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บทคัดย่อ 

 งานวิจัยนี้มีวัตถุประสงค์เพื่อออกแบบและสร้างเครื่องท าความสะอาดพื้นผิวผนังอาคาร โดย
อาศัยหลักการหมุนวัสดุเพื่อขัดผนังที่มีลักษณะเป็นทรงกระบอกควบคุมด้วยมอเตอร์ เคลื่อนที่ตาม
แนวดิ่งขึ้น-ลงไปตามผนังอาคาร เพื่อให้พื้นผิวขัดท าความสะอาดผนังภายนอกอาคารโดยการควบคุม
แบบไร้สายได้ระยะทางสูงสุดถึง 100 เมตร จากผลการวิจัยได้ท าการเปรียบเทียบภาพก่อนและหลัง
ขัดผนังอาคาร พบว่าคราบฝุ่นที่เกาะมีปริมาณลดน้อยลงไป และท าการทดสอบกับผนังที่มีคราบ
ตะไคร้น ้าฝังพบว่าคราบมีสีเข้มลดน้อยลงไป โดยได้ท าการเก็บภาพผนังอาคาร เพื ่อมาท าการ
ประมวลผลด้วยภาพ (Image Processing) จากกราฟฮิสโตแกรม (Histogram) พบว่าโทนสีของภาพ
ที่หลังจากการวิเคราะห์กราฟฮิลโตแกรมแล้วพบว่าหลังขัด ปริมาณพิกเซลของโทนสีเทาด า เฉลี่ยที่ 
5,000 พิกเซล ลดลงเหลือ 3,150 ท าให้พื้นผิวอาคารความสกปรกลดลง 
ค ำส ำคัญ: กราฟฮิสโตแกรม, ประมวลผลด้วยภาพ, เครื่องท าความสะอาดพ้ืนผิวผนัง 
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Abstract 
 This research aims to design and create a wall cleaning machine based on the 
principle of material rotation. This machine was designed and controlled by motor to 
scrub the cylindrical wall with vertical movement, up and down along the exterior wall 
of the building by using a wireless control system for the maximal height of 100 meters. 
After comparing the images before and after scrubbing, it was found that the quantity 
of the dirt on the wall was reduced. Moreover, when the machine was tested with the 
algae-filled wall, it was found that the darkness of the color became lighter. The images 
of the building wall were collected for image processing. After their histogram graphs 
were analyzed, it was found that the pixels of the grayscale images were dropped from 
5,000 pixels to 3,150 pixels and the dirtiness of the building surface was also decreased. 
Keywords: Histogram, Image processing, Wall cleaning machine 
 
1. บทน ำ 
 ในยุคปัจจุบันมีบ้านเรือน ตึก อาคารพาณิชย์ คอนโด ห้างสรรพสินค้า อพาร์ทเม้นท์ จ านวน
มากที่ถูกปลูกสร้างขึ้นมา และมีหลายรูปแบบ หลายโครงสร้างที่แตกต่างกันออกไป แต่แนวโน้มของ
อาคารส่วนใหญ่จะมีความสูงของอาคารมากข้ึนเพ่ือลดเนื้อที่ของตัวอาคารและเพ่ิมเนื้อที่ใช้สอยภายใน
อาคาร (พัลลภ, 2554) และแต่ละประเทศมีทิศทางก่อสร้างอาคารสูงมากขึ้น นอกจากการลดเนื้อที่
ของตัวอาคารหลายประเทศมีการสร้างอาคารสูงเพื่อเป็นอัตลักษณ์ของเมืองหรือประเทศนั้น (ชุติมา, 
2554) แนวโน้มที่ตึกสูงมากขึ้นในอนาคต ประกอบกับอาคารสูงในเมืองใหญ่ มีปัจจัยรอบข้างที่มี
มลพิษจากเมืองฝุ่นละอองต่างๆ จากเครื่องยนต์ตามท้องถนน โรงงานอุตสาหกรรม เป็นต้น ท าให้เกิด
มลภาวะทางอากาศ ควันสีด า หรือแม้กระทั่งจากน ้าฝน ฯลฯ ล้วนเป็นปัจจัยท าให้ผนังอาคารเกิดการ
หมองคล ่าของสีผนัง และฝุ่นละอองเกาะติดตามผนังอาคาร     

ในการท าความสะอาดอาคารสูงเพื่อให้อาคารดูสะอาดตลอดเวลาจึงเป็นไปได้ค่อนข้างยาก ใน
การท าความสะอาดอาคารสูงต้องใช้เครื่องมือโดยเฉพาะ และผู้มีประสบการณ์ เพ่ือขจัดคราบออกจาก
อาคาร นอกจากนั้นการท าความสะอาดอาคารสูงเสี่ยงอาจท าให้เกิดอุบัติเหตุในการปฏิบัติงานได้ จึงมี
การคิดค้นเครื่องท าความสะอาดผนังตึกขึ้นมาเพื่อลดการใช้แรงงานจากคน และลดการเสี่ยงที่จะเกิด
อุบัติเหตุในการท างาน ได้มีการพัฒนาเป็นอุปกรณ์ที่สามารถขัดผนังกระจก ออกแบบเป็นหุ่นยนต์ที่มี
ระบบยึดกับผนังกระจก (Tohru, 2006) ด้วยระบบสุญญากาศ ออกแบบให้หุ่นยนต์สามารถวิ่งไปท า
ไปตามบริเวณต่างๆ ของผนังกระจกได้ และเพื่อสมรรถนะของการขัดผนังที่มีคราบฝังเยอะ ได้
ออกแบบชุดขัดผนังกระจกตามอาคารสูงโดยใช้ตัวเครื่องที่ยึดเกาะกับขอบผนังกระจก (Albagul, 
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2010) มีชุดขัดผนังที่อาศัยการหมุนของแปรงขัดพร้อมกับเพิ่มระบบฉีดน ้าเพื่อท าความสะอาดผนัง
กระจกได้ดียิ ่งขึ ้น เนื ่องจากอาคารที ่มีโครงสร้างของขอบกระจกหรือในบางบริเวณที ่มีความ
สลับซับซ้อน (Zhang, 2007) ได้ออกแบบเครื่องขัดผนังกระจกท่ีสามารถเคลื่อนที่ไปในต าแหน่งที่ยาก
ต่อการเข้าถึงได้ และเพื่อให้สะดวกต่อการใช้งาน (Mir-Nasiria, 2018) ได้ออกแบบหุ่นยนต์ขัดผนัง
กระจกที่มีขนาดเล็ก น ้าหนักเบาเพื่อให้เหมาะสมต่อการใช้งานมากยิ ่งขึ ้น  Magudeeswaran & 
Ravichandran (2013) แสดงให้เห็นว่าการปรับปรุงฮีสโตรแกรมท าให้คุณภาพการประมวลผลภาพที่
ดีขึ้น และ Łab˛ed´z และ คณะ(2021) ได้เสนอวิธีการตรวจสอบภาพการปรับปรุงอาคารด้วยการ
ปรับปรุงฮีสโตรแกรม สามารถตรวจสอบผลการปรับปรุงอาคารได้ 
 จากการพัฒนาชุดท าความสะอาดภายนอกอาคารและการประมวลผลภาพที่กล่าวมาข้างต้น ที่
เน้นการท าความสะอาดผนังกระจก ผู้วิจัยได้ท าการพัฒนาเป็น เครื่องท าความสะอาดผนังภายนอก
อาคารโดยใช้หลักการหมุนของแปรงขัดขึ้นลงไปตามผนังอาคาร พร้อมทั้งชุดฉีดน ้าส าหรับขัดคราบฝัง
ลึก สามารถขัดผนังคอนกรีตได้ โดยใช้การยึดกับรอกหมุนเคลื่อนที่ข้ึน-ลงไปยังต าแหน่งต่างๆ ของผนัง
อาคารได้ พร้อมทั้งเพิ ่มชุดฉีดน ้าส าหรับขัดคราบตะไคร้น ้า และผู ้ว ิจัยใช้การประมวลภาพด้วย
คอมพิวเตอร์เพื่อหาประสิทธิภาพ สมรรถนะของเครื่องขัดผนังอาคารที่ออกแบบขึ้นมา จากภาพก่อน
และหลังผนังอาคารเพ่ือเปรียบเทียบให้เห็นถึงความแตกต่างในด้านของโทนสีของผนังอาคาร 
  
2. วัตถุประสงค์ของงำนวิจัย 
 2.1 เพ่ือออกแบบและสร้างเครื่องท าความสะอาดพ้ืนผิวผนังอาคารกึ่งอัตโนมัติ 
 2.2 เพื ่อหาประสิทธิภาพเครื ่องท าความสะอาดพื ้นผิวผนังอาคารกึ ่งอัตโนมัติ ด้วยการ
ประมวลผลภาพ 
 
3. วิธีด ำเนินงำนวิจัย 

การด าเนินงานวิจัยเรื่องเครื่องท าความสะอาดพื้นผิวผนังอาคารกึ่งอัตโนมัติ ผู้วิจัยได้ออกแบบ
โครงสร้างในการท างานเป็น 3 ส่วน ส่วนแรกเป็นการออกแบบระบบขัดอาคารที่สามารถขัดพื้นผิว
ภายนอกอาคารได้ ส่วนที่สองเป็นระบบขับเคลื่อนชักรอกอุปกรณ์ขัดอาคารตามแนวดิ่งไปยังต าแหน่ง
ต่างๆ ของผนังอาคารได้ ซึ่งระบบชักรอกสามารถปรับระดับความสูง -ต ่า ของต าแหน่งอุปกรณ์ขัด
อาคารได้ตามการบังคับแบบไร้สาย และส่วนสุดท้ายเป็นการประมวลผลภาพด้วยภาพถ่ายส าหรับการ
วิเคราะห์ภาพจากผนังก่อนและหลังการขัด แสดงดังหัวข้อต่อไปนี้ 

3.1 อุปกรณ์ขัดอาคาร เป็นส่วนที่ถูกยึดด้วยสลิงปล่อยแนวดิ่งขนานกับผนังหรือก าแพงที่
ต้องการขัดท าความสะอาด ดังภาพที่ 1 ประกอบไปด้วยล้อทั้งสี่ด้านที่จะวางไปบนผนังอาคารท า
หน้าที่ลดแรงเสียดทานขณะที่ระบบขัดอาคารเคลื่อนที่ไปตามผนัง โดยมีชุดควบคุมมอเตอร์เพ่ือ
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ขับเคลื่อนวัสดุขัด มีลักษณะเป็นทรงกระบอกควบคุมความเร็วรอบในการได้ โดยที่พ้ืนผิวภายนอกของ
วัสดุขัดนั้นมีสองลักษณะสามารถถอดเปลี่ยนได้ คือแบบฟองน ้า และแบบเส้นใยหยาบ ที่ช่วยขัดสิ่ง
สกปรกออกจากผนัง โดยมีชุดควบคุมการเปิดปิดระบบฉีดน ้าขณะขัดท าความสะอาดเพื่อล้างคราบ
สกปรกให้ออกจากผนัง ซึ่งในโครงสร้างมีระบบสปริงช่วยลดแรงกระแทกระหว่างวัสดุขัดกับตัวผนัง
ขณะท างานได้ดียิ่งขึ้น แสดงโครงสร้างดังภาพที่ 1 

 
 

 
ภำพที่ 1 แสดงอุปกรณ์ขัดอาคาร 

 

                
                               (ก)                                                             (ข) 

ภำพที่ 2 แสดงระบบชักรอกตัวขัดอาคาร (ก) ลักษณะการติดตั้ง (ข) การใช้งานจริง 
 

ลวดสลิงยึดอุปกรณ์ขัด

อาคาร 
กล่องควบคุมมอเตอร์ขัดอาคาร

และแหล่งจ่ายไฟ 

ชุดควบคุมมอเตอร์ลวดสลิงและบังคับ 

ผนังอาคาร 

โครงเครื่องท าความ

สะอาดพื้นผิวผนังอาคาร 

ชุดขัดผนังทรงกลม 

โซ่ขับชุดขัด 
ล้อประคองอุปกรณ์ขัด 4 ล้อ 

กล่องควบคุมมอเตอร์ขัดอาคาร

และแหล่งจ่ายไฟ 

สปริงกดชุดขัด 
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3.2 ระบบชักรอกตัวขัดอาคาร ท าหน้าที่ดึงอุปกรณ์ขัดอาคารให้เคลื่อนที่ในแนวดิ่ง ขึ้น-ลง ตาม
ผนังอาคาร และแนวระนาบซ้าย-ขวาได้ โดยมีชุดควบคุมมอเตอร์เพ่ือขับเคลื่อนวัสดุขัด มีลักษณะการ
ติดตั้งและการใช้งานเบื้องต้นดังภาพที่ 2 (ก) และ 2 (ข) โดยใช้หลักการปล่อยลวดสลิงให้อุปกรณ์ขัด
อาคารเคลื่อนที่ไปยังต าแหน่งต่างๆ สามารถควบคุมจากผู้ใช้งานได้  

 

           

              RGB
            Gray

                        
             

                          

                
                 

                   
                     

                       
ภำพที่ 3 แสดงไดอะแกรมการท างานการประมวลผลด้วยภาพ 

 
3.3 การประมวลผลด้วยภาพ (Image processing) แสดงกระบวนการประมวลผลภาพ เริ่ม

จากการน าภาพถ่ายผนังที่ต้องการตรวจสอบโดยการแปลงภาพโหมดสี RGB ไปยังโหมดสีเทา จากนั้น
ท าการปรับความเข้มสีให้อยู่ในช่วงมาตรฐานแล้วใช้ตัวกรองสัญญาณรบกวน เพื่อลดสัญญาณรบกวน
ในภาพ จากนั้นแปลงภาพโหมดสีเทาไปยังโหมดสีขาวด า และน าภาพขาวด านั้ นไปหาคุณลักษณะ
ต่างๆ โดยวิเคราะห์จากกราฟฮิสโตแกรม (Histogram) ของภาพผนังอาคาร จะมีสีที ่พิจารณาอยู่
ระหว่างสีด ากับสีขาว อย่างสีเทาด าและสีเทาขาว เป็นการก าหนดให้ภาพผนังอาคารที่สนใจ มีลักษณะ
การแสดงผลแบบ 8 บิต คือ 28 เท่ากับ 256 คือ 0-255 ไล่จากด าไปขาวแสดงดังกราฟฮิสโตแกรมโดย
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เป็นการหาคุณลักษณะที่สนใจของแกน Y คือจ านวนพิกเซลและแกน X คือความเข้มของพิกเซลที่
เกิดข้ึนโดยใช้หลักการประมวลผลด้วยภาพมาพิจารนา ดังภาพที่ 3 
 
4. ผลกำรวิจัย 

จากผลการท างานของเครื่องท าความสะอาดพื้นผิวผนังอาคารกึ่งอัตโนมัติ ท างานโดยการ
ควบคุมอุปกรณ์ขัดอาคารด้วยรีโมทคอนโทรลที่สามารถปรับการเคลื่อนที่ข้ึน-ลง และความเร็วรอบใน
การขัดได้ หรือเลือกให้ระบบท างานขัดขึ้น-ลงในแนวดิ่งอัตโนมัติ ผลการท างานของเครื่องขัดอาคาร 
ท าการพิจารณา 2 กรณีเพื่อเปรียบเทียบภาพตัวอย่างก่อนและหลังขัดอาคาร กรณีที่ 1 ผนังอาคารมี
คราบฝุ่นเล็กน้อย และกรณีที่ 2 คราบจากตะไคร้น ้า ซึ่งเป็นคราบสกปรกหลักที่มักจะเกิดกับอาคารสูง
ผนังปูน 

 

                                 
                          (ก)                                              (ข) 

           
                    (ค)                                            (ง) 

ภำพที่ 4 แสดงลักษณะผนังที่มีคราบฝุ่นที่ไม่ฝังลึกมาก  
(ก) ก่อนใช้เครื่องขัด (ข) หลังใช้เครื่องขัด  
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(ค) กราฟฮิสโตแกรมก่อนขัด และ (ง) กราฟฮิสโตแกรมหลังขัด 

                  
                 (ก)                                                         (ข) 

           
               (ค)                                                            (ง) 

ภำพที่ 5 แสดงลักษณะผนังที่มีคราบตะไคร้น ้า  
(ก) ก่อนใช้เครื่องขัด (ข) หลังใช้เครื่องขัด 

(ค) กราฟฮิสโตแกรมก่อนขัด และ (ง) กราฟฮิสโตแกรมหลังขัด 
 

การท างานของเครื ่องขัดอาคาร ในกรณีที ่ผนังอาคารมีคราบฝุ ่นเพียงเล็กน้อย ท าการ
เปรียบเทียบจากภาพก่อนและหลังขัด ดังแสดงในภาพที่ 4 (ก) เป็นคราบฝุ่นในวงกลมเมื่อใช้เครื่องขัด
อาคารท าการขัดในบริเวณที่ทดสอบ พบว่าคราบฝุ่นที่ยึดเกาะไม่แน่นมากจะหลุดออกจากผนังดัง
แสดงในภาพที่ 4 (ข) พบว่าค่าระดับช่วงโทนสีเทาด าในแกน X ก่อนขัดและหลังขัด มีปริมาณแตกต่าง
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กันอย่างเห็นได้ชัดดังค่าความเข้มของพิกเซลในช่วง 150 ถึง 200 ในแกน X โดยมีปริมาณหรือจ านวน
พิกเซลของโทนสีเทาด าลดลงท าให้โทนสีเทาขาวเพิ่มขึ้นดังภาพที่ 4 (ค) และ (ง) ตามล าดับ 

ส่วนในกรณีที่มีตะไคร้น ้าฝังลึก ผู้วิจัยได้ด าเนินการใช้เครื่องท าความสะอาดพื้นผิวผนังอาคาร
กึ่งอัตโนมัติเพื่อท าการเปรียบเทียบลักษณะผนังของอาคาร ก่อนและหลังการขัดดังภาพที่ 5 (ก) และ 
5 (ข) ตามล าดับ พบว่าความเข้มของโทนสีผนังอาคารที่มีคราบตะไคร้น ้ามีปริมาณลดลง จากผลการ
ทดลอง พบว่าค่าระดับช่วงโทนสีในแกน X ซึ่งเป็นความเข้มของพิกเซลก่อนขัดและหลังขัด ดังภาพที่ 
5 (ค) และ 5 (ง) ตามล าดับ ด้วยลักษณะของภาพก่อนขัดและหลังขัดผู้วิจัยเลือกพิจารณาที่ความเข้ม
พิกเซล ระหว่าง 50-100 ซึ่งจะเห็นว่าหลังขัดโทนของสีเทาด าลดลงและ โทนสีเทาขาวมากขึ้น ท าให้
เราสังเกตเห็นได้ด้วยตาเปล่า และค่าของแกน Y ซึ่งเป็นปริมาณพิกเซลนั้น พบว่าปริมาณพิกเซลของ
โทนสีเทาด า เฉลี่ยที่ 5000 พิกเซล หลังจากการขัดแล้วพบว่าปริมาณพิกเซลของโทนสีเทาด า ลดลง
เหลือ 3150 พิกเซล ซึ่งเป็นไปตามวัตถุประสงค ์  

 
5. สรุปผลและกำรอภิปรำยผล 
 เครื่องท าความสะอาดพื้นผิวผนังอาคารที่สร้างขึ้นในวิจัยครั้งนี้ สามารถท าความสะอาดคราบ
ฝุ่นและตะไคร่น ้าตามผนังอาคารได้ โดยการควบคุมต าแหน่งที่ต้องการท าความสะอาดด้วยรีโมท
คอนโทรล จากผลการทดลองเมื่อใช้หลักการประมวลผลภาพเข้ามาวิเคราะห์ลักษณะทางกายภาพของ
สีผนังอาคาร โดยได้แบ่งการพิจารณาเป็น 2 กรณีเพื่อเปรียบเทียบภาพตัวอย่างก่อนและหลังขัด
อาคาร กรณีที่มีคราบฝุ่นเล็กน้อยและคราบจากตะไคร้น ้า  จากกรณีตัวอย่างคราบตะไคร้น ้าในการ
ทดลองพบว่าความเข้มของโทนสีผนังอาคารที่มีคราบตะไคร้น ้ามีปริมาณลดลง จากผลการทดลอง 
พบว่าค่าความเข้มของพิกเซลก่อนขัดมีปริมาณพิกเซลของโทนสีเทาด า เฉลี่ยที่ 5000 พิกเซล และหลัง
ขัดปริมาณพิกเซลของโทนสีเทาด า ลดลงเหลือ 3150 พิกเซล หรือคิดเป็นร้อยละ 37 ซึ่งเป็นไปตาม
วัตถุประสงค์ของงานวิจัยนี้  
 ดังตัวอย่างงานวิจัยที่เกี่ยวข้องได้เน้นรูปแบบการท าความสะอาดบนพื้นผิวกระจกเท่านั้น การ
วิจัยนี้ได้ต่อยอดและพัฒนาระบบท าความสะอาดพื้นผิวภายนอกอาคารให้ใช้กับผนังรูปแบบอื่นๆ ได้
อาทิเช่น ผนังคอนกรีต ผนังจากแผ่นฝ้าเรียบ เป็นต้น จากผลการวิจัยสามารถขจัดคราบฝุ่นและคราบ
ตะไคร้น ้า ท าให้ลดคราบฝุ่น สิ่งสกปรกสะสมออกไปจากผนังอาคารด้วยวิธีการเคลื่อนที่ไปยังต าแหน่ง
ต่างๆ โดยการควบคุมด้วยรีโมทคอนโทรล ส าหรับควบคุมรอกหมุนเคลื่อนที่ขึ้น -ลงไปยังต าแหน่งที่
ต้องการแล้วใช้มอเตอร์หมุนวัสดุขัดผนังเพื่อท าความสะอาด โดยการท างานของเครื่องขัดนี้ยังเพ่ิม
ระบบฉีดน ้าไปยังพื้นผิวที่ต้องการท าความสะอาดเพื่อช่วยในการขัดคราบฝังลึกหรือคราบตะไคร้น ้า
ออกจากผนังอาคาร ดังผลการทดลองที่ผู้วิจัยได้น าเสนอในผลการทดลองในหัวข้อที่ผ่านมา นอกจาก
การพิจารณาพื้นผิวผนังอาคารด้วยสายตาของผู้ใช้งาน ผู้วิจัยได้เพ่ิมการวิเคราะห์ผลเชิงตัวเลข โดยท า
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การเก็บภาพของผนังอาคารส าหรับประมวลผลด้วยภาพ เพื่อวิเคราะห์ฮิลโตแกรมจากภาพให้เห็น
ความแตกต่างของภาพก่อนและหลังการขัดผนังอาคาร จากงานวิจัยนี้ได้แสดงให้เห็นถึงความสะอาด
ของผนังอาคารหลังจากขัดด้วยเครื่องมือที่ออกแบบขึ้นมา และเพ่ือสามารถต่อยอดการใช้งานที่ง่ายขึ้น
โดยการออกแบบชุดขัดอาคารให้มีขนาดเล็กลง น ้าหนักลดลง ท า ให้ลดขนาดของระบบท าความ
สะอาดผนังอาคาร ท าให้สามารถต่อยอดใช้งานเชิงพาณิชย์ได้ 
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