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บทคัดย1อ 
  งานวิจัยน้ีมีแนวคิดท่ีจะสรLางรูปแบบใหมAในการประชาสัมพันธ-ขLอมูลทางการศึกษาโดยใชLหุAนยนต-แทนมนุษย- 
หุAนยนต-ท่ีสรLางข้ึนโดยใชLระบบควบคุมอัตโนมัติ รับสัญญาณอินพุทจากเซนเซอร-ตรวจจับชนิด LED Infrared ในการควบคุมทิศ
ทางการเคลื่อนท่ี ประมวลผลโดยใชLไมโครคอนโทรลเลอร- 18F4620 เพ่ือควบคุมการเคลื่อนท่ีของมอเตอร-กระแสตรง จากผล
การทดลองแสดงใหLเห็นวAาหุAนยนต-ประชาสัมพันธ-ขLอมูลการศึกษาเคลื่อนท่ีดLวยความเร็วสูงสุด 10 เมตรตAอนาที ใชLงานไดL 
10.48 ช่ัวโมงตAอการประจุพลังงาน 1 ครั้ง และคAาความผิดพลาดในการเคลื่อนท่ีออกนอกเสLนทางท่ีกําหนด 7% ผลประเมิน
ความพึงพอใจในการใชLหุAนยนต-ประชาสัมพันธ-โดยใชLนักศึกษาภายในมหาวิทยาลัยราชภัฏรําไพพรรณี มีคAาเฉลี่ย 3.71 คะแนน 
จาก 5.00 คะแนน  
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Abstract 
  This research aimed to create the new way of advertising education information by using a robot.  
The proposed robot used a semi- automatic controller, which received signal from light detecting sensors 
in order to control movement directions of the robot. In particular the data was processed by micro-
controller 18F4620 which controlled movements of DC motors. The results of this research indicated that 
the educational information robot moved with highest speed at 10m/min, working hour equal to 10.48 
h/one energy charge, and the error of misaligned movement ways was 10%. A satisfaction evaluation of 
the robot the students the Rambhaibarni Rajabhat University was 3.71 out of5.00 use among. 
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1. บทนํา 
 หุAนยนต-เป|นศาสตร-ทางป�ญญาประดิษฐ-แขนงหน่ึงท่ี
เ ก่ี ย ว กับการ จัดการ กับ วั ต ถุและการ เคลื่ อน ท่ีขอ ง
ป�ญญาประดิษฐ-ท่ีจะใชLในการโตLตอบหนLาจอกับผูLสัมภาษณ- 
เป|นการประยุกต-ใชLงานป�ญญาประดิษฐ-สําหรับพัฒนา
เครื่องจักรใหLมีความสามารถ และฉลาดพอท่ีจะทําหนLาท่ี
แทนมนุษย-ไดLอยAางสมบรูณ- ซ่ึงเป|นการสรLางเครื่องจักรใหLมี
ระบบการทํางานแบบอัตโนมัติท่ีมีความใกลLเคียงกับแรงงาน
ม นุษย-  โ ด ย ท่ั ว ไป นิยม ใชL กั บ เค รื่ อ ง จั กร ใน โ ร ง งาน
อุตสาหกรรม สําหรับทํางานในดLานตAางๆแทนมนุษย-เพ่ือ
ความปลอดภัยจากงานท่ีเสี่ยงอันตราย หรือเพ่ิมปริมาณการ
ผลิต การประยุกต-ใชLป�ญญาประดิษฐ-กับเครื่องจักรถือเป|น
ศาสตร-ท่ีเก่ียวขLองกับการควบคุมพฤติกรรมของหุAนยนต- 
หรือเครื่องจักรในรูปแบบตAางๆ [1] 
 หุAนยนต- หมายถึงเครื่องจักรกลท่ีถูกประดิษฐ-ข้ึนมาเพ่ือ
ชAวยทํางานหรือกิจกรรมบางอยAางแทนมนุษย-ไดLอยAาง
อัตโนมัติสามารถสังเกตุไดLจากหุAนยนต-ในโรงงานตAางๆ ท่ี
นํามาชAวยเพ่ิมผลผลิตการทํางาน และลดความเสี่ยงอันตราย
ท่ีจะเกิดกับมนุษย-โครงการสารานุกรมไทยสําหรับเยาวชน 
โดยพระราชประสงค-ในพระบาทสมเด็จพระเจLาอยูAหัว. 
(2554). ไดLใหLความหมายไวLวAา หุAนยนต- (robot) คือ 
เครื่องจักรกลหรือหุAนท่ีมีเครื่องกลไกอยูAภายใน สามารถ
ทํางานไดLหลายอยAางรAวมกับมนุษย- หรือทํางานแทนมนุษย- 
และสามารถจัดลําดับแผนการทํางานกAอนหรือหลังไดL [2] 
 ออกแบบและสรL า ง หุA นยนต- กูL ภั ย เ พ่ือชA วยคLนหา
ผูL ป ร ะ ส บ ภั ย เ น่ื อ ง จ า ก ผูL ป ร ะ ส บ ภั ย อ า จ จ ะ อ ยูA ใ น
สภาพแวดลLอมท่ีเขLาถึงยากและเป|นอันตรายตAอมนุษย-หากมี
หุAนยนต-ท่ีสามารถทํางานในสภาพแวดลLอมดังกลAาวไดLจะทํา
ใหLชAวยเหลือไดLอยAางทันทAวงทีโดยหุAนยนต- เคลื่อนท่ีไดLดLวย
ลLอตีนตะขาบซ่ึงมีความคงทนและแข็งแรงสามารถเดินทาง
ไปในบริเวณท่ีเป|นอันตรายตAอมนุษย-เชAนบริเวณท่ีมีรังสท่ีีเป|น
อันตรายและใชLหลักการทํางานของไมโครคอนโทรลเลอร-
เพ่ือควบคุมการทํางานของหุAนยนต-ท้ังยังนํา PIR sensor มา
ประยุกต-ใชLเพ่ือคLนหาผูLรอดชีวิตและ Ultrasonic sensor ท่ี
ตรวจจับความเคลื่อนไหว [3] 
 การออกแบบและสรLางหุAนยนต-ท่ีสามารถเคลื่อนท่ีไดL
หลายทิศทาง โดยใชLลLอแบบเคลื่อนท่ีไดLหลายทิศทาง 

(Omnidirectional Wheels) ซ่ึงสามารถเคลื่อนท่ีไดLอยAาง
อิสระท้ังสี่ลLอและไมAข้ึนตรงตAอกัน โดยหุAนยนต-สามารถ
เคลื่อนท่ีไดLอิสระทุกทิศทาง ใชLไมโครคอนโทรลเลอร-ในการ
ควบคุมมอเตอร-กระแสตรงท้ังสี่ตัว ซ่ึงเป|นตLนกําลังในการ
ขับเคลื่อนลLอแตAละลLอไปยังตําแหนAงท่ีตLองการ การเคลื่อนท่ี
ในทิศทางท่ีตLองการจะควบคุมโดยโปรแกรมควบคุมซ่ึงเขียน
เป|นภาษาแอสเซมบลีและถA ายทอดโปรแกรมลงใน
ไมโครคอนโทรลเลอร- ผลการทดลองจะพบวAาทิศทางการ
เคลื่อนท่ีไดLสอดคลLองกับทิศทางท่ีตLองการใหLเคลื่อนท่ีไดLตาม
ทฤษฎี [4] 
 หุAนยนต- บิบบลิ ถูกสรL าง ข้ึนโดยความรA วมมือของ
บรรณารักษ- วิศวกร ภาคอุตสาหกรรม และครอบครัว
สมาชิกผูLใชLหLองสมุด ใชLเวลาประดิษฐ- 12 เดือน และทดสอบ
ใชLท่ีหLองสมุดแหAงน้ี จากผลการวิจัยพบวAา เด็กออทิสติกท่ีมา
ใชLหLองสมุดชอบหุAนยนต-บิบบลิมาก จํานวนผูLเขLาใชLก็เพ่ิมมาก
ข้ึน และไดLมีการผลิตหุAนยนต-บิบบลิในเชิงพาณิชย-เมื่อ ค.ศ.
2016 โดยรายไดLท้ังหมดจากการจําหนAายหุAนยนต-บิบบลิ
นําไปใชLเ พ่ือการวิจัยเด็กออทิสติกในโรงเรียน และใน
หLองสมุด [5] 
 การบริหารงานประชาสัมพันธ-ของโรงเรียนประถมศึกษา
ทุกโรงเรียนมีการคัดเลือกและมีคําสั่งแตAงตั้งผูLท่ีมีความรูL
ความสามารถและมีคุณสมบัติเหมาะสมมารับผิดชอบงาน
ประชาสัมพันธ-มีการกําหนดขอบขAายงานประชาสัมพันธ-ท่ี
ชัดเจนแตAไมAมีการจัดสรรงบประมาณเฉพาะและวัสดุ
อุปกรณ-ท่ีเป|นเครื่องมือในการสื่อสารโดยตรง จากผล
การศึกษายังช้ีใหLเห็นแนวโนLมและแนวทางในการพัฒนางาน
ประชาสัมพันธ-วAาทุกโรงเรียนไดLมองเห็นความสําคัญของการ
นําเทคโนโลยีท่ีทันสมัยมาใชLในการประชาสัมพันธ- [6] 
 การศึกษาสื่อการประชาสัมพันธ-ท่ีมีผลตAอการเขLาศึกษา
ตAอคณะเกษตรศาสตร- มหาวิทยาลัยราชภัฏอุตรดิตถ- ของ
นักเรียนมัธยมศึกษาป!ท่ี 6 ในเขตจังหวัดอุตรดิตถ- แพรA นAาน 
และสุโขทัยเพ่ือศึกษาการรับรูLสื่อโดยวิธีการผลิตสื่อ คือ แผAน
พับ โปสเตอร- วีดิทัศน- สื่อกระจายเสียง และชุดสาธิต พบวAา
การรับรูLสื่อประชาสัมพันธ-ทางวีดิทัศน-มากท่ีสุด [7] 
 การเรียนรูLของหุAนยนต-โดยการนําขLอมูลซ่ึงใชLอุปกรณ-
ตรวจจับอินฟราเรด ประยุกต-ใชLฟ�ซซ่ีลอจิกใชLกฎฟ�ซซ่ีจํานวน 
14 กฎ มาใชLควบคุมการหลบหลีกและการเคลื่อนท่ีของ
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หุAนยนต-โดยจํานวนกฏการเรียนรูLท่ีสรLางข้ึน พบวAาสามารถ
เพ่ิม-ลดความเร็วไดLตามเง่ือนไขท่ีออกแบบ เมื่อหุAนยนต-เริ่ม
เคลื่อนท่ีจะคAอยๆเพ่ิมความเร็วแลLวชะรอความเร็วกAอนถึงสิ่ง
กีดขวางแลLวเลี้ยวหลบอยAางชLาๆ [8] 
 การออกแบบตัวควบคุมฟ�ซซีลอจิกรAวมกับตัวควบคุม
พีไอดีและการวางแผนเสLนทางการเคลื่อนท่ีในระบบคาร-ที
เซียน สําหรับหุAนยนต-เคลื่อนท่ี สําหรับหุAนยนต-เคลื่อนท่ีหลบ
หลีกสิ่งกีดขวางภายในอาคาร พบวAาตัวควบคุ
ซีสามารถควบคุมใหLหุAนยนต-เคลื่อนท่ีไปตามเสLนทางท่ี
กําหนด มีคAาความผิดพลาดสูงสุดระหวAางตําแหนAงสุดทLาย
ของหุAนยนต-และเป=าหมายไมAเกิน 0.1 เมตร
 ป�จจุบันในประเทศไทยยังไมAมีการนําหุAนยนต-เคลื่อนท่ี
ไดLมาใชLในการประชาสัมพันธ-ขLอมูลการศึกษาจึงมีขLอจํา
ในการประชาสัมพันธ-ท่ีผูLรับรูLขLอมูลการศึกษาตLองเดินเขLาหา
แหลAงขLอมูลเอง และจากผลการวิจัยท่ีผAานมาแสดงใหLเห็นวA
การรับรูLสื่อประชาสัมพันธ-ทางวิดีทัศน-มีสําคัญมากท่ีสุด จึง
แนวคิดท่ีจะสรLางรูปแบบการประชาสัมพันธ-รูปแบบใหมAน้ัน
ก็คือ “หุAนยนต-เคลื่อนท่ีอัตโนมัติเพ่ือประชาสัมพันธ-ขLอมูล
การศึกษา” เ พ่ือใหL ทํางานรAวมกับมนุษย-ในการ
ประชาสัมพันธ-ขLอมูลการศึกษาหรือขLอมูลอ่ืนๆ หุAนยนต-
ประชาสัมพันธ-จะเคลื่อนท่ีเขLาไปหาบุคคลดLวยวิธีการ
เคลื่อนท่ีตามเสLนท่ีถูกกําหนดไวLรอบบริเวณการจัดงาน
นิทรรศการตAางๆ และจะหยุดการเคลื่อนท่ี
สื่อสารกับหุAนยนต-ประชาสัมพันธ- การนําเสนอขLอมูลของ
หุAนยนต-จะแสดงผAานทางจอสัมผัสในรูปแบบวีดิทัศน- 
สามารถเขLาหาขLอมูลไดLโดยตรงผAานทางจอสัมผัส 
ของการใชLหุAนยนต-ในการประชาสัมพันธ- คือหุAนยนต-สามารถ
ดึงดูดความสนใจของผูLเขLารAวมงานนิทรรศการ  หุAนยนต-
สามารถนําเสนอขLอมูลไดLหลากหลายรูปแบบ สามารถ
ทํางานซํ้าๆไดLยาวนาน และยังชAวยลดคAาใชLจAายบางสAวนใน
การจLางแรงงานคนอีกดLวย 
 

2. ทฤษฎีและหลักการ 
 การออกแบบในงานวิจัยการควบคุมดLวยฟ�ซซ่ีลอจิกน้ัน
โดยสAวนใหญAการควบคุมการทํางานของระบบท่ีพบเห็นบAอย

ดังรูปท่ี 1 โดยคAา e เป|นคAาความผิดพลา

การเปลี่ยนแปลงความผิดพลาดและ u
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หุAนยนต-โดยจํานวนกฏการเรียนรูLท่ีสรLางข้ึน พบวAาสามารถ
ลดความเร็วไดLตามเง่ือนไขท่ีออกแบบ เมื่อหุAนยนต-เริ่ม

เร็วแลLวชะรอความเร็วกAอนถึงสิ่ง

การออกแบบตัวควบคุมฟ�ซซีลอจิกรAวมกับตัวควบคุม
พีไอดีและการวางแผนเสLนทางการเคลื่อนท่ีในระบบคาร-ที
เซียน สําหรับหุAนยนต-เคลื่อนท่ี สําหรับหุAนยนต-เคลื่อนท่ีหลบ
หลีกสิ่งกีดขวางภายในอาคาร พบวAาตัวควบคุมพีไอดีและฟ�ซ
ซีสามารถควบคุมใหLหุAนยนต-เคลื่อนท่ีไปตามเสLนทางท่ี
กําหนด มีคAาความผิดพลาดสูงสุดระหวAางตําแหนAงสุดทLาย

เมตร [9] 
ป�จจุบันในประเทศไทยยังไมAมีการนําหุAนยนต-เคลื่อนท่ี

ไดLมาใชLในการประชาสัมพันธ-ขLอมูลการศึกษาจึงมีขLอจํากัด
ในการประชาสัมพันธ-ท่ีผูLรับรูLขLอมูลการศึกษาตLองเดินเขLาหา
แหลAงขLอมูลเอง และจากผลการวิจัยท่ีผAานมาแสดงใหLเห็นวAา

ทัศน-มีสําคัญมากท่ีสุด จึงมี
แนวคิดท่ีจะสรLางรูปแบบการประชาสัมพันธ-รูปแบบใหมAน้ัน

โนมัติเพ่ือประชาสัมพันธ-ขLอมูล
เ พ่ือใหL ทํางานรAวมกับมนุษย-ในการ

ประชาสัมพันธ-ขLอมูลการศึกษาหรือขLอมูลอ่ืนๆ หุAนยนต-
ประชาสัมพันธ-จะเคลื่อนท่ีเขLาไปหาบุคคลดLวยวิธีการ
เคลื่อนท่ีตามเสLนท่ีถูกกําหนดไวLรอบบริเวณการจัดงาน
นิทรรศการตAางๆ และจะหยุดการเคลื่อนท่ีเมื่อมีผูLท่ีตLองการ
สื่อสารกับหุAนยนต-ประชาสัมพันธ- การนําเสนอขLอมูลของ

ในรูปแบบวีดิทัศน- ท่ีผูLใชL
สามารถเขLาหาขLอมูลไดLโดยตรงผAานทางจอสัมผัส LCD ขLอดี
ของการใชLหุAนยนต-ในการประชาสัมพันธ- คือหุAนยนต-สามารถ

รAวมงานนิทรรศการ  หุAนยนต-
สามารถนําเสนอขLอมูลไดLหลากหลายรูปแบบ สามารถ
ทํางานซํ้าๆไดLยาวนาน และยังชAวยลดคAาใชLจAายบางสAวนใน

การออกแบบในงานวิจัยการควบคุมดLวยฟ�ซซ่ีลอจิกน้ัน
โดยสAวนใหญAการควบคุมการทํางานของระบบท่ีพบเห็นบAอย

เป|นคAาความผิดพลาด ce เป|นอัตราu เป|นคAาสัญญาณใน

การควบคุมการทํางานของระบบการทํางาน

กําหนดในการออกแบบ y เป|นคAาเอาท-พุทของระบบท่ีไดL
ฉ ะ น้ั น ในกา รออกแบบระบบกา ร ทํ า ง าน ไ ดL อ า ศั ย
ความสัมพันธ-ของคAาความผิดพลาดและคAาอัตราการ
เปลี่ยนแปลงความผิดพลาดในการออกแบบเชAน
ในชAวง A คAาความผิดพลาดมีคAาเป|นบวกหมายความวAาคAา
เอาท-พุทของระบบมีคAานLอยกวAาคAาท่ีกําหนดและคAาความ
เปลี่ยนแปลงมีคAาเป|นลบหมายความวAาคAาเอาท-พุทท่ีไดLกําลัง
ลูAเขLาคAาท่ีกําหนดในชAวง A แตAเมื่อผAานไปชAวง
ผิดพลาดท่ีไดLกลับมีคAาเป|นลบและคAาความเปลี่ยนแปลงก็มี
คAาเป|นลบทําใหLคAาเอาท-พุทของระบบมีแนวโนLมท่ีจะออก
หAางจากคAาท่ีกําหนดเพราะฉะน้ันในการออกแบบการทํางาน
จึงพยายามท่ีออกแบบกฎใหLเอาท-พุทของระบบน้ันมีคAาความ
ผิดพลาดและอัตราคAาเปลี่ยนแปลงความผิดพลาดเขLาใกลL
คAาท่ีกําหนดซ่ึงไดLออกแบบใหLเป|นไปตามในชAวง
เชAนเดียวกันในชAวง D คAาของเอาท-พุทของระบบก็พยายามท่ี
จะลูAออกไปมากข้ึนเพราะฉะน้ันในการออกแบบเราก็ตLอง
พยายามปรับคAาน้ันใหLลูAกลับสูAสภาวะท่ีเรากําหนดจนกวAาคAา
ความผิดพลาดและคAาเปลี่ยนแปลงความผิดพลาดเป|นศูนย-
หรือมีนLอยสุด 
 

รูปท่ี 1 การออกแบบระบบการควบคุม

 

รูปท่ี 2 การเปลีย่นแปลงของคAาเอาท-พุทของระบบ

ในการวิเคราะห-
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การควบคุมการทํางานของระบบการทํางาน y��� เป|นคAาท่ี

เป|นคAาเอาท-พุทของระบบท่ีไดL
ฉ ะ น้ั น ในกา รออกแบบระบบกา ร ทํ า ง าน ไ ดL อ า ศั ย
ความสัมพันธ-ของคAาความผิดพลาดและคAาอัตราการ
เปลี่ยนแปลงความผิดพลาดในการออกแบบเชAนรูปท่ี 2 

คAาความผิดพลาดมีคAาเป|นบวกหมายความวAาคAา
เอาท-พุทของระบบมีคAานLอยกวAาคAาท่ีกําหนดและคAาความ
เปลี่ยนแปลงมีคAาเป|นลบหมายความวAาคAาเอาท-พุทท่ีไดLกําลัง

แตAเมื่อผAานไปชAวง B คAาความ
ผิดพลาดท่ีไดLกลับมีคAาเป|นลบและคAาความเปลี่ยนแปลงก็มี
คAาเป|นลบทําใหLคAาเอาท-พุทของระบบมีแนวโนLมท่ีจะออก
หAางจากคAาท่ีกําหนดเพราะฉะน้ันในการออกแบบการทํางาน
จึงพยายามท่ีออกแบบกฎใหLเอาท-พุทของระบบน้ันมีคAาความ
ผิดพลาดและอัตราคAาเปลี่ยนแปลงความผิดพลาดเขLาใกลLสูA
คAาท่ีกําหนดซ่ึงไดLออกแบบใหLเป|นไปตามในชAวง C 

คAาของเอาท-พุทของระบบก็พยายามท่ี
จะลูAออกไปมากข้ึนเพราะฉะน้ันในการออกแบบเราก็ตLอง
พยายามปรับคAาน้ันใหLลูAกลับสูAสภาวะท่ีเรากําหนดจนกวAาคAา
ความผิดพลาดและคAาเปลี่ยนแปลงความผิดพลาดเป|นศูนย-

 

การออกแบบระบบการควบคุม 

 

การเปลีย่นแปลงของคAาเอาท-พุทของระบบ 

ในการวิเคราะห- 



วารสารวิชาการคณะเทคโนโลยีอุตสาหกรรม : เทพสตรี I-TECH ป!ท่ี 13 ฉบับท่ี 1 มกราคม – มิถุนายน 2561 
           

33 

 ในการออกแบบระบบการทํางานระบบรับสัญญาณ
อินพุทจาก LED Infrared จํานวน 2 ตัวโดยการตรวจสอบ
ความเขLมสีซ่ึงใชLกําหนดเป|นเสLนทางเคลื่อนท่ีของหุAนยนต-
ประชาสัมพันธ-ขLอมูลการศึกษา เพ่ือควบคุมความเร็วรอบ
มอเตอร-ไฟฟ=ากระแสตรงจํานวน 2 ตัวท้ังสองตัวแปรมี
ความสัมพันธ-ซ่ึงกันและกันในการทํางานทําใหLการควบคุม
จะตLองพยายามควบคุมตัวแปรท้ังสองใหLไดLตามคAา ท่ี
กําหนดการออกแบบไดLอาศัยจากการออกแบบขLางตLนท่ีใชL
หาคAาเอาท-พุทของระบบการออกแบบไดLอาศัยคAาความ
ผิดพลาดของความเร็วรอบมอเตอร-ในการออกแบบระบบ
โดยไมAไดLอาศัยอัตราการเปลี่ยนแปลงความผิดพลาดมา
พิจารณาในการออกแบบแตAคํานึงถึงคAาความสัมพันธ-ของคAา
ความผิดพลาดของความเร็วรอบมอเตอร-ไฟฟ=ากระแสตรงท้ัง 
2 ตัวมาพิจารณาในการออกแบบการควบคุมในงานวิจัย 
แสดงดังรูปท่ี 3 
 

 

รูปท่ี 3 การออกแบบการควบคุมในงานวิจัย 

 

 การออกแบบสมาชิกอินพุทของการควบคุมระบบคAา
อินพุทของสมาชิกไดLออกแบบจากคAาความผิดพลาดจริงของ
ระบบคือคAาความผิดพลาดของความเร็วรอบมอเตอร-ไฟฟ=า
กระแสตรงไดLกําหนดสมาชิกของอินพุทเป|น 9 ตัวแปรNB 
(Negative Big), NL (Negative Large), NM (Negative 
Medium), NS (Negative Small), ZE (Zero), PS 
(Positive small), PM (Positive Medium), PL (Positive 
Large) และ PB (Positive Big) แสดงดังรูปท่ี 4 และรูปท่ี 5 
 

 

รูปท่ี 4 สมาชิกอินพุทของคAาความผิดพลาดความเร็วรอบ

มอเตอร-ไฟฟ=ากระแสตรง (R) 

 

 

รูปท่ี 5 สมาชิกอินพุทของคAาความผิดพลาดความเร็วรอบ

มอเตอร-ไฟฟ=ากระแสตรง (L) 

 การออกแบบกฎการทํางานไดLออกแบบกฎการทํางาน
จากความผิดพลาดของความเร็วรอบมอเตอร- ไฟฟ= า
กระแสตรงโดยไปควบคุมสัญญาณ PWM ใหLกับมอเตอร-
ไฟฟ=ากระแสตรงเพ่ือควบคุมความเร็วรอบมอเตอร-ไฟฟ=า
กระแสตรง การออกแบบกฎ แสดงไดLดังรูปท่ี 6 และรูปท่ี 7  
 

 

รูปท่ี 6 กฎการทํางานควบคุมสัญญาณ PWM  
ใหLกับตัวขับมอเตอร-ไฟฟ=ากระแสตรง (R) 
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รูปท่ี 7 กฎการทํางานควบคุมสัญญาณ PWM  
ใหLกับตัวขับมอเตอร-ไฟฟ=ากระแสตรง (L) 

 สมาชิกเอาท-พุทควบคุมการทํางานมีดLวยกัน 2 สัญญาณ
สัญญาณควบคุม PWM ควบคุมควบคุมความเร็วรอบ
มอเตอร-ไฟฟ=ากระแสตรงโดยมีชAวงการออกแบบอยูAในชAวง 0 
- 250 พัลส-ประกอบไปดLวย 5 สมาชิกดังรูปท่ี 8 และรูปท่ี 9 
 

 

รูปท่ี 8 สมาชิกเอาท-พุทของสัญญาณควบคุม PWM  
ควบคุมความเร็วรอบมอเตอร-ไฟฟ=ากระแสตรง (R) 

 

 

รูปท่ี 9 สมาชิกเอาท-พุทของสัญญาณควบคุม PWM  

ควบคุมความเร็วรอบมอเตอร-ไฟฟ=ากระแสตรง (L) 

 

 

 

3. ผลการวิจัย 
 จากการออกแบบพัฒนาระบบควบคุมแบบฟ�ซซ่ีลอจิก 
หุAนยนต-ประชาสัมพันธ-สามารถเคลื่อนท่ีไดLตามการออกแบบ
และกฎการทํางานท่ีไดLออกแบบไวL โดยชAวงเริ่มเคลื่อนท่ี
ความเร็วคAอยๆเพ่ิมข้ึนจนคงท่ี ท่ีเวลา 0.7 วินาที และขณะ
เจอสิ่งกีดขวางระดับความเร็วคAอยๆลดลงจนหยุดน่ิงท่ีเวลา 
0.8 วินาที จึงไมAทําเกิดการลื่นไถลของหุAนยนต- มีนํ้าหนัก 83 
กิโลกรัม แบตเตอรี่ 12 v หุAนยนต-สามารถเดินในระยะทางท่ี
ไกลท่ีสุดไดL 1.6 กิโลเมตร ใชLงานไดL 10.48 ช่ัวโมง ความเร็ว
สูงสุดในการเดินของหุAนยนต-ประชาสัมพันธ- 10เมตรตAอนาที 
ความผิดพลาดในการเดินออกนอกเสLนจากจากระยะทาง 2 
กิโลเมตร มีคAาผิดพลาด 7% และเมื่อมีสิ่งกีดขวางในระยะ 
80 เซนติเมตรหุAนยนต-จะหยุดการเคลื่อนท่ีหุAนยนต-เคลื่อนท่ี
อัตโนมัติเพ่ือประชาสัมพันธ-ขLอมูลการศึกษาแสดงดังรูปท่ี 10 
 

 

รูปท่ี 10 หุAนยนต-เคลื่อนท่ีอัตโนมตัิเพ่ือประชาสัมพันธ- 

ขLอมูลการศึกษา 

 

 การประชาสัมพันธ-ของหุAนยนต-ประชาสัมพันธ-จะใชL ALL 
IN ONE PC TOUCH SCREEN ในการแสดงผลใหLเพ่ือ
สื่อสารกับผูLรับขLอมูลการประชาสัมพันธ-ในรูปแบบวีดิทัศน- 
สามารถป=อนและเก็บขLอมูลท่ีตLองการประชาสัมพันธ-ไดL ตัว
อยAาการประชาสัมพันธ-โดยใชLเวบไซต-คณะเทคโนโลยี
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อุตสาหกรรม มหาวิทยาลัยราชภัฏรําไพพรรณี  แสดงดังรูป
ท่ี 11 
 

 
รูปท่ี 11 แสดงภาพโหมดประชาสมัพันธ- 

 

4. สรุปผล 
 งานวิจัยน้ีมีแนวคิดท่ีจะสรLางรูปแบบการประชาสัมพันธ- 
รูปแบบใหมAโดยการใชLหุAนยนต-ในการประชาสัมพันธ-ขLอมูล
การศึกษาแทนมนุษย- โดยพัฒนาระบบควบคุมอัตโนมัติแบบ
ฟ�ซซ่ีลอจิก ออกแบบสมาชิกอินพุทของการควบคุมระบบ 9 
ตัวแปรออกแบบกฎการทํางานจากขLอมูลจากการเก็บผลการ
ทดลอง สมาชิกเอาท-พุทใชLวิธีคAาจุดศูนย-กลางความถAวง 
ควบคุมความเร็วรอบและทิศทางการหมุนของมอเตอร-
กระแสตรงทําใหLหุAนยนต-เกิดการเคลื่อนท่ีระบบควบคุมฟ�ซซี
ลอจิกท่ีออกแบบสามารถควบคุมการทํางานตามท่ีไดL
ออกแบบไวLไดLเป|นอยAางดี 
 จากแบบประเมินความพึงพอใจในการใชL หุAนยนต-
เคลื่อนท่ีอัตโนมัติเพ่ือประชาสัมพันธ-ขLอมูลการศึกษา จาก
นักศึกษามหาวิทยาลัยราชภัฏรําไพพรรณีจํานวน 30 คน อยูA
ในเกณฑ-ระดับดีมีคAาเฉลี่ยอยูAท่ี 3.71 หัวขLอรูปลักษณ-และ
การออกแบบหุAนยนต-ประชาสัมพันธ-กลุAมตัวอยAางมีความพึง
พอใจมากท่ีสุดมีคAาเฉลี่ยอยูAท่ี 4.2 อยูAในเกณฑ-ระดับดี สAวน
หัวขLอความพึงพอใจกลุAมตัวอยAางมีความพึงพอใจรองลงมา 
มีคAาเฉลี่ยอยูAท่ี 4.0 อยูAในเกณฑ-ระดับดี หัวขLอความสะดวก
ตAอการใชLงานประชาสัมพันธ- มีคAาเฉลี่ยอยูA ท่ี 3.9 อยูAใน
เกณฑ-ดีและหัวขLอสุดทLาย หัวขLอประโยชน-ในการใชLงาน มี
คAาเฉลี่ยอยูAท่ี 3.35 อยูAในเกณฑ-ดี 
 จากผลการวิจัยท่ีไดLหากเพ่ิมความสามารถในการสื่อสาร
ระหวAางหุAนยนต-ประชาสัมพันธ-กับผูLใชLงานในลักษณะการ

ตอบโตLโดยคําสั่งเสียงไดL  จะเ พ่ิมประสิทธิภาพในการ
ประชาสัมพันธ-เพ่ิมข้ึน 
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