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บทคัดยอ 
 งานวิจัยน้ีเปนการออกแบบและสรางระบบหุนยนตเคลื่อนที่ได 
โดยใชคอมพิวเตอรแบบพกพา (Palm-size PC) ที่มีระบบปฏิบัติการ
วินโดวสซีอี เปนหัวใจสําคัญในการประมวลผลและควบคุม ระบบน้ี
สามารถแบงการทํางานไดเปน 3 โหมด โหมดแรกเปนโหมดการสั่งงาน
ใหหุนยนตเคลื่อนที่ตามที่ผูใชกําหนดไวลวงหนาผานทางหนาจอ สวน
โหมดที่ใชเซ็นเซอรแสงนั้นไดรับการพัฒนาเพื่อทําใหหุนยนตสามารถ
เคลื่อนที่ตามเสนทางที่จัดทําไว และโหมดสุดทายใชเซ็นเซอรอุลตรา  
โซนิคเพื่อชวยใหหุนยนตสามารถหลบหลีกส่ิงกีดขวางได  
 
Abstract 
 This research presents the design and development of a 
mobile robot system using a Palm-size PC under the Windows 
CE. This system consists of three operational modes. The first 
mode allows the user to customize robot commands via the touch 
screen. In the line-tracking mode, the robot can follow the 
predefined line by using information from the light sensors. 
Finally, the third mode utilizes data from the ultrasonic sensors to 
assist the robot in obstacle avoidance. 
 
1. บทนํา 
 เน่ืองจากในปจจุบันความตองการใชคอมพิวเตอรแบบพกพากําลัง
ได รับความนิยมมากขึ้น แต ผู ใช ส วนใหญยังมองประโยชน ของ
คอมพิวเตอร แบบพกพาไปในทางที่ ใช เป นอุปกรณชวยบันทึก
(Organizer) หรือใชเพื่อความบันเทิงเปนสวนใหญ ทั้งๆที่ขีด
ความสามารถของคอมพิวเตอรแบบพกพานั้นยังอาจนําไปประยุกตงาน

ดานอื่นๆอีก รวมทั้งใชเปนคอมพิวเตอรสําหรับตัวควบคุม (Controller) 
ได ซ่ึงสามารถชดเชยขอดอยของคอมพิวเตอรสําหรับตัวควบคุมที่ใชกัน
ในปจจุบันซ่ึงไดแก คอมพิวเตอรสวนบุคคล (Personal Computer) ซ่ึง
มีขนาดใหญทําให ชุดตัวควบคุมมีขนาดใหญ ตามไปด วย  ส วน          
ไมโครคอนโทรลเลอร (Microcontroller) น้ันมีขีดจํากัดในสวนของการ
ติดตอกับผูใช  (User Interface) ที่ไมสะดวกนักและโดยทั่วไปไมสามารถ
ทํางานร วมกันโดยใช ระบบเครือขายระดับสูงได  
       งานวิจัยน้ีจึงไดนําคอมพิวเตอรแบบพกพาที่มีประสิทธิภาพสูงกว า
ไมโครคอนโทรลเลอร ทั่วๆไปมาพัฒนาระบบหุนยนตเคลื่อนที่ได ซ่ึง
นอกจากระดับความเร็วของการประมวลผลที่สูงกวา และมีขนาดของ
หนวยความจําที่สามารถบรรจุโปรแกรมการทํางานสําหรับประมวลผลที่
มีขนาดใหญกวาแลว  การพัฒนาโปรแกรมการควบคุมหุ นยนตในส วน
ของการเชื่อมต อกับผู ใช ของคอมพิวเตอร แบบพกพายังทําไดสะดวก
กวาการพัฒนาโดยใชไมโครคอนโทรลเลอร  

 
2. สวนฮารดแวร  

ระบบหุนยนตเคลื่อนที่ไดน้ีแบงออกเปนสองสวนหลักคือสวนที่เปน
ฮารดแวรและซอฟทแวร สวนของฮารดแวรจะประกอบดวยตัวหุนยนต
และวงจรเชื่อมตอกับอุปกรณตางๆเชนมอเตอรและเซ็นเซอร และสวน
ซอฟทแวรจะเปนการพัฒนาโปรแกรมเพื่อประมวลผลขอมูลที่ไดจาก
ผูใชและเซ็นเซอรตางๆเพื่อใชควบคุมการทํางานของหุนยนต 
 
2.1 ตัวหุนยนต 
 ตัวหุนยนตจะมีลักษณะเปน 6 เหลี่ยมและประกอบดวย 3 ลอซ่ึง
เปนลอประเภทออมนิไดเร็กชั่นนอล (Omni directional wheel) [1] ที่มี
เสนผานศูนยกลาง 6 เซนติเมตร และใชแผนอลูมิเนียมสําหรับทําตัว



โครงสรางหุนยนตจึงทําใหหุนยนตมีนํ้าหนักไมมาก โดยโครงรางของ
หุนยนตและชุดหุนยนตสมบูรณแบบแสดงดังรูปที่ 1 และ 2 ตามลําดับ  
 

 
 

รูปที่ 1 โครงรางหุนยนตและตําแหนงของลอ 
 

 
 

รูปที่ 2 หุนยนตสมบูรณแบบ 
 

2.2. สวนวงจรแปลงสัญญาณระหวางสัญญาณแบบอนุกรมกับ 
       สัญญาณแบบขนาน 

สวนน้ีทําหนาที่แปลงสัญญาณที่มาจากคอมพิวเตอร แบบพกพาใน
รูปแบบสัญญาณอนุกรมใหเปนสัญญาณแบบขนานเพื่อที่จะใชเชื่อมตอ
กับอุปกรณตางๆเชน เซ็นเซอรแสง เซ็นเซอรอุลตราโซนิค และ สวนขับ
มอเตอร ซ่ึงแสดงไดดังรูปที่ 3 

 

 
 

รูปที่ 3 ภาพรวมการเชื่อมตอของระบบ 
 
 วงจรนี้ออกแบบตามมาตรฐานของ RS-232 โดยเปนการรับสง
ขอมูลแบบ null modem ซ่ึงเปนการรับสงขอมูลแบบไมมีการตรวจสอบ
ความพรอมของอุปกรณกอนที่จะรับสงขอมูลกัน (Handshaking) พอรต
อนุกรมของคอมพิวเตอร แบบพกพา น้ันจะมีขาสลับกันกับเคร่ือง
คอมพิวเตอรสวนบุคคล โดยขาที่สลับกันจะสลับกันเปนคูคือ RxD กับ 

TxD   CTR กับ RTS และ DTR กับ DSR [2] ของคอนเน็กเตอรแบบ 
DB-9 โดยสัญญาณจากคอมพิวเตอร แบบพกพาจะมีระดับแรงดัน 3V 
ถึง 12V จึงจําเปนตองตอผานไอซี ICL232 ซ่ึงเปนไอซีเพื่อแปลงระดับ
แรงดันสําหรับเชื่อมตอกับวงจรหลักอื่นๆซ่ึงใชระดับแรงดันแบบทีทีแอล
ขนาด 5 V นอกจากนี้สัญญาณที่ผานไอซี  ICL232 มาจะถูกสงไปยัง
ไอซีอีกตัวหน่ึงคือ 74HC244 ซ่ึงเปนไอซีบัฟเฟอร โดยไอซีตัวน้ีจะทํา
หนาที่ขยายกระแสใหกับขาสัญญาณและยังชวยปองกันความเสียหายที่
อาจเกิดกับคอมพิวเตอรแบบพกพาดวย [3] 
 สวนที่สําคัญที่สุดของวงจรนี้คือไอซีเบอร CDP6402 ซ่ึงเปนไอซี
ประเภท UART ทําหนาที่รับสงขอมูลแบบอะซิงโครนัส [4] โดยใชขา 
TxD และ RxD ในการเชื่อมตอ โดยขา TxD ใชเพื่อสงขอมูลไปยัง 
CDP6402 ผานทางขา TRO เม่ือ CDP6402 ไดรับสัญญาณจากขา 
TxD แลวจะทําการแปลงขอมูลใหกลายเปนแบบขนานแลวสงออกไปยัง
ขา RBR0-RBR7 โดยที่ขาเอาตพุตเหลานี้จะตอกับไอซีบัฟเฟอร 
74HC541 ไวเพื่อขยายกระแสและปองกันความเสียหายที่อาจเกิดกับ
ไอซี CDP6402 [3] ซ่ึงเอาตพุตที่ไดจะนําไปทําการขับมอเตอร เพื่อใช
ในการขับเคลื่อนหุนยนต 
 

 
 

รูปที่ 4 วงจรแปลงสัญญาณแบบอนุกรมกับสัญญาณแบบขนาน 
 
 สําหรับขา RxD น้ันใชเพื่อรับขอมูลไปยัง CDP6402 ผานทางขา 
RRI โดยทําการแปลงขอมูลที่ขา TBR0-TBR7 ใหกลายเปนแบบ
อนุกรมแลวสงออกไปยังขา RxD เพื่อติดตอกับคอมพิวเตอร แบบพกพา
โดยที่ขาอินพุตกอนที่จะสงมาใหกับขา TBR0-TBR7 จะตอกับไอซี
บัฟเฟอร 74HC541 [3] กอน 
 เน่ืองจากการรับสงขอมูลแบบอะซิงโครนัส ทั้งภาครับและสงน้ัน
ตองมีสัญญาณนาฬิกาที่มีความถี่เทากัน แตไอซี CDP6402 ไมมี
แหลงกําเนิดสัญญาณนาฬิกาในตัวเอง จึงตองใชสัญญาณนาฬิกาจาก
ภายนอกจึงใชไอซีเบอร 4060 รวมกับคริสตัลคา 2.4576 MHz ทําการ
สรางสัญญาณนาฬิกาเพื่อกําหนดอัตราในการรับสงขอมูลหรือบอดเรต 
ซ่ึงกําหนดใหใชที่ 9600 บิตตอวินาที 
 
 

คอมพิวเตอร 
แบบพกพา 

วงจรแปลงสัญญาณระหวางสัญญาณ 
แบบอนุกรมและขนาน 

เซ็นเซอรแสง เซ็นเซอรอุลตราโซนิค 

มอเตอร
สัญญาณแบบอนุกรม 

สัญญาณแบบขนาน 
สําหรับรบัคาจากเซ็นเซอร 

สัญญาณแบบขนาน 
สําหรับรบัคาจากเซ็นเซอร

สัญญาณแบบขนาน 
สําหรับควบคุมมอเตอร



2.3 สวนวงจรเซ็นเซอรแสง 
 เซ็นเซอรแสงอินฟราเรดประกอบไปดวยตัวสงแสงและตัวรับแสง  
โดยใชหลักการสงแสงออกไป แลวทําการตรวจสอบวาแสงสะทอนที่
ไดรับมีความเขมเทาไร แลวแปลงออกมาเปนคาทางตรรกศาสตร โดย
หากแสงที่สะทอนกลับมามีความเขมมาก ซ่ึงหมายถึงวาพื้นน้ันสามารถ
สะทอนแสงไดดีซ่ึงสวนใหญมักเปนสีขาวก็จะไดคาจากเซ็นเซอรเปน
ลอจิกหน่ึงและหากแสงที่สะทอนกลับมามีความเขมต่ําหรือกลาววาพื้น
น้ันสามารถดูดซับแสงไดดีก็จะไดคาจากเซ็นเซอรเปนลอจิกศูนย  
 เม่ือไดคาทางตรรกศาสตรที่เปน 0 หรือ 1 จากเซ็นเซอรมาแลวก็
จะนําคาที่ไดตอเขากับสวนรับคา ในระบบนี้ใชเซ็นเซอรแสง 3 ตัวตอ
เขากับสวนรับคาในบิตที่ 0 1 และ 2 เพื่อปอนคาเขาใหกับไอซี CDP 
6402 เพื่อแปลงคาใหอยูในรูปสัญญาณอนุกรมแลวสงใหกับ 
คอมพิวเตอรแบบพกพาทางพอรตอนุกรมเพื่อทําการประมวลผลตอไป 
 
2.4 สวนวงจรเซ็นเซอรอุลตราโซนิค 
 หลักการของการทํางานของวงจรอุลตราโซนิคซ่ึงแสดงดังรูปที่ 5
คือ มีการสงคลื่นเสียงออกไปดวยความถี่ประมาณ 40 กิโลเฮิรตซ จาก
ตัวสง หรือ Tx  โดยคลื่นอุลตราโซนิคน้ีจะถูกสรางจากตัวกําเนิดความถี่
หรือไอซีเบอร 556 จากนั้นคลื่นอุลตราโซนิคจะเดินทางไปในอากาศ
ดวยความเร็วเสียงประมาณ 330 เมตรตอวินาที จากนั้นเม่ือคลื่นอุลตรา
โซนิคกระทบกับวัตถุและสะทอนกลับมา คลื่นอุลตราโซนิคจะถูก
ตรวจจับที่อุปกรณตัวรับ หรือ Rx [5] สัญญาณที่ไดจะถูกประมวลผล
และปอนใหกับไอซี CDP 6402 เหมือนเชนที่กลาวแลวขางตน 

 

 
รูปที่ 5 วงจรเซ็นเซอรอุลตราโซนิค 

 
2.4 สวนวงจรขับมอเตอร 
 สวนวงจรขับมอเตอรแสดงดังรูปที่ 6 โดยสวนที่จําเปนมากสําหรับ
วงจรสวนน้ีคือไอซีเบอร L293D ซ่ึงเปนไอซีสําหรับขับมอเตอร [3] โดย

ไอซีหน่ึงตัวสามารถขับมอเตอรถึง 2 ตัว เพราะฉะนั้นระบบนี้จึงตองใช
ไอซีเบอรน้ี 2 ตัวเพื่อใชสําหรับควบคุมมอเตอร 3 ตัว  
 ส่ิงที่ตองปอนใหกับไอซีตัวน้ีมีสองสวนคือสวนควบคุมการเปด-ปด
มอเตอร และสวนควบคุมทิศทางการหมุนของมอเตอร ซ่ึงอาจเปนการ
หมุนทวนเข็มนาฬิกาหรือตามเข็มนาฬิกา โดยสวนควบคุมการเปด-ปด
มอเตอรจะอยูที่ขา 1 สําหรับมอเตอรตัวที่หน่ึง และขา 9 สําหรับ
มอเตอรตัวที่สอง และสวนควบคุมทิศทางจะอยูที่ขา 2 และ 7 สําหรับ
มอเตอรตัวที่หน่ึง และขา 10 และ 15 สําหรับมอเตอรตัวที่สอง  
 ส่ิงที่แตกตางระหวางไอซี L293D กับไอซีอื่นๆในวงจรคือนอกจาก
จะมีการตอแรงดันขนาด 5V เพื่อเลี้ยงไอซีใหทํางานแลว ยังตองมีการ
ตอแรงดัน 12V เขาที่ขา 8 ของวงจรอีกดวย โดยแรงดัน 12V น้ีจะเปน
แรงดันเพื่อใชขับใหมอเตอรทํางาน  

 
รูปที่ 6 วงจรสวนขับมอเตอร 

 
3. สวนซอฟทแวร 
 การพัฒนาการทํ า งานของระบบหุ นยนต เคลื่ อนที่ ไดบน
ระบบปฏิบัติการวินโดวสซีอี สามารถแบงออกเปนสามโหมดไดแก 
โหมดที่ใหหุนยนตทําตามคําส่ังที่ผูควบคุมกําหนดไวกอนลวงหนา 
โหมดที่ใชเซ็นเซอรแสงชวยทําใหหุนยนตเคลื่อนที่ตามเสนทางที่
กําหนดไว (Line Tracking) และโหมดที่ใชเซ็นเซอรอุลตราโซนิคเพื่อ
ชวยใหหุนยนตสามารถเคลื่อนที่หลบหลีกส่ิงกีดขวางได โดยผูใช
สามารถเลือกโหมดการทํางานไดจากตัวเลือกที่หนาจอแรกดังแสดงใน
รูปที่ 7 

 
 

รูปที่ 7 หนาจอสําหรับเลือกการทํางานและตั้งคา 



 นอกจากนี้ผูใชสามารถกําหนดคาอัตราบอด (Baud Rate) พาริตี้ 
(Parity) จํานวนบิตขอมูล (Data Bit) และจํานวนบิตหยุด (Stop Bit) ทํา
ใหสามารถนําระบบนี้ไปประยุกตใชงานกับวงจรอื่นๆไดอยางสะดวก [6] 
สําหรับระบบนี้กําหนดใหใช อัตราบอดเทากับ 9600 พาริตี้เทากับ null 
จํานวนบิตขอมูลเทากับ 8 และจํานวนบิตหยุดเทากับ 1 ซ่ึงกําหนดเปน 
คาเร่ิมตนอยูแลว เม่ือกําหนดคาตางๆเรียบรอยแลวจึงเลือกโหมดการ
ทํางานที่ตองการตอไป 
  
3.1 โหมดที่หุนยนตทําตามคําส่ังท่ีกําหนดไวกอนลวงหนา 
 โหมดนี้จะใชคาที่ตั้งตางๆจากฟอรมกอนหนาที่ผูใชไดทําการเลือก
เอาไว แลวทําการการเปดพอรตการสื่อสารเพื่อที่จะติดตอกับฮารดแวร 
[6] โดยโหมดนี้อนุญาตใหผูใชสามารถเลือกชุดคําสั่งของหุนยนตได
ลวงหนา โดยคําสั่งที่สามารถเลือกไดคือ เดินตรงไปขางหนา (Forward) 
เดินตรงถอยหลัง (Backward) เลี้ยวซาย (Turn Left)   เลี้ยวขวา (Turn 
Right) หมุนเปนวงกลมอยูกับที่ (Cycle) และหมุนครึ่งวงกลมอยูกับที่ 
(Half Cycle) โดยชุดคําสั่งจะใชตัวอักษรยอแทนและจะปรากฏในชอง
คําสั่งทุกครั้งที่ถูกเลือกเชน FR หมายถึงใหหุนยนตวิ่งตรงไปขางหนา
แลวเลี้ยวขวาเปนตน  
 

 
 

รูปที่ 8 หนาจอการทํางานโหมดที่ใหหุนยนตทําตามคําสั่งที่กําหนดไว 
 

 เม่ือทํางานคําสั่งใดไปแลวตัวอักษรนั้นก็จะหายไปและจะเลื่อนมา
ทํางานคําสั่งถัดไปตอ เปนเชนน้ีไปเร่ือยๆจนกระทั่งไมมีตัวอักษรใด
เหลืออยูแลวจึงจบการทํางาน หนาจอการทํางานของโหมดนี้แสดงดังรูป
ที่ 8 
 
3.2 โหมดที่ใชเซ็นเซอรแสง 
 การทํางานของโหมดนี้จะเปนการรับคาอินพุทเขามาจากเซ็นเซอร
แสงซ่ึงติดอยูบริเวณดานใตของตัวหุนยนตจํานวน 3 ตัวเพื่อทําการ
ตรวจสอบวาพื้นมีสีดําหรือขาว โดยกําหนดใหคาที่รับเขามาเปนอินพุท 
3 บิตแรกคือบิต 0 1 และ 2 ของขอมูลฝงรับ โดยคาที่รับเขามาจะมีคา
เปน 0 ก็ตอเม่ือเจอพื้นสีดํา และเปน 1 เม่ือเจอพื้นสีขาว โดยที่เลือกใช
พื้นเปนสีดํา และเสนทางเปนสีขาว ทั้งน้ีหากตองการตรวจสอบกลับกัน
ก็สามารถทําไดโดยเพียงแตเปลี่ยนแปลงโปรแกรมในสวนของการรับคา
เทานั้น หนาจอการทํางานของโหมดนี้แสดงดังรูปที่ 9 

 
 

รูปที่ 9 หนาจอการทํางานของโหมดที่ใชเซ็นเซอรแสง 
 
 การทํางานของโหมดนี้จะสนใจคาที่รับเขามา 3 บิตแรกเทานั้น 
จากนั้นก็จะหากรณีตางๆที่สามารถเกิดข้ึนไดทั้งหมด เชน เจอเสนตรง 
เจอแยกซาย เจอแยกขวา ไมเจอเสนใดๆเลย หรือเจอแยกเปนรูปตัวที 
เปนตน จากนั้นโปรแกรมก็จะควบคุมหุนยนตใหเคลื่อนที่สอดคลองกับ
เหตุการณน้ัน 
  
3.3 โหมดที่ใชเซ็นเซอรอุลตราโซนิค 
 โหมดนี้ทํางานในลักษณะที่คลายกับการทํางานในโหมดเคลื่อนที่
ตามเสนทางที่กําหนดไว เพราะมีการรับคาอินพุทเขามาและเขารหัสใน
ลักษณะเดียวกัน โดยโหมดน้ีจะทํางานในลักษณะที่ชวยทําใหหุนยนต
สามารถหลบหลีกส่ิงกีดขวางได กระบวนการประมวลผลวาหุนยนต
จะตองทําการหลบหลีกอยางไรจะข้ึนอยูกับขอมูลที่ไดจากเซ็นเซอร   
อุลตราโซนิค หนาจอการทํางานโหมดนี้แสดงดังรูปที่ 10 
 

 
 

รูปที่ 10 หนาจอการทํางานโหมดที่ใชเซ็นเซอรอุลตราโซนิค 
  
  เซ็นเซอรอุลตราโซนิคจะมีทั้งหมด 3 ตัวโดยจะตอเขากับบิตรับคา 
บิตที่ 3 4 และ 5 คาที่รับเขามาจะสามารถเปนได 3 กรณี คือ เจอส่ิงกีด
ขวางดานหนา (xx100xxx) เจอส่ิงกีดขวางดานหลังซาย (xx010xxx) 
และ เจอส่ิงกีดขวางดานหลังขวา (xx001xxx)  
 
 
 



4. ผลการทํางาน 
 หลังจากออกแบบ สรางวงจรเชื่อมตอตางๆ ตลอดจนพัฒนา
โปรแกรมการทํางานของระบบหุนยนต ก็ไดทําการทดสอบทั้งสวน
ฮารดแวรและสวนที่เปนซอฟทแวร  
 
4.1 ผลการทํางานสวนฮารดแวร 
 ในสวนวงจรที่เปนวงจรหลักในการแปลงสัญญาณจากสัญญาณ
อนุกรมเปนสัญญาณแบบขนาน และแปลงจากสัญญาณขนานกลับเปน
สัญญาณอนุกรมน้ันปรากฏวาทํางานไดดีมาก สามารถทําใหการ
แลกเปลี่ยนขอมูลระหวางคอมพิวเตอรแบบพกพากับสวนรับคาอินพุท 
และสวนที่เปนเอาทพุท ทํางานไดเปนอยางดี มีทดลองการรับคาโดย
การปอนโวลตเขาที่ขาอินพุทโดยตรงปรากฏวาคาที่คอมพิวเตอรแบบ
พกพารับเขามามีคาถูกตอง และมีความความหนวง (Delay) ไมเกิน 2 
วินาที ในสวนของการสงคาเอาทพุทออกจากคอมพิวเตอรแบบพกพา 
โดยการตอ LEDs เขาที่ขาเอาทพุททั้ง 8 บิต ปรากฏวาสามารถสงคา
ออกมาไดอยางถูกตองโดยไมมีความหนวง 
 ในสวนที่ นําวงจรหลักทดลองตอกับมอเตอรและส่ังงานผาน
โปรแกรมหรือส่ังงานโดยจายไฟโดยตรงปรากฏวาสามารถทํางานได
ตรงกับที่ส่ังงานและไมมีคาความหนวงเกิดข้ึน 
 สําหรับสวนที่นําวงจรหลักเชื่อมตอกับเซ็นเซอรแสงปรากฏวาการ
รับคาเขามาที่วงจรเกิดข้ึนไดทันทีที่มีการรับคา โดยแสดงผลการรับคา
ของวงจรหลักโดยการตอ LEDs ไวที่สวนรับคาอินพุทของวงจร ซ่ึง
ปรากฏวา LEDs ดังกลาวติดทันทีเม่ือหันเซ็นเซอรแสงลงเหนือพื้นสี
ขาว และดับทันทีเม่ือเม่ือหันเซ็นเซอรแสงลงเหนือพื้นสีดํา และคาที่
รับเขามาไดมีความเสถียรสภาพสูง ทําใหไมมีการกระพริบของ LEDs 
เกิดข้ึนระหวางการทดสอบ 
 สวนวงจรเซ็นเซอรอุลตราโซนิคซ่ึงออกแบบและสรางข้ึนมานั้น 
ปรากฏวาในการรับคาของเซ็นเซอรอุลตราโซนิคเองจะมีความหนวง 
เล็กนอย ผลมาจากการทํางานของเซ็นเซอรของชนิดน้ีเอง และเม่ือนํา
วงจรเซ็นเซอรอุลตราโซนิคที่ไดมาตอรวมเขากับวงจรหลักโดยตอสวนที่
แสดงผลของวงจรเซ็นเซอรอุลตราโซนิคเขากับสวนที่รับคาอินพุทของ
วงจรหลักและตอ LEDs ไวที่สวนรับคาของวงจรหลักน้ันเพื่อตรวจสอบ
คาที่เขามา ปรากฏวาคาที่แสดงในสวนที่แสดงผลของวงจรเซ็นเซอร
อุลตราโซนิคกับ LEDs ที่ตอบนวงจรหลักสามารถแสดงผลไดพรอมกัน  
 
4.2 ผลการทํางานสวนซอฟทแวร 
 เม่ือตรวจสอบการทํางานของสวนฮารดแวรเรียบรอยแลว ก็ทําการ
ตอวงจรหลักเขากับเซ็นเซอรทั้ง 6 ตัวคือ เซ็นเซอรแสง 3 ตัว และ
เซ็นเซอรอุลตราโซนิค 3 ตัว รวมทั้งตอกับมอเตอรทั้ง 3 ตัว จากนั้นจึง
ตอวงจรหลักเขากับคอมพิวเตอรแบบพกพาเพื่อทําการทดสอบการ
ทํางานของโปรแกรมที่ใชควบคุมการทํางานของหุนยนต 
 การทดสอบใชโปรแกรมสวนที่เปนการสั่งงานชุดคําสั่งลวงหนา 
ปรากฏวาหุนยนตสามารถทํางานตามที่ส่ังการไดโดยสามารถเคลื่อนที่
ไปขางหนา ถอยหลัง เลี้ยวซาย เลี้ยวขวา และหมุนเปนวงกลมไดตรง
ตามที่ส่ังการทุกอยาง 

 ตอมาจึงทําการตรวจสอบในสวนของการรับคา โดยทดสอบ
โปรแกรมทั้งโหมดของการใชเซ็นเซอรแสงและเซ็นเซอรอุลตราโซนิค 
ผลที่ไดปรากฏวาการรับคามีความหนวงของเวลาเกิดข้ึนพอสมควร
กลาวคือเม่ือเซ็นเซอรรับคามา LEDs ที่บนวงจรหลักจะแสดงผลทันทีวา
สามารถรับคาไดแลว แตกวาคาที่รับเขามาจะเขามาถึงคอมพิวเตอร
แบบพกพาบนวินโดวสซีอีจะใชเวลาสักครูหน่ึงประมาณ 4-6 วินาที และ
ในชวงแรกที่มีการอานคาจะมีความคลาดเคลื่อนเกิดข้ึนเปนระยะเวลา
ชั่วครูประมาณ 1-2 วินาทีแรก หลังจากนั้นคาที่อานไดจะมีความเสถียร
มาก และจะเปนเชนน้ีอีกเม่ือคาที่รับเขามาเปลี่ยนไป 
 
5. สรุป 
 งานวิจัยน้ีมีจุดเดนคือการประยุกตใชคอมพิวเตอรแบบพกพาที่มี
ระบบปฏิบัติการวินโดวสซีอี    ซ่ึงมีประสิทธิภาพที่เหนือกวาการใช   
ไมโครคอนโทรลเลอรทั้งในสวนของความเร็วในการประมวลผลที่สูง 
ขนาดความจุของหนวยความจําที่มากกวา ความสะดวกและงายของ   
สวนการติดตอกับผูใช (User Interface) ตลอดจนความสามารถที่ดีกวา
ของเร่ืองการขยายงานในอนาคตทั้งในเร่ืองการเชื่อมตอกับระบบ
เน็ตเวิรค และระบบการติดตอแบบไรสาย เปนตน 
 นอกจากนี้ประสิทธิภาพของการทํางานของหุนยนตเคลื่อนที่น้ี
สามารถปรับปรุงใหดีข้ึนโดยการเปลี่ยนคอมพิวเตอรแบบพกพาใหเปน
รุนพ็อคเก็ตพีซี (Pocket PC) ซ่ึงมีซีพียูและการประมวลผลที่เร็วยิ่งข้ึน 
ซ่ึงสงผลทําใหการควบคุมและติดตอกับวงจรการทํางานตางๆไดดียิ่งข้ึน
ดวย และนอกจากนี้การออกแบบวงจรและโปรแกรมการทํางานของ
หุนยนตน้ันยังเปนแบบมาตรฐานสากล สงผลใหสะดวกและงายตอการ
พัฒนางานวิจัยไดอยางตอเน่ือง  
 
6. กิตติกรรมประกาศ 
   ขอขอบคุณอาจารยหทัย ตันไถง ผศ.สุรพนธ ตุมนาค และอาจารย
จุมพล พลวิชัยทีช่วยใหคําแนะนํา และแนวทางแกปญหาที่เกิดข้ึนใน
ระหวางการสรางระบบหุนยนตแบบเคลื่อนที่ไดน้ี 
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