
 

หุ่นยนต์ไร้สาย เพือ่ส่งเสริมการเรียนรู้ในการควบคุมหุ่นยนต์  
ผู้วจัิย : นางสาวรับขวญั จิตต์ภักดี และ นายปิติวุฒญ์  ธีรกติติกุล 

บทน า 
หุ่นยนตไ์ร้สายน้ีถูกสร้างข้ึนมาเพ่ือเป็นโครงงานของ

วิชา Human-Computer Interface ซ่ึงเป็นส่วนหน่ึงของ
หลกัสูตรการศึกษาระดบัปริญญาโท สาขาวิทยาการหุ่นยนต์
และระบบอตัโนมติั โดยโครงงานน้ีมีจุดประสงค์เพ่ือส่งเสริม
ให้เยาวชนไดเ้กิดการเรียนรู้ และมีทกัษะในการควบคุมการ
เคล่ือนท่ีของหุ่นยนตอ์ยา่งง่าย 

 

  
รูปที่ 1 หุ่นยนต์ไร้สาย 

 
หุ่นยนต์ไร้สายน้ีถูกออกแบบโดยอา้งอิงรูปแบบจาก

หุ่นยนต์  Roppo[1] ซ่ึ ง โคร งส ร้ า งหลักของ หุ่นจะ เ ป็น
อะลูมิเนียมแผ่นพบัข้ึนรูป และ เซอร์โวมอเตอร์ จ านวน 6 ตวั
โดยประกอบด้วยมอเตอร์ ส่วนเท้า  สะโพก และแขน 
นอกจากน้ียงัมีส่วนของระบบอิเลก็ทรอนิกส์ซ่ึงประกอบดว้ย 3 
ส่วนหลกั ไดแ้ก่ บอร์ดควบคุมเซอร์โวมอเตอร์ ท าหนา้ท่ี
ควบคุมต าแหน่งของเซอร์โวมอเตอร์ใหห้มุนไปตามต าแหน่งท่ี
ไดรั้บค าสั่งมา ชุดรับส่งสัญญาณไร้สาย ท าหนา้ท่ีรับส่งขอ้มูล
ด้วยคล่ืนวิทยุระหว่างหุ่นยนต์และคอมพิวเตอร์ท่ีใช้สั่งงาน 
และส่วนสุดทา้ยคือ แบตเตอร่ีขนาด 6 โวลต ์ จ านวน 2 ชุด 
เพ่ือใหพ้ลงังานแก่วงจรอิเลก็ทรอนิกส์ และเซอร์โวมอเตอร์ 

 

 

วธีิการ 

 
รูปที่ 2 โปรแกรมการควบคุมการเคลือ่นที่ของหุ่นยนต์ไร้สาย 

 
 เราสามารถควบคุมการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ไดโ้ดย
ใชโ้ปรแกรมซ่ึงถกูเขียนข้ึนดงัรูปท่ี 2 ซ่ึงท าไดโ้ดยการเลือกตวั
หุ่นยนต์และพอร์ตท่ีต้องการส่ือสาร จากนั้นจึงเลือกล าดับ
ค าสั่งของรูปแบบการเคล่ือนไหวของหุ่นยนต์ท่ีตอ้งการ และ
หุ่นยนตจ์ะเคล่ือนไหวในท่าทางต่าง ๆ ตามท่ีผูเ้ลือกไดเ้ลือกไว้
ตามล าดับทีละค าสั่ง ติดต่อกันไปจนจบ  นอกจากน้ี ใน
โปรแกรมน้ียงัมีส่วนท่ีใชค้วบคุมการท างานของมอเตอร์แต่ละ
ตวั ซ่ึงท าให้สามารถปรับเลือกองศาของการหมุนของขอ้ต่อ
ของหุ่นยนตใ์นแต่ละขอ้แต่ไดอ้ยา่งอิสระ 
 

ผลทีค่าดหมาย 
เยาวชนสามารถเรียนรู้การควบคุมการเคล่ือนไหวของ

หุ่นยนตจ์ากโปรแกรมท่ีไดจ้ดัท าข้ึน และเกิดแรงจูงใจในการ
ประดิษฐหุ่์นยนตใ์นรูปแบบอ่ืน ๆ ต่อไปได ้
 
เอกสารอ้างองิ 
[1] http://www3.llpalace.co.jp/robo/Roppo01.htm 
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