
กาวทันโลกวิทยาศาสตร ปที่ 11 (2): 2554 93

หุนยนตเก็บกูระเบดิควบคุมการทํางานดวยเครือ่งคอมพวิเตอร 
ผานระบบเครือขายไรสาย 

(Rescue Robot with Remote Control via Wireless Network) 
 

ณัฐดนัย สิงหคลีวรรณ* 
ธีรวิทย อัศวศิลปะกุล* 

 
*สาขาวิชาเทคโนโลยีอิเล็กทรอนิกส คณะวิทยาศาสตรและเทคโนโลยี มหาวิทยาลัยราชภัฏบาน
สมเด็จเจาพระยา 1061 ถนนอิสรภาพ แขวงหิรัญรูจี เขตธนบุรี กรุงเทพฯ 10600 

 
บทคัดยอ 

การวิจัยคร้ังนี้มีวัตถุประสงคเพื่อพัฒนาหุนยนตเก็บกูระเบิดใหสามารถควบคุมการทํางาน
ผานระบบเครือขายไรสาย ใชการศึกษาเชิงปฏิบัติการแบบมีสวนรวมระหวางคณาจารยสาขาวิชา
เทคโนโลยีอิเล็กทรอนิกสและนักศึกษาสาขาวิชาคอมพิวเตอรอิเล็กทรอนิกส คณะวิทยาศาสตรและ
เทคโนโลยี ตามหลักการ TRENDs model ของมหาวิทยาลัยราชภัฏบานสมเด็จเจาพระยา โดย
การศึกษาองคความรูสากลและนํามาประยุกตใชงานกับอุปกรณและเครื่องมือที่มีในสาขาวิชา เกิดการ
สรางองคความรูรวมกันระหวาคณาจารยและนิสิต หุนยนตเก็บกูระเบิดที่พัฒนาขึ้นมีลักษณะเปน
หุนยนตลอสายพานประกอบดวยลอสายพานหลักและลอสายพานรองสามารถเคลื่อนที่ไดทั้งพื้นที่
เรียบและพื้นที่ไมเรียบ มีแขนกล 1 ชุด สามารถยืดออกเพื่อหยิบจับวัตถุไดในระยะ 1 เมตร บนตัวของ
หุนยนตติดกลองเว็บแคมเพื่อสงภาพจากหุนยนตมายังผูควบคุมผานทางระบบเครือขายไรสายได 

 

คําสําคัญ: หุนยนต/ หุนยนตเก็บกูระเบิด 
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Abstract 
The purpose of this research was to develop a rescue robot with computer control via 

wireless network. The participatory action research (PAR) of TRENDs model principle was used 
between teachers of Electronic Technology Program and students of Electronic Computer Program, 
Faculty of Science and Technology, Bansomdejchaopraya Rajabhat University. The rescue robot 
has main and support track system that can traverse on smooth or rough terrain. Robot arm has 
fused on the body that can reach for grab object in 1 m distance. The view for control robot has send 
by webcam camera and all of control protocols are on wireless network. 

 

Keywords: Robot/ Rescue Robot 

 
บทนํา 

หุนยนตกูภัย (Rescue Robot) เปน
อุปกรณที่สรางขึ้นเพื่อนําไปใชเสี่ยงภัยแทน
มนุษย  โดยเฉพาะในกรณีที่ เกิดเหตุการณ
อันตรายหรือภัยพิบัติตางๆ เชน การลอบวาง
ระเบิด  ตึกถลมจากเหตุการณแผนดินไหว 
มลภาวะเปนพิษ เปนตน ซ่ึงกอใหเกิดความ
เสียหายตอชีวิตและทรัพยสินเปนอันมาก โดย
การที่จะตรวจสอบวัตถุตองสงสัยหรือการ
สํารวจหาผูรอดชีวิตจากเหตุการณตึกถลมนั้น
ตองใชบุคลากรที่มีความเชี่ยวชาญเขาไป
ตรวจสอบ ซ่ึงมีความเสี่ยงตอชีวิตเปนอยาง
มาก ดังนั้นการสงหุนยนตเขาไปสํารวจจึงเปน
ทางเลือกที่ปลอดภัยมากที่สุด ซึ่งในปจจุบันการ
พัฒนาหุนยนตกูภัยไดรับความสนใจจากหลาย
สถาบันทั่วโลก ทั้งสถาบันวิจัยระดับประเทศ
และสถาบันการศึกษาตางๆ จนกระทั่งมีการ
รวมกลุมเพื่อจัดการแขงขันหุนยนตกูภัยขึ้นทั้ง
ในระดับประเทศและระดับนานาชาติ เพื่อให
เกิดการพัฒนาและแลกเปลี่ยนความรูเกี่ยวกับ

หุนยนตกูภัยอยางตอเนื่องและรวดเร็ว แต
เนื่องจากหุนยนตกูภัย (Rescue Robot) นั้นมี
ราคาสูงและมีเพียงไมกี่สถาบันในประเทศไทย
ที่ทําการวิจัยและพัฒนาอยางจริงจัง กลุมผูวิจัย
ซ่ึงประกอบดวยคณาจารยจากสาขาวิชา
อิ เ ล็ ก ท ร อ นิ ก ส แ ล ะ นั ก ศึ ก ษ า ส า ข า
อิเล็กทรอนิกสคอมพิวเตอร คณะวิทยาศาสตร
และเทคโนโลยี  มหาวิทยาลัยราชภัฏบาน
สมเด็จเจาพระยา จึงไดมีแนวคิดในการรวมกัน
พัฒนาหุนยนตกูภัยขึ้น 

งานวิจัยนี้เปนการศึกษาและพัฒนา
หุนยนตเก็บกูระเบิดใหสามารถควบคุมการ
เคลื่อนที่ของหุนยนตเก็บกูระเบิดผานทาง
ระบบเครือขายไรสายได โดยสามารถควบคุม
ใหเคลื่อนที่ไปไดในพื้นที่โลง พื้นที่ซึ่งมีสิ่งกีด
ขวางตางระดับที่ความสูงไมเกิน 20 เซนติเมตร
ไดอยางตอเนื่อง และสามารถควบคุมการ
ทํางานของแขนกลของหุนยนตเก็บกูระเบิดได 
โดยหุนยนตเก็บกูระเบิดมีคุณสมบัติดังนี้ 
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 1. ใชคอมพิวเตอรควบคุมการทํางาน
ของหุนยนต เก็บกู ระ เบิดผ านทางระบบ
เครือขายคอมพิวเตอรแบบไรสาย 
 2. สามารถแสดงภาพพื้นที่ดานหนา
ขอ งหุ น ยนต เ ก็ บ กู ร ะ เ บิ ด ไปยั ง เ ค รื่ อ ง
คอมพิว เตอรที่ ควบคุมการเคลื่อนที่ ของ
หุนยนตเก็บกูระเบิดผานทางระบบเครือขายไร
สายได 
 3. เปนหุนยนตเก็บกูระเบิดชนิด
ขับเคล่ือนดวยลอสายพานแบบ 2 ตอน โดย
สามารถควบคุมการเคลื่อนที่ของลอสายพาน
แบบ 2 ตอนไดอยางอิสระ ประกอบดวย 

3.1 ลอสายพานชุดหลักตอง
สามารถควบคุมใหเดินหนา–ถอยหลังและ
หมุนในแนวราบได 360 องศา 

3.2 ลอสายพานชุดรองตอง
สามารถควบคุมใหหมุนเดินหนา–ถอยหลัง
และยกขึ้น–ลงไดไมนอยกวา 30 องศา 

4. สามารถควบคุมการเคลื่อนที่ไปในที่
โลงไดไกลไมนอยกวา 15 เมตร 

5. สามารถเคลื่อนที่ในแนวราบไดดวย
ความเร็วไมนอยกวา 0.5 เมตรตอวินาที 

6. สามารถเคลื่อนที่ไปบนพื้นที่ลาดชั้น
ที่มีรัศมีความเอียง 10 องศาได 

7. มีแขนกลสําหรับจับวัตถุภายนอกตวั
หุนยนตได 

8. สามารถควบคุมการทํางานของแขน
กลของหุนยนตเก็บกูระเบิดไดโดยอิสระ 
 

วิธีดําเนินการวิจัย 
การดําเนินการวิจัย  แบงออกเปน  2 

สวนหลัก คือ  
1. การออกแบบสวนแมคคานิกสของ

หุนยนต 
      คือการออกแบบสวนโครงสราง

หลักของหุนยนต (ภาพที่ 1) ประกอบขึ้นจาก
โลหะเพื่อใชเปนตัวถังสําหรับวางชุดเฟองเกียร
และมอเตอรขับเคลื่อน  ระบบลอสายพาน 
ระบบจับภาพและแขนกล โดยมีรายละเอียด
ดงันี้ 

 

 
 

ภาพที่ 1 โครงรางของหุนยนตเก็บกูระเบิด 
 

  1.1 การออกแบบโครงสรางหลัก
ของตัวหุนยนต 

โครงสรางของหุนยนต (ภาพที่ 
1) พัฒนาขึ้นจากเหล็กกลองเชื่อมติดกันเปนรูป
ส่ีเหล่ียมผืนผาขนาด 280 x 430 มิลลิเมตร และ
วางตามแนวมุมทแยงของโครงสรางเพื่อกัน
การบิดตัวไปมาของโครงสราง บนโครงหุน
ติดตั้งชุดเพลาขับเคลื่อนขนาด 25 มิลลิเมตร 
จํานวน 2 ช้ิน ทั้งทางซายและขวา ตอเขากับ
เฟองขนาด 120 ฟนและสเตอรขนาด 40 ฟน 
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ขับเคลื่อนดวยมอเตอรไฟฟากระแสตรง 12 
โวลต  โดยชุดเพลาชุดที่  1 จะควบคุมการ
ขับเคลื่อนดานซาย และชุดเพลาชุดที่ 2 จะ
ควบคุมการขับเคลื่อนดานขวา (ภาพที่ 2-3) 

 

 
 

ภาพที ่2 โครงสรางหลักของตัวหุนยนต 
                    เก็บกูระเบดิ 
 

 
ภาพที ่3 โครงสรางหลักของหุนยนต 

                      เก็บกูระเบดิ 
 

1.2 การออกแบบลอสายพานและ
ระบบขับเคล่ือนหลัก  

ระบบลอสายพายพัฒนาขึ้น
โดยการใชโซปกเบอร 40 ประกอบเขากับแผน
อลูมิเนียมขนาด 100 x 20 มิลลิเมตร และใชทอ 
PVC ยึดดวยนอตเขากับแผนอลูมิเนียมที่ยึดอยู
กับโซปกไวแลว จากนั้นนําขอตอโซปก มา

ประกอบเขาดวยกัน ดังภาพที่ 4 และประกอบ
เขากับโครงสรางหลักของหุนยนต (ภาพที่ 5) 
โดยใชเพลาความยาว 150 มิลลิเมตร จํานวน 2 
ช้ิน แบงทางซายและขวา ปลายเพลาตอเขากับ
เฟองขนาด 120 ฟนและเชื่อมติดกับสเตอร 
ขนาด 40 ฟน ขับเคลื่อนดวยมอเตอรไฟฟา
กระแสตรง ขนาด 12 โวลต 100 รอบตอนาที 
(ภาพที่ 4-5) 

 

 
ภาพที ่4 ชุดขับเคลื่อนหลักและลอสายพาน 

 

 
ภาพที ่5 การจัดวางตําแหนงของมอเตอร 

                   ชุดขับเคลื่อนหลัก 
 

   1.3 การออกแบบระบบลอสายพาน
ขับเคล่ือนรอง 

 ระบบลอสายพานขับเคลื่อนรอง 
(แขนยกหนา) ใชมอเตอรกระจกไฟฟาขนาด 
12โวลต 100 รอบตอนาที เพื่อขับเฟองโซ



กาวทันโลกวิทยาศาสตร ปที่ 11 (2): 2554 97

ขนาด 27 ฟนซึ่งเชื่อมตอกับลอสายพานชุด
ขับเคลื่อนรอง 

 

 
ภาพที ่6 แสดงการออกแบบของระบบยกแขน 
             ดานหนา 

 

  1.4 การออกแบบแขนกล 
โครงสรางหลักของแขนกล

ประกอบดวย 3 ขอตอและ 1 มือจับ ทั้งหมด
ประกอบขึ้นจากอลูมิ เนียมชุบแข็ง  หนา  3 
มิลลิเมตร แตละสวนแสดงดังภาพที่ 7–10 
ทั้ ง หมดขั บ เ ค ลื่ อ นด ว ย มอ เ ต อ ร ไ ฟฟ า
กระแสตรงขนาด 12 โวลต (ภาพที่ 7-10) 

 

 
ภาพที่ 7 โครงสรางของแขนกลขอที่หนึ่ง 

 

   

ภาพที่ 8 โครงสรางของแขนกลขอที่สอง 

 
 

ภาพที่ 9 โครงสรางของแขนกลขอที่สาม 
 

 
ภาพที่ 10 โครงสรางแขนกลของสวนมือจบั 

 

2.  การออกแบบระบบควบคุมการ
ทํางาน 
      การควบคุมการทํางานของหุนยนต 
ใชการควบคุมจากหนาจอเครื่องคอมพิวเตอร
แบบพกพาใหสงสัญญาณควบคุมไปที่หุนยนต
ผานระบบเครือขายไรสาย ซ่ึงบนตัวหุนยนต
จะใชไมโครคอนโทรลเลอรเปนอุปกรณหลัก
ในการรับสัญญาณจากเครื่องคอมพิวเตอรสวน
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ควบคุมและสั่งการผานไปยังสวนควบคุมตางๆ 
บนหุนยนตเพื่อใหทํางานตามคําสั่ง ภาพท่ี 11 
แสดงระบบการทํางานของหุนยนต เก็บกู

ระเบิด สําหรับการออกแบบจะแบงเปน  2 
สวน คือ 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
ภาพที่ 11 ระบบการทํางานของหุนยนตเกบ็กูระเบิด 

 
 

     2.1  การออกแบบโปรแกรมสําหรับ 
ควบคุมการทํางานของหุนยนตบนเครื่องคอม- 
พิวเตอร 

     เปนการออกแบบโปรแกรม
สําหรับควบคุมการทํางานของหุนยนต บน
เครื่องคอมพิวเตอรสวนบุคคลใหสามารถ
ส่ังงานผานระบบเครือขายอินเทอรเน็ตไรสาย
ได โดยแบงออกเปน 

2.1.1 สวนติดตอกับผูใชงาน
บนเครื่องคอมพิวเตอรควบคุม  ออกแบบ
สําหรับควบคุมการเคลื่อนที่ของหุนยนต การ
ทํางาน 

ของแขนกล การแสดงผลภาพจากหุนยนตฯ 
มายังเครื่องคอมพิวเตอรควบคุม (ภาพที่ 12– 
13) 
 

 
 

ภาพที่ 12 หนาจอสําหรับควบคุมการทํางาน 
 

โปรแกรมควบ
คุมการเคลื่อนที่
ของหุนยนต 

ไมโคร 
คอนโทรเลอร  

ชุดควบคุมหลัก 

ลอสายพาน 

ชุดหลัก 

ลอสายพาน 
ชุดรอง 

อุปกรณรับสัญญาณ
เครือขายไรสาย 

Wireless 
Access 

หุนยนตเก็บกูระเบิด 
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ภาพที่ 13 ลําดบัขั้นการทํางานของการควบคุม 
บนเครื่องคอมพิวเตอรควบคมุ 

 
2.1.2 สวนควบคุมการ

ทํ า ง านบนตั วหุ นยนต  ออกแบบโดยใช
ไมโครคอนโทรเลอร AVR ATmaga 328 ทํา 

 

หนาที่เปนอุปกรณหลักสําหรับรับคําสั่งจาก
เครื่องคอมพิวเตอรควบคุมผานระบบเครือขาย
ไรสายและสงขอมูลการควบคุมไปยังสวน
ตางๆ ของหุนยนตได (ภาพที่ 14-15) 

 
 

ภาพที่ 14 ลําดบัขั้นการทํางานของการควบคุม 
                 บนตัวหุนยนต

 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาพที่ 15 สวนควบคุมการทํางานบนตวัหุนยนต 

คอมพิวเตอร
ควบคุม 

Ethernet-232 

ไมโครคอนโทรเลอร 

วงจรขับมอเตอร
กระแสตรง 

กลองไอพี 

หุนยนต 

Access point 
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ผลการวิจัย 
หุนยนต เก็บกูระเบิดที่พัฒนาขึ้นมี

รูปรางดังภาพที่ 16  
 

 
 

ภาพที่ 16 หุนยนตเก็บกูระเบิดที่พัฒนาขึน้ 
 

การทดสอบการทํางานของหุนยนต
เก็บกูระเบิด แบงการทดสอบออกเปน 2 สวน 

คือ การทดสอบการขับเคลื่อนของหุนยนต 
และ การทดสอบการทํางานของแขนกล 

 1.  การทดสอบการขับเคล่ือนของ
หุนยนต 

1.1 การทดสอบการเคลื่อนท่ีใน
พื้นท่ีโลง 

       ทดลองโดยการบังคับหุนยนต
ใหเคลื่อนที่เดินหนา เล้ียวซาย เล้ียวขวาและ
หมุนตัวไปในพื้นที่โลง จับเวลาและคํานวณ
ความเร็วเฉลี่ยนของหุนยนต ผลการทดลอง
แสดงดังตารางที่ 1 

 

ตารางที่ 1 ผลการทดลองการขับเคลื่อนหุนยนตในที่โลง 

คร้ังที่ 
การเคลื่อนที่ 

เดินหนา 3 เมตร 
(วินาที) 

เล้ียวซาย 45 องศา 
(วินาที) 

เล้ียวขวา 45 องศา 
(วินาที) 

เล้ียวรถ 90 องศา 
(วินาที) 

1 7.82 2.90 1.96 4.32 
2 7.94 2.55 2.31 4.62 
3 7.87 2.05 2.34 4.03 
4 7.65 1.97 2.27 4.27 
5 7.42 2.07 1.95 4.31 

คาเฉลี่ย 7.74 2.31 2.17 4.31 

 
1.2 การเคล่ือนท่ีไตทางลาดชัน 

ทดลองโดยการขับหุนยนตขึ้นทาง 

 
ลาดชันที่ 15 องศา เปนระยะทาง 5 เมตร ผล
การทดลองแสดงตามตารางที่ 2  

 

        ตารางที่ 2 ผลการทดลองการขับเคลื่อนหุนยนตบนทางลาดชัน 

คร้ังที่ 1 (วินาที) คร้ังที่ 2 (วินาที) คร้ังที่ 3 (วินาที) คร้ังที่ 4 (วินาที) คาเฉลี่ย (วินาที) 

15.12 14.94 15.05 15.20 15.07 
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1.3  การทดสอบการทํางานของกลอง
มองภาพ 

     ทดลองโดยการสงภาพจากหุนยนต
มายังเครื่องคอมพิวเตอรควบคุมและทดลอง
ควบคุมหุนยนตให เคลื่อนที่ออกไปจากจุด
ควบคุม สังเกตภาพที่ปรากฏบนจอคอมพิวเตอร
ควบคุมว าสามารถรับภาพไดตลอดระยะ
ทางการเคลื่อนที่ของหุนยนตหรือไม 
 ผลการทดลองพบวากลองจาก
หุนยนตสามารถสงภาพมายัจอคอมพิวเตอร
ควบคุมไดเปนอยางดี ภาพที่ไดมีการกระตุก
บางเล็กนอย (ภาพที่ 17) 
 

 
 
 
 

 
 

ภาพที่ 17 ภาพจากหุนยนตบนจอคอมพิวเตอร 
                ควบคุม 
 

1.4 การทดสอบระยะการควบคุมการ
ขับเคล่ือนในพื้นท่ีโลง 

   ทดลองโดยการควบคุมหุนยนตให
เคลื่อนที่ตรงไปดานหนาเรื่อยๆ จนกระทั่งไม
สามารถควบคุมหุนยนตได อีกและจึงวัด
ระยะทางจากหุนยนตถึงตําแหนงของผูควบคุม 
ทําทั้งหมดทั้งหมด  5 คร้ัง  และคํานวณหา
คาเฉลี่ย ไดผลการทดลองดังตารางที่ 3 
 

ตารางที่ 3 ผลการทดสอบระยะการควบคมุการขับเคลื่อนในพืน้ที่โลง 

คร้ังที่ 1 (เมตร) คร้ังที่ 2 (เมตร) คร้ังที่ 3 (เมตร) คร้ังที่ 4 (เมตร) คร้ังที่ 5 (เมตร) คาเฉลี่ย (เมตร) 

20.7 21 20.9 20.1 20.8 20.9 

2. การทดสอบการทํางานของแขนกล 

   การทดลองการเคลื่อนไหวของแขน
กลในการทํางานในทาตาง ๆ และจับเวลาการ
ยกแขนกล 3 คร้ัง พรอมทั้งบันทึกผลการ
ทดลองลงตาราง 

2.1 การทดสอบการทํางานของ
แขนกลทอนท่ีหนึ่ง 

      ทดลองโดยยกแขนกลทอนที่ 1 
ขึ้นมาจากจุดวางบนตัวหุนยนต จนกระทั่งทํา
มุม 90 องศา (ภาพที่ 18) ทําการทดลอง 3 คร้ัง 
โดยระยะเวลาเฉลี่ยสําหรับการเคลื่อนที่คือ 
7.56   วินาที ผลการทดลองแสดงดังตารางที่ 4  
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ตารางที่ 4 ผลการทดสอบการทํางานของแขนกลทอนทีห่นึ่ง 

ประเภท 
ครั้งที่ (วินาที) 

1 2 3 คาเฉลี่ย 
การทดสอบการทํางานของแขนกลทอนที่หนึ่ง 7.7 7.4 7.6 7.56 

 

 
ภาพที่ 18 การทดสอบการทํางานของแขนกลทอนที่หนึ่ง 

2.2 การทดสอบการทํางานของ
แขนกลทอนท่ีสอง 

      ทดลองโดยยกแขนกลทอนที่ 2 
ขึ้นมาจนกระทั่งทํามุม 90 องศากับแขนกล

ทอนที่ 1 (ภาพที่ 19) ทําการทดลอง 3 คร้ัง โดย
ระยะเวลาเฉลี่ยสําหรับการเคลื่อนที่คือ 8.53 
วินาที ผลการทดลองแสดงดังตารางที่ 5 
 

 

ตารางที่ 5 ผลการทดสอบการทํางานของแขนกลทอนทีส่อง 

ประเภท 
ครั้งที่ (วินาที) 

1 2 3 คาเฉลี่ย 
การทดสอบการทํางานของแขนกลทอนที่สอง 8.4 8.5 8.7 8.53 

 
ภาพที่ 19 การทดสอบการทํางานของแขนกลทอนที่สอง 
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2.3 การทดสอบการทํางานของ
แขนกลทอนท่ีสาม 

      ทดลองโดยยกแขนกลทอนที่ 3 
ขึ้นมาจนกระทั่งไดแนวตรงกับแขนกลทอนที่ 2 

(ภาพที่ 20) ทําการทดลอง 3 ครั้ง โดยระยะเวลา
เฉลี่ยสําหรับการเคลื่อนที่คือ 6.73 วินาที ผลการ
ทดลองแสดงดังตารางที่ 6 

 

ตารางที่ 6 แสดงผลการทดสอบการทํางานของแขนกลทอนที่สาม 

ประเภท 
ครั้งที่ (วินาที) 

1 2 3 คาเฉลี่ย 
การทดสอบการทํางานของแขนกลทอนที่สาม 6.6 6.7 6.9 6.73 

 
ภาพที่ 20 การทดสอบการทํางานของแขนกลทอนที่สาม 

2.4 การทดสอบการหมุนของแขน
กลทอนท่ีสี่ 

     ทดลองโดยการหมุนแขนกล
ทอนที่ 4 ไป 90 องศา (ภาพที่ 21) ทําการ

ทดลอง 3 คร้ัง โดยระยะเวลาเฉลี่ยสําหรับการ
หมุนคือ 3.33 วินาที ผลการทดลองแสดงดัง
ตารางที่ 7 

 

ตารางที่ 7 ผลการหมุนของแขนกลทอนทีส่ี่ 

ประเภท 
ครั้งที่ (วินาที) 

1 2 3 คาเฉลี่ย 
การทดสอบการหมุนของแขนกลทอนที่สี่ 3.4 3.2 3.4 3.33 

 
ภาพที่ 21 การทดสอบการหมุนของแขนกลทอนที่ส่ี 
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2.5 การทดสอบการทํางานของมือ
จับแขนกล 

      ทดลองโดยการคลายมือจับ
แขนกลจนสุดระยะการคลายและเริ่มหุบมือจับ

กลับมาที่ตําแหนงเดิม (ภาพที่ 22) ทําการ
ทดลอง 3 คร้ัง โดยระยะเวลาเฉลี่ยสําหรับการ
หมุนคือ 11.33 วินาที ผลการทดลองแสดงดัง
ตารางที่ 8 

 

ตารางที่ 8 ผลการการทํางานของมือจับแขนกล 

ประเภท 
ครั้งที่ (วินาที) 

1 2 3 คาเฉลี่ย 
การทดสอบการการทํางานของมือจับแขนกล 11.4 11.1 11.5 11.33 
  

 
ภาพที่ 22 การทดสอบการทํางานของมือจบัแขนกล 

 

สรุปผลการวิจัย 
หุนยนตเก็บกูระเบิดที่พัฒนาขึ้นนี้ใช

วัสดุอุปกรณที่สามารถหาไดในประเทศไทย 
โดยโครงสรางหลักของหุนยนตใชทอเหล็ก
ทรงสี่เหล่ียมขนาด 1.5 x 1.5 เซนติเมตรเชื่อม
ดวยไฟฟาเปนรูปสี่เหล่ียมขนาด 28 x 43 
เซนติเมตร สําหรับรองรับเพลาลอของหุนยนต
และใชเปนที่วางอุปกรณตาง ๆ เชน แปนยึด
เพลา  แปนยึดเฟองโซ เปนตน  สวนระบบ
สายพานขับเคลื่อนหลักใชโซปกขนาด  15 
มิลลิเมตรตัดแผนอลูมิเนียมขนาด 2.5 x 15 
เซนติ เมตรยึดดวยทอพีวี ซีสําหรับเปนลอ

สายพาน  ขับ เคลื่ อนด วยมอ เตอร ไฟฟ า
กระแสตรง 2 ตัว ระบบสายพานคูหนาใชโซ
ปกขนาด 15 มิลลิเมตรตัดแผนอลูมิเนียมขนาด 
2.5 x 10 เซนติเมตรยึดดวยทอสายยางออน
สําหรับเปนลอสายพาน ขับเคลื่อนดวยมอเตอร
ไฟฟากระแสตรง 2 ตัว ควบคุมการทํางานบน
ตัวหุนยนตดวยไมโครคอนโทลเลอรผาน
อุปกรณเชื่อมโยงเครือขาย (Access point) ซ่ึง
จะรับคําสั่งควบคุมมาจากเครื่องคอมพิวเตอร
ควบคุมซึ่งอยูนอกตัวหุนยนต  การออกแบบ
แขนกลสําหรับหุนยนตเก็บกูระเบิด ใชแผน
อลูมิเนียมแบบมวลเบาความหนา 3 มิลลิเมตร
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มาตัดเปนชิ้นสวนขนาดตาง ๆ ตามแบบที่ราง
ไว ยึดสวนประกอบตาง ๆ ดวยน็อตและหมุด
ยึดอลูมิเนียม ขับเคลื่อนดวยมอเตอรไฟฟา
กระแสตรงขนาดเล็ก 

หุนยนต เก็บกูระเบิดที่พัฒนาขึ้นนี้
ส ามารถควบคุ มการทํ า ง านด ว ย เ ครื่ อ ง
คอมพิวเตอรผานระบบเครือขายแบบไรสาย
ดวยการเชื่อมโยงการควบคุมผานอุปกรณ
เชื่อมโยงเครือขายซึ่งติดตั้งไวบนตัวหุนยนต
เก็บกูระเบิด รวมทั้งยังสามารถสงภาพจาก
หุนยนตมายังเครื่องคอมพิวเตอรควบคุมได
เปนอยางดี จากการทดสอบการเคลื่อนที่ไปใน
พื้นที่ โลงพบวาระยะทางที่ดีที่ สุดในการ
ควบคุมการทํางานและการสงภาพกลับมายัง
เครื่องคอมพิวเตอรควบคุมนั้นคือระยะ 15 
เมตร ภาพที่ปรากฏบนจอคอมพิวเตอรควบคุม
จะไมมีการกระตุกและสามารถควบคุม
หุนยนตไดอยางราบรื่น  

การทดสอบการเคลื่อนที่ในที่โลง
พบวาหุนยนตสามารถเคลื่อนที่ดวยความเร็ว 
0.39 เมตรตอวินาทีและการทดสอบการ
เคลื่อนที่ไตทางลาดชันนั้นพบวาสามารถ
เคลื่อนที่ผานทางลาดชั้นประมาณ 15 องศาได
แตความเร็วในการเคลื่อนที่จะชาลง คือเหลือ 
0.33 เมตรตอวินาที สําหรับการพัฒนาแขนกล
สําหรับหุนยนตเก็บกูระเบิดนั้นพบวาสามารถ
ควบคุมการทํางานผานผานระบบเครือขาย
แบบไรสายรวมกับการควบคุมการทํางานของ
หุนยนตได โดยแขนกลถูกออกแบบใหมี 3 
สวน  โดยสวนแรกยึดติดบนหุนยนตเก็บกู
ระเบิดสามารถหมุนสายแขนกลได 180 องศา

และเคลื่อนที่ขึ้นลงได 80 องศา ใชเวลาในการ
เคลื่อนที่จาก 0 – 80 องศาประมาณ 7.5 วินาที 
แขนสวนที่ 2 ยกขึ้นลงได 180 องศา ใชเวลา
ในการเคลื่อนที่จาก 0 – 90 องศาประมาณ 8.5 
วินาที แขนสวนที่ 3 ยกขึ้นลงได 180 องศา ใช
เวลาในการเคลื่อนที่จาก 0 – 80 องศาประมาณ 
7.5 วินาที แขนสวนที่ 4 หมุนได 90 องศาใน
แนวระนาบ ใชเวลาในการเคลื่อนที่จาก 0 – 90 
องศาประมาณ 3.3 วินาทีและสวนมือจับของ
แขนกลสามารถกางออกและหุบเขาได ใชเวลา
ในการกางออกและหุบเขาประมาณ  11.33 
วินาที  

 

ขอเสนอแนะ 
 ในการออกแบบหุนยนตกูภัยนี้ผูวิจัย
นําเหล็กมาใชเปนโครงสรางหลักของหุนยนต
มากเกินไป เชน แกนเพลา แปนรับเพลา แปน
ยึดเฟอง รวมทั้งเฟองเหล็กสําหรับขับเคล่ือน
ระบบสายพาน  เพราะเหล็ก เปนโลหะที่
สามารถเชื่อมไฟฟาไดอยางดีมีความแข็งแรง
ทนทานที่ดีและมีราคาไมสูงมากนักแตทําให
หุนยนตมีน้ําหนักมากกวาที่ออกแบบไว จึง
แนะนําใหใชโลหะมวลเบาชนิดอื่นในการทํา
โครงสรางหลักแทนเหล็ก แมจะทําใหตนทุน
ในการทําวิจัยสูงขึ้นก็ตาม  

มอเตอรไฟฟากระแสตรงที่นํามาใช
ง า นนั้ น  ไม ส า ม า ร ถห าข อ มู ล ข อ ง คุ ณ
ลักษณะเฉพาะไดและมีมอเตอรใหเลือกใชไม
มากชนิดนัก อีกทั้งมอเตอรไฟฟาแตละชนิดมี
ราคาสูงมาก ผูวิจัยจึงมีความจําเปนตองเลือก
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มอเตอรไฟฟาที่ราคาไมสูงมากมาทดลองใช
งาน ซ่ึงผลปรากฏวามอเตอรไฟฟาที่ทดลองนี้
สามารถขับเคล่ือนหุนยนตไดดีในแนวราบแต
ในการ เคลื่ อนที่ ไตทางลาดชั้นจะทํ า ให
ความเร็วในการเคลื่อนที่ลดลงอยางเห็นไดชัด 
จึงแนะนําใหใชมอเตอรไฟฟาที่มีกําลังขับสูง
มากกวาที่ใชในงานวิจัยนี้ 

ในการพัฒนางานวิจัยนี้พบวา การนํา
แผนอลูมิเนียมแบบมวลเบามาใชงานนั้นยังไม
มีคุณภาพเพียงพอ โดยเฉพาะการนํามาใชเปน
ช้ินสวนแขนกล แมวาแผนอลูมิเนียมมวลเบา
จะมีความแข็งแกรงกวาแผนอลูมิเนียมปกติก็
ตามแตก็ยั งไม เพียงพอตอการเสียดสีกับ
ฟนเฟองโลหะสําหรับควบคุมการทํางาน 
ดังนั้นกอนการใชงานในครั้งตอไปผูวิจัย
แนะนําวา เมื่อทําการออกแบบและตัดชิ้นสวน
ของแขนกลแลว ควรนําชิ้นสวนของแขนกล
แตละชิ้นนี้ไปชุบใหมีความแข็งมากขึ้นกอน
การนําไปใชงานจริง 
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