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บทคัดยอ 
 บทความนี้นําเสนอการประยุกตใชไมโครคอนโทรลเลอร เพื่อควบ
คุมการเคลื่อนที่ของรถสังเกตการณ โดยผานคลื่นวิทยุ  เพื่อที่จะ
สามารถบังคับรถ  ใหเขาไปสํารวจพื้นที่ที่ตาง ๆ แทนที่มนุษยได  การ
ส่ังงานจะสงขอมูลแบบไรสาย จากวิทยุบังคับไปยังตัวแปลงขอมูล   
และสงออกอากาศโดยผานคลื่นวิทยุไปยังตัวรถ  แลวแปลงขอมูลกลับ
คืนมา  เพื่อสงใหไมโครคอนโทรลเลอรทําการประมวลผลขอมูลและ
ปฏิบัติตามคําสั่งตอไป 
 
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 

ควบคุมรถ
กลอง , แสงไฟ

ควบคุมสัญญาณภาพ

ควบคุมสัญญาณเสียง

ภาค
ENCODER ภาคสง

ตัวรับสัญญาณ
ภาพและเสียง

ภาคสงสัญญาณเสียง

REMOTE

REMOTE   CONTROL

 บทความนี้นําเสนอรถสังเกตการณติดกลองวิดีโอ ควบคุมระยะ
ไกลดวยคลื่นวิทยุ และ ควบคุมการเคลื่อนที่ดวยไมโครคอนโทรลเลอร 
MCS-51 เพื่อใชทํางานในดานการสังเกตการณ ขอดีคือไมมีขอจํากัด
เหมือนมนุษย  และไดเปรียบกวาดวยการใชกลองวิดีโอซ่ึงติดตั้งอยูกับ
ตัวรถ แทนที่ระบบเดิมที่ตองใชกลองติดอยูกับที่ ซ่ึงจําเปนตองติดตั้ง
หลายตําแหนง  ในกรณีที่ตองสังเกตการณในบริเวณกวาง  ดังน้ันบท
ความนี้จึงนํากลองวิดีโอติดตั้งบนรถ  ควบคุมการทํางานโดยรีโมท
คอนโทรลเพื่อใหสามารถเคลื่อนที่ไปยังบริเวณที่ตองการ เชน ในศูนย
การคา  ในโกดังเก็บของ  นอกจากนี้ยังสามารถปรับมุมกลองเพื่อ
สามารถสังเกตการณมากข้ึน   ผูที่ทําหนาที่สังเกตการณเพียงแตควบ
คุมการทํางานของรถและกลองจากหนาจอมอนิเตอร  เน่ืองจากการติด 
 

 
ตอตัวรถและสัญญาณภาพที่สงมาน้ันเปนการสื่อสารแบบไรสายโดยใช
คลื่นวิทยุ  
 
2.สวนประกอบตาง ๆ  
 บทความนี้ประกอบดวยสวนตาง ๆ หลายสวนดังน้ี 
 2.1 วงจรเขารหัส (Encoder) 
 2.2 วงจรอินเตอรเฟซทีทีแอล (TTL  Interface) 
 2.3 วงจรถอดรหัส (Decoder) 
 2.4 วงจรขับรีเลย (Relay Drive) 
 2.5 วงจรควบคุมสเต็ปเปอรมอเตอร 
 2.6 เคร่ืองสงไมโครโฟน 
 2.7 วงจรภาคสงคลื่นวิทยุ (Transmitter) 
 2.8 วงจรภาครับคลื่นวิทยุ (Receiver) 
 2.9 สวนของการสงและรับสัญญาณภาพ 
 
3. การออกแบบ 
 การออกแบบ ในบทความนี้ แบงโครงสราง ออกเปน 2 สวน คือ 
สวนของฮารดแวร (Hardware) และสวนของซอฟตแวร (Software) โดย
ในสวนของซอฟตแวรน้ันจะเปนซอฟตแวรเกี่ยวกับการโปรแกรมของไม
โครคอนโทรลเลอร MCS-51 ดังแสดงในรูปที่ 6 
 สวนของฮารดแวร (Hardware) มี 2 สวนหลัก  ๆ  คือ สวนของ  
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 การออกแบบสวนตาง ๆ  ของ Remote Control   

 

 
รูปที่ 1 บล็อกไดอะแกรมสวนของ Remote Control 
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ภาครับ ภาค
อินเตอรเฟซ

ภาค
DECODER

การควบคุม
อุปกรณ

ภาคสงภาพ
และเสียง กลอง + ไมโครโฟน

ภาครับเสียง ลําโพง

OBSERVATION CAR

 
รูปที่ 2 รีโมทคอนโทรลที่ประกอบเสร็จเรียบรอยแลว 

 

 
 

รูปที่ 3 การวางอุปกรณ ัวรีโมทคอนโทรล 

 

 

รูปที่ 4 บล็อกไดอะแกรมสวนของต ถสังเกตการณ(Observation Car) 

ภายในต
 

 
ัวร
 
 
 

 
 

รูปที่ 5  ตัวรถสังเกตการณที่ประกอบเรียบรอยแลว 

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

ทํางานแตละสวนของวงจร
ว

 การทดสอบทําโดยวัดสัญญาณการ
ด ยออสซิลโลสโคป ดังตอไปนี้ 
4.1 วงจรเขารหัส (Encoder) 

POWER  SUPPLY ENCODER OSCILOSCOPE
O/P

 

5 V

รูปที่ 7 วิธีการทดสอบวงจรเขารหัส (Encoder) 
 

SYNC SYNC

CH1
CH2

CH3
CH4

CH5
CH6

CH7
CH8

CH9 CH1

 
 

รูปที่ 8 ผลการทดลองของวงจรเขารหัส 
 

.2 วงจรอินเตอรเฟซทีทีแอล (TTL  Interface) 4

POWER  SUPPLY TTL
INTERFACE

OSCILOSCOPE

GENERATOR
O/P

 

5 V I/P

รูปที่ 9 วงจรอินเตอรเฟซทีทีแอล (TTL  Interface) 
 

 

รูปที่ 10 ผลการทดลองของวงจรอินเตอรเฟซ 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 ผลการทดลองของวงจรถอดรหัสชอง 1 กับชอง 9 ใน Ch1 
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4.4 วงจรขับรีเลย (Relay Drive) 

รูปที่ 13 วงจรขับรีเลย (Relay  Drive) 
 

  รูปที่ 14  เอาตพุตของ Decoder เม่ือ OFF ที่ Ch1 และ 
             เอาตพุตของ วงจรขับ Relay ที่ Ch2 

 
4.5 วงจรควบคุมสเต็ปเปอรมอเตอร 

Circuit
RELAY1 

Circuit
RELAY2

Stepper Motor 
Drive Circuit

MOTOR

O/P 1
O/P 2

O/P 3

O/P 4

Phase 1
Phase 2

Phase  3

Phase  4

POWER  SUPPLY

9V

9 V

5 V 12V

I/P 1

I/P 2

 
รูปที่ 15 วงจรควบคุมสเตปเปอรมอเตอร 

 
4.6 การทดสอบเครื่องสงไมโครโฟน 

Wireless 
Microphone FM. Receiver 

POWER  SUPPLY POWER  SUPPLY

6 V 9 V

FM. Receiver CircuitMicrophone Circuit
 

รูปที่ 16 วงจรเครื่องรับ-สงไมโครโฟน 

4.7 วงจรภาคสงคลื่นวิทยุ (Transmitter) 

Power supply transmitter osciloscope
12v

 

POWER  SUPPLY RELAY  
DRIVE

DECODER ENCODER

POWER  SUPPLY
Relay Circuit

OSCILOSCOPE

5 V

9 V

5 V 5 V
O/PI/P O/PI/P

 

encoder5v

รูปที่  17  วงจรภาคสงคลื่นวิทยุ 

 
 

รูปที่ 18 รูปคลื่นสัญญาณในการ  Modulator  
 สัญญาณของเครื่องสงคลื่นวิทยุ 

 
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 สวนของการสงและรับสัญญาณภาพ 

 
 

รูปที่ 22  ลักษณะภายนอกของรถสังเกตการณและรีโมทควบคุม 

5 วิเคราะหปญหา และ สรุปผลการทดสอบ 
บทความนี้ประกอบดวยสวนฮารดแวร และซอฟแวร ในสวนของ

ฮารดแวรคอนขางยุงยาก เน่ืองจากวงจรที่ใชในการควบคุมฮารดแวร
น้ันไดแบงชุดวงจรของแตละภาคออกจากกัน ใหทํางานไดอิสระ จาก
การที่เรานําวงจรตางๆมารวมกัน ทําใหเราพบปญหาที่เกิดข้ึน เชนการ
ทดลองของภาค Encoder และ Decoder เม่ือทําการวัดสัญญาณ 
Output ของภาค Encoder เปรียบเทียบกับภาค Output ของภาค 
Decoder ปรากฏวาชองควบคุมที่ไดจาก Output ของภาค Decoder ไม
ตรงกับชองควบคุมทางภาค Encoder เชนเม่ือเราทําการปรับการควบ
คุมที่ชองที่ 1 ของภาค Encoder ชองควบคุมทางภาค Decoder ที่ไดจะ
ตรงกับชองที่ 5 เน่ืองการเก การเลื่อนของชองควบคุมทางภาค 
De ห
องควบคุมที่ไดของท้ัง 2 วงจรตรงกัน 

อีกปญหาหน่ึงที่พบ และเปนปญหาที่ใหญ สําหรับบทความนี้ คือ 
การสงขอมูลในการควบคุมผานระบบสื่อสารแบบไรสาย (wireless) คือ 
กอนทําการสงการควบคุมแบบไรสายน้ัน เราทําการทดลองสงโดยการ

วง รากฏวาสามารถควบ
คุมกา

ับ

ุง  
 

. เอกสารอางอิง 
ี่1, กรุงเทพมหานคร 

ถา

1 , 
รุงเ

 

ิด
coder ทําใหเราตองทําการแกไขวงจรภาค Decoder ใหม เพื่อทําใ

ช

ตอ จรภาค Encoder กับ Decoder โดยตรง   ผลป
รทํางานในสวนตางๆของบทความไดตามที่กําหนด แตเม่ือนํามา

เขาตอกับภาคสงและภาคร สัญญาณวิทยุ ปรากฏวาสามารถควบคุม
แบบไรสายไดในระยะใกลเทานั้น  จากปญหาที่เกิดข้ึนน้ีทําใหัตองนําวง
จรภาคสงและรับสัญญาณวิทยุมาทําการแกไขใหม จึงทําใหรูวาระบบ
ส่ือสารแบบไรสาย (Wireless) เปนเร่ืองที่ยุงยากมากพอสมควรที่จะ
ทําใหการรับ-สงสัญญาณมีประสิทธิภาพตามที่ตองการ 
 การแสดงผลของภาพวีดีโอน้ันเราใชกลอง CCD ที่สามารถ
คอนโทรลไดรอบทิศทาง ในการเก็บภาพ สัญญาณภาพที่ไดน้ันจะสงมา
แสดงผลที่จอมอนิเตอรของตัวรีโมทคอนโทรลไดโดยตรง และถาหาก
ตองการบันทึกเราก็สามารถตอเขากับเคร่ืองบันทึกโดยตรง 
 
6.ขอเสนอแนะและแนวทางแกไขปรับปร

จากบทความนี้เราสามารถเพิ่มชองการควบคุมไดอีก 4 ชอง
สัญญาณ เน่ืองจาก ภาค Decoder ชุดน้ีสามารถใชงานไดถึง 9 ชอง
สัญญาณ สวนการรับ-สง แบบไรสายน้ัน เราสามารถปรับปรุงวงจรทั้ง
ภาครับและภาคสงใหสามารถควบคุมใหไกลข้ึนกวาเดิมได เพราะในวง
จรการทํางานไดแบงแยกออกเปนภาคตางๆ จึงทําใหสามารถปรับปรุง
แกไข และตรวจสอบวงจรไดงาย แตควรระวังการตอสายไฟในแตละ
ภาคเขาดวยกัน เพราะแตละวงจรใชไฟเลี้ยงภายในวงจรไมเทากัน 
 ปญหาเกี่ยวกับเสาอากาศของภาครับ-สงสวนใหญจะไมคอย 
Match  กัน ทําใหการรับสงสัญญาณไดไมไกล เราควรศึกษาการออก
แบบสายอากาศใหดีเพื่อลดปญหาที่เกิดข้ึน 
 ปญหาเกี่ยวกับแบตเตอร่ี พบวาใชงานตอเน่ืองนาน ๆ ไมคอยได 
ดังน้ันตองหาแบตเตอรี่ที่มีคุณภาพดี ใชงานตอเน่ืองไดนาน หรือ อาจ
จะพัฒนาวงจรใหกินกําลังไฟต่ําลง เพื่อใหแบตเตอร่ีใชงานไดนานขึ้น 
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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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