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บทคัดย่อ 

บทความนี้น าเสนอการออกแบบและสร้างหุ่นยนต์หยอดเมล็ด
พืชต้นแบบขนาดเล็กโดยใช้บอร์ดพัฒนาอาดูโน จากหลักการการ
เคลื่อนที่อัตโนมัติซึ่งหุ่นยนต์จะวิ่งตามเส้นทางที่ก าหนดไว้ในการ
ปลูกพืชแต่ละแปลงของเกษตรกร หุ่นยนต์จะเริ่มขุดและหยอด
เมล็ดพืช 3-4 เมล็ดต่อหลุมพร้อมกัน โดยมีระยะห่างระหว่างหลุม 
20-25 เซนติเมตร โดยหุ่นยนต์จะท าการหยอดเมล็ดพืชไปตาม
เส้นทางที่ก าหนด ในการทดลองท าการทดสอบโดยใช้เมล็ด
ข้าวโพด ส าหรับระบบควบคุมมีการออกแบบระบบควบคุม
หุ่นยนต์แบบแมนนวลและแบบอัตโนมัติ โดยมีการประยุกต์ใช้
โมดูลเซ็นเซอร์แสงอินฟราเรดส าหรับตรวจจับวัตถุกีดขวาง 

ผลลัพธ์ที่ได้จากการทดสอบการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์หยอดเมล็ด
ข้าวโพดในระยะทาง 20 เมตรแบบอัตโนมัติ พบว่าหุ่นยนต์ใช้
เวลาเฉลี่ย 2.08 นาที และมีค่าความคาดเคลื่อนฉลี่ย 9.7 
เซนติเมตร ต่อแนวร่องปลูกความยาว 20 เมตร คิดเป็นร้อยละ 
4.85  

 
ค าส าคัญ: การหยอดเมล็ดข้าวโพด หุ่นยนต์หยอดเมล็ดพืช หุ่นยนต์
ทางการเกษตร บอร์ดพัฒนาอาดูโน 
 
ABSTRACT 

This paper presents the design and implementation 

of a small seed sowing robot prototype using the 
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Arduino development board. According to the 

autonomous movement, this robot will follow the path 

for each crop. The robot will dig and sow for 3-4 seeds 

per hole at the same time. The distance between the 

holes is of 20-25 centimeters that the robot will sow the 

seeds along the specified path. In the experiment, the 

tests are performed using the corn seeds for example.  

Infrared Obstacle Avoidance Sensor Module is applied 

for detection.  The controlled system consists of 

manual and automatic system. The practical results 

obtain from autonomous mode at 20 meters. It was 

found that the robot spends an average of 2.08 minutes 

for 20 meters with average error at 9.7 centimeters that 

is equal to the percentage of average error of 4.85 %. 

 

Keywords:  Sowing corn seed, Seed sowing robot, 

Agriculture robot, Arduino development board. 

 
 
1. บทน า 

เน่ืองจากสินค้าเกษตรและอาหารก็ยังเป็นสินค้าท่ีต้องการ และ
นับวันก็จะยิ่งเพิ่มขึ้น จากรายงานของธนาคารโลกระบุว่า ภายในปี 
พ.ศ. 2593 หากประชากรโลกยังคงเพิ่มขึ้นอย่างต่อเน่ือง อาหารจะมี
ความต้องการเพิ่มขึ้นจ านวน 50% ดังน้ัน ประเทศไทยนอกจาก
จะต้องพร้อมปรับตัวให้ ทันต่อการเปลี่ยนแปลงแล้ว การน า
เทคโนโลยีมาใช้ให้เหมาะสมก็เป็นสิ่งส าคัญ การน าเทคโนโลยีมา
ประยุกต์ใช้ให้สอดคล้องสอดรับกับทิศทางของประเทศไทย 4.0 [1] 
ภายใต้แนวทางการปรับเปลี่ยนการเกษตรแบบเดิม (Traditional 
Farming) ซ่ึงใช้แรงงานเป็นหลักไปสู่การพัฒนาด้วยระบบบริหาร
จัดการและการใช้เทคโนโลยีสมัยใหม่ (Smart Farming) โดยมีการ
น าเทคโนโลยีจักรกลอัตโนมัติมาช่วยให้ผลผลิตทางการเกษตรมี
คุณภาพและปริมาณสูงขึ้น ภายในงบประมาณท่ีเหมาะสม หรืออาจ
เรียกได้ว่าเป็นการบูรณาการของเทคโนโลยีต่างๆ เพื่อการสร้าง
มูลค่าเพิ่มให้กับผลิตภัณฑ์และบริการ (Value-Added Products 
and Services) เพื่อการตอบสนองความต้องการเฉพาะของลูกค้า 
โดยเฉพาะอย่างยิ่งการสร้างหุ่นยนต์เพื่อการเกษตร มีความจ าเป็นท่ี
จะต้องเร่งพัฒนาองค์ความรู้ด้านนวัตกรรมและเทคโนโลยีอย่าง
ต่อเน่ือง รวมถึงผลกระทบจากการขาดแคลนแรงงานคนโดยเฉพาะ
อย่างยิ่งในด้านการเกษตร เกษตรกรไทยในปัจจุบันก าลังเข้าสู่ยุค
สังคมสูงวัย รวมท้ังสภาพอากาศร้อนท่ีทวีความรุนแรงเพิ่มขึ้น ภายใต้
การเกษตรแบบดั้งเดิมท่ีใช้แรงงานคนเป็นหลัก ไปสู่การน าเทคโนโลยี

เข้ามาใช้เพื่อให้เกิดความสะดวกสบาย โดยการพัฒนาเทคโนโลยี
อัตโนมัติภายในงบประมาณท่ีเหมาะสม  

ในส่วนงานวิจัยท่ีเกี่ยวข้องกับการสร้างเครื่องหยอดเมล็ดพืชแบบ
อัตโนมัติในราคาประหยัดเพื่อช่วยเหลือเกษตรกร [2]-  [5] มีดังน้ี
โดยบทความ [2] ได้น าเสนอหุ่นยนต์หว่านเมล็ดท่ีประกอบด้วยแขน
หุ่นยนต์หน่ึงข้างด้านหน้าเพื่อหว่านเมล็ดจากภาชนะเมล็ด แขน
หุ่นยนต์ถูกควบคุมผ่านแอปพลิเคชันมือถือ บทความ [3] ได้น าเสนอ
โมเดลหุ่นยนต์ท่ีใช้ระบบหาต าแหน่งด้วยจีพีเอสและระบบมองเห็น 
ส่วนบทความ [4] ได้น าเสนอเครื่องหว่านเมล็ดอเนกประสงค์สามารถ
รักษาระยะห่างระหว่างแถวและควบคุมอัตราเมล็ดพันธุ์และปุ๋ย โดย
บทความ [5] ได้น าเสนอเครื่องหยอดเมล็ดพันธุ์ข้าวโพดส าหรับถาด
ปลูกแบบอัตโนมัติโดยใช้พีแอลซีในการควบคุมการท างาน ผลท่ีได้
จากชุดทดลอง พบว่า สามารถใช้งานหยอดเมล็ดพันธุ์ข้าวโพดได้เร็ว
กว่าการใช้แรงงานคนถึง 2 เท่า แต่งานวิจัยส่วนมากจะน าเสนอใน
รูปแบบของโมเดลเพื่อทดสอบการท างาน โดยยังไม่มีการน าเสนอ
หุน่ยนตห์ยอดเมล็ดพืชในรูปแบบท่ีใช้งานได้จริง  

นอกจากน้ีการใช้บอร์ดพัฒนาอาดูโน ส าหรับควบคุมการท างาน
ได้หลากหลายรูปแบบโดยบทความ [6] ได้น าเสนอการใช้บอร์ด
พัฒนาอาดูโนส าหรับการควบคุมระบบช่วยจอดรถยนต์ด้วยระบบท่ี
สามารถโปรแกรมเพื่อปรับเปลี่ยนการท างานได้  ซ่ึงพบว่าบอร์ด
พัฒนาอาดูโนสามารถน ามาประยุกต์ใช้ในการควบคุมการท างานของ
หุ่นยนต์ต้นแบบได้ ส าหรับเครื่องหยอดเมล็ดพืชท่ีมีขายในท้องตลาด 
สามารถแบ่งออกได้เป็นแบบเดินตาม และแบบชุดไถพรวนท่ีติดตั้ง
กับรถแทรกเตอร์ แต่ท้ังสองแบบต้องใช้แรงงานคนเป็นหลัก ดังน้ันจึง
เป็นท่ีมาในการน าเทคโนโลยีหุ่นยนต์มาใช้เพื่อทดแทนแรงงานคน
ร่วมกับการควบคุมการท างานโดยใช้บอร์ดพัฒนาอาดูโน  

วัตถุประสงค์ของงานวิจัยน้ีเพื่อศึกษาและพัฒนาสร้างหุ่นยนต์
ต้นแบบในการท าการเกษตรได้จริงอย่างมีประสิทธิภาพโดยใช้บอร์ด
พัฒนาอาดูโนท่ีเป็นระบบสมองกลฝังตัว โดยท าการสร้างหุ่นยนต์
หยอดเมล็ดพืชต้นแบบในราคาประหยัดด้วยการน าเครื่องหยอดเมล็ด
พันธุ์ [7] ท่ีมีอยู่ในท้องตลาดมาประยุกต์ร่วมกับการใช้เทคโนโลยี
หุ่นยนต์ เซ็นเซอร์ และระบบอัตโนมัติท่ีมีการเชื่อมโยงกันด้วยระบบ 
IoT (Internet of Things) ในการศึกษาจะเน้นการออกแบบส่วน
ของโครงสร้าง และการประกอบชิ้นส่วนต่าง ๆ ด้วยวัสดุท่ีจะสามารถ
น ามาใช้งานทางการเกษตรได้จริง โดยในการทดลองจะใช้เมล็ด
ข้าวโพดในการทดสอบ  
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2. ทฤษฎีที่เกี่ยวข้อง 

2.1 ข้าวโพด 

ข้าวโพด (Maize หรือ Corn) มีชื่อวิทยาศาสตร์ ว่า Zea 
mays Linn. เป็นพืชตระกูลเดียวกับหญ้ามีล าต้นสูง [8] โดยเฉลี่ย 
2.2 เมตร ขนาดเส้นผ่าศูนย์กลางของล าต้น 0.5-2.0 น้ิว เมล็ดจาก
ฝักใช้เป็นอาหารคนและสัตว์ ข้าวโพดได้กลายเป็นอาหารหลักใน
หลายส่วนของโลก โดยมีการผลิตข้าวโพดเลี้ยงสัตว์ท้ังหมดมากกว่า
ข้าวสาลีหรือข้าว นอกจากจะมีการน าข้าวโพดบริโภคโดยตรง 
ข้าวโพดยังใช้ส าหรับท าเอทานอล ใช้ท าอาหารสัตว์ และผลิตภัณฑ์
อื่นๆจากข้าวโพด เช่น แป้งข้าวโพด เป็นต้น ดังแสดงลักษณะเมล็ด
ข้าวโพดพันธุ์ต่าง ๆ ในรูปท่ี 1 

 

 
 

รูปท่ี 1 ลักษณะข้าวโพดพันธุ์ต่าง ๆ  [10] 
 

ประเทศไทยได้ปลูกข้าวโพดในปีหน่ึง ๆ เป็นจ านวนมาก 
ข้าวโพดท่ีใช้เลี้ยงสัตว์ในประเทศไทยมีหลายพันธุ์ [9] ท่ีนิยมปลูกใน
ประเทศไทยได้แก่ พันธุ์กัวเตมาลา พียี 12 (Rep.1) กัวเตมาลา พีบี 
12 (Rep.2) พีบี 5 ข้าวโพดเหนียว และโอเปค-2 มีเมล็ดตั้งแต่สีขาว 
สีเหลืองไปจนถึงสีแดง ขนาดของเมล็ดขึ้นอยู่กับพันธุ์ โดยท่ัวไปจะมี
เส้นผ่าศูนย์กลางอยู่ในช่วง 0.5 - 0.8 เซนติเมตร  

การเพาะปลูกจะปลูกเป็นแถวเพ่ือสามารถควบคุมให้มีจ านวนต้น
ต่อไร่ที่เหมาะได้ นอกจากนั้นการปลูกเป็นแถวยังท าให้สะดวกในการ
ดูแลรักษารวมท้ังเก็บเกี่ยว ซ่ึงจะท าให้ผลผลิตสูงขึ้นและลดค่าจ้าง
แรงงานในการเก็บเกี่ยวลงด้วย การปลูกข้าวโพดแนะน าให้ปลูกระยะ
ระหว่างแถวกว้าง 75 เซนติเมตร ให้ระยะระหว่างหลุมภายในแถว
ห่างกัน 25 เซนติเมตร โดยให้มีต้นข้าวโพด 1 ต้นต่อหลุมหรือให้

ระยะระหว่างหลุม 50 เซนติเมตร ก็ได้แต่ต้องให้มีต้นข้าวโพด 2 ต้น
ต่อหลุม การปลูกตามท่ีแนะน าน้ีจะได้อัตราปลูก 8,533 ต้นต่อไร่ ซ่ึง
จะใช้เมล็ดประมาณ 3 กิโลกรัมต่อไร่ โดยปลูกให้ลึกประมาณ 5 
เซนติเมตร ในการปลูกควรทราบเปอร์เซ็นต์ความงอกของเมล็ดท่ีใช้
ปลูก เพื่อสามารถประมาณว่าควรหยอดเมล็ดต่อหลุมเท่าไร จึงจะได้
จ านวนต้นต่อไร่ตามท่ีต้องการเมื่อต้นข้าวโพดมีอายุประมาณ 2 
สัปดาห ์

 

 
รูปท่ี 2 Infrared Obstacle Avoidance Sensor Module [11] 

 
2.2 โมดูลเซ็นเซอร์แสงอินฟราเรดส าหรับตรวจจับส่ิงกีดขวาง 

โมดูลเซ็นเซอร์แสงอินฟราเรดส าหรับตรวจจับวัตถุกีดขวาง 
(Infrared Obstacle Avoidance Sensor Module) ดังแสดงในรูป
ท่ี 2 โดยโมดูลน้ี จะมีตัวรับและตัวส่งแสงอินฟราเรดในตัว ตัวสร้าง
สัญญาณ (Emitter) อินฟราเรดจะส่งสัญญาณออกไป และเมื่อมีวัตถุ
มาบังทางเดินสัญญาณแสง จะท าให้คลื่นสัญญาณแสงอินฟราเรดท่ี
ถูกสั่งออกไปจะสะท้อนกลับไปเข้าตัวรับสัญญาณ (Receiver) จาก
หลักการนี้จะน ามาใช้ตรวจจับวัตถุท่ีอยู่ตรงหน้าได้ และสามารถปรับ
ความไว ระยะการตรวจจับได้ ภายตัวเซ็นเซอร์แบบน้ีจะมีตัวส่งและ
ตัวรับติดตั้งภายในตัวเดียวกัน 

มีการติดตั้งตัวแผ่นสะท้อน (Reflector) ไว้ตรงข้ามกับตัว
เซ็นเซอร์ โดยโฟโต้เซ็นเซอร์แบบท่ีใช้แผ่นสะท้อนแบบน้ีจะเหมาะ
ส าหรับชิ้นงานท่ีมีลักษณะทึบแสงไม่เป็นมันวาว ซ่ึงในสภาวะการ
ท างานปกติแล้วตัวรับ จะสามารถรับสัญญาณแสงจากตัวส่ง ได้
ตลอดเวลา เนื่องจากล าแสงจะสะท้อนกับแผ่นสะท้อนอยู่ตลอดเวลา 
จะแสดงค่า เป็น ‘0’ 
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(ก) ตัวรับ จะสามารถรับสัญญาณแสงจากตัวส่งได้ตลอดเวลา 
เนื่องจากล าแสงจะสะท้อนกับแผ่นสะท้อนอยู่ตลอดเวลา จะแสดงค่า 
เป็น ‘0’ 

 

 
 

(ข) เกิดการดูดกลืนแสง (Light absorbed) จึงท าให้ตัวรับแสงไม่
สามารถรับล าแสงที่จะสะท้อนกลับมาได้ จะแสดงค่า เป็น ‘1’ 
 
รูปที่ 3 การท างานของโมดูลเซ็นเซอร์แสงอินฟราเรดตรวจจับสิ่งกีด
ขวาง 

 
หน้าท่ีหลักของเซ็นเซอร์ชนิดน้ี จะคอยตรวจจับวัตถุท่ีเคลื่อนท่ี

ตัดผ่านหน้าเซ็นเซอร์ เมื่อวัตถุ หรือ ชิ้นงานผ่านเข้ามาท่ีหน้า
เซ็นเซอร์ แล้วจะการขวางล าแสงท่ีส่งจากตัวส่งท่ีส่งไปยังแผ่น
สะท้อน หรือเกิดการดูดกลืนแสง จึงท าให้ตัวรับแสงไม่สามารถรับ
ล าแสงท่ีจะสะท้อนกลับมาได้ จะแสดงค่า เป็น ‘1’ ดังแสดงในรูปท่ี 
3 

 
 
 

3. หุ่นยนต์ต้นแบบส าหรับหยอดเมล็ดพืช 

3.1 ชุดควบคุมการท างานของหุ่นยนต์หยอดเมล็ดพืช 

ชุดควบคุมการท างานของหุ่นยนต์หยอดเมล็ดพืชโดยใช้บอร์ด
พัฒนาอาดูโน (Arduino Development Board) ดังแสดงในรูปท่ี 4 
ประกอบด้วย  

1) โมดูลก าเนิดเสียงบัซเซอร์ 3.3V-5V สามารถสร้างเสียงเตือน 
2) โมดูลเซ็นเซอร์แสงส าหรับตรวจจับวัตถุกีดขวาง (Infrared 

Obstacle Avoidance Sensor Module) โดยจะมีตัวรับ
และตัวส่งแสงอินฟราเรดในตัว 

3) มอเตอร์ขับกระแส ชนิด BTN7960 H-Bridge DC Motor 
Module Drive สามารถใช้ควบคุมมอเตอร์ได้ 1 ตัว และ
ควบคุมหมุนซ้ายและขวา 

4) บอร์ดพัฒนาอาดูโน รุ่น MEGA 2560 ใช้ควบคุมการท างาน
ของหุ่นยนต์หยอดเมล็ดพืชต้นแบบ 

 

 
 
รูปท่ี 4 ชุดควบคุมการท างานของหุ่นยนต์โดยใช้บอร์ดพัฒนาอาดูโน 
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รูปท่ี 5 ชุดเครื่องหยอดเมล็ดแบบเข็น 5 ปาก [7] 
 

 
 

(ก) จุดติดต้ังอุปกรณ์บนหุ่นยนต์ 
 

 
(ข) โครงสร้างหุ่นยนต์ (ด้านบน) 

 
รูปที่ 6 การออกแบบโครงสร้างหุ่นยนต์หยอดเมล็ดพืชต้นแบบ 
(cont.) 

 
 

(ค) โครงสร้างหุ่นยนต์ (ด้านข้าง) 
 

 
 

(ง) โครงสร้างหุ่นยนต์ (ด้านหน้า) 
 

รูปท่ี 6 การออกแบบโครงสร้างหุ่นยนต์หยอดเมล็ดพืชต้นแบบ 

 
 

รูปท่ี 7 โฟลว์ชาร์ทการท างานของหุ่นยนต์ต้นแบบโหมดแมนนวล 
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รูปท่ี 8 โฟล์วชาร์ทการท างานของหุ่นยนต์ต้นแบบโหมดอัตโนมัติ 
 

 
 

รูปท่ี 9 ต าแหน่งและการติดต้ังของอุปกรณ์ต่างๆ 

 
 
 

3.2 การออกแบบและสร้างหุ่นยนต์หยอดเมล็ดพืชต้นแบบ
ขนาดเล็ก 

หุ่นยนต์ต้นแบบส าหรับหยอดเมล็ดพืช เป็นการน าชุดเครื่อง
หยอดเมล็ด 8 ปากแบบเข็นท่ีมีขายในท้องตลาด ดังแสดงในรูปท่ี 5 
มาประกอบเป็นส่วนท่ีใช้หยอดเมล็ดพืช ซ่ึงสามารถขุดหลุมและ
หยอดเมล็ดข้าวโพดได้ 2-3 เมล็ดต่อหลุม โดยมีระยะห่างระหว่าง
หลุม 20-25 เซนติเมตร ส าหรับการออกแบบโครงสร้างหุ่นยนต์
หยอดเมล็ดพืชต้นแบบ มีขนาดกว้าง 56 เซนติเมตร ยาว 137 
เซนติเมตร สูง 60 เซนติเมตร  ดังแสดงรายละเอียดในรูปท่ี 6 
ส าหรับโหมดการท างานของหุ่นยนต์หยอดเมล็ดข้าวโพดน้ี จะ
ประกอบด้วย โหมดการท างาน 2 โหมด ได้แก่ โหมดแมนนวล 
(Manual) และโหมดอัตโนมัติ โดยมีโฟลว์ชาร์ทการท างานแสดงใน
รูปท่ี 7 และ 8 

 

 

รูปท่ี 10 หุ่นยนต์หยอดเมล็ดพืชต้นแบบ 

3.3 ต าแหน่งและการติดตั้งอุปกรณ์ต่าง ๆ บนโครงสร้างของ
หุ่นยนต์หยอดเมล็ดพืชต้นแบบ 

ต าแหน่งและการติดตั้งของอุปกรณ์จริงเพื่อสร้างเป็นหุ่นยนต์
หยอดเมล็ดพืชต้นแบบขนาดเล็ก ดังแสดงในรูปท่ี 9โดยมีการ
โฟล์วชาร์ทระบบควบคุมการท างานของหุ่นยนต์แบบแมนนวลและ
แบบอัตโนมัติ ดังแสดงในรูปท่ี 7 และ รูปท่ี 8 
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3.4 รูปแบบการเดินของหุ่นยนต์และลักษณะระยะการหยอด
เมล็ดพืช 

การทดสอบการหยอดเมล็ดข้าวโพดของหุ่นยนต์หยอดเมล็ดพืช
ต้นแบบในรูปท่ี 10 โดยมีการก าหนดทิศทางในการเคลื่อนท่ีของ
หุ่นยนต์ ดังแสดงในรูปท่ี 11 โดยจะมีการเคลื่อนท่ีไปตามร่องแนว
เพาะปลูกท่ีก าหนดและเมื่อสิ้นสุดแนวร่อง หุ่นยนต์จะท าการขึ้นร่อง
ใหม่ในการเพาะปลูก ส่วนรูปท่ี 12 แสดงระยะในการหยอดเมล็ด
ข้าวโพดในแต่ละหลุม  

4. การทดสอบการท างานและผลการทดลอง 

การทดสอบการท างานแบบอัตโนมัติ ดังแสดงโฟล์วชาร์ทการ
ท างานของหุ่นยนต์หยอดเมล็ดพืชต้นแบบในรูปท่ี 8 ส าหรับการ
ทดสอบใช้เมล็ดข้าวโพด โดยหุ่นยนต์จะต้องขุดหลุมและหยอดเมล็ด
ข้าวโพด 2-3 เมล็ดต่อหลุม โดยมีระยะห่างระหว่างหลุม 20-25 
เซนติเมตร การทดสอบการหยอดเมล็ดข้าวโพดของหุ่นยนต์หยอด
เมล็ดพืช ดังแสดงในรูปท่ี 13 

4.1 การทดสอบการหยอดเมล็ด 

การทดสอบการหยอดเมล็ดของหุ่นยนต์แบบแมนนวล เพื่อ
ต้องการทราบถึงแรงดันท่ีจ่ายให้มอเตอร์ส าหรับหยอดเมล็ด ดังแสดง
การทดสอบในตารางท่ี 1 เพื่อหาแรงดันท่ีเหมาะสมส าหรับจ่ายให้
มอเตอร์ส าหรับหยอดเมล็ดข้าวโพด เพื่อต้องการหาว่าการหยอดใน
แต่ละครั้งจะจ่ายเมล็ดพืชออกมากี่เมล็ด เพราะการปลูกข้าวโพดควร
หยอดเมล็ด 2–3 เมล็ดต่อหลุม เพื่อป้องกันบางเมล็ดไม่งอก แต่ถ้าใส่
ปริมาณเมล็ดข้าวโพดมากเกินไปก็จะท าให้การเติบโตของเมล็ดช้า 
พบว่า จากการทดสอบการทดลองการท างานโดยใช้โหมดแมนนวล 
และระยะห่างระหว่างหลุมห่างกันประมาณ 20 เซนติเมตร ซ่ึงการ
หมุน 1 รอบของส่วนหยอดเมล็ดจะได้ท้ังหมด 10 หลุม 

 
 

  
 
รูปท่ี 11 ทิศทางการเคล่ือนท่ีของหุ่นยนต์ต้นแบบในแปลงทดสอบ 

 

     
 

รูปท่ี 12 รูปแบบการหยอดเมล็ดพืชข้าวโพด 
 

 
 

รูปที่ 13 การทดสอบการหยอดเมล็ดข้าวโพดของหุ่นยนต์หยอด
เมล็ดพืชต้นแบบขนาดเล็ก 
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4.2 การทดสอบการเคลื่อนที่และการขึ้นแนวร่องปลกูใหม ่

การทดสอบการเคลื่อนท่ีของหุ่นยนต์หยอดเมล็ดพืชแบบแมน
นวลในระยะท่ีก าหนด โดยการวัดจะวัดจากจุดศูนย์กลางของหุ่นโดย
อ้างอิงจากเส้นท่ีตีไว้เป็นระยะทาง 5 เมตร เมื่อหุ่นเคลื่อนท่ีไม่ตรง
หรือเลี้ยวไปทิศทางใดทิศทางหน่ึง จะมีค่าความคาดเคลื่อนในระดับ
เซนติเมตรดังตารางท่ี 2 แสดงให้เห็นผลการทดสอบการเคลื่อนท่ีของ
หุ่นยนต์หยอดเมล็ดข้าวโพดแบบแมนนวล 

การทดสอบการเคลื่อนท่ีของหุ่นยนต์หยอดเมล็ดข้าวโพดตาม
แนวร่องปลูก โดยการวัดจะวัดจากจุดศูนย์กลางของหุ่นยนต์โดย
อ้างอิงจากเส้นท่ีตีไว้ เป็นระยะทาง 5 เมตร  พบว่า จะมีความ
คลาดเคลื่อนเฉลี่ย 10 เซนติเมตรต่อการเคลื่อนท่ีเป็นเส้นตรงใน
ระยะ 5 เมตร  
 

ตารางที่ 1 แรงดันท่ีจ่ายให้มอเตอร์ส าหรับหยอดเมล็ดข้าวโพด 

แรงดันไฟฟ้าที่จ่ายให้มอเตอร์ ผลเฉลี่ยของการหยอดเมล็ด 

10 V 1.6 เมล็ด 

8 V 2.7 เมล็ด 

7 V 4.2 เมล็ด 
 

ตารางที่ 2 การทดสอบการเคลื่อนท่ีของหุ่นยนต์หยอดเมล็ดบน
พื้นดิน (แบบแมนนวล) 

ครั้งที่ ผลการทดสอบ 
1 มีค่าความคลาดเคลื่อนไปทางซ้าย 15 เซนติเมตร 
2 มีค่าความคลาดเคลื่อนไปทางขวา 19 เซนติเมตร 
3 มีค่าความคลาดเคลื่อนไปทางขวา 10 เซนติเมตร 
4 มีค่าความคลาดเคลื่อนไปทางซ้าย 17 เซนติเมตร 
5 มีค่าความคลาดเคลื่อนไปทางซ้าย 9 เซนติเมตร 
6 มีค่าความคลาดเคลื่อนไปทางขวา 6 เซนติเมตร 
7 มีค่าความคลาดเคลื่อนไปทางซ้าย 13 เซนติเมตร 
8 มีค่าความคลาดเคลื่อนไปทางขวา 15 เซนติเมตร 
9 มีค่าความคลาดเคลื่อนไปทางขวา 8 เซนติเมตร 
10 มีค่าความคลาดเคลื่อนไปทางขวา 9 เซนติเมตร 

 
 
 
 

ตารางที่ 3 การทดสอบการเคลื่อนท่ีของหุ่นยนต์หยอดเมล็ดบน
พื้นดิน (แบบอัตโนมัติ) 

ครั้งที่ ผลการทดสอบ 
1 มีค่าความคลาดเคลื่อนไปทางซ้าย 15 เซนตเิมตร 
2 มีค่าความคลาดเคลื่อนไปทางขวา 12 เซนติเมตร 
3 มีค่าความคลาดเคลื่อนไปทางขวา 13 เซนติเมตร  
4 มีค่าความคลาดเคลื่อนไปทางซ้าย 12 เซนติเมตร  
5 มีค่าความคลาดเคลื่อนไปทางขวา 10 เซนติเมตร  
6 มีค่าความคลาดเคลื่อนไปทางซ้าย 9 เซนติเมตร  
7 มีค่าความคลาดเคลื่อนไปทางขวา 8 เซนติเมตร  
8 มีค่าความคลาดเคลื่อนไปทางซ้าย 7 เซนติเมตร 
9 มีค่าความคลาดเคลื่อนไปทางขวา 6 เซนติเมตร 
10 มีค่าความคลาดเคลื่อนไปทางขวา 5 เซนติเมตร 

 
การทดสอบการเคลื่อนท่ีของหุ่นยนต์หยอดเมล็ดข้าวโพดตาม

แนวร่องปลูก โดยการวัดจะวัดจากจุดศูนย์กลางของหุ่นยนต์โดย
อ้างอิงจากเส้นท่ีตีไว้ เป็นระยะทาง 5 เมตร  พบว่า จะมีความ
คลาดเคลื่อนเฉลี่ย 10 เซนติเมตรต่อการเคลื่อนท่ีเป็นเส้นตรงใน
ระยะ 5 เมตร  

การทดสอบการขึ้นแนวร่องปลูกใหม่แบบอัตโนมัติโดยเป็นการ
ทดสอบการเลี้ยวขึ้นร่องใหม่ของหุ่นยนต์บนแนวปลูก ดังแสดงใน
ตารางท่ี 3 การทดสอบการขึ้นร่องใหม่ของหุ่นบนพื้นดิน (แบบ
อัตโนมัติ) การทดสอบการเลี้ยวขึ้นร่องใหม่ของหุ่นยนต์ โดยการวัด
จะวัดจากร่องท่ีตีเส้นไว้โดยการวัดจะวัดจากร่องท่ีตีเส้นไว้ เมื่อหุ่น
เลี้ยวขึ้นร่องใหม่ท่ี 2 แล้วไม่ตรงแนวปลูก จะท าให้แนวร่องปลูก
ถัดไปคลาดเคลื่อนด้วย โดย มีค่าความคาดเคลื่อนเฉลี่ ย  9.7 
เซนติเมตร ต่อแนวร่องปลูกความยาว 20 เมตร โดยหยอดแนวปลูก
ต้องให้เป็นเส้นตรงมากที่สุด 

  
4.3 การทดสอบเวลาที่ใช้ในการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ 

การทดสอบเวลาท่ีใช้ในการเคลื่อนท่ีของหุ่นยนต์หยอดเมล็ด
ข้าวโพดแบบโหมดอัตโนมัติในระยะ 20 เมตร ดังแสดงในตารางท่ี 4 
พบว่า เวลาเฉลี่ยท่ีใช้ 2.08 นาทีต่อการเคลื่อนท่ีในระยะ 20 เมตร  
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ตารางที่ 4 การทดสอบการเคลื่อนท่ีของหุ่นในระยะทาง 20 เมตร 
(แบบอัตโนมัติ) 

ครั้งที่ เวลาในการทดสอบ(นาที) 
1 1.29 
2 1.52 
3 2.19 
4 2.27 
5 2.34 

 
5. สรุป 

บทความน้ีน าเสนอการออกแบบและสร้างหุ่นยนต์หยอดเมล็ด
พืชต้นแบบโดยใช้บอร์ดพัฒนาอาดูโน โดยอาศัยหลักการเคลื่อนท่ี
อัตโนมัติหุ่นยนต์สามารถเคลื่อนท่ีได้ตามเส้นทางท่ีก าหนดไว้ในการ
ปลูกพืชแต่ละแปลงของเกษตรกร จากการทดสอบกับเมล็ดข้าวโพด 
หุ่นยนตห์ยอดเมล็ดพืชต้นแบบสามารถขุดและหยอดเมล็ดข้าวโพดได้
เฉลี่ย 2 - 3 เมล็ดต่อหลุมโดยเลือกใช้แรงดันไฟฟ้า 8 V ท่ีจ่ายให้
มอเตอร์ โดยมีระยะห่างระหว่างหลุม 20-25 เซนติเมตร ผลลัพธ์ท่ีได้
จากการทดสอบการเคลื่อนท่ีของหุ่นยนต์ในระยะทาง 20 เมตรแบบ
อัตโนมัติ พบว่าหุ่นยนต์ใช้เวลาเฉลี่ย 2.08 นาที และพบว่ามีการ
คลาดเคลื่อนโดยมีค่าความคาดเคลื่อนเฉลี่ย 9.7 เซนติเมตรต่อแนว
ร่องปลูกความยาว 20 เมตร คิดเป็นความคลาดเคลื่อน 4.85 % 

ปัญหาท่ีพบจากการออกแบบโดยใช้ล้อหน้าขับอิสระ ท าให้เกิด
ปัญหาไม่สามารถบังคับการเคลื่อนท่ีในแนวตรงได้เมื่อเจอก้อนหิน 
หรือสิ่งกีดขวาง ดังนั้นการเปลี่ยนการบังคับเป็นล้อหลัง จะเหมาะสม
กว่าเมื่อเจออุปสรรคกีดขวาง  
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