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บทคัดย่อ 
บทความวิจัยนี้เสนอการทดสอบการควบคุมการเคลื่อนท่ีของเคร่ืองหยอดข้าวแบบอัตโนมัติท่ีติดต้ังระบบการควบคุมด้วย GPS 

ผ่านโปรแกรม Mission Planner โดยติดต้ังระบบควบคุมการเลี้ยวของเคร่ือง ด้วยการรับสัญญาณจากบอร์ด pixheak ร่วมกับ GPS 
module เพ่ือรับพิกัดและตรวจสอบทิศทางให้ระบบประมวลผลและสั่งงานไปยังมอเตอร์ท่ีควบคุมการหมุนของพวงมาลัยของเคร่ือง
หยอดให้อยู่ในเส้นทางท่ีกําหนด การทดสอบการทํางานจะความแม่นยําจะกําหนดความเร็วในการเคล่ือนท่ีไว้ท่ี 0.2 0.3 และ 0.4 m·s-1 
และทดสอบระยะความผิดพลาด 2 รูปแบบ ได้แก่ การตรวจสอบระยะหยุดรถจากเริ่มต้น-สุดท้ายท่ีระยะ 400 m และความผิดพลาดใน
แนวเส้นตรงในระยะ 100 m โดยจะเก็บข้อมูลทุกๆ 10 m ผลจากการทดสอบพบว่าการใช้ความเร็วเท่ากับ 0.2 m·s-1 จะส่งผลทําให้
ระยะหยุดและมีค่าผิดพลาดแนวเส้นตรงน้อยสุด เนื่องจากการเคลื่อนท่ีของตัวรถเป็นไปอย่างซ้าๆ จะส่งผลทําให้ให้ตัวรถอยู่ในแนวเส้น
ท่ีกําหนดได้ดีมากสุด ผลเนื่องจากการปรับค่า P Control ท่ีต่างกัน  

คําสําคัญ: เครื่องหยอด ระบบควบคุมอัตโนมัติ เครื่องทุ่นแรงฟาร์ม 

Abstract 
This article presents testing of the movement control of an automatic rice planter equipped with a GPS 

control system through the Mission Planner program. The installation of a steering control system for the machine 
involves receiving signals from the Pixhawk board with the GPS module. To obtain the position and determine the 
direction for the system to process and control the motor, ensure the dropper’s steering wheel remains on the 
specified path. The operation test accuracy is set to 0.2, 0.3 and 0.4 m·s-1 and 2 types of error distances are tested. 
This includes checking the starting-final stopping distance at 400 m and the straight-line error at 100 m, with data 
collected every 10 m. The test results showed that a speed of 0.2 m·s-1 results in the least stopping distance and 
straight-line error. Since the vehicle’s movement is repetitive, it will keep the vehicle in the specified line as best 
as possible. Result from different P Control adjustments. 

Keywords: Dripping machine, Automatic control system, Farm equipment  

1 บทนํา 
ข้าวเป็นพืชท่ีเป็นอาหารหลักของคนในประเทศและเป็นสินค้า

ท่ีส่งออกท่ีสําคัญ ซ่ึงการปลูกข้าวนั้นสามารถทําได้หลายวิธี เช่น 
ท้ังแบบปลูกด้วยเมล็ดหรือการใช้ ต้นกล้า ข้ึนอยู่กับความ
เหมาะสมของพ้ืนท่ีนั้นๆ (กรมการข้าวกระทรวงเกษตรและ
สหกรณ์, 2566) สําหรับการปลูกด้วยเมล็ดสามารถทําได้โดยการ

หว่านหรือการหยอด ส่วนการปลูกด้วยต้นกล้าสามารถทําได้โดย
การปักดําหรือการโยน ซ่ึงการปักดํานั้นอาจจะใช้การปักดําด้วย
แรงงานหรือใช้เคร่ืองดํานา เม่ือเปรียบเทียบผลผลิตจะพบว่าการ
ปักดําจะให้ผลผลิตท่ีสูงกว่าและประหยัดเมล็ดพันธ์ุกว่าการปลูก
ด้วยเมล็ด เพราะการหว่านท่ัวไปมักประสบปัญหาเรื่องวัชพืชใน
นาข้าว แม้ว่าการปลูกข้าวด้วยการปักดําจะให้ผลผลิตท่ีสูง แต่
ปัญหาด้านแรงงาน รวมท้ังราคาค่าจ้างแรงงานท่ีเพ่ิมสูงข้ึนทําให้
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เกษตรบางส่วนต้องใช้การหว่านแทน จึงทําให้ได้รับผลผลิตตํ่า ใน
ส่วนบางพ้ืนท่ีมีการใช้เครื่องหยอดข้าวท่ีพ่วงกับรถแทรคเตอร์หรือ
การรากด้วยคน  

การพัฒนาเทคโนโลยีเคร่ืองจักรในการเกษตรพบท้ังในและ
ต่างประเทศท่ีนําเอาระบบขับเคลื่อนอัตโนมัติมาช่วยทํางาน เพ่ือ
ลดการทํางานด้วยแรงงานคน เช่น การใช้ระบบ GPS (Global 
Position System) ควบคุมรถแทรกเตอร์ ท่ีเสนอโดย เกรียงไกร 
แซมสีม่วง และคณะ (2560) ระบบหยอดข้าวแบบอัตโนมัติถูก
นําเสนอโดย มงคล เอกปัญญาพงศ์ และคณะ (2557) เป็นต้น 
โดยระบบการนําทางแบบอัตโนมัติด้วยการประยุกต์ใช้ระบบ GPS 
มาใช้นั้นจะเข้ามาช่วยในส่วนการกําหนดทิศทาง หรือวางแผนการ
เคลื่อนท่ีของเคร่ืองต้นกําลัง  

ในการออกแบบเคร่ืองหยอดข้าวแบบอัตโนมัติท่ีควบคุมด้วย 
GPS ได้มีการนํามาใช้อย่างแพร่หลายในปัจจุบัน อาทิ เช่น การนํา
ทางโดยใช้ประกอบกับการระบุตําแหน่งของตนเอง ประกอบกับ
ระบบ GPS ได้มีราคาถูกลง ทําให้มีการติดต้ังบนอุปกรณ์หลาย
ประเภทเพื่อใช้งาน ในปัจจุบันมีผู้คิดค้นยานยนต์ไร้คนขับ แต่ยังมี
ต้นทุนในการสร้างท่ีสูง และยังไม่แพร่หลายโดยเฉพาะในประเทศ
ไทยเทคโนโลยีดังกล่าวยังไม่มีให้เห็นมากนัก สําหรับการพัฒนา
ระบบนําทางด้วย GPS ในประเทศไทย มีใช้อย่างแพร่หลาย
โดยเฉพาะระบบการนําทาง ระบบติดตามรถยนต์ หรือใช้งานทาง
ได้การเกษตรให้รถทางการเกษตรท่ีมีอยู่สามารถใช้งานได้ง่ายข้ึน 
และมีประสิทธิภาพในการทํางาน (Odolinski et al., 2017) 

ในงานวิจัยนี้ได้เสนอการประยุกต์ใช้ระบบ GPS ท่ีติดต้ังในตัว
รถสําหรับเคร่ืองหยอดข้าว เพ่ือทดสอบความแม่นยําในการ
เคลื่ อน ท่ี ในแปลง  สํ าห รับ เป็ นแนวทาง นํ า ไป พัฒนา ใน
เครื่องจักรกลเกษตรอ่ืนๆ  

2 อุปกรณ์และวิธีการ 

2.1 ส่วนประกอบของเคร่ือง 
ส่วนประกอบของการออกแบบและพัฒนาระบบนําทางด้วย 

GPS สําหรับเคร่ืองหยอดข้าวระบบควบคุมการเคลื่อนท่ีของ
เครื่องหยอดการติดต้ังระบบ GPS ในตัวรถท่ีมีต้นกําลังขนาด 6.5 
hp และมีระบบขับเคลื่อน 4 ล้อ โดยอุปกรณ์และลักษณะการ
ติดต้ังแสดงดัง Figure 1 ดังนี้  

 
Figure 1 GPS navigation for a vehicle system. 

ใน Figure 1 การควบคุมการเลี้ยวสามารถทําได้เม่ือระบบ 
GPS ตรวจจับตําแหน่งแล้วพบว่าตําแหน่งของรถอยู่นอกเส้นทาง
ท่ีกําหนดหรือได้รับคําสั่งจากรีโมตคอนโทรลให้มีการเลี้ยว โดย
บอร์ด pixhawk จะประมวลผลและส่งสัญญาณผ่านชุดควบคุมท่ี
มีการปรับแรงดันไฟฟ้าผ่านชุดรีเลย์ให้ระบบการเลี้ยวท่ีมีมอเตอร์
ขนาด 250 W แรงดันไฟกระแสตรง 12 V หมุนไปในทิศทางท่ี
บังคับพวงมาลัยของตัวรถและขณะเดียวกนัระบบคลัสซ์



วารสารสมาคมวิศวกรรมเกษตรแห่งประเทศไทย ปีท่ี 31 ฉบับท่ี 2 (2568), 1-7 

3 

 
Figure 2 Position for the device installation of the machine. 

แบบแม่เหล็กไฟฟ้าจะทํางานเพ่ือส่งถ่ายกําลังจากฟันเฟืองโซ่
ท่ีรับจากมอเตอร์ไปยังแกนพวงมาลัยรถด้วยฟันเฟืองโซ่ท่ีมีอัตรา
ทด 3:1 และระบบคลัสซ์จะหยุดทํางานเม่ือไม่มีสัญญาณเลี้ยว 
นอกจากนี้การเลี้ยวยังสามารถหมุนพวงมาลัยจากคนขับโดยจะไม่
ส่งผลต่อมอเตอร์เพราะระบบคลัสซ์หยุดทํางาน โดยการติดของ
ระบบควบคุมแสดงตาม Figure 2  

ตําแหน่งการออกแบบต่างๆ ใน Figure 2 มีรายละเอียด
ดังต่อไปน้ี 

1.  คือ โครงรถและระบบขับเคล่ือน  
2.   คือ เคร่ืองยนต์ขนาด 6.5 แรงม้า  
3.   คือ ระบบมอเตอร์ควบคุมการหมุนของพวงมาลัย 

4.   คือ พวงมาลัยบังคับด้วยมือ 
5.   คือ Telemetry เชื่อมต่อแบบไร้สาย 
6.   คือ เซนเซอร์ตรวจจับตําแหน่ง  
7.   คือ รีเลย์สําหรับจ่ายไฟให้มอเตอร์ 
8.   คือ บอร์ด pixhawk   
9.   คือ GPS Module 
10. คือ ชุดหยอดข้าวแบบ 8 แถว 
11. คือ แบตเตอร์รี 
12. คือ ชุดคันเร่งท่ีควบคุมด้วย servo motor 
13. คือ ชุดเบรกและคลัสซ์ 
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2.2 การควบคุมการเคลื่อนท่ีของตัวรถ 
การบังคับทิศทางของตัวรถจะสามารถทําได้อยู่ 3 วิธีการ คือ

วิธีแรกจะเป็นการใช้คนขับโดยการนั่งขับท่ีตัวรถ วิธีท่ีสองจะเป็น
การควบคุมทิศทางด้วยการบังคับทางไกลด้วยชุดรีโมตคอนโทรล
บังคับ สามารถสั่งเลี้ยวซ้าย-ขวา เร่งหรือหยุดรถด้วยปุ่มท่ีรีโมต
คอนโทรล และวิธีสุดท้ายจะเป็นการสร้างเส้นทางการเคลื่อนท่ี
ผ่านโปรแกรม Mission Planner ด้วยการรับตําแหน่งของ GPS 
module  ซ่ึงจะส่งสัญญาณไปยังบอร์ด pixhawk ท่ีใช้การตั้งค่า
ด้วยโปรแกรม Mission Planner เม่ือสัญญาณตําแหน่งจาก GPS 
ท่ีอยู่ในรูปแบบละติตูทและลองจิตูด ถูกส่งมาโปรแกรม Mission 
Planner จะคํานวณตําแหน่งปัจจุบันเปรียบเทียบกับเส้นทางท่ีได้
กําหนดไว้ในโปรแกรมจะส่งสัญญาณออกมาผ่านบอร์ด pixhawk 
และสั่งให้เซอร์โวมอเตอร์แต่ละตัวทํางาน เพ่ือจะให้บังคับการ
เลี้ยวของตัวรถท่ีถูกต้องตามเส้นทาง โดยการกําหนดเส้นทางการ
เคลื่อนท่ีแสดงใน Figure 3  

 
Figure 3 pattern for driving a vehicle. 

Figure 4 แสดงลําดับการทํางานของการควบคุมการเคลื่อนท่ี
ของตัวรถสําหรับการใช้ระบบ GPS เม่ือระบุเส้นในโปรแกรมและ 
GPS ตรวจจับตําแหน่งจะส่งสัญญาณไปยังระบบตวบคุมการเลี้ยว
ของตัวรถให้ตรงกับท่ีได้ต้ังกําหนดเอาไว้ 

 
Figure 4 Automatic with GPS navigation for the vehicle. 

2.3 การตั้งค่าการเคลื่อนท่ีของตัวรถ 
การปรับจูนระบบ  PID Control (proportional integral 

derivative control) ในโปรแกรม Mission Planner ซ่ึงจะถูกใช้
สําหรับการควบคุมการเคลื่อนท่ีของตัวรถของเคร่ืองหยอดข้าวใน
งานวิจัยนี้ เม่ือต้ังค่าให้มีการเคลื่อนแบบอัตโนมัติจะพบว่า ระบบ
การบังคับเลี้ยวท่ีสั่งงานให้พวงมาลัยตัวรถมีการเลี้ยวแบบ
กระทันหันหรือไม่รักษาตําแหน่งเส้นทางท่ีได้ถูกกําหนดไว้ ซ่ึงใน
การแก้ไขจะต้องมีการปรับต้ังรูปแบบการควบคุมในโปรแกรม 
Mission Planner ซ่ึ งจะ ต้ังค่ าของระบบ  PID Control เป็น
กระบวนการท่ีนํามาใช้ในระบบการควบคุม โดยสามารถแก้ไข

ปัญหาการเกิด Offset Error ท่ีสถานะคงตัวของระบบได้ โดยการ
ปรับจูน PID ในโปรแกรมจะต้องเข้าไปต้ังค่าในโปรแกรม Mission 
Planner โดยเข้าไปท่ีหน้า config/Tunning แล้วไปท่ี Basic 
tuning วิ ธี ก า รป รั บ จู น  PID หรื อ  Proportional ON-OFF 
Control หรือ Bang-bang Controller เป็นกระบวนการควบคุม
แบบดัง เ ดิม  ซ่ึ ง มักจะเกิดปัญหาในเรื่ อ งของการ เกิดค่ า 
Overshoot หรือ Undershoot โดยการใช้งานตัวควบคุมแบบ 
On-Off Control นั้น จําเป็นต้องมีการต้ังค่า Hysteresis ในการ
ควบคุมด้วย (อามิณฑ์ หล้าวงศ์ และคณะ. 2563)  

สําหรับการต้ังค่าของ P Control (Proportional Control) 
ท่ีเป็นกระบวนการควบคุมท่ีออกแบบมาเพ่ือแก้ไขปัญหาของการ
เกิด Overshoot หรือ Undershoot ซ่ึงทําให้ลดลงได้ แต่ก็ยังไม่
สามารถเข้าสู่ค่า Set Point หรือตําแหน่งท่ีต้องการ เนื่องจากเกิด
ค่า Offset Error ท่ีสถานะคงตัวของระบบ แสดงใน Figure 5. 

 
Figure 5 P Control setting with OFFSET Error. 

ในการปรับระบบให้มีเสถียรภาพ ข้ันแรกให้ต้ังค่าอัตราขยาย
ปริพันธ์ (Ki) และอัตราขยายอนุพันธ์ (Kd) เป็นศูนย์ และเพ่ิมค่า
อัตราขยายสัดส่วน (Kp) จนกระทั่งสัญญาณขาออกเกิดการแกว่ง 
(oscillate) แล้วต้ังค่า Kp ให้เหลือคร่ึงหนึ่งของค่าท่ีทําให้เกิดการ
แกว่งสําหรับการตอบสนองชนิด quarter amplitude decay 
แล้วเพ่ิม Kd จนกระทั่งค่า offset ถูกต้องในเวลาท่ีพอเพียงของ
กระบวนการ แต่ถ้า Kd มากไปจะทําให้ไม่ความเสถียร หาก
ต้องการให้เพ่ิมค่า Ki จนกระทั่ง loop การเคลื่อนท่ีอยู่ในระดับท่ี
ยอมรับได้ แต่หากค่าของ Ki มากเกินไปจะเป็นเหตุให้การ
ตอบสนองและ Overshoot เกินท่ีจะยอมรับได้ โดยท่ัวไปการ
ปรับ PID การเกิด Overshoot เล็กน้อยจะช่วยให้เข้าสู่จุดท่ี
ต้องการ เร็ ว ข้ึน  แต่ ในบางระบบไ ม่สามารถยอมให้ เ กิ ด 
Overshoot ได้และถ้าค่า Kp น้อยเกินไปก็จะทําให้เกิดการแกว่ง 
โดยการต้ังค่าใน Table 1 และลักษณะของทิศทางสําหรับการ
ปรับต้ังจะแสดงใน Figure 6 โดยเม่ือรถอยู่ในแนวเส้นท่ีกําหนดก็
จะเคลื่อนท่ีเรื่อยๆ และหากตรวจพบว่าทิศทางเริ่มมีการเบี่ยงไป
ทางซ้ายบอร์ด pixhawk จะส่งสัญญาณสั่งให้วงจรของระบบ
พวงมาลัยของรถให้เลี้ยวขวาแบบช้าๆ เพ่ือรักษาทิศทางและไม่ให้
ตัวรถเหวี่ยงเข้าเร็วเกินไป และในทางกลับกันหาตรวจพบว่าทิศ
ทางการเคลื่นท่ีของตัวรถเริ่มออกนอกเส้นทางไปทางขวาบอร์ด 
pixhawk ก็จะสั่งให้ตัวรถเลี้ยวซ้ายแบบค่อยๆ เข้าเส้น เพ่ือรักษา
ความสมดุลของตัวรถเช่นกัน (Ang et al., 2005). 
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Figure 6 PID - Line follower simulation. 
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3 การทดสอบและบันทึกผล 
การทดสอบการเคล่ือนท่ีของระบบนําเส้นทางด้วย GPS 

สําหรับเคร่ืองหยอดข้าวเม่ือได้ปรับจูนและการต้ังค่าการเคลื่อนท่ี
ของตัวรถจนได้เสร็จสิ้น จากนั้นจะทําการทดสอบ 2 รูปแบบ คือ 
รูปแบบแรกจะเป็นการวัดความคลาดเคล่ือนจากตําแหน่งเร่ิมต้น
และตําแหน่งสุดท้าย รูปแบบท่ีสองจะเป็นการตรวจวัดระยะความ
ผิดพลาดท่ีเกิดข้ึนจากการเคลื่อนท่ีเป็นแนวเส้นตรง ซ่ึงในแต่ละ
รูปแบบจะทําการต้ังค่าความเร็วรอบของเครื่องยนต์ให้ตัวรถมี
ความเร็วเชิงเส้น 3 ระดับ 0.2 0.3 และ 0.4 m s-1 

3.1 ความผิดพลาดจากจุดเริ่มต้น-จุดสุดท้าย 
ในการทดสอบระบบนําเส้นทางด้วย GPS สําหรับเคร่ือง

หยอดข้าว รูปท่ีแรกจะทดสอบระบบระยะความผิดพลาดการ
เคลื่อนท่ีแนวเส้นตรงโดยกําหนดเส้นทางในโปรแกรม Mission 
Pianner เพ่ือต้ังพิกัด GPS ในพ้ืนท่ีท่ีกําหนดในการทดลอง เป็น
ระยะทาง 400 m เป็นรูปสี่เหลี่ยม การกําหนดจุดพิกัด GPS จะ
เร่ิมต้นและจุดสดุท้ายให้เป็นจุดเดียวกัน เพ่ือเช็คความแม่นยําของ 
GPS ซ่ึงตัวรถจะกลับมาจอดจุดเดิมแล้วตรวจทําการวัด ระยะจุด
จอดกับจุดเร่ิมต้นระยะห่างกัน โดยการทดลองซํ้า ท้ังหมด 5 คร้ัง 
แล้วบันทึกผล Figure 7. จะแสดงรูปแบบเส้นทางท่ีได้กําหนดใน
โปรแกรม Mission Pianner  

 
Figure 7 Pattern for testing the distance of start-stop. 

3.2 ความผิดพลาดการเคลื่อนท่ีในแนวเส้นตรง 
การทดสอบการเคล่ือนท่ีในระยะทางตรงเป็นระยะ 100 m 

โดยจะทําการต้ังเส้นทางให้รถว่ิงระบบอัตโนมัติ รถจะว่ิงเป็น
เส้นตรงแล้วก็ทําการวัด จุดคลาดเคลื่อนซ้าย-ขวา ตามท่ีรถ
เคลื่อนท่ี  ทําการทดลองแบบน้ีใน 1 รอบจะได้ในการวัดระยะ ใน
แต่ละระยะทุกๆ 10 m จนสิ้นสุด 100 m ซ่ึงในแต่ละจุดท่ีห่าง 
10 m จะให้เคร่ืองหมายในการบันทึกผลดังนี้ (+) เม่ือตัวรถอยู่
ทางด้านขวาของแนวเส้นตรง และ (-) เม่ือตัวรถอยู่ทางด้านซ้าย
ของแนวเส้นตรง และบริเวณตําแหน่งกลางของตัวรถจะใช้ผงปูน
ขาวให้เคร่ืองหยอดโรยเพ่ือแสดงแนวในการเคลื่อนท่ีสําหรับวัด
ระยะห่างท่ีระยะท่ีได้กําหนดเอาไว้ Figure 8 จะแสดงการตั้ง
รูปแบบตําแหน่งการเคลื่อนท่ีของตัวรถในแนวเส้นตรงและ
ตําแหน่งการบันทึกผล 

 
Figure 8 Pattern for straight-line error. 

4 ผลและวิจารณ์ 

4.1 ผลการทดสอบระยะจุดเริ่มต้น – จุดสุดท้าย 
การทดสอบระยะจุดเร่ิมต้น–จุดสุดท้าย เม่ือมีการปรับการ

ปรับจูนระบบเสถียรภาพของบอร์ดและการทํางานของระบบ
มอเตอร์ในหัวข้อ 2.3 ท่ีทําให้การเข้าแนวการเคลื่อนท่ีมีค่า
เหมาะสมแล้วนั้น ผลการทดสอบระยะห่างจากการทดสอบจาก
จุดเร่ิมต้น - สิ้นสุด โดยใช้ความเร็วของตัวรถในการเคลื่อนท่ี 0.2 
0.3 และ 0.4 m s-1 ผลพบว่าการใช้ความเร็วมากจะมีผลต่อระยะ
ความผิดพลาดอย่างมีนัยสําคัญคือ ท่ีความเร็ว 0.2 0.3 และ 0.4 
m s-1 มีค่าเฉลี่ยและความเบี่ยงเบนของระยะห่างท้ัง 5 คร้ัง
เท่ากับ 1.48±0.19,  1.84±0.15 และ 2.50±0.25 m. ซ่ึง
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ระยะห่างมากสุดจากการทดสอบจะเกิดข้ึนอยู่ท่ีความเร็ว 0.4 m 
s-1 ท่ีระยะ 2.8 m. และระยะห่างน้อยสุดจากการทดสอบจะมีค่า
เท่ากับ 1.2 m ท่ีใช้ความเร็วรถ 0.2 m s-1 แสดงใน Figure 9 ผล
การทดสอบของระยะจุดเร่ิมต้นท่ีเกิดข้ึนจะส่งผลต่อการทํางาน
ของระบบการเคลื่นท่ีของตัวรถหยอดข้าวในลําดับการทํางานใน
รอบถัดๆ ไป ซ่ึงอาจจะส่งผลทําให้แนวของแถวในการหยอดไม่
ขนานกันในแต่ละรอบ และจากระยะห่างท่ีเกิดข้ึนยังมีผลต่อชุด
อุปกรณ์ GPS module ท่ี มีความแม่นยําในการระบุพิกัดไม่
ละเอียดสง่ผลทําให้บอร์ด pixhawk สั่งการผิดพลาดไปด้วย  

 
Figure 9 Result of testing for start-stop. 

4.2 ผลความผิดพลาดการเคลื่อนท่ีในแนวเส้นตรง 
ผลการทดสอบความแม่นยําในแนวเส้นตรงเม่ือมีการใช้

ความเร็วของตัวรถท่ีต่างกันพบว่า ความเร็วจะมีผลต่การแกว่ง
ของตัวรถในแนวเส้นตรง คือ เม่ือใช้ความเร็วตํ่าในการทดสอบใช้ 
0.2 m s-1 เส้นทางการเคลื่นท่ีของตัวรถจะมีลักษณะเคลื่อนท่ีใน
รูปแบบสลับฟันปลา โดยทิศทางของรถจะเบี่ยงซ้ายขวาสลับกัน 
และมีระยะความผิดพลาดจากแนวเส้นตรงอยู่ในระยะตํ่า ซ่ึงจาก
การทดสอบระยะท่ีใช้ความเร็ว 0.2 m s-1 มีความผิดพลาดมาก
ท่ีสุดท่ีระยะ 55 cm ดังแสดงใน Figure 10 ซ่ึงเม่ือเพ่ิมความเร็ว
ของตัวรถจาก 0.2 เป็น 0.3 และ 0.4 m s-1 จะส่งผลต่อการ
ควบคุมของพวงมาลัยอย่างรวดเร็วขณะรถกําลังเคลื่อนท่ีและจะ
เกิดความผิดพลาดจากแนวเส้นตรงมากกว่าการใช้ความเร็วใน
การเคล่ือนท่ีของรถท่ีช้ากว่า และยังส่งผลทําให้ตัวรถเบี่ยงออก
นอกเส้นทางซ้าย หรือกว่าในระยะจุดในการวัดท่ีต่อเนื่องกัน  

จากผลทดสอบพบว่าการทดสอบค่าความผิดพลาดของ
ตําแหน่งของรถในงานวิจัยให้ค่าผิดพลาดสูงกว่าผลงานวิจัยของ 
Valentea. et al., (2020) ซ่ึงผลเกิดจากระบบของยานพาหนะ
ในงานวิจัยใช้รถท่ีเป็นโครงสร้างของเคร่ืองดํานาท่ีเป็นโครงสร้าง
ขนาดใหญ่ จึงส่งผลต่อระยะของตําแหน่งในการทดสอบ  

 
Figure 9 Result for testing of straight-line error. 

5 สรุปผล 
การควบคุมการขับเคล่ือนตัวรถสําหรับพ่วงท้ายอุปกรณ์

หยอดข้าว โดยใช้ระบบ GPS module ร่วมกับบอร์ด pixhawk
และใช้โปรแกรม Mission Pianner ในการกําหนดค่าและทิศทาง
ในการเคล่ือนท่ี ซ่ึงจากผลการทดสอบพบว่าปัจจัยในการส่งผลใน
การควบคุมการเคลื่อนท่ีได้แก่ ปัจจัยแรกคือ ระบบอุปกรณ์เช่น
มอเตอร์บังคับการเลี้ยวซ้าย-ขวาท่ีทํางานควบคู่กับระบบคลัสซ์
ไฟฟ้าจะต้องใช้รีเลย์ท่ีทนกระแสสูง เพ่ือการทํางานที่ต่อเนื่อง  
ปัจจัยท่ีสองคือ การตั้งค่าต่างๆ ในโปรแกรม Mission Pianner 
อย่างเช่น คือ Kp, Ki และ Kd จะต้องทําการปรับจูนให้มีความ
เหมาะสมจึงจะส่งผลทําให้ตัวรถมีเสถียรภาพ และปัจจัยสุดท้าย
คือการต้ังค่าความเร็วในการทํางานของตัวรถท่ีเหมาะสมกับ
สภาวะของแปลงหรือสภาพพ้ืนผิวในการเคลื่อนท่ีจะทําให้ทิศทาง
ในการเคล่ือนท่ีไปในตําแหน่งท่ีถูกกําหนดเอาไว้ได้อย่างแม่นยํา 

อย่างไรก็ดี งานวิจัยนี้ ยังเป็นต้นแบบสําหรับท่ีจะทําการ
พัฒนา ต่อยอดใ ห้สามารถ ทํางานได้ อ ย่ า งแ ม่น ยําและ มี
ประสิทธิภาพ เพ่ือเป็นเคร่ืองมือหรืออุปกรณ์ท่ีจะช่วยทํางานใน
งานเกษตร เพ่ือลดค่าใช้จ่ายหรือทดแทนปัญหาการขาดแคลน
แรงงานในภาคการเกษตรได้ในอนาคต  
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