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บทคดัย่อ 

งานวิจยันีB ไดน้าํเสนอหุ่นยนตร์ถ 4 ลอ้ขนาดเล็ก สําหรับการสร้าง

แผนทีL  2 มิติ ภายในอาคาร โดยการประยุกต์ใช้ตัวตรวจรู้ระยะทาง

แบบอลัตร้าโซนิค (Ultrasonic Distance Sensor) ทีLสามารถปรับองศาการ

กวาด 120 องศา ไดอ้ตัโนมติั ร่วมกบัเซอร์โวมอเตอร์ นอกจากนีBสามารถ

ควบคุมการเคลืLอนทีLของหุ่นยนต ์และส่งขอ้มูลเพืLอการสร้างแผนทีLผ่าน

การสืLอสารไร้สายแบบบลูทูธ ไปยงัคอมพิวเตอร์ ร่วมกับโปรแกรม 

Processing IDE โดยงานวิจยันีB มุ่งเนน้การออกแบบทีLมีประสิทธิภาพดว้ย

ต้นทุนตํL า จากผลการทดสอบปรากฏว่าหุ่นยนต์รถ 4 ล้อทีLนําเสนอ 

สามารถเคลืLอนทีLและสร้างแผนทีL 2 มิติภายในอาคารขนาด 25 ตารางเมตร 

ผ่านการสืLอสารแบบบลูทูธไดด้ว้ยระยะการสืLอสารไม่เกิน 15 เมตร และ

หุ่นยนต์สามารถทาํงานอย่างต่อเนืLองดว้ยพลงังานจากแบตเตอรีL ไดใ้น

ระยะเวลามากกวา่ 7 ชัLวโมง 

คาํสําคญั: แผนทีL 2 มิติ, หุ่นยนตร์ถ 4 ลอ้, อลัตร้าโซนิค 

Abstract 

This resource proposes a 4 wheels car robot for indoor 2 dimension 

(2D) mapping by applying an ultrasonic distance sensor which is 

automatic direction sweep in 120 degree with a servo motor. 

Furthermore, to controlling a moment of robot and to transferring 2D 

mapping data that can be achieved by Bluetooth wireless communication 

to a computer with Processing IDE software. In this paper has focused on 

high-performance and low-cost design. From the experimental show that, 

the proposed 4 wheels car robot capable to moving and 25 square meters 

indoor 2D mapping with Bluetooth communication in a distance less than 

15 meters. Additional, robot able to continuity working with self-battery 

powered more than 7 hours. 

Keywords:  2 D Mapping, 4 Wheels Car Robot, Ultrasonic 

1. บทนํา 
ในสถานการณ์ทีLยากจะเข้าถึงพืBนทีLแคบภายในอาคารเพืLอการ

ช่วยเหลือ เช่นเหตุการณ์ภยัพิบติัทางธรรมชาติ การใชหุ่้นยนตข์นาดเล็ก

จึงมีความสําคญัอย่างยิLงในการเขา้พืBนทีLเพืLอตรวจสอบสถานทีL ตรวจหา

สิL งของหรือผู ้บาดเจ็บ  หรือการสร้างแผนทีL  2  มิติ  การสร้างแผนทีL  

(Mapping) จากการตรวจจบัสิLงกีดขวางของสิLงแวดลอ้ม คือกระบวนการ 

 
ทีLนาํเอาขอ้มูลการวดัทีLตรวจวดัไดจ้ากอุปกรณ์ตรวจรู้ต่างๆ (Sensors) เพืLอ

สร้างเป็นโครงสร้างขอ้มูลสําหรับอธิบายลกัษณะของสิL งแวดลอ้ม ณ 

บริเวณนัBน  

การพฒันาหุ่นยนตอ์จัฉริยะ แบบเคลืLอนทีL 4 ลอ้ [1], [2] ไม่วา่จะเป็น

พฒันาเพืLอการหลบหลีกสิLงกีดขวาง การขบัเคลืLอนแบบอตัโนมติั หรือ

การสําหรับการสร้างแผนทีL ดงัในงานวิจยัทีL [3], [4] เป็นการออกแบบ

และสร้างหุ่นยนตแ์บบรถ 4 ลอ้เพืLอการสร้างแผนทีLภายในอาคารโดยใน

งานทีL  [3] ได้ใช้กล้องร่วมกับการสร้างแผนทีLภายในเครืL องปฏิกรณ์

นิวเคลียร์พร้อมการระบุตาํแหน่ง ในขณะทีL [4] ออกแบบหุ่นยนต ์สร้าง

แผนทีL 3 มิติทีLใช้กลอ้งความละเอียดสูงร่วมกบั 3D Lidar แบบ 32 บีม 

จาํนวน 2 ตัว ซึL งในการออกแบบของงานวิจัยดังกล่าวจาํเป็นต้องใช้

งบประมาณทีLสูง จึงได้มีงานวิจัยทีLนําเสนอการออกแบบและสร้าง

หุ่นยนต์สร้างแผนทีL ตน้ทุนตํLาโดยเลือกใชต้วัตรวจรู้แบบอินฟาเรด [5] 

ร่วมกบัการควบคุมการเคลืLอนทีLแบบไร้สายผา่นบลูธูท (Bluetooth)  

ในงานวจิยันีB จึงไดน้าํเสนอการออกแบบ สร้าง และทดสอบหุ่นยนต์

รถ 4 ล้อ ขนาดเล็ก สําหรับการสร้างแผนทีL 2 มิติภายในอาคาร โดย

ประยกุตใ์ชต้วัตรวจรู้แบบอลัตร้าโซนิค ทีLมีตน้ทุนตํLาแต่คงประสิทธิภาพ 

พร้อมทดสอบในสถานการณ์จาํลองดว้ยพืBนทีL 25 ตารางเมตร ควบคุมการ

เคลืLอนทีLและส่งขอ้มูลเพืLอสร้างแผนทีLผา่นการสืLอสารไร้สายบลูธูท  

2. การออกแบบ 

ในการออกแบบรถ 4 ลอ้ขนาดเลก็สาํหรับสร้างแผนทีLภายในอาคาร

แบบ 2 มิติด้วยเซนเซอร์ระยะทางแบบอลัตร้าโซนิคทีLนาํเสนอ แสดง

แผนภาพโครงสร้างดงัรูปทีL 1 ซึL งได้ทาํการแบ่งการออกแบบและการ

สร้างออกเป็น 2 ส่วนหลกัไดแ้ก่ 1) ส่วนโครงสร้างของระบบควบคุมรถ 

4 ลอ้ และ 2) ส่วนโปรแกรมการควบคุมการเคลืLอนทีLของหุ่นยนต์และ

 
รูปที& 1 แผนภาพไดอะแกรมของหุ่นยนตร์ถ 4 ลอ้ที&นาํเสนอ 
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สร้างแผนทีL 2 มิติ ซึL งทัBง 2 ส่วนหลกัทาํงานร่วมกนัผา่นการสืLอสารไร้สาย

ดว้ยบลูทูธ  

2.1 โครงสร้างหุ่นยนต์รถ 4 ล้อขนาดเลก็ 

องค์ประกอบของหุ่นยนต์รถ 4 ลอ้ แสดงดังรูปทีL 1  ด้านซ้ายมือ 

ประกอบไปดว้ย หน่วยประมวลผลหลกัไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino 

Uno R3 สําหรับการประมวลผลระยะทางของแผนทีLจากอลัตร้าโซนิค 

และควบคุมเซอร์โวมอเตอร์สําหรับปรับองศาของอลัตร้าโซนิคทีL 120 

องศา รวมถึงควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงเพืLอควบคุมการเคลืLอนทีL

ของหุ่นยนต์ พร้อมจอแสดงผลแบบแอลซีดี (LCD) ขนาด 16x2 โดย

สามารถสืLอสารร่วมกบัคอมพิวเตอร์ร่วมกบัโปรแกรม Processing IDE 

ผา่นการเชืLอมต่อดว้ยบลูทูธ จากแผนภาพการออกแบบสามารถประกอบ

เป็นหุ่นยนตร์ถ 4 ลอ้ขนาดเลก็ไดด้งัรูปทีL 3 โดยอลัตร้าโซนิคเซนเซอร์ทีL

ใช้ในงานวิจัยนีB เป็นโมดูลเบอร์ HC-SR04P นัBน มีพิสัยการวดัทีLระยะ

ระหวา่ง 2 cm. และสูงสุดทีL 5 m ประกอบไปดว้ยส่วนส่งคลืLนและส่วนรับ

คลืLนพลัส์อลัตร้าโซนิค (Ultrasonic pulse) ดังรูปทีL 2  ดัวยพลัส์ความถีL 

40kHz จาํนวน 8 พลัส์ มีขาต่อใชง้าน 4 ขา คือ ไฟเลีBยง 3.3 – 5 V, กราวด ์

(Ground), Trigger และ Echo โดยขา Trigger สาํหรับการรับสญัญาณพลัส์ 

TTL (Transistor-Transistor Logic) ขนาด 10 us เพืLอสัLงงานให้อลัตร้าโซ

นิคส่งคลืLนออก (Transmitted wave) เมืLอคลืLนไปกระทบกบัวตัถุคลืLนจะ

สะทอ้นกลบั (Reflected wave) มายงัอลัตร้าโซนิค โดยทัLวไปแลว้นัBนคลืLน

ทีLอลัตร้าโซนิครับได ้(Received wave) จะมีแรงดนัประมาณ 10-20 mV 

จากนัBนขา Echo จะส่งสัญญาณลอจิกสูง (High) TTL ออกดว้ยคาบเวลาทีL

สมัพนัธ์กบัระยะทางทีLวดัได ้และเป็นดงัสมการทีL (1) 

  (1) 

โดยทีL  คือระยะทางระหวา่งอลัตร้าโซนิคและวตัถุ (Distance)  คือ

คาบเวลาของสญัญาณ Echo (Echo pulse time) และ  คือ ความเร็วเสียง 

(Sound Velocity) มีค่าคงทีL เท่ากบั 340 m/s โดยตวัอยา่งการวดัสญัญาณ

พลัส์ Echo แสดงดงัรูปทีL 3 จากรูปขนาดความกวา้งของพลัส์ทีLวดัไดคื้อ 

530 us ทีLแรงดนั 5 V จากสมการทีL (1) สามารถคาํนวณหาระยะทางทีLทาํ

การวดัไดที้L 9 cm. 

 

 

 
สําหรับมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงพร้อมเฟืองทด (Gear box) ดว้ย

อตัราการทด 1:48 สําหรับขบัเคลืLอนหุ่นยนต์ ไดเ้ลือกใชม้อเตอร์ขนาด

เลก็รับแรงดนัระหวา่ง 3 – 6 V พิสยักระแส 200 mA จาํนวน 4 ตวั ร่วมกบั

วงจรขบัมอเตอร์แบบ H-bridge ดว้ยไอซีเบอร์ L293D ซึL งสามารถควบคุม

มอเตอร์ทัB งความเร็วและทิศทางการหมุนของมอเตอร์  ได้ 4  ช่อง 

(Channel) ได้พร้อมกัน  และรองรับกระแสแบบต่อเนืLองและสูงสุด

ชัLวขณะไม่เกินช่องละ 600 mA และ 1.2 A ตามลาํดบั 

โมดูลการสืLอสารไร้สายสาํหรับการควบคุมการเคลืLอนทีLและการส่ง

ขอ้มูลสร้างแผนทีL ไดใ้ชโ้มดูลบลูทูธ HC-06 สืLอสารไร้สายดว้ยความถีL 

2.4 GHz ใชพ้ลงังานตํLา และเป็นโมดูลทีLสามารถใชง้านร่วมกบั Arduino 

ผา่นการสืLอสารแบบอนุกรม (Serial Communication) ได ้สามารถสืLอสาร

ดว้ยอตัราขอ้มูล (Data rate) ทีL 3 Mbps นอกจากนีBยงัสามารถติดต่อสืLอสาร

ร่วมกับคอมพิวเตอร์หรือแม้กระทัB งโทรศัพท์มือถือทีL มีการเชืLอมต่อ

แบบบลูทูธได ้ในส่วนของแบตเตอรีL ไดเ้ลือกใชแ้บตเตอรีL  Lithium-ion 

(Li-Ion) แรงดัน 3.7 V 4800 mAh ต่อแบบอนุกรมจํานวน 2 ก้อน ซึL ง

เพียงพอต่องานใชง้านร่วมกบัหุ่นยนตร์ถ 4 ลอ้ขนาดเลก็ โดยเมืLอหุ่นยนต์

ทาํงานเตม็ระบบโดยมอเตอร์ทัBง 4 หมุนดว้ยความเร็วสูงสุด อลัตร้าโซนิค 

และวงจรส่วนอืLนๆ ทาํงาน มีความต้องการปริมาณกระแสสูงสุดทีL          

668 mA ดังนัB นแบตเตอรีL สามารถใช้งานได้เป็นระยะเวลาประมาณ             

7 ชัLวโมง 10 นาที 

2.2 ระบบควบคุมหุ่นยนต์และประมวลผลสร้างแผนทีQ 2 มติ ิ

ในรูปทีL 5 แสดงถึงแผนภาพการทาํงานของหุ่นยนตร์ถ 4 ลอ้ขนาด

เลก็ทีLนาํเสนอ โดนสามารถแบ่งออกตามการทาํงานไดเ้ป็น 2 กรณี คือ  

1) การส่งขอ้มูลระยะทางจากอลัตร้าโซนิคและมุมองศาการกวาด 

จากหุ่นยนต์รถ  4  ล้อ  (Robot Section) ฝัL งซ้ายมือไปยงัคอมพิวเตอร์  

(Software Section) ฝัLงขวามือ เพืLอทาํการวเิคราะห์ค่าทีLไดพ้ร้อมสร้างแผน

ทีLแบบ 2 มิติ ร่วมกบัโปรแกรม Processing IDE ซึL งระยะทางทีL Arduino 

ทาํการอ่านค่าและประมวลผลจากการตรวจรู้ดว้ยอลัตร้าโซนิคแทนดว้ย 

 มีหน่วยเป็นเซนติเมตร แสดงดังสมการทีL (1) โดยในรูปทีL 6 (ก) 

แสดงหนา้ต่างโปรแกรม Processing IDE และ (ข) แสดงผลการแสดงผล

แผนทีLจากขอ้มูลทีLไดรั้บ 

2
e sT VD ´

=

D eT

sV

D

 
รูปที& 2 แผนภาพการทาํงานของตวัตรวจรู้ระยะทางแบบอลัตร้าโซนิค 

 
รูปที& 3 สญัญาณพลัส์ Echo เมื&อระยะทางที&วดัไดมี้ค่า 9 เซนติเมตร 

 
รูปที& 4 ภาพถ่ายรถ 4 ลอ้สาํหรับสร้างแผนที&แบบ 2 มิติที&นาํเสนอ 
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2) การส่งขอ้มูลควบคุมการเคลืLอนทีLของหุ่นยนต ์จากคอมพิวเตอร์ 

(Software Section) ฝัLงขวามือไปยงัหุ่นยนต์รถ 4 ลอ้ (Robot Section) ฝัLง

ซ้ายมือ ในกรณีนีB  ผูใ้ช้ต้องทาํการกําหนดขอบเขตการเคลืLอนทีLของ

หุ่นยนต ์จากนัBนสัLงงานผ่านคอมพิวเตอร์ ผ่านการสืLอสารไร้สายดว้ยบลู

ทูธไปยงัหุ่นยนต ์ฝัLงหุ่นยนตท์าํหนา้ทีLประมวลผลคาํสัLงจากนัBนไปควบคุม

มอเตอร์ทีLง 4 ลอ้ เพืLอควบคุมทิศทางการเคลืLอนทีL เมืLอเขา้สู่ตาํแหน่งทีL

ตอ้งการแลว้ ชุดคาํสัLงกจ็ะทาํการประมวลผลกลบัไปยงักรณีทีL 1 

2.3 แผนผงัจาํลองแผนทีQและการทดสอบ 

ในการทดลองการทาํงานของหุ่นยนตร์ถ 4 ลอ้ทีLออกแบบ เพืLอการ

สร้างแผนทีLภายในอาคารแบบ 2 มิติ ไดท้าํการออกแบบแผนผงัทดสอบ

ขนาด 25 ตารางเมตร แสดงโครงสร้างและรูปถ่ายจริงดงัรูปทีL 5 โดย

ประกอบไปด้วยส่วนขวางกัBนทัB งแบบยาว (2 m) และแบบสัB น (1 m) 

รวมถึงส่วนขวางกัBนรูปทีLมีลักษณะเหมือนตัวอักษรไอ (I) และส่วน

ช่องว่าง เผืLอทดสอบประสิทธิภาพการสร้างแผนทีLภายในอาคารแบบ 2 

มิติ ของหุ่นยนตข์นาดเลก็ทีLนาํเสนอ 

 

 

3. การทดสอบและผลการทดสอบ 

การทดสอบการสร้างแผนทีL 2 มิติด้วยการประยุกต์ใช้ตวัตรวจรู้

ระยะทางอลัตร้าโซนิค ไดท้าํการทดสอบประสิทธิภาพการวดัระยะทาง

ของอลัตร้าโซนิค ทีLใชง้าน โดยทาํการทดสอบทีLระยะทางตัBงแต่ 3 m ถึง    

1 m โดยทาํการทดสอบ 10 ครัB งในแต่ละระยะทาง ผลการทดสอบแสดง

ดงักราฟในรูปทีL 8 จะเห็นไดว้า่เมืLอระยะทางระหวา่งอลัตร้าโซนิคถึงวตัถุ

มีระยะทางนอ้ยกว่า 10 cm. ความผิดพลาดจากการวดัจะมีค่าสูงมากกว่า

ร้อยละ 5 ในขณะทีLระยะทางทีLมากกว่า 10 cm ความผิดพลาดจากการวดั

จะลดลงโดยมีค่าเฉลีLยประมาณร้อยละ 1.6 

จากรูปทีL 9 แสดงตงัอยา่งการทดสอบและผลการทดสอบการสร้าง

แผนทีL 2 มิติในอาคารดว้ยแผนผงัทีLทาํการออกแบบ ดว้ยสถานการณ์พืBนทีL

แตกต่างกนั จากการทดสอบปรากฏว่าแผนทีL 2 มิติทีLสร้างไดน้ัBน มีความ

ใกลเ้คียงกับพืBนทีLจริงทีLออกแบบ โดยในการนีB ผูใ้ช้งานจกัตอ้งทาํการ

วิเคราะห์ถึงสถานทีLจริงจากแผนทีLทีLสร้างจากโปรแกรม Processing IDE 

ในกรณีทีL ไ ม่ทราบพืBนทีLมาก่อน  เ นืL องจากในงานวิจัย นีB ย ังไม่ได้

ออกแบบอลักอลิธึมสาํหรับการวิเคราะห์รูปแบบของสิLงกีดขวางภายใน

อาคารทีLตรวจจบัได ้โดยในรูปทีL 10 แสดงถึงแผนทีL 2 มิติขนาด 25 ตาราง

เมตร ทีLสร้างดว้ยหุ่นยนต์ทีLนาํเสนอร่วมกบั Processing IDE โดยทาํการ

ทดสอบทัBงสิBน 2 ครัB ง ผลปรากฏวา่ทัBง 2 ครัB ง ใหผ้ลการสร้างแผนทีL 2 มิติ 

ทีLมีความแตกต่างกนั อนัเนืLองมาจากผลกระทบจากระยะทางระหว่าง

หุ่นยนตถึ์งสิLงกีดขวางหรือกาํแพง ทีLแตกต่างกนั จึงเกิดความผดิพลาดจาก

การทดสอบทีLแตกต่างกนั แต่ถึงอย่างไรก็ตามควรพิจารณาในเรืLอง การ

พฒันาระบบประมวลผล และการเลือกใชอ้ลัตร้าโซนิคคุณภาพสูง เพืLอให้

การสร้างแผนทีLมีประสิทธิภาพทีLสูงขึBน 

 
รูปที& 5 แผนผงัการทาํงานของหุ่นยนตร์ถ 4 ลอ้ 

 
(ก) 

 
(ข) 

รูปที&  6 โปรแกรม Processing IDE และการแสดงผล (ก) หนา้ต่างโปรแกรม (ข) 

แสดงผลแผนที&จากขอ้มูลที&ไดรั้บ 

 
(ก) 

 
(ข) 

รูปที& 5 แผนผงัการทดสอบการสร้างแผนที& 2 มิติ (ก) ขนาดของแผนผงั (ข) รูปถ่าย

แผนผงัจริงที&ใชท้ดสอบ 
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รูปที& 8 ผลการทดสอบการวดัระยะทางดว้ยอลัตร้าโซนิค 

 

 
รูปที& 9 การทดสอบและผลการทดสอบการสร้างแผนที& 2 มิติ ในสถานการณ์ต่างๆ (ก) 

ภาพถ่ายการทดสอบ (ข) พืTนที&ดา้นหนา้ทาํมุม 90 องศา (ค) พืTนที&รูปตวัไอ 

 

 
(ก) 

 

(ข) 

รูปที& 10 ผลการทดลองการสร้างแผนที& 2 มิติ (ก) ครัT งที& 1 (ข) ครัT งที& 2 

4. สรุป 

งานวิจัยนีB ได้นําเสนอการออกแบบหุ่นยนต์รถ 4 ล้อขนาดเล็ก

สาํหรับการสร้างแผนทีL 2 มิติ ร่วมกบัโปรแกรม Processing IDE โดยการ

ประยุกต์ใชต้วัตรวจรู้ระยะทางแบบอลัตร้าโซนิค โดยในการออกแบบ

มุ่งเนน้ไปทีL ตน้ทุนตํLา ซึL งผลทีLไดจ้ากการวิจยันีB ยงัไม่สามารทาํการสร้าง

แผนทีLในรูปแบบ 2 มิติ ไดเ้ทียมเท่ากบัระบบทีLใชง้านกลอ้งความละเอียด

สูงและ 3D Lidar ทีLมีความแม่นยาํสูงและมีตน้ทุนทีLสูงกว่า แต่อย่างไรก็

ตามระบบทีLนาํเสนอมีความแม่นยาํเพียงพอทีLจะใชส้ําหรับการตรวจจบั

และหลบหลีกสิLงกีดขวาง และยงัสามารถประยกุตใ์ชก้บัหุ่นยนตบ์ริการ

และหุ่นยนตเ์คลืLอนทีLอตัโนมติัทีLใชก้ารนาํทางโดยแผนทีL 2 มิติ นอกจากนีB

ยงัเป็นแนวทางในการพฒันาการใช้ตวัตรวจรู้ระยะทางแบบอลัตร้าโซ

นิคร่วมกบัการประมวลผลขัBนสูงเพืLอสร้างแผนทีLขนาด 2 มิติ หรือ 3 มิติ ทีL

มีประสิทธิภาพสูงขึBน 
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