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บทคัดยอ 
บทความนี้นําเสนอ ระบบควบคุมหุนยนตสําหรับดูดฝุน

อัตโนมัติ เพื่อใหหุนยนตสามารถทําหนาที่ตางๆ แทนมนุษย และ เพื่อ
อํานวยความสะดวกแกมนุษย โดยในตัวหุนยนตจะมีสวนที่เปน ระบบ
เชิงกลเพื่อใชสําหรบัขับเคลื่อน และ ในสวนที่ใชควบคุม โดยไดนําระบบ
ไมโครคอนโทรลเลอรมาสั่งการทํางาน เพื่อควบคุมทิศทางการเคลื่อนที่
ของตัวหุนยนต ใหมีการเคลื่อนที่ไปในทิศทางที่ถูกตองหรือไมใหชนส่ิง
กีดขวางโดยการขับเคลื่อนเปนลักษณะแบบอัตโนมัติ และ ควบคุมจาก
ระยะไกล ขณะเดียวกันหุนยนตก็จะทําหนาที่ดูดฝุนไปพรอมกันดวย 
คําสําคัญ :  หุนยนต ,  ไมโครคอนโทรลเลอร 
 
Abstract 
 This paper concerns about the system control which 
call “the Dust Suction Robot“ or “the  Vacuum Cleaner Robot”. 
This Robot will be handle all kinds of the jobs  for convenient 
instead of human being. The robot was composed of 2 systems, 
firstly is moving or motion by mechanic system and the second is 
system control by  Microcontroller. All  systems  are control the 
Dust Suction Robot  to  the direct way by remote control, in the 
same time the Robot can vacuum clean the floor also. 
K e y w o r d  :  R o b o t ,  M i c r o c o n t r o l l e r 
 
1. บทนํา 

 ในปจจุบันเทคโนโลยีทางดานอิเล็กทรอนิกสกาวหนาไปอยาง
รวดเร็วมาก  และจะเรียกไดวาเทคโนโลยเีปนปจจัยทีสํ่าคัญอยางหน่ึง
ของมนุษย  ซ่ึงเพื่อนํามาซึ่งความสะดวกและความสบายของมนุษย 
       ดังน้ันบทความหุนยนตดูดฝุนอัตโนมัติซ่ึงมีการควบคุมโดยการใช
ไมโครคอนโทรลเลอร เบอร MCS-51 เขามาควบคุมระบบการทํางาน
ของหุนยนตเพื่อจะใหหุนยนตทํางานหนาที่ตาง ๆ แทนมนุษย 

2.สวนประกอบตาง ๆ 
 บทความนี้ประกอบดวยสวนตาง ๆ หลายสวนดังน้ี 
 2 . 1  ชุดรับรีโมทอินฟาเรด 
     2 . 2  ชุดรับสงแสงอินฟาเรด 
 2 . 3  ชุดดูดฝุน 
 2 . 4  ชุดควบคุมมอเตอร 
 2.5 ชุดไมโครคอนโทรลเลอร 

 
3 .การออกแบบ 
  สํ า ห รั บ ก า ร อ อก แบบตั ว หุ น ย นต  อ ธิ บ า ย ไ ด ด ว ย
บล็อกไดอะแกรมดังแสดงในรูปที่ 1 สวนอุปกรณตาง ๆ ที่ใชสราง และ 
ช้ินงานตนแบบ แสดงในรูปที่ 2 และ 3 ตามลําดับ 

 
 

 

 

รูปที่  1   บลอกไดอะแกรมหลักการทํางาน 
 

ชุดรับรีโมทอิน
ฟาเรด 

ชุดดูดฝุน 

ชุดควบคุม
มอเตอร 

ชุด
ไมโครคอนโทรลเลอร 

ชุดรับสงแสง
อินฟาเรด 
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รูปที่ 2 อุปกรณทั้งหมด 
 

 
 

รูปที่ 3 รูปประกอบเสร็จเรียบรอย 
 
4.การออกแบบโปรแกรมควบคุมระบบ 

สําหรับการออกแบบโปรแกรมทํางานทั้งระบบอธิบายดวย 
โฟวชาต แสดงดังรูปที่ 4 ซ่ึงก็จะมีโปรแกรมยอยของการควบคุมแตละ
ลักษณะอีกดวย 

 

 
 

รูปที่ 4  โฟวชารตแสดงการทํางานของไมโครคอนโทรเลอรทั้งระบบ 
 

5. วิธีการทดสอบ  
  ในสวนของการทดสอบนี้  แบงเปน  5  สวน  คือ  การหลบหลีกส่ิง
กรีดขวางอัตโนมัติ ,   การควบคุมการเคลื่อนที่ดวยรีโมทอินฟราเรด ,  
เดินตามเสน ,  การเดินตามโปรแกรมที่เรากําหนดและ การทดสอบชุด

ดูดฝุน 
 การทดสอบที่  1   ในการทดสอบการหลบหลีส่ิงกีดขวางอัตโนมัติ  
ดังแสดงในรูปที่ 5 ทําไดโดยนําส่ิงกีดขวาง  หรือวัสดุขนาดตาง ๆ  มา
วางเปนส่ิงกดีขวาง  ควรวางใหมีความหางกันพอสมควร  และตองให
กวางพอที่ตัวหุนยนตสามารถเคลื่อนที่ผานไปได  การทดปลอยหุนยนต
สังเกตการหลบหลกีวาหุนยนตสามารถหลบหลีกส่ิงกีดขวางไดหรือไม  
การทํางานเปนไปตามที่เราตองการหรือไม  การที่หุนยนตจะหลบหลีก
ส่ิงกีดขวางไดน้ันข้ึนอยูกับอุปกรณตรวจจับและการเขียนโปรแกรมบน

ตัวประมวลผลหรือตัวไมโครคอนโทรลเลอร 
 การทดสอบที่  2   การทดสอบในสวนน้ีจะเปนการทดสอบในสวน
ของการควบคุมทิศทางการเคลื่อนทีข่องหุนยนตดวยรีโมทคอนโทรลดัง
แสดงในรูปที่ 6   เราสามารถทดสอบการทํางานไดคอื  เม่ือเรากด
เดินหนาหุนยนตตองสามารถรับรูคําสิ่งและปฏิบัติตามคําส่ังและปฏิบัติ

ตามคําส่ังไดอยางถูกตอง 
 การทดสอบที่  3 เปนการทดสอบเคลื่อนที่หุนยนต  ใหเคลื่อนที่ไป
ตามแถบสั้นสีดํา ดังแสดงในรูปที่ 7 บนพื้นสีขาว  โดยการทดสอบเรา
ตัดแถบสีดําบนพื้น  แลวปลอยใหอยูระหวางเสนสีดํา  หุนยนตตอง
สามารถเดินอยูระหวางเสนน้ีเรากําหนดไมหลุดออกนอกแถบเสนสีดํา 

 การทดสอบที่  4  เปนการทดสอบการเดินของหุนยนตตาม
โปรแกรมที่เราทําการเขียนแลวใหตวัหุนยนตทําตาม  โดยการทดสอบ
เม่ือเราทราบขนาดพื้นที่ที่แนนอน  เราทําการเขียนโปรแกรมและเราก็
ทําการสงใหตัวหุนยนตเดินตามโดย  สังเกตวาตวัหุนยนตสามารถ
ทํางานไดอยางถูกตองตามที่เราโปรเเกรมไวลวง หนาหรือไม 
 การทดสอบที่  5 เปนการทดสอบอุปกรณดูดฝุน ดังแสดงในรูปที่ 8 
ซ่ึงติดตั้งบนตัวหุนยนตเม่ือเราทดสอบสามารถทราบผลการทดสอบได
จากวัสดุหรือจํานวนฝุนที่ถูกดูดเขามาโดยการทดสอบนําเอาวัสดุขนาด
ตาง ๆ มาวางแลวใหหุนยนตทํางาน  แลวเช็คดูวาขนาดของวัสดุขนาด
ใดที่ชุดดูดฝุนสามารถดูดข้ึนมาได  และทดสอบการทิ้งของวัสดุภายใน

วาสามารถทําไดงายหรือไม 
 

6 .ผลการทดสอบ 
ในการทดสอบการทํางานทั้ง  4  การทดสอบ  เราสามารถ

นําผลตาง ๆ  ที่ไดนํามาวิเคราะหถึงการทํางาน  และการแกไขในสวน
ตาง ๆ  โดยสามารถสรุปเปนสวนตาง ๆ  ไดดังน้ี 

สวนที่  1   การทดสอบหลบหลีกส่ิงกีดขวางอัตโนมัติ 
จากการทดสอบหลบหลีส่ิงกีดขวางอตัโนมัติ  ระบบไมโค

รคอนโทรลจะทําการประมวลผลจากชุดอุปกรณตรวจจับ  และทําการสั่ง
การทํางานไปยังชดุมอเตอรใหทํางาน  โดยสามารถทําการหลบหลีกส่ิง
ที่กีดขวางไดประมาณ  80  เปอรเซ็น  ซ่ึงมีผลที่ผิดพลาดมาจากการที่
ชุดตรวจจับสามารถตรวจจับวัสดุหรือส่ิงกีดขวางมีขนาดสูงกลาวชุด
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ตรวจจับสวนที่มีขนาดเล็กกวาไมสามารถตรวจเจอทําใหเกิด

ขอผิดพลาดได 
 

 
                                                    

รูปที่ 5  การทดสอบหลบหลีกส่ิงกีดขวางอัตโนมัติ 
 

สวนที่ 2  การทดสอบการบังคับทิศทางดวยรีโมทอินฟราเรด 
ในสวนน้ีเปนการทดสอบการเคลื่อนที่ของหุนยนตดวยรีโมท  

จากการทดสอบระยะที่ใชควบคุมหุนยนตไดดีคือ  ประมาณ  6  เมตร  
และมีขอจํากัดคือ  ชุดรีโมทตัวสงและตัวรับตองหันทิศทางใหตรงกันถึง

จะมีประสิทธิภาพในการสั่งการทํางานไดดียิ่งข้ึน 
 

 
 

รูปที่  6  การทดสอบการบังคับทิศทางดวยรีโมทอินฟราเรด 
 

สวนที่  3   การทดสอบเดินตามเสน 
จากการทดสอบหากตัวตรวจจับ  และเสนอยูในระดับที่

ตรงกันหุนยนตสามารถทํางานไดดี  และคอนขางเคลื่อนที่ไดดีใน
เสนตรง  แตดําเปนเสนโคงการเคลื่อนที่ของหุนยนตเปนไปไดชา  
เพราะตองคอยปรับใหอินฟราเรดใหเขาที่คือ  หุนยนตจะทําการถอย
หนาถอยหลงัไปทลีะสเต็บทําใหเกิดการลาชา  และหากเสนที่เรา

กําหนดไวมีขนาดเล็กเกินไปชุดตรวจจับอาจไมสามารถพบได 
 

          
 

รูปที่  7  การทดสอบเดินตามเสน 
 

สวนที่ 4   เปนการทดสอบชุดอุปกรณดูดฝุน ซ่ึงจากการ
ทดสอบ พบวาชุดดูดฝุนไมสามารถดูดฝุนที่มีขนาดใหญจนเกินไป  สวน

วัสดุที่มีขนาดเล็กสามารถดูดไดดี 
 

 
 

รูปที่  8  การทดสอบชุดอุปกรณดูดเศษกระดาษ 
 

ตารางที่ 1 ผลการทดสอบการดูดวัสดุประเภทตางๆ  
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7. ผลการวัดสัญญาน ทางเทคนิค 

สําหรับการวัดสัญญาณ ของอุปกรณทางอิเล็กทรอนิกสตาง ๆ  
แสดงดังรูปที่ 9,10,11,12 ตามลําดับ 
 

 
 
รูปที่ 9 สัญญาณเอาตพุตของรีโมทคอนโทรล 
 

 
 
   รูปที่ 10 สัญญาณขับมอเตอร 

 

 
 

   รูปที่ 11 สัญญาณจากชุดตรวจการเคลื่อนไหวตัวรับ 

 

 
 รูปที่ 12 สัญญาณจากชุดตรวจการเคลื่อนไหวตัวสง 

 
8. สรุปผลการทดสอบและขอเสนอแนะ 
           จากการทดสอบในบทความหุนยนตดูดฝุนน้ี ไดถูกพัฒนาอยาง
ตอเน่ืองทั้งในดานระบบการเชิงกล และทางดานอิเล็กทรอนิกส  และใน
สวนของโปรแกรมที่ไดถูกออกแบบและพัฒนาและแกไขอยางตอเน่ือง 
ซ่ึงจากการทดสอบระบบ พบวาสามารถทํางานไดมากกวา 8 0 
เปอรเซนต  โดยหุนยนตนตสามารถทํางานตามโปรแกรมที่ถูกเขียน
และปอนใหกับหุนยนตไดอยางถูกตอง ในสวนของชุดอุปกรณตรวจจับ
( s e n s o r )  ที่ติดตั้งตามจุดตางๆของตัวหุนยนต สามารถทํางานได
ถูกตอง แตอาจจะมีขอผิดพลาดบาง ซ่ึงสามารถแกไขไหใชงานไดอยาง

ถูกตอง  
 

9.ปญหาที่เกิดขึ้นในการทดสอบ 
 การทดสอบหลบหลีก ส่ิงกีดขวางอัตโนมัติ จะเกิด
ขอผิดพลาดในสวนของชุดตรวจจับที่ติดตั้งอยูกับตัวหุนยนต ซ่ึงมีการ
เปลี่ยนทศิทาง ทาํไหองศาของการตรวจจับผิดพลาดและ ความสูงของ
ชุดอุปกรณตรวจจับ ก็มีผลตอความแมนยําในการเคลื่อนที่ดวย 
 การทดสอบการบังคับทิศทางดวยรีโมทอินฟราเรด   จะเกิด
ขอผิดพลาดจากการทดสอบคือตําแหนงของตัวรับหากมีทิศทางไม
ตรงกันหุนยนตก็ไมสามารถรับอินพุทได และในสวนของแบตเตอรี่หาก
แบตเตอร่ีออนก็ไมสามารถสงไดเต็มที่ ระยะที่ควบคุมไดประมาณ 6 
เมตร   
 การทดสอบเดินตามเสน   จะเกิดปญหาคือที่ชุดตรวจจับใต
ทองตองมีทิศทางที่ขนานกัน และเสนสีดําที่ใหตัวตรวจจับตองมีขนาดที่
กวางพอสมควรไมเชนน้ันอาจตรวจจับไมได 
 การทดสอบชุดดูดฝุน   จะเกิดปญหาในการดูดฝุนที่มีขนาด
ใหญ   และในสวนของแบตเตอรี่ตองมีขนาดของกระแสที่มากพอสมควร 
 การทดสอบเดินตามโปรแกรมที่กําหนด เกิดปญหาความ
ลาชาในการเขียน ซ่ึงตองปรับเปลีย่นตามขนาดของพื้นที่ 
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10.ขอเสนอแนะและ แนวทางการปรับปรุง  
 สําหรับแนวทางการปรับปรุง ควรอาจทําไดดังน้ีคือ ใหติดตั้ง
ชุดรับรีโมตใหอยูในตําแหนงที่เหมาะสม 
 ตัดตั้งชุดรับแบบอิเล็กทรอนิกสแบบไมสัมผัสในระดับที่
เหมาะสม 
 เลือกใชแบตเตอรร่ีที่ทํางานไดตอเน่ืองไดนาน ๆ ทั้งน้ีข้ึนกับ
การทํางานของหุนยนต และ วัสดุที่ดูดวาใชกําลังงาน หรือ วัสดน้ัุน ๆ 
ดูดยาก หรือไม 
 
11.สรุป 
           จากการทดลองในโครงงานนี้หุนยนตดูดฝุนน้ีไดถูกพัฒนา
อยางตอเน่ืองทัง้ในดานระบบเชิงกล รูปราง โครงสรางภายนอก และ
ทางดานอิเล็กทรอนิกส  ในสวนของโปรแกรมที่ไดออกแบบและพัฒนา
และแกไขอยางตอเน่ือง เพื่อใหการทํางานฉลาดขึ้น ซ่ึงจากการทดลอง
ระบบสามารถทํางานไดมากกวา 80 เปอรเซนต  โดยหุนสามารถ
ทํางานตามโปรแกรมที่ถูกเขียนและ ปอนใหกับหุนไดอยางถูกตอง ใน
สวนของชุดอุปกรณตรวจจับตาง ๆ ที่ถูกติดตั้งตามจุดตางๆของตัวหุน
สามารถทํางานไดถูกตองมีขอผิดพลาดบาง แตสามารถแกไขไหใชงาน
ไดอยางถูกตอง ในสวนของชุดดูดฝุนสามารถทํางานไดในระดับที่พอใจ 
ซ่ึงก็จะไดพัฒนาใหดียิ่งข้ึน ๆ ไป 
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