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บทคัดย่อ 

บทความฉบับนี้นําเสนอรถตัดหญ้าไฟฟ้าควบคุมด้วยสมาร์ตโฟนผ่านระบบ IoT (Internet of Things : IoT) 

และควบคุมด้วยรีโมทคอนโทรล รถตัดหญ้าไฟฟ้าที่นําเสนอช่วยแก้ไขปัญหามลภาวะจากการใช้เครื่องตัดหญ้า

แบบนํ้ามัน และลดอันตรายที่จะเกิดกับผู ้ตัดขณะทําการตัดหญ้า รถตัดหญ้าไฟฟ้าติดตั ้งมอเตอร์ไฟฟ้า

กระแสตรงแบบเกียร์ไว้ด้านหลังของรถสําหรับขับเคลื่อนล้อรถ และมีการติดตั้งล้อรถแบบหมุนตัวไว้ที่ด้านหน้า 

รถตัดหญ้าไฟฟ้าใช้มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงสําหรับตัดหญ้า สมาร์ตโฟนถูกติดตั้งแอปพลิเคชัน Blynk และถูก

ออกแบบหน้าแอปพลิเคชันเพื่อใช้สั ่งงานรถตัดหญ้าไฟฟ้าผ่านระบบ IoT ไมโครคอนโทรลเลอร์ ESP32 

เชื่อมต่อระบบ IoT ผ่านพ็อกเก็ต WiFi เพื่อรับคําสั่งจากสมาร์ตโฟน ESP32 ควบคุมรถตัดหญ้าไฟฟ้าให้

เคลื่อนที่ให้ไปข้างหน้า ถอยหลัง เลี้ยวซ้าย และเลี้ยวขวา และสั่งงานมอเตอร์ตัดหญ้า กรณีพื้นที่ตัดหญ้าไม่มี

สัญญาณ WiFi ESP32 สามารถเชื่อมต่อตัวรับสัญญาณคลื่นวิทยุเพื่อรับคําสั่งจากรีโมทคอนโทรล งานวิจัยนี้ใช้

แบตเตอรี่ลิเทียมแรงดันไฟฟ้าเท่ากับ 24 V และกระแสไฟฟ้าเท่ากับ 30 Ahr เป็นแหล่งจ่ายแรงดันและ

กระแสไฟฟ้าให้กับวงจรอิเล็กทรอนิกส์และมอเตอร์ไฟฟ้า ผลการทดลองแสดงรถตัดหญ้าไฟฟ้าสามารถ

เคลื่อนที่ด้วยความเร็วประมาณ 0.526–2.083 m/s รถตัดหญ้าไฟฟ้าถูกควบคุมผ่านแอปพลิเคชัน Blynk 

และถูกควบคุมด้วยรีโมทคอนโทรลสามารถตัดหญ้าอ่อนมีความสูงประมาณ 40 cm ในพื้นที่ 22.26-22.90 m2 

และพื้นมีความลาดเอียง 14 องศา ได้ รถตัดหญ้าไฟฟ้ามีการบริโภคกําลังไฟฟ้าประมาณเท่ากับ 376.8 W และ

สามารถใช้งานแบตเตอรี่ได้ประมาณ 2 ชั่วโมง 

 

คําสําคัญ: รถตัดหญ้าไฟฟ้า อินเทอร์เน็ตในทุกสรรพสิ่ง (IoT) แอปพลิเคชัน Blynk ไมโครคอนโทรลเลอร์ 

ESP32 และรีโมทคอนโทรล 

Abstract 

This paper presented the electric lawn mower controlled by the smartphone with the Internet 

of Things (IoT) and remote control. The electric lawn mower helps to solve the pollution 

problem from using gasoline lawn mowers and solve the problem of grass cutters being in 

danger while cutting grass. The electric lawn mower features a geared DC motor mounted at 

the rear to drive the rear wheels, with caster wheels installed at the front. The electric lawn 

mower employs a DC electric motor for the grass-cutting blade.  The Blynk application is 

installed on the smartphone and has designed the application page to operate the electric 

lawn mower with the IoT system. The NodeMCU ESP32  is connected to the IoT system via 

pocket Wi-Fi to receive commands from the smartphone. ESP3 2  controls the electric lawn 

mower to move forward, backward, turn left, and turn right and operates the motor-cutting. 
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When there is no Wi-Fi signal in the grass-cutting area, the 

ESP32 can connect to a radio wave receiver to receive 

commands from the remote control. A lithium battery with 

a voltage of 24 V and an Ampere-hour of 30 Ah is used to 

supply the electronic circuits and the electric motor. The 

experimental results show that the electric lawn mower can 

move at a speed of approximately 0.526-2.083 m/s. The 

electric lawn mower is controlled through the Blynk 

application and the remote control. It can cut soft grass with 

a height of approximately 40 cm in an area of 22.26-22.90 m2 

and the ground has a slope of 14 degrees. The electric lawn 

mower has a power consumption of approximately 376.8 W 

and can run about 2 hours on battery. 

 

Keywords: Electric lawn mower, Internet of Things (IoT), 

Blynk application, ESP32, and remote control. 

 

1. บทนํา 
ประเทศไทยมีการใช้เครื่องตัดหญ้าจํานวนมาก เครื่องตัดหญ้าถูกใช้

ตัดหญ้าในสวนเกษตร สนามหญ้าในบ้าน หญ้าข้างทาง และพื้นที่

อื่น ๆ รูปที่ 1 (ก) แสดงเครื่องตัดหญ้าแบบสะพายบ่า [1] เครื่องตัด

หญ้าแบบนี้มีนํ้าหนักมาก หากใช้ในระยะเวลานานจะทําให้ผู้ใช้ปวด

ไหล่และปวดหลังได้ รูปที่ 2 (ข) แสดงรถตัดหญ้าแบบเดินตามซึ่ง

ช่วยแก้ปัญหาเครื่องตัดหญ้าแบบสะพายบ่าได้ [2] แต่เครื่องตัด

หญ้าทั้ง 2 แบบ ใช้นํ้ามัน ซึ่งส่งผลต่ออากาศและผู้ใช้งานหายใจรับ

ก๊าซคาร์บอนไดออกไซดเ์ข้าร่างกาย เครื่องตัดหญ้าไฟฟ้าแบบสะพาย

บ่าดังแสดงในรูปที่ 1 (ค) [2] สามารถแก้ปัญหามลภาวะทางอากาศ

อันเกิดจากเครื่องตัดหญ้าที่ใช้นํ้ามันได้ แต่ไม่สามารถแก้ปัญหาปวด

บ่าและปวดหลังของผู้ใช้งานได้ 

 

 
(ก) 

 
(ข) 

 
(ค) 

รูปที่ 1 (ก) เครื่องตัดหญ้าแบบสะพายบ่า (ข) รถตัดหญ้าเดินตาม และ (ค) 

เครื่องตัดหญ้าไฟฟ้า 

 

N. M. A. Paala และคณะ [3] นําเสนอรถตัดหญ้าไฟฟ้า

ควบคุมด้วยสมาร์ตโฟนระบบแอนดรอยด์ที่ติดตั้งแอปพลิเคชัน 

ENIRO สมาร์ตโฟนสามารถควบคุมรถตัดหญ้าไฟฟ้าได้ 2 วิธี วิธี

แรก สมาร์ตโฟนจะส่งคําสั่งผ่านสัญญาณบลูทูธไปที่มอดูลบลูทูธ 

ซ ึ ่ ง เ ช ื ่ อ มต ่ อ ก ั บ ไ ม โ ค รคอน โทรล เ ลอ ร ์  Arduino Uno 

ไมโครคอนโทรลเลอร์จะส่งสัญญาณไปที่วงจรขับมอเตอร์ทําการ

ขับเคลื่อนล้อรถและควบคุมมอเตอร์ตัดหญ้า วิธีที่ 2 สมาร์ตโฟน

จะส่งคําสั่งผ่านสัญญาณ WiFi ไปที่มอดูล WiFi มอดูลWiFi จะส่ง

สัญญาณไปให้วงจรขับมอเตอร์ทําการขับเคลื่อนล้อรถ และควบคุม

มอเตอร ์ต ัดหญ้าให ้ท ํางานหร ือหยุดทํางาน มอเตอร ์ไฟฟ้า

กระแสตรงใช้แรงดันไฟฟ้า 24 V และกระแสไฟฟ้า 7 A รถตัดหญ้า

ไฟฟ้าถูกออกแบบให้มีโครงสร้างเพื่อตัดหญ้ามีความสูงไม่มาก 

หุ่นยนต์ตัดหญ้าอัตโนมัติและสามารถควบคุมการทํางาน

ด้วยสมาร์ตโฟนถูกนําเสนอโดย B. Siregar และคณะ [4] หุ่นยนต์

ตัดหญ้าที่นําเสนอได้ใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์ AVR (ATmega 8) 

และมอดูลบลูทูธ สมาร์ตโฟนสื่อสารกับมอดูลบลูทูธเพื่อควบคุม

หุ่นยนต์ตัดหญ้า หุ่นยนต์ได้ติดตั้งอัลตร้าโซนิคเพื่อตรวจจับระยะสิ่ง

กีดขวางและใช้รีเลย์เป็นสวิตช์เปิด/ปิดกระแสไฟฟ้าให้กับมอเตอร์

ขับเคลื่อนหุ่นยนต์ งานวิจัยนี้มีข้อจํากัดเรื ่องการสื่อสารบลูทูธ 
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เนื ่องจากผู้ควบคุมไม่สามารถควบคุมหุ่นยนต์ผ่านการสื่อสาร

มอดูลบลูทูธในระยะไกลได้ และรีเลย์มีอายุการใช้งานสั้น 

งานวิจัย [5] นี้ใช้จอยสติ๊กควบคุมรถตัดหญ้าไฟฟ้าด้วยการ

สื่อสารกับ Arduino Mega 2560 REV3 ผ่านบลูทูธมอดูล Arduino

เชื่อมต่อวงจรขับมอเตอร์ อัลตร้าโซนิคมอดูลถูกนํามาใช้ตรวจวัตถุ

ด้านหน้าเพื่อป้องกันอันตราย งานวิจัย [6] นี้นําสมาร์ตโฟนติดตั้ง

แอปพลิเคชัน Blynk และสื ่อสารกับมอดูลบลูทูธ มอดูลบลูทูธ

เชื่อมต่อกับ Arduino UNO ซึ่ง Arduino ทําการควบคุมรถตัดหญ้า

ไฟฟ้าตามคําสั่งที่ได้รับจากสมาร์ตโฟน โซล่าเซลล์ถูกนํามาใช้ชาร์จ

แบตเตอรี่เพื่อให้รถตัดหญ้าไฟฟ้าสามารถทํางานได้นานมากขึ้น การ

สื่อสารระหว่างสมาร์ตโฟนและมอดูลบลูทูธมีข้อจํากัดเรื่องระยะห่าง

การสื่อสาร 

งานวิจัย [7-8] นําเสนอรถตัดหญ้าไฟฟ้าควบคุมด้วยสมาร์ต

โฟนผ่านระบบ IoT งานวิจัย [7] ใช้ Arduino Mega 2560 เชื่อมต่อ

กับเซนเซอร์ต่าง ๆ ควบคุมมอเตอร์ขับเคลื ่อนรถ และควบคุม

มอเตอร์ตัดหญ้า งานวิจัยที่นําเสนอใช้ ESP8266 เชื่อมต่อ WiFi เพื่อ

ร ับคําสั ่งจากระบบคลาวด์ของ IBM และเชื ่อมต่อกับเซนเซอร์

ตรวจจบัความเคลือ่นไหว งานวจิยั [8] นี้นําเสนอการใช้กล้อง ESP32 

ถ่ายภาพวิดีโอเส้นทางการตัดหญ้าแล้วส่งไปให้ระบบสมาร์ตโฮมผ่าน

ระบบ IoT สมาร์ตโฟนถูกติดตั้งแอปแล้วสั่งงาน PIC16f877A ผ่าน

การสื ่อสารบลูทูธ ซึ ่ง PIC16f877A ถูกนํามาใช้ควบคุมมอเตอร์

ขับเคลื่อนหุ่นยนต์ตัดหญ้าไฟฟ้า งานวิจัยนี้ได้นําโซลล่าเซลล์มาชาร์จ

แบตเตอรี่เพื่อให้หุ่นยนต์ตัดหญ้าทํางานได้นานมากขึ้น แต่การสั่งงาน

ผ่าน PIC16f877A การสื่อสารบลูทูธจะทําให้ระบบใช้พลังงานมาก 

งานวิจัย [9] นําเสนอการนําข้อมูลจากระบบ GPS และ

เซนเซอร์ Inertial Measurement unit (IMU) ซึ ่งเป็นเซนเซอร์

หน้าที่ตรวจวัดการเคลื่อนไหวและทิศทางการเคลื่อนที่ของตัวรถ

มาให้โปรแกรมสําเร็จรูป ArduPilot ประเมินค่าให้หุ่นยนต์ตัดหญ้า

ไฟฟ้าสามารถเคลื่อนที่ได้ครอบคลุมพื้นที่สนามหญ้า หุ่นยนต์ตัด

หญ้าสามารถทํางานด้วยการถูกควบคุมด้วยรีโมทผ่านสัญญาณ

ความถี่วิทยุ และสามารถทํางานแบบอัตโนมัติด้วยระบบ GPS รถ

ตัดหญ้าไฟฟ้าสามารถปรับความสูงของมอเตอร์ตัดหญ้า และ

สามารถปรับความเร็วรอบของมอเตอร์ตัดหญ้าไฟฟ้าได้ บอร์ด 

NCU ประกอบด้วย Raspberry Pi 3 Model B สําหรับประมวลผล

โปรแกรม ArduPilot และ Navio2 Autopilot Raspberry Pi HAT 

ซึ่ง Navio2 จะประกอบด้วยเซนเซอร์นําทาง (navigation sensors) 

บารอมิเตอร์แบบมีความละเอียดสูง แอคเซลเลอโรมิเตอร์ 2 แกน 

มิเตอร์วัดสนามแม่เหล็ก และไจโรสโคป นอกจากนี ้ โปรแกรม 

ArduPilot จะใช้แผนที่ภาคพื้นดินมาประกอบการประมวลผล 

งานวิจัย [10] นําเสนอการออกแบบและสร้างหุ่นยนต์ตัด

หญ้าแบบอัตโนมัต ิด ้วยการนํารถต ีนตะขาบ KATR-5 ติดตั้ง

ไมโครคอนโทรลเลอร์ TMS320F2808 ควบคุมการทํางานของ

หุ่นยนต์ นอกจากนี้ยังใช้ Raspberry Pi รับคําสั่งจากสมาร์ตโฟน

และส่งภาพเคลื่อนไหวจากกล้องเว็บแคมป์ไปให้สมาร์ตโฟน และ 

TMS320F2808 เพื่อตัดหญ้าและหลบหลีกสิ่งกีดขวาง งานวิจัยนี้มี

เซนเซอร์ตรวจร่างกายมนุษย์ที่เข้ามาเพื่อป้องกันอันตราย การใช้

แบตเตอรี่ 33 V และ 12 V จะทําให้รถตัดหญ้ารับนํ้าหนักมากขึ้น 

และการบริโภคกําลังไฟฟ้าเพิ่มขึ้น งานวิจัย [11] นําเสนอการใช้

สมาร์ตโฟนควบคุมรถตัดหญ้าไฟฟ้าผ่านระบบ IoT งานวิจัยนี้

ออกแบบให้ใช้ Raspberry Pi เป็นตัวควบคุมหลักการขับเคลื่อนรถ

ตัดหญ้าไฟฟ้าและการตัดหญ้า Raspberry Pi รับคําสั่งจากสมาร์ต

โฟนและส่งภาพเคลื่อนไหวจากกล้องเว็บแคมป์ไปที่หน้าจอสมาร์ต

โฟนผ่านทางสัญญาณ WiFi Arduino UNO ทําหน้าที่ควบคุมการ

ชาร์จแบตเตอรี่จากโซลล่าเซลล์ การนําโซล่าเซลล์มาจ่ายแรงดัน

ให้กับแบตเตอรี่เพื่อให้รถตัดหญ้าไฟฟ้าสามารถทํางานได้นานมาก

ขึ้น งานวิจัยนี้ใช้วงจรขับมอเตอร์แบบเฮชบริดจ์ ทรานซิสเตอร์ที่ใช้

ในวงจรเฮชบริดจ์มีขนาดใหญ่ และใช้ทรานซิสเตอร์จํานวนมาก 

วงจรมีขนาดใหญ่และมีการบริโภคกําลังไฟฟ้ามาก 

บทความนี้นําเสนอรถตัดหญ้าไฟฟ้าถูกควบคุมด้วยสมาร์ต

โฟน รถตัดหญ้าไฟฟ้าที่นําเสนอถูกออกแบบให้เชื่อมต่อกับระบบ 

IoT เพื่อให้ผู้ใช้สามารถควบคุมด้วยสมาร์ตโฟน สมาร์ตโฟนถูกติดตั้ง

แอปพลิเคชันเพื่อให้สามารถควบคุมการเคลื่อนที่ของรถตัดหญ้าให้

เคลื่อนที่ตามที่ต้องการ และควบคุมมอเตอร์ตัดหญ้าได้ งานวิจัยนี้

สามารถลดปัญหามลพิษทางอากาศ ลดความปวดเมื่อยจากการใช้

เครื่องตัดหญ้าแบบสะพายบ่า และลดอุบัติเหตุที่จะเกิดกับผู้ตัดหญ้า 

 

2. รถตัดหญ้าไฟฟ้าท่ีถูกควบคุมด้วยระบบโอที 
2.1 ระบบควบคุมรถตัดหญ้าไฟฟ้า 

รูปที่ 2 แสดงบล็อกไดอะแกรมระบบการสั่งการควบคุมและการ

ขับเคลื่อรถตัดหญ้าฟ้าด้วยระบบ IoT ระบบดังกล่าวประกอบด้วย

สมาร์ตโฟน เซิร์ฟเวอร์ Blynk แอคเซสพอยต์ ไมโครคอนโทรลเลอร์ 
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ESP32 โมดูลขับมอเตอร์ 3 โมดูล มอเตอร์แบบเกียร ์ทด 2 ตัว 

มอเตอร์ตัดหญ้า 1 ตัว เนื่องจากพื้นที่ตัดหญ้าอาจจะไม่มีสัญญาณ

Wi-Fi งานวิจัยนี้จึงออกแบบให้สามารถควบคุมรถตัดหญ้าไฟฟ้าได้

ด้วยรีโมทคอนโทรล การควบคุมด้วยรีโมทคอนโทรลจะใช้รีโมท

คอนโทรลยี่ฮ้อ Microzone และโมดูลรับสัญญาณรีโมทคอนโทรล 

(MC7RB) 

งานวิจัยนี้ใช้แรงดันไฟฟ้าจากแบตเตอรี่ลิเธียมไอออน

ฟอสเฟต (LiFePO4) 24 V 30 Ahr จ่ายให้ก ับมอเตอร ์ไฟฟ้า

กระแสตรงทั้ง 3 ตัว วงจรรักษาระดับแรงดันแบบสวิตช์ชิงลด

แรงดัน 24 V ให้มีค่าเท่ากับ 5 V เพื่อเป็นแรงดันไฟเลี้ยงให้กับ 

ESP32 และไอซีในวงจรขับมอเตอร์

 

 
รูปที่ 2 บล็อกไดอะแกรมรถตัดหญ้าไฟฟ้าถูกควบคุมด้วยสมาร์ตโฟนและรีโมทคอนโทรล 

 

 

 
 

รูปที่ 3 หน้าจอแอปพลิเคชัน Blynk บนสมาร์ตโฟน 

 

2.2 การออกแบบแอปพลิเคชัน 

รูปที่ 3 แสดงหน้าจอบนสมาร์ตโฟนสําหรับควบคุมรถตัดหญ้า

ไฟฟ้า ซึ่งมีตําแหน่งกดเพื่อบังคับให้รถตัดหญ้าไฟฟ้าเคลื่อนที่ 4 

ทิศทาง ได้แก่ เคลื่อนที่ไปข้างหน้า (Forward) เคลื่อนที่ถอยหลัง 

(Reverse) เคลื ่อนที ่ไปด้านขวา (Turn right) และเคลื ่อนที ่ไป

ด้านซ้าย (Turn left) กรณีแอปพลิเคชัน Blynk เชื่อมต่อสัญญาณ 

Wi-Fi แล้วแอปพลิเคชัน Blynk แสดงที่หน้าสําหรับสั่งงานที่ตั้งค่า

ไว้ หน้าจอแอปพลิเคชัน Blynk มีการแสดงส่วนที่สามารถปรับ

ความเร็วของรถตัดหญ้าไฟฟ้า และปรับความเร็วของใบมีดตัดหญ้า 

งานวิจัยนี้ออกแบบให้แอปพลิเคชัน Blynk สามารถปรับระดับ

ความเร็วของรถตัดหญ้า และความเร็วของใบมีดตัดหญ้า 0 - 100 

ระดับ  
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2.3 รีโมทคอนโทรล 

ระบบควบคุมด้วยรีโมทคอนโทรลดังแสดงในรูปที่ 2 ประกอบด้วย

รีโมทคอนโทรลยี่ฮ้อ Microzone MC6C มีช่องสัญญาณ 6 ช่อง ใช้

บังคับควบคุมรถตัดหญ้าไฟฟ้า และตัวรับสัญญาณ MC7RB ซึ่งทํา

หน้าที่รับสัญญาณคําสั่งจากรีโมทคอนโทรลแล้วส่งสัญญาณให้ 

ESP32 ด ้วยช ่องส ัญญาณ SBUS ต ัวร ับส ัญญาณ MC7RB มี

ช ่องสัญญาณเอาต์พ ุต 7 ช่อง แบ่งเป็นสัญญาณ PWM และ

สัญญาณ M-BUS และ SBUS ตัวรับส่งสัญญาณใช้แรงดันไฟฟ้า

เลี ้ยง 4.5-6 V การบริโภคกําลังไฟฟ้าน้อยกว่า 100 mW รีโมท

คอนโทรลสื ่อสารกับตัวรับสัญญาณด้วยคลื ่นความถี ่ว ิทยุช่วง 

2,401-2,479 MHz งานวิจัยนี้เลือกใช้คันโยกด้านซ้ายของรีโมท

คอนโทรลเพื่อควบคุมการทํางานเดินหน้า และถอยหลัง ผ่านช่อง

ส่งสัญญาณที่ 2 คันโยกด้านซ้ายของรีโมทคอนโทรลเพื่อควบคุม

การทํางานเลี้ยวซ้าย และเลี้ยวขวา ผ่านช่องส่งสัญญาณที่ 3 และ

คันโยกทางด้านขวาของรีโมทคอนโทรลใช้ควบคุมการทํางานของ

มอเตอร์ใบมีดตัดหญ้าผ่านช่องส่งสัญญาณที่ 1 กรณีมีการใช้งาน

คันโยกบนตัวรีโมทคอนโทรล รีโมทคอนโทรลจะส่งข้อมูลด้วยคลื่น

ความถี่วิทยุ ตัวรับคําสั่งการควบคุม MC7RB จะส่งสัญญาณไป 

ESP32 เพื่อสั่งงานรถตัดหญ้าตามคําสั่งจากรีโมทคอนโทรล 

2.4 ไมโครคอนโทรลเลอร์ ESP32 

งานวิจัยนี้ใช้บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ ESP32 เนื่องจากบอร์ด

ดังกล่าวมีโมดูล Wi-Fi สําหรับสื่อสารผ่านระบบ IoT ได้ ESP32 จะ

รับคําสั่งจากเชื่อมต่อ Wi-Fi ผ่านพ๊อคเก็ต Wi-Fi และเชื่อมต่อวงจร

ขับมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงเพื่อควบคุมมอเตอร์ขับเคลื่อนและ

มอเตอร์ตัดหญ้า โปรแกรมที่ถูกเขียนและบันทึกใน ESP32 มีการใส่

รหัส TOKEN ที่เซิร์ฟเวอร์ Blynk ส่งมาให้ เพื่อให้สามารถเชื่อมต่อ 

Wi-Fi ผ่านพ๊อคเก็ต Wi-Fi และเชื่อมต่อกับเซิร์ฟเวอร์ Blynk การ

ควบคุมการทํางานของรถตัดหญ้าไฟฟ้า ESP32 จะทําการส่ง

สัญญาณ PWM (Pule width modulation: PWM) ไปให้มอดูลขับ

มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงจํานวน 3 ชุด เพื่อให้มอเตอร์ทํางานตาม

คําสั่ง งานวิจัยนี้ได้ออกแบบโปรแกรมให้ ESP32 สร้างสัญญาณ 

PWM มีค่า duty cycle 0-50% ซึ่งสัมพันธ์กับระดับความเร็วจาก

หน้าจากแอปพลิเคชันมีค่า 0–100 ระดับ กล่าวคือ กรณีมีการปรับ

ระดับความเร็วจากหน้าจากแอปพลิเคชัน 0 25 50 75 และ 100 

ESP32 จะรับคําสั ่งแล้วสร้างสัญญาณ PWM มีค่า duty cycle 

เท่ากับ 0% 12.5% 25% 37.5% และ 50% กรณีการสั่งงานด้วย

รีโมทคอนโทรล เนื ่องจากสัญญาณจากรีโมทคอนโทรลมีระดับ

ความเร็วเดียว เมื ่อ ESP32 ได้ร ับคําสั ่งจากรีโมทคอนโทรลให้

เคลื่อนที่ไปข้างหน้าหรือถอยหลังงาน วิจัยนี้จึงออกแบบให้ ESP32 

สร้างสัญญาณ PWM ที่มีค่า duty cycle เท่ากับ 50% เท่านั้น 

2.5 โมดูลขับมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 

รูปที่ 4 แสดงวงจรเฮชบริดจ์ขับมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง ซึ่งถูก

สร้างเป็นโมดูลขับมอเตอร์ไฟฟ้าจํานวน 3 โมดูล ดังแสดงในรูปที่ 5 

(ก) และ (ข) วงจรเฮชบริดจ์ข ับมอเตอร์ม ีไอซีบ ัฟเฟอร์เบอร์ 

74HC244D (U1) ทําหน้าที่รับสัญญาณ PWM จาก ESP32 แล้วส่ง

ต่อไปที่ไอซีเบอร์ BTS7960B จํานวน 2 ตัว ต่อเป็นวงจรเฮชบริดจ์

ขับมอเตอร์ (H-bridge dive motor U2 และ U3) สัญญาณ PWM 

จาก ESP32 2 ช่องสัญญาณ ถูกต่อเข้าที่ขา 2 (A1) และขา 6 (A3) 

เอาต์พุตขา 18 (Y1) ส่งสัญญาณ left-PWM (LPWM) ให้กับไอซี 

BTS7960B ตัวที ่ 1 และเอาต์พุตขา 14 (Y3) ส่งสัญญาณ right-

PWM (RPWM) ให้กับไอซี BTS7960B ตัวที ่ 2 เอาต์พุตของไอซี 

BTS7960B ต ัวท ี ่ 1 และ 2 ต ่อก ับมอเตอร ์ ไฟฟ ้ากระแสตรง 

ส ัญญาณ  LPWM และ  RPWM จาก  ESP32 จะควบค ุมไอซี  

BTS7960B ขับมอเตอร์ให้รถเคลื ่อนที ่ไปข้างหน้าหรือถอยหลัง 

วงจรมอดูลขับมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงอีกหนึ ่งตัวสําหรับขับ

มอเตอร์ตัวที่ 2 จะต่อมอเตอร์สลับขั้วกับมอเตอร์ตัวที่หนึ่ง ไอซี 

74HC244D ใช้แรงดันไฟเลี้ยง 5 V จากแรงดันไฟเลี้ยง ESP32 ไอซี 

BTS7960B ทั้ง 2 ตัว ใช้แรงดันไฟเลี้ยง 24 V จากแบตเตอรี่ลิเทียม

ไอออนฟอสเฟต 

รูปที่ 5 (ก) แสดงการเชื่อมต่อ ESP32 กับมอดูลขับมอเตอร์

ไฟฟ้ากระแสตรง 2 ชุด และต่อกับตัวรับสัญญาณMC7RB ด้วย

บอร์ด PCB พ็อคเก็ต Wi-Fi ถูกใส่ในกล่องควบคุมเพื่อสื่อสารกับ 

ESP32 และสัญญาณ Wi-Fi รูปที่ 5 (ข) แสดงการเชื่อมต่อมอดูลขับ

มอเตอร์ ซึ่งทําหน้าที่ขับมอเตอร์ตัดหญ้า ในกล่องควบคุมมีการ

ติดตั้งเบรกเกอร์ไฟฟ้ากระแสตรงสําหรับเบิด/ปิดระบบไฟฟ้าที่จ่าย

ให้กับรถตัดหญ้าไฟฟ้า 

2.6 มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 

งานวิจ ัยนี ้ใช ้มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงแบบเกียร์ทดสําหรับ

ขับเคลื่อนรถตัดหญ้าไฟฟ้าดังแสดงในรูปที่ 2 มอเตอร์มีอัตราทด

รอบ 9.78 : 1 รอบ มอเตอร์มีคววามเร็ว 330 rpm มอเตอร์ไฟฟ้า
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ใช้แรงดันเท่ากับ 24 V และมีกําลังไฟฟ้าเท่ากับ 350 W มอเตอร์

ไฟฟ้ากระแสตรงอีกหนึ่งตัวทําหน้าที่ขับใบมีดตัดหญ้า มอเตอร์

ดังกล่าวใช้แรงดันไฟฟ้าเท่ากับ 24 V กําลังไฟฟ้าเท่ากับ 250 W 

และมีความเร็วรอบเท่ากับ 2,750 rpm 

 

 
รูปที่ 4 วงจรเฮชบริดจ์ขับมอเตอร์ [12] 

 

 
(ก) 

 
(ข) 

รูปที่ 5 (ก) กล่องควบคุมรถตัดหญ้าไฟฟ้า และ (ข) เบรกเกอร์ไฟฟ้ากระแสตรง และบอร์ดขับมอเตอร์ใบมีดตัดหญ้า 

 

3. โฟลว์ชาร์ตการขับเคลื่อนรถตัดหญ้าไฟฟ้าด้วย 
ESP32 

โฟลว์ชาร์ตของโปรแกรมการขับเคลื่อนรถตัดหญ้าไฟฟ้าด้วย

ไมโครคอนโทรเลอร์ ESP32 ดังแสดงในรูปที่ 6 ซึ่งอธิบายได้

ดังนี ้ เริ ่มต้นจากการเปิดเครื ่องรับค่าตัวแปร โปรแกรมจะ

ตรวจสอบสวิตช์สําหรับเลือกการควบคุมว่าจะรับคําสั่งการ

ทํางานมาจากแอปพลิเคชัน Blynk หรือรีโมทคอนโทรล กรณี

ผู้ใช้งานสวิตช์เลือกรถตัดหญ้าไฟฟ้ารับคําสั่งการทํางานมาจาก

แอปพลิเคชัน Blynk ESP32 เชื่อมต่อกับสัญญาณ Wi-Fi เมื่อ 

ESP32 เชื่อมต่อกับสัญญาณ Wi-Fi ได้แล้ว ESP32 จะเชื่อมต่อ

กับเซิร์ฟเวอร์ Blynk เพื่อรอรับคําสั่งจากแอปพลิเคชัน Blynk 

ที่ผู้ใช้งาน โปรแกรมจะกําหนดให้ตําแหน่ง V0 จากแอปพลิเค

ชัน Blynk เป ็นคําส ั ่งเด ินหน้า ESP32 ส่งส ัญญาณ PWM 

ให้กับวงจรขับมอเตอร์ขับเคลื่อนรถตัดหญ้าไฟฟ้าเดินหน้า 

กรณีถ้าหากมีการกดตําแหน่ง V1 จากแอปพลิเคชัน Blynk ซึ่ง

เป็นคําสั่งถอยหลัง ESP32 ส่งสัญญาณ PWM ให้กับวงจรขับ

มอเตอร์ขับเคลื่อนรถตัดหญ้าไฟฟ้าถอยหลัง กรณีมีการกด

ตําแหน่ง V2 จากแอปพลิเคชัน Blynk เป็นการสั่งให้รถตัด

หญ้าไฟฟ้าเลี้ยวซ้าย ตัว ESP32 ส่งสัญญาณ PWM ให้กับวงจร

ขับมอเตอร์ขับเคลื่อนรถตัดหญ้าไฟฟ้าเลี้ยวไปด้านซ้าย กรณีมี

การกดตําแหน่ง V3 จากแอปพลิเคชัน Blynk เป็นคําสั่งให้รถ

เคลื่อนที่ไปด้านขวา ESP32 ส่งสัญญาณ PWM ให้กับวงจรขับ

มอเตอร์ขับเคลื่อนรถตัดหญ้าไฟฟ้าเคลื่อนที่ไปด้านขวา กรณีมี

การกดตําแหน่ง V4 จากแอป-พลิเคชัน Blynk เป็นการสั่งงาน
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ให้มอเตอร์ใบมีตตัดหญ้าทํางาน ESP32 ส่งสัญญาณ PWM 

ให้กับวงจรขับมอเตอร์ตัดหญ้าเพื่อให้มอเตอร์ตัดหญ้าทํางาน 

โปรแกรมถูกออกแบบให้รถต ัดหญ้าไฟฟ้าสามารถปรับ

ความเร็วของรถและความเร็วของใบมีดตัดหญ้า กรณีปรับ

ความเร็วของรถจะมีการกดตําแหน่ง V5 จาก แอปพลิเคชัน 

Blynk ตัว ESP32 ทําการปรับความถี่ของส่งสัญญาณ PWM 

ซึ่งจะเป็นการปรับความเร็วมอเตอร์ขับเคลื่อนรถตัดหญ้าไฟฟ้า

ให้เคลื่อนที่เร็วมากขึ้นหรือลดลงตามความถี่ที ่ ESP32 จ่าย

ออกมา และกรณีปรับความเร็วของใบมีดตัดหญ้าจะมีการกด

ตําแหน่ง V7 จากแอปพลิเคชัน Blynk จะเป็นการสั่งงานให้ 

ESP32 ปรับความเร็วมอเตอร์ใบมีตัดหญ้าไฟฟ้าด้วยการปรับ

ค่า duty cycle ของส่งสัญญาณ PWM ซึ ่งจะเป็นการปรับ

ความเร็วมอเตอร์ตัดหญ้าไฟฟ้าให้มีเร็วความในการตัดหญ้า

มากขึ้น ESP32 จะจ่ายสัญญาณ PWM ให้มีค่า duty cycle 

เพิ่มมากขึ้น กรณีผู้ใช้งานอาจจะมีการเปลี่ยนโหมดการสั่งงาน 

โปรแกรมจะวนกลับไปตรวจเช็คสวิตช์เลือกโหมดการควบคุม

ทุกครั้งจนผู้ใช้ปิดสวิตช์การทํางาน 

 

 
รูปที่ 6 โฟลว์ชาร์ตการควบคุมรถตัดหญ้าไฟฟ้า 

 

กรณีผู้ใช้งานสวิตช์เลือกรถตัดหญ้าไฟฟ้ารับคําสั่งการ

ทํางานมาจากรีโมทคอนโทรล ESP32 จะรับสัญญาณจาก

รีโมทคอนโทรล ซึ่งสัญญาณจาก Ch1 จะเป็นคําสั่งให้ใบมีดตัด

หญ้าทํางาน ESP32 ส่งสัญญาณ PWM ให้กับวงจรขับมอเตอร์

ตัดหญ้าเพื่อให้มอเตอร์ตัดหญ้าทํางาน กรณีได้รับสัญญาณจาก 

Ch2 จะเป็นคําสั ่งให้รถเดินหน้าหรือถอยหลัง ESP32 ส่ง

     ประมวลผลการทํางานจากปุ่มกด

     V0 = เดินหน้า

     V1 = ถอยหลัง

     V2 = เลี้ยวซ้าย

     V3 = เลี้ยวขวา

     V4 = ใบมีดตัดหญ้า 

     V5 = ปรับความเร็วล้อ

     V7 = ปรับความเร็วใบมีด

เริ่มต้น

Yes

No
การทํางานโหมด Blynk

รับค่าตัวแปรและอ่านข้อมูล

การทํางานโหมดรีโมท

ESP32 รับค่าจากรีโมท

Yes

No

A

ESP32 รับคําสั่งจาก

แอปพลิเคชัน Blynk ผ่าน WiFi

     ประมวลผลการทํางานที่รับค่าจากรีโมท

     Ch1 = ใบมีดตัดหญ้า

     Ch2 =  เดินหน้า - ถอยหลัง

     Ch3 = เลี้ยวซ้าย - เลี้ยวขวา

รอรับค่าจากสวิตช์

รถตัดหญ้าทํางาน รถตัดหญ้าทํางาน
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สัญญาณ PWM ให้กับวงจรขับมอเตอร์ขับเคลื่อนรถตัดหญ้า

ไฟฟ้าเดินหน้าหรือถอยหลัง และกรณีได้รับสัญญาณจาก Ch3 

จะเป็นคําสั่งให้รถเลี้ยวไปด้านซ้ายหรือด้านขวา ESP32 ส่ง

สัญญาณ PWM ให้กับวงจรขับมอเตอร์ขับเคลื่อนรถตัดหญ้า

ไฟฟ้าเลี้ยวซ้ายหรือเลี้ยวขวา โปรแกรมจะวนกลับไปตรวจเช็ค

สวิตช์เลือกโหมดการควบคุมทุกครั ้งจนผู ้ใช้ปิดสวิตช์การ

ทํางานเช่นเดียวกับการเลือกโหมดควบคุมด้วยแอปพลิเคชัน 

Blynk 

 

 
(ก) 

 
(ข) 

รูปที ่ 7 สัญญาณ PWM ด้านเอาต์พุตของ ESP32 จากการ

ควบคุมด้วยแอปพลิเคชัน Blynk (ก) ด้านขวาและด้านซ้าย

ขณะเดินหน้า และ (ข) ด้านขวาและด้านซ้ายขณะถอยหลัง 

 

4. ผลการทดลองและผลการทดลอง 
4.1 การทดลองวัดกระแสไฟฟ้าไหลผ่านมอเตอร ์

งานวิจัยนี้ได้ทําการทดลองใช้สมาร์ตโฟนสั่งงานให้รถตัดหญ้า

ไฟฟ้าเคลื่อนที่ไปข้างหน้าและถอยหลังด้วยระดับความเร็วที่ 25 

50 75 และ 100 และทําการวัดสัญญาณ PWM จาก ESP32 ที่

ส่งไปให้วงจรขับมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงด้านซ้ายและด้านขวาก็

เพื่อพิสูจน์การทํางานของระบบเคลื่อนรถตัดหญ้าไฟฟ้า รูปที่ 7 

แสดงสัญญาณ PWM ขณะปรับระดับความเร็วเท่ากับ 50 ผลจาก

การทดลองพบว่า กรณีสมาร์ตโฟนสั ่งงานให้รถตัดหญ้าไฟฟ้า

เคลื่อนที่ไปข้างหน้าด้วยระดับความเร็วที่ 50 เมื่อ ESP32 รับคําสั่ง

แล้วสร้างสัญญาณ PWM ซึ่งมีค่า duty cycle เท่ากับ 24.56 % 

ส่งไปให้วงจรขับมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงด้านซ้ายและด้านขวาดัง

แสดงในรูปที่ 7 (ก) รูปที่ 7 (ข) แสดงผลการวัดสัญญาณ PWM 

กรณีสมาร์ตโฟนสั่งงานให้รถตัดหญ้าไฟฟ้าเคลื่อนที่ถอยหลังด้วย

ระดับความเร็วที่ 50 แล้ว ESP32 ทําการสร้างสัญญาณ PWM มี

ค่า duty cycle เท่ากับ 24.56 % ซึ่งเท่ากับสัญญาณ PWM ขณะ

สั่งงานให้เคลื่อนที่ไปข้างหน้าด้วยสมาร์ตโฟน 

 

 
(ก) 

 
(ข) 

รูปที่ 8 สัญญาณ PWM ด้านเอาต์พุตของ ESP32 จากการ

ควบคุมด้วยรีโมทคอนโทรล (ก) ด้านขวาและด้านซ้ายขณะ

เดินหน้า และ (ข) ด้านขวาและด้านซ้ายขณะถอยหลัง 

 

การทดลองวัดสัญญาณ PWM ด้านอินพุตของวงจรขับ

มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงด้านซ้ายและด้านขวาด้วยการใช้รีโมท
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คอนโทรลสั่งงานให้รถตัดหญ้าไฟฟ้าเคลื่อนที่ไปข้างหน้าและ

ถอยหลัง จากผลการทดลองพบว่าการสั่งให้รถตัดหญ้าไฟฟ้า

เคลื่อนที่ไปข้างหน้า สัญญาณ PWM ที่วัดได้มีค่า duty cycle 

เท่ากับ 25.04 % ดังแสดงในรูปที่ 8 (ก) และกรณีสั่งการให้รถ

ตัดหญ้าไฟฟ้าเคลื่อนที่ถอยหลัง สัญญาณ PWM ที่วัดได้มีค่า 

duty cycle เท่ากับ 25.04 % เช่นเดียวกัน 

งานวิจัยนี้ได้ทําการทดลองวัดกระแสไฟฟ้าของรถตัด

หญ้าไฟฟ้าขณะเคลื ่อนที ่บนพื ้นปูนทางเล ียบด้วยระดับ

ความเร็ว 25 50 75 และ 100 ซึ่งเริ่มต้นการทดลองด้วยการ

ปรับระดับความเร็วการเคลื ่อนที่รถตัดหญ้าไฟฟ้าด้วยการ

สั่งงานผ่านระบบ IoT ขณะรถตัดหญ้าไฟฟ้ายังไม่เคลื ่อนที่

แบตเตอรี ่จะจ่ายกระแสให้กับระบบควบคุมและวงจรขับ

มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 0.55 A จากนั้นผู้วิจัยจะทําการปรับ

ระดับความเร็ว ซึ่งเริ่มจากระดับความเร็วที่ 25 แล้วทําการวัด

กระแสไฟฟ้าจากแบตเตอรี่พร้อมบันทึกผลการวัดด้วยการถ่าย

วิดีโอ แล้วทําการทดลองแบบเดิมอีกครั้งด้วยการเพิ่มความเร็ว

เป็น 50 75 และ 100 จากนั้นจะนําผลการทดลองวัดกระแส

ในแต่ละระดับความเร็วมาหาค่าเฉลี่ยของกระแสไฟฟ้า ตาราง

ท ี ่ 1 แสดงค ่าเฉล ี ่ยกระแสไฟฟ้าจากผลการทดลองวัด

กระแสไฟฟ้าจากแบตเตอรี่ จากผลการทดลองพบว่าการปรับ

ระดับความเร็วของรถตัดหญ้าไฟฟ้าควบคุมด้วยสมาร์ตโฟนให้

รถเคลื่อนที่ด้วยระดับความเร็ว 25 50 75 และ 100 ส่งผลให้

กระแสไฟฟ้าจากแบตเตอรี่มีค่าเฉลี่ยเท่ากับ 1.86 4.13 7.12 

และ 9.81 A ตามลําดับ การคํานวณหาเปอร์เซ็นต์การใช้

แบตเตอรี่จะพบว่าการเพิ่มความเร็วของรถตัดหญ้าไฟฟ้าจาก

หยุดนิ ่งแล้วเคลื ่อนที ่ในระดับ 25 จะทําให้แบตเตอรี ่จ ่าย

กระแสไฟฟ้าเพิ่มขึ้น 238.18% กรณีเพิ่มระดับความเร็วจาก 

25 เป็นระดับ 50 จะทําให้แบตเตอรี่จ่ายกระแสไฟฟ้าเพิ่มขึ้น 

122.04 % กรณีเพิ่มระดับความเร็วจาก 50 เป็นระดับ 75 จะ

ทําให้แบตเตอรี่จ่ายกระแสไฟฟ้าเพิ่มขึ้น 72.40 % และกรณี

เพิ่มระดับความเร็วจาก 75 เป็นระดับ 100 จะทําให้แบตเตอรี่

จ่ายกระแสไฟฟ้าเพิ่มขึ้น 37.78 % นอกจากนี้ งานวิจัยนี้ยังได้

ทําการทดลองวัดกระแสไฟฟ้าจากแบตเตอรี่ขณะควบคุมรถ

ตัดหญ้าไฟฟ้าด้วยรีโมทคอนโทรลในลักษณะเดียวกับการ

ควบคุมด้วยแอปพลิเคชัน Blynk จากผลการทดลองพบว่า

ขณะรถตัดหญ้าไฟฟ้าเคลื่อนที่ แบตเตอรี่จ่ายกระแสไฟฟ้า

เฉล ี ่ยเท ่าก ับ 4.26 A การคํานวณหาเปอร ์เซ ็นต ์การใช้

แบตเตอรี่จะพบว่าควบบคุมด้วยรีโมทคอนโทรลให้รถตัดหญ้า

ไฟฟ้าเริ่มต้นจากรถหยุดนิ่งแล้วเคลื่อนที่ในระดับ 50 จะทําให้

แบตเตอรี่จ่ายกระแสไฟฟ้าเพิ่มขึ้น 650.91% 

 

ตารางที่ 1 ค่าเฉลี่ยผลการทดลองวัดปริมาณกระแสไฟฟ้าจาก

แบตเตอรี่และความเร็วของรถตัดหญ้าไฟฟ้า 

ควบคุมด้วยแอปพลิเคชัน Blynk 

ระดับ

ความเร็ว 

กระแสไฟฟ้า

จากแบตเตอรี ่

(A) 

การใช้

แบตเตอรี่ 

(%) 

ความเร็วของ

รถตัดหญ้า

ไฟฟ้า (m/s) 

25 1.86 238.18 0.526  

50 4.13 122.04 1.098 

75 7.12 72.40 1.639  

100 9.81 37.78 2.083  

ควบคุมด้วยรีโมทคอนโทรล 

50 4.26 650.91 0.85 

 

การทดลองหาความเร ็วรถต ัดหญ้าไฟฟ้าเพ ื ่อให้

สามารถนําความเร็วของรถไปแสดงหน้าแอปพลิเคชัน Blynk 

จะทําให้ผู้ใช้งานสามารถปรับความเร็วของรถตัดหญ้าไฟฟ้าได้

หน ้าแอปพลิเคช ัน Blynk ซึ ่งจะสอดคล ้องก ับความเร็ว

มาตรฐาน คณะผู้จัดทํางานวิจัยกําหนดระยะทาง 1 เมตร แล้ว

ตั้งค่าระดับความเร็วของรถตัดหญ้าไฟฟ้าให้เคลื่อนที่พร้อมกับ

ตั้งเวลาในการเคลื่อนที่ ซึ่งทําการปรับระดับความเร็วตั้งแต่ 25 

50 75 และ 100 แล้วบันทึกผลความเร็วของรถ จากนั้นนําผล

การทดลองมาคํานวณหาความเร็วของรถตัดหญ้าไฟฟ้าดัง

แสดงในตารางที ่ 1 ความเร็วของรถตัดหญ้าไฟฟ้าระดับ

ความเร็วที่ 25 50 75 และ 100 รถตัดหญ้าไฟฟ้ามีความเร็ว 

0.526-2.083 m/s 

รูปที่ 9 แสดงผลการทดลองใช้แอปพลิเคชัน Blynk 

บังคับรถตัดหญ้าไฟฟ้าเคลื่อนที่บนขึ้นพื้นลาดเอียง ซึ่งรถตัด

หญ้าไฟฟ้าเคลื่อนที่ด้วยความเร็วระดับ 75 จากผลการทดลอง

พบว่ารถตัดหญ้าไฟฟ้าเคลื่อนที่ขึ้นทางลาดชันที่ทํามุมขึ้นจาก

พื้นได้สูงสุด 35 องศา จะทําให้รถตัดหญ้าไฟฟ้าใช้กระแส 
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7.23A ซึ ่งรถตัดหญ้าไฟฟ้าใช้กระแสไฟฟ้าจากแบตเตอรี่

ใกล้เคียงกับการเคลื่อนที่บนพื้นถนนปูน 

 

 
รูปที ่ 9 การทดลองวัดกระแสไฟฟ้าขณะรถตัดหญ้าไฟฟ้า

ทํางาน 

 

 
(ก) 

 
(ข) 

รูปที่ 10 (ก) การทดลองวัดกระแสไฟฟ้าขณะรถตัดหญ้าไฟฟ้า

ทํางาน และ (ข) ผลการบันทึกค่าด้วยการถ่ายวิดีโอ 

 

รูปที่ 10 (ก) แสดงการทดลองวัดกระแสจากแบตเตอรี่

ขณะรถตัดหญ้าไฟฟ้าทํางานบนพื้นหญ้าทางเลียบด้วยการ

ควบคุมโดยใช้สมาร์ตโฟน การทดลองดังกล่าวจะใช้วิธีการวัด

กระแสขณะรถตัดหญ้าไฟฟ้าทํางานพร้อมกับทําการบันทึก

ค่ากระแสด้วยการถ่ายวิดีโอดังแสดงในรูปที ่ 10 (ข) การ

ทดลองมีขั้นตอนดังนี้ 

• ทําการควบคุมรถตัดหญ้าไฟฟ้าเริ่มต้นเคลื่อนที่ จนกระทั้งมี
การตัดหญ้าแล้วมีแล้วมีการลดความเร็วการเคลื่อนที่ ทําการ

ทดลองจํานวน 2 ครั้ง 

• การทดลองครั้งที่ 2 มีการสั่งให้รถตัดหญ้าไฟฟ้าการทํางาน

ในระยะเวลานานมากขึ้น 

• นําไฟล์วิดีโอมาบันทึกค่าลงในตารางจํานวน 20 ค่า ดัง

แสดงในตารางที่ 2 

 

ตารางที่ 2 ผลการวัดกระแสไฟฟ้าขณะรถตัดหญ้าไฟฟ้า

ทํางาน 

ลําดับที่ กระแส  

(A) 

ลําดับที ่ กระแส  

(A) 

1 9.01 11 17.90 

2 13.67 12 16.80 

3 14.37 13 15.19 

4 16.46 14 17.02 

5 17.35 15 17.79 

6 18.54 16 18.02 

7 19.18 17 18.77 

8 8.77 18 19.90 

9 7.33 19 20.12 

10 16.60 20 20.53 

 

จากผลการทดลองในตารางที่ 2 พบว่า ช่วงแรก (ลําดับ

ที่ 1–3) กระแสไฟฟ้ามีค่าน้อยเนื่องจากรถตัดหญ้าไฟฟ้าเริ่ม

เคล ื ่อนท ี ่ ช ่วงท ี ่ 2 (ล ําด ับท ี ่ 4–7) แบตเตอร ี ่ม ีการจ ่าย

กระแสไฟฟ้าปริมาณมาก อันเนื่องมาจากรถตัดหญ้าไฟฟ้ามีการ

เคลื่อนที่ด้วยความเร็วเพิ่มขึ้น และมีสั่งงานมอเตอร์ตัดหญ้าให้

ทําการตัดหญ้า ช่วงที่ 3 (ลําดับที่ 8) ทําการลดความเร็วการ

เคล ื ่อนที ่ของรถต ัดหญ้าไฟฟ้า ช่วงท ี ่ 4 (ลําด ับท ี ่ 9–20) 

กระแสไฟฟ้าจากแบตเตอรี่ไหลเพิ่มขึ้นเนื่องจากรถตัดหญ้าไฟฟ้า

เคลื่อนที่ด้วยความเร็วเพิ่มขึ้นพร้อมกับทําการตัดหญ้า 

งานวิจัยนี้ได้นําค่าการใช้กระแสไฟฟ้าจากแบตเตอรี่ดัง

แสดงในตารางที่ 1 มาทําการคํานวณหาระยะเวลาการใช้งาน

ของแบตเตอรี่ลิเธียมไอออนมีแรงดัน 24 V และอัตราการจ่าย

กระแส 30 Ah ผลการคํานวณพบว่ากรณีรถตัดหญ้าไฟฟ้า

เคลื่อนที่ด้วยระดับความเร็ว 25 50 75 และ 100 รถตัดหญ้า

ไฟฟ้าจะใช้แบตเตอรี่ได้ระยะเวลา 16.13 7.26 4.21 และ 3.06 

ชั่วโมง ตามลําดับ การเพิ่มความรถของรถตัดหญ้าไฟฟ้าจะทํา

ระยะเวลาการใช้งานแบตเตอรี่ลดลง นอกจากนี้ งานวิจัยนี้ยัง
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ได้นําผลการทดลองในตารางที่ 2 มาคํานวณหาค่าเฉลี่ยการใช้

กระแสไฟฟ้า ซึ่งมีค่าเท่ากับ 16.17 A จากค่ากระแสไฟฟ้าเฉลี่ย

ดังกล่าวจะทําให้รถตัดหญ้าไฟฟ้าสามารถใช้งานแบตเตอรี่ได้

ประมาณ 2 ชั่วโมง รถตัดหญ้าไฟฟ้ามีการบริโภคกําลังไฟฟ้า 

(Average power dissipation) เฉลี ่ยเท่ากับ 376.8 W กรณี

ผู้ใช้งานต้องการให้รถตัดหญ้าไฟฟ้าใช้งานได้ระยะเวลามากขึ้น

สามารถทําได้ด้วยการเพิ่มความจุของแบตเตอรี่ 

 

 
(ก) 

 
(ข) 

 
(ค) 

รูปที่ 11 การเคลื่อนที่ของรถตัดหญ้าไฟฟ้า (ก) เคลื่อนที่ขึ้น 

(ข) เคลื่อนที่ลง และ (ค) เคลื่อนที่แนวขวาง 

 

งานวิจัยนี้ทําการทดลองควบคุมให้รถตัดหญ้าไฟฟ้า

เคลื ่อนที ่ไปตามพื ้นลาดและพื ้นเอียงเพื ่อดูสมรรถนะการ

เคลื่อนที่ของรถ รถตัดหญ้าไฟฟ้าถูกบังคับให้เคลื่อนที่ลงทาง

ลาดเอียงทํามุม 11 องศา จากพื้นโลกดังแสดงในรูปที่ 11 (ก) 

และรูปที่ 11 (ข) แสดงการทดลองรถตัดหญ้าไฟฟ้าถูกบังคับ

ให้เคลื่อนที่ขึ้นทางลาดเอียงในพื้นที่เดียวกับรูปที่ 11 (ก) ผล

การทดลองพบว่ารถตัดหญ้าไฟฟ้าสามารถเคลื่อนที่ลงทางลาด

เอียงด้วยความเร็วระดับ 25 และเคลื่อนที่ขึ้นทางลาดเอียงด้วย

ความเร็วระดับ 75 รูปที่ 11 (ค) แสดงการทดลองบังคับให้รถ

ตัดหญ้าไฟฟ้าเคลื่อนที่พื้นลาดเอียงตามแนวขวาง จากผลการ

ทดลองพบว่ารถตัดหญ้าไฟฟ้าเคลื่อนที่ด้วยความเร็วระดับ 50 

ตารางที่ 3 แสดงการเปรียบเทียบเทคโนโลยีของรถตัด

หญ้าไฟฟ้าที่นําเสนอกับงานวิจัยในอดีต รถตัดหญ้าไฟฟ้าที่

นําเสนอใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์ ESP32 เพียงหนึ่งตัวก็สามารถ

ควบคุมการทํางานของรถตัดหญ้าไฟฟ้าได้ และใช้เทคโนโลยี

การสื่อสารที่นิยมใช้ในปัจจุบันและทันสมัย รถตัดหญ้าไฟฟ้าที่

นําเสนอใช้แบตเตอรี ่ลิเธียมไอออนฟอสเฟตเป็นแหล่งจ่าย

พลังงาน ซึ่งมีอายุการใช้งานนานมาก และมีความปลอดภัยสูง 

รถตัดหญ้าไฟฟ้าที่นําเสนอสามารถใช้สมาร์ตโฟนหรือจะรีโมท

คอนโทรลควบคุมก็ได้ ซึ่งขึ้นอยู่กับขนาดของพื้นที่และสัญญาณ

อินเตอร์เน็ตในพื้นที่ใช้งาน อย่างไรก็ตาม รถตัดหญ้าไฟฟ้าไม่ได้

ถูกออกแบบให้ทํางานแบบอัตโนมัติ รถตัดหญ้าจึงไม่เซนเซอร์

สําหรับตรวจจับสิ่งกีดขวาง แต่สามารถพัฒนาให้สามารถติด

กล้องเพื่อดูสิ่งกีดขวางได้ 

 

 
(ก) 

 
(ข) 

รูปที่ 12 รถตัดหญ้าไฟฟ้าถูกควบคุมด้วยสมาร์ตโฟนทําการตัด

หญ้า (ก) ก่อนตัด และ (ข) หลังตัด 
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ตารางที่ 3 การเปรียบเทียบเทคโนโลยีของรถตัดหญ้าไฟฟ้างานวิจัยที่นําเสนอและงานวิจัยในอดีต 

Ref Main Controller Connectivity Sensors Power Source Special Features 

[3] Arduino Uno Bluetooth (HC-

05), Wi-Fi 

- 2 × 12 V Lead 

Acid Battery  

(24V total) 

Controlled via Android 

ENIRO app, dual connectivity 

(Bluetooth & Wi-Fi), tested 

mowing 30m × 20m field 

[4] ATmega8 Bluetooth  

(HC-05) 

Ultrasonic  

(HC-SR04) 

6 V 4 Ah and 12 

V 7.2 Ah Battery 

Manual & autonomous 

operation, obstacle 

avoidance, smartphone 

control 

[5] Microcontroller 

(not specified) 

PS2 Controller 

(manual mode) 

Ultrasonic Rechargeable 

Battery 

Dual-mode (manual & auto), 

tank-like design, intelligent 

obstacle avoidance 

[6] Arduino Uno Bluetooth, IoT 

(Blynk app) 

Ultrasonic Solar Panel and 

Rechargeable 

Battery 

Solar-powered, IoT control, 

obstacle avoidance 

[7] Arduino and IoT 

Modules 

Wi-Fi, IoT Cloud Multiple sensors 

(not detailed) 

Battery Powered IoRT-based design, IoT 

integration, smart navigation 

[8] PIC16F877A and 

ESP32-CAM 

Wi-Fi, Bluetooth 

(Mobile App 

Control) 

ESP32 Camera 

(Video Streaming), 

Accelerometer 

Solar Battery 

and Electric 

Battery (Dual 

Mode) 

Video-enabled control, 

adjustable blade height, 

eco-friendly, remote 

monitoring via mobile app 

[9] ArduPilot  

(open-source 

UAV platform) 

Radio Control 

(RC), GPS, IMU 

GPS, IMU Electric Battery Autonomous grid pattern 

mowing, designed for 

people with limited mobility 

[10] DSP 

TMS320F2808 

and Raspberry Pi 

Mobile Remote 

and Image 

Recognition 

Webcam, 

Proximity Switch 

Battery Powered 

(Crawler tracks) 

AI-based image recognition, 

personified design, simulates 

human mowing 

[11] Arduino UNO 

and Raspberry Pi 

IoT (HTTP, 

Android App) 

Ultrasonic, Camera 

(AI/Computer 

Vision) 

Solar PV Panel, 

Battery 

IoT motion control, AI 

obstacle detection, 

sustainable design 

This 

paper 

ESP32 IoT (Blynk app), 

Radio frequency 

- 24 V 30 Ahr 

LiFePO4 Battery 

Smartphone control via IoT 

system, Remote control 
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4.2 การทดลองการทํางานรถตัดหญ้าไฟฟ้า 

การทดลองการควบคุมรถตัดหญ้าไฟฟ้าด้วยแอปพลิเคชัน 

Blynk ผ่าน Wi-Fi ให้ทําการตัดหญ้าอ่อนมีความสูงประมาณ 

40 cm ดังแสดงในรูปที่ 12 พืน้ทีท่ดลองตดัหญา้มขีนาด 22.26 

cm2 และพื้นมีความลาดเอียง 14 องศา จากผลการทดลอง

พบว่ารถตัดหญ้าไฟฟ้าสามารถตัดหญ้าได้หมด รูปที่ 13 แสดง

การทดลองรถตัดหญ้าไฟฟ้าควบคุมผ่านการบังคับด้วยรีโมท

คอนโทรล ทําการทดลองตัดหญ้าอ่อนมีสูงประมาณ 40 cm 

เช่นเดียวกับการบังคับด้วยสมาร์ตโฟน พื้นที่ตัดหญ้ามีขนาด 

22.90 cm2 และพื ้นมีความลาดเอียง 14 องศา จากผลการ

ทดลองพบว่ารถตัดหญ้าไฟฟ้าสามารถตัดหญ้าได้หมด 

 

 
(ก) 

 
(ข) 

รูปที่ 13 รถตัดหญ้าไฟฟ้าถูกควบคุมด้วยรีโมทคอนโทรลทํา

การตัดหญ้า (ก) ก่อนตัด และ (ข) หลังตัด 

 

5. บทสรุป 
งานวิจัยนี้นําเสนอรถตัดหญ้าไฟฟ้าถูกควบคุมด้วยสมาร์ตโฟน

ผ่านระบบ IoT สมาร์ตโฟนจะติดตั้งแอปพลิเคชัน Blynk ซึ่งใช้

ควบคุมการทํางานของรถตัดหญ้าไฟฟ้า งานวิจัยนี้มีการออกแบบ

ให้สามารถใช้รีโมทคอนโทรลควบคุมรถตัดหญ้าไฟฟ้าขณะที่ไม่มี

สัญญาณอินเทอร์เน็ต ไมโครคอนโทรลเลอร์ ESP32 เชื่อมต่อกับ

ระบบ IoT เพื่อรับคําสั่งจากแอปพลิเคชัน Blynk สําหรับสั่งงาน

การเคลื่อนที่ของรถตัดหญ้าไฟฟ้าและการตัดหญ้าไฟฟ้า วงจร

ขับเคลื่อนมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงใช้ IC BTS7960 2 ตัว ทํางาน

ลักษณะเฮชบริดจ์ จากผลการทดลองพบว่ารถตัดหญ้าไฟฟ้า

สามารถเคลื่อนที่ด้วยความเร็วระหว่าง 0.526-2.083 m/s และ

สามารถเคลื ่อนที ่ไปข้างหน้า เคลื ่อนที ่ถอยหลัง เคลื ่อนที ่ไป

ทางขวา และเคลื่อนที่ไปทางซ้ายตามคําสั่งได้ถูกต้อง รถตัดหญ้า

ไฟฟ้าสามารถเคลื่อนที่ขึ้น และลงทางลาดเอียงได้ นอกจากนี้รถ

ตัดหญ้าไฟฟ้าสามารถเคลื ่อนที่ตามขวางของทางลาดเอียงได้ 

งานวิจัยนี้ทําการทดลองตัดหญ้าขนาดเล็กในพื้นที่ 22.26 m2 

ลักษณะพื้นที่ขรุขระเล็กน้อย ผลการทดลองพบว่ารถตัดหญ้า

ไฟฟ้าสามารถเคลื่อนที่ตามคําสั่งได้ และตามความเร็วที่ปรับด้วย

สมาร์ตโฟน รถตัดหญ้าไฟฟ้าสามารถตัดหญ้าอ่อนได้ ส่วนที่ไม่

สามารถตัดหญ้าได้เนื่องจากใบมีดตัดหญ้ายื่นไปไม่ถึงต้นหญ้า 
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