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บทคัดย่อ 

หุ่นยนต์จ ำลองแผนที่ต้นแบบจัดท ำขึ้นมำเพื่อจ ำลองกำรสร้ำง
แผนที่และกำรควบคุมกำรท ำงำนต่ำงๆของหุ่นยนต์ โดยกำรใช้
หลักกำรของออโดเมทรีส ำหรับระบบน ำทำงอัตโนมัติ  มีกำร
เลือกใช้เครื่องมือและอุปกรณ์ที่มีในปัจจุบัน เพื่ออ ำนวยควำม
สะดวกแก่ผู้ใช้งำน หลักกำรของหุ่นยนต์จ ำลองแผนที่ จะมีบอร์ด 
Arduino MEGA2560 และ Arduino UNO เป็นอุปกรณ์ที่ใช้ใน
กำรควบคุมกำรเคลื่อนที่และท ำงำนอื่น ๆ ของหุ่นยนต์ ได้แก่
เซนเซอร์ต่ำง ๆ ที่ใช้ในกำรวิเครำะห์สภำพแวดล้อมและกำร
ควบคุมหุ่นยนต์ จำกนั้นน ำค่ำที่ได้ไปจ ำลองหรือวำดแผนที่ต่อไป 
บทควำมนี้มุ่งเน้นอธิบำยหลักกำรของออโดเมทรีและกำรน ำไปใช้
ในกำรระบุต ำแหน่งด้วยตัวเองในหุ่นยนต์จ ำลองแผนที่ต้นแบบ ผล
กำรทดสอบพบว่ำกำรเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์สำมำรถเคลื่อนที่และ

จ ำลองแผนที่ได้ โดยมีควำมคลำดเคลื่อนคำดว่ำเกิดจำกกำรลื่น
ไถลของล้อท ำให้ทิศทำงและระยะทำงที่ได้คลำดเคลื่อนเมื่อน ำมำ
ค ำนวณหำต ำแหน่งของหุ่นยนต์ 

ค ำส ำคัญ: ออโดเมทรี ระบบน ำทำงอัตโนมัติ Arduino MEGA2560 
 
ABSTRACT 

Prototype mapping robot is to study the systems and 

methods for mapping simulation and control of various 

functions of the robot.   An Arduino MEGA2560 is 

programmed using an integrated development 

environment (IDE) in order to control the robot motion 

and odometry.  Sensors are used to analyze the 

environment and control the robot path for simulating 

the map.  This paper is to focus on the principle of 

odometry and how to use it on prototype mapping 
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robot. Experimental results show that the movement of 

the robot can move and simulate the map.  We found 

that the skid steering and position drift in the direction 

of the robot’s movement can cause errors. 
 

Keywords:  Odometry, Autonomous Navigation Systems, 

Arduino MEGA2560 

1.  บทน ำ 

ปัจจุบันการส ารวจพื้นท่ีมีวิธีการส ารวจท่ีแตกต่างกัน ได้แก่ การ
ส ารวจขนาดพื้นท่ีและจ าลองพื้นท่ีเพื่อเข้าช่วยเหลือและค้นหาเมื่อมี
ภั ยพิบัต เกิ ดขึ้น ในสถาน ท่ี ไม่สามารถเข้ าถึ งได้หรือ เข้ าถึ งได้
ยากล าบาก ส าหรับการสร้างแผนท่ี (Mapping) ของสภาพแวดล้อม 
จัดเป็นกระบวนการที่น าเอาข้อมูลการวัดสภาพแวดล้อมท่ีตรวจวัดได้
จากเซนเซอร์ (Sensors) ชนิดต่าง ๆ มาใช้ประกอบกันเพื่อสร้างเป็น
โครงสร้างของข้อมูลส าหรับอธิบายสภาพแวดล้อมบริเวณน้ัน ๆ ส่วน
การระบุต าแหน่ง (Localization) เป็นการอธิบายถึงการวางตัวหรือ
การหาต าแหน่งของวัตถุต่าง ๆ หรือ หุ่นยนต์ (Robot) ท่ีสนใจใน
แผนท่ี [1] โดยแผนท่ีน้ันอาจเป็นแผนท่ีท่ีได้ก าหนดไว้ล่วงหน้าแล้ว 
หรืออาจจะเป็นแผนท่ีซ่ึงสร้างขึ้นใหม่ไปพร้อม ๆ กันกับการระบุ
ต าแหน่งในการท างานของหุ่นยนต์ ดังน้ันการระบุต าแหน่งและการ
ส ร้ า ง แ ผ น ท่ี  (Localization and Mapping) จั ด เป็ น ง าน ท่ี มี
ความส าคัญส าหรับหุ่นยนต์ เป็นอย่างมาก เน่ืองจากหุ่นยนต์
จ าเป็นต้องใช้ข้อมูลแผนท่ี ประกอบร่วมกับข้อมูลต าแหน่งของ
หุ่นยนต์ในการวางแผน เพื่อท ากิจกรรมต่าง  ๆ ตอบสนองตาม
สภาพแวดล้อมน้ัน ตัวอย่างเช่น การเคลื่อนท่ีส าหรับหุ่นยนต์ส ารวจ
อัตโนมัติ หุ่นยนต์ประชาสัมพันธ์ [2] หุ่นยนต์ท าความสะอาด [3] 
เป็นต้น 

การพัฒ นาระบบน าทาง แบบอั ต โนมั ติ  (Autonomous 
navigation systems) [4] เป็นความท้าทายท่ีส าคัญส าหรับการ
สร้างความสามารถในการน าทางท่ีเชื่อถือได้ ท้ังในสถานการณ์ท่ีมี
ระบบน าทางแบบ GPS (Global Positioning System) ท่ีชัดเจน 
และในสถานการณ์ท่ีระบบ GPS ไม่น่าเชื่อถือ ดังนั้นระบบออโดเมทรี 
(Odometry) [5] - [6] เป็นระบบน าทางท่ีมีความสามารถในการ
ควบคุมและหาต าแหน่งได้ด้วยตัวเอง (Self-localization) จึงได้รับ
ความสนใจเป็นอย่างมาก 

 

 
รูปท่ี 1 ต ำแหน่งและกำรหันทิศทำง (Position and heading) [1] 

 
โดยระบบ Odometry จะท าการจัดสรรต าแหน่งและทิศทางด้วย
ตนเองของยานพาหนะ ส าหรับใช้ในการน าทางอัตโนมัติ การ
หลีกเลี่ยงสิ่งกีดขวางและการติดตามวัตถุ โดยท่ีจะต้องมีการรักษา
ข้อมูลของต าแหน่งอย่างต่อเนื่อง 

วิธีการวัดระยะทางในตัวและการแปลและการท าแผนท่ีพร้อมกัน 
(Simultaneous Localization And Mapping: SLAM) จั ด เป็ น
การศึกษาท่ีเกี่ยวข้องกับการหาต าแหน่งได้ท่ีรวมระบบออโดเมทรี 
(Self-contained odometry methods) ท่ีเกิดขึ้นเป็นจ านวนมาก 
ซ่ึงเป็นตัวอย่างท่ีได้รับความนิยม [7] - [8] โดยเทคนิค SLAM ช่วย
ให้สามารถค านวณต าแหน่งและทิศทางของยานพาหนะตามข้อมูลท่ี
ได้จากเซ็นเซอร์บนบอร์ดได ้

บทความน้ีมุ่งเน้นอธิบายหลักการของ Odometry ท่ีน าไปใช้ใน
การระบุต าแหน่งด้วยตัวเองในหุ่นยนต์จ าลองแผนท่ีต้นแบบร่วมกับ
บอร์ดสมองกลฝังตัวท่ีมีความสามารถหลากหลายในการใช้งาน [9]-
[10] 

 

2.  กำรวัดระยะทำงแบบ Odometry 

การวัดระยะทางแบบ Odometry [1] เป็นวิธีการพื้นฐานท่ีใช้ใน
หุ่นยนต์ส าหรับส าหรับระบบน าทางอัตโนมัติ ซ่ึงสามารถค านวณ
ต าแหน่งใหม่ของหุ่นยนต์ได้ในขณะท่ีมีการเคลื่อนท่ีเกี่ยวข้องกับการ
หมุนของล้อ การค านวณระยะทางด้วย Odometry โดยเริ่มต้นจาก
หุ่นยนต์เริ่มเคลื่อนท่ีเป็นเส้นตรงจากนั้นให้หุ่นยนต์เลี้ยว 

Odometry เป็นรูปแบบของการระบุต าแหน่งของหุ่นยนต์ ซ่ึง
จะต้องก าหนดต าแหน่งในสภาพแวดล้อมน้ัน ๆ ส าหรับ Odometry 
จะก าหนดต าแหน่งได้โดยการวัดการเปลี่ยนแปลงจากต าแหน่ง
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เริ่มต้นท่ีทราบของหุ่นยนต์ในขณะท่ีอยู่ต าแหน่งน้ัน ซ่ึงจัดเป็นการ
ก าหนดต าแหน่งของหุ่นยนต์เทียบกับต าแหน่งท่ีรู้จัก 

 

2.1 Odometry ส ำหรับกำรระบุต ำแหน่ง 

การค านวณการเคลื่อนท่ีใน 2 มิติ ก าหนดให้ต าแหน่งของ
หุ่นยนต์ (𝑥, 𝑦) สัมพัทธ์กับจุดก าเนิดและการหันทิศทาง 𝜃 ดังแสดง
ทิศทางของหุ่นยนต์ในรูปท่ี 1 โดยเรียก (𝑥, 𝑦, 𝜃) เป็นต าแหน่งของ 

 
 

รูปท่ี 2 เรขำคณิตของกำรเลี้ยวซ้ำยของหุ่นยนต์ท่ีมีสองล้อ [1] 
 
หุ่นยนต์ ถ้าหุ่นยนต์เริ่มต้นที่จุดก าเนิด (0,0) แล้วเคลื่อนที่เป็นเส้นตรง
เป็นมุม  𝜃 ด้วยความเร็ว (𝑣) และเวลาที่ ใช้  (𝑡) ดังนั้นสามารถหา
ระยะทาง (𝑠) การเคลื่อนที่ ได้ จาก 𝑠 = 𝑣𝑡 โดยต าแหน่งใหม่ของ
หุ่นยนต์ (𝑥, 𝑦) จะค านวณได้จาก [1] 
 
𝑥 = 𝑣𝑡 cos 𝜃                                   (1) 
 
𝑦 = 𝑣𝑡 sin 𝜃                         (2) 
 

2.2 Odometry ส ำหรับกำรเลี้ยว 

จากรูปท่ี 2 [1] สมมติว่าหุ่นยนต์ ท่ีมี 2 ล้อท าการเลี้ยวซ้าย
เล็กน้อยโดยล้อขวาจะเคลื่อนท่ีเร็วกว่าล้อซ้าย ในรูปหุ่นยนต์หันไป
ทางด้านบนโดย จุดสีฟ้าคือล้อซ้าย จุดสีแดงคือล้อขวาและจุดสีด า
เป็นจุดศูนย์กลางของหุ่นยนต์ท่ีอยู่กึ่งกลางระหว่างล้อ โดย 𝑏 เป็น
ระยะห่างระหว่างล้อและระยะทางท่ีล้อสองล้อเคลื่อนท่ีและจุด
ศูนย์กลางเมื่อหุ่นยนต์ต้องหมุนเพื่อเลี้ยว น ามาค านวณหาต าแหน่ง
ใหม่และการหันทิศทางของหุ่นยนต ์

ระยะทางการเคลื่อนท่ี (𝑑) จะสัมพันธ์กับก าลังงานของมอเตอร์ 
ความเร็วการหมุนและเวลาท่ีใช้ ดังน้ี 

∴ 𝑑𝑖 = 2𝜋𝑅𝜔𝑖𝑡 , 𝑖 = 𝑙, 𝑟                      (3) 
 
เมื่อ 𝑑𝑙 เป็นระยะทางของล้อซ้าย 𝑑𝑟 เป็นระยะทางของล้อขวา 𝜔𝑙  

เป็นความเร็วการหมุนของล้อซ้าย 𝜔𝑟 เป็นความเร็วการหมุนของล้อ
ขวา มีหน่วยเป็นรอบต่อวินาที และ 𝑅 เป็นรัศมีของล้อ 

จากรูปท่ี 2 จะแสดงต าแหน่งหุ่นยนต์เริ่มต้นท่ี (𝑥, 𝑦, ∅) เมื่อ
หุ่นยนต์หันหน้าไปทางเหนือ จะได้ ∅′ = 𝜋/2 แล้วหลังจากหุ่นยนต์
หมุน 𝜃 เรเดียนแล้ว จะได้ต าแหน่งใหม่ เป็น (𝑥′, 𝑦′, ∅′) โดยท่ี

 ∅′ = ∅′ + 𝜃 ดังน้ันจะค านวณหามุม 𝜃 ไดจ้าก 
 

∴ 𝜃 = 𝑑𝑙 𝑟𝑙⁄ = 𝑑𝑐 𝑟𝑐⁄ = 𝑑𝑟 𝑟𝑟⁄                    (4) 
 
เมื่อ 𝑟𝑟, 𝑟𝑟, 𝑟𝑟 เป็นระยะทางจากจุด P ในรูปท่ี 2 

 
รูปท่ี 3 กำรหำต ำแหน่งและทิศทำงด้วยวิธีตรีโกณมิติ [1] 

 
ความสัมพันธ์ของระยะทางของจุดศูนย์กลาง 𝑟𝑟 ค านวณจาก 

∴ 𝑑𝑐 =
 𝑑𝑙 + 𝑑𝑟 

2
                             (5) 

 
จากรูปท่ี 3 ค านวณ 𝑑𝑥 และ 𝑑𝑦 โดยใช้วิธีตรีโกณมิติ1 จะได้ 
 

𝑑𝑥 =  −𝑑𝑐 sin 𝜃                (6) 
 
𝑑𝑦 =    𝑑𝑐  cos 𝜃                               (7) 
 

2.3 กำรหำต ำแหน่งของสิ่งกีดขวำง 

การหาต าแหน่งสิ่งกีดขวาง (Obstacle) ในพิกัดฉาก (𝑥, 𝑦) 
สามารถหาได้จาก 
𝑥𝑜𝑏𝑠 =  𝑥 + 𝐷𝑜𝑏𝑠 cos(∅𝑜𝑏𝑠 − ∅′)                 (8) 
𝑦𝑜𝑏𝑠 =  𝑦 + 𝐷𝑜𝑏𝑠 sin(∅𝑜𝑏𝑠 − ∅′)                      (9) 

                                                           
1 sin(𝜃 + 𝜋/2) = cos 𝜃 และ cos(𝜃 + 𝜋/2) = −sin 𝜃 
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เมื่อ 𝐷𝑜𝑏𝑠 เป็นระยะห่างจากสิ่งกีดขวางกับตัวหุ่นยนต์ 𝑥𝑜𝑏𝑠 เป็น

ต าแหน่งสิ่งกีดขวางในแกน x และ 𝑦𝑜𝑏𝑠 เป็นต าแหน่งสิ่งกีดขวางใน
แกน y 
 

3. ผังกำรท ำงำน 

รายละเอียดชุดอุปกรณ์ท่ีใช้ในการประกอบเป็นหุ่นยนต์จ าลอง
แผนท่ีต้นแบบ มดีังน้ี 
1) โมดูลอัลตราโซนิก รุ่น HC-SR04 (Ultrasonic module) เป็น

อุปกรณ์ใช้วัดระยะทางโดยไม่ต้องมีการสัมผัสกับต าแหน่งท่ี
ต้องการวัด วัดได้ตั้งแต่ 2 ซม. ถึง 400 ซม. โดยส่งสัญญาณอัล
ตราโซนิกที่ความถี่ 40 kHz ไปยังวัตถุท่ีต้องการวัดระยะทางและ
รับสัญญาณท่ีสะท้อนกลับมา พร้อมท้ังจับเวลาเพื่อน ามาใช้ใน
การค านวณระยะทาง 

2) โมดูลวัดความเร็วมอเตอร์ด้วยแสงชนิดท่ีมีการเข้ารหัส (Motor 
Speed Sensor/Encoder Module) เป็นโมดูล ท่ีประกอบด
ด้วยเซนเซอร์ท่ีท าหน้าท่ีในการเข้ารหัสโดยใช้ระยะทางจากการ
หมุนรอบตัวเอง แล้วแปลงออกมาเป็นรหัสในรูปแบบของ
สัญญาณไฟฟ้าโดยสามารถน าเอารหัสเหล่าน้ีมาแปลงกลับ เพื่อ
หาค่าต่าง ๆ ท่ีต้องการได้ เช่น ระยะทาง การหมุน องศาของ
การเคลื่อนท่ี หรือ ความเร็วรอบ แล้วน าค่าท่ีได้มาแสดงผลผ่าน
หน้าจอแสดงผล 

3) เซนเซอร์วัดความเร่ง (Accelerator sensor) เป็นเซนเซอร์ท่ีใช้
ส าหรับตรวจจับลักษณะการเคลื่อนไหวของอุปกรณ์ โดยเป็นการ
ตรวจจับแบบ 3 แกน (3-Axes) 

4) อุ ป ก ร ณ์ น า ท า ง แ บ บ เฉื่ อ ย ห รื อ ร ะ บ บ  IMU ( Inertial 
Measurement Unit: IMU) เป็ น อุ ป ก รณ์ ท่ี ป ระกอ บด้ วย
เซ็นเซอร์ตรวจจับความเคลื่อนไหว เพื่อค านวณหาค่าต าแหน่ง
การวางแนวและความเร็ว รวมท้ังทิศทางและความเร็วในการ
เคลื่อนท่ีได้อย่างต่อเน่ืองโดยไม่จ าเป็นต้องอ้างอิงภายนอก 
ประกอบด้วย 2 ส่วนหลัก ได้แก่ 

4.1 เซนเซอร์วัดความเร่ง (Accelerator sensor) ชนิด3ทิศทาง
ท่ีมีไจโรสโคป (Gyroscopes) ชนิด 3 ทิศทาง เป็นเซนเซอร์
ท่ีใช้ส าหรับตรวจจับลักษณะการเคลื่อนไหวของอุปกรณ์ 

4.2 เซนเซอร์ตรวจจับคลื่นแม่ เหล็กไฟฟ้ า (Geomagnetic 
Sensor) ชนิด 3 แกน เป็นเซนเซอร์ ท่ี ใช้ตรวจจับคลื่น
แม่เหล็กไฟฟ้า หรือเรียกว่า เข็มทิศดิจิทัล (Digital compass) 

3) โมดูลบลูทูธ รุ่น HC-06 
4) ชุดขับมอเตอร์ รุ่น L298N 
5) บอร์ด Arduino MEGA 2560 และ Arduino UNO 
6) ชุดโครงหุ่นยนต์ 
 

ผั งการท างานของหุ่ นยนต์ วาดแผน ท่ีต้นแบบ ดั งแสดง
รายละเอียดในรูปท่ี 4 มีการท างานดังน้ี โดยเริ่มจากการรับสัญญาณ
อินพุทจากโมดูลอัลตราโซนิก และระบบ IMU ส่งไปให้ชุดควบคุมใน
ส่วนท่ีเป็นบอร์ด Arduino MEGA ซ่ึงจะท าหน้าท่ีในการส่งสัญญาณ
เพื่อไปขับชุดมอเตอร์และติดต่อกับบอร์ด Arduino UNO ซ่ึงรับ
สัญญาณอินพุทจากส่วนท่ีเป็นการเข้ารหัส แล้วบอร์ด Arduino 
UNO จะท าการแสดงผลไปยังคอมพิวเตอร์ผ่านทางโมดูลบลูทูธ โดย
เมื่อเริ่มค าสั่งระบบจะท าการค านวณระยะทางและสิ่งกีดขวาง เมื่อ
ตรวจสอบค่าค าสั่งท่ีได้แล้ว จะน ามาค านวณเพื่อหาทิศทางการ
เคลื่อนท่ีหุ่นยนต์ตามท่ีได้ก าหนดค่าไว้ 
 

 

รูปท่ี 4 ผังกำรท ำงำนของหุ่นยนต์จ ำลองแผนท่ีต้นแบบ
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      ก) โครงสร้างฐานและล้อ               ข)  Top view   
 

รูปท่ี 5 หุ่นยนต์จ ำลองแผนท่ีต้นแบบ (cont.) 
 

       
             ค) Rear view                                    ง)  Front view 

รูปท่ี 5 หุ่นยนต์จ ำลองแผนท่ีต้นแบบ 

3.1 โครงสร้ำงของหุ่นยนต์จ ำลองแผนที่ต้นแบบ 

หุ่นยนต์จ าลองแผนท่ีต้นแบบ จะมีโมดูลอัลตราโซนิก (Sona2-
Sona6) ใช้ค านวณหาสิ่งกีดขวางอยู่ ท่ีด้านหน้า โดยโครงสร้าง
หุ่นยนต์จ าลองแผนท่ีต้นแบบ ดังแสดงในรูปท่ี 5 โดยมีโครงสร้าง
ฐานแบบ 2 ล้อ ดังแสดงในรูปท่ี 5(ก) ซ่ึงจากภาพด้านบน (Top 
view) พบว่าหุ่นยนต์ต้นแบบจะประกอบด้วยโมดูลอัลตราโซนิก 5 
ตัวและโมดูล IMU 1 ตัวบริเวณตรงกลางของหุ่นยนต์ต้นแบบ ดัง

แสดงในรูปท่ี 5(ข) และจากภาพด้านหลัง (Rear view) ดังแสดงใน
รูปท่ี 5(ค) จะแสดงการติดตั้งบอร์ด Arduino UNO และ บอร์ด 
Arduino MEGA2560 และโมดูลบลู ทู ธ ท่ีด้ านบนของหุ่ นยนต์ 
ตามล าดับ และชุดขับมอเตอร์ท่ีฐานล้อของหุ่นยนต์ต้นแบบ จาก
ภาพด้านหน้า (Front view) ดังแสดงในรูปท่ี 5(ง) จะแสดงการ
ติดตั้งแบตเตอรี่ ขนาด 11 V และชุดเข้ารหัส (Enconder) ท่ีติดตั้ง
บริเวณล้อด้านขวาและล้อด้านซ้าย 
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3.2 เง่ือนไขควบคุมกำรเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ 

ก าหนดเงื่อนไขควบคุมการเคลื่อนท่ีของหุ่นยนต์ ดังแสดงใน
ตารางท่ี 1ส าหรับการออกแบบได้ก าหนดตรรกะหรือลอจิก (Logic) 
ท่ีใช้เป็นเงื่อนไขควบคุมการเคลื่อนท่ีของหุ่นยนต์จ าลองแผนท่ี
ต้นแบบ ซ่ึงก าหนดใช้ระยะ (d) เป็นเงื่อนไขควบคุม ดังน้ี ถ้ามีระยะ
น้อยกว่า 14 ซม. จะก าหนดให้มีลอจิก เป็น ระยะใกล้ (Close) ถ้ามี
ระยะมากกว่า 16 ซม. ก าหนดให้มีลอจิก เป็นระยะไกล (Far) และ
ถ้ามีระยะอยู่ระหว่าง 14-16 ซม. จะก าหนดให้เป็นระยะท่ีเหมาะสม 
(Optimal)  

 
ตำรำงที่ 1 เงื่อนไขควบคุมกำรเคลื่อนท่ีของหุ่นยนต์จ ำลองแผนท่ี
ต้นแบบ 

Logic ระยะ (𝑟) เป็น ซม. 
Close 𝑟 ≤ 14 

Optimal 14 < 𝑟 < 16 

Far 𝑟 ≥ 16 

 
รูปท่ี 6 ผังกำรท ำงำนของชุดควบคุม 

 
 

3.3 ผังกำรท ำงำนของชุดควบคุม 

ผังการท างานของชุดควบคุม แสดงในรูปท่ี 6 โดยจะใช้ลอจิกใน
การควบคุมการเคลื่อนท่ีของหุ่นยนต์ต้นแบบ ดังแสดงในตารางท่ี 1 
โดยค่าท่ีได้จะเป็นระยะทางในแกน x แกน y และ มุมท่ีแสดงทิศทาง
ในการเคลื่อนท่ี แล้วน าข้อมูลท้ังหมดส่งผ่านโมดูลบลูทูธ เพื่อแสดง
เป็นกราฟทิศทางการเคล่ือนท่ีบนคอมพิวเตอร์ 

 

4.  กำรทดลอง 

ท าการจ าลองพื้นท่ีเพื่อใช้สร้างแผนท่ีขนาดสี่เหลี่ยมจัตุรัส 2x2 
เมตรมีวัตถุทรงสี่เหลี่ยม 1 ชิ้น ขนาด 30x30 ซม. อยู่ตรงกลางของ
แผนท่ี แล้วท าการเก็บข้อมูลเพื่อใช้ในการประมวลผลโดยเก็บลงใน
ชุดควบคุม ประกอบด้วยบอร์ด Arduino MEGA2560 และบอร์ด 
Arduino UNO ซ่ึงจะท าการส่งข้อมูลผ่านโมดูลบลูทูธ แล้วน าข้อมูล
ท่ีได้มาท าการแสดงผลการจ าลองแผนท่ีด้วยโปรแกรม Matlab  

ผลการจ าลองการวาดแผนท่ีโดยท าการวาดกราฟ (Plot) จาก
ข้อมูลท่ีส่งผ่านมาทางโมดูลบลู ทูธ ผลท่ีได้ดังแสดงในรูป ท่ี  7 
ดังต่อไปน้ี รูปท่ี 7(ก) แสดงการวาดแผนท่ีของหุ่นยนต์ต้นแบบโดยไม่
มีสิ่งกีดขวาง และรูปท่ี 7(ข) แสดงการวาดแผนท่ีของหุ่นยนต์
ต้นแบบโดยมีสิ่งกีดขวางเป็นวัตถุสี่เหลี่ยม ต่อมาในรูปท่ี 7(ค) แสดง
การวาดแผนท่ีและก าแพงโดยมีส่ิงกีดขวางโดยใช้ข้อมูลดิบท่ีได้รับมา 
และในรูปท่ี 7(ง) แสดงการวาดแผนท่ีและก าแพงโดยมีสิ่งกีดขวาง
โดยใช้ข้อมูลท่ีผ่านการกรองข้อมูลแล้ว     

 

5. สรุป 

หุ่นยนต์จ าลองแผนท่ีต้นแบบ สามารถเก็บข้อมูลท่ีใช้ส าหรับ
จ าลองแผนท่ี แล้วน ากลับมาวาดลักษณะของพื้นท่ีและสิ่งกีดขวางได้ 
โดยสามารถเคลื่อนท่ีได้ตามต้องการ และส่วนโมดูลอัลตราโซนิก
สามารถตรวจสอบระยะห่างระหว่างหุ่นยนต์กับสิ่งกีดขวางได้โดยมี
ความคลาดเคลื่อน (Error) ซ่ึงคาดว่าอาจเกิดจากการลื่นไถลของล้อ 
ท าให้ทิศทางและระยะทางท่ีได้คลาดเคลื่อนเมื่อน ามาใช้ค านวณหา
ต าแหน่งของหุ่นยนต์  

ข้อจ ากัดของวิธี  Odometry ซ่ึงจัดเป็นการวัดทางอ้อม ท่ี
เกี่ยวข้องกับก าลังงานของมอเตอร์หรือการเคลื่อนท่ีของล้อเพื่อหา
การเปลี่ยนแปลงต าแหน่งของหุ่นยนต์น้ัน อาจท าให้เกิดข้อผิดพลาด
ได้ง่ายเน่ืองจากความสัมพันธ์ระหว่างความเร็วมอเตอร์และการหมุน
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ของล้ออาจไม่เป็นเชิงเส้นและใช้เวลาท่ีแตกต่างกันมาก นอกจากน้ี
ล้ออาจเกิดการลื่นไถลได้ ดังน้ันอาจท าให้เกิดข้อผิดพลาดเกี่ยวกับ
การเคลื่อนท่ีของล้อกับหุ่นยนต์ได ้
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เนื่องจากการประชุมสัมมนาทางวิชาการ มทร.ตะวันออก ครั้งที่ 12, หน้า 
158-166, 2562. 

 
 
 
 
 

สุชำดำ สิทธิ์จงสถำพร จบการศึกษาวิศวกรรม
ศาสตรบัณฑิต (วิศวกรรมอิเล็กทรอนิกส์) และ
วิศวกรรมศาสตรดุษฎีบัณฑิต (วิศวกรรมไฟฟ้า) 
จากมหาวิทยาลัยเทคโนโลยีมหานคร ปัจจุบันเป็น
อาจารย์ประจ าภาควิชาวิศวกรรมอิเล็กทรอนิกส์ 
สถาบันนวัตกรรมมหานคร  มหาวิท ยาลั ย

เทคโนโลยีมหานครและด ารงต าแหน่งผู้ช่วยศาสตราจารย์ สาขาวิศวกรรม
อิเล็กทรอนิกส์ หัวข้องานวิจัยที่สนใจ ได้แก่ การประมวลผลขั้นสูง (Advanced 
signal processing) การประมวลผลเชิงสถิติ (Statistical signal processing) 
การประมวลผลเชิงภาพและวิดีโอ (Image and video processing) แมชชีนเลิร์
นนิง (Machine learning) ระบบสมองกลฝังตัว (Embedded system) และ
อัลกอริธึมแบบปรับตัวได้ (Adaptive algorithm)  
 

ณัฐพงศ์ แพน้อย จบการศึกษาระดับปริญญาตรี
วิศวกกรรมไฟฟ้า สาขาย่อยวิศวกรรมระบบวัดคมุ 
คณะวิศวกรรมศาสตร์ มหาวิทยาลัยเทคโนโลยี  
มหานคร ปัจจุบันเป็นอาจารย์ประจ าภาควิชา
วิศวกรรมไฟฟ้า สาขาย่อยวิศวกรรมระบบวัดคุม 
สถาบันนวัตกรรมมหานคร มหาวิท ยาลั ย
เทคโนโลยีมหานคร งานวิจัยที่ สนใจ ได้แก่ 

อัลกอริธึมพันธุกรรม (Genetic algorithm) 
 
 
 
 
 

https://www.coursera.org/lecture/mobile-robot/odometry-L4gPH
https://www.coursera.org/lecture/mobile-robot/odometry-L4gPH

