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บทคัดย่อ 
 หุ่นยนต์เคลื่อนที่อัตโนมัติถือเป็นส่วนสำคัญในกระบวนการผลิตสมัยใหม่ในยุคอุตสาหกรรม 4.0 เนื่องจาก

สามารถสร้างเส้นทางเดินและหลบหลีกสิ่งกีดวางได้ด้วยตนเอง ทำให้มีความยืดหยุ่นในการใช้งานสูง แต่จะพบว่าหุ่นยนต์
เคลื่อนที่อัตโนมัติเชิงพาณิชย์มีราคาสูงและการเชื่อมต่อกับโปรแกรมภายนอกทำได้ยาก เป็นผลให้โรงงานอุตสาหกรรม
ขนาดเล็กและกลางของไทยไม่สามารถเข้าถึงเทคโนโลยีนี้ได้ ดังนั้นงานวิจัยนี้จึงนำเสนอการพัฒนาหุ่นยนต์เคลื่อนที่อัตโนมัติ
ด้วยซอฟต์แวร์ ROS 2 ที่เป็นโอเพนซอร์สในการพัฒนาระบบควบคุมและนำทางของหุ่นยนต์ ร่วมกับซอฟต์แวร์ LabVIEW 
ที่เป็นซอฟต์แวร์ทางด้านงานวิศวกรรมเพื่อสร้างส่วนติดต่อกับผู้ใช้งาน โดยโปรแกรมที่พัฒนาขึ้นจาก LabVIEW จะรับคำสั่ง
จากผู้ใช้งานบนคอมพิวเตอร์และส่งข้อมูลผ่านระบบเครือข่ายไร้สายไปยังโปรแกรม ROS 2 ทีท่ำงานอยู่บนคอมพิวเตอร์ของ
หุ่นยนต์เคลื่อนที่อัตโนมัต ิเพื่อควบคุมให้หุ่นยนต์เคลื่อนที่ไปยังตำแหน่งที่ต้องการ ซึ่งหุ่นยนต์เคลื่อนที่อัตโนมัติที่พัฒนาขึ้น
นี้จะมีต้นทุนทางด้านซอฟต์แวร์ที่ลดลงมาก มีความยืดหยุ่นสูง และสามารถขยายต่อได้ในอนาคต จากผลการทดลองพบว่า
โปรแกรมที่พัฒนาขึ้นจาก LabVIEW สามารถรับส่งข้อมูลกับโปรแกรม ROS 2 ได้เป็นอย่างดี สามารถสร้างแผนที่จากการ
ควบคุมแบบแมนนวลผ่านโปรแกรม LabVIEW หุ่นยนต์สามารถสร้างเส้นทางเดินไปยังจุดหมายพร้อมหลบหลีกสิ่งกีดขวาง
ได้ด้วยตัวเองอย่างมีประสิทธิภาพ โดยการนำทางในพื้นที่โล่งมีค่าความผิดพลาดเฉลี่ยในแนวแกน x, y,  เท่ากับ 0.08 m, 
-0.03 m, -5.19o ตามลำดับ ส่วนกรณีการนำทางที่มีสิ่งกีดขวางมคี่าความผิดพลาดเฉลี่ยในแนวแกน x, y,  เท่ากับ 0.07 
m, -0.03 m, -4.28o ตามลำดับ 

 
คำสำคัญ: หุ่นยนต์เคลื่อนที่อัตโนมัติ การนำทาง การบริการกระจายข้อมูล ระบบปฏิบัติการหุ่นยนต์ แลปวิว 
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ABSTRACT 
 Autonomous mobile robots (AMR) are an important part of modern manufacturing processes 

in the Industry 4.0 era. They can create paths and avoid obstacles on their own, providing high flexibility. 
However, commercial autonomous mobile robots are expensive and difficult to connect to external 
programs. As a result, small and medium-sized factories in Thailand cannot access this technology. 
Therefore, this research presents the development of autonomous mobile robots using the open-
source ROS 2 software to develop robot control and navigation systems, along with LabVIEW, an 
engineering software, to create a user interface. The LabVIEW program receives commands from the 
user on the computer and transmits data via a wireless network to the ROS 2 program running on the 
autonomous mobile robot's computer for controlling the robot to the desired location. This 
autonomous mobile robot offers significantly reduced software costs, is highly flexible, and is 
expandable in the future. The experimental results show that the LabVIEW program effectively 
transmits data to the ROS 2 program. A map can be generated from manual control via LabVIEW. This 
autonomous mobile robot can efficiently create a path to its destination and avoid obstacles. For the 
open-space case, the average errors in the x, y,  were 0.08 m, -0.03 m, -5.19o. In the case of navigation 
with obstacles, the average errors in the x, y,  were 0.07 m, -0.03 m, -4.28o. 

 
Keyword: Autonomous mobile robot, navigation, data distribution service, ROS, LabVIEW. 

 
1. บทนำ 

ปัจจุบันขบวนการผลิตในอุตสาหกรรมได้เปลี่ยนเป็น
แบบอุตสาหกรรม 4.0 [1-2] ซึ่งเป็นการผลิตสมัยใหม่มี
ความยืดหยุ่นสูง สามารถปรับเปลี่ยนรูปแบบผลิตภัณฑไ์ด้
ตามความต้องการอย่างรวดเร็ว และลดการใช้แรงงานคน 
มีการนำระบบควบคุมอัตโนมัติมาทำงานร่วมกับหุ่นยนต์
อุตสาหกรรมมากขึ้น [3-5] การขนถ่ายวัสดุเป็นกิจกรรมที่
มีความสำคัญมากต่อระบบการผลิตซึ่งอาจเป็นค่าใช้จ่าย
มากถึง 2 ใน 3 ของการผลิตทั้งหมด [6] ดังนั้นการขนย้าย
วัสดุหรืออุปกรณ์จำเป็นจะต้องมีระบบการเคลื่อนย้าย
อัตโนมัติมาช่วยทำงาน จึงมีการพัฒนารถขนส่งแบบนำ
ทางอัตโนมัติ (Automated Guided Vehicle: AGV) หรือ
เรียกว่ารถเอจีวี ขึ้นมาใช้ในสายการผลิต [7] โดยรถเอจีวี
จะต้องติดตั้งเส้นทางการวิ ่งไว้ที ่พื ้นเพื่อใช้นำร่องแบบ
กำหนดเส้นทางเดินที่แน่นอน การปรับเปลี่ยนรูปแบบ
เส้นทางการวิ ่งทำได้ยาก ต่อมามีการพัฒนาหุ ่นยนต์

เคลื่อนที่อัตโนมัติ (Autonomous Mobile Robot: AMR) 
ที่มีความสามารถหลบหลีกสิ่งกีดขวางและสร้างแผนที่เพื่อ
กำหนดเส้นทางการวิ ่งได้ด้วยตนเองขึ้นมา [8] แต่การ
พัฒนาหุ่นยนต์เคลื่อนที่อัตโนมัติเป็นเรื่องที่มีความยุ่งยาก
และซับซ้อนเนื่องจากมีองค์ประกอบหลายส่วนที่ทำงาน
ร ่วมกัน ทำให้ต ้นทุนในการพัฒนาหุ่นยนต์เคลื ่อนที่
อัตโนมัติมีราคาสูงมาก อีกทั้งการพัฒนาโปรแกรมของ
หุ่นยนต์ก็ทำได้ลำบากเนื่องจากยังเป็นการพัฒนาแบบรวม
ทุกฟังก์ชันการทำงานไว้ในโปรแกรมเดียว ต่อมาได้มีการ
พัฒนาซอฟต์แวร์ ROS (Robot Operating System) ซึ่ง
เป็นชุดซอฟต์แวร์โอเพนซอร์สสำหรับพัฒนาหุ่นยนต์ โดย
มีไลบรารี เครื่องมือ และเฟรมเวิร์คต่างๆ ที่ช่วยให้สามารถ
สร้างโมดูลการทำงานของหุ่นยนต์เป็นส่วนๆ และสามารถ
สื ่อสารกันได้ ทำให้การพัฒนาระบบหุ ่นยนต์มีความ
ยืดหยุ่นและมีต้นทุนที่ต่ำ [9] โดยปัจจุบันได้พัฒนาเป็น 
ซอฟต ์แวร ์  ROS ร ุ ่นท ี ่  2 หร ือเร ียกว ่า ROS 2  ท ี ่มี
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ความสามารถเพิ่มขึ้น ปรับปรุงเฟรมเวิร์คให้เป็นมาตรฐาน
อุตสาหกรรม เปลี่ยนระบบการสื่อสารระหว่างโหนดเป็น 
DDS (Data Distribution Service) ซึ่งเป็นมาตรฐานสากล
ในการรับส่งข้อมูลระหว่างโปรแกรมต่างๆ เป็นต้น [10] 
ทำให้ม ีการพัฒนาหุ ่นยนต์เคลื ่อนที ่อ ัตโนมัติ โดยใช้
ซอฟต์แวร์ ROS 2 กันอย่างแพร่หลาย [11-12] รวมถึงมี
การพัฒนาให้โปรแกรมภายนอกสามารถเชื ่อมต่อกับ
ซอฟต์แวร์ ROS ได้ด้วย [13] แต่จะพบว่าซอฟต์แวร์ ROS 
2 จะมีเฉพาะเครื่องมือพัฒนาทางด้านหุ่นยนต์เท่านั้นไม่มี
เครื ่องมือทางด้านวิศวกรรมอื่นๆ รวมถึงไม่มีเครื ่องมือ
สำหรับใช้สร้างส่วนติดต่อกับผู้ใช้งาน ทำให้การนำไปใช้
งานจริงมีข้อจำกัดและขยายการใช้งานไปยังงานวิศวกรรม
อื่นๆทำได้ยาก 

ดังนั ้นเพื่อแก้ปัญหาดังกล่าวข้างต้นงานวิจัยนี ้จึง
นำเสนอการพัฒนาหุ ่นยนต์เคลื ่อนที ่อ ัตโนมัติ โดยใช้
ซอฟต์แวร์ ROS 2 พัฒนาระบบควบคุมและนำทางของ
หุ่นยนต์ ร่วมกับซอฟต์แวร์ LabVIEW [14] ที่ได้รับความ
นิยมในงานวิศวกรรมเพื ่อสร้างส่วนติดต่อกับผู ้ใช้งาน 
สามารถรับส่งข้อมูลผ่านเครือข่ายไร้สายและทำงานข้าม
แพลตฟอร์มได้ ทำให้หุ่นยนต์เคลื่อนที่อัตโนมัติที่พัฒนาขึ้น
นี้มีความยืดหยุ่นในการใช้งานสูง สามารถขยายการใช้งาน
ไปยังงานวิศวกรรมต่างๆเพิ ่มเติมได้ ซึ ่งเหมาะกับการ
นำมาใช้ในอุตสาหกรรม 4.0 เป็นอย่างดี 

 
2. วิธีดำเนินการวิจัย 

2.1 ส ่วนประกอบและโครงสร ้างของห ุ ่นยนต์
เคลื่อนที่อัตโนมัติ 

หุ่นยนต์เคลื่อนที่อัตโนมัติที่พัฒนาขึ้นสามารถแสดง
ได้ดังรูปที่ 1 โดยโครงสร้างทำจากอลูมิเนียมโปรไฟล์ มี
ขนาด กว้างxยาวxสูง เท่ากับ 670x720x870 mm. ใช้การ
ขับเคล ื ่อนแบบดิฟเฟอเรนเชียลไดร ์ฟ (Differential 
Drive) ด้วยล้อขับจำนวน 2 ล้อ ที่เป็นอิสระต่อกัน โดยใช้
มอเตอร์ฮับ (Hub Motor) เป็นต้นกำลัง ติดตั้งที่กลางตัว
หุ่นยนต์ มีลูกล้อ (Caster Wheel) ด้านหน้าและด้านหลัง
อย่างละ 2 ล้อ สำหรับรักษาสมดุลของตัวหุ่นยนต์ มีการ

ออกแบบกลไกให้ล้อขับและลูกล้อด้านหลังสามารถขึ้นลง
ได้ตามระดับพื ้นที ่ไม่เท่ากัน เพื ่อช่วยให้ล้อขับติดพื้น
ตลอดเวลา ติดตั้งเซนเซอร์ไลดาร์ (LiDAR Sensor) เพื่อ
ทำหน้าท ี ่ตรวจจ ับส ิ ่ งก ีดขวางและสร ้างแผนที ่  ใช้
คอมพิวเตอร์ขนาดเล็ก รุ่น Intel NUC Core i5-7260U 
เป็นตัวควบคุมหลัก ขับเคลื่อนมอเตอร์ฮับด้วยบอร์ดขับ
มอเตอร ์ (Motor Driver) ใช้แบตเตอร ี ่ชน ิด LiFePO4 
ขนาด 24 V 15 AH เป็นแหล่งพลังงาน ติดตั้งอินเวอร์เตอร์ 
(Inverter) ขนาด 1,600 W เพื ่อแปลงไฟฟ้ากระแสตรง
เป็นกระแสสลับจ่ายให้กับคอมพิวเตอร์และจอแสดงผลที่
ติดตั้งด้านบนตัวหุ่นยนต์ 

 
รูปที่ 1 ส่วนประกอบของหุ่นยนต์เคลื่อนที่อัตโนมตั ิ

 
2.2 ไดอะแกรมการทำงานของหุ ่นยนต์เคลื ่อนที่

อัตโนมัติ 
ไดอะแกรมการทำงานของหุ่นยนต์เคลื่อนที่อัตโนมัติ

สามารถแสดงได้ดังรูปที่ 2 โดยเริ่มจากแบตเตอรี่จ่ายไฟ
ให้กับบอร์ดขับมอเตอร์เพื่อใช้ในการขับมอเตอร์ฮับ และ
จ่ายไฟให้กับอินเวอร์เตอร์เพื่อแปลงไฟฟ้ากระแสตรงเป็น
กระแสสลับจ ่ายให้ก ับคอมพิวเตอร์และจอแสดงผล 
จากนั ้นจอแสดงผลต่อกับคอมพิวเตอร์ผ่านทางพอร์ต 
HDMI ส่วนเซนเซอร์ไลดาร์ต่อกับคอมพิวเตอร์ผ่านทาง

Monitor 

LiDAR 
NUC 

Battery 

Hub Motor 

Caster  
Wheels 

Motor Driver 
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พอร์ต USB1 และเนื ่องจากบอร์ดขับมอเตอร์รับคำสั่ง
ควบคุมผ่านทางพอร์ต CANBUS เท่านั้น แต่คอมพิวเตอร์ 
NUC ไม่มีพอร์ต CANBUS ดังนั้นจึงต้องใช้อุปกรณ์แปลง
สัญญาณจาก USB ไปเป็นสัญญาณ CANBUS เพื ่อให้ 
คอมพิวเตอร์สามารถสื่อสารกับบอร์ดขับมอเตอร์ได้ โดย
ต่อกับคอมพิวเตอร์ผ่านทางพอร์ต USB2 

 
รูปที่ 2 ไดอะแกรมการทำงานของหุ่นยนต์เคลื่อนที่

อัตโนมัต ิ
 

2.3 จลนศาสตร์ของหุ่นยนต์เคลื่อนที่อัตโนมัติ 
การควบคุมการเคลื ่อนที ่ของหุ ่นยนต์เคลื ่อนที่

อัตโนมัติทำได้โดยการควบคุมความเร็วเชิงมุมของล้อขับ
ทั้งสองข้างเพื่อให้หุ่นยนต์เคลื่อนที่ไปยังทิศทางต่างๆตามที่
ต้องการ แต่คำสั่งที ่ใช้ในการควบคุมการเคลื ่อนที ่ของ
หุ่นยนต์ในซอฟต์แวร์ ROS 2 จะอยู่ในรูปความเร็วเชิงเส้น
และความเร็วเชิงมุมของตัวหุ่นยนต์ โดยความสัมพันธ์
ระหว่างความเร็วเชิงเส้นและความเร็วเชิงมุมของตัว
หุ่นยนต์กับความเร็วเชิงมุมของล้อขับทั้งสองข้างสามารถ
พิจารณาได้จากรูปที ่ 3 และจลนศาสตร์ของหุ ่นยนต์
แบบดิฟเฟอเรนเชียลไดร์ฟสามารถแสดงได้ดังสมการที่ 1 
 

 
𝜔𝐿 =

𝑉 − 𝜔 ×
𝑏
2

𝑟
 

𝜔𝑅 =
𝑉 + 𝜔 ×

𝑏
2

𝑟
 

(1) 

โดย 𝜔𝐿 , 𝜔𝑅 คือ ความเร็วเชิงมุมของล้อขับด้านซ้าย
และขวาของหุ่นยนต์ 

 𝑉 คือ ความเร็วเชิงเส้นของหุ่นยนต์ 
 𝜔 คือ ความเร็วเชิงมุมของหุ่นยนต์ 
 𝑏 คือ ความกว้างของตัวหุ่นยนต์ 
 𝑟 คือ รัศมีของล้อขับ 

 

 
 

รูปที่ 3 จลนศาสตร์ของหุ่นยนต์แบบดิฟเฟอเรนเชียลไดร์ฟ 
[15] 

 
2.4 การออกแบบระบบการทำงานร่วมกันระหว่าง

ROS 2 และ LabVIEW ของหุ่นยนต์เคลื่อนที่อัตโนมัติ 
หุ่นยนต์เคลื่อนที่อัตโนมัติจะใช้ซอฟต์แวร์ ROS 2 

เวอร์ชัน Galactic ในการพัฒนาระบบควบคุมและนำทาง
โดยทำงานบนระบบปฏิบัติการ Ubuntu เวอร์ชัน 20.04 
ส่วนซอฟต์แวร์ LabVIEW จะใช้สำหรับพัฒนาโปรแกรม
ต ิดต ่อก ับผ ู ้ ใช ้ งานโดยทำงานบนระบบปฏิบ ัต ิการ 
Windows 11 ดังนั ้นเพื ่อให้ซอฟต์แวร์ทั ้งสองสามารถ
สื่อสารกันได้ข้ามแพลตฟอร์มจึงออกแบบระบบการทำงาน
ร่วมกันดังรูปที่ 4 โดยในซอฟต์แวร์ ROS 2 จะประกอบไป
ด้วยโหนด (Node) ทำหน้าที่เหมือนโปรแกรมย่อย แต่ละ
โหนดจะทำหน้าที่แตกต่างกัน และสามารถสื่อสารกันได้
ทั้งภายในระบบ ROS 2 เองหรือกับโปรแกรมภายนอกก็
ได้ผ่านบัสข้อมูล DDS ในส่วนของโปรแกรม LabVIEW ที่
พัฒนาขึ้นจะใช้ RTI DDS Toolkit [16] ในการรับส่งข้อมูล
ผ่านบัสข้อมูล DDS เพื ่อให้เป็นมาตรฐานเดียวกันกับ
ซอฟต์แวร์ ROS 2 และทั้งโปรแกรม LabVIEW กับ ROS 
2 จะรับส่งข้อมูลกันผ่านระบบเครือข่ายไร้สาย Wi-Fi 

USB2 

USB1 

HDMI 220 VAC 

Mini PC 
NUC 

LiDAR Sensor 

Monitor 

USB to CANBUS  
Converter 

Motor Drivers 

Hub Motors 

Inverter 

Battery 
24V 15AH 



วารสารวิศวกรรมศาสตร์ มหาวิทยาลัยศรีนครินทรวิโรฒ  5 

ที่ 22 ฉบับที่ 1 เดือน มกราคม – มิถุนายน พ.ศ. 2569 

  

 
รูปที่ 4 ระบบการทำงานร่วมกันระหว่าง ROS 2 และ 

LabVIEW ของหุ่นยนต์เคลื่อนที่อัตโนมัต ิ
 
2.5 การออกแบบระบบควบคุมและนำทางของ

หุ่นยนต์เคลื่อนที่อัตโนมัติด้วย ROS 2 
ในซอฟต์แวร์ ROS 2 จะแบ่งโปรแกรมการทำงาน

ออกเป็นโปรแกรมย่อยๆที ่เร ียกว่าโหนด แต่ละโหนด
สามารถสื่อสารกันได้บนบัสข้อมูล DDS ผ่านสิ่งที่เรียกว่า 
หัวข้อ (Topic) ในงานวิจัยนี้ใช้ภาษา Python สำหรับการ
พัฒนาโปรแกรมของหุ่นยนต์เคลื่อนที่อัตโนมัติ และใช้เพจ
เกจชื่อว่า Nav2 [17] ในการนำทางและหลบหลีกสิ่งกีด
ขวาง เลือกใช้วิธีการกำหนดตำแหน่งของหุ่นยนต์ในแผนที่
ด้วยวิธี AMCL (Adaptive Monte Carlo Localization) 
การสร้างเส้นทางเดินแบบ Global Path Planner ด้วยวิธี 
A* Algorithm และการสร ้างเส ้นทางเด ินแบบ Local 

Path Planner ด ้ ว ย ว ิ ธ ี  DWA (Dynamic Window 
Approach) ตัวอย่างแผนภาพของโหนดและหัวข้อใน
โปรแกรม ROS 2 ของหุ่นยนต์เคลื่อนที่อัตโนมัติสามารถ
แสดงได้ดังรูปที่ 5 
 

 
รูปที่ 5 ตัวอย่างแผนภาพของโหนดและหัวข้อในโปรแกรม 

ROS 2 ของหุ่นยนต์เคลื่อนที่อัตโนมัต ิ
 

2.6 การออกแบบส ่วนต ิดต ่อก ับผ ู ้ ใช ้ งานด ้วย 
LabVIEW 

โปรแกรมที่ทำหน้าที่ติดต่อกับผู้ใช้งานจะพัฒนาด้วย
ซอฟต์แวร์ LabVIEW และใช้ RTI DDS Toolkit ในการ
รับส่งข้อมูลผ่านบัสข้อมูล DDS เพื ่อให้เป็นมาตรฐาน
เดียวกันกับโปรแกรม ROS 2 ที่ทำงานบนหุ่นยนต์เคลื่อนที่
อัตโนมัติ โดย RTI DDS Toolkit จะทำหน้าที่แปลงข้อมูล
ชนิดต่างๆใน LabVIEW ให้เป็นข้อความและหัวข้อตาม
มาตรฐานบัสข้อมูล DDS ซึ่งจะต้องตรงกันกับที่ได้กำหนด
ไว้ในโปรแกรม ROS 2 เช่นจากรูปที ่ 5 หัวข้อที ่ชื ่อว่า 
/cmd_vel จะรับข้อมูลของความเร็วเชิงเส้นและความเร็ว
เชิงมุมที่ต้องการให้หุ ่นยนต์เคลื่อนที่เป็นข้อความชนิด 
Float64 ดังนั้นเมื่อผู้ใช้ป้อนข้อมูลของความเร็วเชิงเส้น
และความเร็วเชิงมุมที่ต้องการในโปรแกรม LabVIEW แล้ว 
RTI DDS Toolkit ก็จะแปลงข้อมูลดังกล่าวในโปรแกรม 

Node Node Node Node . . . 

DDS Data Bus  

Autonomous Mobile Robot 

DDS Data Bus  

Computer 

/my_joy_node 

/controller_server 

/recoveries_server 

/cmd_vel 

/Enable_Motors 

/robot_core_node 

= Topic 

= Node 
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LabVIEW ไปเป็นข้อความชนิด Float64 แล้วส่งข้อความ
ไปที่หัวข้อ /cmd_vel ผ่านทางบัสข้อมูล DDS จากนั้น
โปรแกรม ROS 2 ในหุ่นยนต์เคลื่อนที่ก็จะรับข้อมูลนี้แล้ว
สั่งให้หุ่นยนต์เคลื่อนที่ตามที่ต้องการ โดยข้อมูลทั้งหมด
สื่อสารกันผ่านระบบเครือข่ายไร้สาย Wi-Fi หน้าต่างของ
โปรแกรม LabVIEW ที ่พ ัฒนาข ึ ้น และต ัวอย ่างโค้ด
สามารถแสดงได้ดังรูปที่ 6 และ รูปที่ 7 ตามลำดับ 

 

 
 

รูปที่ 6 โปรแกรม LabVIEW สำหรับติดต่อกับผู้ใช้งาน 
 

 
 

รูปที่ 7 ตัวอย่างโค้ดโปรแกรม LabVIEW ที่ใช้ส่งข้อมูล
ความเร็วไปท่ีหัวข้อ /cmd_vel ผา่น RTI DDS Toolkit 

จากรูปที่ 6 หน้าต่างโปรแกรมจะแบ่งออกเป็น 2 ส่วน 
คือส่วนกรอบบนใช้สำหรับสั่งควบคุมหุ่นยนต์เคลื่อนที่
แบบแมนนวล (Manual) พร ้อมทั ้ งแสดงข ้อม ูลของ
ตำแหน่งและความเร็วขณะหุ ่นยนต์กำลังเคลื่อนที ่ ใช้
สำหรับการทำแผนที่บริเวณที่ต้องการทดสอบ ส่วนกรอบ
ล่างใช้สำหรับทดสอบการนำทางและหลบหลีกสิ่งกีดขวาง 
โดยจะแสดงแผนที ่บริเวณที ่ต้องการทดสอบ จากนั้น
กำหนดพิกัดจุดหมายปลายทาง คือ ระยะตามแนวแกน x 
ระยะตามแนวแกน y และมุมที ่ต ้องการรอบแกน z 
(Theta) แล้วกดปุ่ม Start หุ่นยนต์จะเริ ่มเคลื่อนที่ด้วย
ตัวเอง เมื ่อถึงจุดหมายหลอดไฟบนแผนที่สีเขียวจะติด
พร้อมแสดงข้อมูลพิกัดของตำแหน่งปลายทางที่เกิดขึ้นจริง 
ส ่วนร ูปท ี ่  7 เป ็นการแสดงต ัวอย ่างโค ้ดโปรแกรม 
LabVIEW ที ่ใช้ส่งข้อมูลความเร็วที ่ต้องการไปที ่หัวข้อ 
/cmd_vel ผ่าน RTI DDS Toolkit เพื่อให้โปรแกรม ROS 
2 บนหุ ่นยนต์เคลื ่อนที ่นำไปเป็นข้อมูลสำหรับสั ่งให้
หุ่นยนต์เคลื่อนที่ตามความเร็วที่ได้รับมา 
 
3. ผลการวิจัย 

3.1 การทดลองควบคุมแบบแมนนวล 
ในการทดลองนี้จะเป็นการทดสอบการควบคุมแบบ

แมนนวลเพื่อทำแผนที่สำหรับใช้ทดสอบการนำทางและ
หลบหลีกสิ่งกีดขวางแบบอัตโนมัติ จากคุณสมบัติของ
มอเตอร์ที่ใช้เป็นล้อขับ จึงกำหนดให้หุ่นยนต์เคลื่อนที่ดว้ย
ความเร็วเชิงเส้นเท่ากับ 0.25 m/s และความเร็วเชิงมุม
เท่ากับ 0.8 rad/s โดยใช้โปรแกรม LabVIEW ที่พัฒนาขึ้น
ดังรูปที่ 6 เริ่มจากกดปุ่ม Enable Motor เพื่อให้มอเตอร์
ที่ล้อขับทำงาน จากนั้นกดปุ่มลูกศรกำหนดทิศทางเพื่อให้
หุ่นยนต์เคลื่อนที่ไปรอบๆบริเวณที่ต้องการทำแผนที่จน
รอบ โดยการทำแผนที่จะใช้เทคนิค Cartographer [18] 
โดยขนาดพื ้นที ่สำหรับใช้ทำแผนที ่มีขนาด กว้างxยาว 
เท่ากับ 11x15 m. 

จากผลการทดลองพบว่าการควบคุมหุ่นยนต์เคลื่อนที่
แบบแมนนวลด้วยโปรแกรม LabVIEW ที่พัฒนาขึ้น ผ่าน
เครือข่ายไร้สาย Wi-Fi สามารถทำได้อย่างมีประสิทธิภาพ 

(11, -1, 0) 
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ไม่ร ู ้ส ึกถึงการหน่วงเวลาในการรับส่งข้อมูลระหว่าง
คอมพิวเตอร์ของผู้ใช้งานกับคอมพิวเตอร์บนตัวหุ่นยนต์
เคลื่อนที่ ภาพแผนที่บริวณพื้นที่ทดสอบที่เก็บได้สามารถ
แสดงได้ดังรูปที่ 8 
 

 
 

รูปที่ 8 แผนที่บริวณพื้นที่ทดสอบที่เก็บได ้
 

3.2 การทดลองการนำทางและหลบหลีกสิ่งกีดขวาง
แบบอัตโนมัติ 

ในการทดลองนีจ้ะนำแผนท่ีจากการทดลองที่ 3.1 มา
ใช้ทดสอบการนำทางและหลบหลีกสิ่งกีดขวางของหุ่นยนต์
เคลื่อนที่อัตโนมัติ โดยจะแบ่งการทดลองออกเป็น 2 การ
ทดลองย่อย คือ การทดลองการนำทางในพื้นที่โล่ง และ
การนำทางทีม่ีสิ่งกีดขวาง ซึ่งทั้งสองการทดลองจะใช้ระบบ
พิก ัดฉากและอ้างอิงต ัวแปรตามร ูปที ่  3 โดยมี พ ิกัด
จุดเริ่มต้น (x, y, ) เท่ากับ (0, 0, 0) และพิกัดจุดหมาย
ปลายทางเท่ากับ (11, -1, 0) กำหนดให้ระยะทางตาม
แนวแกน x และ y มีหน่วยเป็นเมตร ส่วนมุม  มีหน่วย
เป็นองศา ตั้งค่าตัวแปรที่สำคัญในเพจเกจ Nav2 ได้แก่ 
ความเร็วสูงสุดในการเคลื่อนที่เชิงเส้นและเชิงมุมเท่ากับ 
0.40 m/s และ 0.55 rad/s ตามลำดับ เพื่อรักษาความ
ความผิดพลาดให้อยู่ในช่วงที่กำหนดไว้ พื้นที่สำหรับทำ 
Local Cost Map เท่ากับ 3x3 m ซึ่งเป็นค่าที่เหมาะสม
กับหน่วยความจำที่มีและประสิทธิภาพของ CPU ค่าความ
ผิดพลาดที่ยอมรับได้ตามระนาบ xy และมุม  เท่ากับ 
0.1 m และ 5.73o ตามลำดับ และขนาด กว้างxยาว ของ 
Robot Footprint เท่ากับ 0.680x0.730 m. ซึ่งมีขนาด

ใหญ่กว่าตัวหุ่นยนต์เล็กน้อย โดยจะทำการทดลองจำนวน 
5 รอบ บันทึกผลค่าความผิดพลาดของตำแหน่งตาม
แนวแกน x, y,  รวมถึงเวลาที่ใช้ในการเคลื่อนที่ 

3.2.1 การทดลองนำทางในพื้นที่โล่ง 
สำหรับการทดลองนี้จะสั่งให้หุ ่นยนต์เคลื่อนที่จาก

ตำแหน่งเริ่มต้นไปยังจุดหมายปลายทางผ่านทางโปรแกรม 
LabVIEW ที่พัฒนาขึ้นดังรูปที่ 6 โดยจะไม่มีสิ่งกีดขวาง
เพื่อทดสอบความสามารถในการนำทางเป็นหลัก ผลการ
ทดลองสามารถแสดงได้ด ังตารางที ่  1  ส่วนเส้นแนว
ทางเดินท่ีสร้างจาก Nav2 สามารถแสดงได้ดังรูปที่ 9 และ
การเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์จริงสามารถแสดงได้ดังรูปที่ 10 
 
ตารางที่ 1 ผลการทดลองนำทางในพื้นที่โล่ง 

ลำดับ 
ค่าความผดิพลาด 

เวลา (s) 
x (m) y (m)  (deg) 

1 0.08 -0.03 -5.35 44.14 
2 0.09 -0.04 -4.91 44.64 
3 0.09 -0.03 -5.36 44.42 

4 0.07 -0.03 -5.80 44.53 
5 0.08 -0.03 -4.51 44.72 

เฉลี่ย 0.08 -0.03 -5.19 44.49 
 

จากตารางที่ 1 จะพบว่าค่าความผิดพลาดเฉลี่ยใน
แนวแกน x, y,  เ ท ่ าก ั บ  0.08 m, -0.03  m, -5.19o 
ตามลำดับ และเวลาเฉลี ่ยที ่ใช้ในการเคลื ่อนที ่เท่ากับ 
44.49 s ซึ่งจะพบว่าค่าความผิดพลาดที่ได้ไม่เกินค่าไว้ใน 
Nav2 

3.2.2 การทดลองนำทางทีม่ีสิ่งกีดขวาง 
สำหรับการทดลองนี้จะสั่งให้หุ ่นยนต์เคลื่อนที่จาก

ตำแหน่งเริ่มต้นไปยังจุดหมายปลายทางเช่นเดียวกับหัวข้อ 
3.2.1 แต่จะมีสิ่งกีดขวางเพื่อทดสอบความสามารถในการ
นำทางและหลบหลีกสิ่งกีดขวาง ผลการทดลองสามารถ
แสดงได้ดังตารางที่ 2 ส่วนเส้นแนวทางเดินที่สร้างจาก 
Nav2 สามารถแสดงได้ดังรูปที่ 11 และการเคลื่อนที่ของ
หุ่นยนต์จริงสามารถแสดงได้ดังรูปที่ 12 
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(ก) 

 
(ข) 

 
(ค) 

 
(ง) 

รูปที่ 9 เส้นแนวทางเดินของหุ่นยนต์จากการทดลองนำทางในพื้นที่โล่ง โดยเริ่มจากรูป 9 (ก) ไปยัง 9 (ง) 
 

 
(ก) 

 
(ข) 

 
(ค) 

 
(ง) 

รูปที่ 10 การเคลื่อนที่ของหุ่นยนตจ์ริงจากการทดลองนำทางในพื้นที่โล่ง โดยเริ่มจากรูป 10 (ก) ไปยัง 10 (ง) 
 

ตารางที่ 2 ผลการทดลองนำทางทีม่ีสิ่งกีดขวาง 

ลำดับ 
ค่าความผดิพลาด 

เวลา (s) 
x (m) y (m)  (deg) 

1 0.08 -0.03 -4.62 47.26 

2 0.03 -0.03 -4.40 48.10 
3 0.08 -0.04 -4.20 47.53 
4 0.09 -0.04 -4.32 48.15 
5 0.08 -0.03 -3.87 47.13 

เฉลี่ย 0.07 -0.03 -4.28 47.63 
 

จากตารางที่ 2 ค่าความผิดพลาดเฉลี่ยในแนวแกน x, 
y,  เท่ากับ 0.07 m, -0.03 m, -4.28o และเวลาเฉลี่ยที่
ใช้ในการเคลื่อนที่เท่ากับ 47.63 s ซึ่งจะพบว่าค่าความ
ผิดพลาดที่ได้ไม่เกินค่าที่ตั้งไว้ใน Nav2 ส่วนเวลาที่ใช้ใน
การเคลื่อนที่กรณีมีสิ่งกีดขวางจะมากกว่ากรณีพื้นที่โล่ง 

4. สรุปและอภิปรายผล 
งานวิจัยนี้ได้นำเสนอการพัฒนาหุ ่นยนต์เคลื ่อนที่

อัตโนมัติด้วยซอฟต์แวร์ ROS 2 ที่เป็นโอเพนซอร์สร่วมกับ
ซอฟต ์แวร ์  LabVIEW ที่ เป ็นซอฟต ์แวร ์ทางด ้านงาน
วิศวกรรมที่ได้รับความนิยม เพื่อออกแบบระบบควบคุม
และนำทางหุ่นยนต์รวมถึงส่วนติดต่อกับผู้ใช้งาน โดยแสดง
ให้เห็นถึงความสามารถในการทำงานข้ามแพลตฟอร์ม 
สื่อสารผ่านเครือข่ายไร้สาย การลดต้นทุนด้านซอฟต์แวร์ 
และความสามารถในการขยายต่อได้ จากผลการทดลอง
จะพบว่าโปรแกรมที ่พัฒนาขึ ้นจาก LabVIEW สามารถ
รับส่งข้อมูลกับโปรแกรม ROS 2 ได้เป็นอย่างดี หุ่นยนต์
สามารถสร้างเส้นทางไปยังจุดหมายพร้อมหลบหลีกสิ่งกีด
ขวางได้ด้วยตัวเองอย่างมีประสิทธิภาพ โดยมีค่าความ
ผิดพลาดเฉลี่ยไม่เกินค่าทีไ่ด้ตั้งไว้ 

 

 

 
(ก) 

 
(ข) 

 
(ค) 

 
(ง) 

รูปที่ 11 เส้นแนวทางเดินของหุ่นยนต์จากการทดลองนำทางที่มีสิ่งกีดขวาง โดยเริ่มจากรูป 11 (ก) ไปยัง 11 (ง) 
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(ก) 

 
(ข) 

 
(ค) 

 
(ง) 

รูปที่ 12 การเคลื่อนที่ของหุ่นยนตจ์ริงจากการทดลองนำทางที่มีสิ่งกดีขวาง โดยเริ่มจากรูป 12 (ก) ไปยัง 12 (ง) 
 

5. กิตติกรรมประกาศ 
งานวิจัยนี้ได้รับทุนอุดหนุนการวิจัยจากงบประมาณ 

เ ง ินรายได ้คณะว ิศวกรรมศาสตร ์  มหาว ิทยาลัย               
ศรีนครินทรวิโรฒ ประจำปีงบประมาณ 2567 หมายเลข
โครงการ 201/2567 
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