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บทคดัย่อ 

บทความน้ีน าเสนอการออกแบบและสร้างหุ่นยนต์สงัหารแบบไร้สายที่ควบคุมด้วยระบบเครอืข่ายไร้สายแบบแอด
ฮอคด้วยโปรโตคอล TCP/IP  ให้สามารถเคลื่อนที่ สอดแนม เล็งและยิงเป้าหมาย ในสภาพแวดล้อมที่ต้องการและเป็น
อันตรายต่อมนุษย์ได้ โดยรับค าสัง่มาจากคีย์บอร์ดของคอมพิวเตอร์ ซ่ึ ง ใช้ภาษา  Visual C# .NET ในการเขียน
โปรแกรมควบคุมการสื่อสารระหว่างคีย์บอร์ดคอมพิวเตอร์ของผู้ใช้งานและคอมพิวเตอร์ขนาดเล็กในตัวหุ่นยนต์ แล้วส่ง
ต่อไปยังไมโครคอนโทรลเลอร์ PIC16F877 ที่อยู่ในตัวหุ่นยนต์แบบไร้สายผ่านพอร์ตอนุกรม RS232 เป็นตัวควบคุมอีกที
หน่ึง ซ่ึงใช้ภาษา C ในการเขียนโปรแกรมควบคุมระบบทัง้หมด ซ่ึงจากการทดสอบการท างานของหุ่นยนต์น้ีสามารถส่ง
ค าสัง่จากคีย์บอร์ดคอมพิวเตอร์ไปยังหุ่นยนต์ได้ประมาณ 30 เมตร และไมโครคอนโทรลเลอร์สามารถรับค าสัง่จาก
คอมพวิเตอร์ขนาดเล็กมาประมวลผลและควบคุมการท างานของหุ่นยนต์ได้ทุกฟังก์ชัน อาทเิช่น เดนิหน้า ถอยหลงั หยุด 
เลี้ยวขวา เลี้ยวซ้าย สอดแนม เล็งและยงิเป้าหมาย ได้ตามที่ต้องการ หุ่นยนต์น้ีเคลื่อนที่ด้วยความเร็วสูงสุด 1.12 เมตรต่อ
วินาที และพบว่าความแม่นย าของการยิงในระยะ 13 เมตร โดนเป้าคิดออกมาเป็นค่าเปอร์เซ็นต์ เท่ากับ 53.33 % จาก
ผลลพัธ์ที่ได้ เราสามารถน าการออกแบบหุ่นยนต์น้ีไปเพิม่ศกัยภาพเพื่อใช้เป็นหุ่นยนต์สอดแนมทางทหารและเป็นหุ่นยนต์
สงัหารขา้ศกึในทางการทหารได้ โดยไม่ต้องเกิดการสูญเสยีก าลงัพลในการสู้รบ 

 
ค  าส  าคญั: หุ่นยนต์สงัหาร, ระบบเครอืข่ายไร้สาย, แอดฮอค, ทซีีพ/ีไอพ,ี ไมโครคอนโทรลเลอร์. 
 
ABSTRACT 
 This paper presents the design and construction of wireless killer robot controlled by wireless LAN control 
model Adhoc with the use of protocol TCP/IP. The robot able to move, spy, point and shoot the target in the desired 
environments or in the environments that are dangerous to humans. It obtains a command from the computer 
keyboard and the control software is written with Visual C# .NET language for controlling the communication system 
as well as the microcontroller PIC16F877 through the serial port RS232. In the actual test, the robot could be 
wirelessly controlled by the computer keyboard from the maximum distance of 30 meters and the microcontroller 
is able to receive the instruction from the small computer for processing and controlling all robot functions, such as 
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forward, backward, stop, turn right, turn left, spy, point, and shoot the target as desired. This robot can move at 
the maximum speed of 1.12 m/s and the accuracy of shooting at 13 meters is 53.33%. From the experiment results, 
it can be seen that the design of this robot can be further enhanced for use as military spy robot and killer robot in 
the battle field without the loss of manpower. 
 
Keywords: Killer Robot, Wireless LAN Control, Adhoc, TCP/IP, Microcontroller.

 
1.  บทน า  
 ปัจจุบนัน้ีเทคโนโลยไีร้สายได้เขา้มามบีทบาทส าคญัในชีวติประจ  าวันของมนุษย์เป็นอย่างมาก ไม่ว่าจะเป็นวิทยุ 
โทรทศัน์ โทรศพัท์มอืถือ ดาวเทยีม ยานอวกาศ ระบบสื่อสาร หรอืแม้แต่คอมพิวเตอร์ ซ่ึงล้วนแต่มคีวามจ  าเป็นต่อมนุษย์
ทัง้สิ้นเพื่ออ านวยความสะดวกสบายในการด ารงชีวิตความเป็นอยู่ของมนุษย์และให้ก้าวทันโลกทันสมัยตลอดเวลา ซ่ึง
เหตุผลหลกัที่ต้องใช้เป็นแบบไร้สายก็เพื่อความคล่องตวัในการใช้งาน นัน่เอง และเมื่อน าเทคโนโลยไีร้สายน้ีมาประยุกต์ใช้
กบัหุ่นยนต์ เราก็จะได้หุ่นยนต์ควบคุมแบบไร้สาย และสิง่ที่เป็นตวัควบคุมหุ่นยนต์น้ี ก็คอื มนุษย์ ดงันัน้ไม่ว่าเราจะอยู่ที่ไหน
ในโลกก็สามารถควบคุมหุ่นยนต์น้ีได้ โดยเราสามารถน าไปประยุกต์ใช้ในงานต่างๆ ทางการทหารแทนมนุษย์ได้ อาทเิช่น  
หุ่นยนต์สงัหาร หุ่นยนต์สอดแนม หุ่นยนต์กู้ภยั [1] เป็นต้น ซ่ึงประโยชน์ของการใช้หุ่นยนต์ควบคุมแบบไร้สายแทนมนุษย์น้ี 
ก็คอื ลดความเสี่ยงในบรเิวณพื้นที่ที่เป็นอันตรายต่อมนุษย์และแรงงานของมนุษย์ อีกทัง้ยงัลดความเสี่ยงจากอนัตรายของ
สารพิษ สารเคมีต่างๆ และแสงแดดจัดในบริเวณดังกล่าวได้อีกด้วย ในขณะแนวเดียวกันก็สามารถน าพัฒนาการของ
หุ่นยนต์เหล่าน้ีมาเพิม่ศกัยภาพให้มกีารสอดแนมและเป็นหุ่นยนต์ในการโจมตีขา้ศกึในทางการทหารได้ โดยไม่ต้องเกิดการ
สูญเสียก าลังพลในการสู้รบ และมีความปลอดภัยมากยิ่งขึ้น ดังนัน้ งานวิจัยน้ีจึงท าการศึกษาและสร้างหุ่นยนต์สังหาร
ต่อต้านผู้ก่อการร้ายให้สามารถเคลื่อนที่และใช้อาวุธปืนในการเล็งยงิเป้าหมาย และสามารถสอดแนมการเคลื่อนไหวต่างๆ 
ทางการทหาร เพื่อให้สอดคล้องกับการท าหุ่นยนต์ทางการทหารหรอืเป็นตัวแทนทหารที่สามารถสอดแนมและจดัการกบั
ศตัรูได้ โดยใช้ระบบเครอืข่ายไร้สายแบบแอดฮอค [2] ซ่ึงเป็นเทคโนโลยีการสื่อสารแบบสองทิศทางและเป็นเทคโนโลยีที่
เชื่อมต่ออุปกรณ์ตัง้แต่สองตวัขึ้นไปเขา้ด้วยกันด้วยวธิกีารกระจายสญัญาณแบบไร้สายโดยใช้คลื่นวทิยุ ต้นทุนต  ่าเมื่อเทยีบ
กบัระบบเครอืข่ายไร้สายแบบอ่ืน ผู้ควบคุมจะสามารถน าพาหรอืเคลื่อนย้ายคอมพวิเตอร์ไปยงัพื้นที่ใดก็ได้ที่มสีญัญาณ และ
ใช้อาวุธที่ติดไปกบัหุ่นยนต์ (ในที่น้ีจะใช้ปืนบบีกีนัเป็นอาวุธในการติดตัง้) และใช้กล้องในการเล็งเป้าหมายและส ารวจพื้นที่ที่
เป็นอนัตรายด้วย หุ่นยนต์สามารถเคลื่อนที่ได้ มลีกัษณะเหมอืนรถถงั ติดปืน [3] ซ่ึงสามารถให้ลาดตระเวนในพื้นที่ที่เป็น
อันตรายต่อมนุษย์ และสามารถยิงใส่อะไรก็ได้ที่พิจารณาแล้วว่าเป็นภัยคุกคาม การใช้อาวุธประเภทน้ี  ส่งผลให้ลดการ
สูญเสยีต่อชวีติของพลเรอืนได้มากกว่าการใช้ทหารที่เป็นมนุษย์ การส่งหุ่นยนต์ลงไปในสนามรบหมายถึงว่าคุณแค่เสี่ยงกับ
หุ่นยนต์เท่านัน้ ไม่เป็นการเสี่ยงต่อมนุษย์แต่อย่างใด และหุ่นยนต์สามารถท าภารกิจที่ยาก ล าบากกว่ามนุษย์ได้ สามารถ
เขา้ไปในเขตของศตัรูได้มากกว่า หรอืเฝ้าคอยติดตามรอเวลาจนกระทัง่เป็นที่มัน่ใจแน่นอนแล้วว่าเป็นเป้าหมายที่ถูกต้อง
ชดัเจน 
 
2.  ทฤษฎีและหลกัการท่ีเกี่ยวข้อง 
 2.1  การเชื่อมโยงระบบแบบ Adhoc  
   โครงสร้างการเชื่อมโยงแบบ Adhoc หรอื Peer to Peer [4,5] เป็นการสื่อสารขอ้มูลระหว่างเครื่องคอมพวิเตอร์
ไร้สายและอุปกรณ์ต่างๆตัง้แต่สองเครื่องขึ้นไป โดยที่ไม่มศูีนย์กลางควบคุมอุปกรณ์ทุกเครื่องสามารถสื่อสารขอ้มูลถึงกันได้
เอง ตวัส่งจะใช้วธิกีารแพร่กระจายคลื่นออกไปในทุกทศิทุกทางโดยไม่ทราบจุดหมายปลายทางของตวัรบัว่าอยู่ที่ใด ซ่ึงตวัรบั
จะต้องอยู่ในขอบเขตพื้นที่ให้บรกิารที่คลื่นสามารถเดนิทางมาถึงแล้วคอยเช็คขอ้มูลว่าใช่ของตนหรือไม่ ด้วยการตรวจสอบ
ค่า Mac address ผู้รบัปลายทางในเฟรมขอ้มูลที่แพร่กระจายออกมา ถ้าใช่ขอ้มูลของตนก็จะน าขอ้มูลเหล่านัน้ไปประมวลผล
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ต่อไป การเชื่อมโยงเครอืข่ายที่ใช้โครงสร้างการเชื่อมโยงแบบ Adhoc ไม่สามารถเชื่อมโยงเขา้สู่ระบบเครอืข่ายอีเธอร์เน็ตได้
เน่ืองจากบนระบบไม่มกีารใช้สญัญาณเลย Adhoc เป็นการเชื่อมต่อที่ประกอบด้วยเครื่องคอมพิวเตอร์ตัง้แต่ 2 เครื่องขึ้นไป 
ติดตัง้การ์ดไวเลสแลน  (หรอื Centrino Notebook) ท าการเชื่อมต่อสื่อสารกนัโดยตรง ไม่ต้องผ่านอุปกรณ์กระจายสญัญาณ 
(Access Point) โดยเครื่องคอมพิวเตอร์ที่ เชื่อมต่อวิธีน้ีสามารถแลกเปลี่ยนข้อมูลกันได้เช่น การแชร์ไฟล์ การแชร์
เครื่องพมิพ์ หรอือุปกรณ์ต่อพ่วงต่างๆ การสนทนาแบบวิดโีอคอนเฟอเรนซ์ (VDO Conference) และการเล่นเกมส์แบบวง
แลนได้ ซ่ึงช่วยให้เครื่องคอมพิวเตอร์สามารถเชื่อมต่อกนัได้โดยไม่ต้องมีสายสญัญาณ ขณะที่การเชื่อมต่อแบบ Adhoc จะ
ไม่สามารถติดต่อสื่อสารกบัเครอืข่ายมสีายสญัญาณได้ นอกจากจะท าการติดตัง้อุปกรณ์ Acces Point เพื่อให้ Access Point 
ท าการเชื่อมต่อและส่งขอ้มูลไปเครอืข่ายมสีายอีกครัง้หน่ึง สรุปก็คอื ประโยชน์ของ Adhoc network คอื การที่สามารถสร้าง
ขึ้นได้อย่างรวดเร็ว  สามารถสร้างขึ้นได้ทนัท ีโดยไม่ต้องมโีครงสร้างของสถานีฐานและไม่ต้องมผีู้ดูแลระบบโครงข่าย ท าให้
ช่วยประหยดังบประมาณลงไปได้พอสมควรทเีดยีว 
 2.2 โปรโตคอล TCP/IP 
  2.2.1 TCP (Transmission Control Protocol) เป็นหน่ึงในโปรโตคอลหลักในระบบเครือข่ายคอมพิวเตอร์ 
หน้าที่หลักของทีซีพี คือ ควบคุมการรับส่งข้อมูลระหว่างคอมพิวเตอร์ในเครือข่าย เพื่อใช้แลกเปลี่ยนข้อมูลระหว่างกนั 
เปรยีบเสมอืนเป็นท่อส่งขอ้มูลระหว่างกนั โดยตวัโปรโตคอลจะรบัประกนัความถูกต้อง และล าดบัของขอ้มูลที่ส่งผ่านระบบ
เครือข่าย นอกจากนั้นทีซีพียังช่วยจ  าแนกข้อมูลให้ส่งผ่านไปยังแอปพลิเคชันที่ท างานอยู่ให้ถูกต้องด้วย TCP มี
ส่วนประกอบที่ส าคัญคือ Port และ Socket เป็นช่องทางส าหรับก าหนดทิศทางของการรับส่งข้อมูล โดยวิธีการก าหนด
หมายเลข Port ของเครื่องคอมพวิเตอร์ที่ใช้เชื่อมต่อระหว่างกนั เช่น Port 80  
  2.2.2 IP (Internet Protocol) คือ หมายเลขประจ  าเครื่องคอมพิวเตอร์ ในการรับส่งข้อมูลในระบบเครือข่าย
คอมพิวเตอร์จะถูกก าหนดและอ้างอิงด้วยหมายเลขประจ  าเครื่องนัน้ ในระบบเครือข่ายคอมพิวเตอร์ จ  าเป็นจะต้องมี
หมายเลข IP ก าหนดไว้ให้กบัคอมพิวเตอร์ และอุปกรณ์อ่ืนๆ ที่ต้องการ IP ทัง้น้ีเวลามกีารโอนย้ายขอ้มูล หรอืสัง่งานใดๆ 
จะสามารถทราบต  าแหน่งของเครื่องที่เราต้องการส่งขอ้มูลไป จะได้ไม่ผดิพลาดเวลาส่งขอ้มูล ซ่ึงประกอบด้วยตวัเลข 4 ชุด 
มเีครื่องหมายจุดขัน้ระหว่างชุด เช่น 192.168.100.1 หรอื 172.16.10.1 เป็นต้น TCP/IP แบ่งออกเป็น 4 เลเยอร์ ดงัน้ี 
 

 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 1 การแบ่งชัน้ของ TCP/IP 
 
   1.  Link Layer ในเลเยอร์น้ีจะเป็นดีไวซ์ไดรเวอร์ที่ท างานอยู่บนระบบปฏิบัติการแต่ละระบบท าหน้าที่
ร ับผิดชอบในการรับส่งข้อมูลตัง้แต่ระดับกายภาพ สัญญาณไฟฟ้า จนถึงการแปลความจากระดับสัญญาณไฟฟ้าจนเป็น
ขอ้มูลทางคอมพวิเตอร์ โปรโตคอลระดบัน้ี เช่น Ethernet และ SLIP (Serial Line Internet Protocol) 
   2.  Network Layer รับผิดชอบในการรับ ส่ง ข้อมูลเน็ตเวิร์ค ส่งต่อข้อมูลไปจนถีงจุดหมายปลายทาง 
โปรโตคอลระดบัน้ี ได้แก่ IP ICMP IGMP 



การออกแบบและสร้างหุ่นยนต์สงัหารระบบเครอืข่ายไร้สายแบบแอดฮอคฯ   ชยัพร อดัโดดดร และนิติคม อรยิพมิพ์ 
http://jeet.siamtechu.net 

 

JEET 2021; 8(2) 26 

   3.  Transport Layer รบัผดิชอบในการรบัส่งขอ้มูลระหว่างเครื่องหน่ึง (Host) ไปยงัอีกโฮสท์หน่ึง และจะส่ง
ขอ้มูลขึ้นไปให้Application Layer น าไปใช้งานต่อ มโีปรโตคอลที่จดัอยู่ในเลเยอร์น้ีคือ TCP และ UDP ซ่ึงมลีกัษณะในการ
รบัส่งขอ้มูลที่แตกต่างกนัออกไป 
   4.  Application Layer เป็นเลเยอร์ที่เป็นแอพลเิคชัน่เรยีกใช้โปรโตคอลระดบัล่างๆลงไป เพื่อวตัถุประสงค์
แตกต่างกนั 
  3.  การออกแบบและสร้างหุ่นยนต์สงัหารระบบเครอืข่ายไร้สาย 
   3.1  บล็อกไดอะแกรมการท างาน 
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รูปที่ 2 บล็อกไดอะแกรมการท างานของหุ่นยนต์ 
 
 จากบล็อกไดอะแกรมค าสัง่ควบคุมของมนุษย์จะถูกส่งมาจากคีย์บอร์ดของคอมพิวเตอร์ แล้วส่งต่อไปยัง
คอมพิวเตอร์ขนาดเล็กที่อยู่ ในตัวหุ่นยนต์แบบไร้สายด้วยรหัสสัญญาณคลื่นวิทยุผ่านพอร์ต 8000 แล้วส่งไปยัง
ไมโครคอนโทรลเลอร์ PIC16F877 เพื่อรับค าสัง่มาประมวลผลผ่านพอร์ตอนุกรม RS-232 และควบคุมการท างานของ
มอเตอร์ M1, M2 ซ่ึงใช้เป็นตวัขบัเคลื่อนหุ่นยนต์โดยผ่านวงจรขบัมอเตอร์ ควบคุมการท างานของมอเตอร์ M3 ซ่ึงใช้เป็น
ตัวหมุนปืน 360 องศา โดยผ่านวงจรขับมอเตอร์ ควบคุมการท างานของมอเตอร์ M4 ซ่ึงใช้เป็นตัวยกปืนขึ้นลง 30 องศา
โดยผ่านวงจรขบัมอเตอร์ ควบคุมการท างานของกลไกปืน โดยผ่านวงจรรเีลย์ และควบคุมการท างานของเลเซอร์ ซ่ึงเป็นตวั
ชี้เป้าหมาย โดยผ่านวงจรรีเลย์ โดยคอมพิวเตอร์ขนาดเล็กจะส่งสัญญาณภาพจากกล้องเว็บแคม 2 ตัว กลับมายัง
คอมพวิเตอร์มนุษย์ผ่านพอร์ต 8080 อีกทหีน่ึง เพื่อให้มนุษย์ควบคุมหุ่นยนต์ได้ตามที่ต้องการ 
   3.2  โครงสร้างของหุ่นยนต์  
    โครงสร้างของหุ่นยนต์น้ีจะมขีนาดยาว 75 cm. กว้าง 50 cm. และสูง 45 cm. น ้าหนัก 30 kg. ขบัเคลื่อน
ด้วยล้อหลงั 2 ล้อ  โดยใช้แบตเตอรี่ขนาด 12 V 7.50 AH จ  านวน 2 ก้อน เป็นตวัจ่ายพลงังานให้กบัมอเตอร์ อนัได้แก่  DC 
Motor Gear 250 Watt  จ  านวน 2 ตัว  ส าหรับใช้เป็นตวัขบัเคลื่อนหุ่นยนต์ มอเตอร์เกียร์กระจกรถยนต์ขนาด 12 V 150 
RPM จ  านวน 2 ตัว  ส าหรับใช้เป็นตวัยกและหมุนปืน   ใช้แบตเตอรี่ขนาด 12 V 7.5 AH จ  านวน 1 ก้อน เป็นแหล่งจ่าย
พลงังานให้กบัวงจรควบคุม อนัได้แก่  วงจรไมโครคอนโทรลเลอร์ และใช้แบตเตอรี่ขนาด 12V 7.5 AH จ  านวน 1 ก้อน เป็น
แหล่งจ่ายพลงังานให้กบัวงจรก าลงั ดงัน้ี  
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รูปที่ 3 โครงสร้างของหุ่นยนต์สงัหารทีถ่่ายจากภาพจรงิ 
 
 ส่วนประกอบของหุ่นยนต์สงัหาร จะประกอบด้วย เริม่จากล่างสุดจะเป็นล้อที่ใช้ในการขบัเคลื่อนหุ่นยนต์ จะเป็นล้อ
ลักษณะแบบตีนตะขาบ ส่วนข้างหลังจะเป็นมอเตอร์ที่ใช้ควบคุมการเคลื่อนที่ จะเป็นแบบ DC Motor Gear 250 Watt  
จ  านวน 2 ตวั ตรงกลางจะเป็นที่เก็บแผงวงจรควบคุมและแบตเตอรี่ ส่วนขา้งบนจะเป็นอาวุธปืน ซ่ึงในงานวจิยัน้ีจะใช้ปืนเล็ก
ยาว เป็นปืนประเภทบบีกีนั รุ่น Golden Eagle 6671 Fighting MCR 12.5” ส่วนล ากล้องปืนจะติดเลเซอร์เอาไว้ส าหรับการ
เล็งเป้าหมายในการยงิ  ส่วนบนศูนย์ของปืนจะติดกล้องเว็บแคม 1 ตวั ใช้ส าหรบัการมองหาเป้าหมาย และด้านหน้าหุ่นยนต์
จะติดกล้องเว็บแคมอีก 1 ตวั ใช้ในการส ารวจพื้นที่ที่เป็นอนัตราย 
   3.3  วงจรควบคุม 
    วงจรควบคุมในที่น้ีจะประกอบด้วย 2 ส่วน ได้แก่  วงจรแปลงระดับสัญญาณ MAX232 และวงจร
ควบคุมการท างานของหุ่นยนต์ซ่ึงมกีารท างาน ดงัน้ี 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 4 วงจรแปลงระดบัสญัญาณ MAX232 
 

วงจรแปลงระดงัสญัญาณ MAX232 เป็นวงจรที่ใช้ไอซีแปลงระดบัสญัญาณของ RS-232 มาเป็นระดบั TTL และใน
ท านองเดยีวกนัก็แปลงระดบัสญัญาณ TTL ไปเป็นระดบัสญัญาณ RS-232 เพื่อแปลงระดบัสญัญาณจากเครื่องคอมพวิเตอร์
ขนาดเล็กก่อนเขา้สู่วงจรควบคุม 
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รูปที่ 5 วงจรควบคุมการท างานของหุ่นยนต์ 
 

ส่วนวงจรควบคุมจะรบัค าสัง่จากเครื่องคอมพิวเตอร์ขนาดเล็กผ่านทางพอร์ตอนุกรม โดยรบัสญัญาณที่แปลงแล้ว
จากวงจร MAX232 ท าการส่งค่าไปยงัไมโครคอนโทรลเลอร์ เพื่อท าการประมวลผล แล้วท าการส่งค่าไปควบคุมการท างาน
วงจรขบัมอเตอร์และรเีลย์เพื่อขบัเคลื่อนหุ่นยนต์ต่อไป 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 6 วงจรควบคุมการท างานของหุ่นยนต์ที่ถ่ายจากภาพจรงิ 
 
   3.4  โปรแกรมควบคุมการท างาน 
    โปรแกรมที่ใช้ควบคุมและรบัค าสัง่ควบคุมถูกพัฒนาขึ้นโดยใช้ภาษา Visual C# .NET เน่ืองจากเป็น
เครื่องมือที่สะดวกในการพัฒนา โดยใช้คอมพิวเตอร์เป็นรีโมทคอนโทรล รับสัญญาณภาพจากหุ่นยนต์ ซ่ึงติดกล้องและ
ถ่ายทอดสัญญาณภาพผ่านทางโปรโตคอล HTTP ในรูปแบบภาพน่ิงต่อเน่ือง การส่งสัญญาณระหว่างคอมพิวเตอร์และ
หุ่นยนต์จะใช้การส่งรหสัสญัญาณผ่านทางเครอืข่ายไปยงัคอมพวิเตอร์ขนาดเล็กที่ติดตัง้บนตวัหุ่นยนต์ แล้วค าสัง่การท างาน
จะส่งต่อไปยงัไมโครคอนโทรลเลอร์ที่อยู่ในตวัหุ่นยนต์โดยใช้ภาษา C เป็นตวัควบคุมอีกทหีน่ึง โปรแกรมควบคุมการท างาน
ของหุ่นยนต์สงัหารจะแบ่งออกเป็น 3 ส่วน ดงัน้ี 
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    1)  การรบัค าสัง่จากคยี์บอร์ด จะรบัค าสัง่จากคยี์บอร์ดทัง้หมด 11 ค าสัง่ คอื  
     -  กดปุ่มตวัอกัษร  W  ก าหนดค่าให้เท่ากบั 01H 
     -  กดปุ่มตวัอกัษร  S  ก าหนดค่าให้เท่ากบั 02H 
     -  กดปุ่มตวัอกัษร  A  ก าหนดค่าให้เท่ากบั 03H 
     -  กดปุ่มตวัอกัษร  D  ก าหนดค่าให้เท่ากบั 04H 
     -  กดปุ่มลูกศร  Up  ก าหนดค่าให้เท่ากบั 05H 
     -  กดปุ่มลูกศร  Down  ก าหนดค่าให้เท่ากบั 06H 
     -  กดปุ่มลูกศร  Left  ก าหนดค่าให้เท่ากบั 07H 
     -  กดปุ่มลูกศร  Right  ก าหนดค่าให้เท่ากบั 08H 
     -  กดปุ่ม  Spacebar  ก าหนดค่าให้เท่ากบั 09H 
     -  กดปุ่ม  Enter  ก าหนดค่าให้เท่ากบั 10H 
     -  กดปุ่มอ่ืนนอกจากที่กล่าวมาหรอืว่าไม่กดปุ่มใดเลย  จะก าหนดค่าให้เท่ากบั 00H ดงัแสดงในรูปที่ 
7 ดงัน้ี 
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รูปที่ 7 การรบัค าสัง่จากคยี์บอร์ดที่ตวัส่ง 
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    2)  การรบั-ส่งขอ้มูลผ่านโปรโตคอล TCP/IP ส่วนน้ีจะท าการรบัขอ้มูลที่อยู่ในรูปแบบของแพ็กเกตผ่าน
ทางโปรโตคอล TCP/IP และท าการแปลงขอ้มูลที่รบัมาจากคีย์บอร์ดคอมพิวเตอร์ให้อยู่ในรูปแบบของรหัสแอสก้ี แล้วส่ง
ขอ้มูลผ่านพอร์ตอนุกรมผ่าน RS-232 เพื่อน าไปประมวลผลต่อไปในไมโครคอนโทรลเลอร์ ดงัแสดงในรูปที่ 8(a)  
    3)  ค าสัง่ควบคุมหุ่นยนต์ ค าสัง่ควบคุมหุ่นยนต์สังหารน้ีจะแบ่งออกเป็น 2 ส่วน คือ ส่วนของการ
ควบคุมการเคลื่อนที่ (ล้อ) จะมคี าสัง่อยู่ 4 ค าสัง่ ได้แก่ ค าสัง่เคลื่อนที่ไปข้างหน้า (go), ค าสัง่เคลื่อนที่ไปขา้งหลงั (back), 
ค าสัง่เคลื่อนที่ไปทางซ้าย (move left) และค าสัง่เคลื่อนที่ไปทางขวา (move right) ส่วนของการควบคุมอาวุธปืนและเลเซอร์ 
จะมีค าสัง่อยู่ทัง้หมด 6 ค าสัง่ ได้แก่  ค าสัง่ให้อาวุธปืนชี้ขึ้นขา้งบน (up), ค าสัง่ให้อาวุธปืนชี้ลงขา้งล่าง (down), ค าสัง่ให้
อาวุธปืนหมุนไปทางซ้าย (left), ค าสัง่ให้อาวุธปืนหมุนไปทางขวา (right), ค าสัง่ยงิปืน และค าสัง่ยงิแสงเลเซอร์ นอกจากที่
กล่าวมายงัมอีีกหน่ึงค าสัง่ คอื ช่องว่าง เป็นการกดปุ่มอ่ืนๆ หรอืว่าไม่กดปุ่มใดๆ เลย จะเป็นการสัง่ให้หุ่นยนต์หยุดอยู่กับที่ 
ดงัแสดงในรูปที่ 8(b) ดงัน้ี 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
   (a)      (b) 
 

รูปที่ 8 การรบัค าสัง่ควบคุมหุ่นยนต์ที่ตวัรบั 
 
 (a)   ค าสัง่ควบคุมการท างานในคอมพวิเตอร์ขนาดเล็ก 
 (b)   ค าสัง่ควบคุมการท างานในไมโครคอนโทรลเลอร์ 
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4.  ผลการทดสอบ 
 ส่วนคอมพิวเตอร์ของหุ่นยนต์ให้เปิดโปรแกรม Robot ขึ้นมาจากนัน้ท าการเลือก COM Port (หมายเลขพอร์ต 
USB ที่ใช้เสียบสาย USB to RS-232) แล้วท าการกดปุ่ม Open ดังแสดงในรูปที่  9(a) ส่วนคอมพิวเตอร์ของผู้ควบคุมให้
เปิดโปรแกรม Remote ขึ้นมาจากนัน้ให้กรอกหมายเลข IP Address ของคอมพวิเตอร์หุ่นยนต์ (ได้จากการเชื่อมต่อกนั) ลง
ในช่อง Connection แล้วกดปุ่ม Connect ในส่วนของสญัญาณภาพจะแสดงขึ้นอตัโนมตัิเมื่อมกีารเชื่อมต่อกันเรยีบร้อยแล้ว 
อนัได้แก่ กล้อง 1 กล้อง 2 และกล้อง Zoom ก็สามารถที่จะควบคุมการท างานของหุ่นยนต์ได้ตามต้องการ ดงัแสดงในรูปที่ 
9(b) ดงัน้ี 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
           (a) ตวัหุ่นยนต์    (b) ผู้ใช้งาน 

   รูปที่ 9 หน้าจอควบคุม 
 
  4.1  การทดสอบคลื่น Wireless (Adhoc) 
      4.1.1 การทดสอบคลื่นเครื่องควบคุม ท าการทดสอบการรบั-ส่งสญัญาการท างานของเครื่องคอมพิวเตอร์ 
(เครื่องควบคุม)โดยใช้โปรแกรม inSSIDer 3 ในระยะไม่เกิน 1 เมตร  ค่าที่ได้ -28 dBm ค่าความถี่ 802.11 G อยู่ในย่าน
ความถี่ 2.4 GHz จะเห็นได้ว่า กราฟที่แสดงสญัญาณ wireless มเีส้นตรงและค่อนขา้งเรยีบ แสดงว่าเป็นสญัญาณที่ด ี 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
รูปที่ 10 สญัญาณ Wireless จากเครื่องควบคุม (Transmitter) 
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      4.1.2 การทดสอบคลื่นเครื่องควบคุมบนตวัหุ่นยนต์ ท าการทดสอบการรบั-ส่งสัญญาณการท างานของ
เครื่องคอมพวิเตอร์ (เครื่องควบคุมบนตวัหุ่นยนต์) โดยใช้โปรแกรม inSSIDer 3 ในระยะไม่เกิน 30 เมตร  ค่าที่ได้ -86 dBm 
ค่าความถี่ 802.11 G อยู่ในย่านความถี่ 2.4 GHz จะเห็นว่า กราฟที่แสดงสัญญาณ wireless จะตกลง เมื่อออกห่างจาก
เครื่องส่ง และยิง่ออกห่างมากขึ้น ยิง่รบัและส่งสญัญาณไม่ดี 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 รูปที่ 11 สญัญาณ Wireless จากเครื่องควบคุมบนตวัหุ่นยนต์ (Receiver) 
 
  4.2  การทดสอบความเร็วในการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ 
     4.2.1  สภาพพื้นที่คอนกรตี 
 
ตารางที่ 1 การทดสอบความเร็วในการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ในสภาพพื้นที่คอนกรตีเป็นระยะทาง 15 เมตร 
 

ระดบัความเร็ว ครัง้ที ่ เวลา (sec) ความเร็ว (m/s) ความเร็วเฉลี่ย (m/s) 
 
 
1 

1 14 1.15  
 

1.12 
2 13 1.07 
3 14 1.15 
4 13 1.07 
5 14 1.15 

 
     4.2.2  สภาพพื้นที่ที่เป็นดนิ 
 
ตารางที่ 2 การทดสอบความเร็วในการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ในสภาพพื้นที่ดนิเป็นระยะทาง 15 เมตร  
 
ระดบัความเร็ว ครัง้ที ่ เวลา (sec) ความเร็ว (m/s) ความเร็วเฉลี่ย (m/s) 

 
 
1 

1 17 0.88  
 

0.90 
2 17 0.88 
3 17 0.88 
4 16 0.93 
5 16 0.93 
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     4.2.3 สภาพพื้นที่ที่เป็นหญ้า 
 
ตารางที่ 3 การทดสอบความเร็วในการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ในสภาพพื้นที่หญ้าเป็นระยะทาง 15 เมตร 
 

ระดบัความเร็ว ครัง้ที่ เวลา (sec) ความเร็ว (m/s) ความเร็วเฉลี่ย (m/s) 
 
 
1 

1 19 0.79  
 

0.81 
2 18 0.83 
3 18 0.83 
4 19 0.79 
5 19 0.79 

 
  4.3  การทดสอบความแม่นย าของหุ่นยนต์ 
     การทดสอบความแม่นย าของปืนระยะ 13 เมตร แบ่งออกเป็นการยงิ 3 ชุด ชุดละ 5 นัด ขนาดของเป้ามี
เส้นผ่านศูนย์กลาง 14 ซม. แบ่งการให้คะแนนความแม่นย าตามล าดบั ดงัน้ี 
    วงที่ 1 เท่ากบั  5  คะแนน   
    วงที่ 2 เท่ากบั  4  คะแนน  
    วงที่ 3 เท่ากบั  3  คะแนน   
    วงที่ 4 เท่ากบั  2  คะแนน  
    วงที่ 5 เท่ากบั  1  คะแนน 
 
 
 

 
 
 
 
 

รูปที่ 12 วงรอบระดบัคะแนน 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 13 การยงิเป้าในระยะ 13 เมตร  
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   4.3.1 ทดสอบความแม่นย าของปืนระยะ 13 เมตร 
 
ตารางที่ 4 การทดสอบความแม่นย าของปืนระยะ 13 เมตร 

 
   ชุดที่ 1 สนี ้าเงนิ คะแนนเต็ม 25 คะแนน ได้คะแนน 13 คะแนน คดิเป็นคะแนนที่ได้ 52% 
   ชุดที่ 2 สดี า คะแนนเต็ม 25 คะแนน ได้คะแนน 13 คะแนน คดิเป็นคะแนนที่ได้ 52% 
   ชุดที่ 3 สเีหลอืง คะแนนเต็ม 25 คะแนน ได้คะแนน 14 คะแนน คดิเป็นคะแนนที่ได้ 56% 
  ดงันัน้ ค่าเฉลี่ยคะแนนที่ได้ เท่ากบั (52+52+56)/3 = 53.33% 
 
5.  บทสรุป 
 จากการทดสอบการท างานของหุ่นยนต์สังหารที่ควบคุมด้วยระบบเครือข่ายไร้สายแบบแอดฮอค จะพบว่า การ
เชื่อมต่อแบบแอดฮอค หุ่นยนต์สามารถตอบสนองได้ภายในเวลา  1 วนิาท ีแต่จะมรีะยะห่างที่สามารถส่งค าสัง่จากคยี์บอร์ด
คอมพวิเตอร์ไปยงัหุ่นยนต์ได้ประมาณ 30 เมตรเท่านัน้ และไมโครคอนโทรลเลอร์สามารถรบัค าสัง่จากคอมพิวเตอร์ขนาด
เล็กมาประมวลผลและควบคุมการท างานของหุ่นยนต์ได้ทุกฟังก์ชนั อาทเิช่น เดนิหน้า ถอยหลงั หยุด เลี้ยวขวา เลี้ยวซ้าย 
สามารถสอดแนม เล็งและยงิเป้าหมายได้ตามที่ต้องการ โดยหุ่นยนต์ตวัน้ีสามารถเคลื่อนที่ สอดแนม เล็งและยงิเป้าหมายได้
ในบรเิวณที่ต้องการ อาทเิช่น บรเิวณพื้นคอนกรตี พื้นดนิ พ้นหญ้า  และพื้นที่ในสภาพแวดล้อมที่เป็นอนัตรายต่อมนุษย์ได้  
อาทเิช่น บรเิวณที่มสีารพษิ สารเคมตี่างๆ  และแสงแดดจดั เป็นต้น ท าให้ปลอดภยัและประหยดัแรงงานของมนุษย์ได้เป็น
อย่างมาก หุ่นยนต์น้ีเคลื่อนที่ด้วยความเร็วสูงสุด 1.12  เมตรต่อวนิาท ีและพบว่าความแม่นย าของการยงิในระยะ 13 เมตร 
โดนเป้าคิดออกมาเป็นค่าเปอร์เซ็นต์ เท่ากับ 53.33 % ในขณะแนวเดียวกันก็สามารถน าพัฒนาการของหุ่นยนต์น้ีมาเพิม่
ศกัยภาพให้มกีารสอดแนมและเป็นหุ่นยนต์ในการโจมตีขา้ศกึในทางการทหารได้ โดยไม่ต้องเกิดการสูญเสยีก าลงัพลในการ
สู้รบ และมคีวามปลอดภยัมากยิง่ขึ้นอีกด้วย 
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