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บทคััดย่่อ
		บ  ทความวิิจััยครั้้�งนี้้�มีีจุุดมุ่่�งหมายเพื่่�อสร้้างหุ่่�นยนต์์ ABU 2022 ให้้สามารถทำภารกิิจ “พิิชิิตวััฏจัักรหอคอย  

สู่่�ดิินแดนภารตะ” โดยการประยุุกต์์ใช้้ไมโครคอนโทรลเลอร์์บอร์์ดอาดููโน่่ในการควบคุุมระบบกลไกของหุ่่�นยนต์์โดยการ

รับัสัญัญาณอิินพุตุจาก จอยสติ๊๊�ก เพลย์์สเตชั่่�นรุ่่�น พีเีอสสอง ไร้้สายสำหรัับ อาดููโน่่ เพื่่�อส่ง่สัญัญาณไปควบคุมชุดุขับัเคลื่่�อน

มอเตอร์์และชุุดควบคุมระบบนิวเมติิกส์์ โดยมีีวัตัถุุประสงค์์ดัังนี้้� 1) เพื่่�อศึกึษาและออกแบบโครงสร้้างหุ่่�นยนต์์ 2) เพื่่�อศึกึษา 

และออกแบบระบบควบคุมมอเตอร์์ด้้วยบอร์์ดไมโครคอนโทรลเลอร์์ Arduino 3) เพื่่�อให้้การออกแบบหุ่่�นยนต์์ได้้สอดคล้้อง

กัับกติิกาและเงื่่�อนไขของการแข่่งขััน ซ่ึ่�งมีีการดำเนิินงานของหุ่่�นยนต์์ประกอบด้้วย 1) หุ่่�นยนต์์ตััวที่่�แรกต้้องทำภารกิิจ

ทำลายหอคอยลาโกริิ 2) หุ่่�นยนต์์ตััวที่่�สองต้้องโยนลููกบอลไปที่่� บอลที่่�วางไว้้บนตััวหุ่่�นยนต์์ ซึ่่�งอยุ่่�สููงจากพื้้�น 1,300 มม. 

และมีีระยะห่่าง 3,500 มม. และ 3) ให้้หุ่่�นยนต์์ไปคลีีบลาโกริิจากพื้้�น แล้้วนำขึ้้�นมาวางบนฐานสููง 200 มม. ที่่�อยู่่�ห่่าง 

ออกไปอย่่างน้้อย 1000 มม. ผลการทดลองปรากฏว่่าการออกแบบโครงสร้้างของหุ่่�นยนต์์ ABU 2022 โดยการใช้้ 

บอร์์ดไมโครคอนโทรลเลอร์์ Arduino Mega 2560 เข้้ามาเป็็นหน่่วยประมวลผลควบคุุมการทำงานตามคำสั่่�งของจอย 

PlayStation 2 และส่่งข้้อมููลมาที่่�บอร์์ดไมโครคอนโทรลเลอร์์ Arduino Mega 2560 เข้้ามาประมวลผลตามคำสั่่�งในการ

บัังคัับหุ่่�นยนต์์โดยวิิธีีการควบคุุมจะควบคุุมโดยการเขีียนโปรแกรม และการทำงานของโปรแกรมลงในบอร์์ดไมโคร

คอนโทรลเลอร์์ Arduino Mega 2560 เพื่่�อให้้หุ่่�นยนต์์ R1 และ R2 ทำงานตามกฎ กติิกา เพื่่�อควบคุุมอุุปกรณ์์ควบคุุม

ต่่าง ๆ  เพื่่�อพััฒนาก่่อให้้เกิิดประโยชน์์และเพิ่่�มประสิิทธิิภาพของการศึึกษาและออกแบบโครงสร้้างหุ่่�นยนต์์ ให้้สามารถทำ

ภารกิิจ “พิิชิิตวััฏจัักรหอคอย สู่่�ดิินแดนภารตะ” นั้้�นได้้  

คำสำคััญ : หุ่่�นยนต์์  ไมโครคอนโทรลเลอร์์  ระบบควบคุุมมอเตอร์์  ระบบนิิวเมติิกส์์

Abstract
		  This research paper aims to create a robot ABU 2022 that can perform the mission “Conquest 

the Tower Cycle to into the Land of Bharat” by applying an Arduino microcontroller board to control 

the mechanical system of the robot by receiving signals. The input from the Joystick play station PS2 

wireless for Arduino is used to send signals to control motion motor drives and pneumatic controllers. 

with the following objectives: 1) To study and design the structure of robots. 2) To study and design 

a motor control system with an Arduino microcontroller board and 3) In order to design the robot in 
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accordance with the rules and conditions of the competition. The operation of the robots consists of 

1) the first robot must destroy the Lagori Tower, 2) the second robot must throw a ball at Ball placed 

on the robot which is 1,300 mm above the floor and has a distance of 3,500 mm., and 3) let the  

robot go to the Lagori from the floor, and then placed on a 200 mm high base at least 1000 mm.  

The results of the experiment show that the structure of the ABU 2022 robot was designed by using 

the Arduino Mega microcontroller board as a processing unit to control operations according to the 

commands of the PlayStation 2 joystick and send data to the Arduino Mega microcontroller board. 

Arduino Mega 2560 processed the commands to control the robot by programming and executing the 

program into the Arduino Mega 2560 microcontroller board, so that the robots R1 and R2 performed 

according to the rules. Therefore, it allowed controlling various control devices to develop, create 

benefits and increase the efficiency of studying and designing robot structures to be able to perform 

missions. “Conquest the Tower Cycle to into the Land of Bharat”.    

Keywords : Robot, Microcontroller, Motor control system, Pneumatic system

1. บทนำ
		  ปัจัจุบุันัเทคโนโลยีทีางด้้านการพัฒันาหุ่่�นยนต์เ์ป็น็อีีกด้้านหนึ่่�งที่่�ได้้รับัความสนใจจากเยาวชนไทย โดยการแข่ง่ขันั

หุ่่�นยนต์ใ์นระดับัชาติมิีหีลายประเภทแตกต่า่งกันัไปในทุกุ ๆ  ปี ีทั้้�งในด้้านของการออกแบบกลไกของหุ่่�นยนต์ ์(Khankasikam 

and Pilathoi, 2016) และการเขีียนโปรแกรมควบคุุมการทำงานของหุ่่�นยนต์์ (Prakansamut,1991) ให้้เหมาะสมกัับ

การแข่่งขัันในแต่่ละปีีรวมถึึงปััญหาและอุุปสรรคต่่าง ๆ ที่่�เกิิดขึ้้�นโดยเฉพาะความรู้้�ความสามารถที่่�เกี่่�ยวข้้องกัับหุ่่�นยนต์์ 

(Muangjaroen and  Bowonwattanadilok, 2018) ทำให้้เห็็นและได้้เรีียนรู้้�สิ่่�งใหม่่ ๆ จากประสบการณ์์ที่่�ได้้รัับ เอบีียูู

โรบอตคอนเทสต์์ (ABU Robot Contest) หรืือที่่�เรีียกสั้้�น ๆ ว่่า “ABU Robocon” เป็็นการการแข่่งขัันหุ่่�นยนต์์ของ

นัักศึึกษาในระดัับอาชีีวศึึกษา และระดัับอุุดมศึึกษา ที่่�จััดขึ้้�นเป็็นประจำทุุกปีี โดยกติิกาที่่�ให้้หุ่่�นยนต์์ทำภารกิิจในแต่่ละปีี

จะให้้นานาประเทศสมาชิิกของเอบีียููจะหมุุนเวีียนผลััดเปลี่่�ยนกัันเป็็นเจ้้าภาพทุุก ๆ  ปีี (Kotmanee and Muangjaroen, 

2022)

		จ  ากอดีีตที่่�ผ่่านมาทางสาขาวิิชาวิิศวกรรมอิิเล็็กทรอนิิกส์์และโทรคมนาคม ได้้เข้้าร่่วมแข่่งขัันในปีี พ.ศ. 2556 ได้้

สร้้างหุ่่�นยนต์์เข้้าแข่่งขััน ABU 2013 ชื่่�อ “หุ่่�นยนต์์พิทิักัษ์์ รักัโลกสีีเขีียว” ประเทศเวีียดนามเป็็นผู้้�ออกแบบเกมการแข่่งขััน

ในฐานะเจ้้าภาพ ต่่อมาในปีี พ.ศ. 2557 ได้้สร้้างหุ่่�นยนต์์เข้้าแข่่งขััน ABU 2014 ชื่่�อ “อุ่่�นไอรััก” โดยประเทศอิินเดีียเป็็น

ผู้้�ออกแบบเกมการแข่่งขัันในฐานะเจ้้าภาพ ต่่อมาในปีี พ.ศ. 2558 ได้้สร้้างหุ่่�นยนต์์เข้้าแข่่งขััน ABU 2015 ชื่่�อ “หุ่่�นยนต์์

แบดมิินตััน” โดยประเทศอิินโดนีีเซีียเป็็นผู้้�ออกแบบเกมการแข่่งขัันในฐานะเจ้้าภาพ (Muangjaroen, 2017) ต่่อมาในปีี 

พ.ศ. 2559 ได้้สร้้างหุ่่�นยนต์์เข้้าแข่่งขััน ABU 2016 ชื่่�อ “พลัังงานบริิสุุทธิิจุุดประกายโลก” ประเทศไทยเป็็นผู้้�ออกแบบ

เกมการแข่่งขัันในฐานะเจ้้าภาพ (Muangjaroen, 2017) ต่่อมาในปีี พ.ศ. 2560 ได้้สร้้างหุ่่�นยนต์์เข้้าแข่่งขััน ABU 2017 

ชื่่�อ “ยุุทธการจานร่่อน” โดยประเทศอินโดนีีเซีียเป็็นผู้้�ออกแบบเกมการแข่่งขัันในฐานะเจ้้าภาพ (Muangjaroen &  

Bowonwattanadilok, 2018) ต่่อมาในปีี พ.ศ. 2561 ได้้สร้้างหุ่่�นยนต์์เข้้าแข่่งขััน ABU 2018 ชื่่�อ “ลููกช่่วงมัังกรบิิน” 

โดยประเทศเวีียดนามเป็็นผู้้�ออกแบบเกมการแข่่งขัันในฐานะเจ้้าภาพ (Muangjaroen, 2020) ต่่อมาในปีี พ.ศ. 2562  

ได้้สร้้างหุ่่�นยนต์์เข้้าแข่่งขััน ABU 2019 ชื่่�อ “ขี่่�ม้้าส่่งสาร สะท้้านขุุนเขา” โดยประเทศมองโกเลีียเป็็นผู้้�ออกแบบเกม 

การแข่่งขัันในฐานะเจ้้าภาพ (Muangjaroen & Kotmanee, 2021) ต่่อมาในปีี พ.ศ. 2563 ได้้สร้้างหุ่่�นยนต์์เข้้าแข่่งขััน 

ABU 2020 ชื่่�อ “โรโบ รัักบี้้�” โดยประเทศฟิิจิิ เป็็นผู้้�ออกแบบเกมการแข่่งขัันในฐานะเจ้้าภาพ (Muangjaroen &  

Sukruen, 2021) และต่่อมาในปีี พ.ศ. 2564 ได้้สร้้างหุ่่�นยนต์์เข้้าแข่่งขััน ABU 2021 ชื่่�อ “ดวลเกาทััณฑ์์  สานฝัันสู่่�แดน

มัังกร” โดยประเทศจีีน เป็็นผู้้�ออกแบบเกมการแข่่งขัันในฐานะเจ้้าภาพ (Muangjaroen & Kotmanee, 2022) จากอดีีต
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ตั้้�งแต่่ปีี พ.ศ. 2553 จนถึึงปััจจุบัันทางสาขาวิิชาวิิศวกรรมอิิเล็็กทรอนิิกส์์และโทรคมนาคมเข้้าร่่วมการแข่่งขัันหุ่่�นยนต์์ 

ส.ส.ท. ชิิงแชมป์์ประเทศไทย เพื่่�อเป็็นตััวแทนประเทศไทยเข้้าร่่วมแข่่งขัันในระดัับนานาชาติิ จึึงจำเป็็นต้้องอาศััยความรู้้�

ความเข้้าใจ รวมถึึงความเหมาะสม เพื่่�อให้้หุ่่�นยนต์์สามารถทำงานได้้ตามเงื่่�อนไข

		ดั  ังนั้้�นคณะผู้้�วิิจััยจึึงได้้สร้้างและออกแบบหุ่่�นยนต์์ ABU 2022 “พิิชิิตวััฏจัักรหอคอย สู่่�ดิินแดนภารตะ” เข้้าร่่วม

การแข่่งขัันครั้้�งที่่� 21 การแข่่งขัันหุ่่�นยนต์์ ABU ชิิงชนะเลิิศประเทศไทย ประจำปีี พ.ศ. 2565 (ABU Robot Contest 

Thailand Championship 2022: ABU 2022) โดยใช้้ชื่่�อเกมการแข่่งขัันคืือ “ลาโกริิ (Lagori)” ซึ่่�งหุ่่�นยนต์์สองตััวจะต้้อง

ทำงานร่่วมกัันเพื่่�อทำคะแนนจากการที่่�ฝั่่�งผู้้�หาโยนบอลเพื่่�อทำลายหอคอยชื่่�อว่่า “ลาโกริิ (Lagori)” หลัังจากนั้้�นผู้้�หาต้้อง

พยายามที่่�จะสร้้างหอคอยขึ้้�นมาใหม่่โดยฝั่่�งผู้้�ตีีจะพยายามโยนลููกบอลเพื่่�อขััดขวางการสร้้างหอคอย และทำตามเงื่่�อนไข

กฎกติิกาของการแข่่งขัันหุ่่�นยนต์์และเป็็นการพััฒนาความรู้้� (Tanaon et al., 2011) และ (Noomuang et al., 2014) 

และศัักยภาพของผู้้�วิิจััย ซึ่่�งภายในการแข่่งขัันนั้้�นจะมีีกติิกาและเงื่่�อนไขที่่�เราต้้องทำให้้สำเร็็จภายในระยะเวลาที่่�กำหนด

1.1	วั ัตถุุประสงค์์ของการวิิจััย
	 1.1.1	 เพื่่�อศึึกษาและออกแบบโครงสร้้างของหุ่่�นยนต์์ ABU 2022

	 1.1.2	 เพื่่�อศึึกษาและออกแบบระบบควบคุุมมอเตอร์์ด้้วยบอร์์ดไมโครคอนโทรลเลอร์์ Arduino

	 1.1.3	 เพื่่�อออกแบบหุ่่�นยนต์์ได้้สอดคล้้องกัับกติิกาและเงื่่�อนไขของการแข่่งขััน ABU 2022

2. วิิธีีการทดลองหรืือวิิธีีการศึึกษา
2.1	ค วามเป็็นมาของเกมการแข่่งขััน
		  ลาโกริิ (Lagori) เป็็นการละเล่่นที่่�มีีมาแต่่โบราณที่่�เล่่นกัันมายาวนาน โดยมีีจุุดกำเนิิดจากทางใต้้ของประเทศ

อิินเดีีย ลาโกริิเป็็นเกมที่่�แพร่่หลายที่่�สุุดในอิินเดีีย ช่่วง ค.ศ. 1990 ได้้มีีการบัันทึึกเป็็นลายลัักษณ์์อัักษรใน คััมภีีร์์  

Bhagavata Purana ของศาสนาฮินิดููเมื่่�อ 5000 ปีกี่อ่น โดยกล่า่วว่า่พระกฤษณะได้้เล่น่เกมนี้้�กับัสหาย โดยผู้้�เล่น่แบ่ง่ออก

เป็็นสองทีีม (ทีีม 1: “ผู้้�หา” และ ทีีม 2: “ผู้้�ตีี”) เกมเริ่่�มจากการที่่�ฝั่่�งผู้้�หาโยนบอลเพื่่�อทำลายหอคอยชื่่�อว่่า “ลาโกริิ 

(Lagori)” หลัังจากนั้้�นผู้้�หาต้้องพยายามที่่�จะสร้้างหอคอยขึ้้�นมาใหม่่ ฝั่่�งผู้้�ตีีจะพยายามโยนลููกบอลเพื่่�อขััดขวาง

แชมปประเทศไทย เพ่ือเปนตัวแทนประเทศไทยเขารวมแขงขันในระดับนานาชาติ จึงจำเปนตองอาศัยความรูความเขาใจ รวมถึง

ความเหมาะสม เพ่ือใหหุนยนตสามารถทำงานไดตามเงื่อนไข 

ดังนั้นคณะผูวิจัยจึงไดสรางและออกแบบหุนยนต ABU 2022 “พิชิตวัฏจักรหอคอย สูดินแดนภารตะ” เขารวมการแขงขัน

ครั้งท่ี 21 การแขงขันหุนยนต ABU ชิงชนะเลิศประเทศไทย ประจำป พ.ศ.2565 (ABU Robot Contest Thailand Championship 2022: 

ABU 2022) โดยใชชื่อเกมการแขงขันคือ “ลาโกริ (Lagori)” ซ่ึงหุนยนตสองตัวจะตองทำงานรวมกันเพ่ือทำคะแนนจากการท่ีฝงผูหาโยนบอล

เพ่ือทำลายหอคอยชื่อวา “ลาโกริ (Lagori)” หลังจากนั้นผูหาตองพยายามท่ีจะสรางหอคอยข้ึนมาใหมโดยฝงผูตีจะพยายามโยนลูกบอลเพ่ือ

ขัดขวางการสรางหอคอย และทำตามเงื่อนไขกฎกติกาของการแขงขันหุนยนตและเปนการพัฒนาความรู (Tanaon et al., 2011) 

และ (Noomuang et al., 2014). และศักยภาพของผูวิจัย ซ่ึงภายในการแขงขันนั้นจะมีกติกาและเงื่อนไขท่ีเราตองทำใหสำเร็จ

ภายในระยะเวลาท่ีกำหนด 

1.1 วัตถุประสงคของการวิจัย 

1.1.1 เพ่ือศึกษาและออกแบบโครงสรางของหุนยนต ABU 2022 

1.1.2 เพ่ือศึกษาและออกแบบระบบควบคุมมอเตอรดวยบอรดไมโครคอนโทรลเลอร Arduino 

1.1.3 เพ่ือออกแบบหุนยนตไดสอดคลองกับกติกาและเงื่อนไขของการแขงขัน ABU 2022 
 

2. วิธีการทดลองหรือวิธีการศึกษา 

2.1 ความเปนมาของเกมการแขงขัน 

      ลาโกริ (Lagori) เปนการละเลนท่ีมีมาแตโบราณท่ีเลนกันมายาวนาน โดยมีจุดกำเนิดจากทางใตของ ประเทศอินเดีย 

ลาโกริเปนเกมท่ีแพรหลายท่ีสุดในอินเดีย ชวง ค.ศ. 1990 ไดมีการบันทึกเปนลายลักษณอักษรใน คัมภีร Bhagavata Purana ของ

ศาสนาฮินดูเม่ือ 5000 ปกอน โดยกลาววาพระกฤษณะไดเลนเกมนี้กับสหาย โดยผูเลนแบงออกเปนสองทีม (ทีม 1: “ผูหา” และ 

ทีม 2: “ผูตี”) เกมเริ่มจากการท่ีฝงผูหาโยนบอลเพ่ือทำลาย หอคอยชื่อวา “ลาโกริ (Lagori)” หลังจากนั้นผูหาตองพยายามท่ีจะ

สรางหอคอยขึ้นมาใหม ฝงผูตีจะพยายามโยนลูกบอลเพ่ือขัดขวาง 
 

 
 

ภาพที่ 1 เกมการแขงขนั 
  

2.2  รูปแบบของการแขงขนั 

       2.2.1 แตละทีมตองสรางหุนยนตจำนวน 2 ตัว (Robot 1, Robot 2)  

         2.2.2 การแขงขันมี 2 รอบ (รอบท่ี 1, รอบท่ี 2) ตอ 1 เกม  

       2.2.3 กรรมการจะกำหนดใหแตละทีมเลนบทบาทเปน Seeker (ผูหา) และ Hitter (ผูตี) โดยจะสลับกันไปในแตละ 

รอบ เชน รอบท่ี 1 ทีมสีแดงเปน Seeker (ผูหา) และทีมสีน้ำเงินเปน Hitter (ผูตี)ในรอบท่ี 2 ทีมสีแดงจะ สลับเปน Hitter (ผูตี) 

และทีมสนีำ้เงินจะสลับเปน Seeker (ผูหา)  

ภาพที่่� 1 เกมการแข่่งขััน

2.2	รู ูปแบบของการแข่่งขััน
	 2.2.1	 แต่่ละทีีมต้้องสร้้างหุ่่�นยนต์์จำนวน 2 ตััว (Robot 1, Robot 2) 

	 2.2.2	 การแข่่งขัันมีี 2 รอบ (รอบที่่� 1, รอบที่่� 2) ต่่อ 1 เกม 

	 2.2.3	 กรรมการจะกำหนดให้้แต่่ละทีีมเล่่นบทบาทเป็็น Seeker (ผู้้�หา) และ Hitter (ผู้้�ตีี) โดยจะสลัับกัันไปใน 

แต่่ละ รอบ เช่่น รอบที่่� 1 ทีีมสีีแดงเป็็น Seeker (ผู้้�หา) และทีีมสีีน้้ำเงิินเป็็น Hitter (ผู้้�ตีี)ในรอบที่่� 2 ทีีมสีีแดงจะ สลัับเป็็น 

Hitter (ผู้้�ตีี) และทีีมสีีน้้ำเงิินจะสลัับเป็็น Seeker (ผู้้�หา) 

	 2.2.4	 เมื่่�อเริ่่�มต้้นเกม Seeker (ผู้้�หา) จะทำการโยนลููกบอลไปที่่�กองแผ่่นลาโกริิ (Lagori) และตั้้�งแผ่่นลาโกริิกลัับ 

ขึ้้�นมาใหม่่ให้้เหมืือนในตอนเริ่่�มเกม Seeker (ผู้้�หา) จะได้้คะแนนตามจำนวนแผ่่นลาโกริิที่่�แตกออกจากกอง และตามจำนวน

แผ่่นลาโกริิที่่�ตั้้�งขึ้้�นมาใหม่่ 
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	 2.2.5	 Hitter (ผู้้�ตีี) โยนลููกบอลเพื่่�อป้้องกัันไม่่ให้้ Seeker (ผู้้�หา) สามารถตั้้�งกองแผ่่นลาโกริิกลัับขึ้้�นมาได้้

       2.2.4 เม่ือเริ่มตนเกม Seeker (ผูหา) จะทำการโยนลูกบอลไปท่ีกองแผนลาโกริ (Lagori) และต้ังแผนลาโกริกลับ 

ข้ึนมาใหมใหเหมือนในตอนเริ่มเกม Seeker (ผูหา) จะไดคะแนนตามจำนวนแผนลาโกริท่ีแตกออกจากกอง และตามจำนวนแผน   

ลาโกริท่ีต้ังขึ้นมาใหม  

       2.2.5 Hitter (ผูตี) โยนลูกบอลเพ่ือปองกันไมให Seeker (ผูหา) สามารถตั้งกองแผนลาโกริกลับขึ้นมาได 
 

 

 
 

 

ภาพที่ 2 สนามการแขงขนั 
 

 
 

                 ภาพที่ 3 สนามตอนเริ่มการแขงขัน                       ภาพที่ 4  ที่วางไวบนตัวหุนยนต 

 
 

ภาพที่ 5 ลักษณะของลาโกรทิี่จัดเรียงแลวไดถูกตอง 
 

       2.2.4 เม่ือเริ่มตนเกม Seeker (ผูหา) จะทำการโยนลูกบอลไปท่ีกองแผนลาโกริ (Lagori) และต้ังแผนลาโกริกลับ 

ข้ึนมาใหมใหเหมือนในตอนเริ่มเกม Seeker (ผูหา) จะไดคะแนนตามจำนวนแผนลาโกริท่ีแตกออกจากกอง และตามจำนวนแผน   

ลาโกริท่ีต้ังขึ้นมาใหม  

       2.2.5 Hitter (ผูตี) โยนลูกบอลเพ่ือปองกันไมให Seeker (ผูหา) สามารถตั้งกองแผนลาโกริกลับขึ้นมาได 
 

 

 
 

 

ภาพที่ 2 สนามการแขงขนั 
 

 
 

                 ภาพที่ 3 สนามตอนเริ่มการแขงขัน                       ภาพที่ 4  ที่วางไวบนตัวหุนยนต 

 
 

ภาพที่ 5 ลักษณะของลาโกรทิี่จัดเรียงแลวไดถูกตอง 
 

       2.2.4 เม่ือเริ่มตนเกม Seeker (ผูหา) จะทำการโยนลูกบอลไปท่ีกองแผนลาโกริ (Lagori) และต้ังแผนลาโกริกลับ 

ข้ึนมาใหมใหเหมือนในตอนเริ่มเกม Seeker (ผูหา) จะไดคะแนนตามจำนวนแผนลาโกริท่ีแตกออกจากกอง และตามจำนวนแผน   

ลาโกริท่ีต้ังขึ้นมาใหม  

       2.2.5 Hitter (ผูตี) โยนลูกบอลเพ่ือปองกันไมให Seeker (ผูหา) สามารถตั้งกองแผนลาโกริกลับขึ้นมาได 
 

 

 
 

 

ภาพที่ 2 สนามการแขงขนั 
 

 
 

                 ภาพที่ 3 สนามตอนเริ่มการแขงขัน                       ภาพที่ 4  ที่วางไวบนตัวหุนยนต 

 
 

ภาพที่ 5 ลักษณะของลาโกรทิี่จัดเรียงแลวไดถูกตอง 
 

ภาพที่่� 2 สนามการแข่่งขััน

ภาพที่่� 3 สนามตอนเริ่่�มการแข่่งขััน                          ภาพที่่� 4 ที่่�วางไว้้บนตััวหุ่่�นยนต์์

ภาพที่่� 5 ลัักษณะของลาโกริิที่่�จััดเรีียงแล้้วได้้ถููกต้้อง 

2.3	 ภารกิิจของหุ่่�นยนต์์ Seeker R1 และภารกิิจหุ่่�นยนต์์ Seeker R2 
		ภ  ารกิิจของหุ่่�นยนต์์ Seeker R1 คืือการ “ทำลายลาโกริิ”  เมื่่�อการแข่่งขัันเริ่่�มต้้น หุ่่�นยนต์์ R1 ขว้้าง Seeker 

Ball จากบริิเวณ R1SZ จะทำลายลาโกริิใน ช่่วงเวลาในการโยน 30 วิินาทีี ในขณะที่่�ขว้้าง Seeker Ball ผิิวสััมผััสพื้้�น 

ของหุ่่�นยนต์์จะต้้องไม่่ออกจากบริิเวณ R1SZ แต่่อนุุญาตให้้สามารถ มีีส่่วนของหุ่่�นยนต์์ยื่่�นออกนอกจากบริิเวณด้้านบน

ของ R1SZ ได้้  หุ่่�นยนต์์ Seeker R1 สามารถโยน Seeker Ball ได้้ครั้้�งละหนึ่่�งลููกเท่่านั้้�น หุ่่�นยนต์์ Seeker R1 สามารถ
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โยนลููกบอลได้้ต่อเนื่่�อง แต่่ต้้องโยนลููกต่่อลููกและการ “ทำลายลาโกริิ” จะเกิิดขึ้้�นเมื่่�อสถานการณ์์ใดสถานการณ์์หนึ่่�ง 

เกิิดขึ้้�นดัังต่่อไปนี้้� 

		  1.	 เมื่่�อหุ่่�นยนต์์ R1 ทำลายลาโกริิทั้้�ง 5 แผ่่น 

		  2.	 เมื่่�อ Seeker Ball ทั้้�งสามลููกได้้ถููกปาออกไป 

		  3.	 เมื่่�อเวลาในการโยนได้้หมดลง กรรมการจะให้้สััญญาณเมื่่�อ 1/2/3 สำเร็็จ 

		ภ  ารกิิจของหุ่่�นยนต์์ Seeker R2 คืือการ “กองลาโกริิ” กลัับขึ้้�นมาใหม่่นั้้�นหุ่่�นยนต์์ Seeker R2 สามารถออกจาก 

R2SZ ได้้หลัังจากเกิิดการ “ทำลายลาโกริิ” หุ่่�นยนต์์ Seeker R2 จะสามารถเข้้าสู่่�เขตลาโกริิ และกองลาโกริิขึ้้�นมาใหม่ ่

แต่่ถ้้าหุ่่�นยนต์์ Seeker R2 ทำ Ball on Head เกิิดการขยัับด้้วยตััวเอง ทีีมจะต้้องทำการรีีไทร์์ การแข่่งขัันจะยุุติิลงเมื่่�อ

เกิิดสถานการณ์์ใดสถานการณ์์หนึ่่�งดัังต่่อไปนี้้� 

		  1.	 เมื่่�อกองลาโกริิที่่�แตกลงได้้กองกลัับขึ้้�นขึ้้�นมาใหม่่ 

		  2.	 เมื่่�อ Seeker Ball ที่่�ถููกโยนโดยหุ่่�นยนต์์ Hitter R1 โดน Ball on Head หรืือท่่อหรืือแผ่่นที่่�วาง Ball on 

Head จน Ball on Head เกิิดการขยัับ “Ball on Head เกิิดการขยัับ” หมายถึึงลููกบอลอยู่่�ในสถานะที่่�แยกออกจากผิิว

ด้้านบนของท่่อที่่�วางลููกบอล 

		  3.	 เมื่่�อเวลาในการแข่่งขัันได้้ผ่่านไป 90 วิินาทีีหลัังจากเริ่่�มต้้นการแข่่งขััน 

2.4	 ภารกิิจของหุ่่�นยนต์์ Hitter R1 และภารกิิจหุ่่�นยนต์์ Hitter R2
		ภ  ารกิิจของหุ่่�นยนต์์ Hitter R1 เมื่่�อเวลาในการแข่่งขัันได้้ผ่่านไป 90 วิินาทีีหลัังจากเริ่่�มต้้นการแข่่งขััน ภาระกิิจ

ของหุ่่�นยนต์์ Hitter R1 คืือการโยนลููกบอลไปยััง Ball on Head บนหุ่่�นยนต์์Seeker R2 หุ่่�นยนต์์ R1 ยัังสามารถเก็็บ 

Hitter Ball มาจาก Ball Area ได้้อีีกด้้วย หลัังจากที่่�เกิิดการ “ทำลายลาโกริิ”, หุ่่�นยนต์์ R1 สามารถออกจากบริิเวณ 

R1SZ เพื่่�อเก็็บ Hitter Balls หุ่่�นยนต์์ Hitter R1 สามารถเก็็บลููกบอลมาจาก Ball Area หรืือรัับลููกบอลมาจากหุ่่�นยนต์์ 

R2 ในกรณีีที่่� เป็็นการรัับลููกบอลมาจาก R2 ลููกบอลจะต้้องไม่่สััมผััสกัับพื้้�นสนาม เมื่่�อลููกบอลจะไม่่สามารถนำมาใช้้ได้้เมื่่�อ

มีีการสััมผััสกัับพื้้�นสนามเมื่่�อหุ่่�นยนต์์ R1 เก็็บหรืือรัับลููกบอลได้้ หุ่่�นยนต์์ R1 สามารถโยนลููกบอลจากบริิเวณ R1SZ ไปยััง 

Ball on Head ของหุ่่�นยนต์์ Seeker R2  ขณะที่่�โยน Hitter Ball หุ่่�นยนต์์ R1 จะต้้องไม่่ออกจากบริิเวณ R1SZ และ 

จะต้้องไม่่มีีส่่วนใดยื่่�นออกจาก บริิเวณนี้้� Hitter Ball จะถููกโยนได้้ทีีละลููกเท่่านั้้�น หุ่่�นยนต์์จะสามารถโยนได้้อย่่างต่่อเนื่่�อง

เมื่่�อทำการโยนลููกบอลแบบลููกต่่อลููก ถ้้าหุ่่�นยนต์์ผู้้�ตีโียน Hitter Ball ไปโดนกองลาโกริิที่่�กำลังัวางกลัับขึ้้�นมาอยู่่�และมีีแผ่น่

ลาโกริทิี่่�แตกออกจากกอง จะถืือว่า่การแข่ง่ขันัยุตุิทิันัที ีโดยถืือว่า่การ “กองลาโกริ”ิ ของผู้้�หาสำเร็จ็ และผู้้�หาจะได้้คะแนน

เสมืือนว่่าแผ่่นลาโกริิทั้้�งหมดที่่�แตกออกจากกอง ตามที่่�ผู้้�หาได้้ขว้้างลููกบอลเพื่่�อทำลายลาโกริิในตอนเริ่่�มเกมได้้ถููกกอง 

กลัับขึ้้�นมาใหม่่สำเร็็จ หากหุ่่�นยนต์์ Hitter R1 ปา Hitter Ball ไปยัังส่่วนอื่่�นใดของหุ่่�นยนต์์ Seeker R2 นอกเหนืือจาก

แผ่่นและท่่อที่่�วาง Ball on Head และทำให้้ Ball on Head เกิิดการขยัับเกิิดขึ้้�น หุ่่�นยนต์์ Hitter R1 จะถููกบัังคัับให้้รีีไทร์์

และยัังไม่่สามารถแข่่งขัันต่่อได้้จนกว่่าจะผ่่านไปแล้้ว 15 วิินาทีี ในขณะเดีียวกัันทีีมของผู้้�หาจะต้้องหยุุดหุ่่�นยนต์์ Seeker 

R2 และเข้้ามาในสนามเพื่่�อวาง Ball on Head กลับัขึ้้�นมาในตำแหน่ง่เดิมิ Hitter Ball จะต้้องไม่โ่ดนกองลาโกริโิดยเจตนา 

หุ่่�นยนต์์R1 สามารถโยน Hitter Ball ได้้มากที่่�สุุด 6 ลููก ก่่อนที่่�การแข่่งขัันจะหมดเวลา Hitter Ball เมื่่�อถููกโยนแล้้ว จะ

ไม่่สามารถนำกลัับมาใช้้ได้้อีีก ภารกิิจของหุ่่�นยนต์์ Hitter R2 เมื่่�อเวลาในการแข่่งขัันได้้ผ่่านไป 90 วิินาทีีหลัังจากเริ่่�มต้้น

การแข่่งขัันหุ่่�นยนต์์ Hitter R2 สามารถเก็็บ Hitter Ball จากพื้้�นที่่�เก็็บลููกบอล และส่่งต่่อให้้กัับหุ่่�นยนต์์ Hitter R1 โดยที่่�

ลููกบอลจะต้้องไม่่สััมผััสกัับพื้้�นสนามหุ่่�นยนต์์ R2 ไม่่สามารถโยนลููกบอลไปที่่� Ball on Head ได้้

2.5	 การนัับคะแนน 
	 2.5.1	 การทำลายลาโกริิ ผู้้�หาจะได้้คะแนน 5 คะแนน ในทุุก ๆ แผ่่นลาโกริิที่่�แตกออกจากกอง ทีีมผู้้�หาสามารถ 

ได้้คะแนนสููงสุุด 25 คะแนนในส่่วนนี้้� 

	 2.5.2	 การกองลาโกริ ิผู้้�หาได้้ 10 คะแนน ในแต่ล่ะแผ่น่ของลาโกริทิี่่�วางกลัับขึ้้�นมาที่่�กอง ทีมีผู้้�หาสามารถได้้คะแนน

สููงสุุด 50 คะแนนในส่่วนนี้้� 
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3. ผลการศึึกษาและอภิิปรายผล
3.1	 การออกแบบควบคุุมของมอเตอร์์กระแสตรง
		  การใช้้บอร์ด์ไมโครคอนโทรลเลอร์์เป็น็ตัวัควบคุมการหมุุน และทิิศทางของมอเตอร์์กระแสตรงนั้้�น จะต้้องมีีส่ว่น

ของวงจร ที่่�เรีียกว่่าวงจรขัับมอเตอร์์ (Driver) ส่่วนของวงจรกลัับทิศทางของมอเตอร์์ สามารถที่่�จะใช้้รีเลย์์เป็็นสวิิตช์์ 

เพื่่�อกลัับทิิศทางของมอเตอร์์ได้้ ดัังนั้้�นจึึงเลืือกใช้้วิิธีีการควบคุุมโดยการจ่่ายกระแสไฟให้้กัับมอเตอร์์เป็็นช่่วง ๆ โดยอาศััย

กระแสไฟที่่�ป้้อนให้้กัับมอเตอร์์

ภาพที่่� 6 บอร์์ดไมโครคอนโทรลเลอร์์ ต่่อกัับบอร์์ดไดรฟ์์มอเตอร์์และดีีซีีมอเตอร์์

		จ  ากภาพที่่� 6 แสดงการออกแบบการควบคุุมหุ่่�นยนต์์ ด้้วยบอร์์ด Arduino (การเคลื่่�อนที่่�) วงจรควบคุุมหุ่่�นยนต์์

การเคลื่่�อนที่่�นั้้�นจะทำงานได้้โดยรัับคำสั่่�งจาก Joy Ps2 ผ่่านบอร์์ด Arduino Mega 2560 แล้้วส่่งเอาต์์พุุตไปที่่� Drive 

Motor เพื่่�อสั่่�งให้้ตััว Motor หมุุนตามคำสั่่�งจาก Joy PS2

3.2	 การออกแบบควบคุุมโซลิินอยด์์วาล์์วลม
		  การใช้้บอร์์ดไมโครคอนโทรลเลอร์์เป็็นตััวควบคุุมโซลิินอยด์์วาล์์วเพราะอุุปกรณ์์นี้้�เป็็นแบบสวิิตช์์โดยอาศััย 

หลักัการทำงานของแม่เ่หล็ก็ไฟฟ้า้ทำงานโดยใช้้การป้อ้นไฟเป็น็ตัวักำหนดเงื่่�อนไขในการทำงานควบคุมุให้้ลิ้้�นกลไกปิดิหรืือ

เปิิด ดัังนั้้�นจึึงเลืือกใช้้อุุปกรณ์์นี้้�ในการใช้้โซลิินอยด์์วาล์์วควบคุุมกระบอกลมในการเสิิร์์ฟและตีีโต้้ตอบของตััวหุ่่�นยนต์์

      2.5.1 การทำลายลาโกริ ผูหาจะไดคะแนน 5 คะแนน ในทุกๆ แผนลาโกริท่ีแตกออกจากกอง ทีมผูหาสามารถได

คะแนนสูงสุด 25 คะแนนในสวนนี ้ 

      2.5.2 การกองลาโกริ ผูหาได 10 คะแนน ในแตละแผนของลาโกริท่ีวางกลับข้ึนมาท่ีกอง ทีมผูหาสามารถไดคะแนน

สูงสุด 50 คะแนนในสวนนี ้ 
 

3. ผลการศกึษาและอภปิรายผล 

 3.1 การออกแบบควบคุมของมอเตอรกระแสตรง 

      การใชบอรดไมโครคอนโทรลเลอรเปนตัวควบคุมการหมุน และทิศทางของมอเตอรกระแสตรงนั้น จะตองมีสวนของ

วงจร ท่ีเรียกวาวงจรขับมอเตอร (Driver) สวนของวงจรกลับทิศทางของมอเตอร สามารถท่ีจะใชรีเลยเปนสวิตชเพ่ือกลับทิศทาง

ของมอเตอรได ดังนั้นจึงเลือกใชวิธีการควบคุมโดยการจายกระแสไฟใหกับมอเตอรเปนชวงๆ โดยอาศัยกระแสไฟท่ีปอนใหกับ

มอเตอร 
 

 
 

ภาพที่ 6 บอรดไมโครคอนโทรลเลอร ตอกับบอรดไดรฟมอเตอรและดีซีมอเตอร 
 

จากภาพท่ี 6 แสดงการออกแบบการควบคุมหุนยนต ดวยบอรด Arduino (การเคลื่อนท่ี) วงจรควบคุมหุนยนตการ

เคลื่อนท่ีนั้นจะทำงานไดโดยรับคำสั่งจาก Joy Ps2 ผานบอรด Arduino Mega 2560 แลวสงเอาตพุตไปท่ี Drive Motor เพ่ือสั่งให

ตัว Motor หมุนตามคำสั่งจาก Joy PS2 

       3.2 การออกแบบควบคุมโซลินอยดวาลวลม 

      การใชบอรดไมโครคอนโทรลเลอรเปนตัวควบคุมโซลินอยดวาลวเพราะอุปกรณนี้เปนแบบสวิตชโดยอาศัยหลักการ

ทำงานของแมเหล็กไฟฟาทำงานโดยใชการปอนไฟเปนตัวกำหนดเงื่อนไขในการทำงานควบคุมใหลิ้นกลไกปดหรือเปดดังนั้นจึง

เลือกใชอุปกรณนี้ในการใชโซลินอยดวาลวควบคุมกระบอกลมในการเสิรฟและตีโตตอบของตัวหุนยนต 

ภาพที่่� 7 แสดงการทำงานของไมโครคอนโทรลเลอร์์ต่่อตััวควบคุุมโซลิินอยด์์วาล์์ว

		จ  ากภาพที่่� 7 แสดงการออกแบบระบบนิิวเมติิก จะทำงานได้้โดยรัับคำสั่่�งจาก Joy Ps2 ผ่่านบอร์์ด Arduino 

Mega 2560 แล้้วส่่งเอาต์์พุุตไปที่่� Relay เพื่่�อสั่่�งให้้ตััว Solenoid valve 5/2 ปล่่อยแรงดัันลมเพื่่�อให้้กระบอกสููบทำงาน

ตามคำสั่่�งจาก Joy PS2

 
 

ภาพที่ 7 แสดงการทำงานของไมโครคอนโทรลเลอรตอตัวควบคุมโซลินอยดวาลว 
 

จากภาพท่ี 7 แสดงการออกแบบระบบนิวเมติก จะทำงานไดโดยรับคำสั่งจาก Joy Ps2 ผานบอรด Arduino Mega 

2560 แลวสงเอาตพุตไปท่ี Relay เพ่ือสั่งใหตัว Solenoid valve 5/2 ปลอยแรงดันลมเพ่ือใหกระบอกสูบทำงานตามคำสั่งจาก 

Joy PS2 

      3.3 การควบคุมหุนยนตดวย Joy PS2 

      การออกแบบการคอนโทรลหุนยนต ABU 2022 ท้ังหุนยนต R1 และหุนยนต R2 เม่ือกดปุมคำสั่งท่ี Joy Ps2 จะสง

สัญญาณขอมูลไปท่ีตัวรับสัญญาณของ Joy Ps2 ท่ีเชื่อมตออยูกับบอรด Arduino Mega 2560 จากนั้นบอรดจะทำการนำขอมูลท่ีไดมา

ประมวลผลวาตรงกับคำสั่งใดท่ีไดปอนไวในบอรด Arduino Mega 2560 จากนั้นบอรดจะนำคำสั่งท่ีไดไปคอนโทรลในภาคขับเคลื่อนตามคำสั่ง

ท่ีไดรับมาจากJoy Ps2 

 
 

ภาพที่ 8 การออกแบบการคอนโทรลหุนยนต เอบียู 2022 
 

จากภาพท่ี 8  หุนยนตรับคำสั่งจากรีโมทควบคุมและทำการการแปลงขอมูลสำหรับรับคำสั่งการกดปุมและสงขอมูลไปยัง

ตัวรับ ท่ีตัวรับจะมีหัวตอแปลงขอมูลของจอยรีโมทควบคุม PS2 ใหเปนขอมูลของ Arduino ตอไปยังบอรด Arduino เพ่ือ

ประมวลผลตามคำสั่งที่ไดเขียนไวเพื่อสงออกเอาตพุต บอรดไมโครคอนโทรลเลอร Arduino Mega 2560 ทำหนาประมวลผล

ขอมูลที่ไดจากบล็อกแปลงขอมูลที่ไดรับคำสั่งจากบล็อกรีโมทและทำการจายเอาตพุตคำสั่งสงไปที่บอรดไดรมอเตอรหนาที่รับ

ขอมูลจากบอรดไมโครคอนโทรลเลอร Arduino Mega 2560 และนำคำสั่งที่ไดสงตอไปที่มอเตอรเพื่อทำการหมุน Forward 

และ Reverse มอเตอรเคลื่อนที่ทำหนาที่หมุนลอแบบ Omni ในการเคลื่อนที่ตามคำสั่ง แหลงจายไฟทำหนาที่จายไฟไปยัง

อุปกรณตางๆ ภายในวงจร 

3.4 การออกแบบหุนยนต Seeker R1 และภารกิจหุนยนต Seeker R2 
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3.3	 การควบคุุมหุ่่�นยนต์์ด้้วย Joy PS2
		  การออกแบบการคอนโทรลหุ่่�นยนต์์ ABU 2022 ทั้้�งหุ่่�นยนต์์ R1 และหุ่่�นยนต์์ R2 เมื่่�อกดปุ่่�มคำสั่่�งที่่� Joy Ps2 

จะส่่งสััญญาณข้้อมููลไปที่่�ตััวรัับสััญญาณของ Joy Ps2 ที่่�เชื่่�อมต่่ออยู่่�กัับบอร์์ด Arduino Mega 2560 จากนั้้�นบอร์์ดจะ

ทำการนำข้้อมููลที่่�ได้้มาประมวลผลว่่าตรงกัับคำสั่่�งใดที่่�ได้้ป้อนไว้้ในบอร์์ด Arduino Mega 2560 จากนั้้�นบอร์์ดจะนำ 

คำสั่่�งที่่�ได้้ไปคอนโทรลในภาคขัับเคลื่่�อนตามคำสั่่�งที่่�ได้้รัับมาจากJoy Ps2

 
 

ภาพที่ 7 แสดงการทำงานของไมโครคอนโทรลเลอรตอตัวควบคุมโซลินอยดวาลว 
 

จากภาพท่ี 7 แสดงการออกแบบระบบนิวเมติก จะทำงานไดโดยรับคำสั่งจาก Joy Ps2 ผานบอรด Arduino Mega 

2560 แลวสงเอาตพุตไปท่ี Relay เพ่ือสั่งใหตัว Solenoid valve 5/2 ปลอยแรงดันลมเพ่ือใหกระบอกสูบทำงานตามคำสั่งจาก 

Joy PS2 

      3.3 การควบคุมหุนยนตดวย Joy PS2 

      การออกแบบการคอนโทรลหุนยนต ABU 2022 ท้ังหุนยนต R1 และหุนยนต R2 เม่ือกดปุมคำสั่งท่ี Joy Ps2 จะสง

สัญญาณขอมูลไปท่ีตัวรับสัญญาณของ Joy Ps2 ท่ีเชื่อมตออยูกับบอรด Arduino Mega 2560 จากนั้นบอรดจะทำการนำขอมูลท่ีไดมา

ประมวลผลวาตรงกับคำสั่งใดท่ีไดปอนไวในบอรด Arduino Mega 2560 จากนั้นบอรดจะนำคำสั่งท่ีไดไปคอนโทรลในภาคขับเคลื่อนตามคำสั่ง

ท่ีไดรับมาจากJoy Ps2 

 
 

ภาพที่ 8 การออกแบบการคอนโทรลหุนยนต เอบียู 2022 
 

จากภาพท่ี 8  หุนยนตรับคำสั่งจากรีโมทควบคุมและทำการการแปลงขอมูลสำหรับรับคำสั่งการกดปุมและสงขอมูลไปยัง

ตัวรับ ท่ีตัวรับจะมีหัวตอแปลงขอมูลของจอยรีโมทควบคุม PS2 ใหเปนขอมูลของ Arduino ตอไปยังบอรด Arduino เพ่ือ

ประมวลผลตามคำสั่งที่ไดเขียนไวเพื่อสงออกเอาตพุต บอรดไมโครคอนโทรลเลอร Arduino Mega 2560 ทำหนาประมวลผล

ขอมูลที่ไดจากบล็อกแปลงขอมูลที่ไดรับคำสั่งจากบล็อกรีโมทและทำการจายเอาตพุตคำสั่งสงไปที่บอรดไดรมอเตอรหนาที่รับ

ขอมูลจากบอรดไมโครคอนโทรลเลอร Arduino Mega 2560 และนำคำสั่งที่ไดสงตอไปที่มอเตอรเพื่อทำการหมุน Forward 

และ Reverse มอเตอรเคลื่อนที่ทำหนาที่หมุนลอแบบ Omni ในการเคลื่อนที่ตามคำสั่ง แหลงจายไฟทำหนาที่จายไฟไปยัง

อุปกรณตางๆ ภายในวงจร 

3.4 การออกแบบหุนยนต Seeker R1 และภารกิจหุนยนต Seeker R2 
 

ภาพที่่� 8 การออกแบบการคอนโทรลหุ่่�นยนต์์ เอบีียูู 2022

		จ  ากภาพที่่� 8 หุ่่�นยนต์์รัับคำสั่่�งจากรีีโมทควบคุมและทำการการแปลงข้้อมููลสำหรัับรับคำสั่่�งการกดปุ่่�มและ 

ส่่งข้้อมููลไปยัังตััวรัับ ที่่�ตััวรัับจะมีีหััวต่่อแปลงข้้อมููลของจอยรีีโมทควบคุุม PS2 ให้้เป็็นข้้อมููลของ Arduino ต่่อไปยัังบอร์์ด 

Arduino เพื่่�อประมวลผลตามคำสั่่�งที่่�ได้้เขีียนไว้้เพื่่�อส่่งออกเอาต์์พุุต บอร์์ดไมโครคอนโทรลเลอร์์ Arduino Mega 2560 

ทำหน้้าประมวลผลข้้อมููลที่่�ได้้จากบล็อกแปลงข้้อมููลที่่�ได้้รัับคำสั่่�งจากบล็อกรีีโมทและทำการจ่่ายเอาต์์พุุตคำสั่่�งส่่งไปที่่�

บอร์์ดไดร์์มอเตอร์์หน้้าที่่�รัับข้้อมููลจากบอร์์ดไมโครคอนโทรลเลอร์์ Arduino Mega 2560 และนำคำสั่่�งที่่�ได้้ส่่งต่่อไปที่่�

มอเตอร์์เพื่่�อทำการหมุุน Forward และ Reverse มอเตอร์์เคลื่่�อนที่่�ทำหน้้าที่่�หมุุนล้้อแบบ Omni ในการเคลื่่�อนที่่�ตาม 

คำสั่่�ง แหล่่งจ่่ายไฟทำหน้้าที่่�จ่่ายไฟไปยัังอุุปกรณ์์ต่่าง ๆ ภายในวงจร

3.4	 การออกแบบหุ่่�นยนต์์ Seeker R1 และภารกิิจหุ่่�นยนต์์ Seeker R2

          
 

ภาพที่ 9 แสดงบล็อคไดอะแกรมลักษณะการทำงานของหุนยนต Seeker R1และหุนยนต Seeker R2 

 

3.5 การออกแบบหุนยนต Hitter R1 และภารกิจหุนยนต Hitter R2 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 9 ลักษณะการทำงานของหุนยนตตามกติกาของหุนยนต Hitter R1 และหุนยนต Hitter R2 
 

 

 

 

 

ภาพที่่� 9 แสดงบล็็อกไดอะแกรมลัักษณะการทำงานของหุ่่�นยนต์์ Seeker R1 และหุ่่�นยนต์์ Seeker R2
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3.5	 การออกแบบหุ่่�นยนต์์ Hitter R1 และภารกิิจหุ่่�นยนต์์ Hitter R2

          
 

ภาพที่ 9 แสดงบล็อคไดอะแกรมลักษณะการทำงานของหุนยนต Seeker R1และหุนยนต Seeker R2 

 

3.5 การออกแบบหุนยนต Hitter R1 และภารกิจหุนยนต Hitter R2 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 9 ลักษณะการทำงานของหุนยนตตามกติกาของหุนยนต Hitter R1 และหุนยนต Hitter R2 
 

 

 

 

 

ภาพที่่� 9 ลัักษณะการทำงานของหุ่่�นยนต์์ตามกติิกาของหุ่่�นยนต์์ Hitter R1 และหุ่่�นยนต์์ Hitter R2

3.6	 การออกแบบโครงสร้้างของหุ่่�นยนต์์ ABU 2022หุ่่�นยนต์์ R1 และหุ่่�นยนต์์ R2
 

หุ่่�นยนต์์ R1                             หุ่่�นยนต์์ R2

ภาพที่่� 10 แสดงการออกแบบโครงสร้้างของหุ่่�นยนต์์ R1และหุ่่�นยนต์์ R2

3.7	 การออกแบบโครงสร้้างของหุ่่�นยนต์์ ABU 2022การออกแบบหุ่่�นยนต์์ R1 และหุ่่�นยนต์์ R2

3.6 การออกแบบโครงสรางของหุนยนต ABU 2022หุนยนต R1 และหุนยนต R2 

 
หุนยนต R1                หุนยนต R2 

ภาพที่ 10 แสดงการออกแบบโครงสรางของหุนยนต R1และหุนยนต R2 
 

3.7 การออกแบบโครงสรางของหุนยนต ABU 2022การออกแบบหุนยนต R1 และหุนยนต R2 
 

 
 

ภาพที่ 11.1 แสดงของหุนยนต R1    ภาพที่ 11.2  และหุนยนต R2 
 

3.8 การออกแบบการควบคมุของหุนยนต ABU 2022  หุนยนต R1  
 

 
 

ภาพที่ 12 แสดงวงจรควบคมุของหุนยนต R1 

3.6 การออกแบบโครงสรางของหุนยนต ABU 2022หุนยนต R1 และหุนยนต R2 

 
หุนยนต R1                หุนยนต R2 

ภาพที่ 10 แสดงการออกแบบโครงสรางของหุนยนต R1และหุนยนต R2 
 

3.7 การออกแบบโครงสรางของหุนยนต ABU 2022การออกแบบหุนยนต R1 และหุนยนต R2 
 

 
 

ภาพที่ 11.1 แสดงของหุนยนต R1    ภาพที่ 11.2  และหุนยนต R2 
 

3.8 การออกแบบการควบคมุของหุนยนต ABU 2022  หุนยนต R1  
 

 
 

ภาพที่ 12 แสดงวงจรควบคมุของหุนยนต R1 

ภาพที่่� 11.1 แสดงของหุ่่�นยนต์์ R1   ภาพที่่� 11.2  และหุ่่�นยนต์์ R2
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3.8	 การออกแบบการควบคุุมของหุ่่�นยนต์์ ABU 2022 หุ่่�นยนต์์ R1 

3.6 การออกแบบโครงสรางของหุนยนต ABU 2022หุนยนต R1 และหุนยนต R2 

 
หุนยนต R1                หุนยนต R2 

ภาพที่ 10 แสดงการออกแบบโครงสรางของหุนยนต R1และหุนยนต R2 
 

3.7 การออกแบบโครงสรางของหุนยนต ABU 2022การออกแบบหุนยนต R1 และหุนยนต R2 
 

 
 

ภาพที่ 11.1 แสดงของหุนยนต R1    ภาพที่ 11.2  และหุนยนต R2 
 

3.8 การออกแบบการควบคมุของหุนยนต ABU 2022  หุนยนต R1  
 

 
 

ภาพที่ 12 แสดงวงจรควบคมุของหุนยนต R1 ภาพที่่� 12 แสดงวงจรควบคุุมของหุ่่�นยนต์์ R1

		จ  ากภาพที่่� 12 แสดงการออกแบบการคอนโทรลหุ่่�นยนต์์ R1 เมื่่�อกดปุ่่�มคำสั่่�งที่่� Joy Ps2 จะส่่งสััญญาณข้้อมููล

ไปที่่�ตััวรัับสััญญาณของ Joy Ps2 ที่่�เชื่่�อมต่่ออยู่่�กัับบอร์์ด Arduino Mega 2560 จากนั้้�นบอร์์ดจะทำการนำข้้อมููลที่่�ได้้มา

ประมวลผลว่่าตรงกัับคำสั่่�งใดที่่�ได้้ป้้อนไว้้ในบอร์์ด Arduino Mega 2560 จากนั้้�นบอร์์ดจะนำคำสั่่�งที่่�ได้้ไปคอนโทรลใน

ภาคขัับเคลื่่�อนตามคำสั่่�งที่่�ได้้รับมาจาก Joy Ps2 ส่่วนบอร์์ดนั้้�นจะแหล่่งที่่�ให้้พลัังงานคืือ Lipo Battery 12V ซ่ึ่�งการ

ออกแบบวงจรควบคุุมหุ่่�นยนต์์ R1 ด้้วยบอร์์ด Arduino (ในการเคลื่่�อนที่่�ของหุ่่�นยนต์์) วงจรควบคุุมหุ่่�นยนต์์การเคลื่่�อนที่่�

นั้้�นจะทำงานได้้โดยรัับคำสั่่�งจาก Joy Ps2 ผ่่านบอร์์ด Arduino Mega 2560 แล้้วส่่งเอาต์์พุุตไปที่่� Drive Motor เพื่่�อสั่่�ง

ให้้ตััว Motor หมุุนตามคำสั่่�งจาก Joy PS2 และในการออกแบบการควบคุุมระบบนิิวเมติิก จะทำงานได้้โดยรัับคำสั่่�งจาก 

Joy Ps2 ผ่่านบอร์์ด Arduino Mega 2560 แล้้วส่่งเอาต์์พุุตไปที่่� Relay เพื่่�อสั่่�งให้้ตััว Solenoid valve ขนาด 5/2 เพื่่�อ

ปล่่อยแรงดัันลมเพื่่�อให้้กระบอกสููบทำงานตามคำสั่่�งจาก Joy PS2

3.9	 การออกแบบการควบคุุมของหุ่่�นยนต์์ ABU 2022 หุ่่�นยนต์์ R2

ภาพที่่� 13 แสดงวงจรควบคุุมของหุ่่�นยนต์์ R2

 

จากภาพที่ 12 แสดงการออกแบบการคอนโทรลหุนยนต R1 เมื่อกดปุมคำสั่งที่ Joy Ps2 จะสงสัญญาณขอมูลไป

ที่ ตัวรับสัญญาณของ Joy Ps2 ที่ เช่ือมตออยูกับบอรด Arduino Mega 2560 จากน้ันบอรดจะทำการนำขอมูลที่ ไดมา

ประมวลผลวาตรงกับคำสั่งใดที่ไดปอนไวในบอรด Arduino Mega 2560 จากน้ันบอรดจะนำคำสั่งที่ไดไปคอนโทรลในภาค

ขับเคลื่อนตามคำสั่งที่ไดรับมาจาก Joy Ps2 สวนบอรดน้ันจะแหลงที่ใหพลังงานคือ Lipo Battery 12V  ซึ่งการออกแบบวงจร

ควบคุมหุนยนต R1 ดวยบอรด Arduino (ในการเคลื่อนที่ของหุนยนต) วงจรควบคุมหุนยนตการเคลื่อนที่น้ันจะ

ทำงานไดโดยรับคำสั่งจาก Joy Ps2 ผานบอรด Arduino Mega 2560 แลวสงเอาตพุตไปที่ Drive Motor เพ่ือสั่งใหตัว 

Motor หมุนตามคำสั่งจาก Joy PS2 และในการออกแบบการควบคุมระบบนิวเมติก จะทำงานไดโดยรับคำสั่งจาก 

Joy Ps2 ผานบอรด Arduino Mega 2560 แลวสงเอาตพุตไปที่ Relay เพ่ือสั่งใหตัว Solenoid valve ขนาด 5/2 เพ่ือ

ปลอยแรงดันลมเพ่ือใหกระบอกสูบทำงานตามคำสั่งจาก Joy PS2 

3.9 การออกแบบการควบคุมของหุนยนต ABU 2022  หุนยนต R2 

 

 

 
 

ภาพที่ 13 แสดงวงจรควบคมุของหุนยนต R2 
 

    จากภาพท่ี 13  แสดงการออกแบบการคอนโทรลหุนยนต R1 เม่ือกดปุมคำสั่งท่ี Joy Ps2 จะสงสัญญาณขอมูลไปท่ีตัวรับ

สัญญาณของ Joy Ps2 ท่ีเชื่อมตออยูกับบอรด Arduino Mega 2560 จากนั้นบอรดจะทำการนำขอมูลท่ีไดมาประมวลผลวาตรงกับคำสั่งใดท่ี

ไดปอนไวในบอรด Arduino Mega 2560 จากนั้นบอรดจะนำคำสั่งท่ีไดไปคอนโทรลในภาคขับเคลื่อนตามคำสั่งท่ีไดรับมาจากJoy Ps2 สวน

บอรดนั้นจะแหลงท่ีใหพลังงานคือ Lipo Battery 12V  ซ่ึงการออกแบบวงจรควบคุมหุนยนต R1 ดวยบอรด Arduino (ในการเคลื่อนท่ี

ของหุนยนต) วงจรควบคุมหุนยนตการเคลื่อนท่ีนั้นจะทำงานไดโดยรับคำสั่งจาก Joy Ps2 ผานบอรด Arduino Mega 2560 แลว

สงเอาตพุตไปท่ี Drive Motor เพ่ือสั่งใหตัว Motor หมุนตามคำสั่งจาก Joy PS2 

3.10 ผลการดำเนินงาน 

ในการทำงานของหุนยนตการควบคมุทิศทางของหุนยนต จะถูกควบคุมผานไมโครคอนโทรเลอร และถูกเขียนโปรแกรมดวยภาษา C 

ผานอุปกรณควบคุมตางๆ การทำงานของหุนตามกติกาการแขงขันในขณะท่ีเปนฝาย Seeker R1และ Seeker R2 การทำงานของ

หุนยนตตามกติกาการแขงขันในขณะท่ีเปนฝาย Seeker R1 และ Seeker R2 ภารกิจของหุนยนต Seeker R1 คือ การทำลายกอง

ลาโกริ เม่ือเริ่มสัญญาณการแขงขัน ผูบังคับหุนยนต Seeker R1 ทำการยิงลูกบอล 3 ลูกโดยการย่ิงลูกบอลนั้นจะสามารถยิงได

เพียง 3 ลูกเทานั้นเพ่ือทำลายลาโกริภายในระยะเวลา 30 วินาที เม่ือทำลายลาโกริสำเร็จตอไป Seeker R2 จะเร่ิมทำงานตอในสวน

ของการจัดเรียงลาโกริขึ้นมาใหม 
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		จ  ากภาพที่่� 13  แสดงการออกแบบการคอนโทรลหุ่่�นยนต์์ R1 เมื่่�อกดปุ่่�มคำสั่่�งที่่� Joy Ps2 จะส่่งสััญญาณข้้อมููล

ไปที่่�ตััวรัับสััญญาณของ Joy Ps2 ที่่�เชื่่�อมต่่ออยู่่�กัับบอร์์ด Arduino Mega 2560 จากนั้้�นบอร์์ดจะทำการนำข้้อมููลที่่�ได้้มา

ประมวลผลว่่าตรงกัับคำสั่่�งใดที่่�ได้้ป้้อนไว้้ในบอร์์ด Arduino Mega 2560 จากนั้้�นบอร์์ดจะนำคำสั่่�งที่่�ได้้ไปคอนโทรลใน

ภาคขัับเคลื่่�อนตามคำสั่่�งที่่�ได้้รับมาจาก Joy Ps2 ส่่วนบอร์์ดนั้้�นจะแหล่่งที่่�ให้้พลัังงานคืือ Lipo Battery 12V ซ่ึ่�งการ

ออกแบบวงจรควบคุุมหุ่่�นยนต์์ R1 ด้้วยบอร์์ด Arduino (ในการเคลื่่�อนที่่�ของหุ่่�นยนต์์) วงจรควบคุุมหุ่่�นยนต์์การเคลื่่�อนที่่�

นั้้�นจะทำงานได้้โดยรัับคำสั่่�งจาก Joy Ps2 ผ่่านบอร์์ด Arduino Mega 2560 แล้้วส่่งเอาต์์พุุตไปที่่� Drive Motor เพื่่�อสั่่�ง

ให้้ตััว Motor หมุุนตามคำสั่่�งจาก Joy PS2

3.10  ผลการดำเนิินงาน
		  ในการทำงานของหุ่่�นยนต์์การควบคุุมทิิศทางของหุ่่�นยนต์์ จะถููกควบคุุมผ่่านไมโครคอนโทรเลอร์์ และถููกเขีียน

โปรแกรมด้้วยภาษา C ผ่่านอุุปกรณ์์ควบคุุมต่่าง ๆ  การทำงานของหุ่่�นตามกติิกาการแข่่งขัันในขณะที่่�เป็็นฝ่่าย Seeker R1 

และ Seeker R2 การทำงานของหุ่่�นยนต์์ตามกติิกาการแข่่งขัันในขณะที่่�เป็็นฝ่่าย Seeker R1 และ Seeker R2 ภารกิิจ

ของหุ่่�นยนต์์ Seeker R1 คืือ การทำลายกองลาโกริิ เมื่่�อเริ่่�มสััญญาณการแข่่งขััน ผู้้�บัังคัับหุ่่�นยนต์์ Seeker R1 ทำการยิิง

ลููกบอล 3 ลููก โดยการยิิงลููกบอลนั้้�นจะสามารถยิิงได้้เพีียง 3 ลููกเท่่านั้้�นเพื่่�อทำลายลาโกริิภายในระยะเวลา 30 วิินาทีี เมื่่�อ

ทำลายลาโกริิสำเร็็จต่่อไป Seeker R2 จะเริ่่�มทำงานต่่อในส่่วนของการจััดเรีียงลาโกริิขึ้้�นมาใหม่่

ตารางที่่� 1 ผลการทดสอบการทำงานของหุ่่�นยนต์์ Seeker R1
ครั้้�งที่่�ทดสอบ ยิิงลาโกริิ (5 คะแนน/ชิ้้�น) คะแนนรวม เวลาที่่�ทำภารกิิจ (นาทีี)

1 0 0 1.30 

2 1 5 1.30 

3 1 5 1.30 

4 2 10 1.30 

5 2 10 1.30 

6 3 15 1.30 

7 4 20 1.30 

8 5 25 1.30 

9 5 25 1.20 

10 5 25 1.00 

		จ  ากตารางที่่� 1 แสดงผลการทดลองการทำงานของหุ่่�นยนต์์ 10 ครั้้�ง โดยแต่่ละครั้้�งจะยิิงลาโกลิิทั้้�งหมด 5 อััน

ภายในเวลา 1.30 นาทีี ซึ่่�งครั้้�งที่่� 1 สามารถยิิงลาโกริิได้้ 0 อััน จึึงทำการปรัับแต่่งระยะยิิงของบอลและทิิศทาง ครั้้�งที่่� 2 

สามารถยิิงได้้ 1 อััน จึึงทำการปรัับแต่่งระยะยิิงของบอลและทิิศทางเพิ่่�มเติิม และครั้้�งที่่� 3 สามารถยิิงลาโกริิได้้ 1 อััน จึึง

ทำการปรับัแต่ง่ระยะยิงิของบอลและทิศิทางเพิ่่�มเติมิ ซึ่่�งผลการทดลองได้้บรรลุวุัตัถุปุระสงค์ใ์นครั้้�งที่่� 8, 9 และ 10  สามารถ

ยิิงลาโกริิได้้ 5 อััน จึึงสามารถเข้้าร่่วมการแข่่งขัันหุ่่�นยนต์์ ABU 2022 และทำตามเงื่่�อนไข กฎกติิกาการแข่่งขัันหุ่่�นยนต์์ 

เอบีียููชิิงชนะเลิิศแห่่งประเทศไทยได้้ตามทุุกข้้อ
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ตารางที่่� 2 ผลการทดสอบการทำงานของหุ่่�นยนต์์ Seeker R2
ครั้้�งที่่�ทดสอบ ยิิงลาโกริิ (10 คะแนน/ชิ้้�น) คะแนนรวม เวลาที่่�ทำภารกิิจ (นาทีี)

1 1 10 1.30 

2 1 10 1.30 

3 1 10 1.30 

4 2 20 1.30

5 2 20 1.30 

6 3 30 1.30 

7 3 30 1.30

8 4 40 1.30 

9 5 50 1.30 

10 5 50 1.30

		จ  ากตารางที่่� 2 แสดงผลการทดลองการทำงานของหุ่่�นยนต์์ 10 ครั้้�ง โดยแต่่ละครั้้�งจะจััดเรีียงลาโกลิิทั้้�งหมด  

5 อััน ในเวลา 1.30 นาทีี ซึ่่�งครั้้�งที่่� 1 สามารถจััดเรีียงลาโกริิได้้ 1 อััน จึึงทำการปรัับแต่่งตััวหุ่่�นยนต์์ R2 ในครั้้�งที่่� 4 สามารถ

จััดเรีียงได้้ 2 อััน จึึงทำการปรัับแต่่งตััวหุ่่�นยนต์์ R2 เพิ่่�มเติิม และครั้้�งที่่� 9 และ10 สามารถจััดเรีียงลาโกริิได้้ 5 อััน ซึ่่�งผล

การทดลองได้้บรรลุุวััตถุุประสงค์์ จึึงสามารถเข้้าร่่วมการแข่่งขัันหุ่่�นยนต์์ ABU ROBOCON 2022 โดยการใช้้แต้้มรวม

ทั้้�งหมดที่่�ดีีที่่�สุุดในการทำงานและทำตามเงื่่�อนไข กฎกติิกาการแข่่งขัันหุ่่�นยนต์์เอบีียููชิิงชนะเลิิศแห่่งประเทศไทย (ABU 

Robot Contest Thailand Championship) ได้้ตามทุุกข้้อ

ตารางที่่� 3 ผลการทดสอบการทำงานของหุ่่�นยนต์์ Hitter R1
ครั้้�งที่่�ทดสอบ ยิิง Ball on Head

(จากบอล 3 ลููก)
Ball on Head เวลาที่่�ทำภารกิิจ (นาทีี)

1 3 ลููก 0 1.30 

2 3 ลููก 0 1.30 

3 3 ลููก 1 1.30 

		จ  ากตารางที่่� 3 แสดงผลการทดลองการทำงานของหุ่่�นยนต์์ 3 ครั้้�ง โดยแต่่ละครั้้�งจะยิิง Ball on Head ทั้้�งหมด 

3 ลููก ภายในเวลา 1.30 นาทีี ซึ่่�งครั้้�งที่่� 1 สามารถยิิง Ball on Head ได้้ 0 ลููก ครั้้�งที่่� 2 สามารถยิิง Ball on Head ได้้  

0 ลููก และครั้้�งที่่� 3 สามารถยิิง Ball on Head ได้้ 1 ลููก ซึ่่�งผลการทดลองได้้บรรลุุวััตถุุประสงค์์ จึึงสามารถเข้้าร่่วม 

การแข่่งขัันหุ่่�นยนต์์ ABU ROBOCON 2022 โดยการใช้้แต้้มรวมทั้้�งหมดที่่�ดีีที่่�สุุดในการทำงานและทำตามเงื่่�อนไข กฎ

กติิกาการแข่่งขัันหุ่่�นยนต์์เอบีียููชิิงชนะเลิิศแห่่งประเทศไทย (ABU Robot Contest Thailand Championship) ได้้ตาม

ทุุกข้้อ

ตารางที่่� 4 ผลการทดสอบการทำงานของหุ่่�นยนต์์ Hitter R2
ครั้้�งที่่�ทดสอบ ยิิง Ball on Head

(จากบอล 3 ลููก)
Ball on Head เวลาที่่�ทำภารกิิจ (นาทีี)

1 3 ลููก 0 1.30 

2 3 ลููก 0 1.30 

3 3 ลููก 1 1.30 
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		จ  ากตารางที่่� 4 แสดงผลการทดลองการทำงานของหุ่่�นยนต์์ทั้้�งหมด 3 ครั้้�ง โดยแต่่ละครั้้�งจะส่่งบอลให้้ Hitter 

R1 ทั้้�งหมด 3 ลููก ภายในเวลา 1.30 นาทีี ซึ่่�งครั้้�งที่่� 1 สามารถยิิง Ball on Head ได้้ 3 ลููก ครั้้�งที่่� 2 สามารถยิิง Ball on 

Head ได้้ 3 ลููก และครั้้�งที่่� 3 สามารถยิิง Ball on Head ได้้ 3 ลููก ซึ่่�งผลการทดลองได้้บรรลุุวััตถุุประสงค์์ จึึงสามารถ 

เข้้าร่่วมการแข่่งขัันหุ่่�นยนต์์ ABU ROBOCON 2022 โดยการใช้้แต้้มรวมทั้้�งหมดที่่�ดีีที่่�สุุดในการทำงานและทำตามเงื่่�อนไข 

กฎกติิกาการแข่่งขัันหุ่่�นยนต์์เอบีียููชิิงชนะเลิิศแห่่งประเทศไทย (ABU Robot Contest Thailand Championship) ได้้

ตามทุุกข้้อ

4. สรุุป
		  ในการออกแบบโครงสร้้างของหุ่่�นยนต์์ ABU 2022 โดยการใช้้บอร์์ดไมโครคอนโทรลเลอร์์ Arduino Mega 2560 

เข้้ามาเป็็นหน่่วยประมวลผลควบคุุมการทำงานตามคำสั่่�งของจอย PlayStation 2 และส่่งข้้อมููลมาที่่�บอร์์ดไมโคร

คอนโทรลเลอร์์ Arduino Mega 2560 เข้้ามาประมวลผลตามคำสั่่�งในการบังัคัับหุ่่�นยนต์์โดยวิิธีกีารควบคุมจะควบคุมโดย

การเขียีนโปรแกรม และการทำงานของโปรแกรมลงในบอร์์ดไมโครคอนโทรลเลอร์์ Arduino Mega 2560 เพื่่�อให้้หุ่่�นยนต์์ 

R1 และ R2 ทำงานตามกฎ กติิกา

4.1	 สรุุปผลการออกแบบโครงสร้้างของหุ่่�นยนต์์ ABU 2022 
		  ในการออกแบบโครงสร้้างของหุ่่�นยนต์์ ABU 2022 ได้้ต้้นแบบมาจากเครื่่�องยิิงลููกวอลเลย์์บอล เพื่่�อให้้นัักกีีฬา

วอลเลย์์บอลได้้ใช้้ฝึึกซ้้อมในสนาม ส่่วนตััวโครงสร้้างของหุ่่�นยนต์์ออกแบบโดยใช้้โปรแกรม Solid Works 2016 โดยมีี

ขนาดโครงสร้้างของหุ่่�นยนต์์ตามกติิกาการแข่่งขััน ABU 2022 ซ่ึ่�งสอดคล้้องกัับงานวิิจััยของ (Muangjaroen and  

Bowonwatthanadilok, 2020) การสร้้างและออกแบบหุ่่�นยนต์ ์ABU 2017 “ยุุทธการจานร่่อน” ซ่ึ่�งพบว่า่มีกีารออกแบบ

โครงสร้้างคล้้ายคลึึงกัันมากเนื่่�องจากวิิธีีการยิิงจานร่่อนนั้้�นเปลี่่�ยนมาเป็็นลููกบอลแทน

4.2	 สรุุปผลการออกแบบระบบควบคุุมมอเตอร์์ด้้วยบอร์์ดไมโครคอนโทรลเลอร์์ Arduino
		  ในการออกแบบระบบควบคุุมมอเตอร์์ด้้วยบอร์์ดไมโครคอนโทรลเลอร์์ Arduino ของหุ่่�นยนต์์รีีโมทควบคุุมและ

การแปลงข้้อมููลสำหรัับรัับคำสั่่�งการกดปุ่่�มและส่่งข้้อมููลไปยัังตััวรัับ ที่่�ตััวรัับจะมีีหััวต่่อแปลงข้้อมููลของจอย PS2 ให้้เป็็น

ข้้อมููลของ Arduino ต่่อไปยัังบอร์์ด Arduino เพื่่�อประมวลผลตามคำสั่่�งที่่�ได้้เขีียนไว้้เพื่่�อส่่งออกเอาต์์พุุต บอร์์ดไมโคร

คอนโทรลเลอร์์ Arduino Mega 2560 ทำหน้้าประมวลผลข้้อมููลที่่�ได้้จากบล็็อกแปลงข้้อมููลที่่�ได้้รัับคำสั่่�งจากบล็็อกรีีโมท

และทำการจ่่ายเอาต์์พุุตคำสั่่�งส่่งไปที่่�บล็อกบอร์์ดไดร์์มอเตอร์์ บอร์์ดไดร์์มอเตอร์์ทำหน้้าที่่�รัับข้้อมููลจากบอร์์ดไมโครคอน

โทรดเลอร์์ Arduino Mega 2560 และนำคำสั่่�งที่่�ได้้ส่่งต่่อไปที่่�มอเตอร์์เพื่่�อทำการหมุุน ไปข้้างหน้้า และ หมุุนกลัับไป 

ด้้านหลัังของมอเตอร์์เคลื่่�อนที่่�ทำหน้้าที่่�หมุุนล้้อแบบ โอมิิi ในการเคลื่่�อนที่่�ตามคำสั่่�ง แหล่่งจ่่ายไฟทำหน้้าที่่�จ่่ายไฟไปยััง

อุปุกรณ์ต์่า่ง ๆ  ภายในวงจร ซ่ึ่�งสอดคล้้องกัับงานวิจิัยั  (Muangjaroen, 2020) การสร้้างและออกแบบหุ่่�นยนต์์ ABU 2018 

“ลููกช่่วงมัังกรบิิน” และ (Muangjaroen and Sukruean, 2021) การสร้้างและออกแบบหุ่่�นยนต์์ ABU 2020 “โรโบ 

รัักบี้้�” ซึ่่�งพบว่่ามีีการออกแบบระบบควบคุุมมอเตอร์์ด้้วยบอร์์ดไมโครคอนโทรลเลอร์์ Arduino คล้้ายคลึึงกัันมากเพราะ

ใช้้ตััวรัับ-ส่่งข้้อมููลแบบจอยสติ๊๊�ก PS2 ควบคุุมการทำงานของระบบทั้้�งหมด

4.3	 สรุุปผลการออกแบบหุ่่�นยนต์์ได้้สอดคล้้องกัับกติิกาและเงื่่�อนไขของการแข่่งขััน ABU 2022 

		  1.	 การทำงานของหุ่่�นยนต์ต์ามกติกิาการแข่ง่ขันัในขณะที่่�เป็น็ฝ่า่ย Seeker R1 ภารกิจิของหุ่่�นยนต์ ์Seeker R1 

คืือ การทำลายกองลาโกริิ เมื่่�อเริ่่�มสััญญาณการแข่่งขััน ผู้้�บัังคัับหุ่่�นยนต์์ Seeker R1 ทำการยิิงลููกบอล 3 ลููก โดยการยิิง

ลููกบอลนั้้�นจะสามารถยิิงได้้เพีียง 3 ลููกเท่่านั้้�นเพื่่�อทำลายลาโกริิภายในระยะเวลา 30 วิินาทีี เมื่่�อทำลายลาโกริิสำเร็็จต่่อ

ไป Seeker R2 จะเริ่่�มทำงานต่่อในส่่วนของการจััดเรีียงลาโกริิขึ้้�นมาใหม่่

		  2.	 การทำงานของหุ่่�นตามกติิกาการแข่่งขัันในขณะที่่�เป็็นฝ่่าย Hitter R1 ภารกิิจของหุ่่�นยนต์์ Hitter R1 คืือ 

เมื่่�อเริ่่�มการแข่่งขัันหุ่่�นยนต์์ Hitter R1 จะทำการเตรีียมพร้้อมรอ Seeker R1 ของฝ่่ายตรงข้้ามทำลายกองลาโกริิทั้้�งหมด

หรืือทำการยิิงจนครบระยะเวลา 30 วิินาทีี จากนั้้�น Hitter R1 และ Hitter R2 จะเริ่่�มทำการขััดขวางการจััดเรีียง 
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กองลาโกริิขึ้้�นมาใหม่่ของฝ่่ายตรงข้้าม โดยจะเริ่่�มจาก Hitter R2 ทำการคีีบบอลส่่งต่่อยััง Hitter R1 เพื่่�อให้้ Hitter R1 

ทำการยิิง Ball on Head ของ Seeker R2 ของฝ่่ายตรงข้้ามเพื่่�อยุุติิการแข่่งขััน

5. กิิตติิกรรมประกาศ
		  ขอขอบคุณุนักัศึกึษานางสาวพัชัรี ีอุ่่�นม่่วง, นายธนโรจน์ ศรีฐีาน, นายวัฒันะ พงศ์์หัวัเกาะ, นางสาวณัฏัฐา ฉิมิสุขุ 

นายอภิิวััฒน์์ สร้้อยทองหลาง และนายสุุธีี เมืืองเกษม นัักศึึกษาสาขาวิิชาเทคโนโลยีีโทรคมนาคมที่่�ให้้ความร่่วมมืือและ

ทำการสร้้างหุ่่�นยนต์์เพื่่�อทดสอบและพััฒนาความรู้้�และศัักยภาพของตนเองและขอขอบคุุณคณาจารย์์ของสาขาวิิชา 

ทุุกท่่านที่่�ให้้คำแนะนำในการสร้้างหุ่่�นยนต์์ครั้้�งนี้้�
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