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การวิจยัการพฒันาอปุกรณ์การวดัข้อมลูต าแหนง่สามมิติแบบพกพา ส าหรับการจ าลองตวั

ละครหรือวตัถใุนงานแอนิเมชนับนเคร่ืองคอมพิวเตอร์  (A development of portable three 
dimensional position data measurement device for character or object modeling in 
computer animation) ผู้วิจยัน าเสนอรายละเอียดของการท างานวิจยั ดงัตอ่ไปนี ้
 
1.  ที่มำและควำมส ำคัญ 
 
เทคโนโลยีการแสดงผลเชิง 3 มิต ิ ได้รับความนิยมอยา่งแพร่หลายในอสุาหกรรมประเภทการผลิต
ส่ือมลัตมีิเดีย เพราะเป็นการผสมผสานของศลิปะกบัเทคโนโลยี ท่ีท าให้เกิดมมุมองแปลกใหม่ 
นา่สนใจ ชดัเจน เข้าใจง่ายและลดความบกพร่องในการแสดงผลทางกายภาพของวตัถ ุ ซึง่การ
แสดงผลเชิง 3 มิต ินัน้จะสามารถรับรู้ลกัษณะของวตัถไุด้จาก ความกว้าง ความยาว และความลกึ 
โดยน าสมการทางคณิตศาสตร์มาค านวณโครงสร้างและลกัษณะทางเรขาคณิตของแบบจ าลอง
วตัถ ุ 3 มิต ิ ซึง่ในการสร้างแบบจ าลองวตัถ ุ 3 มิติ ให้เกิดความสมจริงบนคอมพิวเตอร์นัน้ ผู้สร้าง
ต้องมีความช านาญทกัษะทางด้านศลิปะ มีความเข้าใจในการประยกุต์ใช้สมการคณิตศาสตร์ และ
มีความแมน่ย าในเร่ืองของขนาด สดัสว่น และรูปร่าง ของแบบจ าลองคอ่นข้างสงู เพราะเป็นสิ่ง
ส าคญัในการสร้างแบบจ าลองวตัถ ุ3 มิต ิให้เหมือนกบัวตัถตุ้นแบบ รวมทัง้การใช้ระยะเวลาในการ
สร้างแบบจ าลองนัน้คอ่นข้างมากจงึจะสามารถน าแบบจ าลองไปผลิตผลงานทางด้านคอมพิวเตอร์
กราฟิกได้ อาทิเชน่ ภาพยนตร์ แอนนิเมชัน่ เกม การน าเสนอผลงาน ส่ือสารสนเทศตา่งๆ เป็นต้น 
 
เคร่ืองวดัพิกดั 3 มิต ิเป็นอปุกรณ์ท่ีได้รับความสนใจอีกอปุกรณ์หนึง่ เพราะสามารถลดกระบวนการ
ท างาน เวลา คา่ใช้จา่ย และทรัพยากรบคุคล ในการสร้างแบบจ าลองวตัถ ุ3 มิต ิได้ ซึง่เคร่ืองวดั
พิกดั 3 มิต ิท่ีมีอยูใ่นท้องตลาดจะมีลกัษณะและราคาท่ีแตกตา่งกนัออกไปตามวตัถปุระสงค์และ
ความละเอียดในการวดัชิน้งานหรือรูปแบบการท างานของเคร่ือง การน าแบบจ าลองวตัถ ุ3 มิต ิมา
ประยกุต์ใช้งานการผลิตผลงานทางด้านคอมพิวเตอร์กราฟิกนัน้ เคร่ืองวดัพิกดั 3 มิต ิจะต้องมี
ลกัษณะการท างานท่ีเฉพาะด้าน เพ่ือให้มีความสอดคล้องกบัการน าไปประยกุต์ใช้งานทางด้าน
คอมพิวเตอร์กราฟิกด้วย 
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จากความส าคญัของของเทคโนโลยี และการประยกุต์ใช้เทคโนโลยีดงักลา่วข้างต้นโครงงานนีจ้งึท า
การสร้างเคร่ืองวดัพิกดั 3 มิต ิแบบเคล่ือนย้ายได้ ส าหรับงานสร้างแบบจ าลองวตัถ ุ3 มติ ิในงาน
ทางด้านคอมพิวเตอร์กราฟิก ซึง่มีลกัษณะคล้ายแขนกลอตุสาหกรรมคือเป็นแขนเช่ือมตอ่ด้วยข้อ
ตอ่แบบหมนุ ทัง้หมด 5 ข้อตอ่ 3 ลิงค์ โดยแตล่ะข้อตอ่มีการใช้โรตาร่ีเอนโค้ดเดอร์ (Rotary 
Encoder) เป็นอปุกรณ์อ่านคา่องศาการหมนุของข้อตอ่แตล่ะจดุ แล้วสง่คา่ท่ีอา่นได้ไป ประมวลผล
ผา่นสว่นประมวลผลกลาง (CPU : Central Processing Unit) และคอมพิวเตอร์ เพ่ือค านวณหา
คา่พิกดั x,y,z ในระบบพิกดัคาร์ทีเซียน ของปลายแขนกลจากสมการทางคณิตศาสตร์ จากนัน้ท า
การแสดงผลแบบจ าลองวตัถ ุ3 มิต ิบนโปรแกรมประยกุต์ ซึง่เคร่ืองวดัพิกดั 3 มิต ิแบบเคล่ือนย้าย
ได้ จะมีความถกูต้องและความแมน่ย าของขนาด สดัส่วนและรูปร่าง ใน คา่ความคลาดเคล่ือนท่ี
น าไปใช้ได้ในงานสร้างแบบจ าลองวตัถ ุ3 มิต ิในงานทางด้านคอมพิวเตอร์กราฟิกได้ 
 
2.  วัตถุประสงค์ของโครงงำน 
2.1  เพ่ือสร้างเคร่ืองวดัพิกดั 3 มิติ แบบเคล่ือนย้ายได้ ส าหรับงานสร้างแบบจ าลองวตัถุ 3 มิติ ใน
งานทางด้านคอมพิวเตอร์กราฟิก 

2.2  เพ่ือวิเคราะห์และทดสอบประสิทธิภาพการท างานของเคร่ืองวดัพิกดั 3 มิติ แบบเคล่ือนย้ายได้ 
ส าหรับงานสร้างแบบจ าลองวตัถ ุ3 มิต ิในงานทางด้านคอมพิวเตอร์กราฟิก 
 

3.  ประโยชน์ที่คำดว่ำจะได้รับ 
3.1  เคร่ืองวดัพิกดั 3 มิต ิแบบเคล่ือนย้ายได้ สามารถใช้ส าหรับงานสร้างแบบจ าลองวตัถ ุ3 มิติ ใน
งานทางด้านคอมพิวเตอร์กราฟิก 
3.2  แบบจ าลองวตัถ ุ3 มิต ิจากการวดัพิกดัของเคร่ืองวดัพิกดั 3 มิต ิแบบเคล่ือนย้ายได้ มีความถกู
ต้องและแมน่ย า ส าหรับงานสร้างแบบจ าลองวตัถ ุ3 มิต ิในงานทางด้านคอมพิวเตอร์กราฟิก 
3.3  ผลงานวิจยัเป็นต้นแบบของการคิดค้นส าหรับการน าไปประยุกต์เพ่ือผลิตชิน้งานอ่ืน ๆ ท่ี
ใกล้เคียงกนั 
 

4.  ขอบเขตของกำรศึกษำ 
4.1  เคร่ืองวัดพิกัด 3 มิติ แบบเคล่ือนย้ายได้ สามารถอ่านค่าพิกัด x,y,z ในระบบ 
พิกดัคาร์ทีเซียน ของวตัถตุ้นแบบได้ 
4.2  เคร่ืองวัดพิกัด 3 มิติ แบบเคล่ือนย้ายได้ สามารถเล่ือนค่าพิกัดเร่ิมต้น x,y,z ในระบบ 
พิกดัคาร์ทีเซียน มายงัวตัถตุ้นแบบได้ 
4.3  โปรแกรมประยุกต์ท่ีพฒันาขึน้ส าหรับใช้งานกับ เคร่ืองวัดพิกัด 3 มิติ แบบเคล่ือนย้ายได้ 
สามารถประมวลผลและสร้างแบบจ าลองวตัถ ุ3 มิต ิของวตัถตุ้นแบบบนคอมพิวเตอร์ได้ 
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5.  วิธีกำรศึกษำ 
การศกึษาและพฒันาโครงงาน เคร่ืองวดัพิกดั 3 มิต ิแบบเคล่ือนย้ายได้ ส าหรับงานสร้าง
แบบจ าลองวตัถ ุ3 มิติ ในงานทางด้านคอมพิวเตอร์กราฟิก โดยประยกุต์ใช้หลกัการของเคร่ืองวดั
พิกดั 3 มิติ (Coordinate Measuring Machines : CMMs) คณะผู้จดัท าโครงงานได้ก าหนด
รูปแบบในการศกึษาและพฒันาโครงงานออกเป็นขัน้ตอนดงันี ้
5.1 โครงสร้างฮาร์ดแวร์ เคร่ืองวดัพิกดั 3 มิติ แบบเคล่ือนย้ายได้ ส าหรับงานสร้างแบบจ าลองวตัถ ุ
3 มิติ ในงานทางด้านคอมพิวเตอร์กราฟิก เป็นการผสมผสานการท างานของ 4 อปุกรณ์หลกั คือ 
แขนกล โรตาร่ีเอนโค้ดเดอร์ ชดุบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ และ แผงวงจรอิเล็กทรอนิกส์ โดยจะน า
อปุกรณ์ตา่งๆ มาประยกุต์ใช้ 
5.2  การพฒันาและออกแบบการท างานของสว่นโปรแกรมซอฟต์แวร์ประยกุต์ โปรแกรมควบคมุ
การท างานของสว่นประมวลผลกลาง การท างานของโปรแกรมจะท าการเขียนโค้ดโดยใช้โปรแกรม
ภาษาซี แล้วถ่ายโอนข้อมลู ไปท่ี ชดุบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ ET-EASY MEGA1280 ซึง่มี
หลกัการท างานดงันี ้ก าหนดตวัแปรของ Rotary, button, pos ขึน้มา และเร่ิมต้นการท างานจาก
การกดปุ่ ม โดยถ้ากดปุ่ มท่ี 1 จะแสดงผล OK ออกทางหน้าจอ หากวา่ไม ่จะเข้าสู่การกดปุ่ มท่ี 2 ซึง่
จะแสดงค าว่า NOT หลงัจากกระบวนการท างานนี ้ในล าดบัตอ่ไปจะเข้าสูก่ารท างานของโรตาร่ี
เอนโค้ดเดอร์ เม่ือโรตาร่ีเอนโค้ดเดอร์ ตวัใดเคล่ือนท่ีจะแสดงผลคา่พลัส์ท่ีเปล่ียนไปบนหน้าจอ โดย
เรียงล าดบัการท างานตัง้แตโ่รตาร่ีเอนโค้ดเดอร์ตวัแรก (Rotary A) ไปจนถึง โรตาร่ีเอนโค้ดเดอร์ตวั
สดุท้าย (Rotary E) จนเสร็จสิน้ จากนัน้จะวนรอบการท างานตัง้แตต้่นใหม่อีกครัง้ เป็นเช่นนีไ้ป
เร่ือยๆ ซึง่การท างานจะเป็นในลกัษณะไมมี่ท่ีสิน้สดุ 
5.3  โปรแกรมเช่ือมตอ่ระหว่างฮาร์ดแวร์กบัซอฟต์แวร์ พฒันาโดยใช้โปรแกรม NetBeans IDE 7.0 
เป็นโปรแกรมท่ีใช้ส าหรับเขียนโปรแกรมภาษาจาวา การท างานเร่ิมต้นจาก ก าหนดคา่ port ของ
คอมพิวเตอร์ให้ตรงกนั รวมไปถึงการใช้ baud rate ท่ีถกูต้องในโปรแกรม Arduino เพ่ือรับและส่ง
คา่ไปยงัโปรแกรมภาษาจาวา ได้  หลงัจากนัน้เคร่ืองคอมพิวเตอร์จะค้นหา port ท่ีเช่ือมต่ออยู่กับ
ชดุบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ ET-EASY MEGA1280  ซึ่งจะท าการอ่านคา่พลัส์จากการเคล่ือนท่ี
ของโรตาร่ีเอนโค้ดเดอร์ ซึ่งจะเก็บอยู่ในตวัแปรประเภท string โดยมี 3 เง่ือนไข ในการตดั string  
ได้แก่ “ “ ( เว้นวรรค) , “OK”  , “NOT” โดยการตดั string เม่ือพบ “ “ จะใช้ในกรณีท่ี รับคา่จากการ
เคล่ือนไหวของ Rotary A,B,C,D,E และตดัคา่เฉพาะตวัเลขเท่านัน้ และเก็บไว้ไปยงัตวัแปร RoA, 
RoB, RoC, RoD, RoE รวมไปถึงการตดั string เม่ือพบ “OK”,”NOT”  จากการกดปุ่ ม button 1 
และ button 2 ของตวัเคร่ืองวดัพิกดั 3 มิติ 
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5.4  โปรแกรมสว่นตดิตอ่กบัผู้ใช้งาน การเร่ิมต้นการท างานเร่ิมจาก ตรวจสอบวา่พอร์ตยเูอสบี 
สามารถเช่ือมตอ่ได้หรือไม ่ หลงัจากนัน้จะอพัเดตคา่ Rotary A,B,C,D,E  และรับคา่พลัส์เข้ามา  
โดย Rotary ท่ีใช้เป็นส่วนประกอบของเคร่ืองวดัพิกดั 3 มิต ิมีคา่ 2000 พลัส์ ในการหมนุ 1 รอบ 
ของแตล่ะตวั  ฉะนัน้จงึแปลงคา่พลัส์ ท่ีได้เป็นองศาเพ่ือใช้ในการค านวณเมตริกซ์ โดยในแตล่ะข้อ
ตอ่มีการค านวณเมตริกซ์แตกตา่งกนั  และสดุท้ายจะได้ผลพิกดั x,y,z ออกมา ซึง่จะแสดงคา่ตัง้แต่
คา่พลัส์ องศา และพิกดั x, y, z ขึน้บนหน้าจอคอมพิวเตอร์  เม่ือผู้ใช้งานวดัจดุตามความต้องการ 
ให้กดปุ่ ม Add button จะได้คา่ x, y, z และ rotary A,B,C,D,E เก็บผลลงในตาราง  หากวา่
ผิดพลาดสามารถลบแก้ไข โดยกดปุ่ ม Delet  button ได้ การวดัวตัถจุะวดัหลายๆจดุ เพ่ือให้เกิด
ลกัษณะของรูปทรงตามท่ีต้องการและเก็บผลเป็น text file นามสกลุ .xyz แล้วสง่คา่ไปแสดงผลใน
โปรแกรมประยกุต์ท่ีใช้แสดงแบบจ าลองได้ 
5.5   สมการคณิตศาสตร์ท่ีน ามาประยกุต์ใช้ในโครงงาน การค านวณหาจดุพิกดั x,y,z ในระบบ
พิกดัคาร์ทีเซียน นัน้ใช้การค านวณสมการเมตริกซ์การหมนุ และการเล่ือน มาประยกุต์ใช้งานดงันี ้
เมตริกซ์ท่ีใช้ในการค านวณหาพิกดัของข้อตอ่แตล่ะแกน ข้อตอ่ท่ีหมนุรอบแกน X (Rotation X-
Axis) เมตริกซ์การเล่ือนไปยงัจดุ origin (Translation to origin) ข้อตอ่ท่ีหมนุรอบแกน Y (Rotation 
Y-Axis) ข้อตอ่ท่ีหมนุรอบแกน Z (Rotation Z-Axis) เมตริกซ์ท่ีใช้ในการค านวณหาคา่จดุปลาย 
 

6.  ประโยชน์ที่คำดว่ำจะได้รับ 
การวิจยัครัง้นีจ้ะได้ประโยชน์ ดงันี  ้  

6.1  ได้วิธีการท่ีแสดงกระบวนการการพฒันาอปุกรณ์การวดัข้อมลูต าแหนง่สามมิตแิบบพกพา
ส าหรับการจ าลองตวัละครหรือวตัถใุนงานแอนิเมชนับนเคร่ืองคอมพิวเตอร์ 

6.2  เผยแพร่ผลการวิจยัในท่ีประชมุวิชาการระดบันานาชาติ และวารสารระดบันานาชาติ 
6.3  น าเสนอเพ่ือขอจดอนสุิทธิบตัร หรือสิทธิบตัร ส าหรับการสร้างผลงานประดษิฐ์ 

6.4  น าเสนอในท่ีประชมุประกวดผลงานประดิษฐ์ของสภาวิจยัแห่งชาติ 
6.5  เป็นต้นแบบส าหรับการสร้างผลงานท่ีใกล้เคียงกนัตอ่ไป 

 

7.  นิยำมศัพท์ 
7.1 วตัถตุ้นแบบ หมายถึง วตัถท่ีุน ามาใช้ในการทดลอง 
7.2 โครงสร้างฮาร์ดแวร์ หมายถึง เคร่ืองวดัพิกดั 3 มิติ แบบเคล่ือนย้ายได้ ท่ีสร้างขึน้เพ่ือใช้ส าหรับ
วดัพิกดัจดุของวตัถตุ้นแบบ 

7.3 สว่นประมวลผลกลาง หมายถึง อปุกรณ์ท่ีใช้ประมวลของการท างานของโรตาร่ีเอนโค้ดเดอร์ 
ในเคร่ืองวดัพิกดั 3 มิติ และเช่ือมตอ่ระหวา่งตวัเคร่ืองกบัคอมพิวเตอร์ 


