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บทคัดย่อ 
บทความนี้เป็นการศึกษาถึงการนําเอาเทคโนโลยีหุ่นยนต์มาประยุกต์ใช้ทางด้านการเกษตรโดยมีวัตถุประสงค์คือ

การเก็บผลส้มซึ่งสามารถทดแทนแรงงานคนได้โดยหุ่นยนต์สามารถเก็บผลส้มได้โดยอัตโนมัติ โดยหุ่นยนต์เก็บผลส้ม
ประกอบไปด้วย 2 ส่วนหลักคือส่วนของระบบประมวลผลภาพและส่วนของตัวหุ่นยนต์ระบบประมวลผลภาพจะทําหน้าที่
คัดแยกวัตถุโดยดูจากสีผิววัตถุขนาดรูปทรงเรขาคณิตเมื่อคัดแยกได้แล้วระบบประมวลผลภาพส่งข้อมูลเป็นตําแหน่งของ
ภาพไปให้หุ่นยนต์การเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์เมื่อหุ่นยนต์เคล่ือนที่เข้าหาผลส้มไมโครคอนโทรเลอร์ส่ังให้กริปเปอร์ทําการเก็บ
ผลส้มได้ทันที 

จากการทดลองการเก็บผลส้มทั้ง3ผลโดยท่ีผลส้มผลที่ 1 อยู่สูงจากพื้น35 ซม.และอยู่ห่างจากลําต้นไปทางด้าน
ขวา10 ซมผลส้มผลที่ 2 อยู่สูงจากพื้น 45 ซม.และอยู่ห่างจากผลส้มผลที่1ไปทางด้านซ้าย15 ซม. และผลส้มผลที่3 อยู่สูง
จากพื้น 35ซม.และอยู่ห่างจากผลส้มผลที่2ไปทางด้านซ้าย10 ซม.  โดยการทดลองแบ่งเป็น3การทดลองสามารถทําเวลา
ได้ดังนี้การทดลองที่1การเก็บผลส้มโดยไม่มีส่ิงกีดขวางระยะทาง 180ซม. ใช้เวลาโดยเฉล่ีย 46 วินาทีการทดลองที่2การ
เก็บผลส้มโดยมีส่ิงกีดขวาง1ชั้นระยะทาง180 ซม. ส่ิงกีดขวางอยู่ห่าง90ซม.จากผลส้มขนาดส่ิงกีดขวาง25x15x30ซม.  ใช้
เวลาโดยเฉล่ีย 60วินาทีและการทดลองที่3การเก็บผลส้มโดยมีส่ิงกีดขวาง2ชั้นระยะทาง180ซม. ส่ิงกีดขวางช้ินแรกอยู่ห่าง
ระยะ 120 ซมและส่ิงกีดขวางชิ้นที่2 อยู่ห่างระยะ 90 ซม. จากต้นส้มและห่างจากส่ิงกีดขวางช้ินแรก 50 ซม.ไปทางขวา
ขนาดส่ิงกีดขวาง 25x15x30 ซม. ใช้เวลาโดยเฉล่ีย 103วินาที 
คําสําคัญ: หุ่นยนต์เคล่ือนที่อัตโนมัติ, หุ่นยนต์การเกษตร, เมคคาทรอนิกส์, ระบบอัตโนมัติ 
Abstract 

This research studied about taking a robotic technology to assist the agricultural section. 
The aim is harvest oranges which can replace human powers. This robot harvests oranges 
automatically. Orange Harvest Robot consists of two parts. The main is an image processing. 
Another one is a movement system. The image processing can separate the oranges by noticing 
color, shape, and geometry. After separation, a camera will send the position of image to the 
movement system. The movement of robot and its arm was controlled by microcontroller. It 
can command the electronic system to control the movement of motor. When the robot 
moves close to the oranges, microcontroller commands gripper to harvest the oranges instantly 
           From the experiment of collecting three oranges, the first one;the height from the 
ground is 35 centimeters. It is far from the trunk to the right side 10 centimeters. The second 
orange is high from the ground 45 centimeters and far from the first one to the left side 15 
centimeters. The last orange is high from the ground 35 centimeters and far from the second 
orange to the left side 10 centimeters. The experiment separates to three parts. The time is 
different by following; the first part is collecting orange without a barrier, a distance is 180 
centimeters. The time by average is 46 minutes. The second part is collecting orange with a 
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layer of barrier, a distance is calculated 180 centimeters. A barrier is far from orange 90 
centimeters; the size of barrier is 25*15*30 centimeters. The time by average is 60 minutes. The 
last experiment is collecting orange with two layers of barrier, a distance is 180 centimeters. The 
first barrier is far from the orange 120 centimeters while the second is far from the orange 90 
centimeters and far from the first barrier 50 centimeters to the right side 
Keywords:   Automatic Mobile Robot, Agricultural Robot, Mechatronic, Automation 
 

1. บทนํา 
ในปัจจุบันแรงงานคนเป็นที่ต้องการเป็นอย่างมาก

สําหรับอุตสาหกรรมการเกษตรแต่ทั้งน้ีในทุกๆปีประสบ
ปัญหาการขาดแคลนแรงงานคนเป็นจํานวนมากการ
นําเอาเทคโนโลยีมาใช้นับเป็นทางเลือกหนึ่งในการแก้ไข
ปัญหาแรงงานคนที่ขาดแคลนหน่ึงในเทคโนโลยีนั้นคือการ
นําเอาหุ่นยนต์มาเก็บเกี่ยวผลผลิตแทนแรงงานคนข้อดี
ของหุ่นยนต์ คือสามารถทํางานได้ยาวยาวนานกว่า
แรงงานคนและเป็นการลดค่าใช้จ่ายในอีกทางหนึ่งจาก
แนวคิดน้ีจึงเป็นที่มาของโครงงานโดยการควบคุมหุ่นยนต์
นั้นจะควบคุมโดยMicrocontroller และโปรแกรม
LabVIEW เพื่อเป็นต้นแบบสําหรับหุ่นยนต์ในการเก็บ
เกี่ยวผลไม้ทําให้ไมีการนําหุ่นยนต์มาใช้งานร่วมกับ
แรงงานคนในด้านงานเกษตรดังตัวอย่างต่อไปนี้ 

การพัฒนาระบบMachine Vision Real-time 
สําหรับหุ่นยนต์เก็บผลแอปเป้ิล[1] การเก็บเกี่ยวผลแอป
เปิ้ลได้โดยที่ผลแอปเปิ้ลไม่บอบช้ําและแม่นยําหนึ่งใน
ขั้นตอนสําคัญคือระบบการมองภาพบทความน้ีอธิบายถึง
ขั้นตอนและผลลัพธ์ในการพัฒนาMachine Vision Real-
time โดยที่สภาพแวดล้อมต่างกันเช่นมีเมฆมาก,แสงแดด
ส่องในมุมต่างกันการออกแบบและการควบคุมหุ่นเก็บ
แอปเป้ิล[2] แขนกล5 แกนติดชุดการจับและภาพที่ใช้
เซนเซอร์รับภาพระบบควบคุมการรับการแอปเปิ้ลเก็บ
เกี่ยวการทดสอบในห้องปฏิบัติการฃและการทดสอบใน
สนามทุ่งโล่งอัตราความสําเร็จของเก็บเกี่ยวแอปเป้ิลเป็น
77% และเวลาเก็บเกี่ยวเฉล่ีย15 วินาทีต่อแอปเปิ้ลการ
ประเมินผลการทดสอบภาคสนามของหุ่นยนต์เก็บผลสต
อเบอรี่ [3] โดยความคิดพื้นฐานคือความสามารถในการ
ทํางานตอนการคืนซึ่งทดแทนในส่ิงที่มนุษย์ไม่สามารถทา
งานได้การประเมินผลในภาคสนามนั้นประเมินทั้งในด้าน
การมองเห็นผลสตอเบอรี่การประเมินความสุกของผลสต
อเบอรี่โดยดูจากสีผิวโดยใช้กล้องการเก็บเกี่ยวผลสตอเบอ
รี่โดยเทียบกับการใช้แรงงานคนการรรับรู้ถึงคุณสมบัติ

ของผิวและสีของผลไม้บนต้นไม้[4] กล่าวถึงการค้นหาอัล
กอลิทึมของการความแยกต่างของผลไม้จําพวกแอปเปิ้ล
ในสวนผลไม้ในภาพที่มีแอปเปิ้ลอยู่บนต้นและการพิจ
ราณาแอปเปิ้ลสีเขียวและสีแดงซึ่งจากการทดลองโดย
ภาพสีของสมการที่แปลงในการใช้งานเพื่อทําให้ภาพมี
ความเด่นชัดขึ้นด้วยการสกัดสีของสีแดง(redness)และ
กล่าวว่าการแยกแอปเปิ้ลเขียวมีความยากกว่าที่จะแยก
ส่วนที่เหลือของแอปเป้ิลแดงแต่สามารถแยกแยะสีเขียว
และสีแดงของแอปเปิ้ลได้หุ่นยนต์เก็บผลแอปเป้ิล[5] 
ประมวลผลภาพด้วยข้อมูลCCD ผ่านทางPC  และทําการ
แก้ไขอัลกอรึทึมเพื่อนพัฒนาการมองเห็นของระบบ
Machine Vision  
     สําหรัลงานวิจัยนี้เป็นการสร้างหุ่นยนต์ที่สามารถ
เคล่ือนที่และเก็บผลส้มได้อย่างอัตโนมัติโดยประมวลผล
การเคลื่อนที่และเก็บผลของส้มผ่านทางกล้องและควบคุม
ด้วยNIsb6932, myRIO1900 ด้วยโปรแกรมLabview 

2. ทฤษฎีที่เกีย่วข้อง 
2.1 หุ่นยนต์เคลื่อนที่อัตโนมัติ 
      โดยปกติหุ่นยนต์ถูกแบ่งออกเป็น 2 ประเภทตาม
ลักษณะการใช้งานคือหุ่นยนต์ชนิดที่ติดตั้งอยู่กับที่ (fixed 
robot) เป็นหุ่นยนต์ที่ไม่สามารถเคลื่อนที่ไปไหนได้ด้วย
ตัวเองมีลักษณะเป็นแขนกลสามารถขยับและเคล่ือนไหว
ได้เฉพาะแต่ละข้อต่อภายในตัวเองเท่านั้นมักนําไปใช้ใน
โรงงานอุตสาหกรรมเช่นโรงงานประกอบรถยนต์ และ
หุ่นยนต์ชนิดที่เคล่ือนที่ได้ (mobile robot) หุ่นยนต์
ประเภทน้ีจะแตกต่างจากหุ่นยนต์ที่ติดตั้งอยู่กับที่เพราะ
สามารเคล่ือนที่ไปไหนมาไหนได้ด้วยตัวเองโดยการใช้ล้อ
หรือการใช้ขาซึ่งหุ่นยนต์ประเภทนี้ปัจจุบันยังเป็นงานวิจัย
ที่ทําการศึกษาอยู่ภายในห้องทดลองเพื่อพัฒนาออกมาใช้
งานในรูปแบบต่างๆเช่นหุ่นยนต์สํารวจดาวอังคารของ
องค์การนาซ่า 
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รูปที่ 10แสดงการทดลองเก็บผลส้มมีส่ิงกีดขวาง1ชั้น 
 

 เมื่อรถเคลื่อนที่เข้าหาผลส้มที่ระยะทาง180 ซม.โดย
ทําการหลบหลีกส่ิงกีดขวางโดยมีขนาด 25x15x30 ซม. 
ระยะ90ซม.จากผลส้มและเคล่ือนที่เข้าไปเก็บผลส้มผล
แรกโดยใช้เวลาเฉล่ียอยู่ที่ 29.25วินาทีหลังจากน้ันรถได้
เคล่ือนที่ถอยหลังเป็นระยะทาง 30ซม.และปล่อยผลส้ม
เพื่อที่จะเคล่ือนที่เข้าไปเก็บผลส้มผลที่สองโดยการเก็บผล
ส้มผลที่สองใช้เวลาเฉลี่ย 15.34 วินาทีหลังจากที่รถ
เคล่ือนที่ถอยหลังเป็นระยะทาง 30ซม.พร้อมทําการ
ปล่อยผลส้มผลที่สองและเคลื่อนที่ตรงเข้าไปเก็ยผลส้มผล
ที่สามเมื่อเสร็จส้ินกระบวนการจะใช้เวลาเฉลี่ยอยู่ที่16.29 
วินาที 
ค. การทดลองการเก็บผลส้มโดยมีสิ่งกีดขวาง2ชั้น
ระยะทาง180ซม. สิ่งกีดขวางชิ้นแรกอยู่ห่างระยะ 120 
ซมและสิ่งกีดขวางชิ้นที่2 อยู่ห่างระยะ 90 ซม. จากต้น
ส้มและห่างจากสิ่งกีดขวางช้ินแรก 50 ซม.ไปทางขวา
ขนาดสิ่งกีดขวาง 25x15x30 ซม. 
 

 

 

รูปที่ 11แสดงการทดลองเก็บผลส้มมีส่ิงกีดขวาง 2 ชั้น 
 

 เมื่อรถเคลื่อนที่เข้าหาผลส้มที่ระยะทาง 180ซม.และ
ทําการหลบหลีกส่ิงกีดขวาง 2ชั้นโดยที่ส่ิงกีดขวางช้ินแรก
อยู่ห่างระยะ 120 ซมและส่ิงกีดขวางช้ินที่2 อยู่ห่างระยะ 
90 ซม. จากต้นส้มและห่างจากส่ิงกีดขวางช้ินแรก 50 
ซม.ไปทางขวาขนาดส่ิงกีดขวาง 25x15x30 ซม.เมื่อทํา
การเก็บผลส้มผลแรกใช้เวลาโดยเฉล่ียที่ 60.31 วินาทแีละ
รถจะเคล่ือนที่ถอยหลังระยะทาง30ซม.และทําการปล่อย
ผลส้มหลังจากนั้นรถจะเคลื่อนที่ตรงเข้าไปเก็บผลส้มผลที่
สองใช้เวลาโดยเฉล่ีย 20.53 วินาทีเมื่อทําการเก็บผลส้ม
ผลที่สองรถจะเคลื่อนที่ถอยหลัง 30ซม.และเคล่ือนที่ตรง
เข้าไปเก็บผลส้มผลที่สามใช้เวลาโดยเฉล่ีย 22.60 วินาที 
 จากการทดลองที่กล่าวมาทั้งหมด ปัจจัยหลักที่ทําให้
รถเก็บผลส้มได้เวลาไม่เท่ากันนั้นมีด้วยกันดังต่อไปนี้ 
1.ระบบประมวลผลภาพของหุ่นยนต์มีความคลาดเคล่ือน
เมื่อหุ่นยนต์ทําการรับภาพและประมวลผลระยะทางใน
การเคลื่อนที่ในขณะเคล่ือนที่แขนกลจะเกิดการส่ันไหวทํา
ให้ ก ร ะบวนการ ในกา รประมวลผลภาพ มีคว าม
คลาดเคล่ือนไปจากเดินค่าที่MyRIOประมวลผลจึง
ผิดเพี้ยนไปส่งผลให้หุ่นยนต์เคล่ือนไปหาผลส้มได้ไม่ตรง
ตําแหน่งเมื่อไม่ตรงตําแหน่งMyRIOจะส่ังให้หุ่นยนต์
เคล่ือนที่ถอยหลังเพื่อเริ่มกระบวนการค้นหาผลส้มใหม่ซึ่ง
ทําให้เกิดความล่าช้าในการเดินเข้าหาผลส้ม 
2.การเคลื่อนที่ของแขนกลมีความล่าช้าในขณะที่อยู่หน้า
ผลส้มแขนกลเคล่ือนที่ขึ้น-ลงโดยสัมพันธ์กับค่าของ
ตําแหน่งผลส้มเมื่อแขนกลเกิดความล่าช้าในการเคล่ือนที่
ขึ้น-ลงMyRIOจะทําการประมวลผลนานขึ้นเพื่อค้นหา
ตําแหน่งที่แน่นอนในการเก็บส่งผลให้เกิดความล่าช้าใน
การเก็บผลส้ม 
3.ส่ิงกีดขวางทางเดินในการทดลองที่2-3 เมื่อมีส่ิงกีดขวาง
หุ่นยนต์ทําการหลบหลีกส่ิงกีดขวางเพื่อเข้าไปหาผลส้มจึง
ทําให้ใช้ระยะเวลาที่มากขึ้นในการเคล่ือนที่เข้าหาผลส้ม
เมื่อเทียบกับการทดลองที่4 
4.ปัจจัยภายนอกเช่น 
    4.1ความสว่างของแสง 
ความสว่างของแสงเป็นปัจจัยหน่ึงที่ทําให้กล้องจับภาพผล
ส้มก่อนในขณะก่อนเคล่ือนที่และหลังเคลื่อนที่ได้ไม่
เ หมื อนกั นจึ งทํ า ให้MyRIOเ กิ ดความล่ าช้ า ในการ
ประมวลผลเพราะเม่ือกล้องจับผลส้มได้ไม่เหมือนก่อน
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DRC0010  
เคล่ือนที่MyRIOส่ังคําส่ังค้นหาผลส้มจึงทําให้เกิดความ
ล่าช้าในกระบวนการเก็บผลส้ม 
    4.2 ลม 
ในขณะที่หุ่นยนต์เคล่ือนที่เข้าหาผลส้มเมื่อมีลมปะทะกับ
ผลส้มผลส้มเกิดการแกว่งทําให้ตําแหน่งของผลส้ม
คลาดเคล่ือนจึงเกิดความล่าช้าในการเก็บผลส้ม 

5.สรุปและขอ้เสนอแนะ 
 บทความงานวิจัยน้ีได้นําเสนอการออกแบบหุ่นยนต์
เก็บผลส้มควบคุมด้วยโปรแกรมLabviewโดยทํางานแบบ
อัตโนมัติใช้NI MyRIO1900ควบคุมแขนกลและ
ประมวลผลภาพใช้Labview Starter kit 2.0 เป็นฐานรถ
ในการเคลื่อนที่ซึ่งควบคุมโดยsbRIO9632  พบว่าการ
ประมวลผลภาพด้วยโปรแกรมLabviewโดยอาศัยทฤษฎี
และงานวิจัยที่ เกี่ ยวข้องกันในกระบวนการ Image 
processing สามารถจําแนกผลส้มได้ตามที่ต้องการและมี
ความแม่นยําทําให้การเคล่ือนที่เข้าหาผลส้มและเก็บผล
ส้มมีความแม่นยําส่วนฐานรถท่ีใช้Ultrasonic sensor 
สามารถมองเห็นส่ิงกีดขวางในระยะที่เหมาะสมและทําให้
รถหลบหลีกส่ิงกีดขวางได้ตามที่ต้องการ  
 แต่มีข้อเสนอแนะสําหรับการพัฒนาต่อเนื่องดังนี้ควร
ติดตั้ งแหล่งกํา เนิดแสงเพื่ อ ให้ระบบมองเห็นภาพ
ประมวลผลภาพได้มีประสิทธิภาพมากขึ้นระบบกล้องควร
สามารถปรับค่าสีได้เพื่อที่สามารถทํางานได้ในสภาวะที่
ต่างกันเช่นในบริเวณไม่มีแสงหรือแสงน้อยในบริเวณ
กลางแจ้งลดขนาดความซับซ้อนของโปรแกรมที่ควบคุม
เพื่อให้NI MyRIO1900และsbRIO9632 สามารถ
ประมวลผลได้เร็วขึ้นติดตั้งเซ็นเซอร์วัดระยะบริเวณข้าง
ซ้าย-ขวาของตัวรถเพื่อเพิ่มประสิทธิภาพในการหลบหลีก
ส่ิงกีดขวางติดตั้งเซ็นเซอร์วัดระยะการหมุนเพื่อควบคุม
DC Motor ของแขนให้มีความแม่นยําทั้งการหมุนซ้าย-
ขวาและเคล่ือนที่ขึ้น-ลงติดตั้งระบบแรงกระแทกตรงช่วง
ล่างของรถเพื่อที่สามารถเคล่ือนที่ได้ในบริเวณพื้นผิว
ขรุขระพื้นผิวที่ต่างระดับ 
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