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บทคัดยอ 
บทความนี้นําเสนอ ระบบควบคุมหุนยนตสําหรับดูดฝุน

อัตโนมัติ เพื่อใหหุนยนตสามารถทําหนาที่ตางๆ แทนมนุษย และ เพื่อ
อํานวยความสะดวกแกมนุษย โดยในตัวหุนยนตจะมีสวนที่เปน ระบบ
เชิงกลเพื่อใชสําหรบัขับเคลื่อน และ ในสวนที่ใชควบคุม โดยไดนําระบบ
ไมโครคอนโทรลเลอรมาสั่งการทํางาน เพื่อควบคุมทิศทางการเคลื่อนที่
ของตัวหุนยนต ใหมีการเคลื่อนที่ไปในทิศทางที่ถูกตองหรือไมใหชนส่ิง
กีดขวางโดยการขับเคลื่อนเปนลักษณะแบบอัตโนมัติ และ ควบคุมจาก
ระยะไกล ขณะเดียวกันหุนยนตก็จะทําหนาที่ดูดฝุนไปพรอมกันดวย 
คําสําคัญ :  หุนยนต ,  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 

 ในปจจุบันเทคโนโลยีทางดานอิเล็กทรอนิกสกาวหนาไปอยาง
รวดเร็วมาก  และจะเรียกไดวาเทคโนโลยเีปนปจจัยทีสํ่าคัญอยางหน่ึง
ของมนุษย  ซ่ึงเพื่อนํามาซึ่งความสะดวกและความสบายของมนุษย 
       ดังน้ันบทความหุนยนตดูดฝุนอัตโนมัติซ่ึงมีการควบคุมโดยการใช
ไมโครคอนโทรลเลอร เบอร MCS-51 เขามาควบคุมระบบการทํางาน
ของหุนยนตเพื่อจะใหหุนยนตทํางานหนาที่ตาง ๆ แทนมนุษย 

2.สวนประกอบตาง ๆ 
 บทความนี้ประกอบดวยสวนตาง ๆ หลายสวนดังน้ี 
 2 . 1  ชุดรับรีโมทอินฟาเรด 
     2 . 2  ชุดรับสงแสงอินฟาเรด 
 2 . 3  ชุดดูดฝุน 
 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 สวนอุปกรณตาง ๆ ที่ใชสราง และ 
ช้ินงานตนแบบ แสดงในรูปที่ 2 และ 3 ตามลําดับ 

 
 

 

 

รูปที่  1   บลอกไดอะแกรมหลักการทํางาน 
 

ชุดรับรีโมทอิน
ฟาเรด 

ชุดดูดฝุน 

ชุดควบคุม
มอเตอร 

ชุด
ไมโครคอนโทรลเลอร 

ชุดรับสงแสง
อินฟาเรด 
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รูปที่ 2 อุปกรณทั้งหมด 
 

 
 

รูปที่ 3 รูปประกอบเสร็จเรียบรอย 
 
4.การออกแบบโปรแกรมควบคุมระบบ 

สําหรับการออกแบบโปรแกรมทํางานทั้งระบบอธิบายดวย 
โฟวชาต แสดงดังรูปที่ 4 ซ่ึงก็จะมีโปรแกรมยอยของการควบคุมแตละ
ลักษณะอีกดวย 

 

 
 

รูปที่ 4  โฟวชารตแสดงการทํางานของไมโครคอนโทรเลอรทั้งระบบ 
 

5. วิธีการทดสอบ  
  ในสวนของการทดสอบนี้  แบงเปน  5  สวน  คือ  การหลบหลีกส่ิง
กรีดขวางอัตโนมัติ ,   การควบคุมการเคลื่อนที่ดวยรีโมทอินฟราเรด ,  
เดินตามเสน ,  การเดินตามโปรแกรมที่เรากําหนดและ การทดสอบชุด

ดูดฝุน 
 การทดสอบที่  1   ในการทดสอบการหลบหลีส่ิงกีดขวางอัตโนมัติ  
ดังแสดงในรูปที่ 5 ทําไดโดยนําส่ิงกีดขวาง  หรือวัสดุขนาดตาง ๆ  มา
วางเปนส่ิงกดีขวาง  ควรวางใหมีความหางกันพอสมควร  และตองให
กวางพอที่ตัวหุนยนตสามารถเคลื่อนที่ผานไปได  การทดปลอยหุนยนต
สังเกตการหลบหลกีวาหุนยนตสามารถหลบหลีกส่ิงกีดขวางไดหรือไม  
การทํางานเปนไปตามที่เราตองการหรือไม  การที่หุนยนตจะหลบหลีก
ส่ิงกีดขวางไดน้ันข้ึนอยูกับอุปกรณตรวจจับและการเขียนโปรแกรมบน

ตัวประมวลผลหรือตัวไมโครคอนโทรลเลอร 
 การทดสอบที่  2   การทดสอบในสวนน้ีจะเปนการทดสอบในสวน
ของการควบคุมทิศทางการเคลื่อนทีข่องหุนยนตดวยรีโมทคอนโทรลดัง
แสดงในรูปที่ 6   เราสามารถทดสอบการทํางานไดคอื  เม่ือเรากด
เดินหนาหุนยนตตองสามารถรับรูคําสิ่งและปฏิบัติตามคําส่ังและปฏิบัติ

ตามคําส่ังไดอยางถูกตอง 
 การทดสอบที่  3 เปนการทดสอบเคลื่อนที่หุนยนต  ใหเคลื่อนที่ไป
ตามแถบสั้นสีดํา ดังแสดงในรูปที่ 7 บนพื้นสีขาว  โดยการทดสอบเรา
ตัดแถบสีดําบนพื้น  แลวปลอยใหอยูระหวางเสนสีดํา  หุนยนตตอง
สามารถเดินอยูระหวางเสนน้ีเรากําหนดไมหลุดออกนอกแถบเสนสีดํา 

 การทดสอบที่  4  เปนการทดสอบการเดินของหุนยนตตาม
โปรแกรมที่เราทําการเขียนแลวใหตวัหุนยนตทําตาม  โดยการทดสอบ
เม่ือเราทราบขนาดพื้นที่ที่แนนอน  เราทําการเขียนโปรแกรมและเราก็
ทําการสงใหตัวหุนยนตเดินตามโดย  สังเกตวาตวัหุนยนตสามารถ
ทํางานไดอยางถูกตองตามที่เราโปรเเกรมไวลวง หนาหรือไม 
 การทดสอบที่  5 เปนการทดสอบอุปกรณดูดฝุน ดังแสดงในรูปที่ 8 
ซ่ึงติดตั้งบนตัวหุนยนตเม่ือเราทดสอบสามารถทราบผลการทดสอบได
จากวัสดุหรือจํานวนฝุนที่ถูกดูดเขามาโดยการทดสอบนําเอาวัสดุขนาด
ตาง ๆ มาวางแลวใหหุนยนตทํางาน  แลวเช็คดูวาขนาดของวัสดุขนาด
ใดที่ชุดดูดฝุนสามารถดูดข้ึนมาได  และทดสอบการทิ้งของวัสดุภายใน

วาสามารถทําไดงายหรือไม 
 

6 .ผลการทดสอบ 
ในการทดสอบการทํางานทั้ง  4  การทดสอบ  เราสามารถ

นําผลตาง ๆ  ที่ไดนํามาวิเคราะหถึงการทํางาน  และการแกไขในสวน
ตาง ๆ  โดยสามารถสรุปเปนสวนตาง ๆ  ไดดังน้ี 

สวนที่  1   การทดสอบหลบหลีกส่ิงกีดขวางอัตโนมัติ 
จากการทดสอบหลบหลีส่ิงกีดขวางอตัโนมัติ  ระบบไมโค

รคอนโทรลจะทําการประมวลผลจากชุดอุปกรณตรวจจับ  และทําการสั่ง
การทํางานไปยังชดุมอเตอรใหทํางาน  โดยสามารถทําการหลบหลีกส่ิง
ที่กีดขวางไดประมาณ  80  เปอรเซ็น  ซ่ึงมีผลที่ผิดพลาดมาจากการที่
ชุดตรวจจับสามารถตรวจจับวัสดุหรือส่ิงกีดขวางมีขนาดสูงกลาวชุด
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ตรวจจับสวนที่มีขนาดเล็กกวาไมสามารถตรวจเจอทําใหเกิด

ขอผิดพลาดได 
 

 
                                                    

รูปที่ 5  การทดสอบหลบหลีกส่ิงกีดขวางอัตโนมัติ 
 

สวนที่ 2  การทดสอบการบังคับทิศทางดวยรีโมทอินฟราเรด 
ในสวนน้ีเปนการทดสอบการเคลื่อนที่ของหุนยนตดวยรีโมท  

จากการทดสอบระยะที่ใชควบคุมหุนยนตไดดีคือ  ประมาณ  6  เมตร  
และมีขอจํากัดคือ  ชุดรีโมทตัวสงและตัวรับตองหันทิศทางใหตรงกันถึง

จะมีประสิทธิภาพในการสั่งการทํางานไดดียิ่งข้ึน 
 

 
 

รูปที่  6  การทดสอบการบังคับทิศทางดวยรีโมทอินฟราเรด 
 

สวนที่  3   การทดสอบเดินตามเสน 
จากการทดสอบหากตัวตรวจจับ  และเสนอยูในระดับที่

ตรงกันหุนยนตสามารถทํางานไดดี  และคอนขางเคลื่อนที่ไดดีใน
เสนตรง  แตดําเปนเสนโคงการเคลื่อนที่ของหุนยนตเปนไปไดชา  
เพราะตองคอยปรับใหอินฟราเรดใหเขาที่คือ  หุนยนตจะทําการถอย
หนาถอยหลงัไปทลีะสเต็บทําใหเกิดการลาชา  และหากเสนที่เรา

กําหนดไวมีขนาดเล็กเกินไปชุดตรวจจับอาจไมสามารถพบได 
 

          
 

รูปที่  7  การทดสอบเดินตามเสน 
 

สวนที่ 4   เปนการทดสอบชุดอุปกรณดูดฝุน ซ่ึงจากการ
ทดสอบ พบวาชุดดูดฝุนไมสามารถดูดฝุนที่มีขนาดใหญจนเกินไป  สวน

วัสดุที่มีขนาดเล็กสามารถดูดไดดี 
 

 
 

รูปที่  8  การทดสอบชุดอุปกรณดูดเศษกระดาษ 
 

ตารางที่ 1 ผลการทดสอบการดูดวัสดุประเภทตางๆ  
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7. ผลการวัดสัญญาน ทางเทคนิค 

สําหรับการวัดสัญญาณ ของอุปกรณทางอิเล็กทรอนิกสตาง ๆ  
แสดงดังรูปที่ 9,10,11,12 ตามลําดับ 
 

 
 
รูปที่ 9 สัญญาณเอาตพุตของรีโมทคอนโทรล 
 

 
 
   รูปที่ 10 สัญญาณขับมอเตอร 

 

 
 

   รูปที่ 11 สัญญาณจากชุดตรวจการเคลื่อนไหวตัวรับ 

 

 
 รูปที่ 12 สัญญาณจากชุดตรวจการเคลื่อนไหวตัวสง 

 
8. สรุปผลการทดสอบและขอเสนอแนะ 
           จากการทดสอบในบทความหุนยนตดูดฝุนน้ี ไดถูกพัฒนาอยาง
ตอเน่ืองทั้งในดานระบบการเชิงกล และทางดานอิเล็กทรอนิกส  และใน
สวนของโปรแกรมที่ไดถูกออกแบบและพัฒนาและแกไขอยางตอเน่ือง 
ซ่ึงจากการทดสอบระบบ พบวาสามารถทํางานไดมากกวา 8 0 
เปอรเซนต  โดยหุนยนตนตสามารถทํางานตามโปรแกรมที่ถูกเขียน
และปอนใหกับหุนยนตไดอยางถูกตอง ในสวนของชุดอุปกรณตรวจจับ
( s e n s o r )  ที่ติดตั้งตามจุดตางๆของตัวหุนยนต สามารถทํางานได
ถูกตอง แตอาจจะมีขอผิดพลาดบาง ซ่ึงสามารถแกไขไหใชงานไดอยาง

ถูกตอง  
 

9.ปญหาที่เกิดขึ้นในการทดสอบ 
 การทดสอบหลบหลีก ส่ิงกีดขวางอัตโนมัติ จะเกิด
ขอผิดพลาดในสวนของชุดตรวจจับที่ติดตั้งอยูกับตัวหุนยนต ซ่ึงมีการ
เปลี่ยนทศิทาง ทาํไหองศาของการตรวจจับผิดพลาดและ ความสูงของ
ชุดอุปกรณตรวจจับ ก็มีผลตอความแมนยําในการเคลื่อนที่ดวย 
 การทดสอบการบังคับทิศทางดวยรีโมทอินฟราเรด   จะเกิด
ขอผิดพลาดจากการทดสอบคือตําแหนงของตัวรับหากมีทิศทางไม
ตรงกันหุนยนตก็ไมสามารถรับอินพุทได และในสวนของแบตเตอรี่หาก
แบตเตอร่ีออนก็ไมสามารถสงไดเต็มที่ ระยะที่ควบคุมไดประมาณ 6 
เมตร   
 การทดสอบเดินตามเสน   จะเกิดปญหาคือที่ชุดตรวจจับใต
ทองตองมีทิศทางที่ขนานกัน และเสนสีดําที่ใหตัวตรวจจับตองมีขนาดที่
กวางพอสมควรไมเชนน้ันอาจตรวจจับไมได 
 การทดสอบชุดดูดฝุน   จะเกิดปญหาในการดูดฝุนที่มีขนาด
ใหญ   และในสวนของแบตเตอรี่ตองมีขนาดของกระแสที่มากพอสมควร 
 การทดสอบเดินตามโปรแกรมที่กําหนด เกิดปญหาความ
ลาชาในการเขียน ซ่ึงตองปรับเปลีย่นตามขนาดของพื้นที่ 
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10.ขอเสนอแนะและ แนวทางการปรับปรุง  
 สําหรับแนวทางการปรับปรุง ควรอาจทําไดดังน้ีคือ ใหติดตั้ง
ชุดรับรีโมตใหอยูในตําแหนงที่เหมาะสม 
 ตัดตั้งชุดรับแบบอิเล็กทรอนิกสแบบไมสัมผัสในระดับที่
เหมาะสม 
 เลือกใชแบตเตอรร่ีที่ทํางานไดตอเน่ืองไดนาน ๆ ทั้งน้ีข้ึนกับ
การทํางานของหุนยนต และ วัสดุที่ดูดวาใชกําลังงาน หรือ วัสดน้ัุน ๆ 
ดูดยาก หรือไม 
 
11.สรุป 
           จากการทดลองในโครงงานนี้หุนยนตดูดฝุนน้ีไดถูกพัฒนา
อยางตอเน่ืองทัง้ในดานระบบเชิงกล รูปราง โครงสรางภายนอก และ
ทางดานอิเล็กทรอนิกส  ในสวนของโปรแกรมที่ไดออกแบบและพัฒนา
และแกไขอยางตอเน่ือง เพื่อใหการทํางานฉลาดขึ้น ซ่ึงจากการทดลอง
ระบบสามารถทํางานไดมากกวา 80 เปอรเซนต  โดยหุนสามารถ
ทํางานตามโปรแกรมที่ถูกเขียนและ ปอนใหกับหุนไดอยางถูกตอง ใน
สวนของชุดอุปกรณตรวจจับตาง ๆ ที่ถูกติดตั้งตามจุดตางๆของตัวหุน
สามารถทํางานไดถูกตองมีขอผิดพลาดบาง แตสามารถแกไขไหใชงาน
ไดอยางถูกตอง ในสวนของชุดดูดฝุนสามารถทํางานไดในระดับที่พอใจ 
ซ่ึงก็จะไดพัฒนาใหดียิ่งข้ึน ๆ ไป 
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