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บทคดัย่อ 

 

เพื่อบรรเทาปัญหาการขาดแคลนแรงงานในอุตสาหกรรมในปัจจุบนั ระบบอตัโนมติั (Automation) จึง

เป็นท่ีนิยมอยา่งแพร่หลาย โดยเฉพาะในบริษทัขนาดใหญ่ แต่เน่ืองจากความซบัซ้อนในตวังานหรือในระบบการ

ผลิตของบริษทัเหล่าน้ี เช่น การประกอบช้ินส่วนรถยนต์และการหาขอ้ผิดพลาดในช้ินงาน ท่ีตอ้งอาศยัการ

ทาํงานของหุ่นยนตห์รือแขนกลและระบบการประมวลผลภาพ (Image Processing) ทาํให้ระบบอตัโนมติัมีความ

ซบัซอ้นตามไปดว้ยและมีราคาค่อนขา้งสูง โดยเฉพาะอยา่งยิง่ระบบประมวลผลภาพท่ีตอ้งอาศยัประสิทธิภาพใน

การประมวลผลท่ีสูงมาก รวมทั้งตอ้งอาศยัการพฒันาโดยใชเ้คร่ืองคอมพิวเตอร์ส่วนบุคคล (PC ราคาประมาณ 

20,000 บาท) ซ่ึงมีราคาท่ีแพงกว่าเม่ือเทียบกบัแพลตฟอร์มลินุกซ์ฝังตวั (Embedded Linux Platform ราคา

ประมาณ 1,500 บาท) แมว้่าแพลตฟอร์มลินุกซ์ฝังตวัจะราคาถูกกว่า ใช้ไฟน้อยกว่า ใช้พื้นท่ีน้อยกว่า รวมถึง

เคล่ือนยา้ยได้ง่ายกว่า แต่ด้วยเหตุผลท่ีว่าแพลตฟอร์มลินุกซ์ฝังตวัมีประสิทธิภาพในการประมวลผลและ

ทรัพยากรณ์ท่ีตํ่ากว่า จึงเกิดข้อสงสัยท่ีว่าแพลตฟอร์มลินุกซ์ฝังตวัมีประสิทธิภาพพอท่ีจะนาํมาใช้ในระบบ

อตัโนมติัประเภทน้ีแทนคอมพิวเตอร์ส่วนบุคคลหรือไม่ ซ่ึงโครงการวิจยัน้ี ไดน้าํเสนอรูปแบบระบบควบคุม

แขนกลและการประมวลผลภาพโดยใช้เพียงแพลตฟอร์มลินุกซ์ฝังตวั ท่ีสามารถทาํงานได ้และการทดสอบ

ประสิทธิภาพการทาํงานของระบบดงักล่าวดว้ย 
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บทที ่1 รายละเอยีดโครงการ 

1. ช่ือโครงการวจิยั (ภาษาไทย) การศึกษาและพฒันาการควบคุมหุ่นยนตเ์ชิงอุตสาหกรรมและการประมวลผล

ภาพบนแพลตฟอร์มลินุกซ์ฝังตวั 

(ภาษาองักฤษ) A Study and Development of Industrial Robot Control and Image Processing on Embedded 

Linux Platform 

2. ลกัษณะโครงการวจิยั 

 ใหม่  ต่อเน่ือง..............ปี  ปีน้ีเป็นปีท่ี.........................   

3. สอดคล้องกบัยุทธศาสตร์การพฒันาประเทศตามแผนพฒันาเศรษฐกจิและสังคมแห่งชาต ิฉบับที่ 11  

      (พ.ศ.2555-2559) ซ่ึงประกอบด้วย 6 ยุทธศาสตร์ (ระบุเพยีง 1 ยุทธศาสตร์เท่าน้ัน) 

  ยทุธศาสตร์การสร้างความเป็นธรรมในสงัคม 

  ยทุธศาสตร์การพฒันาคนสู่สงัคมแห่งการเรียนรู้ตลอดชีวติอยา่งย ัง่ยนื 

  ยทุธศาสตร์ความเขม้แขง็ภาคเกษตร ความมัน่คงของอาหารและพลงังาน 

  ยทุธศาสตร์การปรับโครงสร้างเศรษฐกิจสู่การเติบโตอยา่งมีคุณภาพและยัง่ยนื 

  ยทุธศาสตร์การสร้างความเช่ือมโยงกบัประเทศในภูมิภาคเพ่ือความมัน่คงทางเศรษฐกิจและสงัคม 

  ยทุธศาสตร์การจดัการทรัพยากรธรรมชาติและส่ิงแวดลอ้มอยา่งย ัง่ยนื 

4. สอดคล้องกบัหัวข้อการวจิยัของ สจล. (ให้ระบุความสอดคล้องของงานวิจยัท่านมากที่สุด 1 ข้อ หากสอดคล้องมาก

ว่า 1 ข้อให้เรียงลาํดบัความสอดคล้อง โดยระบุหมายเลขลาํดับความสอดคล้องในเคร่ืองหมาย   ) 

 4.1 กลุ่มวจิยัมุ่งเป้าสู่ความเป็นเลศิ 

  4.1.1  ดา้นเทคโนโลยสีารสนเทศและการส่ือสาร (ICT) และอิเลลก็ทรอนิกส์ 

  4.1.2 ดา้นพลงังาน 

  4.1.3  ดา้นอาหารและเกษตร 

  4.1.4  ดา้นวสัดุศาสตร์ 

 4.2 กลุ่มวจิยัเพือ่ส่งเสริมและพฒันาการวจิยั 



  4.2.1  ดา้นส่ิงแวดลอ้ม 

  4.2.2  ดา้นการเรียนการสอน 

  4.2.3  ดา้นการพฒันาองคก์ร 

  4.2.4  การวจิยัเพ่ือพฒันาชุมชน-ทอ้งถ่ิน 

  4.2.5  ดา้นการออกแบบและศิลปวฒันธรรม 

  4.2.6  ดา้นการพฒันาโนเทคโนโลย ี

  4.2.7  ดา้นการพฒันาโครงสร้างพ้ืนฐานของประเทศ 

5. ประเภทการวจิยั 

  1. การวิจยัพ้ืนฐาน    2. การวิจยัประยกุต ์    3. การพฒันาทดลอง 

6. สาขาการวจิยั 

 1. วทิยาศาสตร์และเทคโนโลย ี  2. วทิยาศาสตร์สุขภาพ    3. มนุษยฯ์/สงัคม 

  4. อ่ืนๆ (ระบุ)     

7.  ลกัษณะการวจิยั 

  ถ่ายทอดเทคโนโลย ี  องคค์วามรู้ 

8.  หัวข้อการวจิยัทีเ่สนอขอสามารถนําไปใช้ประโยชน์ (ระบุรายละเอียด) 

 1. เชิงพาณิชย ์

o สามารถนาํไปผลิต/ขาย/ก่อใหเ้กิดรายได ้  

o มีการนาํไปประยกุตใ์ชโ้ดยภาคธุรกิจหรือบุคคลทัว่ไป โดยเป็นแนวทางในการลดตน้ทุนในการออกแบบและ 

พฒันาระบบอตัโนมติัในเชิงการศึกษาหรือเชิงอุตสาหกรรม  

 2. เชิงสาธารณะ 

o สามารถนาํไปประโยชน์/แกปั้ญหา ใหก้บั สงัคม ชุมชน ทอ้งถ่ิน   

 3. สามารถนาํไปสร้างนวตักรรม ผลิตภณัฑ ์หรือนาํไปสู่การจดทะเบียนทรัพยสิ์นทางปัญญาได◌้  

 4. อ่ืนๆ  

9.  คณะผู้วจิยั  

 หัวหน้าโครงการวจิยั 

ช่ือ-สกลุ (ภาษาไทย)  ดร. อรรถสิทธ์ิ อารยางกรู  

ช่ือ-สกลุ (ภาษาองักฤษ)  Dr. Autthasith Arrayangkool   



ตาํแหน่งทางวชิาการ  -  สดัส่วนการวจิยั 100%   

ภาควชิา/สาขาวชิา วศิวกรรมระบบและขอ้มูล หน่วยงานตน้สงักดั วทิยาลยันวตักรรมการจดัการขอ้มูล   

โทรศพัท(์ท่ีติดต่อไดส้ะดวกท่ีสุด) 0896091598  โทรสาร  -     

E-mail   art958@hotmail.com     

10. หลกัการและเหตุผลของโครงการวจิยั 

 เพ่ือบรรเทาปัญหาการขาดแคลนแรงงานในอุตสาหกรรมในปัจจุบนั ระบบอตัโนมติั (Automation) จึงเป็นท่ีนิยมอย่าง

แพร่หลาย โดยเฉพาะในบริษทัขนาดใหญ่ แต่เน่ืองจากความซบัซอ้นในตวังานหรือในระบบการผลิตของบริษทัเหล่าน้ี เช่น การ

ประกอบช้ินส่วนรถยนต์และการหาขอ้ผิดพลาดในช้ินงาน ท่ีตอ้งอาศัยการทาํงานของหุ่นยนต์หรือแขนกลและระบบการ

ประมวลผลภาพ (image processing) ทาํใหร้ะบบอตัโนมติัมีความซบัซอ้นตามไปดว้ยและมีราคาค่อนขา้งสูง โดยเฉพาะอยา่งยิ่ง

ระบบประมวลผลภาพท่ีต้องอาศัยประสิทธิภาพในการประมวลผลท่ีสูงมาก รวมทั้ งต้องอาศัยการพฒันาโดยใช้เคร่ือง

คอมพิวเตอร์ส่วนบุคคล (PC ราคาประมาณ 20,000 บาท) ซ่ึงมีราคาท่ีแพงกวา่เม่ือเทียบกบัแพลตฟอร์มลินุกซ์ฝังตวั (Embedded 

Linux Platform ราคาประมาณ 1,500 บาท) แมว้า่แพลตฟอร์มลินุกซ์ฝังตวัจะราคาถูกกวา่ ใชไ้ฟนอ้ยกวา่ ใชพ้ื้นท่ีนอ้ยกวา่ รวมถึง

เคล่ือนยา้ยไดง่้ายกวา่ แต่ดว้ยเหตุผลท่ีวา่แพลตฟอร์มลินุกซ์ฝังตวัมีประสิทธิภาพในการประมวลผลและทรัพยากรณ์ท่ีตํ่ากวา่ จึง

เกิดขอ้สงสัยท่ีวา่แพลตฟอร์มลินุกซ์ฝังตวัมีประสิทธิภาพพอท่ีจะนาํมาใชใ้นระบบอตัโนมติัประเภทน้ีแทนคอมพิวเตอร์ส่วน

บุคคลหรือไม่ ซ่ึงโครงการวจิยัน้ี ไดเ้สนอรูปแบบระบบควบคุมแขนกลและการประมวลผลภาพโดยใชเ้พียงแพลตฟอร์มลินุกซ์

ฝังตวัเท่านั้น  

 มีตวัอยา่งของแพลตฟอร์มลินุกซ์ฝังตวัน้ี ไดแ้ก่ Raspberry Pi ซ่ึงมีองคป์ระกอบ เช่น ARM1176JZF-S 700 MHz processor, 

HDMI module, USB module, SD card module, Ethernet module, RS232 module, GPIO module และ Audio module ดงัรูปท่ี 1 

 



 

 

รูปที ่1  ตวัอย่างแพลตฟอร์มลนุิกซ์ฝังตวั Raspberry Pi [1] 

 

 ซ่ึงมีงานวจิยัท่ีเก่ียวขอ้งกบัการทดสอบประสิทธิภาพและความเป็นไปไดใ้นการใชง้านกลอ้ง USB บน Raspberry Pi ตามท่ี

แสดงใน [1] ซ่ึงใหผ้ลท่ีแสดงถึงความเป็นไปไดใ้นการใชง้านกลอ้งความละเอียดสูงบนบอร์ดลินุกซ์ฝังตวัดงัน้ี 

 

 

 

รูปที ่2  ตวัอย่างการใช้งานกล้องบน Raspberry Pi [1] 



 

 โดยบางงานวจิยัไดก้ล่าวถึงการควบคุมพาหนะเคล่ือนท่ีบนผิวนํ้ าอตัโนมติั (Autonomous Surface Venicle: ASV) [2] ขนาด

เลก็ โดยใช ้Raspberry Pi, กลอ้ง (camera) 2 ตวั เพ่ือประมวลผลภาพและระบุตาํแหน่งจากการใชอ้งคป์ระกอบทางภูมิศาสตร์ท่ี

สงัเกตไดช้ดั และ ultrasonic sensor เพ่ือหลีกเล่ียงส่ิงกีดขวางท่ีเกิดข้ึนแบบฉบัพลนั โดยการระบุตวัตนของวตัถุนั้นจะใชไ้ลบราร่ี

ของ OpenCV ท่ีช่ือวา่ cvBlobsLib ท่ีประมวลผลโดยใชไ้ฟลภ์าพแบบไบนาร่ี (binary image) ดงัรูป 

 

  

  

 



 

รูปที ่3  ตวัอย่างการควบคุม ASV และ ประมวลผลภาพ บน Raspberry Pi [2] 

 

 นอกจากนั้นยงัมีงานวจิยัท่ีไดท้าํการศึกษาการควบคุมแขนกลอยา่งง่ายโดยใช ้Raspberry Pi โดยใชก้ารบงัคบัจากระยะไกล

ผา่นกลอ้งและ webserver [3] ดงัรูป 

 

 

รูปที ่3  ตวัอย่างการควบคุมแขนกลบน Raspberry Pi [3] 

 



 โดยในโครงการวจิยัน้ีจะทาํการประยกุตใ์ชห้ลกัการเบ้ืองตน้เพ่ือมาสร้างเป็นระบบประมวลผลภาพและควบคุมแขนกลโดย

มีตวัอยา่งการใชง้านในเชิงอุตสาหกรรม โดยภาพรวมและขอบเขตของระบบจะอยูใ่นส่วนต่อไป 

11. วตัถุประสงค์ของโครงการวจิยั 

 11.1. เพ่ือศึกษาและคน้หาความเป็นไปไดใ้นการใชแ้พลตฟอร์มลินุกซ์ฝังตวัเพ่ือควบคุมแขนกลและประมวลผลภาพ 

 11.2. เพ่ือศึกษาและคน้หาวธีิการท่ีเหมาะสมในการควบคุมแขนกลและประมวลผลภาพ 

 11.3. เพ่ือศึกษาและคน้หาวธีิการลดความซบัซอ้นในซอร์ฟแวร์เพ่ือการใชท้รัพยากรณ์ในการประมวลผลท่ีนอ้ยลง 

 11.4. เพ่ือเป็นแนวทางเบ้ืองตน้ในการลดค่าใชจ่้ายในการทดลองและพฒันาระบบอตัโนมติั  

12. ขอบเขตของโครงการวจิยั 

 ขอบเขตของโครงการวจิยัน้ี คือ การออกแบบและพฒันาระบบควบคุมแขนกลและการประมวลผลสาํหรับแพลตฟอร์มลิ

นุกซ์ฝังตวั Raspberry Pi ซ่ึงมีภาพรวมของระบบดงัต่อไปน้ี 

 

13. การทบทวนวรรณกรรมที่เกีย่วข้อง (Literature review) 
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Matthew T. Olson, MD, “Inexpensive telecytology solutions that use the Raspberry Pi and the iPhone,” Journal of the 

American Society of Cytopathology (2014) Volume 3, Page 49-55, 2014 

 [2] Ricardo Neves and Anibal C. Matos, “Raspberry PI Based Stereo Vision for Small Size ASVs,” MTS, 2013 

 [3] Ron Oommen Thomas and K. Rajasekaran, “Remote Monitoring and Control of Robotic Arm with 



Visual Feedback using Raspberry Pi,” International Journal of Computer Applications (0975 – 8887), Volume 92 – No.9, 

April 2014 

14. ระยะเวลาดาํเนินโครงการ   1ปี เร่ิมตั้งแต่ 1 ต.ค. 57-30 ก.ย.58  

15. ระเบียบวธีิวจิยั  

 15.1 ศึกษาหลกัการและปัญหาของระบบ  

 15.2 ศึกษาและคน้หาเเนวคิดในวธีิการแกปั้ญหาท่ีเหมาะสม 

 15.3 นาํแนวคิดท่ีไดม้าออกแบบเป็นช้ินงานหรือโปรแกรมตน้แบบในแต่ละส่วน  

 15.4 นาํช้ินงานหรือโปรแกรมแต่ละส่วนมาทดสอบและแกไ้ขขอ้ผิดพลาด 

 15.5 นาํช้ินงานหรือโปรแกรมแต่ละส่วนมาบูรนาการณ์เป็นระบบ 

 15.6 นาํระบบท่ีไดม้าทดสอบและแกไ้ขขอ้ผิดพลาด 

 15.7 จดัทาํเอกสารรวบรวมองคค์วามรู้ทั้งหมดและสรุปผลโครงการ 

16. แผนการดําเนินงานโครงการวจัิย  (ให้ระบุข้ันตอน/แผน  อย่างละเอยีด):  สามารถปรับรูปแบบไดต้ามความ

เหมาะสม 

การดาํเนินงาน 

ระยะเวลา 

หมายเหตุ 

ต.ค. พ.ย. ธ.ค. ม.ค. ก.พ. มี.ค. เม.ย. พ.ค. มิ.ย. ก.ค. ส.ค. ก.ย. 

การศึกษาและพฒันา

ตน้แบบ 

 

            

-ศึกษาและทดลอง

หลกัการควบคุมแขน

กล 

 

            

-ศึกษาและทดลอง

หลกัการประมวลผล

ภาพ 

 
 

           

-ศึกษาและทดลอง

การใชง้าน การเขียน

  
 

          



โปรแกรมและการ

เช่ือมต่อ Raspberry 

Pi 

-พฒันาระบบในแต่

ละส่วน 

   
 

         

-รวมระบบ       
 

      

ทดสอบและแกไ้ข

ขอ้ผิดพลาด 

       
 

     

จดัทาํเอกสารและ

บทความหรือวารสาร 

        
 

    

ส่งผลงาน เพ่ือ

ปรับแก ้และตีพิมพ ์

         
 

   

 

17. รายละเอยีดงบประมาณ (งบประมาณท่ีเสนอขอใหดู้ขอ้กาํหนดต่างๆของหน่วยงานตน้สังกดัและตรวจสอบกบัฝ่าย

การเงินประกอบเพ่ิมเติมดว้ย) 

รายการ จาํนวนเงนิ 

1.  งบบุคลากร  



รายการ จาํนวนเงนิ 

ค่าจา้งชัว่คราว (ตอ้งระบุคุณวฒิุ,จาํนวนคน,จาํนวนเดือน,จาํนวนเงิน)  ตวัอยา่ง 

 ปวช./ม.6   จาํนวนคน x อตัรา  7,620.00 บาท   x  จาํนวนเดือน 

 ปวส.    จาํนวนคน x อตัรา  9,300.00 บาท   x  จาํนวนเดือน 

ปริญญาตรี     จาํนวนคน x  อตัรา 11,680.00 บาท x  จาํนวนเดือน 

ปริญญาโท              จาํนวนคน x อตัรา 15,300.00 บาท  x  จาํนวนเดือน 

ปริญญาเอก (สายวชิาการ)  จาํนวนคน x อตัรา 19,000.00 บาท  x  จาํนวนเดือน 

(หมายเหตุ น.ศ. ป เอก จา้งวฒิุ ป.โท น.ศ. ป. โท จา้งวฒิุ   ป.ตรี   น.ศ.ตรี จา้งวุฒิ ต ํ่ากวา่ ป.ตรี) 

*ยงัคงใชก้รอบอตัราน้ีเน่ืองจาก สถาบนัยงัไม่มีประกาศฉบบัใหม่* 

รวม 

 

xxxxxx 

xxxxxx 

xxxxxx 

xxxxxx 

xxxxxx 

 

 

xxxxxxx 

2.  งบดาํเนินงาน (ค่าตอบแทน คา่ใชส้อย ค่าวสัดุ  ค่าสาธารณูปโภค) 

1.1 ค่าตอบแทน ค่าล่วงเวลา : ใหพิ้จารณาวา่จาํเป็น หรือไม่ หากโครงการมีทั้งนกัวจิยั และผูร่้วมวจิยั 

หากมีความจาํเป็นตอ้งแสดงรายละเอียดท่ีชดัเจน หากมีค่าตอบแทนอ่ืนๆ ใหค้าํนึงความสอดคลอ้ง

กบัวตัถุประสงค ์ระเบียบวธีิวจิยั แผนการดาํเนินงาน ของขอ้เสนอการวจิยั 

//งบประมาณท่ีเสนอขอให้ดูขอ้กาํหนดต่างๆของหน่วยงานตน้สงักดัและตรวจสอบกบัฝ่ายการเงินประกอบเพ่ิมเติมดว้ย// 

 

 

รวม 

5,000 

 

 

 

 

5,000 



รายการ จาํนวนเงนิ 

1.2 ค่าใช้สอย  คาํวา่ค่าใชส้อยอ่ืน ๆ : ใหต้ดัออก  แต่ถา้มีค่าใชส้อยตอ้งระบุวา่เป็นค่า อะไร 

1) ค่าลงทะเบียนเพ่ือตีพิมพ ์  

2) ค่าท่ีพกั   

3) ค่าเดินทาง  

 

รวม  

 

10,000 

3,000 

2,000 

 

15,000 



รายการ จาํนวนเงนิ 

1.2 ค่าวสัดุ   

  ใหร้ะบุรายละเอียดของวสัดุต่างๆท่ีแสดงถึงความสอดคลอ้งกบัการใชใ้นการดาํเนินการทาํวจิยั (วสัดุ

สาํนกังาน วสัดุคอมพิวเตอร์ สารเคมี ....) 

- บอร์ด Raspberry Pii และ case  

- อุปกรณ์กลอ้ง 

- สาย cable และอุปกรณ์การเช่ือมต่อ ทดสอบการทาํงานและทดลอง 

- อุปกรณ์แขนกลแกนท่ี 1 

- อุปกรณ์แขนกลแกนท่ี 2 

- อุปกรณ์แขนกลแกนท่ี 3 

รวม 

 

1.3 ค่าสาธารณูปโภค    

             ค่าโทรศพัท ์ ค่าไปรษณีย ์  ค่าบริการดา้นส่ือสารและโทรคมนาคม 

 

รวม      

 

 

 

2,000 

2,000 

1,000 

5,000 

5,000 

5,000 

20,000 

 

xxxxx 

xxxxx 

 

xxxxx 

รวมงบดาํเนินงาน(ค่าตอบแทน+ค่าใช้สอย+ค่าวสัดุ+ค่าสาธาณูปโภค) 40,000 



รายการ จาํนวนเงนิ 

3.  งบลงทุน   ค่าครุภณัฑ ์ใหร้ะบุรายละเอียดพอสงัเขป  

 

รวม 

                   

 

รวมงบประมาณทีเ่สนอขอ 40,000 

 

19. แผนการใช้จ่ายเงิน  

รายการ 

วงเงนิทีค่าดว่าจะใช้แต่ละเดอืน 

หมายเหตุ 

ต.ค. พ.ย. ธ.ค. ม.ค. ก.พ. มี.ค. เม.ย. พ.ค. มิ.ย. ก.ค. ส.ค. ก.ย. 

การศึกษาและพฒันา

ตน้แบบ 

             

-ศึกษาและทดลอง

หลกัการควบคุมแขน

กล 

15,000             

-ศึกษาและทดลอง

หลกัการประมวลผล

ภาพ 

 3,000            

-ศึกษาและทดลอง

การใชง้าน การเขียน

โปรแกรมและการ

เช่ือมต่อ Raspberry 

Pi 

  2,000           



-พฒันาระบบในแต่

ละส่วน 

   1,000 1,000 1,000        

-รวมระบบ       1,000       

ทดสอบและแกไ้ข

ขอ้ผิดพลาด 

       500      

จดัทาํเอกสารและ

บทความหรือวารสาร 

        500     

ส่งผลงาน เพ่ือ

ปรับแก ้และตีพิมพ ์

         15,000    

 
20. ผลงานทีค่าดว่าจะได้รับจากโครงการวจิยัฯ (ไม่ใชร้ายงานวิจยัฉบบัสมบูรณ์ โดยใหร้ะบุผลลพัธ์ท่ีคาดหวงัในลกัษณะ
ของตน้แบบผลิตภณัฑ ์ขบวนการใหม่และ/หรือบทความทางวิชาการ สิทธิบตัร การผลิตบณัฑิต ผลงานสู่
ภาคอุตสาหกรรมในกรณีการเผยแพร่ผลงานทางวิชาการตอ้งระบุวารสาร หน่วยงาน ปีท่ี ฉบบัท่ี คาดวา่จะเผยแพร่ ให้
ชดัเจน ขอ้ใดไม่มีใหร้ะบุวา่ไม่มี) 
 

ผลงาน ระบุรายละเอยีดให้ชัดเจน จาํนวน 
ปีที่คาด 

ว่าจะสําเร็จ 

1. การเผยแพร่ผลงานทางวชิาการ(Publications) 

 การประชุม / สมัมนา ระดบันานาชาติ 
(International Conference) 

ECTI-CON 2015 1 ฉบบั 2558 

 วารสาร ระดบันานาชาติ (International Journal)   ไม่มี   

 การประชุม / สมัมนา ระดบันานาชาติ 
(International Conference) 

ไม่มี   

 วารสาร ระดบัชาติ (National Journal) ไม่มี   

 การประชุม / สัมมนา ระดบัชาต ิ(National 
Conference) 

ไม่มี   

2. การผลติบณัฑติ 

 ป.ตรี/โท/เอก ไม่มี   

3. ต้นแบบ  กรุณาระบุระดบัของต้นแบบ ดงันี ้

 พร้อมใช ้(ผลิตภณัฑ)์ (Product) ไม่มี   



 ระดบัภาคสนาม (Field Prototype) ไม่มี   

 ระดบัหอ้งปฏิบติัการ (Lab Prototype) ตวัอย่างระบบ 1 ชุด 2558 

4. ทรัพย์สินทางปัญญา (Intellectual Property) 

 สิทธิบตัร (Patent) ไม่มี   

 อนุสิทธิบตัร (Petty Patent) ไม่มี   

 ลิขสิทธ์ิ เช่น ซอฟตแ์วร์ เป็นตน้ (Copyright, 
e.g. Software etc.) 

ไม่มี   

 เคร่ืองหมายทางการค้า (Trademark) ไม่มี   

5. ผลงานสร้างสรรค์ศิลปะ  

 

ไม่มี 

 

 

  

6.การถ่ายทอดเทคโนโลยต่ีางๆ (ระบุประเภท และ

จาํนวนคร้ัง / จาํนวนคนทีค่าดว่าจะเข้าร่วม เช่น 

ฝึกอบรมเร่ือง .... จาํนวน จดัสัมมนา อบรมเชิง

ปฏิบัตกิาร เป็นต้น)  

 

 

ไม่มี 

 

 

 

 

 20.1 ผลการทดลองเก่ียวกบัความเป็นไปไดใ้นการพฒันาระบบการควบคุม 

 20.2 ผลการวเิคราะห์ประสิทธิภาพ, เปรียบเทียบและสรุปผลของการใชแ้พลตฟอร์มลินุกซ์ฝังตวัเทียบกบั

การใชค้อมพิวเตอร์ เพื่อเป็นแนวทางแด่ผูส้นใจ 

 20.3 ผลงานบทความหรือวารสารวชิาการ 

 20.4 องคค์วามรู้ท่ีสามารถนาํไปบูรนาการณ์กบัการเรียนการสอนวชิาพื้นฐานระบบความคุม และวชิาท่ี

เก่ียวขอ้งกบัระบบปฏิบติัการ หุ่นยนต ์และการประมวลผลภาพ   

 

 

 



21. ประวตัิคณะผู้วจัิย/ผู้ร่วม/ทีป่รึกษา/ผู้ช่วยวจัิย 

1.  ช่ือ(ภาษาไทย)  

ดร. อรรถสิทธ์ิ อารยางกรู 

2.  ช่ือ(ภาษาองักฤษ)    

Dr. Auttthasith Arrayangkool  

3.  วนัเดือนปีเกิด/สถานท่ีเกิด   

8 พฤศจิกายน พ.ศ. 2529 จงัหวดัสุพรรณบุรี 

4.  เลขท่ีบตัรประจาํตวัประชาชน/ท่ีอยูต่ามบตัรประชาชน 

- เลขบตัรประจาํตวัประชาชน  1729900064242 

- ท่ีอยู ่ 50/1  หมู่ 1  ต.บา้นกร่าง  อ.ศรีประจนัต ์ จ.สุพรรณบุรี 72140 

5.  สถานภาพการสมรส 

โสด  

6.  ตาํแหน่งปัจจุบนั    

อาจารย/์นกัวจิยั 

7.  ท่ีอยูห่น่วยงาน   

วทิยาลยันวตักรรมการจดัการขอ้มูล สถาบนัเทคโนโลยพีระจอมเกลา้เจา้คุณทหาร ลาดกระบงั 

8.  เบอร์โทรท่ีติดต่อได ้

089-6091598 

9.  ประวติัการทาํงานท่ีสาํคญั   

- 2007 : นกัศึกษาฝึกงาน, ThaiGerTech (Automotive Company) 



- 2008-2009 : ผูจ้ดัการฝ่ายวจิยัและพฒันา, Blextor (Software House) 

- 2014-ปัจจุบนั : อาจารย/์นกัวจิยั, วทิยาลยันวตักรรมการจดัการขอ้มูล สถาบนัเทคโนโลยพีระจอมเกลา้เจา้คุณทหาร

ลาดกระบงั 

10.  ประวติัการศึกษา   

- ปรัชญาดุษฎีบณัฑิต สาขาวศิวกรรมระบบและขอ้มูล สถาบนัเทคโนโลยพีระจอมเกลา้เจา้คุณทหาร ลาดกระบงั 

- วศิวกรรมศาสตรมหาบณัฑิต สาขาวศิวกรรมคอมพิวเตอร์ สถาบนัเทคโนโลยพีระจอมเกลา้เจา้คุณทหาร ลาดกระบงั 

- วศิวกรรมศาสตรบณัฑิต สาขาวศิวกรรมคอมพิวเตอร์ สถาบนัเทคโนโลยพีระจอมเกลา้เจา้คุณทหาร ลาดกระบงั 

11.  เกียรติประวติั/รางวลัท่ีเคยไดรั้บ 

- The 3rd TESA Topgun Rally 2007 Award for Earthquake and Tsunami Warning System by NECTEC, SIPA, 

BSID, Digital Gateway Co.,Ltd., Toyota Tsusho Electronics (Thailand) Co.,Ltd. and TESA. 

- Best Embedded System Product Award 2009 in ITS field for Mobile Autonomous Vehicle Platform by TESA and 

SIPA. 

- Best Embedded System Product Award 2009 in ITS field for ITS Software Tool by TESA and SIPA. 

12.  ผลงาน  เช่น  วารสารวชิาการระดบันานาชาติ  วารสารวชิาการระดบัชาติ  บทความ  หนงัสือ  สิทธิบตัร 

1) Autthasith Arrayangkool and Apinetr Unakul, “Comprehensive Intelligent Transportation System Development 

Support Software Tool,” ICESIT 2010, Thailand  

2) Autthasith Arrayangkool and Apinetr Unakul, “Intelligent Transportation Systems Interoperability with Object 

Oriented Design, UML and XML,” ICESIT 2010, Thailand 

3) A. Arrayangkool and A. Unakul, “A Flexible Intelligent Transportation System Architecture Model with 

Object Oriented Methodology and UML,” ISCIT 2009, Incheon, Korea  

4) “A Novel Design of Intelligent Transportation System Architecture with Object Oriented Process,” ICS2008, 

Taiwan 

5) Autthasith Arrayangkool, Pichet Maphoo and Apinetr Unakul, “Embedded Linux Robot Platform,” ICESIT 

2008, Thailand 

6) A. Arrayangkool, C. Warisarn, Lin M. M. Myint, and P. Kovintavewat, “A Simple Recorded-Bit Patterning 

Scheme for Bit Patterned Media Recording,” in Proc. of ECTI-CON 2013, Krabi, May 15-17, 2013. 



7) A. Arrayangkool, C. Warisarn, and P. Kovintavewat, “A 2D-Interference Mitigation with a Multitrack 

Recorded-Bit Patterning Scheme for Bit Patterned Media Recording,” in Proc. of ITC-CSCC 2013, Yeosu, 

Korea, 30 June – 3 Jul 2013. 

8) A. Arrayangkool, C. Warisarn, and P. Kovintavewat, “A Multi-track Recorded-Bit Patterning Scheme for Bit-

Patterned Media Recording System,” KKU Journal 2013, 2013. 

9) A. Arrayangkool, C. Warisarn, and P. Kovintavewat, “A Recorded-Bit Patterning Scheme with Accumulated 

Weight Decision for Bit Patterned Media Recording,” IEICE Trans. Electronics, 2013. 

10) A. Arrayangkool, C. Warisarn, and P. Kovintavewat, “A Two-Dimensional Coding for Bit-Patterned Media 

Magnetic Recording System”, ECTI Transaction 2013. 

11) A. Arrayangkool, C. Warisarn, and P. Kovintavewat, "A Constructive Inter-Track Interference Coding Scheme 

for Bit-Patterned Media Recording System“, in Proc. of The 58th Annual Magnetism and Magnetic Materials 

(MMM) Conference 2013. 
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บทที ่2 ความรู้พืน้ฐานและทฤษฎทีีเ่กีย่วข้อง 

 ในบทน้ีผูว้ิจยัไดก้ล่าวถึงการศึกษาหลกัการ พื้นฐานการควบคุมและใชง้านหุ่นยนตอุ์ตสาหกรรมและ

การพฒันาระบบประมวลผลภาพ เพื่อนาํมาประยุกตใ์ชก้บัระบบสมองกลฝังตวั ซ่ึงสามารถนาํไปออกแบบและ

พฒันาเป็นระบบท่ีนาํเสนอในโครงการน้ีได ้

2.1 พืน้ฐานหุ่นยนต์อุตสาหกรรม 

ในส่วนน้ี จะเป็นการกล่าวถึง ส่วนประกอบของหุ่นยนตโ์ดยมองเป็นระบบ หวัขอ้ท่ีจะกล่าวถึงในบทน้ี 

มีดงัต่อไปน้ี  

2.1.1 ความหมายของหุ่นยนต์อุตสาหกรรม 

หุ่นยนต ์คือ เคร่ืองจกัรท่ีถูกควบคุมอตัโนมติั สามารถเขียนโปรแกรมใหม่ได ้ใชง้านเอนกประสงค์ โปรแกรม

การเคล่ือนท่ีจะตอ้งสามารถโปรแกรมให้เคล่ือนท่ีไดอ้ย่างน้อย 3 แกนหรือมากกว่า หุ่นยนต์อาจจะยึดอยู่กบัท่ี

หรือยา้ยตาํแหน่ง (Mobile) เพื่อใชใ้นงานอุตสาหกรรม 

การทาํงานของหุ่นยนตอุ์ตสาหกรรมจะเลียนแบบร่างกายของมนุษย ์โดยจะเลียนแบบเฉพาะส่วนของร่างกายท่ี

จะนาํไปใชป้ระโยชน์ในอุตสาหกรรมเท่านั้น นัน่คือช่วงแขนของมนุษย ์ดงันั้น บางคนอาจจะไดย้ินคาํวา่ “แขน

กล” ซ่ึงก็หมายถึงหุ่นยนต์อุตสาหกรรม การทาํงานของหุ่นยนตอุ์ตสาหกรรมเปรียบเทียบกบัแขนมนุษย ์แสดง

ดงัรูป 

 



ปัจจุบนัและในอนาคตหุ่นยนต์อุตสาหกรรมจะเขา้มามีบทบาทในอุตสาหกรรมมากข้ึน โดยจะทาํงาน

แทนมนุษยใ์นงานต่างๆ เหล่าน้ีงานท่ีอนัตราย เช่น งานยกเหล็กเขา้เตาหลอม งานท่ีเก่ียวขอ้งกบัสารเคมี งาน

ซํ้ าซากน่าเบ่ือ เช่น งานยกสินคา้จากสายงานการผลิต งานประกอบ งานบรรจุผลิตภณัฑ์งานท่ีตอ้งการคุณภาพ

มาตรฐานเดียวกนั เช่น งานเช่ือม งานตดั งานท่ีตอ้งใช้ทกัษะความชาํนาญสูง เช่น งานเช่ือมแนว เช่ือมเลเซอร์ 

งานท่ีตอ้งใชค้วามละเอียดประณีต เช่น งานประกอบช้ินส่วนอิเล็กทรอนิกส์ งานตรวจสอบ (Inspection) ฯลฯ 

 ซ่ึงเร่ืองราวในแวดวงท่ีเก่ียวข้องกับหุ่นยนต์ ในความเป็นจริง จะเก่ียวข้องกับ วิศวกรรมเคร่ืองกล 

วิศวกรรมไฟฟ้า และ วิศวกรรมซอฟแวร์อยา่งไรก็ตาม ในการนาํวิทยาการท่ีแตกต่างมาสัมพนัธ์กนัเพื่อทางาน

ร่วมกนั เป็นเร่ืองท่ีค่อนขา้งจะซบัซ้อนมาก รายละเอียดท่ีกล่าวถึงต่อไปน้ี จะใชว้ิธีกล่าวถึงรายละเอียดจาก บน-

ลง-ล่าง (top-down description ) เพื่ออธิบาย รายละเอียดท่ีซบัซอ้นของระบบหุ่นยนตซ่ึ์งควบคุมดว้ยคอมพิวเตอร์ 

เพื่อให้ผูอ่้านไดเ้ห็นถึง การทาํงานของระบบยอ่ยแต่ละระบบ แผนผงัการทาํงาน แต่ละส่วน และเป็นการแสดง

ใหเ้ห็นวา่ “เม่ือใด” และ “ทาํไม” การทาํงานท่ีเก่ียวขอ้งสัมพนัธ์กนัจึงเกิดข้ึน  

 

ส่วนประกอบพืน้ฐานของระบบหุ่นยนต์ 

 



จากรูปจะเห็นได้ว่า ส่วนประกอบทีสํ่าคัญของระบบหุ่นยนต์อุตสาหกรรมเป็นดังนี้ 

1. ชุดปฏิบติัการ (Manipulators) ชุดปฏิบติัการประกอบดว้ย แขนหลายแขนต่อเรียงลาํดบักนั เรียก แขน เหล่าน้ี

วา่ แกนเช่ือมต่อ (links) ซ่ึงเช่ือมต่อกนัดว้ย จุดหมุนเช่ือมต่อ (joints) ชุดปฏิบติัการโดยตวัมนัเอง ประกอบดว้ย

ส่วนประกอบหลายส่วนดว้ยกนั ดงัน้ีคือ แกนเช่ือมต่อหลกั (Major linkages) แกนเช่ือมต่อรอง (Minor linkages) 

และตวัปฏิบติัการปลายสุด (End effector) คือน้ิวจบัหรือเคร่ืองมือทางาน (gripper or tool) 

2. อุปกรณ์ตรวจจบั (Sensory devices) เพื่อทาํให้การควบคุม ชุดปฏิบติัการ ทาํงานอยา่งถูกตอ้ง จะตอ้งทราบวา่ 

สภาวะ ของจุดหมุนแต่ละจุด เช่น ตาํแหน่ง (position) ความเร็ว (velocity) และ อตัราเร่ง (acceleration) เป็น

อยา่งไร การจะทาํเช่นน้ีได ้ตอ้งใช ้เคร่ืองมือตรวจจบั ควบคู่เขา้กบัแกนเช่ือมต่อ-จุดหมุน ตวัตรวจจบัชนิดอ่ืน ซ่ึง

อาจรวมอยูใ่นระบบหุ่นยนต ์จากรูป คือ กลอ้งโทรทศัน์ ซ่ึงเป็นส่วนหน่ึงของ ระบบการตรวจจบัดว้ยภาพ ใน

บางกรณีซ่ึงจะละเลยไม่ได้ก็คือ อาจมีตวัตรวจจบัอีกหลายชนิดท่ีต้องใช้ร่วมด้วย เป็นตน้ว่า การตรวจจบัท่ี

เก่ียวกบั การสัมผสั (tactile) หรือ ยา่นระยะ (ranging) ซ่ึงเป็น อุปกรณ์ดา้น เสียง (sonic) หรือ แสง (optic) 

3. ชุดควบคุม (Controllers) หมายถึง “ภูมิปัญญา” (intelligence) ท่ีสามารถทาํให ้ชุดปฏิบติัการ ทางานไดต้ามท่ีผู ้

ฝึกสอน หรือผูใ้ชต้อ้งการ ชุดควบคุมประกอบดว้ย ส่ิงท่ีจาํเป็นตอ้งมีต่างๆดงัน้ี 

หน่วยความจาํ เพื่อเก็บขอ้มูลเก่ียวกบั ตาํแหน่ง (เช่น มุม และ ระยะทางของจุดหมุน) ท่ีแขนไดเ้คล่ือนไป และ 

ขอ้มูลอ่ืนๆ ท่ีเก่ียวขอ้งกบัลาดบัขั้นการทาํงาน (program) ของ ระบบหุ่นยนต ์

ตวัจดัลาํดบัขั้นการทาํงาน (sequencer) ซ่ึงใชแ้ปลความหมาย ของขอ้มูลท่ีเก็บอยูใ่นหน่วยความจาํ และ ทาํให้

ขอ้มูลนั้นใหอ้ยูใ่นรูปแบบท่ี อุปกรณ์ต่างๆในระบบ สามารถนาํไปใชเ้ช่ือมต่อกบั ชุดควบคุมได ้

หน่วยคาํนวณทางคณิตศาสตร์ ท่ีจดัการ การคาํนวณ ทางคณิตศาสตร์ ท่ีจาํเป็น เพื่อช่วย การทาํงานของ ตวั

จดัลาํดบัขั้นการทาํงาน 

การเช่ือมต่อของขอ้มูลการตรวจจบั (เช่น ตาํแหน่งของจุดหมุน แต่ละตวั หรือ ขอ้มูลจากระบบการมองภาพ) เพือ่

ป้อนใหก้บั ตวัจดัลาํดบัขั้นการทาํงาน 



การเช่ือมต่อเพื่อโอนถ่ายขอ้มูลจากตวัจดัลาํดบัขั้นการทาํงาน ให้กบั ชุดแปลงกาลงังาน เพื่อทาํให้ จุดหมุน

เคล่ือนท่ี ไปไดต้ามความตอ้งการ 

การเช่ือมต่อกบัอุปกรณ์หลกั (ancillary equipments) อ่ืนๆในระบบ ทาํให้หุ่นยนต์ สามารถทาํงาน พอ้งจงัหวะ 

(synchronize) กบั ชุดควบคุม อุปกรณ์หลกัภายนอกได ้(เช่น มอเตอร์ และ วาล์วไฟฟ้า) และ/หรือ ระบุ สภาวะ

ของ ตวัตรวจจบั เช่น ลิมิตสวติช์ ท่ีใชบ้อกตาํแหน่ง 

หน่วยควบคุมอีกบางชนิด สาํหรับ ผูฝึ้กสอน(ผูใ้ช)้ ใชแ้สดง ตาํแหน่ง หรือ จุด เพื่อบอก ลาํดบัการปฏิบติังาน ใน

การควบคุม ระบบหุ่นยนต ์รูปแบบการควบคุม อาจอยูใ่นลกัษณะเป็น แผงหรือควบคุม ซ่ึงมีฟังคช์นัการควบคุม

แบบคงท่ี แผงป้อนโปรแกรมภาษาควบคุม และ/หรือ “แป้นสอนการทางาน” (teach pendent) หรือ อุปกรณ์ท่ี

คลา้ยคลึงกนั ท่ีมีเมนู ชุดคาํสั่ง สาหรับให ้ผูป้ฏิบติังาน สามารถฝึกสอนหุ่นยนตไ์ด ้

4. ชุดแปลงกาํลงังาน (Power conversion units) ประกอบดว้ย อุปกรณ์ท่ีจาํเป็น สําหรับนาํสัญญาณจาก ตวั

จดัลาํดบัขั้นการทาํงาน (ซ่ึงอาจเป็น ดิจิทลั หรือ แอนะล็อก ระดบัต่า) แลว้แปลงให้อยูใ่นระดบัท่ีเหมาะสม ท่ี

สามารถส่งให้ ตวัปฏิบติัการใชง้านได ้อาจประกอบดว้ย ชุดขยายอิเล็กทรอนิกส์กาํลงั และ ชุดแหล่งจ่ายไฟฟ้า 

สําหรับ หุ่นยนตไ์ฟฟ้า ในกรณีท่ีเป็น ไฮดรอลิกส์ จะประกอบดว้ย ชุดอดัความดนันํ้ ามนั (compressor) และ ชุด

ควบคุมวาลว์ 

 

 

 

 

 

 

 



รูปแบบของชุดควบคุมหุ่นยนต์ (Implementation of robot controller) 

 

จากรูป แสดงรายละเอียด ส่วนประกอบหลกัส่ีส่วนของ ระบบหุ่นยนต์ ท่ีได้กล่าวมาแล้ว ส่วนรูปแบบการ

เช่ือมต่อเป็นการเช่ือมต่ออุปกรณ์แต่ละส่วนเขา้ดว้ยกนัโดยตรง จากลกัษณะของอุปกรณ์ท่ีมีอยูต่ามรูป เป็นไปได ้

ท่ีจะสามารถ กาหนด รูปแบบการควบคุมหุ่นยนตไ์ดห้ลายรูปแบบ นอกจากนั้นยงัมีอีกหน่ึงรูปแบบคือ 



 

ซ่ึงรูปน้ีจะเป็นการใชไ้มโครโปรเซสเซอร์ตวัเดียวเป็นตวัจดัลาดบัขั้นการทาํงาน และ หน่วยคาํนวณทาง

คณิตศาสตร์สายบสักลาง เป็น บสัท่ีใชร่้วมกนัระหวา่งไมโครโปรเซสเซอร์ หน่วยความจาํ หน่วยการมองภาพ  

จากการจดัรูปแบบทั้งสองทาํใหเ้ราเห็นการจดัการรูปแบบ ท่ีแตกต่างกนั โดยใช ้อุปกรณ์ในระบบท่ีเหมือนกนั 

คือ ชุดปฏิบติัการ (Manipulator) สายเคเบิลสาํหรับเช่ือมต่อ (Connecting cable) แผงตวัควบคุม (Controller 

cabinet) การควบคุมชุดปฏิบติังาน (Operator control) และชุดตรวจจบัภายนอก (External sensors) 

การประยกุตใ์ชง้านของระบบหุ่นยนต ์(Application of robot system) ระบบหุ่นยนตโ์ดยตวัมนัเอง ก็มีขีดจกดัใน

การนาํไปใชใ้หเ้ป็นประโยชน์ โดยปกติตอ้งนาํไปใชร่้วมกบัอุปกรณ์อ่ืน แลว้ ทาํการโปรแกรม หรือ สอน 

เพื่อใหท้าํงานบางอยา่งท่ีมีประโยชน์ได ้คาํวา่ เซลลท์าํงาน (Workcell) เป็นคาํท่ีใชใ้นความหมายเม่ือ นาํระบบ

อตัโนมติัมารวมกนั และ ควบคุมใหท้าํงานท่ีเฉพาะเจาะจงบางอยา่งได ้เซลลท์าํงาน อาจประกอบดว้ย หุ่นยนต์

หลายตวั รวมอยูก่บัอุปกรณ์อตัโนมติัแบบตายตวั (fixed automation) เช่น ชุดป้อนช้ินงาน (parts feeder) หรือ 



สายพานลาํเลียง (conveyor) ซ่ึงการทาํงานของหุ่นยนตใ์นลกัษณะเฉพาะเจาะจงมีอยูส่องรูปแบบ คือเป็น ชุด

ควบคุมเซลล ์(Cell controller) และเป็น อุปกรณ์เสริมร่วม (Peripheral device) 

หุ่นยนตเ์ม่ือทาํงานเป็นชุดควบคุมเซลลท์าํงาน (Robot as a cell controller) จะเป็นดงัรูปต่อไปน้ี 

 

 

คุณลกัษณะเฉพาะของหุ่นยนตแ์ต่ละประเภทและฟังกช์นัการทาํงานของหุ่นยนต ์

 โดยทัว่ไปการแบ่งประเภทของหุ่นยนตจ์ะแบ่งตามลกัษณะรูปทรงของพื้นท่ีทาํงาน (Envelope 

Geometric) แต่ก่อนจะอธิบายชนิดของหุ่นยนตข์ออธิบายการทาํงานของจุดต่อ (Joint) ของหุ่นยนตอุ์ตสาหกรรม

ซ่ึงในขั้นพื้นฐานมี 2 ชนิดดว้ยกนั คือ แบบเส้นตรง (Prismatic) แบบหมุน (Revolute) จุดต่อ (Joint) ทั้งสองแบบ

เม่ือนาํมาต่อเขา้ดว้ยกนัอยา่งนอ้ย 3 แกนหลกัจะไดพ้ื้นท่ีทาํงาน (Work envelope) ท่ีมีลกัษณะแตกต่างกนัไป 

ดงัน้ี 

1. หุ่นยนต ์Cartesian (Gantry) Robot 



 มีลกัษณะท่ีประกอบดว้ยแกนทั้ง 3 ของหุ่นยนตจ์ะเคล่ือนท่ีเป็นแบบเชิงเส้น (Prismatic) ถา้โครงสร้างมี

ลกัษณะคลา้ย Overhead Crane จะเรียกวา่เป็นหุ่นยนตช์นิด Gantry แต่ถา้หุ่นยนตไ์ม่มีขาตั้งหรือขาเป็นแบบอ่ืน 

เรียกวา่ ชนิด Cartesian  

 

ขอ้ดีของหุ่นยนตป์ระเภทน้ี ไดแ้ก่  

- เคล่ือนท่ีเป็นแนวเส้นตรงทั้ง 3 มิติ 

- การเคล่ือนท่ีสามารถทาํความเขา้ใจง่าย 

- มีส่วนประกอบง่ายๆ 

- โครงสร้างแขง็แรงตลอดการเคล่ือนท่ี 

ขอ้เสียของหุ่นยนตป์ระเภทน้ี ไดแ้ก่ 

- ตอ้งการพื้นท่ีติดตั้งมาก 

- บริเวณท่ีหุ่นยนตเ์ขา้ไปทาํงานได ้จะเล็กกวา่ขนาดของตวัหุ่นยนต ์

- ไม่สามารถเขา้ถึงวตัถุจากทิศทางขา้งใตไ้ด ้

- แกนแบบเชิงเส้นจะ Seal เพื่อป้องกนัฝุ่ นและของเหลวไดย้าก 



การประยคุตใ์ชง้านของหุ่นยนตป์ระเภทน้ี : เน่ืองจากโครงสร้างมีความแขง็แรงตลอดแนวการเคล่ือนท่ี 

ดงันั้นจึงเหมาะกบังานเคล่ือนยา้ยของหนกัๆ หรือเรียกวา่งาน Pick-and-Place เช่น ใชโ้หลดช้ินงานเขา้เคร่ืองจกัร 

(Machine loading) ใชจ้ดัเก็บช้ินงาน (Stacking) นอกจากน้ียงัสามารถใชใ้นงานประกอบ (Assembly) ท่ีไม่

ตอ้งการเขา้ถึงในลกัษณะท่ีมีมุมหมุน เช่น ประกอบอุปกรณ์อิเลก็ทรอนิกส์ และงาน Test ต่างๆ 

2. หุ่นยนต ์Cylindrical Robot 

หุ่นยนตป์ระเภทน้ีจะมีแกนท่ี 2 (ไหล่) และแกนท่ี 3 (ขอ้ศอก) เป็นแบบ Prismatic ส่วนแกนท่ี 1 (เอว) 

จะเป็นแบบหมุน (Revolute) ทาํใหก้ารเคล่ือนท่ีไดพ้ื้นท่ีการทาํงานเป็นรูปทรงกระบอก ดงัรูป 

 

ขอ้ดีของหุ่นยนตป์ระเภทน้ี ไดแ้ก่  

- มีส่วนประกอบไม่ซบัซอ้น 

- การเคล่ือนท่ีสามารถเขา้ใจไดง่้าย 

- สามารถเขา้ถึงเคร่ืองจกัรท่ีมีการเปิด-ปิด หรือเขา้ไปในบริเวณท่ีเป็นช่องหรือโพรงไดง่้าย (Loading) เช่น การ

โหลดช้ินงานเขา้เคร่ือง CNC 

ขอ้เสียของหุ่นยนตป์ระเภทน้ี ไดแ้ก่ 



- มีพื้นท่ีทาํงานจาํกดั 

- แกนท่ีเป็นเชิงเส้นมีความยุง่ยากในการ Seal เพื่อป้องกนัฝุ่ นและของเหลว 

การประยคุตใ์ชง้านของหุ่นยนตป์ระเภทน้ี : โดยทัว่ไปจะใชใ้นการหยบิยกช้ินงาน (Pick-and-Place) 

หรือป้อนช้ินงานเขา้เคร่ืองจกัร เพราะสามารถเคล่ือนท่ีเขา้ออกบริเวณท่ีเป็นช่องโพรงเล็กๆ ไดส้ะดวก 

3. หุ่นยนต ์Spherical (Polar) Robot 

 มีสองแกนท่ีเคล่ือนในลกัษณะการหมุน (Revolute Joint) คือแกนท่ี 1 (เอว) และแกนท่ี 2 (ไหล่) ส่วน

แกนท่ี 3 (ขอ้ศอก) จะเป็นลกัษณะของการเคล่ือนท่ีแนวเส้นตรง ดงัรูป 

 

 

ขอ้ดีของหุ่นยนตป์ระเภทน้ี ไดแ้ก่  

- มีปริมาตรการทาํงานมากข้ึนเน่ืองจากการหมุนของแกนท่ี 2 (ไหล่) 

- สามารถท่ีจะกม้ลงมาจบัช้ินงานบนพื้นไดส้ะดวก 

ขอ้เสียของหุ่นยนตป์ระเภทน้ี ไดแ้ก่ 



- มีระบบพิกดั (Coordinate) และส่วนประกอบ ท่ีซบัซอ้น 

- การเคล่ือนท่ีและระบบควบคุมมีความซบัซอ้นข้ึน 

การประยคุตใ์ชง้านของหุ่นยนตป์ระเภทน้ี : ใชใ้นงานท่ีมีการเคล่ือนท่ีในแนวตั้ง (Vertical) เพียง

เล็กนอ้ย เช่น การโหลดช้ินงานเขา้ออกจากเคร่ืองป้ัม (Press) หรืออาจจะใชง้านเช่ือมจุด (Spot Welding) 

4. หุ่นยนต ์SCARA Robot 

 หุ่นยนต ์SCARA (Selective Compliance Assembly Robot Arm) จะมีลกัษณะแกนท่ี 1 (เอว) และแกนท่ี 

3 (ขอ้ศอก) หมุนรอบแกนแนวตั้ง และแกนท่ี 2 จะเป็นลกัษณะการเคล่ือนท่ีข้ึนลง (Prismatic) ดงัรูป หุ่นยนต ์

SCARA จะเคล่ือนท่ีไดร้วดเร็วในแนวระนาบ และมีความแม่นยาํสูง 

 

ขอ้ดีของหุ่นยนตป์ระเภทน้ี ไดแ้ก่  

- สามารถเคล่ือนท่ีในแนวระนาบ และข้ึนลงไดร้วดเร็ว 

- มีความแม่นยาํสูง 

ขอ้เสียของหุ่นยนตป์ระเภทน้ี ไดแ้ก่ 

- มีพื้นท่ีทาํงานจาํกดั 

- ไม่สามารถหมุน (rotation) ในลกัษณะมุมต่างๆได ้

- สามารถยกนํ้าหนกั (Payload) ไดไ้ม่มากนกั 



การประยคุตใ์ชง้านของหุ่นยนตป์ระเภทน้ี : เน่ืองจากการเคล่ือนท่ีในแนวระนาบและข้ึนลงไดร้วดเร็ว

จึงเหมาะกบังานประกอบช้ินส่วนทางอิเล็กทรอนิกส์ ซ่ึงตอ้งการความรวดเร็วและการเคล่ือนท่ีก็ไม่ตอ้งการการ

หมุนมากนกั แต่จะไม่เหมาะกบังานประกอบช้ินส่วนทางกล (Mechanical Part) ซ่ึงส่วนใหญ่การประกอบจะ

อาศยัการหมุน (Rotation)ในลกัษณะมุมต่างๆ นอกจากน้ี SCARA Robot ยงัเหมาะกบังานตรวจสอบ 

(Inspection) งานบรรจุภณัฑ ์(Packaging) 

5. หุ่นยนต ์Articulated Arm (Revolute) 

เน่ืองจากการเคล่ือนท่ีในแนวระนาบและข้ึนลงไดร้วดเร็วจึงเหมาะกบังานประกอบช้ินส่วนทาง

อิเล็กทรอนิกส์ ซ่ึงตอ้งการความรวดเร็วและการเคล่ือนท่ีก็ไม่ตอ้งการการหมุนมากนกั แต่จะไม่เหมาะกบังาน

ประกอบช้ินส่วนทางกล (Mechanical Part) ซ่ึงส่วนใหญ่การประกอบจะอาศยัการหมุน (Rotation)ในลกัษณะมุม

ต่างๆ นอกจากน้ี SCARA Robot ยงัเหมาะกบังานตรวจสอบ (Inspection) งานบรรจุภณัฑ ์(Packaging) 

 

ขอ้ดีของหุ่นยนตป์ระเภทน้ี ไดแ้ก่  

- เน่ืองจากทุกแกนจะเคล่ือนท่ีในลกัษณะ ของการหมุนทาํใหมี้ความยดืหยุน่สูงในการเขา้ไปยงัจุดต่างๆ 

- บริเวณขอ้ต่อ (Joint) สามารถ Seal เพื่อป้องกนัฝุ่ น ความช้ืน หรือนํ้า ไดง่้าย 

- มีพื้นท่ีการทาํงานมาก 



- สามารถเขา้ถึงช้ินงานทั้งจากดา้นบน ดา้นล่าง 

- เหมาะกบัการใชม้อเตอร์ไฟฟ้า เป็นชุดขบัเคล่ือน  

ขอ้เสียของหุ่นยนตป์ระเภทน้ี ไดแ้ก่ 

- มีระบบพิกดั (Coordinate) ท่ีซบัซอ้น 

- การเคล่ือนท่ีและระบบควบคุมทาํความ เขา้ใจไดย้ากข้ึน 

- ควบคุมใหเ้คล่ือนท่ีในแนวเส้นตรง (Linear) ไดย้าก 

- โครงสร้างไม่มัน่คงตลอดช่วงการเคล่ือนท่ี เพราะบริเวณขอบ Work Envelope ปลายแขนจะมีการสั่น ทาํให้

ความแม่ยาํลดลง 

การประยกุตใ์ชง้านของหุ่นยนตป์ระเภทน้ี : หุ่นยนตช์นิดน้ีสามารถใชง้านไดก้วา้งขวางเพราะสามารถ

เขา้ถึงตาํแหน่งต่างๆ ไดดี้ เช่น งานเช่ือม Spot Welding, Path Welding, งานยกของ, งานตดั, งานทากาว, งานท่ีมี

การเคล่ือนท่ียากๆ เช่น งานพ่นสี งาน Sealing ฯลฯ 

การเลือกประเภทของหุ่นยนตท่ี์จะนาํมาใชง้าน ควรพิจารณาใหเ้หมาะสมกบังานท่ีตอ้งการใหหุ่้นยนต์

ทาํดงัท่ีอธิบายไวเ้บ้ืองตน้ รวมถึงควรพิจารณาขอ้ดีขอ้เสียและขอ้จาํกดัในการทาํงานดว้ย 

นอกจากน้ีผูว้ิจยัไดท้าํการทบทวนหลกัการทางดา้น Robot Kinematic และ D-H จากโปรแกรมใน 

Matlab ต่อไปน้ี 



 

 

http://www.mathworks.com/matlabcentral/fileexchange/31170-simple-forward-kinematics-library-for-robotic-

chains 

 เม่ือเราทราบหลกัการทาํงานของหุ่นยนตอุ์ตสาหกรรมแลว้ เรายงัไดท้าํการทดสอบการใชง้านหุ่นยนต์

อุตสาหกรรม EPSON SCARA ซ่ึงมีลกัษณะเป็นแขนกล 4 แกน โดยมีรายละเอียดดงัน้ี 

ในส่วนต่อไปน้ี จะเป็นการกล่าวถึง ส่วนประกอบของหุ่นยนต ์EPSON SCARA รวมถึงการใชง้าน

เบ้ืองตน้ โดยหวัขอ้ท่ีจะกล่าวถึงในบทน้ี มีดงัต่อไปน้ี 



1. ลกัษณะและองคป์ระกอบของหุ่นยนต ์EPSON SCARA 

2. การใชง้านโปรแกรม SPEL เพื่อสั่งงานหุ่นยนตเ์บ้ืองตน้ 

 

ลกัษณะและองค์ประกอบของหุ่นยนต์ EPSON SCARA 

 หุ่นยนต ์EPSON SCARA เป็นหุ่นยนตป์ระเภท SCARA Robot ซ่ึงประกอบไปดว้ย 4 แกน หรือ degree 

of freedom (DOF) โดยแกนท่ี 1 และ 2 เป็น revolute joint แกนท่ีสามเป็น prismatic joint เคล่ือนท่ีในแนวข้ึน

และลง และแกนท่ี 4 เป็น revolute joint เพื่อหมุนเปล่ียนมุมของ end effector ดงัรูป  

 
 ส่วนท่ี 2 จะเป็นตวัควบคุมหุ่นยนต ์(robot controller) มีหนา้ท่ีควบคุมการเคล่ือนไหวของขอ้ต่อต่างๆ

รวมถึงจดัการไฟฟ้าท่ีจะตอ้งป้อนใหต้วัหุ่นดว้ย นอกจากนั้นยงัเป็นตวักลางการเช่ือมต่อกบัตวัหุ่นและ

คอมพิวเตอร์ โดยการเช่ือต่อกบัคอมพิวเตอร์นั้นจะใชพ้อร์ทสั่งการท่ีเรียกวา่ Teach Port เพื่อทาํการโปรแกรม

หรือสั่งการหุ่นยนต ์โดยตวัควบคุมน้ีมีหลอดไฟ และตวัเลขแสดงสถานะการทาํงานดงัรูป 



 
 ส่วนการเช่ือมต่อกบัคอมพิวเตอร์นั้นจะใช ้serial port ของคอมพิวเตอร์เป็นตวัสั่งการ ซ่ึงเบ้ืองตน้จะใช้

โปรแกรม SPEL ในการควบคุมหรือสั่งการตวัหุ่น 

 
การใช้งานโปรแกรม SPEL 

 โปรแกรม SPEL เป็นโปรแกรมท่ีใชใ้นการตั้งค่า สั่งการเบ้ืองตน้ หรือเขียนโปรแกรมเพื่อสั่งการ

หุ่นยนต ์EPSON SCARA ซ่ึงหนา้ต่าง จะประกอบไปดว้ยปุ่มเคร่ืองมือต่างๆดงัน้ี 



 
 ใชส้าํหรับการเปิดหนา้ต่างใหม่เพื่อทาํการเขียนโปรแกรม 

 ใชส้าํหรับเปิดโปรแกรมท่ีถูกบนัทึกไว ้

 ใชส้าํหรับบนัทึกโปรแกรม 

 ใชส้าํหรับ compile program 

 ใชส้าํหรับ build project 

ใชเ้ร่ิมตน้การทาํงานของโปรแกรมและสั่งการหุ่นยนตต์ามโปรแกรมนั้น 

 ใชง้าน monitor mode เพื่อทดสอบโดยการสั่งการหุ่นยนตที์ละคาํสั่ง 

 ใชง้าน jog and teach mode เพื่อทดสอบการเคล่ือนท่ีท่ีละขั้นตอนและการสอนหุ่นยนตเ์ก่ียวกบัพิกดัท่ีใชใ้น

การเคล่ือนท่ี 

 ใชต้ั้งค่าเบ้ืองตน้ของหุ่นยนต ์เช่น กาํลงั (power) และความเร็ว (speed) ท่ีใชใ้นการเคล่ือนท่ี 

 

 ในขั้นตอนแรกของการใชง้านใหท้ดสอบการเช่ือมต่อระหวา่ง computer แขนกลและตวัควบคุม โดยไป

ท่ี Setup  PC to Robot Communication 



 
ใหต้ั้งค่า Robot Number ตามหมายเลขหุ่นยนต ์และตั้งค่า PC RS232 Port ใหเ้ป็นหมายเลขของ serial 

port ท่ีเคร่ืองคอมพิวเตอร์นั้นต่อเช่ือมอยู ่ตั้งค่า Baud rate เป็น 9600 และ Robot Controller Port เป็น TEACH 

หลงัจากนั้นใหก้ด Test 

 
ถา้การเช่ือมต่อลม้เหลวจะมีการแจง้เตือน แสดงให้เห็นตามรูปดา้นล่าง ซ่ึงอาจจะตอ้งทาํการแกไ้ขโดย

การเช็คการเช่ือมต่อใหม่ หรือทดลอง restart เคร่ืองคอมพิวเตอร์และ controller อีกคร้ัง 

 
 หลงัจากนั้น ใหไ้ปท่ี  เพื่อใชง้าน jog and teach mode เพื่อทดสอบการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนตท่ี์ละ

ขั้นตอน โดยใน jog and teach mode หนา้จะเป็นดงัรูป 



 
 

นอกจากนั้นผูว้จิยัไดท้าํการศึกษาภาษา SPEL เพื่อควบคุมการทาํงานใหหุ่้นยนตเ์คล่ือนท่ีไปยงัตาํแหน่งท่ี

ตอ้งการและทาํการหยบิจบัวตัถุไดจ้ากคาํสั่งพื้นฐานดงัต่อไปน้ี 

FUNCTION modtest3 

 P0 = 249.970, 3.827, -62.201, -0.416 

 P1 = -204.356, 70.875, -40.202, 189.580 

 P2 = 123.178, -107.426, -60.960, 88.298 

 MOTOR ON 

 WHILE 1 

  POWER HIGH 

  SPEED 25 



  GO P0 

  OUT 0, 16 

  POWER LOW 

  SPEED 5 

  GO P1 

  OUT 0, 32 

  POWER HIGH 

  SPEED 25 

  GO P2 

 WEND 

FEND 

 

นอกจากน้ีผูว้ิจยัไดศึ้กษาการทาํงานของ ROBOT SCARA และ ROBOT ชนิดต่างๆได ้โดยใช้

โปรแกรมสาํเร็จรูป EPSON RC+ V5.0 ก่อนท่ีจะไปใช ้ในอุปกรณ์จริง ดงัภาพ 

 

 

 
 



2.2 การประมวลผลภาพ 

การประมวลผลภาพ (Image Processing) หมายถึง การนาํภาพมาประมวลผลหรือคิดคาํนวณดว้ย

คอมพิวเตอร์ เพื่อใหไ้ดข้อ้มูลท่ีเราตอ้งการทั้งในเชิงคุณภาพและปริมาณ โดยมีขั้นตอนต่าง ๆ ท่ีสาํคญั คือ การทาํ

ใหภ้าพมีความคมชดัมากข้ึน การกาํจดัสัญญาณรบกวนออกจากภาพ การแบ่งส่วนของวตัถุท่ีเราสนใจออกมา

จากภาพ เพื่อนาํภาพวตัถุท่ีไดไ้ปวเิคราะห์หาขอ้มูลเชิงปริมาณ เช่น ขนาด รูปร่าง และทิศทางการเคล่ือนของวตัถุ

ในภาพ จากนั้นเราสามารถนาํขอ้มูลเชิงปริมาณเหล่าน้ีไปวเิคราะห์ และสร้างเป็นระบบ เพือ่ใชป้ระโยชน์ในงาน

ดา้นต่างๆ โดยขา้พเจา้ไดส้นใจดา้นการหาขอบภาพซ่ึงกระบวนการน้ีมีประโยชน์มากในหลายๆดา้นไม่วา่จะเป็น

การแยกวตัถุในไลน์การผลิตในโรงงาน ดา้นการแพทยเ์ช่น ใชใ้นการจาํแนกอวยัวะต่างๆจากภาพถ่าย ทาํใหเ้ห็น

ความชดัเจนของเส้นขอบวตัถุ 

การแยกขอบภาพ (Edge Detection) นั้นมีดว้ยกนัหลายหายวธีิโดยขา้พเจา้สนใจวธีิ Canny Edge 

Detection 

Canny Edge Detection 

 Canny Edge Detector คือวธีิการหาขอบของภาพโดยใช ้algorithm หลายขั้นตอน เพื่อใหไ้ดข้อบของ

ภาพในหลายๆช่วง สร้างโดย John F. Canny 

ขั้นตอนในการทาํ Canny Edge Detectorมีดงัต่อไปน้ี 

1. Gaussian Filter ทาํการ blur ภาพ โดยการใช ้Gaussian Filter เพื่อทาํการลด noise ของภาพตน้ฉบบั 

2. Gradient Operation ซ่ึงในท่ีน้ีจะใช ้วธีิ Sobel เพื่อทาํการหา first derivative ในแนวนอน (Gx) และ 

แนวตั้ง (Gy)ของภาพ โดยสมารถหา Gradient Direction และ Gradient Magnitude ของแต่ละ pixel ได้

ดงัน้ี   

 

 

 

โดย Gradient Direction จะตั้งฉากกบัเส้นขอบ 



 

 

3. Non maximum เป็นขั้นตอนท่ีจะทาํการแบ่งชนิด ของแต่ละ pixel โดยดูจาก Gradient Direction 

หลงัจากนั้น นาํค่า Gradient Magnitude ของ pixel ขา้งเคียง มาเปรียบเทียบ เพือ่คดัเลือก ขอบของภาพ 

ทาํใหไ้ดข้อบท่ีคมชดัและ บางยิง่ข้ึน 

 

 

 

 

 

 

จุด A คือจุดท่ีเป็นเส้นขอบ (ในแนวตั้ง) , Gradient Direction จะตั้งฉากกบัเส้นขอบ จุด B และ C จะอยู่

บน Gradient Direction  

 

4. Double threshold คือ การกาํหนดค่า threshold สองค่า ไดแ้ก่ Low threshold (minVal) และ high 

threshold(maxVal) เพื่อทาํการคดัเลือก pixel ท่ีเป็นเส้นขอบ โดยเส้นขอบท่ีมี intensity Gradient 

มากกวา่ maxVal จะถือวา่เป็นดส้นขอบ (Sure Edge) เส้นขอบท่ีมี intensity Gradient นอ้ยกวา่ minVal 

จะถูกตดัออก ส่วนเส้นขอบท่ีมี intensity Gradient อยูร่ะหวา่งน้ี จะถูกเลือกเป็นเส้นขอบไดจ้ะตอ้งมี

ส่วนท่ีเช่ือมต่อกบั Sure Edge อยา่งนอ้ย 1 pixel 

 

 

  

  

 



 

2.3 แพลตฟอร์ระบบสมองกลฝังตัว 

 ในส่วนน้ีจะเป็นการอธิบายการศึกษาพื้นฐานทางดา้นองคป์ระกอบและการใชง้านระบบสมองกลฝังตวั

โดยแบบเป็นหวัขอ้ยอ่ไดด้งัน้ี 

2.3.1 ไมโครโพรเซสเซอร์คืออะไร 

 ไมโครโพรเซสเซอร์หรือไมโครคอนโทรลเลอร์ คืออุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ท่ีทําหน้าท่ีเสมือน

คอมพิวเตอร์ขนาดเล็กท่ีใช้ประมวลหรือควบคุมการทาํงานของเคร่ืองใช้ไฟฟ้า หรือระบบควบคุมทาง

อิเล็กทรอนิกส์ ใหมี้ความสามารถในการทาํงานมากข้ึนโดยเราสามารถเปล่ียนแปลงลาํดบัการทาํงานไดด้ว้ยการ

เปล่ียนแปลงหรือแก้ไขโปรแกรมภายในหน่วยความจํา ทําให้เราสามารถนําไมโครโพรเซสเซอร์หรือ

ไมโครคอนโทรลเลอร์มาประยุกตใ์ชค้วบคุมการทาํงานของอุปกรณ์ไฟฟ้าต่างๆ เช่น ระบบอตัโนมติัของเคร่ือง

ซกัผา้ หรือระบบสมองกลของรถยนตเ์ป็นตน้ ซ่ึงภายในจะมีโครงสร้างหลกัอยู ่5 ส่วนใหญ่คือ ส่วนประมวลผล, 

ส่วนพื้นท่ีเก็บขอ้มูล, ส่วนเช่ือมต่อสัญญาณทางไฟฟ้า, ส่วนกาํเนิดสัญญาณนาฬิกา และส่วนอินเตอร์รัพท์

สัญญาณ 

 โครงสร้างทั้ง 5 ส่วนจะทาํงานสัมพนัธ์กนัซ่ึงแต่ละส่วนจะมีหนา้ท่ีการทาํงานท่ีแตกต่างกนัไป ดงัน้ี 

 

บ็กเ ่ ทีน้ ืพนวส่

ลมูอ้ข
ส่วนประมวลผล

ส่วน

อินเตอร์รัพท์

ณาญญั ส

า กิฬา นณาญญัสดิ นเ า ํ กนว่ส

า ้ฟฟไงาทณา ญญัสอ่ ต มอ ่ ื ชเ นว ่ส

 

รูปแบบโครงสร้างหลกัของไมโครคอนโทรลเลอร์ 



ส่วนประมวลผล 

 ส่วนประมวลผล (processing unit) คือส่วนท่ีทาํหนา้ท่ีคาํนวณทางคณิตศาสตร์ หรือ การตดัสินใจแบบมี

เง่ือนไข (logic) ซ่ึงจะมีการทาํงานท่ีซับซ้อน โดยลาํดบัในการทาํงานของส่วนประมวลผลจะข้ึนอยู่กบัการ

จดัลาํดบัคาํสั่งในการทาํงาน (programming code) ซ่ึงบรรจุอยูภ่ายในของส่วนพื้นท่ีเก็บขอ้มูล 

ส่วนพืน้ทีเ่กบ็ข้อมูล 

 ส่วนพื้นท่ีเก็บขอ้มูล (memory unit) สามารถแบ่งไดเ้ป็น 2 แบบคือ แบบชัว่คราว (RAM: random access 

memory) และแบบก่ึงถาวร (EPROM: erasable programmable read only memory)ซ่ึงพื้นท่ีเก็บขอ้มูลแบบ

ชั่วคราวน้ีจะเป็นขอ้มูลท่ีสามารถเปล่ียนแปลงได้อยู่ตลอดและถูกใช้เป็นขอ้มูลในการเก็บค่าตวัแปรในการ

คาํนวณ (Variable) โดยทัว่ไปขอ้มูลประเภทน้ีจะสูญหายเม่ือเราหยุดจ่ายไฟเล้ียงให้ไมโครคอนโทรลเลอร์ ส่วน

แบบก่ึงถาวรจะเป็นขอ้มูลท่ีใชเ้ก็บโปรแกรมคาํสั่งการทาํงาน (code) ซ่ึงขอ้มูลประเภทน้ีเราสามารถเปล่ียนแปลง

ไดแ้ต่ตอ้งใชก้รรมวิธีพิเศษ แต่ขอ้มูลจะไม่สูญหายแมว้่าเราจะหยุดจ่ายไฟเล้ียงให้ไมโครคอนโทรลเลอร์แลว้ก็

ตาม 

ส่วนเช่ือมต่อสัญญาณทางไฟฟ้า 

 ส่วนเช่ือมต่อสัญญาณทางไฟฟ้า (interface unit) จะทาํหนา้ท่ีติดต่อสัญญาณระหวา่งอุปกรณ์ภายนอกกบั

ไมโครคอนโทรลเลอร์จะมีอยู ่2 แบบคือ อินพุทและเอาทพ์ุทแบบดิจิตอล (digital I/O) โดยจะรับขอ้มูลและส่ง

ขอ้มูลดว้ยสัญญาณดิจิตอล (digital signal) และแบบอินพุทและเอาทพ์ุทแบบอนาล็อก (analog I/O) ซ่ึงใชใ้นการ

รับส่งสัญญาณแบบอนาล็อก (analog signal) จะมีในบางรุ่นเท่านั้น 

ส่วนกาํเนิดสัญญาณนาฬิกา 

 ส่วนกาํเนิดสัญญาณนาฬิกาจะทาํหน้าท่ีสร้างสัญญาณนาฬิกาโดยใช้วงจรออสซิลเลเตอร์ (oscillator 

circuit) ซ่ึงมีอุปกรณ์หลกัคือ คริสตอล (X-TAL) มากาํหนดช่วงเวลาในการประมวลผล (execute time)ของส่วน

ประมวลผลโดยจะมีผลต่อความเร็วในการประมวลผลของไมโครคอนโทรลเลอร์ นอกจากน้ีสัญญาณนาฬิกายงั

ใชก้าํหนดความเร็วในการรับส่งขอ้มูลดิจิตอลแบบอนุกรม (digital serial communication signal) และกาํหนด

ความถ่ีในส่วนของตวัตั้งเวลา (timer) ภายในตวัไมโครคอนโทรลเลอร์อีกดว้ย 

ส่วนอนิเตอร์รัพท์สัญญาณ 



 ส่ ว น อิ น เ ต อ ร์ รั พ ท์ สั ญ ญ า ณ จ ะ ทํา ห น้ า ท่ี จัด ลํา ดับ ค ว า ม สํ า คัญ ใ น ก า ร ทํา ง า น ใ น ก ร ณี ท่ี

ไมโครคอนโทรลเลอร์ทาํงานในลกัษณะหลายงานพร้อมกนั (multitasking) ซ่ึงจะอาํนวยความสะดวกอยา่งมาก

ในการเขียนโปรแกรมเพื่อรองรับการทาํงานลกัษณะน้ี 

ไมโครคอนโทรลเลอร์และไมโครโปรเซสเซอร์ 

 หลายคร้ังท่ีเราสับสนกบัความหมายของไมโครคอนโทรลเลอร์และไมโครโปรเซสเซอร์ว่ามีลกัษณะ

คลา้ยหรือแตกต่างกนัอยา่งไร คาํวา่ ไมโครโปรเซสเซอร์(microprocessor) จะหมายถึงอุปกรณ์ประมวลผลขนาด

เล็กท่ีทาํหนา้ท่ีเฉพาะการประมวลผลเท่านั้นโดยไมโครโปรเซสเซอร์จะติดต่อส่ือสารดว้ยสัญญาณดิจิตอลกบัอุป

กรพวกเมโมรีหรืออุปกรณ์หน่วยความจาํ (memory component) ซ่ึงจะให้ขนาดของกระแสของสัญญาณไม่สูง

มาก แต่ในส่วนไมโครคอนโทรลเลอร์ (microcontroller) จะมีลกัษณะคลา้ยกบัไมโครโปรเซสเซอร์คือเป็น

อุปกรณ์ในการประมวลผล แต่ส่ิงท่ีเพิ่มเขา้มาคือไมโครคอนโทรลเลอร์มีส่วนของการเช่ือมต่ออุปกรณ์ภายนอก 

(interface unit)ทาํให้สามารถขบักระแสไดสู้งมากกว่าไมโครโปรเซสเซอร์มาก ทาํให้ไมโครคอนโทรลเลอร์มี

ความยืดหยุ่นในการออกแบบวงจรเ ช่ือมต่อกับวงจรภายนอกและเหมาะกับงานควบคุมมากกว่า

ไมโครโปรเซสเซอร์ 

ไมโครคอนโทรลเลอร์ในชีวติประจําวนั 

 ในชีวติประจาํวนัเราจะพบไมโครคอนโทรลเลอร์บ่อยมากแต่ตวัไมโครคอนโทรลเลอร์จะถูกซ่อนอยูใ่น

เคร่ืองใช้ไฟฟ้าต่างๆ เช่น เตาไมโครเวฟ เคร่ืองซักผา้ เคร่ืองเล่น DVD เคร่ืองเล่น MP3 และอ่ืนๆอีกมากมาย 

สาเหตุท่ีไมโครคอนโทรลเลอร์ถูกนาํมาใชก้นัอยา่งมากก็เพราะวา่เราสามารถนาํไมโครคอนโทรลเลอร์มาทาํงาน

แทนวงจรอิเล็กทรอนิกส์ ซ่ึงแต่เดิมในการวงจรอิเล็กทรอนิกส์เพื่อใช้ในงานควบคุมก็จะตอ้งเร่ิมตน้ออกแบบ

ตามขั้นตอนการออกแบบแต่ถา้เราตอ้งการเปล่ียนแปลงการทาํงานก็จะตอ้งเปล่ียนขั้นตอนการออกแบบใหม่ทาํ

ใหเ้ราตอ้งสร้างวงจรใหม่ดว้ย แต่ถา้หากนาํไมโครคอนโทรลเลอร์มาใชง้าน เราสามารถเปล่ียนแปลงการทาํงาน

ไดง่้ายๆ โดยการเปล่ียนโปรแกรมคาํสั่งการทาํงานภายในตวัไมโครคอนโทรลเลอร์ทาํให้มีความสะดวกในการ

ออกแบบและมีความยดืหยุน่ในการใชง้านเป็นอยา่งมาก 

 นอกจากความยืดหยุ่นในการใช้งานแลว้ ไมโครคอนโทรลเลอร์ในปัจจุบนัยงัมีความสามารถมากข้ึน

เช่น มีความเร็วในการคาํนวณ หรือความสามารถในการเช่ือมต่อกบัคอมพิวเตอร์ไดด้ว้ย ทาํให้เคร่ืองใช้ไฟฟ้า

ของเราสามารถเช่ือมขอ้มูลกบัเคร่ืองคอมพวิเตอร์ได ้



 

รูปตวัอยา่งส่ิงประดิษฐท่ี์มีไมโครคอนโทรลเลอร์ควบคุมการทาํงานของระบบ 

 

2.3.2 ประเภทของไมโครคอนโทรลเลอร์ 

 เรามารถแบ่งประเภทของไมโครคอนโทรลเลอร์ตามลักษณะการทาํงานด้านการประมวลผลได้ 2 

ประเภท คือ ประเภท RISC และประเภท CISC ซ่ึงแต่ละประเภทจะมีการทาํงานและโครงสร้างภายในท่ีแตกต่าง

กนัดงัน้ี 

 ไมโครคอนโทรลเลอร์แบบ RISC 

 ไมโครคอนโทรลเลอร์แบบ RISC (reduced instruction set computer) เป็นไมโครคอนโทรลเลอร์ท่ีมี

โครงสร้างการทาํงานท่ีมีจาํนวนชุดคาํสั่งนอ้ยและแต่ละชุดคาํสั่งจะทาํงานแบบง่ายๆ แต่ความเร็วในการทาํงาน

แต่ละคาํสั่งจะสูงมากซ่ึงถือเป็นขอ้เด่น แต่มีขอ้ดอ้ยคือชุดคาํสั่งจะทาํงานอยา่งง่ายๆ เช่นคาํสั่งการคาํนวณจะมีแค่

คาํสั่ง บวกและลบ ตวัอยา่งของไมโครคอนโทรลเลอร์แบบ RISC คือ ไมโครคอนโทรลเลอร์ ตระกูล PIC ของ

บริษทัไมโครชิพ (Microchip) เป็นตน้ 



 ไมโครคอนโทรลเลอร์แบบ CISC 

 ไมโครคอนโทรลเลอร์แบบ CISC (complex instruction set computer) เป็นไมโครคอนโทรลเลอร์ท่ีมี

โครงสร้างการทาํงานท่ีมีชุดคาํสั่งมากกวา่แบบ RISC ซ่ึงแต่ละคาํสั่งจะสามารถทาํงานท่ีซบัซ้อนไดโ้ดยใชเ้พียง

แค่  1 คําสั่ ง เท่ านั้ น  เ ช่นการเขียนโปรแกรมคําสั่ ง คูณค่ า  10 กับตัวแปร ถ้า เราใช้ชุดคําสั่ งของ

ไมโครคอนโทรลเลอร์แบบ RISC เราจะใชก้ารวนรอบคาํสั่งบวกถึง 10 รอบ แต่ในไมโครคอนโทรลเลอร์แบบ 

CISC จะสามารถทาํเสร็จภายในคาํสั่งเดียว ซ่ึงจะสะดวกมากในการใช้งานท่ีมีการคาํนวณท่ีซับซ้อน หาก

เปรียบเทียบกนัจะพบวา่ขอ้ดีของไมโครคอนโทรลเลอร์แบบ CISC จะมีคาํสั่งท่ีทาํงานไดซ้บัซ้อนมากกว่า แต่

ขอ้ดอ้ยคือความเร็วในการทาํงานของไมโครคอนโทรลเลอร์แบบ CISC ต่อ 1 คาํสั่งจะช้ากว่า เม่ือเทียบกบั

ความเร็วในการทาํงานของไมโครคอนโทรลเลอร์แบบ RISC ตวัอยา่งของไมโครคอนโทรลเลอร์แบบ CISC คือ 

ไมโครคอนโทรลเลอร์ตระกลู 68HC ของบริษทัโมโตโรล่า (Motorola)เป็นตน้ 

การทดลองและพฒันาไมโครคอนโทรลเลอร์ 

 ในการทดลองและพฒันาการเขียนโปรแกรมไมโครคอนโทรลเลอร์นั้นจะแตกต่างจากการเขียน

โปรแกรมบนเคร่ืองคอมพิวเตอร์โดยการเขียนโปรแกรมบนเคร่ืองคอมพิวเตอร์จะใช้อุปกรณ์อินพุท คือ 

แป้นพิมพแ์ละเมาส์ และมีอุปกรณ์เอาทพ์ุทคือจอภาพ เป็นอุปกรณ์ท่ีเห็นการเปล่ียนแปลงไดอ้ยา่งชดัเจน ซ่ึงต่าง

จากอุปกรณ์อินพุทและเอาท์พุทของไมโครคอนโทรลเลอร์เพราะเราตอ้งออกแบบและกาํหนดการทาํงานให้

เหมาะสมเช่น การเขียนโปรแกรมควบคุมการทาํงานของเคร่ืองซักผา้ จะอุปกรณ์อินพุทคือแผงวงจรของปุ่ม

สวทิซ์ และอุปกรณ์เอาทพ์ุทเป็นวงจรควบคุมการหมุนของมอเตอร์ และวงจรแสดงผลผา่นหลอดไฟ เป็นตน้ 

 ในการเขียนโปรแกรมใหก้บัไมโครคอนโทรลเลอร์บางรุ่น เช่น MCS51 หรือ PIC นั้นเราจาํเป็นตอ้งใช้

เคร่ืองคอมพิวเตอร์ในการเขียนโปรแกรม ซ่ึงจะมีโปรแกรมพิเศษทาํหนา้ท่ีเปล่ียนโคด้โปรแกรมท่ีเราเขียนให้

กลาย เ ป็นรหัสภาษา เค ร่ืองของไมโครคอนโทรลเลอร์ จากนั้ นจะส่งข้อมูลผ่านเค ร่ืองโปรแกรม

ไมโครคอนโทรลเลอร์ ท่ี เ ช่ือมต่อกับเค ร่ืองคอมพิวเตอร์ ทําการบันทึกโค้ดโปรแกรมลงไปในตัว

ไมโครคอนโทรลเลอร์ จากนั้ นเราจะทาํการทดสอบการทาํงานว่าทาํงานได้หรือไม่ และทาํการปรับแต่ง

โปรแกรมให้สามารถทาํงานไดอ้ย่างดี จะเห็นไดว้า่ขั้นตอนในการทดลองและพฒันาไมโครคอนโทรลเลอร์จะ

แตกต่างกบัการการพฒันาโปรแกรมบนเคร่ืองคอมพิวเตอร์เป็นอยา่งมาก  

 แต่ในปัจจุบนัประสิทธิภาพของไมโครคอนโทรลเลอร์ถูกพฒันาข้ึนมาก โดยสามารถรองรับการทาํงาน

ระบบปฏิติบติัการได้ จึงช่วยอาํนวยความสะดวกในการพฒันา ทาํให้เราสามารถเขียน หรือปรับปรุงแก้ไข

โปรแกรมภายในตวัไมโครคอนโทรลเลอร์เองไดเ้ลย ซ่ึงระบบปฏิบติัการดงักล่าวส่วนใหญ่จะเป็นลิกนุกซ์ฝังตวั 



(Embedded Linux) ซ่ึงใชท้รัพยาการในดา้นการประมวลผล การแสดงผล และหน่วยความจาํท่ีนอ้ย เหมาะกบัขอ้

จดักดัของระบบสมองกลฝังตวัท่ีมีทรัพยากรจาํกดักวา่คอมพิวเตอร์ 

2.3.3 ความหมายของระบบสมองกลฝังตัว (embedded system) 

ระบบฝังตวั หรือ สมองกลฝังตวั (embedded system) คือระบบประมวลผล ท่ีใชชิ้ปหรือโพรเซสเซอร์ท่ี

ออกแบบมาโดยเฉพาะ เป็นระบบคอมพิวเตอร์ขนาดจ๋ิวท่ีฝังไวใ้นอุปกรณ์ เคร่ืองใช้ไฟฟ้า และเคร่ืองเล่น

อิเล็กทรอนิกส์ต่างๆ เพื่อเพิ่มความฉลาด ความสามารถให้กบัอุปกรณ์เหล่านั้นผา่นซอฟตแ์วร์ซ่ึงต่างจากระบบ

ประมวลผลท่ีเคร่ืองคอมพิวเตอร์ทัว่ไป ระบบฝังตวัถูกนาํมาใชก้นัอยา่งแพร่หลายในยานพาหนะ เคร่ืองใชไ้ฟฟ้า

ในบ้านและสํานักงาน อุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ เทคโนโลยีซอฟต์แวร์ เทคโนโลยีฮาร์ดแวร์ เทคโนโลยี

เครือข่ายเน็ตเวิร์ก เทคโนโลยีดา้นการส่ือสาร เทคโนโลยีเคร่ืองกลและของเล่นต่าง ๆ คาํวา่ระบบฝังตวัเกิดจาก 

การท่ีระบบน้ีเป็นระบบประมวลผลเช่นเดียวกบัระบบคอมพิวเตอร์ แต่วา่ระบบน้ีจะฝังตวัลงในอุปกรณ์อ่ืน ๆ ท่ี

ไม่ใช่เคร่ืองคอมพิวเตอร์ ในปัจจุบนัระบบสมองกลฝังตวัไดมี้การพฒันามากข้ึน โดยในระบบสมองกลฝังตวั

อาจจะประกอบไปดว้ยไมโครคอนโทรลเลอร์ หรือ ไมโครโปรเซสเซอร์ อุปกรณ์ท่ีใช้ระบบสมองกลฝังตวัท่ี

เห็นไดช้ดัเช่นโทรศพัทมื์อถือ และในระบบสมองกลฝังตวัยงัมีการใส่ระบบปฏิบติัการต่างๆแตกต่างกนัไปอีก

ดว้ย ดงันั้น ระบบสมองกลฝังตวัอาจจะทาํงานไดต้ั้งแต่ควบคุมหลอดไฟจนไปถึงใชใ้นยานอวกาศ ซ่ึงในรายงาน

เล่มน้ีจะใชบ้อร์ด raspberry pi ในการศึกษาการเขียนโปรแกรมบน Embedded System 

อุปกรณ์ Embedded System ทีใ่ช้ 

บอร์ด Raspberry Pi 

 

 

 

 

 



 

 Raspberry pi เป็นบอร์ด Embedded Linux ท่ีใช ้Microcontroller ตระกลู ARM โดยคาํวา่ pi นั้นมาจาก 

python ซ่ึงเป็นภาษาหลกัท่ีใชใ้นการพฒันา มีรูปร่างหนา้ตาเหมือนในภาพ มีขนาดเท่าๆ กบับตัรประชาชน

ความสามารถของบอร์ดน้ีคือสามารถติดตั้งระบบปฏิบติัการลงไปไดแ้ละระบบปฏิบติัการท่ีถูกติดตั้งลงไปนั้น

ถูกออกแบบพฒันามาเพื่อบอร์ดน้ีโดยเฉพาะ คือ Raspbian ซ่ึงระบบปฏิบติัการดงักล่าวน้ีเกิดจากการนาํ Debian 

ซ่ึงเป็น ระบบปฏิบติัการในตระกลู linux มาตดัแต่งให้เขา้กบัตวับอร์ดราสเบอร่ีพายน้ีและไดช่ื้อใหม่ข้ึนมาคือ 

Raspbian  

Raspberry Pi   มีความสามารถหลายอยา่งเหมือนคอมพิวเตอร์พีซีท่ีเราใชก้นัตามบา้นทัว่ไป เพียงแต่สเปค

ความเร็วอาจจะดอ้ยกวา่แต่ก็มีจุดท่ีดีกวา่คอมพิวเตอร์พีซีท่ีใชก้นัอยู ่ไม่นอ้ยเลยทีเดียว โดยมีจุดเช่ือมต่ออุปกรณ์

ดงัน้ี 

1. พอร์ต GPIO (General Purpose Input Output) คือพอร์ตเช่ือมต่อท่ีเราสามารถกาํหนดใหเ้ป็นอินพุต หรือ 

เอาทพ์ุตไดโ้ดยการเขียนโปรแกรมข้ึนเองหรือใชซ้อฟทแ์วร์ท่ีมีมาใหด้าวน์โหลดใชเ้ช่น wiring pi เป็นตน้ ทั้งน้ี 



GPIO สามารถทาํงานไดห้ลายอยา่งสามารถท่ีจะเช่ือมต่อเซ็นเซอร์ต่างๆ ท่ีเราตอ้งการแลว้ป้อนค่าใหก้บั

โปรแกรมตามท่ีเราตอ้งการไดเ้ลยข้ึนอยูก่บัการเขียนโปรแกรมของเรา 

Raspberry Pi Model B+ 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

                                  แหล่งท่ีมา: http://www.hobbytronics.co.uk/raspberry-pi-gpio-pinout 

2. พอร์ตเช่ือมต่อสัญญาณภาพออกแบบ RCA  

3. จุดเช่ือมต่อสัญญาณเสียงขนาด 3.5 มิลลิเมตร 

4. LED แสดงสถานะของบอร์ด อยูภ่ายในบริเวณกรอบสีแดง ดงัภาพ 

-ACT คือ ไฟสถานะ SD Card Access (สีเขียว) 

http://www.hobbytronics.co.uk/raspberry-pi-gpio-pinout


-PWR คือ ไฟสถานะ 3.3V Power (สีแดง) 

-FDX คือ ไฟสถานะ Full Duplex LAN Model B (สีเขียว) 

-LNK คือ ไฟสถานะ Link/Activity LAN Model B (สีเขียว) 

-100 คือ ไฟสถานะ 10/100Mbps LAN Model B (สีเหลือง)  

5. ชิปควบคุม LAN (LAN Controller) 

6. พอร์ต USB 2.0 จาํนวน 2 พอร์ต 

7. พอร์ต RJ-45 Ethernet LAN 10/100Mbps 

8. พอร์ต CSI (Camera Serial Interface) สาํหรับเช่ือมต่อโมดูลกลอ้ง 

9. พอร์ต HDMI สาํหรับเช่ือมต่อสัญญาณภาพและเสียง 

10. ชิพ Broadcom BCM2835 ARM11 700MHz 

11. พอร์ต Micro USB Power สาํหรับเป็นไฟเล้ียงวงจรบอร์ด Raspberry Pi 

12. พอร์ต DSI (Display Serial Interface) ใชส้าํหรับต่อจอแสดงผล เช่น จอแสดงผลแบบ TFT Touch Screen 

เป็นตน้ 

13. ช่องเสียบ SD Card อยูบ่ริเวณดา้นล่างของบอร์ด 

 

 

 

 

 

 



บทที ่3 การออกแบบและพฒันาระบบ 

 ในบทน้ีจะประยกุตใ์ชห้ลกัการท่ีกล่าวไปก่อนหนา้น้ีเพื่อมาสร้างเป็นระบบท่ีสามารถประมวลผลภาพ

และสามารถควบคุมหุ่นยนตอุ์ตสาหกรรมไดจ้ริง ซ่ึงในการออกแบบระบบนั้นเราไดป้ระยกุตใ์ช ้Raspberry Pi 

Model B ในการประมวลผลภาพและ ควบคุมหุ่นยนตอุ์ตสาหกรรม โดยพฒันาซอร์ฟแวร์โดยใชภ้าษา Python 

โดยทาํการเช่ือมต่อกบักลอ้งผา่นทาง USB และ เช่ือมต่อกบัหุ่นยนตอุ์ตสาหกรรมโดยใช ้Serial Port  

การเขียนโปรแกรมตรวจจบัขอบภาพ (Edge Detection) เร่ิมจากต่ออุปกรณ์ต่างๆเขา้กบับอร์ด 

Raspberry Pi ทาํการเปิดระบบปฏิบติัการไดห้นา้จอดงัน้ี  

 

 

 

 

 

 

 

โดยการเขียนโปรแกรมเก่ียวกบั Image Processing จะอาศยั library openCv เป็น Library ในภาษา C++ 

และ Phyton สาํหรับการพฒันาโปรแกรมท่ีเก่ียวขอ้งกบั Image Processing และ Computer Vision โดยสามารถ

พฒันาไดท้ั้ง ในระบบปฏิบติัการวนิโดว ์และ ระบบปฏิบติัการ Linux  

 ในส่วนการประมวลผลภาพเราจะทาํการพฒันากระบวนการตรวจจบัขอบวตัถุในภาพ โดยใชห้ลกัการ 

Canny edge detection และทาํการหามุมของวตัถุนั้นโดยใชห้ลกัการ Hough Transform ตามลาํดบั รายละเอียด

อยูใ่นภาคผนวก 

 ในการควบคุมแขนกลเราไดเ้ลือกใชก้ารดกัจบัการส่งขอ้มูลจาก Computer ไป Controller โดยใช้

โปรแกรม Serial Port Monitor และไดข้อ้มูลจาก Computer ไป Controller เป็นรูปแบบดงัภาพ 



 

ซ่ึงเป็นขอ้มูลท่ีมีการเขา้รหสัแบบ ASCII (ASCII Code) โดยการถา้การถอดรหสักลบัเป็นอกัษรเราสามารถ

เขา้ใจความหมายของคาํสั่งต่างๆท่ีคอมพิวเตอร์ใชใ้นการสั่งการหุ่นยนตไ์ด ้ซ่ึงจากตวัอยา่งขา้งตน้สามารถ

ถอดรหสัไดเ้ป็นขอ้ความดงัต่อไปน้ี 

 

ซ่ึงตารางท่ีใชถ้อดรหสัเราจะเรียกวา่ตารางอกัขระโดยมีลกัษณะท่ีประกอบไปดว้ย ตวัเลขเป็นภาษาของ

คอมพิวเตอร์ เม่ือตอ้งการติดต่อส่ือสารกบัโปรแกรม (และกบัคอมพิวเตอร์เคร่ืองอ่ืน) และตวัเลขเหล่าน้ีจะเป็น

ตวัแทนสัญลกัษณ์และอกัขระ 



 

เน่ืองจาก Embedded System เป็นระบบท่ีตอ้งใชก้ารเขียนคาํสั่ง( Command ) ในการใชง้านซ่ึงมีความ

ยุง่ยากและซบัซอ้นในการใชง้านสาํหรับ User ทางผูว้จิยัจึงไดท้าํการพฒัานา Interface เพื่อเช่ือมต่อระหวา่ง 

Embedded System และ User ข้ึนทาํใหง่้ายต่อการใชง้าน โดยใชภ้าษา python ท่ีมีความสะดวกรวดเร็วโดยใช้

หนา้จอ touch screen 

 

 

 

 

 

 



บทที ่4 การทดลองและผลการทดลอง 

 ทางผูว้จิยัไดท้ดลองใชร้ะบบสมองกลฝังตวัเพื่อควบคุมหุ่นยนตอุ์ตสาหกรรม EPSON SCARA ซ่ึง

พบวา่ระบบสมองกลฝังตวัสามารถทาํงานแทนคอมพิวเตอร์ส่วนบุคคลได ้โดยคาํสั่งท่ีส่งนั้นมีรูปแบบใกลเ้คียง

กบัภาษา SPEL และสามารถเช่ือมต่อกนัผา่นทางโปรโตคอลการส่ือสารอนุกรมแบบ RS232 โดยตวัอยา่งการสั่ง

การหุ่นยนตใ์หห้ยบิและวางวตัถุตามตาํแหน่งต่างๆ เป็นดงัน้ี 

 



 

 

ทางผูว้จิยัไดท้าํการทดสอบการประมวลผลภาพอุปกรณ์ระบบสมองกลฝังเบ้ืองตน้ โดยใชว้ธีิการ

ตรวจจบัขอบวตัถุ และ การหามุมมของวตัถุ โดยผลท่ีไดคื้อ ระบบสมองกลฝังตวัสามารถทาํงานไดจ้ริง และ

ใหผ้ลเทียบเท่ากบัการประมวลผลดว้ย PC แต่เน่ืองจากราคาและประสิทธิภาพในการประมวลผลท่ีตํ่ากวา่ ทาํให้

ระบบสมองกลฝังตวัทาํงานไดช้า้กวา่ PC เพียงเล็กนอ้ยตามท่ีแสดงในภาคผนวก โดยตวัอยา่งการตรวจจบั

ขอบภาพ มีลกัษณะดงัน้ี 



 

 

 

 

 

 

 

 

นอกจากนั้นผูว้จิยัไดท้าํการนาํเสนอวธีิการสร้าง GUI บนอุปกรณ์ระบบสมองกลฝังตวัโดยใชภ้าษา Python ซ่ึง

ผลการพฒันาเป็นดงัน้ี 

 

ซ่ึงเราสามารถประยกุตใ์ช ้GUI น้ีร่วมกบัการสั่งการผา่นจอสัมผสัไดอี้กดว้ย 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



บทที ่5 สรุปผลการทดลอง 

 จากผลการทดลองจะเห็นได้ว่า ระบบท่ีนําเสนอสามารถทาํงานได้จริง แต่ยงัขาดการบูรณาการณ์

ระหวา่งระบบควบคุมหุ่นยนตแ์ละระบบประมวลผลภาพ ซ่ึงทางผูว้ิจยัไดว้างแผนเพื่อนาํไปพฒันาเป็นโครงการ

ต่อไปใหส้ามารถแกปั้ญหาเชิงอุตสาหกรรมไดใ้นอนาคต 
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ภาคผนวก 
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