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บทคัดยอ 
 บทความนี้นําเสนอการประยุกตใชไมโครคอนโทรลเลอร เพื่อควบ
คุมการเคลื่อนที่ของรถสังเกตการณ โดยผานคลื่นวิทยุ  เพื่อที่จะ
สามารถบังคับรถ  ใหเขาไปสํารวจพื้นที่ที่ตาง ๆ แทนที่มนุษยได  การ
ส่ังงานจะสงขอมูลแบบไรสาย จากวิทยุบังคับไปยังตัวแปลงขอมูล   
และสงออกอากาศโดยผานคลื่นวิทยุไปยังตัวรถ  แลวแปลงขอมูลกลับ
คืนมา  เพื่อสงใหไมโครคอนโทรลเลอรทําการประมวลผลขอมูลและ
ปฏิบัติตามคําสั่งตอไป 
 
คําสําคัญ :รถสังเกตการณ, ไมโครคอนโทรลเลอร 
 
Abstract 
 This paper presents a Wireless   Observation  Car Control 
by Radio Wave  With  Video  Camera and Controlled by 
Microcontroller MCS-51. It controls for long distance and uses for 
exploring the dangerous places instead of using the human. The 
data has been transferred for step by step by using remote 
control the data translator , before transmitting the radio wave to 
receiver. Finally, it  converts the data block in order to process 
and acts as the radio command that has been programmed 
based  on  microcontroller.     
 
Keyword :  Observation  Car  ,Microcontroller 

 
1.บทนํา 
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ภาพและเสียง

ภาคสงสัญญาณเสียง

REMOTE

REMOTE   CONTROL

 บทความนี้นําเสนอรถสังเกตการณติดกลองวิดีโอ ควบคุมระยะ
ไกลดวยคลื่นวิทยุ และ ควบคุมการเคลื่อนที่ดวยไมโครคอนโทรลเลอร 
MCS-51 เพื่อใชทํางานในดานการสังเกตการณ ขอดีคือไมมีขอจํากัด
เหมือนมนุษย  และไดเปรียบกวาดวยการใชกลองวิดีโอซ่ึงติดตั้งอยูกับ
ตัวรถ แทนที่ระบบเดิมที่ตองใชกลองติดอยูกับที่ ซ่ึงจําเปนตองติดตั้ง
หลายตําแหนง  ในกรณีที่ตองสังเกตการณในบริเวณกวาง  ดังน้ันบท
ความนี้จึงนํากลองวิดีโอติดตั้งบนรถ  ควบคุมการทํางานโดยรีโมท
คอนโทรลเพื่อใหสามารถเคลื่อนที่ไปยังบริเวณที่ตองการ เชน ในศูนย
การคา  ในโกดังเก็บของ  นอกจากนี้ยังสามารถปรับมุมกลองเพื่อ
สามารถสังเกตการณมากข้ึน   ผูที่ทําหนาที่สังเกตการณเพียงแตควบ
คุมการทํางานของรถและกลองจากหนาจอมอนิเตอร  เน่ืองจากการติด 
 

 
ตอตัวรถและสัญญาณภาพที่สงมาน้ันเปนการสื่อสารแบบไรสายโดยใช
คลื่นวิทยุ  
 
2.สวนประกอบตาง ๆ  
 บทความนี้ประกอบดวยสวนตาง ๆ หลายสวนดังน้ี 
 2.1 วงจรเขารหัส (Encoder) 
 2.2 วงจรอินเตอรเฟซทีทีแอล (TTL  Interface) 
 2.3 วงจรถอดรหัส (Decoder) 
 2.4 วงจรขับรีเลย (Relay Drive) 
 2.5 วงจรควบคุมสเต็ปเปอรมอเตอร 
 2.6 เคร่ืองสงไมโครโฟน 
 2.7 วงจรภาคสงคลื่นวิทยุ (Transmitter) 
 2.8 วงจรภาครับคลื่นวิทยุ (Receiver) 
 2.9 สวนของการสงและรับสัญญาณภาพ 
 
3. การออกแบบ 
 การออกแบบ ในบทความนี้ แบงโครงสราง ออกเปน 2 สวน คือ 
สวนของฮารดแวร (Hardware) และสวนของซอฟตแวร (Software) โดย
ในสวนของซอฟตแวรน้ันจะเปนซอฟตแวรเกี่ยวกับการโปรแกรมของไม
โครคอนโทรลเลอร MCS-51 ดังแสดงในรูปที่ 6 
 สวนของฮารดแวร (Hardware) มี 2 สวนหลัก  ๆ  คือ สวนของ  
Remote Control  ดั ง แ ส ด ง ใน รู ป ที่  1 , 2 , 3  แ ล ะ    ส ว น ข อ ง 
Observation Car ดังแสดงในรูปที่ 4 ,5 
 
3.1 การออกแบบสวนตาง ๆ  ของ Remote Control   

 

 
รูปที่ 1 บล็อกไดอะแกรมสวนของ Remote Control 
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รูปที่ 2 รีโมทคอนโทรลที่ประกอบเสร็จเรียบรอยแลว 

 

 
 

รูปที่ 3 การวางอุปกรณ ัวรีโมทคอนโทรล 

 

 

รูปที่ 4 บล็อกไดอะแกรมสวนของต ถสังเกตการณ(Observation Car) 

ภายในต
 

 
ัวร
 
 
 

 
 

รูปที่ 5  ตัวรถสังเกตการณที่ประกอบเรียบรอยแลว 

3.2 การออกแบบโปรแกรมควบค การเคลื่อนท่ี 
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รูปที่ 6  Flow  Chart   การทํางานของไมโครคอนโทรเลอร MCS51 
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4.วิธีการทดสอบ และ ผลการทดสอบ 

ทํางานแตละสวนของวงจร
ว

 การทดสอบทําโดยวัดสัญญาณการ
ด ยออสซิลโลสโคป ดังตอไปนี้ 
4.1 วงจรเขารหัส (Encoder) 

POWER  SUPPLY ENCODER OSCILOSCOPE
O/P

 

5 V

รูปที่ 7 วิธีการทดสอบวงจรเขารหัส (Encoder) 
 

SYNC SYNC

CH1
CH2

CH3
CH4

CH5
CH6

CH7
CH8

CH9 CH1

 
 

รูปที่ 8 ผลการทดลองของวงจรเขารหัส 
 

.2 วงจรอินเตอรเฟซทีทีแอล (TTL  Interface) 4

POWER  SUPPLY TTL
INTERFACE

OSCILOSCOPE

GENERATOR
O/P

 

5 V I/P

รูปที่ 9 วงจรอินเตอรเฟซทีทีแอล (TTL  Interface) 
 

 

รูปที่ 10 ผลการทดลองของวงจรอินเตอรเฟซ ทีทีแอล 
 

4.3 วงจรถอดรหัส (Decoder) 

ENCODER

OSCILOSCOPE

I/P O/P
5 V

 

POWER  SUPPLY DECODER
O/P

5 V

รูปที่ 11 วงจรถอดรหัส (Decoder) 
 

 
 

 
 

รูปที่ 12 ผลการทดลองของวงจรถอดรหัสชอง 1 กับชอง 9 ใน Ch1 
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4.4 วงจรขับรีเลย (Relay Drive) 

รูปที่ 13 วงจรขับรีเลย (Relay  Drive) 
 

  รูปที่ 14  เอาตพุตของ Decoder เม่ือ OFF ที่ Ch1 และ 
             เอาตพุตของ วงจรขับ Relay ที่ Ch2 

 
4.5 วงจรควบคุมสเต็ปเปอรมอเตอร 
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รูปที่ 15 วงจรควบคุมสเตปเปอรมอเตอร 

 
4.6 การทดสอบเครื่องสงไมโครโฟน 

Wireless 
Microphone FM. Receiver 

POWER  SUPPLY POWER  SUPPLY

6 V 9 V

FM. Receiver CircuitMicrophone Circuit
 

รูปที่ 16 วงจรเครื่องรับ-สงไมโครโฟน 

4.7 วงจรภาคสงคลื่นวิทยุ (Transmitter) 

Power supply transmitter osciloscope
12v
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encoder5v

รูปที่  17  วงจรภาคสงคลื่นวิทยุ 

 
 

รูปที่ 18 รูปคลื่นสัญญาณในการ  Modulator  
 สัญญาณของเครื่องสงคลื่นวิทยุ 

 
4.8 วงจรภาครับคลื่นวิทยุ (Receiver) 

Power supply transmitter osciloscope

5v

12v

Power supply

Interface

Receiver
5v

5v  encoder

osciloscope

รูปที่ 19  วงจรภาครับคลื่นวิทยุ (Receiver) 
 

 
 

รูปที่ 20  รูปคลื่นสัญญาณของภาครับคลื่นวิทยุ 
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รูปที่ 21  รูปคลื่นสัญญาณของภาครับคลื่นวิทยุ 

 
4.9 สวนของการสงและรับสัญญาณภาพ 

 
 

รูปที่ 22  ลักษณะภายนอกของรถสังเกตการณและรีโมทควบคุม 

5 วิเคราะหปญหา และ สรุปผลการทดสอบ 
บทความนี้ประกอบดวยสวนฮารดแวร และซอฟแวร ในสวนของ

ฮารดแวรคอนขางยุงยาก เน่ืองจากวงจรที่ใชในการควบคุมฮารดแวร
น้ันไดแบงชุดวงจรของแตละภาคออกจากกัน ใหทํางานไดอิสระ จาก
การที่เรานําวงจรตางๆมารวมกัน ทําใหเราพบปญหาที่เกิดข้ึน เชนการ
ทดลองของภาค Encoder และ Decoder เม่ือทําการวัดสัญญาณ 
Output ของภาค Encoder เปรียบเทียบกับภาค Output ของภาค 
Decoder ปรากฏวาชองควบคุมที่ไดจาก Output ของภาค Decoder ไม
ตรงกับชองควบคุมทางภาค Encoder เชนเม่ือเราทําการปรับการควบ
คุมที่ชองที่ 1 ของภาค Encoder ชองควบคุมทางภาค Decoder ที่ไดจะ
ตรงกับชองที่ 5 เน่ืองการเก การเลื่อนของชองควบคุมทางภาค 
De ห
องควบคุมที่ไดของท้ัง 2 วงจรตรงกัน 

อีกปญหาหน่ึงที่พบ และเปนปญหาที่ใหญ สําหรับบทความนี้ คือ 
การสงขอมูลในการควบคุมผานระบบสื่อสารแบบไรสาย (wireless) คือ 
กอนทําการสงการควบคุมแบบไรสายน้ัน เราทําการทดลองสงโดยการ

วง รากฏวาสามารถควบ
คุมกา

ับ

ุง  
 

. เอกสารอางอิง 
ี่1, กรุงเทพมหานคร 

ถา

1 , 
รุงเ

 

ิด
coder ทําใหเราตองทําการแกไขวงจรภาค Decoder ใหม เพื่อทําใ

ช

ตอ จรภาค Encoder กับ Decoder โดยตรง   ผลป
รทํางานในสวนตางๆของบทความไดตามที่กําหนด แตเม่ือนํามา

เขาตอกับภาคสงและภาคร สัญญาณวิทยุ ปรากฏวาสามารถควบคุม
แบบไรสายไดในระยะใกลเทานั้น  จากปญหาที่เกิดข้ึนน้ีทําใหัตองนําวง
จรภาคสงและรับสัญญาณวิทยุมาทําการแกไขใหม จึงทําใหรูวาระบบ
ส่ือสารแบบไรสาย (Wireless) เปนเร่ืองที่ยุงยากมากพอสมควรที่จะ
ทําใหการรับ-สงสัญญาณมีประสิทธิภาพตามที่ตองการ 
 การแสดงผลของภาพวีดีโอน้ันเราใชกลอง CCD ที่สามารถ
คอนโทรลไดรอบทิศทาง ในการเก็บภาพ สัญญาณภาพที่ไดน้ันจะสงมา
แสดงผลที่จอมอนิเตอรของตัวรีโมทคอนโทรลไดโดยตรง และถาหาก
ตองการบันทึกเราก็สามารถตอเขากับเคร่ืองบันทึกโดยตรง 
 
6.ขอเสนอแนะและแนวทางแกไขปรับปร

จากบทความนี้เราสามารถเพิ่มชองการควบคุมไดอีก 4 ชอง
สัญญาณ เน่ืองจาก ภาค Decoder ชุดน้ีสามารถใชงานไดถึง 9 ชอง
สัญญาณ สวนการรับ-สง แบบไรสายน้ัน เราสามารถปรับปรุงวงจรทั้ง
ภาครับและภาคสงใหสามารถควบคุมใหไกลข้ึนกวาเดิมได เพราะในวง
จรการทํางานไดแบงแยกออกเปนภาคตางๆ จึงทําใหสามารถปรับปรุง
แกไข และตรวจสอบวงจรไดงาย แตควรระวังการตอสายไฟในแตละ
ภาคเขาดวยกัน เพราะแตละวงจรใชไฟเลี้ยงภายในวงจรไมเทากัน 
 ปญหาเกี่ยวกับเสาอากาศของภาครับ-สงสวนใหญจะไมคอย 
Match  กัน ทําใหการรับสงสัญญาณไดไมไกล เราควรศึกษาการออก
แบบสายอากาศใหดีเพื่อลดปญหาที่เกิดข้ึน 
 ปญหาเกี่ยวกับแบตเตอร่ี พบวาใชงานตอเน่ืองนาน ๆ ไมคอยได 
ดังน้ันตองหาแบตเตอรี่ที่มีคุณภาพดี ใชงานตอเน่ืองไดนาน หรือ อาจ
จะพัฒนาวงจรใหกินกําลังไฟต่ําลง เพื่อใหแบตเตอร่ีใชงานไดนานขึ้น 
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	Abstract
	This paper presents a Wireless   Observation  Car Control by Radio Wave  With  Video  Camera and Controlled by Microcontroller MCS-51. It controls for long distance and uses for exploring the dangerous places instead of using the human. The data has been
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