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บทคัดย่อ
                บทความนี้น�ำเสนอเกี่ยวกับ การสร้างต้นแบบหุ่นยนต์ดูดฝุ่นอัตโนมัติรองรับการควบคุมผ่าน 
สมาร์ทโฟน ที่ใช้หลักการท�ำงานของเซ็นเซอร์ในการตรวจจับ เพื่อป้องกันการชน ระหว่างหุ่นยนต์ดูด
ฝุ่นกับวัตถุ ใช้ระยะทางในการก�ำหนดต�ำแหน่งการเคลื่อนที่ และบอกต�ำแหน่งเพื่อให้หุ่นยนต์ดูดฝุ่น
อัตโนมัติเคลื่อนที่ หุ่นยนต์ดูดฝุ่นอัตโนมัติมีส่วนประกอบหลักสองส่วน คือฮาร์ดแวร์ และซอฟแวร์  
ในส่วนของฮาร์ดแวร์ประกอบด้วย บอร์ดอาดูยโนอีเทอร์เน็ตท�ำหน้าที่เป็นตัวประมวลผลกลาง อุปกรณ์
จัดเส้นทางเครือข่ายไร้สาย ส�ำหรับสื่อสารระหว่างบอร์ดอาดูยโนอีเทอร์เน็ตกับสมาร์ทโฟน  
ส่วนควบคุมการขับเคลื่อน เซ็นเซอร์อัลตราโซนิคส�ำหรับตรวจจับสิ่งกีดขวาง เซ็นเซอร์อินฟราเรด
ส�ำหรับป้องกันการตกจากท่ีสูง ส่วนซอฟแวร์ประกอบด้วยโปรแกรมส�ำหรับควบคุมการท�ำงานของ 
หุ่นยนต์ดูดฝุ่นอัตโนมัติโปรแกรมควบคุมการท�ำงานของหุ่นยนต์ดูดฝุ่นอัตโนมัติบนอุปกรณ์สมาร์ทโฟน
ผ่านเครือข่ายไร้สาย จากการทดสอบการท�ำงานของหุ่นยนต์ดูดฝุ่นอัตโนมัติสามารถท�ำความสะอาดได้
ถึง 93 เปอร์เซ็นต์ของพื้นที่ที่หุ่นยนต์วิ่งได้จริง

ค�ำส�ำคัญ : ต้นแบบหุ่นยนต์ดูดฝุ่นอัตโนมัติ, บอร์ด, อาดูยโนอินเทอร์เน็ตรุ่น R3, เซ็นเซอร์อัลตราโซนิค
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Abstract
This paper presented the prototype build of a robotic vacuum cleaner controlled 

by a smartphone. How it worked wass based on the work application of a sensor that 
functioned to preclude bumps between the robotic vacuum cleaner and the objects.  
Distance was used to determine the movements of the cleaner as well as to locate  a 
direction that brought in desired movements. The robotic vacuum cleaner consisted of 
two main parts. First, the Arduino Ethernet board was used as a processing center of 
the vacuum cleaner, a router was used to communicate between the Arduino Ethernet 
board and a smartphone on a wireless network. In term of motor drive control, an  
ultrasonic sensor was set to monitor standing objects during the vacuum cleaner work 
operations. Moreover, an infrared sensor was deployed to prevent the robotic vacuum 
cleaner from falling from height. The second part contained programs used to take 
control of the robot automatically and manually via a smartphone over a wireless 
network. As shown in the experiment, the robotic vacuum cleaner could clean up to 
93% of total working areas.

Keywords :  Automatic Robot Vacuum Cleaning Prototype, Board, Arduino Ethernet R3, 
Ultrasonic Sensor
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บทน�ำ
ในชีวิตประจ�ำวันการท�ำความสะอาดบ้าน 

เป ็นกิจกรรมที่ต ้องท�ำอย่างน้อยสัปดาห์ละ  
1 ครั้งการท�ำความสะอาดบ้านจะต้องใช้แรงงาน 
และเวลา ดังนั้นหากสามารถน�ำเวลาส่วนนี ้ 
ไปปฏิบัติกิจกรรมอย่างอื่น ก็จะเป็นการใช้
เวลาอย่างคุ้มค่าและในวันหยุดสุดสัปดาห์มนุษย์
ต้องใช้เวลาส่วนหนึ่งไปกับการท�ำความสะอาด
บ้าน แทนที่มนุษย์จะได้มีเวลาพักผ่อนอย่างเต็ม
ท่ีหลังจากเหนื่อยล้าจากการท�ำงานมาทั้งอาทิตย์ 
ดังนั้นหากมนุษย์มีอุปกรณ์ช่วยในการท�ำความ
สะอาดบ้าน ที่สามารถท�ำความสะอาดบ้านแทน
มนุษย์ได้ ด้วยเหตุนี้คณะผู้วิจัยจึงได้ท�ำการศึกษา
และสร้างต้นแบบหุ่นยนต์ดูดฝุ่นอัตโนมัติขึ้น โดย
สามารถควบคุมการท�ำงานระยะไกลด้วยสมาร์ทโฟน 
ผ่านระบบเครือข่ายไร้-สาย สามารถช่วย
ประหยัดเวลาและแรงงาน อีกทั้งยังช่วยในการ
เก็บฝุ่นละอองที่เป็นสาเหตุของการเกิดโรคเกี่ยว
กับระบบทางเดินหายใจที่ เป ็นอันตรายต ่อ
สุขภาพของสมาชิกในครอบครัว

ในหัวข้อถัดไปน�ำเสนอวัตถุประสงค์ของ
การวิจัย การศึกษาและทฤษฎีที่ เกี่ยวข ้อง  
การออกแบบและสร้างต้นแบบหุ่นยนต์ดูดฝุ ่น
อัตโนมัติการทดลอง ผลการทดลอง สรุปและ
อภิปรายผล และข้อเสนอแนะในหัวข้อต่อไป

วัตถุประสงค์ของการวิจัย
เพื่อศึกษาและสร ้างต ้นแบบหุ ่นยนต์ 

ดูดฝุ่นอัตโนมัติต้นแบบที่สามารถ   ดูดฝุ่น และ
กวาดพื้นได้ และเขียนโปรแกรมควบคุมการ
ท�ำงานของหุ่นยนต์ดูดฝุ่นอัตโนมัติบนอุปกรณ์

ตารางที่ 1 ตัวอย่างหุ่นยนต์ดูดฝุ่นในเชิงพาณิชย์

LG Hom-Bot  
VR5906LM

Neato Botvac 
Series

Samsung Powerbot  
VR9000

สมาร์ทโฟนโฟนการศึกษาและทฤษฎีที่เกี่ยวข้อง
1. ตัวอย่างหุ่นยนต์ดูดฝุ่นในเชิงพาณิชย์

การศึกษาตัวอย่างหุ่นยนต์ดูดฝุ่นท่ีมีขาย
ตามท้องตลาดในปัจจุบัน มีรายละเอียดโดยสรุป
ดังต่อไปนี้

ตัวแรกหุ่นยนต์ดูดฝุ่น LG Hom-Bot รุ่น 
VR5906LM (Thanop Sompasong., 2557)  
มีความสามารถในการเคลื่อนที่ข้ามสิ่งกีดขวางที่
มีขนาดความสูงไม่เกิน 1.0 เซนติเมตร และระบบ
เสียงแจ้งเตือนเมื่อท�ำความสะอาดเสร็จเรียบร้อย 
มีเซ็นเซอร์ตรวจจับสิ่งกีดขวาง และป้องกันการ
ตกจากที่สูง ดังตารางที่ 1 ตัวที่สองหุ่นยนต์ดูด
ฝุ่นLG Hom-Bo Square VR62701LVM  
(LG., ม.ป.ป.) หุ่นยนต์ดูดฝุ่นรุ่นนี้ มีกล้องสองตัว 
คือ ตัวกล้องด้านบน และด้านล่าง ช่วยในการ
จดจ�ำพื้นที่ และสแกนพื้นที่ที่ท�ำความสะอาด  
มีเซ็นเซอร์ที่ใช้ส�ำหรับท�ำงานสามประเภท คือ 
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2. ทฤษฎีที่เกี่ยวข้อง
คณะผู้วิจัยจึงได้ศึกษาทฤษฎีที่เกี่ยวข้อง

กับอุปกรณ์ที่ใช้ส�ำหรับหุ่นยนต์ดูดฝุ่น โดยแบ่ง
ออกเป็นสามส่วนที่ส�ำคัญดังต่อไปนี้
2.1 เซ็นเซอร์

การศึกษาการท�ำงานของเซ็นเซอร์ (Blog 
Lnw., ม.ป.ป.) เป็นอุปกรณ์ตรวจจับการ
เปล่ียนแปลงปริมาณทางกายภาพของตัวแปร
ต่างๆ เช่น ความร้อน แสง สี เสียง ระยะทาง การ
เคลื่อนที่ ความดัน การไหล เป็นต้น จากนั้นจะ
ท�ำหน ้า ท่ี เป ล่ียนคุณสมบั ติทางฟ ิ สิกส ์ เป ็น
คุณสมบัติทางไฟฟ้า ปัจจัยในการเลือกใช้งาน
เซ็นเซอร์ขึ้นอยู่กับปริมาณธรรมชาติของปริมาณ
ทางฟิสิกส์ท่ีจะท�ำการวัดและควบคุมค่าเป็น
ส�ำคัญ รวมไปถึงราคา ความน่าเชื่อถือ ตลอดจน
คุณภาพของข้อมูลที่ท�ำการวัด นอกจากนี้ยังมี
ปัจจัยส�ำคัญอื่นที่ควรพิจารณาอีก อาทิเช่น ความ
เหมาะสมของเซ็นเซอร์ที่จะน�ำไปใช้ในสภาพ 
แวดล้อมนั้นๆ ตัวอย่าง

ภาพที่ 1 การรับ-ส่งสัญญาณของอัลตราโซนิค เซ็นเซอร์ 
(sKzXP., 2555.)

ที่มา : (2013). Ultrasonic Sensor.pptx. Retrieved February 
10, 2015, from http://eng.sut.ac.th/mae/maeweb/sites/
default/files/Ultrasonic%20Sensor.pptx.

เซ็นเซอร์อัลตราโซนิค เซ็นเซอร์อินฟราเรด และ
เซ็นเซอร์บัมพิง ท่ีช่วยตรวจจับพื้นท่ีต่างระดับ 
สิ่งกีดขวาง สิ่งที่โปร่งแสง และสิ่งที่มีขนาดแคบ 
สามารถยกตวัข้ามสิง่กดีขวางไม่เกนิ 2.0 เซนตเิมตร 
อีกทั้ งยังสามารถท�ำงานในที่มืดได ้อีกด ้วย  
ตัวที่สามหุ่นยนต์ดูดฝุ่น Neato XV Series  
(Thanop Sompasong., 2557.) มีระบบน�ำทาง
อัจฉริยะด้วยแสงเลเซอร์ มีระบบช่วยลดการ
กระแทกและการชนกับสิ่งกีดขวาง รองรับการ
อัพเกรดซอฟต์แวร์เพื่อให้มีลักษณะการเดินที่
ฉลาดขึ้นได้ ผ่านทางพอร์ต USB  มีความสามารถ
ในการเคลื่อนที่ข้ามพื้นที่ต่างระดับท่ีขนาดความ
สูงไม่เกิน 1.5 เซนติเมตร ส�ำหรับหากต้องการใช้
งานข้ามพ้ืนที่ต่างระดับท่ีขนาดความสูงไม่เกิน  
2 เซนติเมตร ควรใช้รุ่น Neato Botvac Series

และตัวสุดท้ายหุ่นยนต์ดูดฝุ่น Samsung 
Powerbot VR9000 (Samsung., ม.ป.ป.)  
มีระบบเซ็นเซอร์แบบ Full View ส�ำหรับตรวจ
จับสิ่งกีดขวางที่แคบ สามารถหลบเลี่ยงส่ิง
กีดขวางหรือทางตันได้ มีตัวควบคุมส�ำหรับให ้
ผู้ใช้ก�ำหนดทิศทางให้เครื่องดูดฝุ่นเข้าไปท�ำงาน
ในจุดที่ต้องการ เพียงแค่ชี้แสงไฟทางด้านหน้า
ของตัวเครื่อง ตัวเครื่องจะติดตามล�ำแสงนั้นเพื่อ
ไปท�ำความสะอาด มีระบบสร้างแผนท่ีภายใน
ห้อง เพื่อค�ำนวณเส้นทางในการท�ำความสะอาด 
ด้วยเซ็นเซอร์ถึงสิบตัว และกล้องดิจิทัลภายใน 
ตัวเครื่อง จากการศึกษาตัวอย่างหุ่นยนต์ดูดฝุ่นที่
มีขายตามท้องตลาดในปัจจุบัน ท�ำให้ทราบถึง
คุณสมบัติส�ำคัญต่างๆ ท่ีหุ่นยนต์ดูดฝุ่นต้องม ี 
ในหัวข้อถัดไปจะกล่าวถึงการศึกษาทฤษฎีที่
เกี่ยวข้อง
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(Arduino IDE) ดังภาพที่ 2 ที่รองรับการเขียน
ภาษา C/C++ ในการพัฒนา เพื่อให้สอดคล้อง
กบับอร์ดทดลองอาดยูโนอเีทอร์เนต็ทีไ่ด้เลือกใช้งาน

ปัจจัยเพิ่มเติมส�ำหรับการเลือกใช้ภาษา
ส�ำหรับน�ำมาพัฒนาซอฟต์แวร์นั้นข้ึนอยู่กับความ
เชี่ยวชาญของผู้เขียนโปรแกรมด้วย 

ส� ำหรับการ เขี ยนโปรแกรมควบคุม 
หุ ่นยนต์ดูดฝุ ่นอัตโนมัติผ่านระบบปฏิบัติการ 
แอนดรอยด์ รุ่น 4.4 คิทแคท (KitKat) นั้นเลือก
ใช้ โปรแกรมอีคลิปส์ (Eclipse) การใช้อีคลิปส์
พัฒนาโปรแกรมบนแอนดรอยด์ ข้อดีคือมี
ปลั๊กอินให้ใช้ร่วมกับอีคลิปส์ และเป็นโปรแกรมที่
ใช้โดยไม่ต้องเสียค่าใช้จ่าย ในหัวข้อถัดไปจะน�ำ
เสนอเกี่ยวกับการออกแบบและสร้างต้นแบบ 
หุ่นยนต์ดูดฝุ่นอัตโนมัติ

ตารางที่ 2 การเปรียบเทียบคุณสมบัติของไมโคร
คอนโทรลเลอร์

ภาพที่ 2 หน้าต่างโปรแกรมอาดูยโน รุ่น 1.0.6
ที่มา: กฤษฎา จารุพิพัฒนกุล.(2558).ภาพถ่าย

2.2 ไมโครคอนโทรลเลอร์
ปัจจุบันไมโครคอนโทรลเลอร์ตามท้อง

ตลาดมีให้เลือกน�ำมาประยุกต์ใช้งานอย่างแพร่
หลาย เช่น ตระกูล AVR ตระกูล PIC ตระกูล 
MCS และตระกูล ARM ดังตารางที่ 2 แสดงการ
เปรียบเทียบคุณสมบัติของไมโครคอนโทรลเลอร ์
ซ่ึงการเลือกไมโครคอนโทรลเลอร์นั้นต ้องมี
ประสิทธิภาพเหมาะสมกับการใช้งานมากท่ีสุด 
ดังน้ันงานวิจัยน้ีจึงเลือกใช้บอร์ดทดลองอาดูยโน
อเีทอร์เนต็ทีมี่ไมโครคอนโทรลเลอร์ ATmega328 
ซ่ึงมีเครื่องมือรองรับในการพัฒนาท�ำให้สะดวก
ต่อการเขียนโปรแกรมในการควบคุม มีราคาถูก 
มีขนาดเล็ก มีหน่วยความจ�ำและความเร็วของ
สัญญาณนาฬิกาที่เหมาะสมต่องานวิจัยนี้

2.3 ซอฟต์แวร์
ส�ำหรับซอฟต์แวร์ มีหน้าท่ีควบคุมการ

ท�ำงานระหว่างเซน็เซอร์และไมโครคอนโทรลเลอร์ 
งานวิจัยนี้ เลือกใช ้ เครื่องมืออาดูยโนไอดีอ ี 
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การออกแบบและสร้างต้นแบบหุ่นยนต์ดูดฝุ่น
อัตโนมัติ

จากการศึกษาตัวอย่างหุ่นยนต์ดูดฝุ่นใน
เชิงพาณิชย์ และทฤษฎีที่เกี่ยวข้อง จึงน�ำแนวคิด
และความรู้ที่ได้มาออกแบบและสร้างต้นแบบหุ่น
ยนต์ดูดฝุ่นอัตโนมัติ โดยมีภาพรวมของระบบดัง
ภาพที่ 3 ประกอบด้วย หุ่นยนต์ดูดฝุ่นอัตโนมัติ 
สมาร์ทโฟนระบบปฏิบัติการแอนดรอยด์ และ
อุปกรณ์จัดเส้นทางเครือข่าย การออกแบบแบ่ง
ออกเป็นสี่ส่วนดังหัวข้อต่อไปนี้
1. การออกแบบทางกายภาพ

การออกแบบทางกายภาพหรือการ
ออกแบบโครงสร้างของหุ่นยนต์ และอุปกรณ์
ต่างๆ นั้น แสดงด้วยภาพสามมิติจาก Google 
Sketch Up 8 เป็นซอฟต์แวร์ที่ไม่เสียค่าใช้จ่าย 
เพื่อจะได้มองเห็นภาพของโครงสร้างที่เสมือน
จริ งของต ้นแบบหุ ่นยนต ์ดู ดฝุ ่ น อัต โนมั ติ  
โดยแสดงในมุมมองแบบภาพฉายดังภาพที่  
4 และภาพที่ 5 แสดงส่วนประกอบภายในหุ่น
ยนต์ดูดฝุ่นอัตโนมัติ

ภาพที่ 3 หุ่นยนต์ดูดฝุ่นอัตโนมัติที่ควบคุมการท�ำงานผ่านแอปพลิ
เคชันแอนดรอยด์
ที่มา: มนิสรา  ชัยสุข.(2558).วาดภาพ

ภาพที่ 4 ภาพฉายของหุ่นยนต์ดูดฝุ่นอัตโนมัติ
ที่มา: มนิสรา  ชัยสุข.(2558).วาดภาพ

ภาพที่ 5 ส่วนประกอบภายในหุ่นยนต์ดูดฝุ่นอัตโนมัติ
ที่มา: มนิสรา  ชัยสุข.(2558).วาดภาพ

ภาพที่ 6 วงจรรวมของมอเตอร์ และเซ็นเซอร์อัล-ตราโซนิค
ที่มา: กฤษฎา จารุพิพัฒนกุล.(2558).วาดภาพ

2. การออกแบบวงจร
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ภาพที่ 7 การใช้โหมดเดินตามผนังในห้องตัวอย่าง

ที่มา: มนิสรา  ชัยสุข.(2558).วาดภาพ

ภาพที่ 8 การใช้โหมดอิสระ

ที่มา: มนิสรา  ชัยสุข.(2558).วาดภาพ

ภาพที่ 9 โหมดก้นหอย

ที่มา: มนิสรา  ชัยสุข.(2558).วาดภาพ

การออกแบบวงจรของต้นแบบหุ่นยนต์
ดูดฝุ ่นอัตโนมัตินั้นประกอบด ้วยสามวงจร  
คือ วงจรมอเตอร์สาหรับขับเคลื่อนท่ีอยู่ภายใน
ชิป L298P วงจรส�ำหรับควบคุมการท�ำงานของ
แปรงปัดฝุ ่น และวงจรรวมของมอเตอร์และ
เซ็นเซอร์อัลตราโซ-นิคแสดงดังภาพที่ 6
3. โหมดการท�ำงานเบื้องต้น

การออกแบบโหมดการท�ำงานเบ้ืองต้น
ของต้นแบบหุ่นยนต์ดูดฝุ่นอัตโนมัติ มีสามโหมด
การท�ำงาน คือ โหมดที่ 1 โหมดเดินตามผนัง 
หลักการท�ำงานของหุ่นยนต์ดูดฝุ่นอัตโนมัติจะ
ท�ำงานโดยการดูดฝุ่นไล่ตามผนัง และ มุมห้องไป
ในแนวเส้นตรง เมื่อตรวจจับเจอสิ่งกีดขวางก็จะ
ท�ำการเลี้ยวไปทางอ่ืน แสดงการใช้โหมดเดิน
ตามผนังในห้องตัวอย่างดังภาพที่ 7 โหมดที่ 2 
โหมดอิสระ แสดงดังภาพที่ 8 หลักการท�ำงาน 
คือ การวิ่งไปในทางตรง ถ้าตรวจเจอสิ่งกีดขวางก็
จะท�ำการเล้ียวหลบไปทางอื่น แล้วก็วิ่งไปแนว
ตรงเหมือนเดิม ซึ่งสิ่งที่เป็นข้อก�ำหนดว่าจะเลี้ยว
หลบไปทางซ้ายหรือทางขวาน้ัน วัดจากระยะ
ของวัตถุหรือสิ่งกีดขวางท่ีเซ็นเซอร์ตรวจจับได้ 
ว่าฝั่งซ้ายหรือฝั่งขวาใกล้กับวัตถุ หรือสิ่งกีดขวาง
มากกว่ากัน ถ้าฝั่งใดไกลจากวัตถุหรือสิ่งกีดขวาง
มากกว่า หุ่นยนต์ดูดฝุ ่นก็จะท�ำการเลี้ยวไป 
ทางนั้น โหมดก้นหอยแสดงดังภาพที่ 9 หลักการ
ท�ำงาน คือ จะท�ำการหมุนวนคล้ายก้นหอย  
ในหัวข้อถัดไปน�ำเสนอการออกแบบแอปพลิเค
ชันแอนดรอยด์ส�ำหรับการเลือกใช้โหมดการ
ท�ำงานแบบต่างๆ
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4. การออกแบบแอปพลิเคชันแอนดรอยด์
การออกแบบหน้าต่างของแอปพลิเคชันท่ี

จะใช้ในการควบคุมการท�ำงานของหุ ่นยนต์ 
ดูดฝุ ่น-อัตโนมัติขึ้น โดยการออกแบบจะใช้
โปรแกรมอี-คลิปส์ ในการออกแบบหน้าต่าง 
แอปพลิเคชันดังภาพที่ 10 โดยหมายเลข 1 เป็น
โหมดที่หุ ่นยนต์ดูดฝุ ่นอัตโนมัติจะท�ำเองโดย
อัตโนมัติตามโหมดการท� ำงานที่ ตั้ ง เอาไว  ้
หมายเลข 2 แผงควบคุมจะท�ำหน้าที่บังคับหุ่น
ยนต์ดูดฝุ่นอัตโนมัติให้เดินตามที่ผู้ใช้งานควบคุม 
ซึ่งประกอบด้วยปุ่มเดินหน้าถอยหลังเลี้ยงซ้าย
เลี้ยวขวา และหยุดเดิน หมายเลข 3 มีหน้าที่ใน
การสั่งให้หุ่นยนต์ดูดฝุ่นอัตโนมัติท�ำความสะอาด
กรณีผู้ใช้เลือกจุดการท�ำความสะอาดเอง

ซึ่งการท�ำงานจะเป็นแบบก้นหอย เมื่อ
ท�ำการออกแบบเสร็จเรียบร้อยแล้วข้ันตอนต่อไป
คือการทดลองแสดงดังหัวข้อต่อไป

การทดลอง
การทดลองการท�ำงาน ในโหมดการ

ท�ำงานต่างๆ จากการออกแบบนั้น ซึ่งจะทดสอบ
การท�ำงานของต้นแบบหุ่นยนต์ดูดฝุ่นอัตโนมัติ
โดยแบ่งการทดสอบทั้งหมดออกเป็นสี่แบบการ
ทดสอบดังนี้
1. การทดสอบการตรวจจับของเซ็นเซอร์เป็นการ
ทดสอบการตรวจจับของเซ็นเซอร์ที่มีสิ่งกีดขวาง
ประกอบด้วย ฝาผนัง ผนังกระจก ปลั๊กไฟ และ
ขาโต๊ะ
2. การทดสอบระยะเวลาการท�ำงานของหุ่นยนต์
3. การทดสอบการท�ำงานทั้งสามโหมด

การทดสอบการดูดฝุ ่ นของต ้นแบบ 
หุ่นยนต์ดูดฝุ่นอัตโนมัติ ได้ท�ำการก�ำหนดพื้นที ่ 
ให้หุ่นยนต์ดูดฝุ่นอัตโนมัติวิ่ง มีขนาดความกว้าง 
120 x 120 เซนติเมตร (14,400 ตาราง
เซนติเมตร) โดยท�ำการแบ่งเป็นช่อง ช่องละ 
20x20 เซนติเมตร (400 ตารางเซนติเมตร)  
ดังภาพที่ 11 จากนั้นท�ำการทดสอบโดยปล่อยให้
หุ่นยนต์ดูดฝุ่นอัตโนมัติวิ่ง และท�ำความสะอาด
ในพ้ืนท่ีที่ก�ำหนด โดยจะท�ำการทดสอบโหมด
ครั้งละ 1 นาที 

สมการที่ 1 สูตรที่ใช้ส�ำหรับในการค�ำนวณ
พื้นที่ ท่ีหุ ่นยนต์ดูดฝุ ่นเคลื่อนที่ได้จริงคิดเป็น
เปอร์เซ็นต์คือ

ภาพที่ 10 หน้าจอแอปพลิเคชันแอนดรอยด์

ที่มา: มนิสรา  ชัยสุข.(2558).วาดภาพ

 

สมการที่ 2 สูตรที่ใช้สาหรับในการค�ำนวณพื้นที่ที่
กาหนดคิดเป็นเปอร์เซ็นต์คือ
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4. การทดสอบการวิ่งของหุ่นยนต์ดูดฝุ่นอัตโนมัติ
ในลักษณะพื้นที่ต่างกัน 

การทดสอบการเคลื่อนที่ของต้นแบบหุ่น
ยนต์ดูดฝุ่นอัตโนมัติในพื้นที่ที่ต่างกัน ซึ่งประกอบ
ด้วย พื้นไม้ พื้นกระเบื้อง และพื้นปูนซีเมนต์ ใน
หัวข้อต่อไปน�ำเสนอผลการทดลองที่ได้จากการ
ทดลองทั้งสี่แบบ

ผลการทดลอง
	 ผลการทดลองแบ่งตามการทดสอบ

ทั้งหมดออกเป็นสี่แบบ ได้ผลการทดลองดังนี้
1. การทดสอบการตรวจจับของเซ็นเซอร์

จากตารางที่ 3 พบว่าต้นแบบหุ่นยนต์ดูด
ฝุ่นอัตโนมัติสามารถหลบส่ิงกีดขวางที่เป็นผนัง
ห้องได้มากที่สุด และสิ่งกีดขวางที่หุ่นยนต์ดูดฝุ่น
อัตโนมัติหลบได้น้อยที่สุดคือ ปลั๊กไฟ และขาโต๊ะ 
สิ่งกีดขวางที่มีขนาดเล็ก และอยู่ต�่ำกว่าต�ำแหน่ง
ของเซ็นเซอร์ๆ จะไม่สามารถตรวจจับสิ่งกีดขวาง
ชิ้นนั้นได้ท�ำให้เกิดการชนกับสิ่งกีดขวาง
2. การทดสอบระยะเวลาการท�ำงานของหุ่นยนต์

จากภาพที่ 12 ผลการทดสอบระยะเวลาการ
ท�ำงานของหุ่นยนต์ซ่ึงแสดงให้เห็นว่าระยะเวลา
การใช้งานของแบตเตอร่ีท่ีมีความจุ 15,000 
มิลลิ-แอมแปร์ สามารถใช้งานแบบต่อเนื่องได้
สูงสุด 30 นาที ซึ่งจะสามารถท�ำการทดลองได้  
4 ครั้งโดยจะแสดงผลดังหัวข้อถัดไป

3. การทดสอบการท�ำงานทั้งสามโหมด

ภาพที่ 11 ขนาดห้องที่ใช้ในการทดลอง
ที่มา: มนิสรา  ชัยสุข.(2558).วาดภาพ

ตารางที่ 3 การทดสอบการตรวจจับของเซ็นเซอร์

ภาพที่ 12 ผลการทดสอบระยะเวลาการท�ำงานของหุ่นยนต์
ที่มา: มนิสรา  ชัยสุข.(2558).วาดภาพ

ตารางที่ 4 การทดสอบการทางานโหมดเดินตามผนัง
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จากตารางที่ 4 ผลการทดสอบการท�ำงาน
ของโหมดเดินตามผนังแสดงให้เห็นว่าพ้ืนท่ีท่ีมี
การท�ำความสะอาดสามารถหาค่าเฉล่ียโดยคิด
เป็นร้อยละ 100 ของพื้นที่ที่ก�ำหนด จากสมการ
ที่ 2 หรือคิดเป็นร้อยละ 100 ของพื้นที่ที่หุ่นยนต์
ดูดฝุ่นอัตโนมัติวิ่งได้จริง จากสมการที่ 1

จากตารางที่ 5 ผลการทดสอบการท�ำงาน
ของโหมดอิสระแสดงให ้ เห็นพื้น ท่ี ท่ีมีการ
ท�ำความสะอาดสามารถหาค่าเฉลี่ยโดยคิดเป็น
ร้อยละ 69.09 ของพื้นที่ที่ก�ำหนด จากสมการที่ 
2 หรือคิดเป็นร้อยละ 96.13 ของพื้นที่ที่หุ่นยนต์
ดูดฝุ่นอัตโนมัติวิ่งได้จริง จากสมการที่ 1

จากตารางที่ 6 ผลการทดสอบการท�ำงาน
ของโหมดก้นหอย แสดงให้เห็นว่า พื้นที่ที่มีการ
ท�ำความสะอาดสามารถหาค่าเฉลี่ยโดยคิดเป็น
ร้อยละ 100   ของพื้นที่ที่ก�ำหนด จากสมการที่  

ตารางที่ 5 การทดสอบการทางานโหมดอิสระ

ตารางที่ 6 การทดสอบการทางานโหมดก้นหอย

ตารางที่ 7 การทดสอบการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ดูดฝุ่นอัตโนมัติ
ในลักษณะพื้นที่ต่างกัน

2 หรือคิดเป็นร้อยละ 100 ของพื้นที่ที่หุ่นยนต์ 
ดูดฝุ่นอัตโนมัติวิ่งได้จริง จากสมการที่ 1
4. การทดสอบการวิ่งของหุ่นยนต์ดูดฝุ่นอัตโนมัติ
ในลักษณะพื้นที่ต่างกัน

จากตารางท่ี 7 ผลการทดสอบการ
เคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ดูดฝุ่นอัตโนมัติในลักษณะ
พื้นท่ีต ่างกัน ลักษณะของพื้นมีผลต่อการ
เคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ดูดฝุ่นอัตโนมัติ ในการ
ทดสอบการเคลื่อนที่หุ่นยนต์ดูดฝุ่นอัตโนมัติบน
พื้นกระเบื้องครั้งที่ 1 และครั้งที่ 2 พบว่าเกิดการ
ลื่นไถลของล้อขณะเลี้ยว

สรุปและอภิปรายผล
บทความน้ีน�ำเสนอการสร ้างต ้นแบบ 

หุ่นยนต์ดูดฝุ่นอัตโนมัติรองรับการควบคุมผ่าน 
สมาร์ทโฟน จากการทดลองได้แสดงการสร้าง 
หุ ่ นยนต ์ดู ดฝุ ่ นอั ต โนมัติที่ ส ามารถดูดฝุ ่ น  
และกวาดพื้นได้สอดคล้องตามวัตถุประสงค ์
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สามารถเขียนแอปพลิเคชันควบคุมการท�ำงาน
ของหุ ่นยนต ์ดูดฝุ ่นอัตโนมัติผ ่านเครือข ่าย
อินเทอร์เน็ตได้ ผลการทดสอบสมรรถนะของ 
หุ่นยนต์ดูดฝุ่นอัตโนมัติในด้านต่างๆ คณะผู้วิจัย 
พบว่า ต้นแบบหุ่นยนต์ดูดฝุ่นอัตโนมัติยังมีการ
ประมวลผลการท�ำงานที่ค่อนข้างช้า มีการชนกัน
ระหว่างหุ่นยนต์ดูดฝุ่นอัตโนมัติกับวัตถุ หรือสิ่ง
กีดขวางเล็กน้อย แต่หุ่นยนต์ดูดฝุ่นอัตโนมัติก็ยัง
สามารถท�ำงานต่อไปได้อย่างมีประสิทธิภาพ 
และจากการวิเคราะห์ผลการทดสอบในการ
ท�ำงานตามโหมดการท�ำงานทั้ ง ส าม โหมด 
แสดงให ้ เห็นว ่า พ้ืนท่ี ท่ี มีการท�ำความสะอาด
สามารถหาค่าเฉลี่ยโดยคิดเป็นร้อยละ 93 ของ
พื้นที่ท่ีหุ่นยนต์วิ่งได้จริง ส�ำหรับข้อเสนอแนะ
หรืองานเพิ่มเติมในอนาคตจะกล่าวถึงในหัวข้อ
ถัดไป

ข้อเสนอแนะ
1. พัฒนาอัลกอริทึมการท�ำงานของต้นแบบ 
หุ่นยนต์ดูดฝุ ่นอัตโนมัติ หรือเพิ่มฟังก์ชันการ
ท�ำงานให้มีความหลากหลายตอบสนองต่อความ
ต้องการของผู้ใช้งาน
2. เพิ่มจ�ำนวนเซ็นเซอร์หรืออาจเปลี่ยนชนิดของ
เซ็นเซอร์ เพื่อให้ได้การท�ำงานอย่างแม่นย�ำ
3. พัฒนาแอปพลิเคชัน ให้สอดคล้องในเชิง
พาณิชย์ เพื่อความสะดวกต่อการติดตั้งใช้งาน
4. หากต้องการให้ต ้นแบบหุ ่นยนต์ดูดฝุ ่น
อัตโนมัติ สามารถใช้งานได้ยาวนาน ควรเลือกใช้
แบตเตอรี่ที่มีความจุสูง และน�้ำหนักเบา
5. เลือกตัวประมวลผลที่รองรับการประมวลผล
ระดับสูง อาทิเช่น อุปกรณ์ลอจิกแบบโปรแกรม

ได้ (Field Programmable Gate Arrays: FPGAs)
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