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บทคัดยอ  

บทความนี้เปนการสรางรถสกูตเตอรสําหรับผูปวย คนพิการและผูสูงอายุ ซึ่งเคล่ือนที่ดวยระบบไฟฟาโดย
ใชมอเตอรเปนตนกําลังในการขับเคลื่อน การบังคับการเล้ียวโดยใชวงจรอิเล็กทรอนิกสเขาชวย โดยมีแบตเตอรี่เปน
แหลงพลังงานจายกระแสไฟใหกับมอเตอร รถสกูตเตอรไฟฟานี้มีลักษณะที่แตกตางจากสกูตเตอรที่พบเห็นตาม
ทองตลาด เนื่องจากไดดัดแปลงเพื่อเพิ่มความสะดวกสบายใหแกผูใช และราคาก็ถูกกวาตามทองตลาดมาก 

รถสกูตเตอรนี้ใชวงจรอิเล็คทรอนิกสควบคุมการเคลื่อนที่ของมอเตอรแตละตัวและเปนตัวตัดตอในระบบ
การสงกําลังของมอเตอรแหลงจายพลังงานใชแบตเตอรี่ขนาด 12 โวลต 2 กอน พรอมดวยระบบปรับสมดุลอัตโนมัติ
ที่สามารถปรับระดับในขณะขึ้นทางชันไมเกิน 20 องศา ระบบตางๆท่ีไดกลาวมาขางตนใชการควบคุมจาก
ไมโครคอนโทรเลอร (Microcontroller)  

รถสกูตเตอรคันนี้เหมาะสําหรับผูใชที่มีน้ําหนักไมเกิน 100 กิโลกรัม ซึ่งหากรวมน้ําหนักรถแลวประมาณ 
200 กิโลกรัม คาความเร็วสูงสุด 6 กิโลเมตรตอชั่วโมง หากชารตแบตเตอรี่เต็มสามารถใชงานตอเนื่องไดประมาณ 1 
ชั่วโมง  จากการประเมินแลวรถสกูตเตอรคันนี้ทําใหคนพิการและผู สูงอายุมีความสะดวกสบายมากขึ้น 
นอกเหนือจากน้ันยังสามารถพัฒนารถสกูตเตอรเพิ่มเติมไดเพื่อใหคนพิการในดานอื่นๆสามารถใชงานได เชน 
พัฒนารถสกูตเตอรที่ส่ังการดวยเสียง เพื่อใหคนพิการทางแขนสามารถควบคุมรถสกูตเตอรใหเคลื่อนที่ไปไดหรือ
การรับสัญญาณโดยการโยกเอียงรางกายเพื่อควบคุมระบบตางๆของรถสกูตเตอร เปนตน  
คําหลัก: ระบบไมโครคอนโทรเลอร หุนยนตเคลื่อนที่  รถสกูตเตอรไฟฟา ระบบควบคุมอัตโนมัติ 
 

Abstract 
 This paper study is about possibility to produce the scooter for patient, disabled and senior citizen. 
There are batteries which source of energy to make motor propel scooter and electronic circuit was used 
in the relation. Thus, this scooter was different from typical scooter in many way because it was modify 
for the comfortable in satisfy cost. 
 The electronic circuit was used to control each motors and cut motor power system. Power 
source was two 12V batteries with automatic balance system that can control propellant when slope less 
than 20. Therefore, every system was controlled by microcontroller. 
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This Scooter was suitable for less than 100 Kg people that was 200 Kg when include the scooter weight. 
The highest speed rate is 10 m/s that can used consecutively 1 hour. This scooter will increase more 
comfortable and convenient for patient, disabled and senior citizen. Moreover, it can modify to use in 
many way such as sound dictate scooter that help hand disabled control scooter or receive signal from 
the movement of the body.  
Keywords: Microcontroller Mobile Robot Electrical Scooter Automatic Control  

1. บทนํา 
เนื่องดวยในปจจุบันนี้ผูที่พิการต้ังแตชวงเอวลงไป

มีจํานวนเพิ่มมากขึ้น พวกเขาไมสามารถเดินได
เหมือนคนปกติ ซึ่งบางครั้งคนพิการอาจใชรถเข็นใน
การเดินทางไปยังสถานที่ตางๆ แตก็ยังมีปญหาบางใน
กรณีที่ผูพิการไมแข็งแรง ทําใหไมสามารถเข็นรถหรือ
เลี้ยวรถไดเอง คณะผูจัดทําจึงไดนําเอาเทคโนโลยี
อิเล็กทรอนิกสมาประยุกตใชในการสรางรถสกูตเตอร
ไฟฟาขึ้น เพื่อชวยอํานวยความสะดวกแกผูพิการ เพื่อ
ใชเปนพาหนะเดินทางไปตามท่ีตางๆ เชน ในบาน 
สวนสาธารณะ ไดสะดวกขึ้นและชวยแบงเบาภาระแก
คนรอบขาง 

 
 

รูปที่ 1 รถสกูตเตอรขับเคลื่อนดวยไฟฟาเพื่อคน
สูงอายุ ผูปวยและผูพิการ  

การทํารถสกูต เตอร ไฟฟา  ที่มาของการคิด
ประดิษฐขึ้นมา เนื่องจากรถสกูเตอรทั่วไปสวนใหญมี
ความสามารถแคเดินหนา-หลัง เลี้ยวซาย-ขวาได ซึ่ง
ส่ิงอํานวยความสะดวกเหลานี้บางครั้งอาจยังไมอํานวย
ความสะดวกแกผูใชไดอยางเต็มที่ คณะผูจัดทําจึงได
คิดส่ิงที่อํานวยความสะดวกเพิ่มเติมจากรถสกูตเตอร
ไฟฟาทั่วไป โดยดัดแปลงใหมีที่นั่งสามารถปรับได
อัตโนมัติเพื่อความสะดวกสบายในการขับขี่ เมื่อรถจะ

ชนส่ิงกีดขวางจะมีเซนเซอรส่ังใหรถหยุดทันทีเพื่อ
ความปลอดภัยของผูใช ชุดเลี้ยวสามารถเลี้ยวโดยใช
เซนเซอรโดยใชพวงมาลัยในการเลี้ยว วัตถุประสงค
ของการสรางรถสกูตเตอรไฟฟามีประโยชนไดหลาย
อยาง เพื่อความสะดวกของผูใชและนักศึกษาจะไดนํา
ความรูที่เกี่ยวของกับระบบไฟฟา อิเล็กทรอนิกส และ
การเขียนโปรแกรมไปใชใหเกิดประโยชน  

สวนของวงจรชุดควบคุมนั้น ในโครงงานนี้ไดใช
ไอซีเบอร TL494 เปนตัวสรางสัญญาณพัลสส่ีเหลี่ยมที่
สามารถปรับ Duty cycle ได โดยจากการออกแบบ
วงจรนั้นสามารถท่ีจะปรับคา Duty cycle ไดต้ังแต 1% 

การออกแบบและสรางรถสกูตเตอรนี้สามารถที่จะ
ทําการปรับความเร็วของมอเตอรได โดยในโครงงานน้ี
ไดใชดีซีมอเตอรขนาด 24 V (2,500 RPM/350W) 
เปนตัวขับเคล่ือนรถสกูตเตอรนี้ โดยไดมีการติดต้ัง
มอเตอรไวที่ลอหลัง  มอเตอรได ติดเฟองเขากับ
มอเตอรและไดติดเฟองเขากับลอหลังของรถสกูตเตอร
ไฟฟา ซึ่งไดใชโซเปนตัวสงกําลังจากตัวมอเตอรไปยัง
เฟองลางซึ่งติดกับลอหลังของรถสกูตเตอรไฟฟา 

ทั้งการคิดในส่ิงประดิษฐและขั้นตอนในการใชงาน
ก็ไมยากเย็นจนเกินไปนัก ผูพิการก็สามารถใชงานรถ
สกูตเตอรไดเองโดยไมตองศึกษาและเรียนรูมากนัก 
วัสดุและอุปกรณที่ใชก็มีขายตามทองตลาดทั่วไป เชน 
มอเตอร DC 24 V แบตเตอรี่ เปนตน  

รถสกูตเตอรไฟฟากับการใชงานอีกรูปแบบหนึ่ง
ในปจจุบัน โครงงานโดย อ. ธนันต ศรีสกุล  อ. ภมร 
ศิลาพันธ  อ. มนตรี ศิริปรัชญานันท  แผนกวิชาชาง
อิ เล็กทรอนิกส  วิทยาลัยเทคนิคพิษณุโลก  คณะ
เทคโนโลยีอุตสาหกรรม มหาวิทยาลัยราชภัฏอุตรดิตถ 
ภาควิชาครุศาสตรไฟฟา คณะครุศาสตรอุตสาหกรรม 
สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกลาพระนครเหนือ [1] 
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ถึง 99% เพื่อที่จะปอนใหกับ MOSFET เบอร 
IRF2807 ทั้ง 4 ตัว โดยที่ MOSFET เบอร IRF2807 
ทั้ง 4 ตัวนี้จะทําหนาที่เปนตัว Switching ใหกับวงจรท่ี
ใชในการควบคุมการไหลของกระแสเขาสูดีซีมอเตอร
ขนาด 24 V (2,500 RPM/350W) สาเหตุที่ใช 
MOSFET เบอร IRF2807 จํานวน 4 ตัว ก็เพื่อแบง
กระแสให MOSFET จากการทดสอบรถสกูตเตอร
ไฟฟานี้สามารถว่ิงไดดวยความเร็ว ประมาณ 30-40 
กิโลเมตรตอชั่วโมง โดยที่ความเร็วจะขึ้นอยูกับน้ําหนัก
ของผูขับขี่ และระยะเวลาในการใชงานของแบตเตอรี่ 
โดยสามารถขับเคลื่อนที่เปนเวลาประมาณ 45 นาที 

จากปญหาดังกลาว ผูวิจัยและบริษัทฟโบคอรป 
(FIBO Corp Co., Ltd) ผูผลิตเครื่องจักรอัตโนมัติ และ
นําเขาอุปกรณตรวจรู  ชิ้นสวนและเครื่ องมือใน
อุตสาหกรรมอัตโนมัติ จึงรวมมือกัน เพื่อออกแบบและ
สรางรถสกูตเตอรไฟฟาอเนกประสงคที่ใชเปนอุปกรณ
อํานวยชวยเหลือและอํานวยความสะดวก แกกลุมคนที่
มีปญหาในการเคลื่อนที่สามารถใชชีวิตไดอยางปกติ 
โดยไมจําเปนตองพึ่งพาผูอื่นมากเกินไป  

รถสกูตเตอรไฟฟาอเนกประสงคนี้สามารถใชงาน
ภาย ในบ าน  แล ะนอกบ าน  เ ช น ร อบหมู บ า น 
สวนสาธารณะ และสถานที่ตางๆ ตามที่ตองการได 
เนื่องจากมีลักษณะการทํางานที่จําเปนไดแก ระบบ
การขับเคลื่อนสองลอในการเดินหนา ถอยหลัง เลี้ยว 
[2,3,4,5,6] ที่วางแขนพับขึ้นลงได เกาอี้หมุนไดรอบตัว 
360 องศา เพื่อความสะดวกในการใชงานในกิจกรรม
ตางๆ เชนใชแทนเกาอี้นั่งสําหรับทานขาว ใชแทน
เกาอี้ทํางาน ระบบปรับความเอียงของท่ีนั่งในขณะขึ้น
ลงเนินหรือที่ลาดชันโดยใชอุปกรณตรวจรูแบบ 
ADXL202 [1]  ระบบหยุดฉุกเฉินหรือหลบหลีกเมื่อ
ใกลชนส่ืงกีดขวาง [7] ความเร็วสูงสุด 7 กิโลเมตรตอ
ชั่วโมง อุปกรณบังแดดหรือฝน ใชแบตเตอรี่แบบแหง
ทนทานไมตองเติมน้ํากลั่น มีระบบชารทไฟ ชวยลด
คาใชจาย ลดโลกรอนอีกทางหนึ่ง ที่กลาวมาทั้งหมดนี้
ถึงแมในทองตลาดมีผูนําเขาสกูตเตอรไฟฟาอยูแลว 
แตยังมีราคาแพงและคุณสมบัติที่นอยกวาที่กลาวมา 
ดังนั้นทางทีมผูวิจัยและพัฒนาจึงตองการพัฒนาเพื่อ

เปนตนแบบ และยังสามารถนําไปพัฒนาตอยอดไปสู
เชิงพาณิชยไดอีกดวย  

2. การออกแบบระบบรถสกูตเตอรไฟฟา 
2.1  แนวทางการออกแบบรถสกูตเตอรไฟฟา 

 
 

รูปที่ 2 ลักษณะตนแบบสกูตเตอรไฟฟาของบ. Sag 
way ที่นํามาเปนแบบในการออกแบบ 

 
 

รูปที่ 3 ลักษณะตนแบบสกูตเตอรไฟฟาอเนกประสงค
ที่ทําการออกแบบ 
2.2 คุณลักษณะทางกล และระบบควบคุมรถสกูต
เตอรไฟฟาอเนกประสงค 

รถสกูตเตอรไฟฟาอเนกประสงคนี้ขับเคลื่อนดวย
ระบบมอเตอรไฟฟา 24 โวลต  จํานวน 1 ตัว ทําหนาที่
ขับเคลื่อนลอทั้งสอง และมอเตอรไฟฟา 12 โวลต  
จํานวน 2 ตัว ในสวนบังคับเลี้ยว โครงสรางทั้งหมด
ของหุนยนตออกแบบดวยโปรแกรม Solid Work ดัง
ภ าพ ท่ี  3  โ ค ร ง ส ร า ง ขอ ง รถสกู ต เ ตอ ร ไ ฟฟ า
อเนกประสงคเปนเหล็ก ลอทั้งส่ีเปนยางบรรจุลม 
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ไมโครคอนโทรเลอร 
ARM7 32 bits

Navigator
System
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ระบบขบัมอเตอร 
Motor Driver

1 DC Motors 
24 Volt

Digital I/O Device  Accessory
Equipments

Wireless 
communication

ระบบขบัมอเตอร 
Motor Driver

 

เม่ือ Pm  =  กําลังของมอเตอร  (W) 

รูปที่ 4 ระบบไฟฟาอิเล็กโทรนิคสและไมโครคอนโทร 
เลอร ของรถสกูตเตอรไฟฟาอเนกประสงค 
 

ระบบควบคุมของรถสกูตเตอรไฟฟาอเนกประสงค 
ดังภาพที่ 4 ประกอบไปดวยระบบขับเคลื่อนมอเตอร
ไฟฟาที่สามารถควบคุมความเร็วในการเคล่ือนที่ของ
รถสกูตเตอรไฟฟาอเนกประสงค (Motor Driver) 
ระบบไมโครคอนโทรเลอร(Microcontroller) ใชในการ
ควบคุมมอเตอรตางๆ  ระบบแปลงขอมูล ระบบ
อุปกรณตรวจรู(Sensor System) ตางๆ เชน ระบบ
อุตตราโซนิคส ที่ใชไวระยะส่ิงกีดขวาง ระบบวัด
ตําแหนงของตัวของรถสกูตเตอรไฟฟาอเนกประสงค
ภายในเชนเข็มทิศดิจิตอล  โดยระบบท้ังหมดจะถูก
ประมวลผลโดย ARM7 Microcontroller ที่อยูภายใน
ตัวรถสกูตเตอรไฟฟาอเนกประสงค ทําใหสามารถ
ทํางานไดอยางอัตโนมัติ โปรแกรมทั้งหมดของสกูต
เตอรไฟฟาอเนกประสงค พัฒนาขึ้นโดยโปรแกรม
ภาษา C และโปรแกรม Labview  นอกจากนี้ยัง
สามารถถายทอดขอมูลตางๆ เชนสัญญาณภาพ เสียง 
ขอมูลการทํางาน ผานระบบสัญญาณไรสาย ทําให
สามารถบังคับในระยะไกลได โดยผูบังคับสามารถ
บังคับโดยอาศัยขอมูลตางๆควบคุม 
3. การคํานวณในการออกแบบรถสกูตเตอรไฟฟา 
3.1  การออกแบบทางกล 
ก.  การคํานวณกําลังมอเตอร 
สมการความสัมพันธระหวางกําลังของมอเตอร
กับทอรกของมอเตอร 
       Pm  =  2πNTm   

 N  =  ความเร็วรอบของมอเตอร  (rpm) 
 Tm  =  แรงบิดของมอเตอร  (N.m) 
กําหนดใหใชมอเตอรขนาด 500W, 3000 rpm 

แทนคา ;   500 = 2 ×  × Te 

            Te =  1.62 N.m 
ทอรกที่ลอขับเคลื่อน, Tw  หนวยเปน N.m 
                   Tw =  ηtigifTe 
เม่ือ      ηt = ประสิทธิภาพการถายทอดกําลัง (%) 
  ig = อัตราทดเฟองมอเตอร 
            if = อัตราทดเฟองของชุดเฟองทาย 
            Te = แรงบิดของมอเตอร  (N.m) 
กําหนดให ประสิทธิภาพการถายทอดกําลังเปน 90 % 
        อัตราทดเฟองมอเตอร 6:1 
        อัตราทดเฟองของชุดเฟองทาย 2.8:1 
แทนคา ;  Tw  =  0.9 × 6 × 2.8 × 1.62 
    Tw =  24.5 N.m 
แรงที่ลอเคลือ่น , F หนวยเปน N 

                          F =  

เม่ือ Tw =  ทอรกทีล่อขับเคลื่อน (N.m) 
 r   =  รัศมียางรถ (m) 

กําหนดให   รัศมียางรถ 0.1 m แทนคา  F =   

               F =  245 N 
อัตราเร็วของรถ, v  หนวยเปน  m/s 

        v =  

เม่ือ r = รัศมีของยางรถ (m) 
          N = อตัราเร็วรอบของมอเตอร (rps) 
            = อัตราทดเฟองรวมทั้งหมด 
กําหนดให;  รศัมีของยางรถ 0.1 m 
            อัตราเร็วรอบของมอเตอร 3000 rpm 
      อัตราทดเฟองมอเตอร 6:1 
      อัตราทดเฟองของชุดเฟองทาย 2.8:1 

แทนคา ;  v =   

    v = 1.87 m/s 
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                 v = 6.732 km/h 
กําลังขับเคลือ่นที่ลอ, Pw  มีหนวยเปน W 
       Pw = Fv 
เม่ือ F = แรงขับเคล่ือนที่ลอ (N)  
           v = อัตราเร็วของรถ (m/s) 
กําหนดให; แรงขับเคลื่อนที่ลอ 245 N 

  อัตราเร็วของรถ 1.87 m/s 
แทนคา ;  Pw = 245 × 1.87 
    Pw = 458.15 W 

จากสูตร Pe = 100× Pw×  

แทนคา ; Pe = 100 × 458.15 ×  

  Pe = 509.05 W  
ข. การคํานวณเพลา 

 รูปที่ 5 แสดงจุดยึดและแรงที่กระทําตอเพลาของรถ
สกูตเตอร 
 

      รูปขางตนเปนเพลาหลังของรถสกูตเตอรรับแรงที่
กระทําโดยมีแรงกระทําที่ 100 กิโลกรัม หรือ 981 N 
โดยใหจุดท่ีแรงกระทําอยูในชวงแบริ่ง สวนจุดยึดอยู
ในชวงที่ยึดลอ                                                                                  

 

       เมื่อทําการวิเคราะหเพลาดวยโปรแกรม Solid 
Work โดยใหแรงกระทํา 981 N พบวาสวนที่เสียหาย
มากท่ีสุดอยูบริเวณรองลิ่ม สวนจุดตางๆไมมีความ
เสียหายมากนัก โดยกระจายการรับแรงกันไป 
                          คุณสมบัติวัสดุ 
โมดูลัส  ความยืดหยุน 2.05e+011 N/m2 
Poisson Ratio 0.24 NA 
โมดูลัสเฉือน        8e+010 N/m2 
Mass density 7870 Kg/m3 
แรงตานการดึง 420000000 N/m2 
แรงตานการดึงคราก 350000000 N/m2 
Thermal expansion coefficient  1.17e-005 
Thermal conductivity  51.9 W/(m.K) 
Specific heat   486 J/(Kg.K) 
คาความปลอดภัย 10 
ค. การเลือกโซ 
การคํานวณโซ 
โดยกําหนดคาตางๆดังนี้ 
จํานวนฟนของเฟองตัวเล็ก(N1) = 10 ฟน 
จํานวนฟนของเฟองตัวใหญ(N2) = 28 ฟน 
ความเร็วรอบมอเตอร(n1) = 500 rpm 
ความเร็วรอบจริง( n2) =  rpm 

เลือกใชคา Service Factors = 1.5 

รูปที่ 6 การออกแบบเพลามีแรงกระทําต้ังฉาก 100 kg   
หรือ  981 N 

เพราะฉะนั้น  Design Power =  

ใชอัตราทด 2.8 : 1   

เลือกใชโซคราวๆ ที่โซเบอร No.40 (  In pinch) 

ที่ N1 = 10 ฟน ที่ความเร็วรอบมอเตอร = 500 rpm 
ได Horsepower rating = 1.65  1 

ดังนั้น เลือกใชโซเบอร No.40 (  In pinch) 

กําหนดระยะหางระหวางจุดศุนยกลางของโซ (C) 
ปกติใชคาประมาณ 30-50 เทาของขนาดระยะพิตช
ของโซ เลือกใชที่ 30 
จะได C   = 0.5  30 = 15 
คํานวณความยาวโซ 

จากสมการ   
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แทนคา       

    

      
เลือกใช 48 Pitches (เปนจํานวนพิตช) 
ง. การเลือกลกูปน (Bearing) 
การคํานวณตลับลูกปน(Rolling Bearing)ที่เพลา 
จาก ความเร็วรอบจริง(n2) = 178.57 rpm 
Radial Load  =  50 Kg = 490.5 N 
ใช Design Life = 6   Ka = 1.2 
90% Reliability จะได Kr = 1 และสําหรับ LR = 90 

106 รอบ เลือก 30000 ชั่วโมง สําหรับอายุใชงาน
เปนจํานวนรอบ = 1800 rpm 30000 ชั่วโมง  60 
min/h = 3240  106  

จากสมการ Creq = FKa  

               = 490.5  10-3  1.2( )0.3 

               = 0.5886  2.93 
                = 1.72 KN (Radial Ball Braring) 
เลือก Radial Ball Bearing 204,203,200 
ดังนั้น เลือกใช Bearing Basic Number 204 ที่มี 
Bore 20 mm. 

4. ผลการทดลองเเละการวิจารณ 

 
 

รูปที่ 7 รถสกูตเตอรที่สรางขึ้น 
 

4.1 การทดสอบความเรว็มอเตอรและอุปกรณ
ควบคุมความเร็วมอเตอร 
ก. การทดลองการเคลื่อนที่ในแนวระดบั 
     วัตถุประสงคของการทดลองเพื่อดูการทํางานของ
ระบบขับเคลื่อนวามีการเคล่ือนที่ดีหรือไม และหา
ความเร็วสูงสุดท่ีรถสกูตเตอรสามารถขับเคลื่อนได 
     วิธีการทดลอง 
(1) บังคับรถใหเคลื่อนที่ไปดานหนาตรงๆ ในระยะทาง 
10 เมตร เพื่อดูวาความเร็วสูงสุดท่ีรถว่ิงได 
 (2) เปลี่ยนน้ําหนักท่ีนั่งบนรถ เพื่อดูวาที่น้ําหนัก
ตางกันความเร็วจะตางกันหรือไม 
 3) ผลการทดลองคาที่ไดเปนจากการเปลี่ยนน้ําหนักท่ี
นั่งลงไปบนรถรวมกับน้ําหนักรถ แลวว่ิงทางตรงท่ี
ระยะทาง 10 เมตร 
ตารางที่ 4.1 คาท่ีไดจากการว่ิงทางตรง 10 เมตร โดย
เปลี่ยนน้ําหนัก 

น้าํหนกั 
(กิโลกรมั) 

เวลา 
(วนิาที) 

ระยะทาง 
(เมตร) 

ความเรว็  v=s/t 
(m/s) 

150 5.80 10 1.72 

160 6.06 10 1.65 
170 6.47 10 1.55 

180 6.51 10 1.54 

190 6.64 10 1.51 
200 6.75 10 1.48 

 

      คาที่ไดจากการทดลองพบวาเมื่อน้ําหนักรถสกูต
เตอรเพิ่ม ความเร็วของรถสกูตเตอรลดลง ดังนั้น
ความเร็วของรถสกูตเตอรแปรผกผันกับน้ําหนัก โดย
ความเร็วของรถสกูตเตอรสูงสุดอยูที่ 6.2 กิโลเมตรตอ
ชั่วโมง เม่ือนํามา plot กราฟจะไดกราฟเสนตรง ดังรูป 

 
รูปที่ 8 กราฟเปรียบเทียบน้ําหนักกับความเร็วในการ
เคลื่อนที่ในแนวระดับ 
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4.2 การทดลองการเคลื่อนที่บนพ้ืนลาดเอียงบน
พ้ืนผิวราบเรยีบ 
    วัตถุประสงคของการทดลองเพื่อดูการทํางานของ
มอเตอรวามีปญหาหรือไม เชน การไหมของมอเตอร 
เพื่อหาน้ําหนักสูงสุดท่ีรถสามารถขึ้นที่ทางลาดเอียง 
15 องศา 
วิธีการทดลอง(1) เลือกพื้นเอียงเพื่อใหรถสกูตเตอรขึ้น
ได โดยในการทดลองนี้ไดใชพื้นเอียง 15 องศา 
(2) ทดสอบที่น้ําหนักตางๆแลวขับเคลื่อนไปบนพื้น
ลาดเอียง เพื่อหาน้ําหนักสูงสุดท่ีรถสามารถขึ้นทาง
ลาดเอียงไหว 
ผลการทดลอง คาที่ไดเปนการว่ิงขึ้นทางลาดเอียง 15 
องศา โดยเปลี่ยนน้ําหนักที่นั่งไปบนรถ 
ตารางที่ 5.2 คาที่ไดจากการขึ้นทางลาดเอียง 15 
องศา โดยเปลี่ยนน้ําหนัก 

น้ําหนัก 
(กิโลกรัม) 

เวลา 
(วินาที) 

ระยะทาง  
(เมตร) 

มุม 
(องศา) 

ความเร็ว 
(v=s/t) 

(m/s) 

150 7.00 5.30 15 0.76 

160 10.04 5.30 15 0.53 

170 11.06 5.30 15 0.48 

180 13.28 5.30 15 0.40 

190 16.53 5.30 15 0.32 

200 20.20 5.30 15 0.26 
 

  คาที่ไดจากการทดลองพบวาเมื่อน้ําหนักรถสกูต
เตอรเพิ่ม ความเร็วรถสกูตเตอรที่ขึ้นทางลาดชันก็
ลดลง  ดังนั้นความเร็วจะแปรผกผันกับน้ํ าหนัก
เชนเดียวกับการเคล่ือนที่ในทางตรง แตความเร็วใน
การคล่ือนที่ขึ้นทางชันจะมีความเร็วนอยกวาการ
เคลื่อนที่ในทางตรง โดยความเร็วสูงสุดในการขึ้นทาง
ชัน 15 องศาอยูที่ 2.7 กิโลเมตรตอชั่วโมง 

5. สรุปและขอเสนอแนะ 
       จากการทดลองรถสกูตเตอรที่สรางขึ้นพบวาใน
การเคล่ือนที่ในแนวระดับรถสกูตเตอรสามารถว่ิงได
ความเร็วสูงสุด 6.2 กิโลเมตรตอชั่วโมง ที่น้ําหนัก 150 
กิโลกรัม (รวมน้ําหนักรถ) ถาน้ําหนักเพิ่มขึ้น ความเร็ว
ก็จะนอยลง ในการว่ิงทางลาดชันที่ 15 องศา พบวา
ความเร็วสูงสุดอยูที่ 2.7 กิโลเมตรตอชั่วโมง ที่น้ําหนัก 
150 กิโลกรัม (รวมน้ําหนักรถ) ซึ่งมีความเร็วนอยกวา

การว่ิงในแนวระดับ น้ําหนักท่ีรถสามารถวิ่งขึ้นทางชัน
ไดที่น้ําหนัก 200 กิโลกรัม (รวมน้ําหนักรถ) มี
ความเร็วเพียง 0.9 กิโลเมตรตอชั่วโมง 
      ในการทดสอบโมดูล วัดระยะทางด วยแสง
อินฟราเรดที่ไดติดต้ังไวดานหนาและดานหลังของรถ
สกูตเตอรพบวาการทํางานของโมดูลวัดระยะทางดวย
แสงอินฟราเรดดานหนาสามารถจับสัญญาณไดไกลสุด 
70 เซนติเมตร โดยที่เมื่อพบส่ิงกีดขวางโมดูลวัด
ระยะทางดวยแสงอินฟราเรดจะทําการตัดวงจรเพื่อให
รถหยุด สวนโมดูลวัดระยะทางดวยแสงอินฟราเรดท่ี
ติดไวดานหลังสามารถจับสัญญาณไดไกลสุด 40 
เซนติเมตร ซึ่งจับสัญญาณไดนอยกวาดานหนา 
    จากการทดสอบทั้งหมดนี้พบวารถสกูตเตอรที่สราง
ขึ้นนี้มีความเร็วที่นอยกวารถสกูตเตอรที่มีขายตาม
ทองตลาด แตมีโมดูลวัดระยะทางดวยแสงอินฟราเรด
ซึ่งรถสกูตเตอรที่มีขายตามทองตลาดไมมี 

6. กิตติกรรมประกาศ 
 งานวิจัยนี้ไดรับการสนับสนุนทุนวิจัยจากโครงการ 
IRPUS ประจําป 2552 เลขที่โครงงาน I352A08024
จากสํานักงานกองทุนสนับสนุนการ วิจั ย  ฝ าย
อุตสาหกรรม โครงการอุตสาหกรรมสําหรับปริญญาตรี 
(IRPUS) และขอขอบคุณและบริษัทฟโบคอรป (FIBO 
Corp Co., Ltd) ผูผลิตเครื่องจักรอัตโนมัติ และนําเขา
อุปกรณตรวจรู ชิ้นสวนและเครื่องมือในอุตสาหกรรม
อัตโนมัติ จึงรวมมือกัน 

7. เอกสารอางอิง 
อ. ธนันต ศรีสกุล , อ. ภมร ศิลาพันธ, อ. มนตรี ศิริ   
   ปรัชญานันท, รถสกูตเตอรไฟฟา. 
ผศ.ดร.สุวรรณ  หอมหวล.  เอกสารคําสอนการ 
    ออกแบบเคร่ืองจักรกล 2,  ภาควิชาวิศวกรรม   
    เครื่องกล, คณะวิศวกรรมศาสาตร กําแพงแสน.  
นคร ภักดีชาติ และคณะ, คูมือทดลองไมโครคอน โทรล 
     เลอร 32 บิต ตระกูล ARM7 LPC2148.  
รองศาสตราจารยธีรยุทธ  สุวรรณประทีป  .วิศวกรรม 

     ยานยนต.วิทยพัฒน,กรุงเทพมหานคร.2542. 

เดชฤทธ   มณีธรรม ,สําเริง   เต็มราม , คัมภีร 
    ไมโครคอนโทรลเลอร  
 


