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บทคัดย่อ 
งานวิจัยนีเ้ป็นการศึกษาและพัฒนาหุ่นยนต์

ขบั เคล่ือนด้วยล้อ และได้น าเอาระบบอาร์เอฟไอดีมา
ประยุกต์ใช้เ พ่ือระบุต าแหน่งของหุ่นยนต์เ ม่ือได้
เดินทางไปถึงในพืน้ท่ี   เป้าหมาย โดยสามารถส่ง
ข้ อ มู ล ผ่ า น บ ลู ทู ธ จ า กหุ่ น ย น ต์ ไ ป ยั ง โ น้ ต บุ๊ ก
คอมพิวเตอร์ให้แสดงผลบนโปรแกรมตามท่ีได้ออก 
แบบไว้ การท างานของหุ่นยนต์ทัง้หมดจะถูกควบคุม
ด้วยอาดยุโน่ท าหน้าท่ีรับสญัญาณอินพุตจากอัลตร้า
โ ซนิ ก เ ซ น เ ซ อ ร์ เ พ่ื อ ต ร ว จ จั บ สิ่ ง กี ด ข ว า ง  ใ น
ขณะเดียวกันก็คอยตรวจจับการ เ ข้ามาถึงของ
สญัญาณความถ่ีจากแท็กอาร์เอฟไอดีด้วย ซึง่ได้ตดิตัง้
ไว้จ านวน 4 จดุบนสนามทดสอบจ าลอง ตอ่จากนัน้อา
ดยุโน่จะประมวลผลเพ่ือเปรียบเทียบค่าท่ีได้รับมากบั
ข้อมูลในหน่วยความจ า แล้วจึงส่งข้อมูลเหล่านนัน้
ผา่นโมดลูบลทูธูเพื่อไปแสดงผลบนโปรแกรมท่ีได้สร้าง
ขึน้ในลักษณะแบบเรียลไทม์ จากผลการวิจัยและ
พฒันาหุ่นยนต์บอกต าแหน่งด้วยอาร์เอฟไอดีเช่ือมต่อ
ผ่านบลูทูธ ในขณะท่ีหุ่นยนต์ก าลังเคล่ือนท่ีพบว่า
หุ่นยนต์สามารถอ่านแท็กอาร์เอฟไอดีได้ครบทุกแท็ก 
และส่งข้อมูลผ่านบลูทูธไปแสดงผลได้อย่างถูกต้อง 
โดยท าการทด สอบในครัง้นีจ้ านวนสองรอบของสนาม 
แตร่ะยะเวลาเฉล่ียตอ่รอบมีความแตกตา่งกนัเล็กน้อย

ประมาณ 1 วินาที ถือได้ว่ามีความใกล้เคียงกันมาก 
ซึ่งโดยภาพรวมแล้วการท างานของหุ่นยนต์สามารถ
ท างานได้ตามวตัถปุระสงค์ท่ีตัง้ไว้ 
 
Abstract 

This research is to study and develop a 
mobile robot with wheels and bring RFID systems 
applied to identify the location of the robot on a 
journey to the target area as well as to send data 
via Bluetooth from a robot to a laptop computer to 
display on the program as designed. All functions 
of the robot is controlled by Arduino which 
receives input from the ultrasonic sensor to detect 
obstacles at the same time detect the arrival of 
the signal from the RFID tags which can be 
installed on the number four spot on the field test. 
Subsequently Arduino processes to compare the 
values obtained with the data in memory and then 
send the data to the Bluetooth module to display 
the program was built a consecutive appearance 
in real-time. The result of this research and 
development of the robot positioning with RFID 
connected by the Bluetooth while the robot is 



moving shows that it can read RFID tags on every 
tag and send data via Bluetooth to display 
correctly. In this test, the test of the entire two 
rounds of the field test but the average time per 
round is slightly different about 1 second which 
can be considered a very similar. So the overall 
operation of the robot can work according to 
defined objectives. 
 
1. บทน า 
 ปัจจุบันได้มีการน าเอาหุ่นยนต์เข้ามาใช้ใน
ภาค อตุสาหกรรมตา่งๆ เพ่ือลดต้นทนุการผลิต รวมทัง้
เทคโนโลยีทางด้านการแพทย์และงานวิจัยต่างๆ ซึ่ง
หุน่ยนต์แตล่ะประเภทจะมีหน้าท่ีการท างานแตล่ะด้าน
ตามการควบคมุโดยตรงของมนษุย์ การควบคมุระบบ
ต่างๆ ในการสั่งงานระหว่างหุ่นยนต์และมนุษย์ 
สามารถท าได้โดยการควบคมุจากมนษุย์เอง (Manual 
robots) และท างานแบบอัตโนมัติ  (Autonomous 
robots) [1] หุ่นยนต์บอกต าแหน่งหรือหุ่นยนต์น าทาง
เป็นอีกงานวิจยัหนึ่งท่ีมีความส าคญั เน่ืองจากปัจจบุนั
เกิดการสูญเสียทัง้ชีวิตและทรัพย์สิน ท่ีเกิดขึน้จาก
อุบตัิเหตแุละการโจรกรรมเป็นอย่างมาก ดงันัน้จะท า
อย่างไรจึงจะลดการสูญเสียดังกล่าวให้ลดลง และ
ประโยชน์ของหุ่นยนต์บอกต าแหน่งยังสามารถ
น ามาใช้ด้านการบริการได้เช่น น าทางคนตาบอด เป็น
ยามรักษาการณ์คอยตรวจสอบพืน้ท่ี น าทางเพ่ือการ
ส ารวจ เป็นต้น การน าหุ่นยนต์บอกต าแหน่งมาใช้งาน
นัน้ ในงานบางประเภทท่ีเส่ียงอนัตรายยงัช่วยสามารถ
ป้องกันอันตรายต่อร่างกายมนุษย์ได้ ซึ่งหุ่นยนต์นัน้
ต้องสามารถบอกต าแหน่ง พิกัดหรือรายละเอียดของ

พืน้ท่ี ท่ีเดินทางไปถึงได้จากระยะไกลแบบไร้สาย เพ่ือ
ประสิทธิภาพในการเข้าถึงพืน้ท่ีได้อย่างสะดวกและ
รวดเร็ว 
 ในงานวิจัยนี ไ้ ด้มีการน าเอาอาร์เอฟไอดี 
(Radio Frequency Identification: RFID) เ ข้ามาใ ช้
งาน เพ่ือใช้เป็นอปุกรณ์ระบุต าแหน่งท่ีอยู่ของหุ่นยนต์
เม่ือได้เดินทางไปถึงในพืน้ท่ีเป้าหมาย เน่ืองจากอาร์
เอฟไอดีมีคุณสมบตัิเด่นได้แก่ การอ่านรหัสโดยท่ีไม่
ต้องสมัผสัถกูป้ายช่ือ การท่ีเคร่ืองอ่านสามารถใช้ได้ใน
ทุกสภาพแวดล้อมและสามารถอ่านข้อมูลได้อย่าง
รวดเร็วกว่าอปุกรณ์ระบตุวัตนชนิดอ่ืนๆ ซึ่งการด าเนิน 
งานประกอบด้วย การสร้างตวัหุ่นยนต์ การจดัเตรียม
และการออกแบบพืน้ท่ีพร้อมกับติดตัง้ตวัอุปกรณ์อาร์
เอฟไอดีทุกจุดตามท่ีได้ออกแบบไว้ และในส่วนของ
การติดต่อ ส่ื อสาร ข้อมูลกันจะ ใ ช้ โมดูลบลูทู ธ 
(Bluetooth) ส่งผ่านข้อมูลจากหุ่นยนต์ไปยังโน้ตบุ๊ ก
คอมพิวเตอร์ (Notebook computer) และเก็บบนัทึก
ประวตัิการเคล่ือนท่ีไปยงัเป้าหมายของหุ่นยนต์ในแต่
ละครั ง้ เ พ่ือเป็นแหล่ง อ้างอิงข้อมูลและสามารถ
ตรวจสอบได้ดงัรูปท่ี 1 
 

 
 

รูปท่ี 1 การติดตอ่สือ่สารระหวา่งคอมพิวเตอร์กบัหุน่ยนต์ 

 
2. วัตถุประสงค์ของงานวิจัย 

2.1 เพ่ือออกแบบระบบการเคล่ือนท่ีและการ
เรียนรู้ของหุน่ยนต์  



2.2 เพ่ือวิเคราะห์ประสิทธิภาพการอ่านแท็ก
อาร์เอฟไอดีของหุน่ยนต์ในขณะก าลงัเคล่ือนท่ี 

2.3 เ พ่ื อพัฒนาหุ่ นยน ต์ ท่ี สามารถบอก
ต าแหนง่และการสง่ข้อมลูผา่นบลทูธูได้ 
 
3. ทฤษฎีที่เก่ียวข้อง 
3.1 โหลดมอเตอร์ (Motor Load) 

ส าห รับแรงบิด ท่ีมอเตอ ร์ ต้อง ใ ช้ ในการ
ขบัเคล่ือนล้อหุ่นยนต์ เม่ือต้องการจะค านวณหาขนาด
มอเตอร์จะได้ F นิวตนั ท่ีกระท าสมัผสักับเพลาท าให้
เพลาหมุนด้วยความเร็วรอบ n รอบต่อนาที ในขณะท่ี
เพลาหมนุไป 1 รอบ การค านวณหาระยะทาง สามารถ
ค านวณหาได้ตามสตูรดงันี ้[2] 

r2S   (1) 
ค านวณหางานในการหมนุเพลา 1 รอบ  

r*FT   (2) 
และค านวณหาก าลงัมอเตอร์ 
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  (3) 

เม่ือ P คือ ก าลงัท่ีเพลารับแรงจากมอเตอร์หน่วยเป็น
วตัต์ (W) 
       T คือ โมเมนต์แรงบดิ (N.m) 
       F คือ แรงท่ีกระท า (N) 
       r  คือ รัศมีของล้อ (m) 
       N คือ ความเร็วรอบของเพลา (rpm) 
3.2 การควบคุมมอเตอร์กระแสตรงแบบ Pulse 
Width Modulation (PWM) 

Pulse width modulation คือ เทคนิคอีกอย่าง
หนึ่งส าหรับควบคุมวงจรทางด้านฮาร์ดแวร์โดยใช้
สญัญาณเอาต์พตุแบบดิจิตอลของไมโครโปรเซสเซอร์

ควบคมุ ซึง่การค านวณ หาความถ่ีในการสวิตซ์ส าหรับ
ในการปรับความกว้างของพลัส์ท าได้ดงันี ้[3] 

)256*n(
clockf

PWMf    (4) 

เม่ือ fPWM คือ ความถ่ีในการสวิตซ์ของ PWM 
       fclock คือ ความถ่ีในการท างานของ
ไมโครคอนโทรลเลอร์ 
       n     คือ ตวัลดทอน (Prescale) มีคา่เป็น 1, 8, 
32, 64, 128, 256, 1024 
3.3 การค านวณระยะของอัลตร้าโซนิกเซนเซอร์ 

หลกัการท างานของอลัตร้าโซนิกเซนเซอร์คือ
ใช้การส่งคล่ืนเสียงท่ีหูมนษุย์ไม่สามารถได้ยินออกไป
สะท้อนวัตถุท่ีต้องการวัดระยะ แล้วจับเวลาเสียง
สะท้อน เพ่ือค านวณระยะ ทาง เน่ืองจากเสียงท่ีสง่ออก
ไปถึงแม้จะไมไ่ด้ยินเพราะเกิน 20 kHz ท่ีหมูนษุย์จะรับ
ฟังได้ แตเ่น่ืองจากยงัคงเป็นคล่ืนเสียง ดงันัน้ความเร็ว
ของเสียงจงึแปรผนัตามอณุหภมูิด้วย ตามสตูรดงันี ้[4] 

 61.05.331C (m/s)   (5) 
เม่ือ C คือ ความยาวของสญัญาณสะท้อน 
โดยระยะทางสามารถค านวณได้จากสตูร 

ระยะทาง = (C x 340)/2  (6) 
3.4 การประยุกต์ใช้อาร์เอฟไอดี 

ในปัจจบุนัยา่นความถ่ีท่ีใช้ในระบบอาร์เอฟไอ
ดี จะอยูใ่นยา่นความถ่ีพลเรือน (Industrial- Scientific 
Medical: ISM) ซึง่เป็นยา่นความถ่ีท่ีถกูน าไปใช้งานใน
เชิงการแพทย์ วิทยาศาสตร์และอุตสาหกรรมย่าน
ความถ่ีในการใช้งาน RFID แบ่งออกเป็นย่านความถ่ี
ใหญ่ๆ [5] ได้แก่  

1) ย่านความถ่ีต ่า (Low Frequency: LF) ต ่า
กว่า 150 กิโลเฮิรตซ์ (KHz) ระยะท่ีอ่านได้น้อยกว่า 1 
เมตร 



2)  ย่านความถ่ีสูง  (High Frequency: HF) 
13.56/27.125 เมกะเฮิรตซ์ (MHz) ระยะท่ีอ่านได้น้อย
กวา่ 1.5 เมตร 

3)  ย่ านความความ ถ่ีสู ง ยิ่ ง  (Ultra High 
Frequency: UHF) 433/868/915 เมกะเฮิรตซ์ (MHz) 
ระยะท่ีอ่านได้ 2-5 เมตรและ 1-100 เมตร ในกรณีท่ี
เป็น Tag ชนิด Active 
 
4. วิธีด าเนินการวิจัย 
4.1 การออกแบบสนามทดสอบจ าลอง 

 

 
 

รูปท่ี 2 จดุติดตัง้แท็กอาร์เอฟไอดบีนสนามทดสอบจ าลอง 
 

จากรูปท่ี 2 ท าการออกแบบสนามทดสอบ
จ าลอง โดยระยะทางของสนามทดสอบคือ 5 เมตร 
และมีแท็กอาร์เอฟไอดีถกูติดตัง้ไว้จ านวน 4 จดุ แตล่ะ
จุดห่างกัน 1 เมตร ความกว้างของทางเดินเท่ากับ 38 
เซนติเมตร และผนงักัน้ทางเดินทัง้ซ้ายและขวาท าจาก
โฟมมีความสูง 30 เซนติเมตร ส่วนการติดตัง้แท็กอาร์
เอฟไอดี ซึ่ ง เ ป็นบัตรพลาสติกมีความกว้าง 5.5 
เซนติเมตร ยาว 8.5 เซนติเมตร ถูกน าไปติดไว้กับ
กระดาษแข็งมีความกว้าง 7.5 เซนติเมตร โดยระยะ
การติดตัง้แท็กสามารถปรับเปล่ียนระยะห่างให้

เหมาะสมกับการอ่านค่าข้อมูลแท็กอาร์เอฟไอดีให้มี
ประสิท ธิภาพไ ด้  ซึ่ ง จะ ไ ด้ท าการวิ เคราะ ห์หา
ประสิทธิภาพการอ่านแท็กอาร์เอฟไอดีของหุ่นยนต์
ในขณะก าลงัเคล่ือนท่ีตอ่ไป 
4.2 โครงสร้างของระบบการท างาน 

เ พ่ือให้เห็นฟังก์ชั่นการท างานของระบบ
ทัง้หมดว่าแต่ละภาคส่วนมีความส าคญัและสัมพันธ์
ต่อกันอย่างไร จึงได้ท าการเขียนบล็อกไดอะแกรม 
(Block diagram) ได้แก่ ส่วนประมวลผลและสั่งการ 
ส่วนการควบคมุมอเตอร์ส่วนแสดงผลข้อมลู ส่วนการ
ตรวจจบัสิ่งกีดขวาง ส่วนของระบบอาร์เอฟไอดี และ
สว่นการตดิตอ่ส่ือสารแบบไร้สาย 
 

 
 

รูปท่ี 3 บลอ็กไดอะแกรมสว่นประกอบตา่งๆ ของหุน่ยนต์ 

 
จากรูปท่ี 3 หวัใจหลกัของหุน่ยนต์คือ Arduino 

ท าหน้าท่ีประมวลผลข้อมูลและติดต่อ ส่ือสารกับ
อุปกรณ์รอบข้าง พร้อมทัง้สั่งการไปยังหน่วยอินพุต
และเอาต์พุต [6] โดยเร่ิมต้นในส่วนของภาคเซนเซอร์
ท าหน้าท่ีเป็นอินพตุคอยตรวจสอบวตัถหุรือสิ่งกีดขวาง
ในขณะท่ีหุ่นยนต์ก าลังเคล่ือนท่ีไป โดยใช้อุปกรณ์ท่ี
เรียกว่าอลัตร้าโซนิก ส่วนภาคดีซีมอเตอร์มีจ านวน 4 
ตวั จะถูกสัง่จาก Arduino ให้บงัคบัหมุนซ้ายหรือขวา
เพ่ือหลบหลีกสิ่งกีดขวางหรือเดินตรงไปข้างหน้า ส่วน
ภาค LCD จะแสดงผลการท างานเม่ือหุ่นยนต์ก าลัง



เค ล่ือนท่ีไปข้างหน้า คือ the robot forwards และ
แสดงผลข้อมูลต าแหน่งท่ีอยู่ในพืน้ท่ีขณะนัน้รวมถึง
หมายเลขไอดีของแท็กอาร์เอฟไอดี เม่ือหุ่น ยนต์
สามารถตรวจจบัสญัญาณความถ่ีของแท็กได้ เชน่ the 
2nd area หมายความว่า หุ่นยนต์ได้เคล่ือนท่ีมาถึง
ต าแหน่งท่ีสองของพืน้ท่ี (จากทัง้หมดมี 4 ต าแหน่ง) 
และอ่านข้อมลูจากแท็กคือ 4519321712176 (ซึ่งไอดี
ของแท็กจะไม่ซ า้กัน) ส่วนภาคอาร์เอฟไอดีซึ่งมีทัง้ตวั
อา่นและแท็กอาร์เอฟไอดีเพ่ือตดิ ตอ่ส่ือสารระหวา่งกนั
ท่ีความถ่ีเอชเอฟ คือ 13.56 MHz [7] สว่นภาคสดุท้าย
คือภาคบลูทูธ  จะท าการส่งสัญญาณข้อมูลจาก
หุ่นยนต์ไปยัง โ น้ตบุ๊ กคอมพิว เตอร์ โดยไ ด้ เ ขียน
โปรแกรมการติดตอ่ส่ือสารระหว่างพอร์ตท่ีใช้งานและ
อัตราบอต (Baud rate) เ พ่ือเ ช่ือมต่อการท างาน
แบบบลทูธู [1] 
4.3 การออกแบบผังงานของหุ่นยนต์ 

การออกแบบแผนผังโปรแกรมการท างานใน
ส่วนนีจ้ะด าเนินตามทีละขัน้ตอนเพ่ือควบคุมการ
ท างานของหุ่นยนต์ ให้เป็นไปตามวัตถุประสงค์ท่ีได้
ก าหนดไว้ 

รูปท่ี 4 ขัน้ตอนการท างานของโปรแกรม
เร่ิมต้นคือ ก าหนดค่าข้อมูลท่ีใช้ในการติดต่อ ส่ือสาร
กบัอปุกรณ์ LCD ตอ่มาตรวจสอบสญัญาณอินพตุจาก
อุปกรณ์เซนเซอร์ว่าพบวัตถุหรือสิ่งกีดขวางข้างหน้า
หรือไม่ ถ้าพบตวั Arduino จะประมวลผลข้อมูลว่าอยู่
ทางด้านซ้ายหรือขวา แล้วจึงท าการส่งสัญญาณ
ออกไปบังคับเลีย้วให้มอเตอร์หมุนซ้ายหรือขวาเพ่ือ
หลบหลีกสิ่งกีดขวาง โดยเง่ือนไขท่ีถูกโปรแกรมไว้คือ 
เม่ืออลัตร้าโซนิกเซนเซอร์วดัระยะทางได้น้อยกว่า 10  

 
 

รูปท่ี 4 แผนผงัโปรแกรมการท างานหุน่ยนต์ 
 
เซนตเิมตรโปรแกรมจะสัง่ให้มอเตอร์หยดุเป็นเวลา 0.5 
วินาทีจากนัน้มอเตอร์จึงท างานต่อ ซึ่งจะถกูโปรแกรม
ค าสัง่ไว้ 3 เง่ือนไข ได้ แก่ มอเตอร์เลีย้วซ้ายในกรณีท่ีมี
สิ่งกีดขวางทางขวา มอเตอร์เลีย้วขวาในกรณีท่ีมีสิ่งกีด
ขวางทางซ้ายและสุดท้ายถ้าไม่พบสิ่งกีดขวางเม่ือ
เซนเซอร์วัดระยะได้มากกว่า 10 เซนติเมตร ตัว 
Arduino จะสั่งให้หุ่นยนต์เคล่ือนท่ีไปข้างหน้าและ



ตรวจจับสัญญาณความถ่ีจากแท็กอาร์เอฟไอดีไป
พร้อมกันในขณะท่ีเคล่ือนท่ีไปข้างหน้า ถ้าตรวจพบ
แท็กให้หุ่นยนต์หยดุ 2 วินาทีแล้วแสดงข้อความบนตวั
อุปกรณ์ LCD  ดังต่อไปนี ้คือ the 1st, the 2nd, the 
3rd หรือ the 4th area และ ID: XXXXXX XXXXXXX 
ขึน้อยู่กบัต าแหน่งพืน้ท่ี ท่ีได้เดินทางไปถึงพร้อมกนันัน้
ไ ด้ส่ง ข้อมูลหมายเลขไอดีของแท็กไปยังโน้ตบุ๊ ก
คอมพิวเตอร์ผ่านทางโมดลูบลทูธูท่ีติดตัง้ไว้ในหุน่ยนต์ 
เพ่ือแจ้งให้ทราบว่าหุ่นยนต์ได้เดินทางมาถึงพืน้ท่ี
เป้าหมายแล้ว ตอ่จาก นัน้หุน่ยนต์เคล่ือนท่ีไปข้างหน้า
ตอ่ไป จนกระทัง่อ่านแท็กได้ครบ 4 แท็กตามท่ีก าหนด
ไว้แล้วจงึหยดุการท างานของหุน่ยนต์ 
 
5. ผลการวิจัย 
5.1 การวิเคราะห์หาประสิทธิภาพการอ่านแทก็
อาร์เอฟไอดีของหุ่นยนต์ในขณะก าลังเคล่ือนท่ี 

อุปกรณ์อาร์เอฟไอดีท่ีใช้ในการทดลองคือ 
MIFARE รุ่น RC522 มีความถ่ี 13.56 MHz [8] การ
ติดตัง้ระบบอาร์เอฟไอดีก็มีความส าคญัไม่แพ้กันกับ
การสร้างหุ่นยนต์ เน่ืองจากว่าต าแหน่งท่ีติดตัง้ มี
ระยะห่างมากเกินไปหรือใกล้เกินไปในการอ่านแท็ก 
ขณะท่ีหุ่นยนต์ก าลัง เคล่ือนท่ีก็จะมีผลต่อความ 
สามารถในการอา่นคา่ข้อมลูของอาร์เอฟไอดีได้ 

 

 
 

 
 

รูปท่ี 5 หุน่ยนต์อา่นคา่ข้อมลูจากแท็กอาร์เอฟไอด ี

 
ในการทดสอบเร่ิมจากปล่อยหุ่นยนต์ท่ีจุด

สตาร์ทให้เคล่ือนท่ีไปข้างหน้า ดงัรูปท่ี 6 และจะคอย
ตรวจจับสิ่ง กีดขวาง การเข้ามาถึงของสัญญาณ
ความถ่ีจากแท็ก ในจุดต าแหน่งต่างๆ ตามช่องทางท่ี
ก าหนดของสนามทดสอบ โดยระยะทางทัง้หมดของ
สนามทดสอบคือ 5 เมตร และมีแท็กอาร์เอฟไอดีถูก
ติดตัง้ไว้ 4 จดุ แตล่ะจดุห่างกนั 1 เมตร ซึ่งตวัหุ่นยนต์
จะติดตัง้ เค ร่ืองอ่านอาร์เอฟไอดีไ ว้และหุ่นยนต์
สามารถป รับ  เป ล่ี ยนความ เ ร็ ว ไ ด้ เ พ่ื อ ใ ห้ เ กิ ด
ประสิทธิภาพในการอา่นแท็กอาร์เอฟไอดีท่ีดีท่ีสดุ แล้ว
เลือกจุดติดตัง้อาร์เอฟไอดีท่ีสมัพันธ์กับความเร็วการ
เคล่ือนท่ีของหุน่ยนต์ท่ีเหมาะสมเพ่ือน าไปใช้งานต่อไป 
ผู้ วิจัยได้ท าการทดลองโดยแบ่งระยะห่างระหว่างตัว
อา่นกบัแท็กอาร์เอฟไอดีท่ีได้ท าการตดิตัง้ไว้ออกเป็น 4 
ระยะคือ 30 มิลลิเมตร, 40 มิลลิเมตร, 50 มิลลิเมตร 
และ  60 มิ ลลิ เมตร  ตามล าดับ  โดยระยะ ท่ี  60 
มิลลิเมตร เป็นระยะห่างสงูสดุท่ีรองรับการท างานของ
อาร์เอฟไอดีรุ่นนี ้และมีการแบง่ความเร็วการเคล่ือนท่ี
ของหุ่นยนต์เป็น 4 ช่วงด้วยกันคือ 4 เมตรต่อนาที, 5 
เมตรต่อนาที, 6 เมตรต่อนาที และ 7 เมตรต่อนาที 



ตามล าดบัโดยท่ีความเร็ว 7 เมตรตอ่นาทีเป็นความเร็ว
สงูสดุท่ีได้ท าการเขียนโปรแกรมเอาไว้ 

 
ตารางที่ 1 การทดสอบระบบอาร์เอฟไอดีกบัความเร็วของ

หุน่ยนต์ในรูปแบบตา่งๆ 

   หมายเหต ุ:   /  คือ สามารถอ่านแท็กได้ 
                       X คือ ไมส่ามารถอ่านแท็กได้ 

 
จากตารางท่ี 1 ได้ท าการทดสอบประสิทธิภาพ

ของระบบอาร์เอฟไอดีกับความเร็วของหุ่นยนต์ใน
รูปแบบต่างๆ โดยท าการทดสอบจ านวนสองรอบของ
สนามทดสอบ ผลปรากฏว่าท่ีช่วงความเร็วสูงสุดท่ีได้

โปรแกรมหุน่ยนต์ไว้คือ 7 เมตรตอ่นาที มีประสิทธิภาพ
การอ่านแท็กค่อนข้างน้อย ยิ่งถ้าระยะห่างของแท็ก
มากขึน้คือ 60 มิลลิเมตร หุ่นยนต์ก็จะไม่สามารถอ่าน
แท็กได้เลย โดยในชว่งการทดสอบนีป้ระสิทธิ ภาพการ
อ่านแท็กอาร์เอฟไอดีเฉล่ียอยู่ ท่ี ร้อยละ 10 และ
ประสิทธิภาพการอ่านแท็กอาร์เอฟไอดีของหุ่นยนต์ท่ีดี
ท่ีสดุจะอยู่ท่ีช่วงความเร็วประมาณ 4 เมตรตอ่นาที ซึ่ง
มีระยะหา่งของแท็กท่ีติดตัง้ไว้คือ 40 มิลลิเมตร กบั 50 
มิลลิเมตร เป็นผลท าให้หุ่นยนต์สามารถอ่านแท็กได้
ครบทุกแท็ก แต่ถ้าติดตัง้แท็กท่ีระยะ 30 มิลลิเมตร 
และ 60 มิลลิเมตร ประสิทธิภาพการอา่นจะลดลง โดย
ในช่วงการทดสอบนีป้ระสิทธิภาการอ่านแท็กอาร์เอฟ
ไอดีเฉล่ียอยูท่ี่ร้อยละ 87.5 ดงัแสดงในกราฟรูปท่ี 6 
 

 
 

รูปท่ี 6 การอา่นแท็กอาร์เอฟไอดีในช่วงความเร็วตอ่ระยะหา่งที่
ติดตัง้ในขณะท่ีหุน่ยนต์เคลือ่นท่ี 

 
เน่ืองจากว่าท่ีระยะ 60 มิลลิเมตร เป็นระยะการอ่าน
สงูสดุของอปุกรณ์อาร์เอฟไอดีรุ่นนีอี้กทัง้หุ่นยนต์มีการ
เคล่ือนท่ีตลอด เวลาจึงเป็นผลท าให้หุ่นยนต์อ่านแท็ก
ได้เพียงร้อยละ 70 ส่วนในระยะท่ี 30 มิลลิเมตร เป็น
ระยะการอ่านใกล้สุดจึงท าให้ช่วงการสแกนความถ่ี
ของระบบอาร์เอฟไอดีมีขนาดแคบลงในขณะท่ีหุ่นยนต์
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มีการเคล่ือนท่ี จึงเป็นผลท าให้ประสิทธิภาพการอ่าน
แท็กลดลงไปคิดเป็นร้อยละ 80 ซึ่งยงัถือว่ามีประสิทธิ 
ภาพการอ่านแท็กมากกว่าช่วงความเร็วการโปรแกรม
หุน่ยนต์ท่ี 5, 6 และ 7 เมตรตอ่นาที ตามล าดบั  
5.2 การทดสอบการส่งค่าจากหุ่นยนต์ไปยัง
โปรแกรมเช่ือมต่อหุ่นยนต์ผ่านบลูทูธ 

การทดสอบนีเ้ป็นการส่งค่าจากหุ่นยนต์ไปยัง
โปรแกรมเช่ือมต่อหุ่นยนต์ผ่านบลูทูธท่ีได้ถูกสร้างขึน้
จากโปรแกรม Microsoft Visual Basic 2010 Express 
โดยใช้ระยะการติดตัง้ระหว่างแท็กกับเคร่ืองอ่านอาร์
เอฟไอดี อยู่ท่ี 50 มิลลิเมตร และก าหนดความเร็วการ
เคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ท่ี 4 เมตรตอ่นาที เม่ือเคร่ืองอ่าน
อาร์เอฟไอดีอ่านค่าข้อมูลของแท็กแต่ละอันได้แล้ว
จะต้องท าการส่งค่า ท่ีอ่ านไ ด้ไปยังอาดุยโน่ เ พ่ือ
เปรียบเทียบกบัข้อมลูในหน่วยความจ า จากนัน้อาดยุ
โนจ่งึท าการสง่คา่ท่ีได้ผา่นโมดลูบลทูธูออกไปแสดงผล
ยังโปรแกรมเช่ือมต่อหุ่นยนต์ผ่านบลูทูธ ซึ่งผลการ
ทดสอบแสดงดงัรูปท่ี 7 และรูปท่ี 8 
 

 
 

รูปท่ี 7 โปรแกรมแสดงต าแหนง่ของหุน่ยนต์ ทดสอบครัง้ 1 

 
 

รูปท่ี 8 โปรแกรมแสดงต าแหนง่ของหุน่ยนต์ ทดสอบครัง้ 2 

 
จากผลการทดสอบทัง้สองรอบพบวา่ รอบแรก

ใช้เวลาเฉล่ียการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ไปยงัแท็กแต่ละ
แท็กคือ 18.25 วินาทีและรอบท่ีสองใช้เวลาเฉล่ีย 
17.25 วินาที ซึ่งถือว่ามีเวลาเฉล่ียใกล้เคียงกัน แต่ใน
ความเป็นจริงการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ต้องใช้เวลา
เฉล่ียในการเดินทางจากแท็กหนึ่งไปยงัอีกแท็กหนึง่อยู่
ท่ี 15 วินาทีตามท่ีได้โปรแกรมความเร็วของหุ่นยนต์ไว้ 
(4 เมตรต่อนาที) แต่ผลลัพธ์ท่ีปรากฏไม่ได้เป็นไป
ตามนัน้ อาจเป็นเพราะว่าการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ไป
ยังต า  แหน่งแท็กท่ี  1 หุ่นยนต์ต้องท าการสแกน
ตรวจจับวัตถุหรือสิ่ง กีดขวางก่อนแล้วจึงท าการ
เคล่ือนท่ีออกไป ซึ่งจะท าให้เวลาคลาดเคล่ือนไปจาก
เดิมเล็กน้อยประมาณ 2-3 วินาที และอีกจุดหนึ่งท่ีท า
ให้เวลาคลาดเคล่ือนไปเหมือนกนัคือช่วงการเลีย้วของ
หุ่นยนต์ท่ีต าแหน่งแท็กท่ี 1 ไปยังต าแหน่งแท็กท่ี 2 
และต าแหน่งแท็กท่ี 3 ไปต าแหน่งแท็กท่ี 4 ซึ่งตรงจดุนี ้
เองหุ่นยนต์นอกจากจะสแกนตรวจจบัวตัถุหรือสิ่งกีด
ขวางแล้วยังต้องท าการเลีย้วขวาให้ไ ด้องศาตามท่ี
โปรแกรมไว้ จดุเหล่านีเ้องอาจใช้เวลาเพิ่มขึน้เล็กน้อย



ประมาณ 3-5 วินาที ซึ่งโดยภาพรวมแล้ว ยงัถือว่าการ
ท างานของหุ่นยนต์ประสบความส าเร็จด้วย ดีสามารถ
อา่นแท็กได้ครบทกุแท็ก และสง่สญัญาณข้อมลูจาก 
โมดลูบลทูธูไปยงัโปรแกรมเช่ือมตอ่หุ่นยนต์ผ่านบลทูธู
ให้แสดงผลได้อยา่งถกูต้อง 
 
6. สรุปผลการวิจัย 

จากผลการทดลองงานวิจัยการพัฒนา
หุน่ยนต์บอกต าแหนง่ด้วยอาร์เอฟไอดีเช่ือมตอ่ผ่านบลู
ทธู สามารถสรุปได้ดงันี ้

1) จากการวิเคราะห์หาประสิทธิภาพการอ่าน
แท็กอาร์เอฟไอดีของหุ่นยนต์ในขณะก าลังเคล่ือนท่ี 
เพ่ือหาระยะการติดตัง้แท็กท่ีเหมาะสมและการพฒันา
โปรแกรมควบคมุความเร็วการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ให้
ดีท่ีสุดเพ่ือให้เกิดความ สัมพันธ์กับการอ่านแท็กอาร์
เอฟไอดีให้ได้ครบทกุแท็ก จากผลการทดลองในตาราง
ท่ี 1 แสดงให้เห็นวา่การตดิตัง้แท็กท่ีระยะ 40 มิลลิเมตร 
กบั 50 มิลลิเมตร โดยใช้ช่วงความเร็ว 4 เมตรต่อนาที 
หุ่นยนต์สามารถอ่านแท็กได้ครบทกุแท็กเหมือนกนั จึง
ได้ท าการวิเคราะห์หาเวลาท่ีใช้ในการเดินทางจากจดุ
เร่ิม ต้นไปยงัต าแหน่งแท็กท่ีส่ีของสนามทดสอบพอดี 
ได้พบว่าหุ่นยนต์ท่ีติดตัง้ระยะการอ่านแท็กท่ี 50 
มิลลิเมตร ใช้เวลาน้อยกว่าระยะ 40 มิลลิเมตร คือ 
70.5 : 75.2 วินาที ซึง่อาจเป็นเพราะวา่ระยะการสแกน
ค ว า ม ถ่ี ข อ ง แ ท็ ก มี ม า ก ก ว่ า ท า ใ ห้ ตั ว
ไมโครคอนโทรลเลอร์ประมวลผลได้รวดเร็ว ดงันัน้ประ
สิทธิ  ภาพท่ีดีท่ีสุดของการอ่านแท็กอาร์เอฟไอดี 
ในขณะท่ีหุน่ยนต์ก าลงัเคล่ือนท่ีคือ ระยะ 50 มิลลิเมตร 
โดยใช้ความเร็ว 4 เมตรตอ่นาที 

2)  จากการทดสอบการส่งค่าข้อมูลจาก
หุ่นยนต์ไปยังโปรแกรมเช่ือมต่อหุ่นยนต์ผ่านบลูทูธ 
ในขณะหุ่นยนต์ก าลังเคล่ือนท่ี โดยท าการทดสอบ
จ านวนสองรอบของสนามทด สอบจ าลอง พบว่า
หุ่นยนต์สามารถอ่านแท็กได้ครบทกุแท็ก และสามารถ
ส่งข้อมูลผ่านบลูทูธไปแสดงผลท่ีโปรแกรมเช่ือม ต่อ
หุ่นยนต์ผ่านบลูทูธได้อย่างถูกต้อง แต่เวลาเฉล่ียท่ีได้
จากการทดสอบจ านวนสองรอบสนามทดสอบมีความ
แตกต่างกันเล็กน้อยประมาณ 1 วินาที มีความ
ใกล้เคียงกันมาก ซึ่งโดยภาพรวมแล้วการท างานของ
หุน่ยนต์สามารถท างานได้ตามวตัถปุระสงค์ท่ีตัง้ไว้ 
 
7. ข้อเสนอแนะ 

อยา่งไรก็ตาม น่ีเป็นเพียงการทดสอบในสนาม
ทด สอบเท่านัน้ การน าไปใช้งานจริงต้องค านึงถึง
หลายปัจจยั อาทิเช่นการเลือกใช้อุปกรณ์อาร์เอฟไอดี 
พืน้ผิวถนนทางเดินของหุ่นยนต์ พลงังานไฟฟ้าส ารอง
ท่ีต้องเพียงพอ รวมถึงสภาพแวดล้อมในการปฏิบตังิาน
ต้องไม่มีสญัญาณความถ่ีเข้ามารบกวนและความชืน้
ด้วย ในส่วนการออกแบบโครงสร้าง ควรค านึงถึงจุด
ยึดติดต่างๆ ว่าสามารถทนต่อแรงกระท าต่างๆ ได้
หรือไม่ เช่น แรงกดจากน า้หนักบรรทุก แรงบิดจาก
มอเตอร์ เป็นต้น 
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