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ïìคĆด÷ŠĂ 
งćนüĉจĆยนĊĚđปŨนกćรĂĂกĒบบĒลąÿรšćงĀčŠนยนตŤđกĘบđกĊęยüผลผลĉตมąđขČĂđทýǰēดยรąบบคüบคčมĂćดĎĂĉēนŠǰ(Arduino) đปŨนกćร
ทĞćงćนรŠüมกĆบกลšĂงถŠćยภćพพĉกซĊęǰ(Pixy) ซċęงมĊĀนšćทĊęชŠüยĔนกćรตรüจจĆบคüćมÿüŠćงĒÿงĒลąÿĊǰĔĀšรąบบทĞćงćนมĂงđĀĘนüĆตถč
กćรรąบčตĞćĒĀนŠงĒลąคĆดĒยกÿĊēดยจĞćลĂงÿĊขĂงมąđขČĂđทýǰĀčŠนยนตŤทĊęพĆฒนćขċĚนđปŨนตšนĒบบÿĞćĀรĆบทดลĂงđกĘบđกĊęยüผลผลĉต
ĔนปรĉมćณทĊęรüดđรĘüกüŠćกćรđกĘบđกĊęยüดšüยมČĂขĂงคนงćนǰĀčŠนยนตŤมĊรąบบคüบคčมĒขนกลđคลČęĂนทĊęĕดšǰ3ǰĒนüĒกนǰđปŨน
ēปรĒกรมรąบบÿĆęงกćรผŠćนบĂรŤดĂćดĎĂĉēนŠēดยĔĀšกลšĂงพĉกซĊęทĞćĀนšćทĊęÿĒกนĀćüĆตถčđปŜćĀมćยตćมรąบบปรąมüลผลǰทĊęมĊ
ĀนŠüยคüćมจĞćจćกกćรบĆนทċกĕüšĔนกćรทĞćงćนĀčŠนยนตŤจąปรąมüลผลđพČęĂกĞćĀนดตĞćĒĀนŠงขĂงüĆตถčĒลąÿĆęงกćรĔĀšรąบบ
มĂđตĂรŤคüบคčมĒขนกลทĞćงćนตćมคĞćÿĆęงǰผลกćรทดลĂงปรćกฎüŠćǰกćรทĞćงćนขĂงกลšĂงÿćมćรถตรüจจĆบüĆตถčĕดšĒมŠนยĞćǰ
ÿćมćรถđกĘบđกĊęยüมąđขČĂđทýทĊęตĞćĒĀนŠงĒตกตŠćงกĆนĕดšĔนรąยąคüćมÿĎงจćกพČĚนดĉนĒลąรĆýมĊกćรทĞćงćนขĂงĀčŠนยนตŤĕดšตćม
ตšĂงกćร 
คĞćĀúĆก:ǰǰĀčŠนยนตŤ, đกĘบđกĊęยüผลĕมš, มąđขČĂđทý, รąบบĂćดĎĂĉēนŠ, กลšĂงพĉกซĊę, ทดĒทนĒรงงćน 

 

 

Abstract 
This research is the design and construction of a robot to harvest tomato products. The Arduino 

control system is a collaboration with a Pixie camera, which is responsible for detecting brightness, 

light and color, allowing the system to see objects, positioning and color separation by simulating the 

color of tomatoes. The robot developed as a prototype for experimenting to harvest products in 

quicker quantities than by hand labor. The robot has a 3-axis movable robot arm control system 

which is programmed via Arduino board, with the camera to scan the target object according to the 

processing system. That has the memory from being recorded in the operation, the robot recognizes 
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the processing to determine the position of the object and commands the motor system to control 
the robot arm to operate as instructed. The results show that the operation of the camera can detect 
objects precisely. Tomatoes can be harvested at different positions at the height from the ground and 
the working radius of the robot as needed. 
Keywords: robot, fruit harvesting, tomatoes, Arduino system, pixy camera, labor replacement 
 
1. ïìîĞćǰ(Introduction) 

ðøąชćกøöĊกćøïøĉēõคĂćĀćøđóĉęöขċĚîǰēด÷đฉóćą
ñúñúĉตดšćîกćøđกþตøöĊĂĆตøćÿŠüîดšćîคüćöตšĂงกćøïøĉēõค
ĒúąคüćöðúĂดõĆ ÷ đóĉę öขċĚî ǰñúñúĉตจćกกćøđกþตø
ēด÷đฉóćąǰñúĕöšǰóČชǰñĆกชîĉดตŠćงėǰทĊęöĊกćøđóćąðúĎกǰĔî
กúčŠöóČชÿüîคøĆüǰĂćทĉǰóøĉกǰöąđขČĂǰĒตงกüćǰถĆęüชîĉดตŠćงėǰ
öąđขČĂđทýǰĒúąóČชทĊęตšĂงĔชšîĆęงøšćîคĚĞć÷ĆîúĞćตšîĀøČĂđถćđกćą
đกĊę÷üขċĚîĒîüÿĎงđóČęĂđกĘïđกĊę÷üñúñúĉตĕดšงŠć÷ǰēด÷öĊกćø
đóćąðúĎกđðŨîĒðúงขîćดĔĀญŠขċĚîǰĒตŠกćøđกĘïđกĊę÷üñúñúĉต
ดĆงกúŠćüĀćĒøงงćîĕดš÷ćกđîČęĂงจćกöĊĒøงงćîîšĂ÷úงǰĒúą
ตšîทčîคŠćĒøงงćîÿĎงขċĚîēด÷úĞćดĆïǰēด÷đฉóćąกćøñúĉตöąđขČĂ
đทýöĊÿถĉตĉกćøñúĉตÿĎงขċĚîǰดĆงตćøćงทĊęǰ1 ÿถĉตĉกćøñúĉตöąđขČĂ
đทý 

 
ตćøćงทĊęǰ1ǰÿถĉตĉกćøñúĉตöąđขČĂđทý 

ปี2558 ปี2559 ปี2560

สถิติการผลิต

บริโภคสด โรงงาน รวม

เกษตรกร/ราย 4,836 4,917 9,753 4,768 5,460

บริโภคสด โรงงาน รวม บริโภคสด โรงงาน รวม

5,037 5,693 10,730

พืÊนทีÉเพาะปลูก/Åร่

พืÊนทีÉเกÈบเกีÉยว/Åร่ 20,172 33,024

14,621

13,739

2,454

82,126 114,803 35,878

10,228

ผลผลิตรวม/ตนั

ผลผลิตเฉลีÉย(กก/Åร่) 2,381 3,878 3,289

13,724 21,179 34,903

12,852

32,677

3,793 3,256 2,943 3,943 3,254

21,823

20,798

82,772

36,444

34,537

118,650

37,673

34,979

122,593

15,360

13,989

39,833

22,313

20,990

82,760

 
ทĊęöć:ǰÿĞćîĆกงćîđýøþฐกĉจกćøđกþตøǰó.ý.ǰ2560 
 
 จćกตćøćงทĊę ǰ1ǰñúñúĉตöąđขČĂđทýǰĔîðŘ ǰó.ý.ǰ
2558,ǰó.ý.ǰ2559ǰĒúąǰó.ý.ǰ2560ǰēด÷öĊจĞćîüîñúñúĉตøüö
đóĉęöขċĚîจćกǰ114,803ǰตĆî,ǰ118,650ǰตĆîǰĒúąǰ122,593ǰตĆîǰ
ตćöúĞćดĆï 
 

ตćøćงทĊęǰ2ǰตšîทčîกćøñúĉตöąđขČĂđทýǰ/ǰðŘǰ2561ǰ 
ตšîทčîกćøñúĉตǰ1 ĕøŠ(ïćท/ĕøŠ)ǰñúตĂïĒทîǰðŘǰ2561 

คŠćđöúĘดóĆîธčŤ 700 ïćท 
คŠćĕถđตøĊ÷öดĉî 700 ïćท 

คŠćðčŞ÷ 3,000 ïćท 
คŠćðŜĂงกĆîýĆตøĎóČช 1,000 ïćท 

คŠćทĞćคšćง 2,000 ïćท 
คŠćðúĎกดĎĒúøĆกþć 1,500 ïćท 
คŠćĒøงđกĘïđกĊę÷ü 1,500 ïćท 

øüöตšîทčîกćøñúĉต 10,400 ïćท 
ñúตĂïĒทî (ïćท/ĕøŠ) 17,400 ïćท 

ทĊęöć:ǰกúčŠöÿŠงđÿøĉöĒúąóĆฒîćกćøñúĉตÿĞćîĆกงćîđกþตøǰ(2561) 
 
 กćøđกĘïđกĊę÷üöąđขČĂđทýöĊขšĂจĞćกĆดดšćîÿõćóĒüดúšĂö
ขĂงöąđขČĂđทýǰïćงóČĚîทĊęđกĉดกćøøąïćดขĂงēøคĒúąĒöúงǰ
ทĞćĔĀšöĊตšîทčîÿĎงǰǰกćøïøĉēõคöąđขČĂđทýÿดĒúąĒðøøĎðđóĉęö
ÿĎงขċĚîǰคŠćจšćงĒøงงćîÿĎงǰĒúąđกþตøกøĕöŠöĊทčîทĊęจąจšćง
ĒøงงćîǰđกþตøกøทĊęðúĎกöąđขČĂđทýÿŠüîĔĀญŠĕöŠĕดšðฏĉïĆตĉ
ตćöกøąïüîกćøñúĉตđกþตøทĊęđĀöćąÿöǰ(GAP)  đîČęĂงจćก
đกþตøกøđĀĘîüŠćöĊüĉธĊกćøðฏĉïĆตĉทĊę÷čŠง÷ćกĒúąöĊóČĚîทĊęกćøñúĉต
จĞćîüîöćกǰðŦญĀćกćøขćดĒคúîĒøงงćîĔîกćøđกĘïđกĊę÷üǰ
óïĔîทčกóČĚîทĊęǰđîČęĂงจćกđöČęĂถċงùดĎกćúđกĘïđกĊę÷üǰñúñúĉตจą
ĂĂกöćđðŨîจĞćîüîöćกĒúąĂĂกĔîđüúćĕúŠđúĊę÷กĆîđกþตøกø
ตšĂงđกĘïñúñúĉตĔîชŠüงทĊę ñúñúĉตöĊÿĊชöóĎĂŠĂîǰซċęงđðŨîทĊę
ตšĂงกćøขĂงตúćดǰĀćกúŠćชšćñúñúĉตจąÿčกöćกขċĚîǰทĞćĔĀš
øą÷ąđüúćĔîกćøđกĘïøĆกþćÿĆĚîúงǰĕöŠđðŨîทĊęตšĂงกćøขĂงตúćดǰ
ĂĊกทĆĚงđกþตøกøïćงøć÷ตšĂงđกĘïñúñúĉตทčกüĆîđîČęĂงจćกðúĎก
ĔîóČĚîทĊę ĔĀญŠ ǰ(óČĚîทĊęðúĎกöćกทĊęÿčดǰ53ǰĕøŠ )ǰđöČęĂöĊคüćö
ตšĂงกćøจšćงĒøงงćîÿĎงทĞćĔĀšøćคćคŠćจšćงÿĎงตćöĕðดšü÷
đกþตøกøïćงøć÷ตšĂง÷ĂöđกĘïñúñúĉตĔĀšชšćúงǰđîČęĂงจćก
ĒøงงćîĕöŠđóĊ÷งóĂǰóïüŠćĔîóČĚîทĊęĂĞćđõĂðćกชŠĂงǰตšĂงจšćงǰ
ĒøงงćîตŠćงดšćüǰทĞćĔĀšตšĂงöĊđคøČęĂงจĆกøđขšćöćทดĒทî
ĒøงงćîǰǰĀčŠî÷îตŤǰGrow ĂĂกĒïïĒúąñúĉตēด÷ǰMeto 
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Motion đปŨนบรĉþĆท ǰStart Up ĂčตÿćĀกรรมđกþตรĔน
ēรงđรČĂน 

đครČęĂงจĆกรทĊę Ĕชš Ĕนกćร đกĘบ đกĊęยüมąđขČĂ đทýมĊ
ขšĂจĞćกĆดĔนกćรĔชšงćนǰđชŠนǰผลขĂงมąđขČĂđทýจąตšĂงÿčก
พรšĂมกĆนđกČĂบทĆĚงĀมดทĞćĔĀšđครČęĂงจĆกรĔนกćรđกĘบđกĊęยüนĆĚน
จąตšĂงđกĊęยüตšนมąđขČĂĂĂกทĆĚงตšนĒลąลĞćđลĊยงǰทĞćĔĀšđýþดĉน
ตĉดมćกĆบผลขĂงมąđขČĂđทýǰจċงทĞćĔĀšđÿĊยđüลćĔนกćรคĆด
มąđขČĂđทýซċęงĔชšđüลćนćนǰตćมรĎปทĊęǰ1 กćรĔชšĒรงงćนĔนกćร
đกĘบđกĊęยüทĆęüĕปĒลąกćรผลĉตมąđขČĂđทýĒปรรĎป 

  

 
 

รĎปทĊęǰ1 กćรĔชšĒรงงćนĔนกćรđกĘบđกĊęยüทĆęüĕปĒลąกćรผลĉตมąđขČĂđทý
ĒปรรĎปปรąจĞćปŘĔนĒคลĉฟĂรŤđนĊย, 1960 - 1997 

ทĊęǰมć:ǰTHE STATUS OF LABOR-SAVING MECHANIZATION IN 
U.S. FRUIT AND VEGETABLE 

 
รĎปทĊęǰ1ǰĒÿดงถċงจĞćนüนคนงćนทĊęลดลงขĂงĒรงงćนĔนǰกćร
đกĘบđกĊęยüมąđขČĂđทýĔนกćรĔชšđครČęĂงจĆกรĔนกćรđกĘบđกĊęยüĔน
ปรąđทýÿĀรĆฐĂđมรĉกćĔนปŘǰค.ý.1960-2000ǰบรĉþĆทǰPik Rite 
đปŨนผĎšนĞćĔนกćรคĉดคšนĒลąผลĉตรถđกĊęยüขšćü ǰÿĞćĀรĆบรถ
Ēทรก đตĂรŤผล ĕมš ขน ćด đลĘ กĒลąกćร đกĘ บ đกĊę ย üผĆ ก Ĕน
ÿĀรĆฐĂđมรĉกćǰตąüĆนตกตĂนกลćงĒลąตąüĆนĂĂกǰผĎšกŠĂตĆĚงǰ
บรĉþĆทÿรšćงđครČęĂงđกĘบมąđขČĂđทýดšüยกลĕกครĆĚงĒรกขĂงđขćซċęง
đรĉęม đกĘบ đกĊęยüĔนปŘ ǰ1983ǰĒลąĀลĆงจćกÿćมปŘทĊę ĕดšมĊกćร
ปรĆบปรčงĒลąทดÿĂบǰจċงทĞćĔĀšยĂดขćยđพĉęมขċĚนĔนปŘ 1986      
 

 
 

รĎปทĊęǰ2ǰđครČęĂงจĆกรđกĘบมąđขČĂđทý Rite Pik 
ทĊęมć:ǰThe magazine of foods 

 
đครČęĂงรčŠนǰ190ǰมĊกĞćลĆงกćรผลĉตÿĎงǰ30ǰถċงǰ40ǰตĆน

ตŠĂชĆę üēมงđครČęĂงđกĘบ đกĊęยüĒบบĔชšรถลćกทĊęมĊกćรĀมčนǰǰ
ดšćนขšćงรąบบđครČęĂงปŦũนĒปรงđดĊęยüǰđครČęĂงนĊĚมĊđครČęĂงคĆดđđยก
ÿĊĒÿงคüćมđรĘüÿĎงทĊęมĊกćรรąđบĉดขĂงĂćกćýđปŨนตĆüชŠüยĔนกćร
ĒยกมąđขČĂđทýÿčกจćกผลÿĊđขĊยüĒลąชĉĚนÿŠüนขĂงÿĉęงÿกปรกǰ
คŠćĔชšจŠćยขĂงđครČęĂงนĊĚคČĂǰ$150,000 - $160,000ǰĒลąมĊĂćยč
กćรทĞćงćนǰ12-15ǰปŘǰđครČęĂงđกĘบđกĊęยüมąđขČĂđทýǰRite Pik 
ĔชšĔนĂĉนđดĊยนŠćǰมĉชĉĒกนǰēĂĕăēĂǰĒลąđพนซĉลđüđนĊยǰทĊęตšนทčน
กćรđกĘบđกĊęยüปรąมćณǰ$48ǰตŠĂตĆนÿĎงกüŠćคŠćĔชšจŠćยǰ$28ǰตŠĂ
ตĆน 

ēครงงćนนĊĚ มĊ đปŜćĀมćยĔนกćรพĆฒนćĀčŠนยนตŤǰ
ÿĞćĀรĆบปรąยčกตŤกćรทĞćงćนกĆบกćรđกĘบđกĊęยüผลผลĉตทćง
กćรđกþตรǰēดยกćรจĞćลĂงĔชšกĆบกćรđกĘบđกĊęยüมąđขČĂđทýǰทĊęมĊ
ÿĊĒดงǰ(มąđขČĂđทýÿčกพรšĂมđกĘบ)ǰēดยĂĂกĒบบĔĀšทĞćงćนǰ3ǰ
ĒนüĒกนǰĀčŠนยนตŤจąĀยĉบจĆบลĎกมąđขČĂđทýจćกตšนĒลšüüćง
ลงĔนภćชนąทĊęกĞćĀนดǰ 
 
2. ĒîüคĉดĔîกćøóĆฒîćĀčŠî÷îตŤđกĘïđกĊę÷üöąđขČĂđìý 
2.1 Ēนüคüćมคĉด 
 

 
 

รĎปทĊęǰ3 รĎปĒบบขĂงǰCartesian Robot 
ทĊęมć:ǰÿćรćนčกรมĕทยÿĞćĀรĆบđยćüชนĄǰđลŠมทĊęǰ11ǰđรČęĂงทĊęǰ7 

 
 กćรนĞćĀčŠนยนตŤĒบบǰ3 ĒกนทĊęđคลČęĂนทĊęĒบบđชĉงđÿšน
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(Prismatic)ǰĀčŠนยนตŤชนĉดนĊĚมĊēครงÿรšćงĒขĘงĒรงตลอดĒนü
กćรđคลČęอนทĊęđĀมćะÿĞćĀรับงćนđคลČęอนยšćยÿĉęงของทĊęมĊนĚĞćĀนัก
มćกǰ(Pick-and-Place) đชŠนǰลĞćđลĊยงชĉĚนงćนđขšćđครČęองจักรǰ
(Machine loading) จัดđกĘบชĉĚนงćนǰ(Stacking) Ēละงćน
ประกอบǰ(Assembly) ทĊęĕมŠตšองกćรđขšćถċงĔนลักþณะทĊęมĊมčม
ĀมčนประกอบǰอčปกรณŤอĉđลĘกทรอนĉกÿŤǰĒละงćนทดÿอบตŠćงė 
 
2.2 Pixy ēมดĎลกลšองตรüจจับÿĊĒละüัตถč 
 đปŨ น ก ลš อ งต ร ü จ จั บ ÿĊ đชČę อ ม ตŠ อ đขš ć กั บ บ อ รŤ ด
ĕมēครคอนēทรลđลอรŤĕดšทัĚงǰArduino ÿĞćĀรับกลšองĒยกÿĊǰ
đปŨนēมดĎลกลšองตรüจจับĒยกĒยะüัตถčดšüยÿĊǰARM 32 บĉตǰ2 
Ēกนǰ(dual core) đบอรŤ ǰLPC4330 คüćมđรĘüǰ204 MHz 
ĒละคüćมđรĘüĔนกćรตรüจจับภćพǰ50 đฟรมตŠอüĉนćทĊǰ
ตรüจจับÿĊทĊęตšองกćรĕดšพรšอมกันǰ7 ÿĊǰĒละĒยกĒยะüัตถčĕดšǰ
100 ชĉĚนǰมĊพอรŤตǰSPI đชČęอมตŠอคอมพĉüđตอรŤผŠćนพอรŤตǰUSB 
đพČęอĒÿดงผลภćพĒละตัĚงคŠćǰēดยทĞćงćนรŠüมกับซอฟตŤĒüรŤǰ
Pixy Mon v2 

 
รĎปทĊęǰ4ǰĒÿดงจčดตŠćงėĒละพอรŤตǰUSB 

ทĊęมć: Pixy ēมดĎลกลšองตรüจจบัÿĊĒละüัตถčǰSchematic › PDF › PIXY 
 
2.3 บอรŤดǰArduino 
 จčดđดŠนทĊęทĞćĔĀšบอรŤดǰArduino đปŨนทĊęนĉยมนĞćมćĔชš
đพรćะÿćมćรถคüบคčมĕดšงŠćยĒละđชČęอมตŠอกับกลšองǰPixy 
Open Hardware ทĞćĔĀšผĎšĔชšÿćมćรถนĞćบอรŤดĕปตŠอยอดĔชš
งćนĕดšĀลćยดšćนǰรćคćĕมŠĒพงงŠćยตŠอกćรพัฒนćǰมĊรĎปĒบบ
คĞćÿัęงพČĚนฐćนĕมŠซับซšอน 
 

 
 

รĎปทĊęǰ5 บอรŤดǰArduino 

 

 
รĎปทĊęǰ6 บอรŤดǰArduino ตŠอđขšćกับǰPLC 

ēดยกćรĔชšēปรĒกรมǰArduino ÿĞćĀรับǰinterface 
กับǰPLC đนČęองจćกǰMicrocontroller Arduino มĊพČĚนทĊę Ĕน
กćรđกĘบขšอมĎลนšอยจċงนĞćǰPLC มćชŠüยĔนกćรบรรจčขšอมĎลĔน
กćรǰControl ĀčŠนยนตŤ ǰทัĚ งĔนÿŠüนของǰHardware Ēละǰ
Software ทĞćĔĀšมĊǰScan Time ทĊęđรĘüมćกขċĚนǰตอบÿนองđรĘü
ขċĚนǰมĊคüćมÿćมćรถÿĎงกüŠćระบบรĊđลยŤđนČęองจćกมĊฟŦงกŤชัęน
ตŠćงėทĊęมĊ กćรพัฒนćขċĚนอยŠ ćงมćกมćยǰÿćมćรถนĞ ćมć
ประยčกตŤĔชšงćนĕดšĀลćกĀลćยĒละกüšćงขüćง มĊรĎปĒบบทĊę
ĀลćกĀลćยǰÿćมćรถđลČอกĔĀšđĀมćะÿมกับงćนĒละรćคć มĊ
ฟŦงกŤชัęนĔนกćรจัดđกĘบĀรČอถŠćยēอนขšอมĎลงŠćยตŠอกćรĔชšกับงćน
ทĊęซับซšอนǰปรับđปลĊęยนคŠćพćรćมĉđตอรŤĕดšงćนทĊęทĞćตćมลĞćดับ
กŠอนĀลังǰSequence Control ĀมćยถċงǰงćนทĊęทĞćตšองมĊ
ลĞćดับกŠอนĀลังǰđชŠนกćรทĞćงćนของระบบรĊđลยŤ กćรทĞćงćน
ของǰTimer/Counter กćรทĞćงćนของǰP.C.B. Card กćร
ทĞćงćนĔนระบบกċęงอัตēนมัตĉǰĀรČอǰระบบอัตēนมัตĉǰงćนคüบคčม
ÿมัยĔĀมŠǰSophisticated Control đชŠนǰกćรทĞćงćนทćงคณĉต
ýćตรŤǰบüกǰลบǰคĎณǰĀćร กćรคüบคčมĒบบอนćลĘอกǰđชŠน กćร
คüบคčมอčณĀภĎมĉ กćรคüบคčมǰP.I.D. กćรคüบคčมđซอรŤēü
ม อ đต อ รŤ  ก ć รค üบ คč ม ǰStepper-motor, Information 
Handling 
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2.4 กøąบĂกúมǰĒúąǰüćúŤüคüบคčม 
 

 
 

øĎปทĊęǰ7ǰกćøตŠĂüćúŤüúมǰ5/2ǰđขšćกĆบตĆüĀčŠนยนตŤ 
 

กćøđúČĂกüćúŤüúมǰ5/2ǰđขšćกĆบตĆüĀčŠนยนตŤ đนČęĂงจćก
øąบบงŠćยตŠĂกćøĔชšงćนǰคüบคčมǰđกĘบøĆกþćǰĒúąมĊคüćม
ปúĂดภĆยđมČęĂทĞćงćนđกĉนกĞćúĆง 
 

 
 

øĎปทĊęǰ8 กćøÿøšćงตĆüĀčŠนยนตŤตŠĂđขšćกĆบüćúŤüúมǰ5/2ǰđขšćกĆบตĆüĀčŠนยนตŤ 
 
2.5ǰคĞćนüณĀćĒøงขĂงกøąบĂกÿĎบ 
ÿĎตøǰǰF = A x P 
F = Ēøงǰ(มĊĀนŠüยđปŨนǰkg)   
A = พČĚนทĊęĀนšćตĆดขĂงúĎกÿĎบǰ(cm2) 
P = ĒøงดĆนขĂงúมĂĆดǰ(kg/cm2) 
ǰǰǰǰǰǰēดยĒøงขĂงกøąบĂกÿĎบคĞćนüณĕดšจćกคüćมดĆนúมĂĆดǰ
ขนćดพČĚนทĊęĀนšćตĆดขĂงกøąบĂกÿĎบǰĒúąĒøงđÿĊยดทćนขĂง
กøąบĂกÿĎบǰตćมÿĎตøคĞćนüณĀćĒøงขĂงกøąบĂกÿĎบ 
 
2.6 ปŦūมúม 
ปŦūมúมǰĔชšĔนกćøผúĉตúมǰđปŨนตšนǰกĞćđนĉดĒĀúŠงพúĆงงćนĔน
ēคøงกćøคøĆĚงǰนĊĚ 
ǰ 

3. กćøĂĂกĒïïǰ(Concept ĒúąǰSketch design) 
 

 
 

øĎปทĊę 9 กćøĂĂกĒบบǰ(Concept ĒúąǰSketch design) 
 

กćøทĞćงćนขĂงĀčŠนยนตŤđกĘบผúผúĉตทćงกćøđกþตøǰ
มĊĂčปกøณŤĀúĆกǰคČĂǰēมดĎúǰArduino đปŨนตĆüđชČęĂมǰøąĀüŠćง
ĂčปกøณŤภćยนĂกøüมĕปถċงǰPLC ĒúąมĊกćøĒÿดงผúกćø
ทĞćงćนǰขĂงøąบบĀčŠนยนตŤ đกĘบผúผúĉตทćงกćøđกþตøǰ
ทĆĚงĀมดดšüยĀนšćจĂĒÿดงผúĒบบÿĆมผĆÿǰTouch screen ซċęง
มĊกćøǰÿŠงผŠćนขšĂมĎúøąĀüŠćงǰPLC ēดยผŠćนพĂøŤตǰRS485 
đพČęĂÿĆęงงćนĂčปกøณŤภćยĔนĒúąภćยนĂกøąบบǰนĂกจćกนĊĚ
ผĎšจĆดทĞćĕดšทĞćกćøปøąกĂบชĉĚนÿŠüนตŠćงėǰĒยกĂĂกđปŨนÿŠüน
ตŠćงėđพČęĂĔĀšงŠćยตŠĂกćøทดÿĂบ 

 
3.1ǰกćøĂĂกĒบบชĉĚนÿŠüนขĂงĀčŠนยนตŤđกĘบผúผúĉตทćง
กćøđกþตø 
 

 
 

ǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰøĎปทĊęǰ10ǰชĉĚนÿŠüนÿĞćคĆญ 
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มĊรćยละđอĊยดชĉĚนÿŠวนประกอบทĊęÿĞćคĆญ ดĆงนĊĚ 
1) Induction Motor (อĉนดĆกชĆęนǰมอđตอรŤ) 

 

 
 

รĎปทĊęǰ11 อĉนดĆกชĆęนǰมอđตอรŤ 

 
ǰǰǰǰǰมĊĀนšćทĊęขĆบđคลČęอนĀčŠนยนตŤĔนǰĒนวĒกนǰx ซċęงขĆบđคลČęอน
ดš วย ĕฟฟŜ ćǰ220 vac ǰǰĒละมอđตอรŤมĊ ขน ćด ǰ0.35 kW
กระĒÿĕฟǰ1 A ตćมรĎปทĊęǰǰ11 อĉนดĆกชĆęนǰมอđตอรŤǰĀมćยđลขǰ1  
 
2) MC CDPX2N15-150B-F7P cylinder  
 

 
 

รĎปทĊęǰ12 กระบอกÿĎบĒบบÿĕลดŤ 

 
ǰǰǰǰđปŨนกระบอกÿĎบของĒขนĀลĆกǰมĊทĊęĀนšćทĊęǰขĆบđคลČęอนĔนǰ
ĒนวĒกนǰY ตćมรĎปทĊęǰ12 กระบอกÿĎบĒบบÿĕลดŤ Āมćยđลข 2 
 
3) SMC CDPX2N15-25 CYL 

 

 
รĎปทĊęǰ13 กระบอกÿĎบĒบบÿĕลดŤ 

 
ǰǰǰǰǰǰ đปŨนกระบอกÿĎบทĊęมĊĀนšćทĊęยČęนตĆวǰ Gripper ĕป
đกĘบลĎกมะđขČอđทศǰ ตćมรĎปทĊęǰ 13 กระบอกÿĎบĒบบÿĕลดŤǰ
Āมćยđลขǰ5  
 
4) Synchronous Motor & Break  

 

                    
 

รĎปทĊęǰ14 Synchronous Motor & Break 
มĊĀนšćทĊęขĆบđคลČęอนĀčŠนยนตŤĔนĒนวĒกนǰy ขĆบđคลČęอนดšวย

ĕฟฟŜćǰ220ǰvac ขนćดǰ0.35ǰkW  กระĒÿĕฟǰ1ǰǰA รĎปทĊęǰ14
Āมćยđลขǰ4 
5) Pixy 2 CMUcam5 Image Sensor 

 

          
 

ǰǰǰǰǰǰǰǰรĎปทĊęǰ15ǰกลšอง Pixy 

 
ǰǰมĊĀนšćทĊęđปรĊยบđÿมČอนดวงตćของĀčŠนยนตŤตรวจจĆบÿĊตćมทĊę
đรćตĆĚงĕวšǰĕฟđลĊĚยงǰ5 Vdc  รĎปทĊęǰǰ15ǰกลšองǰPixyǰĀมćยđลขǰ6  
  
3.2ǰอčปกรณŤทĊęÿĞćคĆญĔนกćรดĞćđนĉนงćนǰǰ  
 1) Gripper SMC Comparable    
 

     ǰǰǰǰ 
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ǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰ 
ǰøĎปทĊęǰ16ǰĒบบปćกจĆบǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰøĎปทĊęǰ17ǰปćกจĆบ 

 
ǰǰ มĊĀนšćทĊęđปøĊยบđÿมČĂนมČĂทĊęจĆบชĉĚนงćนตćมคĞćÿĆęงขĂง
ĀčŠนยนตŤǰĀúĆงจćกøĆบคŠćจćกǰกúšĂงǰPixyǰ ตćมøĎปทĊęǰǰ16ǰĒบบ
ปćกจĆบǰĒúąǰøĎปทĊęǰǰ17ǰปćกจĆบ 
 
2)ǰēคøงÿøšćงĀúĆกขĂงĀčŠนยนตŤǰ(Body)   
 

             
 

øĎปทĊęǰ18ǰĒบบĒทŠนยċดǰǰǰǰǰǰǰǰǰøĎปทĊęǰ19ǰĒทŠนยċด 
 

ĂĂกĒบบมćĔĀšÿćมćøถøĆบนĚĞćĀนĆกขĂงĒขนขĂง
ĀčŠนยนตŤĕดšĔนขณąทĊęĒขนยČęนĂĂก 

 
3.3ǰกøąบüนกćøทĞćงćน 
 ĒผนภĎมĉǰ(Flowchart) กćøĂĂกĒบบøąบบēปøĒกøม
กćøทĞćงćนǰมĊขĆĚนตĂนǰตćมøĎปทĊęǰ20ǰĒผนภĎมĉกćøทĞćงćน           
                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                  

 
 

ǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰøĎปทĊęǰ20 ĒผนภĎมĉกćøทĞćงćน 
 

ĒผนภĎมĉĕดšĂĂกĒบบøąบบกúšĂงǰøąบบตøüจÿĂบÿĊǰĒÿง
ÿüŠćงǰ øąบบคüćมจĞćǰ øąบบÿĆęงกćøǰ øąบบปøąมüúผúĒúąÿĆęงกćø
ทĞćงćนขĂงĒขนĒúąøąบบมČĂจĆบǰตćมøĎทĊęǰ20ǰĒผนภĎมĉกćøทĞćงćน 
3.4ǰĂĂกĒบบøąบบĕฟฟŜć 
 

 
 

ǰǰǰǰǰǰǰøĎปทĊęǰǰ21 ĒบบĕฟฟŜćคüบคčม 
 

4.ǰกćøóĆฒîćĒúąกćøÿøšćง 
1)ǰตĉดตĆĚงกúšĂงตøüจจĆบüĆตถč 

đúČĂกĔชšกúšĂงǰPixy 2 CMUcam5 Image Sensor 
นĞćĕปตĉดตĆĚงทĊęปúćยĒขนขĂงĀčŠนยนตŤǰ ĀúĆงจćกกดปčśมǰ Start 
ĀčŠนยนตŤจąđøĉęมทĞćงćนđĂงǰ ēดยđคúČęĂนทĊęĕปขšćงĀนšćจนกüŠć
กúšĂงǰ คšนĀćตĞćĒĀนŠงขĂงผúมąđขČĂđทýǰ đมČęĂกúšĂงตøüจพบ
จąÿĆęงĔĀšĀยčดđคúČęĂนทĊęĒúšüจąปøąมüúผúĕดšüŠćǰ üĆตถčทĊęกĞćĀนด
ĕüšĂยĎŠĔกúšĀøČĂĕกúจċงจąÿŠงขšĂมĎúĕปยĆงชčดĒขนǰ đพČęĂÿĆęงĔĀšĒขน
ยČęนĂĂกĕปĀยĉบจĆบผúมąđขČĂđทý 
 

  
øĎปทĊęǰ22ǰกćøđซĘทกúšĂง 

 

đซĘทกúšĂงĔĀšđทĊยบ
กĆบÿĊขĂงมąđขČĂ
đทýǰตćมøĎปทĊęǰ22ǰ
กćøđซĘทกúšĂง 
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2) ÿรšćงรćงđลČęĂนĀčŠนยนตŤ 
ĔนÿŠüนนĊĚผĎšüĉจĆยĕดšนĞćđĀลĘกรćงǰปรąตĎÿĕลดŤทĊęมĊคüćม

ĒขĘงĒรงมćĂĂกĒบบđปŨนรćงปรąคĂงลšĂĒบบĒถüคĎŠทĊęĔชšยċด
จĆบชčดĒขนĀยĉบจĆบทĊęมĊขนćดนĚĞćĀนĆกมćกǰมĊขนćดคüćมยćüǰ2ǰ
đมตรĒลąมĊคüćมกüšćงǰ3.5ǰđซนตĉđมตรǰǰĒลšüĔชšมĂđตĂรŤǰDc 
24V มćđปŨนตĆüขĆบđคลČęĂนตĉดตĆĚงĕüšทĊęฐćนดšćนลŠćงĒลąทดรĂบ
ดšüยÿđตĂรŤǰ2ǰǰตĆüĀนšćĀลĆงĔชšēซŠǰđบĂรŤǰ35ǰđปŨนตĆüปŦũนนĞćพć
ชčดĒขนĀยĉบจĆบđดĉนĀนšćถĂยĀลĆงดšüยกćรÿĆęงจćกกลšĂง
ตรüจจĆบüĆตถčถšćตรüจจĆบđจĂจąĀยčดถšćĕมŠđจĂกĘจąđคลČęĂนทĊęǰ
ĕปđรČęĂยėǰจนÿčดรćงĒลšüจąถĂยกĆบมćยĆงจčดđรĉęมตšนĔĀมŠǰตĆü
ฐćนÿćมćรถđคลČęĂนยšćยĕดšǰÿąดüกมĊกćรตĉดลšĂĕüšǰ4ǰจčดǰǰดĆง
รĎปทĊęǰǰ23ǰกćรปรąกĂบรćงđลČęĂนĒลąลšĂ 

 

 
 

รĎปทĊęǰ23ǰกćรปรąกĂบรćงđลČęĂนĒลąลšĂ 
 
3)ǰปรąกĂบชčดตĆüĀčŠนยนตŤ 
 

ǰǰǰǰǰǰǰǰǰ 
ǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰ 

รĎปทĊęǰ24 ปรąกĂบĒขนĀčŠนยนตŤ 
 

ǰǰ ÿŠ üนขĂงรąบบชč ด ตĆ üĀčŠ น ยนตŤ ǰผĎš üĉ จĆ ย ĕดš นĞ ćǰ
Cartesian (Gantry) Robot đขšćมćĔชšĔนกćรĂĂกĒบบกćร
ĀยĉบđกĘบลĎกมąđขČĂđทýǰซċę งǰCartesian (Gantry) Robot 
đปŨนĀčŠนยนตŤǰ3ǰĒกนēดยจąĔชšมĂđตĂรŤǰStepper Motor  

đปŨนตĆüขĆบđคลČęĂนǰขċĚนลงĔนĒนüดĉęงǰĒลąĔชšลมđปŨนตĆüดĆนชčด
ĒขนยČดđขšćĂĂกǰǰēดยจąüćงตĆüǰRobot ĕüšกċęงกลćงขĂงชčดขĆบ
đคลČęĂนทĊęĕดšทĞćกćรĂĂกĒบบđพČęĂทĊęจąĔĀšǰRobot รĆบĒรงĕดš
đมČęĂมĊกćรđคลČęĂนตĆüĒลąยČęนĒขนĂĂกĕปđกĘบลĎกมąđขČĂđทýǰǰǰ 
ǰ4)ǰกćรตĉดตĆĚงǰGripper Robot đกĘบลĎกมąđขČĂđทýǰǰ 
ǰทĞćกćรตĉดตĆĚงǰGripper ĕüšปลćยÿčดขĂงĒขนĀčŠนยนตŤĔชšĒรงลม
ĂĆดจćกǰAir compressor đปŨนตĆüทĞćĀนšćทĊęดĆนĔĀšĀčบđขšćĂĂก
đมČęĂđจĂลĎกมąđขČĂđทýทĊęตšĂงกćรđกĘบǰ ǰ ดĆงรĎปทĊęǰ 25ǰ กćรตĉดตĆĚงǰ
Gripper 
 

ǰ ǰ 
ǰǰǰǰǰǰǰǰ 

รĎปทĊęǰ25ǰกćรตĉดตĆĚงǰGripper 
 

5)ǰกćรปรąกĂบชčดคüบคčมกćรทĞćงćนขĂงรąบบĀčŠนยนตŤ 
ปรąกĂบĕปดšüยตĎšคĂนēทรลĒลąĂčปกรณŤภćยĔนทĊę

ĔชšđปŨนตĆüคüบคčมǰชčดคĞćÿĆęงตŠćงėทĊęĂยĎŠขšćงĔนǰปรąกĂบĕปดšüยǰ
บĂรŤดǰArduino  MEGA2560 R3 Power supply 12vdc, 
24vdc Relay Module ĒลąǰปŜĂงกĆนคüćมđÿĊยĀćยทĊęĂćจ
đกĉดจćกนĚĞćĀรČĂĂćกćýตĎšคĂนēทรลจąตĉดĂยĎŠทĊęจčดđรĉęมตšนǰStart 
 

 
 

øĎðทĊęǰ26 ตĎšĕฟฟŜćคüบคčม 
 

6)ǰตĉดตĆĚงรąบบกćรทĞćงćนดšüยลมǰAir compressor 
กćรĔชšลมĂĆดđขšćมćชŠüยĔนกćรทĞćงćนขĂงǰĒขน

ĀčŠนยนตŤĔĀšมĊปรąÿĉทธĉภćพĔนกćรทĞćงćนทĊęรüดđรĘüǰซċęงĕดšนĞćǰAir 
compressor มćđปŨนĒĀลŠงจŠćยลมÿŠงมćยĆงชčดĒขนĔĀšđลČęĂน
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đขšćĂĂกĕดšĒลąมČĂจĆบǰGripper ĀčบđขšćĂĂกǰēดยĕดšđลČĂกĔชšǰ
Air  compressor ขĂงรčŠนǰZAPP ถĆงบรรจčขนćดǰ25 ลĉตรǰ 
7)ǰกćรตĉดตĆĚงǰREGULATOR    

กćรตĉดตĆĚงǰREGULATOR ยĊęĀšĂǰ SMC รčŠนǰIR2000-

02BG đพČęĂđพĉęมควćมĒมŠนยĞćĒลąลดควćมดĆนวćลŤวรąบบนĉว
ĒมตĉกĒลšวจŠćยลมĕปยĆงǰSOLENOID  VALVE 5/2 DC 24 

Vdc รčŠนǰCKD 4GB119-E02H đพČęĂจąจŠćยลมĕปยĆงชčดĒขนǰ 
Gripper ĒลąǰHopper ดĆงĒÿดงĔนรĎปทĊęǰ27ǰชčดปรĆบĒรงดĆน
ลมǰĒลąǰǰรĎปทĊęǰ28ǰชčดวćลŤวลมǰ5/2 DC 24 Vǰǰǰ 

 

    
 

รĎปทĊęǰ27ǰชčดปรĆบĒรงดĆนลมǰǰǰǰǰǰǰǰรĎปทĊęǰ28ǰชčดวćลŤวลม 

 
5.ǰกćøìดÿĂïĀčŠî÷îตŤđกĘïñúöąđขČĂđìý 
1)ǰกćรทดÿĂบนĊĚĕดšĔชšēมดĎลกลšĂงǰPixy đพČęĂđปŨนดวงตćĔนกćร
คšนĀćĒลąǰตรวจจĆบวĉđครćąĀŤตĞćĒĀนŠงขĂงผลมąđขČĂđทýđพČęĂ
ĒÿดงđปŨนคŠćĒกนǰX Y Z ǰĔĀšกĆบĀนŠวยปรąมวลผลǰArduino 

ēดยกćรđชČęĂมตŠĂจćกคĂมพĉวđตĂรŤĕปยĆงǰēมดĎลกลšĂงĒลšว
จćกนĆĚนđปŗดēปรĒกรมǰPixy đพČęĂทĞćกćรปรĆบđทĊยบÿĊขĂง
มąđขČĂđทýǰดĆงรĎปทĊęǰ29ǰกćรตĆĚงคŠćรąยąชĉĚนงćน, รĎปทĊęǰ30 ตĆĚง
คŠćชĉĚนงćน Ēลą รĎปทĊęǰ31 ตĆĚงคŠćกลšĂง 
 

 
 

รĎปทĊęǰ29ǰกćรตĆĚงคŠćรąยąชĉĚนงćน 

 

 
 

รĎปทĊęǰ30 ตĆĚงคŠćชĉĚนงćน 

 

กćรตĆĚงคŠćกลšĂงēปรĒกรมǰPixy ปรĆบรąดĆบควćมชĆดǰ
ปรĆบควćมÿวŠćงขĂงēมดĎลกลšĂงǰภćพทĊęĂĂกมćขċĚนĂยĎŠกĆบผĎšĔชš
đปŨนคนกĞćĀนด 

 

 
 

รĎปทĊęǰ31 ตĆĚงคŠćกลšĂง 

 

2)ǰกćรทดÿĂบกćรđคลČęĂนทĊęขĂงĀčŠนยนตŤĔนĒนวĒกนǰX Y Z 

ก)ǰกćรทดÿĂบกćรđคลČęĂนทĊęขĂงĀčŠนยนตŤĔนĒนวĒกนǰX  

đปŨนกćรđคลČęĂนทĊęĕปĔนĒนวรćบđพČęĂđปŨนกćรคšนĀćผลขĂง
มąđขČĂđทýĔนǰรąยąǰ1.0 đมตรǰĕป-กลĆบǰดĆงรĎปทĊę 32 ทดÿĂบ
รąยąĀยĉบĒกนǰX 

 

ǰ 
 
ǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰǰรĎปทĊęǰǰ32ǰทดÿĂบรąยąĀยĉบĒกนǰX 

 

ř.Ř Áมต¦ 
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ข)ǰกćøทดÿĂบกćøđคúČęĂนทĊęขĂงĀčŠน÷นตŤĔนĒนüĒกนǰY  
đปŨนกćøทดÿĂบกćøđคúČęĂนทĊęǰđขšć-ĂĂกǰขĂงĒขนđกĘบöąđขČĂ
đทýซċęงöĊĂ÷ĎŠǰ2ǰชŠüงกćøđคúČęĂนทĊęēด÷ชŠüงĒøกจąđปŨนÿŠüนขĂง
ĒขนđกĘบชŠüงทĊęĂ÷ĎŠตĉดกĆบชčดđคúČęĂนทĊęซċęงจąÿćöćøถ÷ČดĂĂกĕดšǰ
đöČęĂ÷ČดĂĂกจąöĊคüćö÷ćüÿĎงÿčดǰ0.67ǰđöตøǰĒúąชŠüงทĊęÿĂงจą
đปŨนĒขนđกĘบÿŠüนปúć÷ซċęงĒขนđกĘบÿŠüนปúć÷นĊĚǰทĊęปúć÷ขĂง
ĒขนđกĘบจąตĉดĂčปกøณŤทĊę đปŨนตĆüđกĘบผúöąđขČĂđทýĒúąทĊę
øĂงøĆบผúöąđขČĂđทýĀúĆงจćกđกĘบĂĂกจćกตšนĒúšüǰĒขนđกĘบ
ÿŠüนปúć÷ÿćöćøถ÷ČดĂĂกĕดšǰđöČęĂ÷ČดĂĂกจąöĊคüćö÷ćüÿĎงÿčดǰ
0.80ǰđöตøดĆงøĎปทĊęǰ33 ทดÿĂบกćøจĆบชĉĚนงćนจøĉงĒกนǰY 
 

 
 

øĎปทĊęǰ33ǰทดÿĂบกćøจĆบชĉĚนงćนจøĉงĒกนǰY 
 
ค)ǰกćøทดÿĂบกćøđคúČęĂนทĊęขĂงĀčŠน÷นตŤĔนĒนüĒกนǰZ  
đปŨนกćøđคúČęĂนทĊęǰขċĚน-úงǰĔนĒนüดĉęงǰกćøđคúČęĂนทĊęĔนĒนüĒกน
นĊĚจąทĞćĔĀšĀčŠน÷นตŤÿćöćøถđกĘบผúöąđขČĂđทýทĊęĂ÷ĎŠĔนคüćöÿĎง
ทĊęĒตกตŠćงกĆนĕดšēด÷คüćöÿĎงทĊęขċĚนÿĎงÿčดĂ÷ĎŠทĊęǰ0.93ǰđöตøǰจćก
พČĚนดĉนĒúąตęĞćÿčดจąĂ÷ĎŠทĊęǰ0.9ǰđöตøǰจćกพČĚนดĉนǰดĆงøĎปทĊęǰ34ǰ
ทดÿĂบกćøđคúČęĂนทĊęǰขċĚน-úง ĒกนǰZ 
 

 
 

øĎปทĊęǰ34ǰทดÿĂบกćøđคúČęĂนทĊęǰขċĚน-úงǰĒกนǰZ 
 
6. ñúกćøüĉจĆ÷ǰ(Results)ǰ 
จćกผúกćøüĉจĆ÷พบüŠćกćøöĂงđĀĘนขĂงĀčŠน÷นตŤöĊขšĂจĞćกĆด
Āúć÷Ă÷ŠćงǰđชŠนǰ 
1) ĒÿงǰĔนกćøöĂงđĀĘนúĎกöąđขČĂđทýนĆĚนจĞćđปŨนจąตšĂงöĊĒÿง
ทĊęđĀöćąÿöถšćĒÿงนšĂ÷จนđกĉดĕปจąทĞćĔĀšđกĉดđงćĒúąทĞćĔĀš

đกĉดคüćöคúćดđคúČęĂนǰกúšĂงจąöĂงđĀĘนđงćจąคĉดüŠćöĊผú
öąđขČĂđทý  
2) úöǰĔนøąบบนĉüĒöตĉกÿŤจąคüบคčöตĞćĒĀนŠงĔนกćøĀ÷ĉบúĎก
öąđขČĂđทýคúćดđคúČęĂนđúĘกนšĂ÷ 
3)ǰผúกćøพĆฒนćตšนĒบบ 
จćกกćøพĆฒนćตšนĒบบพบüŠćจąตšĂงđพĉęöกúšĂงĂĊกĀúć÷ตĆü
đพČęĂชŠü÷ĔนกćøöĂงđĀĘนĒúąกĞćĀนดøą÷ąǰตĞćĒĀนŠงĔĀšöĊคüćö
ĒöŠน÷ĞćǰĒúąกćøปøąöüúผúดšćนĒÿงทĊęöĊกćøผĆนĒปøǰทĞćĔĀš
กćøปøąöüúผúĔชšđüúćöćกขċĚนǰĒúąöĊคüćöผĉดพúćดĔนกćø
ปøąöüúผúĔนจĆงĀüąทĊęĒÿงĕöŠđพĊ÷งพĂ 
 
7.ǰñúกćøìéÿĂïđüúćĔîกćøđกĘïñúöąđขČĂđìý 
 ตćøćงĒÿดงđüúćกćøปฏĉบĆตĉงćนขĂงĀčŠน÷นตŤĔนกćø
đกĘบผúöąđขČĂđทýǰ15 øĂบ ผúทĊęĕดšöĊดĆงนĊĚ 
 
ตćøćงทĊęǰ3ǰผúกćøทดÿĂบกćøทĞćงćน  
คøĆĚงทĊę øą÷ąทćงĒกนǰ

x (mm) 
øą÷ąทćงĒกนǰz 

(mm) 
đüúćทĊęĔชšđกĘบ 
(üĉนćทĊ) 

1 280 130 2.44 
2 280 150 2.41 
3 270 150 2.34 
4 262 150 2.37 
5 278 130 2.22 
6 235 120 2.33 
7 262 128 2.32 
8 263 120 2.24 
9 265 123 2.25 
10 264 123 2.24 
11 255 110 2.25 
12 266 100 2.18 
13 262 107 2.07 
14 270 100 2.70 
15 265 103 2.86 

 
8.ǰÿøčðñúกćøìéúĂง 

กćøĂĂกĒบบĒúąÿøšćงĀčŠน÷นตŤǰทĊęĔชšøąบบกćø
öĂงđĀĘนผŠćนกúšĂงǰPixy ēด÷ทĞćกćøĂĂกĒบบĔĀšÿćöćøถøąบč
ÿĊขĂงöąđขČĂđทýĒúąตĞćĒĀนŠงขĂงöąđขČĂđทýĕดšǰēด÷ĔชšคĞćÿĆęง
จćกǰArduino ผŠćนĀนšćจĂǰTouch screen đพČęĂĕปÿĆęงกćøĔĀš

0.80 Áมตร 
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ĒขนกúทĞćงćนตćöทĊęĕดšđขĊ÷นēðøĒกøöĕüšǰ 
 จćกกćøทดúĂงĔĀšĀčŠน÷นตŤđกĘบöąđขČĂđทýทĆĚงǰ15ǰ
คøĆĚงจąđĀĘนĕดšüŠćกćøĔชšđüúćĔนกćøǰÿĒกนĀćตĞćĒĀนŠงขĂงกćø
ðøąöüúñúĒúąđüúćĔนกćøđกĘบöąđทýนĆĚนขċĚนĂ÷ĎŠกĆบðŦจจĆ÷
ขĂงĒÿงđðŨนĀúĆกǰกúšĂงจąÿćöćøถตøüจจĆบÿĊĕดšดĊจąตšĂงöĊคŠć
ĒÿงÿüŠćงทĊęđĀöćąÿöǰดĆงนĆĚนđüúćทĊęกúšĂงจąÿćöćøถÿĒกนĀć
úĎกöąđขČĂđทýĕดšดĊตĆĚงĒตŠđüúćǰ08.00ǰıǰ17.00ǰน.ǰถšćชŠüงđüúć
ĀúĆงจćกนĆĚนจąตšĂงĔชšĕôÿŠĂงÿüŠćงđóĉęöǰคŠćđฉúĊę÷Ēกนǰx = 251ǰ
öĉúúĉđöตøǰคŠćđฉúĊę÷ĒกนǰZ = 122.94ǰöĉúúĉđöตøǰคŠćđฉúĊę÷Ĕน
กćøđกĘบǰ1ǰคøĆĚงตŠĂǰ1ǰúĎกǰ=ǰ2.348ǰüĉนćทĊǰĒúąĕดšทøćบถċง
øąบบกćøทĞćงćนตŠćงėǰขĂงĀčŠน÷นตŤ 
 
กĉตตĉกøøöðøąกćý 

ēคøงกćøนĊĚđðŨนÿŠüนĀนċęงขĂงกćøýċกþćĔนĀúĆกÿĎตø
üĉýüกøøöýćÿตøบĆณฑĉตǰซċęงñĎšđขĊ÷นขĂขĂบóøąคčณǰñý.ÿĀ
øĆตนŤǰǰüงþŤýøĊþą ñý.ชćนนทŤǰöĎúüøøณǰĒúąǰĂ.ÿöõóǰทĉö
ดĉþฐŤǰĂćจćø÷ŤทĊęðøċกþćทĊęĔĀšคĞćĒนąนĞćĔนกćøดĞćđนĉนēคøงกćøǰ
ĒúąชŠü÷ĔĀšēคøงกćøนĊĚÿĞćđøĘจĕดšดšü÷ดĊ 
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