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บทคัดยอ 

งานวิจัยนี้มีวัตถุประสงค์เพื่อออกแบบและสร้างหุ่นยนต์เดินตามเส้นและตรวจจับวัตถุ เครื่องมือที่ใช้

ในการวิจ ัยประกอบด้วยล้อรถ เซอร์โวมอเตอร์ บอร์ด Arduino Mega2560 บอร์ดควบคุมมอเตอร ์ 

แหล่งจ่ายไฟขนาด 5 โวลต์ 3 แอมแปร์ แบตเตอรี่ เซนเซอร์วัดค่าสี เซนเซอร์ตรวจจับเส้น ผลการทดลอง

ความเร็วในการเคลื่อนไหวโดยการปรับพัลส์ 45 ซึ่งได้ผลความเร็วเท่ากับ 2.57 นาที ปรับพัลส์ที่ระดับ 55 ซึ่ง

ได้ผลความเร็วเท่ากับ 2.47 นาที ปรับพัลส์ที่ระดับ 65 ซึ่งได้ผลความเร็วเท่ากับ 2.43 นาที และการปรับพัลส์ที่

ระดับ 75 ซึ่งไดผ้ลความเร็วเท่ากับ 2.31 นาที 

คําสําคัญ: หุ่นยนต์เดินตามเส้น การนำทางด้วยเซนเซอร์  

 

Abstract 

 This research aims to design and develop a line-following and object-detecting robot. 

The tools and components used include wheels, servo motors, an Arduino Mega2560 board, 

motor driver board, switching power supply, LiPo battery, color sensor, and line tracking 

sensor. The experiment measured the robot's movement speed by adjusting the pulse width. 

At a pulse level of 45, the speed recorded was 2.57 minutes; at level 55, it was 2.47 minutes; 

at level 65, it was 2.43 minutes; and at level 75, the speed improved to 2.31 minutes. 

Keywords: Line-following Robot, Sensor-based Navigation 
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1. บทนํา   

 ในปัจจุบันหุ่นยนต์ได้เข้ามามีบทบาทสำคัญในชีวิตประจำวันของมนุษย์มากขึ้น โดยสามารถพบเห็นการนำ

หุ่นยนต์ไปใช้ในงานหลากหลายประเภท เช่น งานในสายการผลิตอุตสาหกรรม [1] การช่วยเหลือผู้ประสบภัย 

การลาดตระเวนในพื้นที่เสี่ยงภัย งานบริการในร้านอาหาร ติดตามเส้นที่วาดไว้บนพื้นทั่วไป [2]-[3] งานบ้าน

ทั่วไป อย่างไรก็ตามหุ่นยนต์ที่สามารถทำงานได้หลากหลายมักมีต้นทุนสูง เนื่องจากต้องใช้อุปกรณ์เฉพาะทาง 

และหากเกิดความผิดพลาดขึ ้น การทำงานทั้งหมดอาจหยุดชะงักทันที ในทางกลับกันหากแบ่งหน้าที ่การ

ทำงานให้หุ่นยนต์หลายตัวทำงานร่วมกัน โดยให้แต่ละตัวรับผิดชอบเฉพาะด้านตามความสามารถ จะช่วยให้

ระบบโดยรวมมีความยืดหยุ่นมากขึน้ และสามารถดำเนินงานต่อได้แม้มีบางหน่วยเสียหาย อีกทั้งหุ่นยนต์แต่ละ

ตัวใช้ชิ้นส่วนพื้นฐานที่หาได้ง่าย ราคาจึงไม่สูงนัก ในปัจจุบันมีการวิจัยเกี่ยวกับหุ่นยนต์และนำไปใช้ในงานที่

หลากหลายและพัฒนาโปรแกรม เช่น การศึกษาการออกแบบระบบควบคุมด้วยลอจิกฟัซซีสำหรับหุ่นยนต์เดิน

ตามเส้นนี้ อาศัยข้อมูลอินพุตจากเซนเซอร์ตรวจจับแสงสองตัวที่ติดตั้งใต้ตัวหุ่นยนต์ เพื่อสร้างคำสั่งในการ

ควบคุมทิศทางการเคลื่อนที่ให้หุ่นยนต์สามารถเดินตามเส้นไดอ้ย่างแม่นยำ ซึง่หุ่นยนต์ดังกล่าวยังเหมาะสำหรับ

ใช้ศึกษาและทดสอบระบบฟัซซีแบบเรียลไทม์ในห้องปฏิบัติการ [4] หรือหุ่นยนต์เคลื่อนที่ช่วยให้หุ่นยนต์

สามารถปฏิบัติภารกิจได้อย่างมีประสิทธิภาพด้วยโมเดลการเรียนรู้เชิงลึกของระบบโครงข่ายประสาทเทียม

แบบคอนโวลูชั่นสามารถบรรลุประสิทธิภาพที่ดีในการตรวจจับวัตถ ุ[5] เปน็ต้น  

 จากแนวคิดนี้ผู้วิจัยจึงออกแบบและสร้างหุ่นยนต์อัตโนมัติเพื่อศึกษาการพัฒนาระบบหุ่นยนต์ พร้อมทั้งฝึก

ทักษะด้านการเขียนโปรแกรมควบคุมผ่านไมโครคอนโทรลเลอร์ เพื่อประยุกต์ใช้ในการควบคุมการทำงานของ

หุ่นยนต์อย่างมีประสิทธิภาพ 

 

2. วิธีการดําเนินงานวิจัย  

 จากการศึกษาได้ดำเนินการออกแบบและเตรียมวัสดุอุปกรณ์สำหรับสร้างหุ่นยนต์อัตโนมัติอย่างเป็นระบบ 

โดยมีรายการวัสดุที่เลือกใช้ตามความเหมาะสมกับฟังก์ชันการทำงานของหุ ่นยนต์ ไม่ว่าจะเป็นอุปกรณ์

ขับเคลื่อน เช่น มอเตอร์ ล้อ และแบตเตอรี่ รวมถึงเซนเซอร์ตรวจจับเส้นทางและวัดค่าสี เพื่อให้หุ่นยนต์

สามารถตอบสนองต่อสภาพแวดล้อมที่จำลองขึ้นได้อย่างแม่นยำ การเลือกใช้บอร์ดควบคุม เช่น Arduino 

UNO Mega2560 R3 และบอร์ด L298 สำหรับควบคุมมอเตอร์ ยังช่วยให้การพัฒนาระบบควบคุมมีความ

ยืดหยุ่นและปรับเปลี่ยนได้ง่าย วัสดุโครงสร้าง เช่น แผ่นอะคริลิคและฟิวเจอร์บอร์ด ถูกเลือกใช้เพื่อให้น้ำหนัก

เบาและเคลื่อนย้ายสะดวก สอดคล้องกับเป้าหมายของงานวิจัยที่เน้นการใช้งานจริงในงานทดลองและการ

เรียนรู้เชิงประยุกต์แสดงแผนผังการออกแบบระบบดังภาพท่ี 1  
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ภาพที่ 1 การออกแบบโครงสร้างชิ้นงาน 

 

 การออกแบบเส้นทางสำหรับหุ่นยนต์และทดลองใช้งานได้ดำเนินการออกแบบเส้นทางสำหรับหุ่นยนต ์และ

วัดขนาดของเส้นทาง ดังภาพที่ 2 

  

 
 

ภาพที่ 2 เส้นทางสำหรับหุ่นยนต์เดินตามเส้นและตรวจจับวัตถุ 
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3. ผลการวิจัย 

 งานวิจัยนี้ได้ดำเนินการทดลองหุ่นยนต์เดินตามเส้นและตรวจจับวัตถุที่สามารถเดินตามเส้นทางที่กำหนด

และตรวจจับวัตถุ โดยแบ่งออกเป็นผลการออกแบบและสร้างหุ่นยนต์ การทดสอบความแม่นยำในการใช้งาน 

การออกแบบเส้นทางสำหรับทดลองการใช้งาน และการทดสอบเซนเซอร์สี แสดงผลการออกแบบและสร้างดัง

ภาพที่ 3 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 3 ผลการออกแบบและสร้างหุ่นยนต์เดินตามเส้นและตรวจจับวัตถ ุ

 

 3.1 ผลการทดสอบความแม่นยำในการใช้งาน 

  ผลการทดลองความเร็วในการเคลื่อนที่หุ ่นยนต์เดินตามเส้นและตรวจจับวัตถุในแนวราบ จากการ

ทดลองหุ่นยนต์เคลื่อนที่ไปในทิศทางที่ต้องการได้จะต้องอาศัยพลังงานไฟฟ้าเข้าแบตเตอรี่ และจ่ายไฟให้กับ

วงจรเพื่อเป็นไฟเลี้ยงมอเตอร์กับบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ ซึ้งสามารถให้หุ่นยนต์เดินตามเส้นและตรวจจับ

วัตถุใช้งานได ้และทำการทดลองในสนามที่ได้ออกแบบไว ้ดังตารางท่ี 1 

 

ตารางที่ 1 ผลการทดสอบความแม่นยำ 

 

 

 

Plus 

 

เวลาเคลื่อนที่  

ความแมนยํา สีน้ําเงิน สีเขียว สีเหลือง สีแดง เวลารวม 

45 22 ต่อวินาที 59 ต่อวินาที 1.81 นาที 2.16 นาที 2.57 นาที 92% 

55 18 ต่อวินาที 53 ต่อวินาที 1.34 นาที 2.09 นาที 2.47 นาที 70% 

65 17 ต่อวินาที 51 ต่อวินาที 1.31 นาที 2.27 นาที 2.43 นาที 65% 

75 14 ต่อวินาที 45 ต่อวินาที 1.25 นาที 2.12 นาที 2.31 นาที 50% 
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 3.2  ผลการทดลองเซนเซอร์สีสำหรับหุ่นยนต ์

         การออกแบบเส้นทางสำหรับหุ่นยนต์เดินตามเส้นและตรวจจับวัตถุ ผู้วิจัยได้ออกแบบเส้นทางโดยใช้

วัสดุฟิวเจอร์บอร์ดสีขาว และเลือกใช้เทปสีดำเป็นเส้นทางสำหรับหุ่นยนตด์ังภาพที ่4 

 

 

 

 

 

 

(ก) 

 

 

 

 

 
 

(ข) 

 

 

    

 

 

 

 

(ค) 

 

 

 

 

 

 

(ง) 

ภาพที่ 4 ผลการทดลองเซนเซอร์สสีำหรับหุ่นยนต ์ก) สีน้ำเงิน ข) สแีดง ค) สเีขียว และ ง) สเีหลือง 
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 จากภาพที่ 4 การทดสอบเซนเซอร์สีได้ทำการทดสอบโดยใช้โปรแกรมที่เขียนขึ้นมาเพื่อใช้ในการทดสอบ

โมดูลในการวัดค่าสี RGB เซนเซอร์ใช้แยกสีที่อยู่หน้าเซนเซอร์เอาต์พุตที่อ่านได้ออกมาเป็นค่า RGB พร้อม 

Flash สำหรับตรวจจับสีวัตถุ เพื่ออ่านค่าความถี่ของแสงออกมาเป็นสีนั้นๆ เช่น สีแดงจะเท่ากับ R<=20 G<=

44 B<=33  สีน้ำเงิน <=48 G<=41 B<=21 สีเขียว R<=18 G<=11 B<=16 สีเหลือง R<=8 G<=14 G<=19  

 

4. สรุปและอภิปรายผลการวิจัย  

 หุ่นยนต์เดินตามเส้นและตรวจจับวัตถุเป็นหุ่นยนต์ที่สามารถเคลื่อนที่ตามเส้นทางที่กำหนดโดยอัตโนมัติ 

พร้อมทั้งสามารถตรวจจับและหยิบจับวัตถุได้ด้วยแขนกลที่ควบคุมด้วยเซอร์โวมอเตอร ์หุ่นยนต์ถูกควบคุมการ

ทำงานผ่านไมโครคอนโทรลเลอร์ ผลการทดสอบการทำงานของแต่ละส่วนซึ่งสามารถทำงานได้จริง มีโครงสร้าง

ที่แข็งแรงและมั่นคง เหมาะสมต่อการนำไปใช้ศึกษาและทดลองตามใบงาน โดยผลการทดสอบแสดงให้เห็นถึง

ความสามารถของหุ่นยนต์ในการเดินตามเส้น ตรวจจับวัตถุ การออกแบบเส้นทางใช้งาน และการตอบสนองต่อ

เซนเซอร์สี ซึ่งพิสูจน์ได้ว่าหุ่นยนต์สามารถนำไปใช้ในการเรียนรู้ระบบสมองกลฝังตัวและการควบคุมหุ่นยนต์ใน

ระดับพื้นฐานได้อย่างมีประสิทธิภาพ แต่มีข้อจำกัดเรื่องเซนเซอร์แทรกเส้น (Tracing) หลุดออกจากเส้นบ่อย 

และปัญหาแสงสว่างทำให้เซนเซอร์ทำงานผิดพลาดได้ง่าย ข้อเสนอแนะควรพัฒนาและปรับปรุงโครงสร้างโค้ด

คำสั่งไมโครคอนโทลเลอร์หรือควบคุมแบบ PID [2] เพ่ือควบคุมอุปกรณ์ต่าง ๆ ให้ดีขึ้น 
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