
DRC 08 
 

การประชุมวชิาการเครอืขา่ยวศิวกรรมเครือ่งกลแหง่ประเทศไทย ครัง้ที ่24 
20-22 ตุลาคม 2553 จงัหวดัอุบลราชธานี  

 

การออกแบบและพฒันาหุ่นยนตน์ าเท่ียว 
Design and Development of Tour Guide Robot 

 
ภคัพงศ ์จนัทเปรมจติต์1,*, ณฐัพงษ ์บวัคอม1, นุกุล ไชยมงคล1, ศกัดิก์รนิทร ์อนิเทพ1 และ ปารชีา รตันศริิ1 

 
1ภาควชิาวศิวกรรมเครือ่งกล คณะวศิวกรรมศาสตร ์มหาวทิยาลยับรูพา จ.ชลบุร ี20131  

*Email: pakpong@buu.ac.th 
โทรศพัท:์ 038 102 222 ต่อ 3385, โทรสาร: 038 745 806  

 
บทคดัย่อ  

เอกสารนี้น าเสนอการออกแบบ การสรา้ง ทดสอบและพฒันาการท างานของหุน่ยนตน์ าเทีย่วเพือ่ใชน้ า- 
เสนอผลงานต่างๆ  หุน่ยนตป์ระกอบดว้ย 4 สว่นคอื โครงสรา้ง ระบบขบัเคลือ่น ระบบควบคุมและระบบการ
น าเสนอ  โครงสรา้งของรถประกอบขึน้จากโครงอลมูเินียมแผน่ซึง่สามารถรบัน ้าหนกัไดป้ระมาณ 40 กโิลกรมั 
ระบบขบัเคลือ่นเลอืกใชต้น้ก าลงัจากเซอรโ์วมอเตอรก์ระแสตรงขนาด 24 โวลล ์ มแีรงบดิสงูสดุ 35 กโิลกรมั-
เซนตเิมตร จ านวน 4 ตวั ขบัลอ้แบบอมนิ 4 ลอ้ ระบบควบคุมซึง่เลอืกใชอุ้ปกรณ์ไมโครคอนโทรลเลอรข์นาด 8 บติ
และชุดขบัมอเตอร ์ เลอืกใชค้อมพวิเตอรแ์บบมนิิไอทเีอก็ซ์ส าหรบัการประมวลผลของระบบควบคุมและการน าเสนอ 
ซึง่การน าเสนอในระบบนี้คอืระบบประมวลผลต่างๆ พรอ้มทัง้แสดงขอ้มลูทางเสยีงผา่นล าโพงทีต่ดิตัง้บนหุน่ยนต์ 
หุน่ยนตจ์ะเคลือ่นทีต่ามเสน้สดี าซึง่เป็นเสน้ทางทีก่ าหนดโดยอาศยัขอ้มลูจากเซน็เซอรอ์นิฟาเรด ในการน าเสนอ
ขอ้มลูของผลงาน หุน่ยนตส์ง่เสยีงผา่นระบบการสงัเคราะหเ์สยีงจากขอ้ความทีถู่กบนัทกึไวใ้หผู้เ้ขา้ชมฟงั พรอ้มกนั
นี้หุน่ยนตย์งัมชีุดเซน็เซอรอ์นิฟาเรดทีใ่ชส้ าหรบัหลบสิง่กดีขวางเพือ่ป้องกนัการชนในขณะเดนิตามเสน้  
ค ำหลกั: หุน่ยนตน์ าเทีย่ว น าเสนอผลงาน เดนิตามเสน้   
 
Abstract 
 The paper presents the design, fabrication, implementation and development of the tour guide 
robot. The robot aims to use for presenting various information. The robot consists of four parts: main 
structure, motor driving system, control system and audio system. The structure is aluminum sheet cable 
of 40 kg. of loads. Four DC Servo motors are chosen for the driving system. The control system is 
undertaken through various custom built PCBs, off-the-shelf components and a mini ITX computer. The 
central computer also controls the presenting system. Sensing is undertaken through the use of infrared 
sensors. This allows the robot to follow the desired path and to avoid obstacles.  
Keywords: Tour guide robot, presentation, line following   
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1. บทน า 
หุ่นยนต์ถูกน ามาใช้อย่างแพร่หลายในงาน

ทางดา้นวศิวกรรม ด้านอุตสาหกรรม ด้านการศกึษา 
และด้านการทหาร หุ่นยนต์ถูกเพิม่ขดีความสามารถ
จากการเป็นเพียงเครื่องจักรกลที่ท างานซ ้าๆ เช่น 
แขนกลอุตสาหกรรม หรืองานในสภาพแวดล้อมที่
อนัตราย เช่น ยานส ารวจใตน้ ้าอตัโนมตัิ [1] และยาน
ส ารวจอวกาศ [2] เป็นต้น มาเป็นสิ่งเสมือนมีชีวิต 
(Virtual life form) [3] สามารถเรยีนรูแ้ละตอบสนอง
ต่อปฏิกิริยาภายนอกได้ด้วยตัวเอง เช่น หุ่นยนต ์
Asimo ของบรษิทั เอเชีย่นฮอนดา้ มอเตอร์ [4] ซึ่ง
สามารถเรยีนรูแ้ละตอบสนองสิง่ต่างๆ  ไดด้ว้ยตวัเอง 
โดยสามารถเรยีนรู้สภาวะรอบตวัและเคลื่อนไหวให้
เหมาะสมได้  ปจัจุบนัไดม้กีารพฒันาหุ่นยนต์ที่มี
ปฏิสัมพันธ์กับมนุษย์ได้ โดยน าเสนอผลงานและ
ประชาสัมพันธ์ข้อมูลขององค์กรนั ้นๆ  แต่เดิมใช้
มนุษย์ในการท างานส่วนนี้  ซึ่งมนุษย์ท างานวันละ
หลายๆ รอบซ ้ าๆ กันจะเกิดการเหนื่ อยล้าท าให้
ประสิทธิภาพในการท างานลดลง มีงานวิจัยที่
เกีย่วขอ้งกบัหุ่นยนตน์ าเทีย่ว เช่น Autonomous City 
Explorer เป็นหุ่นยนต์ที่สามารถมปีฏสิมัพนัธ์กบั
มนุษย์ได้ โดยน านักท่องเที่ยวเดินทางตามแผนที่ที่
ก าหนดไวโ้ดยใชร้ะบบจพีเีอส [5] และ ในงานวจิยั [6] 
หุ่นยนต์ Robovie สามารถแนะน าเสน้ทางแก่ผู้ที่เขา้
มาสอบถามไดโ้ดยการใชเ้สยีง จากความส าคญัทีก่ล่าว
มาขา้งตน้ จงึเป็นทีม่าของการพฒันาหุ่นยนต์น าเทีย่ว 
(Tour guide robot) ทีส่ามารถน าผูเ้ยีย่มชมสิง่ที่
น่าสนใจ และใหข้อ้มูลของเครื่องมอืต่างๆ ภายในโรง
ประลองของภาควิชาวิศวกรรมเครื่องกล  คณะ
วศิวกรรมศาสตร ์มหาวทิยาลยับรูพาได ้ 

2. การออกแบบและการสร้าง 
หุ่นยนต์น าเที่ยวต้นแบบแสดงได้ดังรูปที่ 1 มี

ขนาด 0.35x0.35x0.63 เมตร ขบัเคลื่อนแบบสีล่อ้อมนิ 
ในการออกแบบโครงสร้างของหุ่นยนต์น าเที่ยวนัน้ 
เลอืกแผ่นโครงพื้นเป็นอลูมเินียมซึ่งจะรบัภาระหลาย
อยา่ง เชน่ แบตเตอรี ่และอุปกรณ์อื่นๆ  
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รปูที ่1 สว่นประกอบของหุน่ยนตน์ าเทีย่วทีอ่อกแบบ 

 

ในการจ าลองภาระที่กระท ากับแผ่นพื้นได้เป็นแรง
กระจาย ซึ่งจะมผีลท าให้เกดิความเค้นและการโก่งอ
ของแผ่นพื้น ดงันัน้จงึประเมนิความเสยีหายโครงพื้น
หุ่นยนต์น าเทีย่วจากโปรแกรมวเิคราะหร์ะเบยีบวธิไีฟ
ไนตเ์อลเิมนต์ส าเรจ็รปู ในการพจิารณาความเคน้ โดย
พจิารณาพื้นที่ที่รบัความเค้นหลกัทัง้สามแกนเพื่อรบั
น ้าหนกั 40 กโิลกรมั รปูที ่2 แสดงการก าหนดลกัษณะ
แรงกระจายกระท าตลอดหน้าตดัของแผ่นพื้น และให้
ขอบของแผ่นพืน้ทัง้สีถู่กจบัอยู่กบัที ่(มโีครงอลูมเินียม
รองรบั) พบว่าจะเกดิความเค้นสูงสุดที่ขอบทัง้สี่ด้าน
ขนาด 10.16 เมกกะปาสคาล เมือ่ตรวจสอบการโก่ง
ของแผ่นพื้นพบว่ามีการโก่งสูงสุดที่จุดกึ่งกลางของ
แผน่เทา่กบั 0.0004 เมตร (แสดงผลการจ าลอดงัรปูที ่
3) การเลอืกใช้วสัดุท าโครงสร้างเลอืกใช้อะลูมเินียม
แบบกลวง เบอร์ 6063-T6 ขายตามท้องตลาดทัว่ไป 
น ้ าหนักเบา ราคาเหมาะสมที่จะใช้ท าโครงสร้าง
หุน่ยนตน์ าเทีย่ว 

ต่อมาวเิคราะห์ชุดขบัเคลื่อนและชุดส่งก าลงัของ
หุ่นยนต์น าเที่ยว จากนัน้ค านวณหาขนาดของค่าแรง
ขบัเคลื่อนของหุ่นยนต์น าเที่ยวโดยมีสมมุติฐานว่า
ความเร็วสูงสุดของหุ่นยนต์น าเที่ยวที่ผู้เยี่ยมชมเดิน
ตามไดท้นัคอื 1.28 เมตร/วนิาท ี[8] จากผลการ
ค านวณเมื่อก าหนดใหเ้สน้ผ่านศูนย์กลางของลอ้มคี่า
เท่ ากับ  0 .13  เมตร จะ เลือกใช้มอเตอร์ไฟฟ้า
กระแสตรงมคีวามเรว็รอบอยา่งน้อยเท่ากบั 188 รอบ
ต่อนาท ี
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รปูที ่2  การก าหนดลักษณะแร งกระท า ล งบน

โครงสรา้งแผ่นพืน้ (แผ่นที ่1) เพื่อใชใ้นการ
จ าลองความแขง็แรงของโครงสรา้ง 

 

 

รปูที ่3  ระยะการโก่งของแผ่นอะลมูเินียมทีใ่ชท้ าแผ่น
พืน้ มคี่าการโก่งสงูสุดทีต่ าแหน่งกึง่กลางของ
แผน่เทา่กบั 0.0004 เมตร 

 
 ในการค านวณหาแรงบดิทีเ่กดิขึน้จะพจิารณาจาก
แรงฉุดใหหุ้น่ยนตเ์คลือ่นทีจ่าก 0 ถงึ 1.28 เมตร/วนิาท ี
ในเวลา 2 วินาที โดยพบว่าแรงฉุดเพื่อเอาชนะแรง
เสยีดทานขนาด 58.86 นิวตนั มคี่าเท่ากบั 65.26 นิว
ตัน  ดังนั ้น โม เมนต์บิดมี เท่ ากับ  35 กิ โ ลกรัม -
เซน็ตเิมตร และก าลงัทีม่อเตอร ์มคี่าเท่ากบั 84 วตัต์
ตามล าดบั จากนัน้ท าการหาขนาดของเพลา จาก 

 2
1

223 )()(
16

MCTCd mt 


 

เมือ่   คอื ความเค้นเฉือนสูงสุดที่เพลา (นิวตนัต่อ
ตารางมลิลเิมตร)  
 T  คอื โมเมนตบ์ดิ (กโิลนิวตนั-มลิลเิมตร) 
 M   คอื โมเมนตด์ดั (กโิลนิวตนั-มลิลเิมตร) 
 tC  คอื ตวัประกอบความลา้เน่ืองจากการบดิ = 1  
 mC  คอื ตวัประกอบความลา้จากการดดั =1.5   
จะเลอืกใชเ้พลากลมตนัมขีนาดเสน้ผา่นศนูยก์ลาง (d ) 
ใหญ่กวา่ทีค่ านวณไวเ้ลก็น้อย คอืเท่ากบั 0.008 เมตร 
เพื่อให้เหมาะสมกับมอเตอร์ที่น ามาใช้  ต่อมาจะ
พจิารณาการเคลื่อนที่ที่ต้องการให้หุ่นยนต์สามารถ
เคลื่อนที่ไดอ้ย่างคล่องแคล่ว จงึเลอืกรูปแบบลอ้อมนิ 
เพราะสามารถเคลือ่นทีไ่ดทุ้กทศิทาง อยา่งคล่องแคล่ว
โดยการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์น าเที่ยวเมื่อใช้ล้ออมนิ 
สามารถท าได้คือ การเคลื่อนที่ไปข้างหน้า การ
เคลื่อนที่ถอยหลงั การเคลื่อนที่แบบทแยงหน้าซ้าย-
ขวา ทแยงหลังซ้าย-ขวา เคลื่อนที่ไปทางซ้าย และ
เคลื่อนที่ไปทางขวา รูปที่ 4 แสดงหุ่ยนต์น าเที่ยว
ตน้แบบ 

 
รปูที ่4 สว่นประกอบหุน่ยนตน์ าเทีย่วตน้แบบ 

 

3. ระบบควบคมุเบือ้งต้น 
ระบบควบคุมเบื้องตน้จะประกอบดว้ย  4 ส่วน 

คือ ส่วนประมวลผลกลาง อุปกรณ์เซ็นเซอร์ ชุด
ขบัเคลื่อน และอุปกรณ์เสยีง (รูปที ่5 แสดงแผนภาพ
แสดงระบบควบคุมแบบง่าย ซึ่งจะมกีารพฒันาต่อไป
ในอนาคต) สว่นประมวลผลกลางจะมอีุปกรณ์หลกั คอื 
คอมพวิเตอร์แบบมนิิไอทเีอก็ซ์ส าหรบัการประมวลผล 
และบอร์ดไมโครคอนโทรล- เลอร์ซึ่งควบคุมสัง่การ
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ระบบขบัเคลื่อน  ส่วนระบบเซน็เซอร์ประกอบไปดว้ย
เซนเซอร์จบัเส้น เซนเซอร์จบัวตัถุ ซึ่งจะส่งขอ้มูลให้
ไมโครคอนโทรลเลอร์ เพื่อประมวลผล ส่วนชุด
ขบัเคลื่อน ประกอบไปดว้ยวงจรขบัมอเตอร์และเซอร์
โวมอเตอร์ ซึ่งรับการสัง่งานจากส่วนประมวลและ
สัง่งานมอเตอร์ และส่วนอุปกรณ์เสยีงโดยได้เลอืกใช้
โมดูล รุ่น TDS 055 ในการเล่นเสยีง ทีไ่ดท้ าการ
สงัเคราะห์เสียงจากข้อความและบันทึกไว้ในการ์ด
ความจ า เพือ่น าไปเชือ่มต่อกบัโมดลูเล่นเสยีงใชใ้นการ
เล่นเสียง และจะเล่นเสียงเมื่อมีค าสัง่มาจากส่วน
ประมวลผล  

            

                                    

              

                 

                                                        

             

      

                

                                              

                                 

 
รปูที ่5 แสดงแผนภาพแสดงระบบควบคุมแบบงา่ย 

 

โดยหลกัการท างานระบบควบคุมของหุ่นยนต์น า
เทีย่วนัน้จะเริม่จากการรบัค่าจากเซน็เซอรจ์บัเสน้สดี า 
จากนัน้น าสญัญาณที่ไดม้าประมวลผลที่คอมพวิเตอร์
แบบมนิิไอทเีอก็ซ์เพือ่ทีจ่ะประมวลผลตามโปรแกรมที่
ก า ห น ด  จ า ก นั ้น ค า สั ง่ จ ะ ถู ก ส่ ง ไ ป ที่  บ อ ร์ ด
คอนโทรลเลอร์ สัง่งานให้บอร์ดขบัมอเตอร์ตามการ
เคลือ่นทีท่ีไ่ดอ้อกแบบไว ้และเมือ่ถงึจุดทีเ่ซนเซอรเ์ดนิ
ตามเสน้ตรวจพบจุดที่จะตอ้งน าเสนอ ระบบจะงานให้
โมดูลเสยีงท าการเล่นเสยีงที่เราได้บนัทกึไว้ ขัน้ตอน
การท างานของระบบควบคุมแสดงไดด้งัรปูที ่6 

4. การทดสอบหุ่นยนตน์ าเท่ียว 
ในการทดสอบการท างานของหุ่นยนตน์ าเทีย่ว ได้

แบ่งการทดสอบออกเป็น 4 การทดสอบคอื การ
ทดสอบการเคลื่อนทีพ่ืน้ฐานของหุ่นยนตน์ าเทีย่ว การ
ทดสอบหลบสิง่กดีขวางของหุ่นยนต์น าเที่ยว การ
ทดสอบการเคลือ่นทีต่ามเสน้ของหุ่นยนตน์ าเทีย่ว และ
การทดสอบการน าเที่ยวน าชมโรงประลองภาควิชา

วิศ ว ก ร ร ม เ ค รื่ อ ง ก ล  คณะ วิศ ว ก ร ร มศ า สต ร ์
มหาวทิยาลยับรูพา 
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รปูที ่6 ขัน้ตอนการท างานของหุน่ยนตน์ าเทีย่ว 

 

การทดสอบการเคลื่อนทีพ่ืน้ฐานเป็นการทดสอบ
หาความเรว็และความแม่นย าของการเคลื่อนที่ในแต่
รูปแบบ ผลการทดสอบพบว่าความเร็ว เฉลี่ยมี
ค่าประมาณ 0.230 เมตร/วนิาท ีมคีวามผดิพลาดอยูท่ี่
ของต าแหน่งอยู่ที ่0.53 เมตร ในการทดสอบการเดนิ
ตามเส้นซึ่งพบว่าสามารถเดินตามเส้นได้ โดยมีค่า
ความคลาดเคลื่อนน้อยมากซึ่งไม่ท าให้การเคลื่อนที่
ของหุ่นยนต์ออกนอกเสน้สดี าที่เป็นเสน้ทางเดนิ การ
ทดสอบหลบสิง่กดีขวางและป้องกนัการชน หุ่นยนตน์ า
เทีย่วสามารถหลบสิง่กดีขวางทีอ่ยู่ดา้นหน้าได ้ทีร่ะยะ 
0.5 เมตร ส่วนสุดทา้ยเป็นการทดสอบน าเทีย่วน าชม
อุปกรณ์ในโรงประลองภาควิชาวิศวกรรมเครื่องกล 
โดยให้หุ่นยนต์เดนิไปตามแผนที่ที่ก าหนดไวแ้ละเมื่อ
ถึงจุดที่น าเสนอ หุ่นยนต์ก็สามารถน าเสนอขอ้มูลให้
ผู้ชมได้รับฟงัได้ ซึ่งรูปที่ 7 แสดงต าแหน่งของการ
เคลือ่นทีแ่ละแสดงการน าเสนอ  
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5. สรปุ 
 งานวิจัยนี้ ศึกษาถึงการออกแบบและพัฒนา 
หุ่นยนต์น าเที่ยว ให้สามารถมีปฏิสมัพนัธ์กับมนุษย์
มากขึน้ โดยหุ่นยนตท์ีส่ามารถเดนิตามเสน้ทางและน า
สนอผลงานได้อย่างอัตโนมัติ โดยหุ่นยนต์มีขนาด  
0.35x0.35x0.63 เมตร ขบัเคลื่อนแบบสีล่อ้ รบัน ้าหนัก
ได้ 40 กิโลกรัม เมื่อท าการทดสอบการเคลื่อนที ่
หุ่นยนต์น าเที่ยวสามารถเดินตามเส้นทางที่ก าหนด 
สามารถหลบสิ่งกีดขวางในระยะ 0.5 เมตรได้ และ
สามารถน าเสนอขอ้มลูเป็นเสยีงสงัเคราะหไ์ด้ แนวทาง
ในการพฒันา คอื ตดิตัง้กลอ้งและระบบจพีเีอสเพื่อให้
สามารถเคลื่อนที่ได้กว้างและมีความแม่นย าขึ้น 
พัฒนาระบบสื่อสารเพื่อให้หุ่นยนต์สามารถมีปฏิ-
สมัพนัธก์บัมนุษยไ์ดม้ากขึน้ 
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รปูที ่7 ต าแน่งของหุน่ยนตใ์นการทดสอบการเคลือ่นทีต่ามเสน้จ านวน 5 ครัง้ 


