนต์ POP-BOTXT   ท่ีพร้อมส าหรับการเขียนโปรแกรมต่อไปในการทดสอบ
และควบคุมการท างานของหุ่นยนต์ต่อไป 
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รูปท่ี 16.23 หุ่นยนต์ POP-BOT XT robot kit 

ท่ีมา : https://issuu.com/innovativeexperiment/docs/pop-bot_xt_th 


