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ABSTRACT  

This article presented a study on the efficiency of image processing 
techniques for controlling a small robotic arm. The system used a 
webcam to capture images, which were then processed using the 
PyCharm program. Micro servo motors served as the driving 
mechanism for the robotic arm, controlled through an Arduino board. 
The robotic arm operated based on hand movements, utilizing real-
time hand detection techniques that measured the distance between 
the hand and the camera. The image processing analyzed the 
movement patterns and distance of the hand to determine whether it 
was moving forward, backward, left, right, grasping, or releasing an 
object. This information was then used to command the 
microcontroller, which controlled the small robotic arm's movement 
along the X, Y, and Z axes. Test results showed that the image 
processing techniques effectively controlled the small robotic arm's 
movement along the axes. The X, Y, and Z axis values changed 
according to hand movements. When testing the robotic arm's ability 
to move an object from left to right at a distance of 35 centimeters, 
the average time for object movement was 34.51 seconds. When 
powered by a 12-volt, 2200 milliamp-hour lithium-polymer battery, 
the small robotic arm could operate for an average of 20 hours and 
45 minutes. 
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การศึกษาประสิทธิภาพเทคนิคการประมวลผลภาพในการควบคุม 
แขนกลขนาดเล็ก  

 

กีรดิษ สายพัทลุง1*, จิรภาส จิตอารี1, ธงชัย ทองอยูX1, สมใจ กล่ินงาม1 และ ชัชพล เกษวิริยะกิจ2
 

บทคัดย�อ  

 
บทความน้ีแสดงการศึกษาประสิทธิภาพเทคนิคการประมวลผลภาพในการ

ควบคุมแขนกลขนาดเล็ก โดยรับภาพผ_านกล`องเว็บแคม ไปประมวลผลบน
โปรแกรมไพชารdม โดยมีไมโครเซอรdโวมอเตอรdเปgนส_วนขับเคลื่อนแขนกลผ_าน
บอรdดอาดูโน ซ่ึงแขนกลจะทํางานตามการเคลื่อนท่ีของมือ โดยอาศัยเทคนิคการ
ตรวจจับมือแบบเวลาจริงท่ีทําหน̀าท่ีตรวจจับระยะห_างระหว_างมือกับกล`อง เพ่ือ
ประมวลผลหาลักษณะการเคลื่อนท่ีและระยะห_างของมือ ว_าเคลื่อนท่ีไปด`านหน̀า 
หลัง ซ̀าย ขวา จับ ปล_อยช้ินงาน จากน้ันสั่งงานให̀ไมโครคอนโทรลเลอรdควบคุม
การทํางานของแขนกลขนาดเล็กตามแนวแกน X, Y และ Z ซ่ึงผลการทดสอบ
ปรากฎว_าการศึกษาประสิทธิภาพเทคนิคการประมวลผลภาพสามารถควบคุม
แขนกลขนาดเล็กให̀เคลื่อนท่ีไปตามแนวแกนได` ซ่ึงค_าแกน X, Y และ Z จะ
เปลี่ยนแปลงตามการเคลื่อนท่ีของมือ เมื่อนําแขนกลไปทดสอบการเคลื่อนย`าย
วัตถุจากซ̀ายไปขวาท่ีระยะ 35 เซนติเมตร ใช̀เวลาในการเคลื่อนวัตถุเฉลี่ยเท_ากับ 
34.51 วินาที และเมื่อใช̀แบตเตอรี่ชนิดลีเธียม-โพลิเมอรd ขนาด 12 โวลตd 2200 
มิลลิแอมปrต_อช่ัวโมง จะสามารถใช̀งานแขนกลขนาดเล็กท่ีเวลาเฉลี่ย 20 ช่ัวโมง 
45 นาที  

 

คําสําคัญ: การประมวลผลภาพ แขนกลขนาดเล็ก เซอรdโวมอเตอรdไพชารdม 
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1. บทนํา 

หุ_นยนตd กับระบบอัตโนมัติ  กล_าวว_ามีความคล`ายกันในแง_มุมของการเปgนเครื่องจักรอัตโนมัติ    

(Automation Machine) โดยหุ_นยนตdสามารถเรียกได`ว_าเปgนส_วนหน่ึงในระบบอัตโนมัติได` เน่ืองจากมีองคdประกอบ

และการทํางานท่ีมีลักษณะคล`ายกัน แต_หุ_นยนตdจะสามารถทํางานจากโปรแกรมการตัดสินใจ และสามารถปรับเปลี่ยน

โปรแกรม ทําให̀การทํางานของหุ_นยนตdจึงมีหลากหลาย ซ่ึงระบบอัตโนมัติไม_สามารถทําได` สําหรับองคdประกอบท่ี

สามารถแสดงให̀เห็นอย_างชัดเจนสําหรับหุ_นยนตd คือ องคdประกอบของระบบในการควบคุมหุ_นยนตdซ่ึงประกอบ 3 ส_วน 

ได`แก_ Programming Pendent หรือ อุปกรณdท่ีทําหน̀าท่ีในการปtอนคําสั่งโดยผู`ควบคุมหรือผู`ใช̀งาน Controller หรือ 

ส_วนท่ีทําหน̀าท่ีในการรับคําสั่งจากผู`ใช̀งานและนํามาประมวลผล เพ่ือทําการควบคุมหรือสั่งการทํางานของหุ_นยนตd

ต_อไป และสุดท̀าย Manipulator หรือ “ตัวหุ_นยนตd” ท่ีจะทํางานตามคําสั่งท่ีผ_านการประมวลผลจากส_วนท่ีทําหน̀าท่ี

ในการรับคําสั่งจากผู`ใช̀งาน สําหรับประเทศไทยมีการลงทุนอย_างมากเก่ียวกับหุ_นยนตd โดยมีวัตถุประสงคdเพ่ือยกระดับ

กระบวนการผลิต และเพ่ิมศักยภาพในการแข_งขันในตลาดโลก ทําให̀การเติบโตของตลาดหุ_นยนตdอุตสาหกรรมของไทย

มีการขยายตัวอย_างรวดเร็ว (Policy Research Department, 2019) โดยคาดว_าจะมีการเติบโตสูงถึงร`อยละ 133 จาก 

2,131 ยูนิต ในปy 2556 เปgน 7,500 ยูนิต ในปy 2561 และจากการศึกษาของ World Robotics ในปy 2558 พบว_า

ประเทศไทยจัดอยู_ในอันดับท่ี 8 ของประเทศท่ีมีการนําเข̀าหุ_นยนตdอุตสาหกรรมมากท่ีสุดในโลก (World Robotics, 

2015)  

การใช̀งานหุ_นยนตdส_วนใหญ_ของประเทศไทยจะใช̀งานกันอยู_ในภาคอุตสาหกรรมเปgนหลัก โดยเฉพาะการใช̀

งานหุ_นยนตdในลักษณะท่ีเปgนแขนกลในรูปแบบต_าง ๆ (Alazki et al., 2013; Blatnicky et al., 2020; Hayat et al., 

2016; Iqbal et al., 2012; Singh et al., 2016; Yande et al., 2016) โดยเฉพาะอุตสาหกรรมการประกอบรถยนตd 

การประกอบอุปกรณdอิเล็กทรอนิกสd และอุตสาหกรรมในรูปแบบอ่ืน ๆ อีกท้ังยังมีการนําแขนกลไปใช̀งานในงาน

ทางด`านการแพทยd การผสมสารเคมี ดังน้ันการศึกษาและการประยุกตdใช̀งานแขนกลในทุกขนาด ท้ังขนาดใหญ_ ขนาด

กลาง และขนาดเล็ก จึงมีความสําคัญอย_างยิ่งในการพัฒนาของประเทศ เช_น การควบคุมระยะไกลเพ่ือควบคุมแขนกล 

(Kadir et al., 2012; Yusoff et al., 2012) ซ่ึงมีการนําแขนกลไปประยุกตdใช̀งานอย_างแพร_หลาย เช_น แขนกลใน

การแพทยd (Kulkarni et al., 2020; Pierrot et al., 1999) แขนกลทางการเกษตร (Madure & Borkar, 2019; 

Muniraj et al., 2020; Phiphithirankarn et al., 2022) อีกท้ังในป�จจุบันเทคโนโลยีประมวลผลภาพ (Image 

Processing) ผ_านกล`องมีการพัฒนาไปอย_างกว̀างขวาง มีการนําไปใช̀ประโยชนdในหลายประเภท เช_น การนําการ

ประมวลภาพไปควบคุมรถน่ังสําหรับคนพิการ (Wheelchair) (Kundu, 2018; Rosca & Leba, 2017) การประมวล

ภาพเพ่ือการควบคุมหุ_นยนตdขนาดเล็ก (Rao & Rajasekhar, 2016) การประยุกตdใช̀คลื่นสมองในการควบคุมแขนกล 

(Arshad et al., 2022; Patil et al., 2016) เปgนต`น 

จากความสําคัญของการนําแขนกลไปใช̀งานในหลากหลายจุดประสงคd ดังน้ันผู`วิจัยจึงมีความประสงคd
ศึกษาประสิทธิภาพเทคนิคการประมวลผลภาพในการควบคุมแขนกลขนาดเล็ก โดยนําเอาความสามารถของ        
เทคนิคการประมวลผลภาพในการจับตําแหน_งมือ ลักษณะท_าทางของมือ การเคลื่อนท่ี ระยะห_าง เข̀ามาควบคุม      
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การทํางานของเซอรdโวมอเตอรd 4 ตัว
หลัง ซ̀าย ขวา จับ หรือปล_อยช้ินงาน
เทคนิคการประมวลผลภาพจะช_วยลดความเสี่ยงต_อสุขภาพของผู`ปฏิบัติงาน
อันตราย เปgนต`น 

 
วัตถุประสงคa   

1. เพ่ือศึกษาลักษณะการจับตําแหน_งของมือเพ่ือควบคุมแขนกลขนาดเล็ก 
2. เพ่ือทดสอบประสิทธิภาพการควบคุมแขนกลผสานกับการทํางานของมือมนุษยdได`
3. เพ่ือทดสอบประสิทธิภาพการเคลื่อนท่ีของแขนกล พร`อมหยิบจับช้ินงานตัวอย_างได`

 
กรอบแนวคิดวิจัย 
 กรอบแนวคิดงานวิจัยเปgนการรูปแบบการประยุกตdใช̀แขนกลในการทดแทนกิจกรรมท่ีมีความเสี่ยงต_อมนุษยd 
ซ่ึงเปgนป�ญหาท่ีมีในหลาย ๆ ด`าน ดังกรอบแนวคิดดัง
 

 
Figure 1 Conceptual Framework
 
 จาก Figure 1 จากป�ญหาการปฏิบัติงานในด`านต_าง ๆ
อัตรายในภาคอุตสาหกรรม ซ่ึงส_งผลกระทบต_อสุขภาพ 
เทคนิคการประมวลผลภาพในการ
ผลกระทบต_อสุขภาพของผู`ปฏิบัติงาน การลดค_าใช̀จ_ายด`านแรงงานท้ังภาคเกษตร ภาคอุตสาหกรรม

1. ศึกษาการทํางานของการประมวลผลภาพ
ประมวลผลหรือคิดคํานวณด`วยคอมพิวเตอรd เพ่ือให̀ได`ข̀อมูลท่ีต`องการท้ังในเชิงคุณภาพและปริมาณ โดยมีข้ันตอน  
ต_าง ๆ ท่ีสําคัญ คือ การทําให̀ภาพมีความคมชัดมากข้ึน การกําจัดสัญญาณรบกวนออกจ
สนใจออกมาจากภาพ เพ่ือนําภาพวัตถุท่ีได`ไปวิเคราะหdหาข̀อมูลเชิงปริมาณ เช_น ขนาด รูปร_าง และทิศทางการเคลื่อน
ของวัตถุในภาพ เปgนต`น จากน้ันสามารถนําข̀อมูลเชิงปริมาณเหล_าน้ีไปวิเคราะหd และสร`างเปgนระบบ เช_น ระบบดูแล
และตรวจสอบสภาพการจราจรบนท̀องถนน โดยการนับจํานวนรถบนท̀องถนนในภาพถ_ายด`วยกล`องวงจรป�ดในแต_ละ

Medical chemical 
exposure 

Image Processing 

Small-scale robotic arm

Robotic Arm for Handling Hazardous Materials and Objects
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ตัว ให̀ทํางานตามคําสั่งมือ เช_น ลักษณะการเคลื่อนของมือ ว_าเคลื่อนท่ีไปด`านหน̀า
หรือปล_อยช้ินงาน เปgนต`น โดยควบคุมการเคลื่อนท่ีของแขนกลไปตามแนวแกน

เทคนิคการประมวลผลภาพจะช_วยลดความเสี่ยงต_อสุขภาพของผู`ปฏิบัติงาน เช_น การผสมสารเคมี

เพ่ือศึกษาลักษณะการจับตําแหน_งของมือเพ่ือควบคุมแขนกลขนาดเล็ก  
การควบคุมแขนกลผสานกับการทํางานของมือมนุษยdได` 
การเคลื่อนท่ีของแขนกล พร`อมหยิบจับช้ินงานตัวอย_างได` 

กรอบแนวคิดงานวิจัยเปgนการรูปแบบการประยุกตdใช̀แขนกลในการทดแทนกิจกรรมท่ีมีความเสี่ยงต_อมนุษยd 
ๆ ด`าน ดังกรอบแนวคิดดัง Figure 1  

Conceptual Framework 

จากป�ญหาการปฏิบัติงานในด`านต_าง ๆ เช_น การสัมผัสสารเคมีในการแพทยd การหยิบวัตถุ
ซ่ึงส_งผลกระทบต_อสุขภาพ เปgนต`น โดยป�ญหาดังกล_าวสามารถแก̀ไขด`วยการประยุกตdใช̀
ในการควบคุมแขนกลขนาดเล็ก เพ่ือประยุกตdใช̀ทดแทนผู`ปฏิบัติงาน

ปฏิบัติงาน การลดค_าใช̀จ_ายด`านแรงงานท้ังภาคเกษตร ภาคอุตสาหกรรม

2. วิธีการวิจัย 

ศึกษาการทํางานของการประมวลผลภาพ (Image Processing) ซ่ึงการประมวลผล คือ การนําภาพมา
ประมวลผลหรือคิดคํานวณด`วยคอมพิวเตอรd เพ่ือให̀ได`ข̀อมูลท่ีต`องการท้ังในเชิงคุณภาพและปริมาณ โดยมีข้ันตอน  
ต_าง ๆ ท่ีสําคัญ คือ การทําให̀ภาพมีความคมชัดมากข้ึน การกําจัดสัญญาณรบกวนออกจากภาพ การแบ_งส_วนของวัตถุท่ี
สนใจออกมาจากภาพ เพ่ือนําภาพวัตถุท่ีได`ไปวิเคราะหdหาข̀อมูลเชิงปริมาณ เช_น ขนาด รูปร_าง และทิศทางการเคลื่อน

จากน้ันสามารถนําข̀อมูลเชิงปริมาณเหล_าน้ีไปวิเคราะหd และสร`างเปgนระบบ เช_น ระบบดูแล
และตรวจสอบสภาพการจราจรบนท̀องถนน โดยการนับจํานวนรถบนท̀องถนนในภาพถ_ายด`วยกล`องวงจรป�ดในแต_ละ
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ว_าเคลื่อนท่ีไปด`านหน̀า 
โดยควบคุมการเคลื่อนท่ีของแขนกลไปตามแนวแกน X, Y, Z ซ่ึงการใช̀

การผสมสารเคมี การหยิบวัตถุ

กรอบแนวคิดงานวิจัยเปgนการรูปแบบการประยุกตdใช̀แขนกลในการทดแทนกิจกรรมท่ีมีความเสี่ยงต_อมนุษยd 

 

เช_น การสัมผัสสารเคมีในการแพทยd การหยิบวัตถุ
โดยป�ญหาดังกล_าวสามารถแก̀ไขด`วยการประยุกตdใช̀

ผู`ปฏิบัติงาน อันเปgนการลด
ปฏิบัติงาน การลดค_าใช̀จ_ายด`านแรงงานท้ังภาคเกษตร ภาคอุตสาหกรรม 

ซ่ึงการประมวลผล คือ การนําภาพมา
ประมวลผลหรือคิดคํานวณด`วยคอมพิวเตอรd เพ่ือให̀ได`ข̀อมูลท่ีต`องการท้ังในเชิงคุณภาพและปริมาณ โดยมีข้ันตอน  

ากภาพ การแบ_งส_วนของวัตถุท่ี
สนใจออกมาจากภาพ เพ่ือนําภาพวัตถุท่ีได`ไปวิเคราะหdหาข̀อมูลเชิงปริมาณ เช_น ขนาด รูปร_าง และทิศทางการเคลื่อนท่ี

จากน้ันสามารถนําข̀อมูลเชิงปริมาณเหล_าน้ีไปวิเคราะหd และสร`างเปgนระบบ เช_น ระบบดูแล
และตรวจสอบสภาพการจราจรบนท̀องถนน โดยการนับจํานวนรถบนท̀องถนนในภาพถ_ายด`วยกล`องวงจรป�ดในแต_ละ
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ช_วงเวลา ระบบตรวจสอบคุณภาพของผลิตภัณฑdในกระบวนการผลิตของโรงงานอุตสาหกรรม ระบบเก็บข̀อมู
และออกอาคารโดยใช̀ภาพถ_ายของปtายทะเบียนรถเพ่ือประโยชนdในด`านความปลอดภัย 
Prasad et al., 2020; Rehman et al., 2021)
จํานวนมาก และเปgนกระบวนการท่ีต`องทําซํ้า ๆ กันในรูปแบบเดิ
ในการทําหน̀าท่ีเหล_าน้ีแทนมนุษยd อีกท้ัง คอมพิวเตอรdมีความสามารถในการคํานวณและประมวลผลข̀อมูลจํานวน
มหาศาลได`ในเวลาอันสั้น จึงมีประโยชนdอย_างมากในการเพ่ิมประสิทธิภาพการประมวลผลภาพและวิเคราะหdข̀อมูลท่ีได`
จากภาพในระบบต_าง ๆ ซ่ึงการประมวลภาพมีหัวข̀อท่ีนํามาประยุกตdใช̀ในการควบคุมสิ่งต_าง ๆ ก็คือ การวิเคราะหd
ข̀อมูลภาพ (Image Analysis) การวิเคราะหdข̀อมูลภาพเปgนการวัดหรือวิเคราะหdข̀อมูลภาพเชิงปริมาณ เพ่ือสร`างคํา
จํากัดความให̀กับภาพแล`วนําไปใช̀งาน ตัวอย_างเช_น การนําภาพถ_ายของเ
เอียงแล`วนําข̀อมูลท่ีได`ไปตรวจสอบความผิดปกติของเม็ดเลือดในผู`ป�วย หรือการนําภาพถ_ายมาวิเคราะหdเพ่ือนําไป
ควบคุมการทํางานของหุ_นยนตd เช_น ควบคุมให̀หุ_นยนตd เคลื่อนย`ายวัตถุท่ีมีลักษณะตามท่ีกําหนด
วิเคราะหdข̀อมูลภาพจําเปgนต`องมีการแยกแยะ คุณลักษณะของวัตถุต_าง ๆ ในภาพเพ่ือช_วยระบุชนิดของวัตถุน้ัน 
นอกจากน้ียังต`องมีการแยกส_วนวัตถุ 
ต_าง ๆ ทางกายภาพของร_างกายได` เช_น จุดต_าง ๆ ของลําตัว แขน มือ เปgนต`น โดยส_
ตําแหน_งของจุดข̀อต_อมือท้ัง 21 จุด (

 

 
2. การคํานวณหาระยะห_างระหว_างกล`องกับมือ ซ่ึงเปgนการวัดระยะเพ่ือใช̀ในการควบคุมการทํางานของ

แขนกล โดยการวัดระยะห_างน้ันจะอาศัยการเปรียบเทียบค_ากับขนาดของวัตถุท่ีทราบค_าแน_นอนเพ่ือใช̀เปgนค_าอ̀างอิง 
เพ่ือหาระยะห_างระหว_างกล`องกับมือ ดัง

Figure 3 Distance estimation between the camera and the hand
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ช_วงเวลา ระบบตรวจสอบคุณภาพของผลิตภัณฑdในกระบวนการผลิตของโรงงานอุตสาหกรรม ระบบเก็บข̀อมู
และออกอาคารโดยใช̀ภาพถ_ายของปtายทะเบียนรถเพ่ือประโยชนdในด`านความปลอดภัย (Duchon et al., 2017; 
Prasad et al., 2020; Rehman et al., 2021) เปgนต`น จะเห็นได`ว_าระบบเหล_าน้ีจําเปgนต`องมีการประมวลผลภาพ
จํานวนมาก และเปgนกระบวนการท่ีต`องทําซํ้า ๆ กันในรูปแบบเดิมเปgนส_วนใหญ_ ดังน้ันคอมพิวเตอรdจึงมีบทบาทสําคัญ
ในการทําหน̀าท่ีเหล_าน้ีแทนมนุษยd อีกท้ัง คอมพิวเตอรdมีความสามารถในการคํานวณและประมวลผลข̀อมูลจํานวน
มหาศาลได`ในเวลาอันสั้น จึงมีประโยชนdอย_างมากในการเพ่ิมประสิทธิภาพการประมวลผลภาพและวิเคราะหdข̀อมูลท่ีได`

บบต_าง ๆ ซ่ึงการประมวลภาพมีหัวข̀อท่ีนํามาประยุกตdใช̀ในการควบคุมสิ่งต_าง ๆ ก็คือ การวิเคราะหd
การวิเคราะหdข̀อมูลภาพเปgนการวัดหรือวิเคราะหdข̀อมูลภาพเชิงปริมาณ เพ่ือสร`างคํา

จํากัดความให̀กับภาพแล`วนําไปใช̀งาน ตัวอย_างเช_น การนําภาพถ_ายของเซลลdเม็ดเลือดมาวิเคราะหd หาขนาดและมุม
เอียงแล`วนําข̀อมูลท่ีได`ไปตรวจสอบความผิดปกติของเม็ดเลือดในผู`ป�วย หรือการนําภาพถ_ายมาวิเคราะหdเพ่ือนําไป
ควบคุมการทํางานของหุ_นยนตd เช_น ควบคุมให̀หุ_นยนตd เคลื่อนย`ายวัตถุท่ีมีลักษณะตามท่ีกําหนด

พจําเปgนต`องมีการแยกแยะ คุณลักษณะของวัตถุต_าง ๆ ในภาพเพ่ือช_วยระบุชนิดของวัตถุน้ัน 
นอกจากน้ียังต`องมีการแยกส_วนวัตถุ (Segmentation) อีกท้ังการประมวลผลภาพยังมีความสามารถในการค_าตําแหน_ง
ต_าง ๆ ทางกายภาพของร_างกายได` เช_น จุดต_าง ๆ ของลําตัว แขน มือ เปgนต`น โดยส_วนประกอบของมือจะพิจารณาต_าง

(Pu et al., 2023) ดัง Figure 2 

 
Figure 2 21 hand joint landmarks 
ท่ีมา : Pu et al. (2023) 

การคํานวณหาระยะห_างระหว_างกล`องกับมือ ซ่ึงเปgนการวัดระยะเพ่ือใช̀ในการควบคุมการทํางานของ
แขนกล โดยการวัดระยะห_างน้ันจะอาศัยการเปรียบเทียบค_ากับขนาดของวัตถุท่ีทราบค_าแน_นอนเพ่ือใช̀เปgนค_าอ̀างอิง 
เพ่ือหาระยะห_างระหว_างกล`องกับมือ ดัง Figure 3 
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ช_วงเวลา ระบบตรวจสอบคุณภาพของผลิตภัณฑdในกระบวนการผลิตของโรงงานอุตสาหกรรม ระบบเก็บข̀อมูลรถท่ีเข̀า
(Duchon et al., 2017; 

เปgนต`น จะเห็นได`ว_าระบบเหล_าน้ีจําเปgนต`องมีการประมวลผลภาพ
มเปgนส_วนใหญ_ ดังน้ันคอมพิวเตอรdจึงมีบทบาทสําคัญ

ในการทําหน̀าท่ีเหล_าน้ีแทนมนุษยd อีกท้ัง คอมพิวเตอรdมีความสามารถในการคํานวณและประมวลผลข̀อมูลจํานวน
มหาศาลได`ในเวลาอันสั้น จึงมีประโยชนdอย_างมากในการเพ่ิมประสิทธิภาพการประมวลผลภาพและวิเคราะหdข̀อมูลท่ีได`

บบต_าง ๆ ซ่ึงการประมวลภาพมีหัวข̀อท่ีนํามาประยุกตdใช̀ในการควบคุมสิ่งต_าง ๆ ก็คือ การวิเคราะหd
การวิเคราะหdข̀อมูลภาพเปgนการวัดหรือวิเคราะหdข̀อมูลภาพเชิงปริมาณ เพ่ือสร`างคํา

ซลลdเม็ดเลือดมาวิเคราะหd หาขนาดและมุม
เอียงแล`วนําข̀อมูลท่ีได`ไปตรวจสอบความผิดปกติของเม็ดเลือดในผู`ป�วย หรือการนําภาพถ_ายมาวิเคราะหdเพ่ือนําไป
ควบคุมการทํางานของหุ_นยนตd เช_น ควบคุมให̀หุ_นยนตd เคลื่อนย`ายวัตถุท่ีมีลักษณะตามท่ีกําหนด เปgนต`น ในการ

พจําเปgนต`องมีการแยกแยะ คุณลักษณะของวัตถุต_าง ๆ ในภาพเพ่ือช_วยระบุชนิดของวัตถุน้ัน 
อีกท้ังการประมวลผลภาพยังมีความสามารถในการค_าตําแหน_ง

วนประกอบของมือจะพิจารณาต_าง

การคํานวณหาระยะห_างระหว_างกล`องกับมือ ซ่ึงเปgนการวัดระยะเพ่ือใช̀ในการควบคุมการทํางานของ
แขนกล โดยการวัดระยะห_างน้ันจะอาศัยการเปรียบเทียบค_ากับขนาดของวัตถุท่ีทราบค_าแน_นอนเพ่ือใช̀เปgนค_าอ̀างอิง 
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จาก Figure 3 การหาระยะห_างระหว_างกล`องกับมือ ( H
D  ) น้ันจําเปgนต`องคํานวณหาระยะโฟกัสของกล`องกับวัตถุ

อ̀างอิง   จากสมการท่ี 1 จากน้ันทําการหาระยะห_างระหว_างกล`องกับมือ ( H
D  ) จากสมการท่ี 2  

 

                                                       R R
F=(D ×P )/W                                                สมการท่ี 1 

 
   เมื่อ     F      คือ    ระยะโฟกัสของกล`องกับวัตถุอ̀างอิง หน_วยเปgนพิกเซล (px) 

               R
D     คือ    ระยะห_างระหว_างกล`องกับของวัตถุอ̀างอิง หน_วยเปgนเมตร (m) 

                R
P     คือ    พิกเซลขนาดของวัตถุอ̀างอิงท่ีกล`องอ_านค_าได` หน_วยเปgนพิกเซล (px) 

               W      คือ    ความกว̀างของวัตถุอ̀างอิง หน_วยเปgนเมตร (m) 
 

                                                      H H
D =(F x W)/P                                              สมการท่ี 2 

 

เมื่อ     H
D      คือ    ระยะห_างจากกล`องกับมือ หน_วยเปgนเมตร (m) 

               F       คือ    ระยะโฟกัสของกล`อง หน_วยเปgนพิกเซล (px) จากสมการท่ี (1) 

               H
P      คือ    พิกเซลขนาดของมือท่ีกล`องอ_านค_าได` หน_วยเปgนพิกเซล (px) 

               W      คือ    ขนาดจริงของวัตถุอ̀างอิง หน_วยเปgนเมตร (m)จากสมการท่ี (1) 
 

3. ออกแบบกระบวนการควบคุมแขนกลขนาดเล็ก โดยทําการออกแบบโครงสร`างการควบคุมแขนกลขนาด
เล็กด`วยเทคนิคการประมวลผลภาพ ซ่ึงจะใช̀วิธีการจับตําแหน_งของมือท้ังระยะห_างระหว_างกล`องกับมือ ตําแหน_งมือ 
โดยทําการพัฒนาเปgนโปรแกรม Pycham ดัง Figure 4 โดยลักษณะการเช่ือมต_ออุปกรณd ประกอบด`วย กล`องเว็บแคม 
บอรdดอาดูโน ไมโครเซอรdโว เฟ�องโลหะ โครงสร`างแขนกลขนาดเล็กท่ีสร`างจากแผ_นอะคริลิคหนา 3 มิลลิเมตร           
ดัง Figure 5 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
Figure 4 Control Software Development Process 
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Figure 5 Hardware Connection Configuration for Controlling a Small Robotic Arm 

3. ผลการวิจัย 

1. การศึกษาการทํางานของการประมวลผลภาพ (Image Processing) และการตรวจจับมือ ร_วมไปถึงการ
ตรวจจับการเคลื่อนท่ีของมือ เพ่ือใช̀ในการควบคุมการทํางานของแขนกลขนาดเล็ก ซ่ึงมีอุปกรณdควบคุมหลักก็คือ              
เซอรdโวมอเตอรd (Servo Motor) ซ่ึงจะทํางานในลักษณะการเคลื่อนท่ีแบบองศา ซ่ึงเมื่อนํามาประกอบกับโครงสร`างของ
แขนกลขนาดเล็กแล`วน้ัน การเคลื่อนท่ีของแขนกลจะทํางานในรูปแบบของแกน X, Y, Z ซ่ึงการเคลื่อนท่ีน้ันจะทํางาน
ตามการเคลื่อนท่ีของมือ ซ่ึงผลทดสอบการทํางานของแขนกลขนาดเล็กเมื่อควบคุมด`วยเทคนิคการประมวลผลภาพ     
ดัง Table 1 

 
Table 1 Operational Test Results of a Small Robotic Arm Controlled Using Image Processing 
Techniques 
Hand Position Detected by 

the Camera 
X Y Z Robotic Arm Motion Hand grasp type 

Initial Position (middle) 93 98 96 At the initial position Open the gripper 
Top 94 150 107 Move upward Open the gripper 
Down 98 50 106 Move downward Open the gripper 
Left 150 103 115 Move leftward Open the gripper 
Right 94 105 137 Move rightward Open the gripper 
Move closer to the camera 93 110 180 The robotic arm moves 

forward 
Open the gripper 

Move away from the camera 97 107 80 The robotic arm retracts 
to the initial position 

Open the gripper 

Grasp the object - - - At the object position Open the gripper 

Note: The values on each axis change according to the hand movement detected by the camera 
 

Acquire hand 
position data from 

a webcam Control a small robotic arm 
by adjusting the angles of the 

four Servo Motors 

Send the Image Processing 
Results to the Arduino Uno R3 

Board 
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จาก Table 1 ผลการควบคุมแขนกลให̀เคลื่อนท่ีตามมือ ซ่ึงสามารถควบคุมให̀แขนกลเคลื่อนท่ีไปยังตําแหน_งต_าง ๆ 
ได` โดยลักษณะการเคลื่อนท่ีจะเปgนไปด`ง
ของกล`องอยู_ท่ี 1280x800 ท่ี 0.9MP
แสดงค_าระยะห_างระหว_างมือกับกล`อง
ของเซนติเมตร (ซ.ม.)  

 

(a) Top 

(c) Left 

(e) Move closer to the camera
 

Figure 6 Display of the Hand Movement Position and the Distance Between the Camera and the 
Hand (Continued) 
 

2. การทดสอบการเคลื่อนย`ายวัตถุตามสีของช้ินงาน
ของมือตาม Figure 6 โดยทําการเคลื่อนย`ายจากด`านซ̀ายของแขนกล ไปด`านขวาของแขนกลท่ีระยะการเคลื่อนท่ี 
35 เซนติเมตร เพ่ือหาระยะเวลาในการเคลื่อนย`ายวัตถุของแขนกลขนาดเล็กท่ีความคุมด`วยเทคนิคการประมวลผลภาพ
ดัง Figure 7 ซ่ึงผลการทดสอบการเคลื่อนย`ายวัตถุมี
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ผลการควบคุมแขนกลให̀เคลื่อนท่ีตามมือ ซ่ึงสามารถควบคุมให̀แขนกลเคลื่อนท่ีไปยังตําแหน_งต_าง ๆ 
ได` โดยลักษณะการเคลื่อนท่ีจะเปgนไปด`ง Figure 6(a) ถึง Figure 6(f) ซ่ึงภาพท่ีจับด`วยกล`องเวบแคมท่ีมีความละเอียด

0.9MP และใช̀โปรแกรม Pycham เปgนตัวประมวลผลการจับภาพมือ โดยโปรแกรมจะ
แสดงค_าระยะห_างระหว_างมือกับกล`อง และจะแสดงในลักษณะของกรอบรอบมือ พร`อมท้ังแสดงค_าระยะห_างในหน_วย

 
(b) Down 

 
(d) Center 

 
Move closer to the camera (f) Move away from the camera

 
Display of the Hand Movement Position and the Distance Between the Camera and the 

เคลื่อนย`ายวัตถุตามสีของช้ินงานไปยังช_องสี โดยควบคุมแขนกลผ_านการเคลื่อนท่ี
โดยทําการเคลื่อนย`ายจากด`านซ̀ายของแขนกล ไปด`านขวาของแขนกลท่ีระยะการเคลื่อนท่ี 

เซนติเมตร เพ่ือหาระยะเวลาในการเคลื่อนย`ายวัตถุของแขนกลขนาดเล็กท่ีความคุมด`วยเทคนิคการประมวลผลภาพ
ผลการทดสอบการเคลื่อนย`ายวัตถุมีระยะเวลาการเคลื่อนย`าย ดัง Table 2  
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ผลการควบคุมแขนกลให̀เคลื่อนท่ีตามมือ ซ่ึงสามารถควบคุมให̀แขนกลเคลื่อนท่ีไปยังตําแหน_งต_าง ๆ 
ซ่ึงภาพท่ีจับด`วยกล`องเวบแคมท่ีมีความละเอียด

ปgนตัวประมวลผลการจับภาพมือ โดยโปรแกรมจะ
จะแสดงในลักษณะของกรอบรอบมือ พร`อมท้ังแสดงค_าระยะห_างในหน_วย

 

 

 
the camera 

Display of the Hand Movement Position and the Distance Between the Camera and the 

โดยควบคุมแขนกลผ_านการเคลื่อนท่ี     
โดยทําการเคลื่อนย`ายจากด`านซ̀ายของแขนกล ไปด`านขวาของแขนกลท่ีระยะการเคลื่อนท่ี       

เซนติเมตร เพ่ือหาระยะเวลาในการเคลื่อนย`ายวัตถุของแขนกลขนาดเล็กท่ีความคุมด`วยเทคนิคการประมวลผลภาพ 
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Table 2 Results of the Object Transfer Test from Left to Right at a Distance of 35 cm 

Trial Object Size (cm) Object Transfer Time (s) 

1 2.5 x 2.5 x 2.5 45.45 
2 2.5 x 2.5 x 2.5 39.24 
3 2.5 x 2.5 x 2.5 40.12 
4 2.5 x 2.5 x 2.5 34.67 
5 2.5 x 2.5 x 2.5 36.68 
6 2.5 x 2.5 x 2.5 41.53 
7 2.5 x 2.5 x 2.5 50.20 
8 2.5 x 2.5 x 2.5 36.13 
Average Object Transfer Time (s) 39.86 

  
3. การทดสอบการใช̀พลังงานของแขนกลขนาดเล็กท่ีควบคุมด`วยเทคนิคการประมวลผลภาพ โดยการ

ทดสอบจะสั่งงานแขนกลขนาดเล็กเคลื่อนท่ีตลอดเวลา โดยให̀ทํางานตามวิดีทัศนdการเคลื่อนท่ีของมือท่ีได`ทําการบันทึก
ไว̀ เพ่ือหาร`อยละของแบตเตอรี่ และระยะเวลาท่ีสามารถใช̀งานแขนกลขนาดเล็กได` ซ่ึงการทดสอบจะใช̀แบตเตอรี่ลิ
เธียมโพลิเมอรd ขนาด 12 โวลตd 2200 มิลลิแอมปr /ช่ัวโมง 
 
  

 
 

Figure 7 Object Transfer from the Left Side to the Right Side of the Robotic Arm 
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Table 3 Battery Percentage (%) and Operating Time of the Small Robotic Arm Under Continuous 
Operation 

Time (s) 
Battery 

Percentage 
(%) 

 Time (s) 
Battery 

Percentage 
(%) 

 Time (s) 
Battery 

Percentage 
(%) 

0 90  420 70  832 49 
30 96  441 69  853 47 
35 85  462 67  873 47 
60 84  482 65  894 45 
100 83  502 64  915 44 
112 83  523 64  936 44 
135 82  544 62  956 43 
143 81  564 60  977 43 
173 80  585 60  998 42 
198 79  605 59  1017 41 
210 78  626 59  1038 39 
230 77  647 58  1059 38 
260 77  667 57  1080 37 
280 76  688 55  1100 37 
296 74  708 54  1120 35 
320 73  729 54  1142 33 
335 72  750 52  1163 32 
358 72  770 51  1182 32 
379 71  791 50  1204 31 
399 69  811 50  1224 30 

      1245 29 
Continuous Operating Time of the Small Robotic Arm 20 hours 45 minutes 

 
จาก Table 3 และ Figure 8 จะเห็นได`ว_าการการใช̀พลังงานจากแบตเตอรี่ของแขนกลขนาดเล็กควบคุมด`วย

เทคนิคการประมวลผลภาพ จะมีการใช̀งานได`ต_อเน่ืองในระยะเวลาเวลาเฉลี่ย 20 ช่ัวโมง 45 นาทีเกิดจากทํางานตาม
ไฟลdวิดีทัศนdการเคลื่อนท่ีของมือในลักษณะเดิม ๆ จนทําให̀พลังงานลดลงอย_างเปgนเชิงเส`นจากร`อยละของแบตเตอรี่ท่ี 
90 เหลือร`อยละของแบตเตอรี่ท่ี 29 
 



 

Journal of Science Innovation for Sustainable Development
https://ph01.tci-thaijo.org/index.php/JSISD/index
 

J. Sci. Innov. Sustain. Dev. (2025) 

 

 
Figure 8 Battery Power Consumption of a Small Robotic Arm Controlled Using 
Techniques 

 

จากวัตถุประสงคdท้ัง 3 ข̀อ คือ
พัฒนาการควบคุมแขนกลผสานกับการทํางานของมือมนุษยd และเพ่ือทดสอบการเคลื่อนท่ีของแขนกล พร`อมหยิบจับ
ช้ินงานตัวอย_างได` ซ่ึงจากการศึกษาพบว_าการประยุกตdใช̀
ถูกต`อง และสามารถแสดงระยะห_างระหว_างกล`องกับมือได`ดี ซ่ึ
ขนาดเล็ก ซ่ึงมีเซอรdโวมอเตอรdเปgนอุปกรณdหลักในการควบคุมการเคลื่อนท่ีของแขนกลขนาดเล็ก
แกน X, Y และ Z ซ่ึงผลการทดสอบปรากฎว_า
ขนาดเล็กให̀เคลื่อนท่ีไปตามแนวแกน 
Y=98, Z=96 ด`านบนสุดจะอยู_ท่ีตําแหน_ง 
ด`านซ̀ายสุดจะอยู_ท่ีตําแหน_ง X=150
กล`องจะอยู_ท่ีตําแหน_ง X=93, Y=110
X, Y, Z จะเปลี่ยนแปลงตามการเคลื่อนท่ีของมือ เมื่อนําแขนกลไปทดสอบการเคลื่อนย`ายวัตถุจากซ̀ายไปขวา
ท่ีระยะ 35 เซนติเมตร ใช̀เวลาในการเคลื่อนวัตถุเฉลี่ยอยู_ท่ี 
เฉลี่ย 20 ชม. 45 นาที เมื่อใช̀แบตเตอรี่ลิ
พัฒนาข้ึนควรปรับเซอรdโวมอเตอรdในแขนกลขนาดเล็กควรเปgน
มากกว_าเฟ�องพลาสติก และควรตั้งค_าเซอรdโวมอเตอรdในแขนกลขนาดเล็กควรตั้งองศาให̀อยู_ก่ึงกลางก_อนประกอบเซอรd
โวมอเตอรdเข̀ากับช้ินส_วนแขนกลขนาดเล็ก และการควบคุม
ต`องเคลื่อนท่ีมือไม_เร็วจนเกินไป เน่ืองจากการสื่อสารระหว_างการประมวลภาพกับแขนกลขนาดเล็กจะเกิดข̀อผิดพลาด 
และอาจทําให̀แขนกลขนาดเล็กเสียหายได`
ผู`ปฏิบัติงาน เช_น การผสมสารเคมี การหยิบวัตถุอันตราย 
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4. สรุปผลการวิจัย 

ข̀อ คือเพ่ือศึกษาลักษณะการจับตําแหน_งของมือเพ่ือควบคุมแขนกลขนาดเล็ก
พัฒนาการควบคุมแขนกลผสานกับการทํางานของมือมนุษยd และเพ่ือทดสอบการเคลื่อนท่ีของแขนกล พร`อมหยิบจับ

ซ่ึงจากการศึกษาพบว_าการประยุกตdใช̀เทคนิคการประมวลผลภาพในการจับตําแหน_งของมือได`อย_าง
ถูกต`อง และสามารถแสดงระยะห_างระหว_างกล`องกับมือได`ดี ซ่ึงเมื่อทําการตรวจจับได`แล`วน้ัน ก็ทําการควบคุมแขนกล
ขนาดเล็ก ซ่ึงมีเซอรdโวมอเตอรdเปgนอุปกรณdหลักในการควบคุมการเคลื่อนท่ีของแขนกลขนาดเล็ก

ซ่ึงผลการทดสอบปรากฎว_า การประยุกตdใช̀เทคนิคการประมวลผลภาพสามารถควบคุมแขนกล
อนท่ีไปตามแนวแกน X, Y, Z ได` โดยตําแหน_งเริ่มต`นของแขนกลขนาดเล็กจะอยู_ท่ีตําแหน_ง 

ด`านบนสุดจะอยู_ท่ีตําแหน_ง X=94, Y=150, Z=107 ด`านล_างสุดจะอยู_ท่ีตําแหน_ง X=
150, Y=103, Z=115 ด`านขวาสุดจะอยู_ท่ีตําแหน_ง X=94, Y=
110, Z=180 ออกห_างกล`องจะอยู_ท่ีตําแหน_ง X=97, Y=107, Z=

จะเปลี่ยนแปลงตามการเคลื่อนท่ีของมือ เมื่อนําแขนกลไปทดสอบการเคลื่อนย`ายวัตถุจากซ̀ายไปขวา
เซนติเมตร ใช̀เวลาในการเคลื่อนวัตถุเฉลี่ยอยู_ท่ี 39.86 วินาที และสามารถใช̀งานแขนกลขนาดเล็กท่ีเวลา

นาที เมื่อใช̀แบตเตอรี่ลิเธียมโพลิเมอรd ขนาด 12 โวลตd 2200 มิลลิแอมปr/ช่ัวโมง
เซอรdโวมอเตอรdในแขนกลขนาดเล็กควรเปgนเซอรdโวมอเตอรdท่ีมีเฟ�องเปgนโลหะ จะมีความแข็งแรง

มากกว_าเฟ�องพลาสติก และควรตั้งค_าเซอรdโวมอเตอรdในแขนกลขนาดเล็กควรตั้งองศาให̀อยู_ก่ึงกลางก_อนประกอบเซอรd
โวมอเตอรdเข̀ากับช้ินส_วนแขนกลขนาดเล็ก และการควบคุมแขนกลขนาดเล็กท่ีควบคุมด`วยเทคนิคการประมวลผลภาพ

อนท่ีมือไม_เร็วจนเกินไป เน่ืองจากการสื่อสารระหว_างการประมวลภาพกับแขนกลขนาดเล็กจะเกิดข̀อผิดพลาด 
และอาจทําให̀แขนกลขนาดเล็กเสียหายได` โดยงานวิจัยน้ีสามารถนําไปประยุกตdใช̀ในงานท่ีมีความเสี่ยงต_อสุขภาพของ
ผู`ปฏิบัติงาน เช_น การผสมสารเคมี การหยิบวัตถุอันตราย  
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Image Processing 

เพ่ือศึกษาลักษณะการจับตําแหน_งของมือเพ่ือควบคุมแขนกลขนาดเล็ก เพ่ือ
พัฒนาการควบคุมแขนกลผสานกับการทํางานของมือมนุษยd และเพ่ือทดสอบการเคลื่อนท่ีของแขนกล พร`อมหยิบจับ

ในการจับตําแหน_งของมือได`อย_าง
งเมื่อทําการตรวจจับได`แล`วน้ัน ก็ทําการควบคุมแขนกล

ขนาดเล็ก ซ่ึงมีเซอรdโวมอเตอรdเปgนอุปกรณdหลักในการควบคุมการเคลื่อนท่ีของแขนกลขนาดเล็กในตามแนว            
การประยุกตdใช̀เทคนิคการประมวลผลภาพสามารถควบคุมแขนกล

เริ่มต`นของแขนกลขนาดเล็กจะอยู_ท่ีตําแหน_ง X=93, 
X=98, Y=50, Z=106 

, Y=105, Z=137 เข̀าใกล`
, Z=80 ตามลําดับ ซ่ึงค_า 

จะเปลี่ยนแปลงตามการเคลื่อนท่ีของมือ เมื่อนําแขนกลไปทดสอบการเคลื่อนย`ายวัตถุจากซ̀ายไปขวา             
วินาที และสามารถใช̀งานแขนกลขนาดเล็กท่ีเวลา

ช่ัวโมง แต_แขนกลท่ี
เซอรdโวมอเตอรdท่ีมีเฟ�องเปgนโลหะ จะมีความแข็งแรง

มากกว_าเฟ�องพลาสติก และควรตั้งค_าเซอรdโวมอเตอรdในแขนกลขนาดเล็กควรตั้งองศาให̀อยู_ก่ึงกลางก_อนประกอบเซอรd
แขนกลขนาดเล็กท่ีควบคุมด`วยเทคนิคการประมวลผลภาพ

อนท่ีมือไม_เร็วจนเกินไป เน่ืองจากการสื่อสารระหว_างการประมวลภาพกับแขนกลขนาดเล็กจะเกิดข̀อผิดพลาด 
โดยงานวิจัยน้ีสามารถนําไปประยุกตdใช̀ในงานท่ีมีความเสี่ยงต_อสุขภาพของ

Number of 
Times 
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5. กิตติกรรมประกาศ 

การวิจัยครั้งน้ีสําเร็จลุล_วงไปได`ด`วยดี ต`องขอขอบคุณสาขาวิชาวิศวกรรมอิเล็กทรอนิกสdอัจฉริยะและ
คอมพิวเตอรd คณะเทคโนโลยีอุตสาหกรรม มหาวิทยาลัยราชภัฏพระนคร และสาขาเทคโนโลยีไฟฟtา คณะเทคโนโลยี
อุตสาหกรรม มหาวิทยาลัยราชภัฏอุตรดิตถd ท่ีสนับสนุนสถานท่ีในการทดลอง  

ผลประโยชนaทับซsอน 

ผู`เขียนขอยืนยันงานวิจัยน้ีไม_มีความขัดแย`งทางผลประโยชนdท่ีเก่ียวข̀องกับบทความน้ีกับบทความอ่ืนๆ 
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