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บทคัดยอ 
งานวิจัยนี้เปนการออกแบบและสรางหุนยนตเก็บเกี่ยวผลผลิตมะเขือเทศ โดยระบบควบคุมอาดูอิโน (Arduino) เปนการ
ทํางานรวมกับกลองถายภาพพิกซี่ (Pixy) ซึ่งมีหนาท่ีชวยในการตรวจจับความสวางแสงและสี ใหระบบทํางานมองเห็นวัตถุ
การระบุตําแหนงและคัดแยกสโีดยจําลองสีของมะเขือเทศ หุนยนตที่พัฒนาขึ้นเปนตนแบบสําหรับทดลองเก็บเกี่ยวผลผลิต
ในปริมาณที่รวดเร็วกวาการเก็บเกี่ยวดวยมือของคนงาน หุนยนตมีระบบควบคุมแขนกลเคลื่อนที่ได 3 แนวแกน เปน
โปรแกรมระบบสั่งการผานบอรดอาดูอิโนโดยใหกลองพิกซี่ทําหนาที่สแกนหาวัตถุเปาหมายตามระบบประมวลผล ที่มี
หนวยความจําจากการบันทึกไวในการทํางานหุนยนตจะประมวลผลเพื่อกําหนดตําแหนงของวัตถุและสั่งการใหระบบ
มอเตอรควบคุมแขนกลทํางานตามคําสั่ง ผลการทดลองปรากฎวา การทํางานของกลองสามารถตรวจจับวัตถุไดแมนยํา 
สามารถเก็บเกี่ยวมะเขือเทศที่ตําแหนงแตกตางกันไดในระยะความสูงจากพื้นดินและรัศมีการทํางานของหุนยนตไดตาม
ตองการ 
คําหลัก:  หุนยนต, เก็บเกีย่วผลไม, มะเขือเทศ, ระบบอาดูอิโน, กลองพิกซี่, ทดแทนแรงงาน 

 

 

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. บทนํา (Introduction) 

ประชากรมีการบริโภคอาหารเพิ่มขึ้น โดยเฉพาะ
ผลผลิตดานการเกษตรมีอัตราสวนดานความตองการบริโภค
และความปลอดภั ย เพิ่ มขึ้น  ผลผลิตจากการเกษตร
โดยเฉพาะ ผลไม พืช ผักชนิดตางๆ ที่มีการเพาะปลูก ใน
กลุมพืชสวนครัว อาทิ พริก มะเขือ แตงกวา ถั่วชนิดตางๆ 
มะเขือเทศ และพืชที่ตองใชนั่งรานค้ํายันลําตนหรือเถาเกาะ
เกี่ยวขึ้นแนวสูงเพื่อเก็บเกี่ยวผลผลิตไดงาย โดยมีการ
เพาะปลูกเปนแปลงขนาดใหญขึ้น แตการเก็บเกี่ยวผลผลิต
ดังกลาวหาแรงงานไดยากเนื่องจากมีแรงงานนอยลง และ
ตนทุนคาแรงงานสูงขึ้นโดยลําดับ โดยเฉพาะการผลิตมะเขือ
เทศมีสถิติการผลิตสูงขึ้น ดังตารางที่ 1 สถิติการผลิตมะเขือ
เทศ 

 
ตารางที่ 1 สถิติการผลิตมะเขือเทศ 

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

พืนทีเพาะปลูก/ไร่

พืนทีเกบ็เกียว/ไร่ 20,172 33,024

14,621

13,739

2,454

82,126 114,803 35,878

10,228

ผลผลิตรวม/ตนั

ผลผลิตเฉลีย(กก/ไร่) 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

 
ที่มา: สํานักงานเศรษฐกิจการเกษตร พ.ศ. 2560 
 
 จากตารางที่  1 ผลผลิตมะเขือเทศ ในป  พ.ศ. 
2558, พ.ศ. 2559 และ พ.ศ. 2560 โดยมีจํานวนผลผลิตรวม
เพิ่มขึ้นจาก 114,803 ตัน, 118,650 ตัน และ 122,593 ตัน 
ตามลําดับ 
 

ตารางที่ 2 ตนทุนการผลิตมะเขือเทศ / ป 2561  
ตนทุนการผลิต 1 ไร(บาท/ไร) ผลตอบแทน ป 2561 

คาเมลด็พันธุ 700 บาท 
คาไถเตรียมดิน 700 บาท 

คาปุย 3,000 บาท 
คาปองกันศัตรูพืช 1,000 บาท 

คาทําคาง 2,000 บาท 
คาปลูกดูแลรักษา 1,500 บาท 
คาแรงเก็บเกีย่ว 1,500 บาท 

รวมตนทุนการผลิต 10,400 บาท 
ผลตอบแทน (บาท/ไร) 17,400 บาท 

ที่มา: กลุมสงเสริมและพัฒนาการผลิตสํานักงานเกษตร (2561) 
 
 การเก็บเกีย่วมะเขือเทศมีขอจํากัดดานสภาพแวดลอม
ของมะเขือเทศ บางพื้นที่เกิดการระบาดของโรคและแมลง 
ทําใหมีตนทุนสูง  การบริโภคมะเขือเทศสดและแปรรูปเพิ่ม
สูงขึ้น คาจางแรงงานสูง และเกษตรกรไมมีทุนที่จะจาง
แรงงาน เกษตรกรที่ปลูกมะเขือเทศสวนใหญไมไดปฏิบัติ
ตามกระบวนการผลิตเกษตรที่เหมาะสม (GAP)  เนื่องจาก
เกษตรกรเห็นวามีวิธีการปฏิบัติที่ยุงยากและมีพื้นที่การผลิต
จํานวนมาก ปญหาการขาดแคลนแรงงานในการเก็บเกี่ยว 
พบในทุกพื้นที่ เนื่องจากเมื่อถึงฤดูกาลเก็บเกี่ยว ผลผลิตจะ
ออกมาเปนจํานวนมากและออกในเวลาไลเลี่ยกันเกษตรกร
ตองเก็บผลผลิตในชวงที่ ผลผลิตมีสีชมพูออน ซึ่งเปนที่
ตองการของตลาด หากลาชาผลผลิตจะสุกมากขึ้น ทําให
ระยะเวลาในการเก็บรักษาสั้นลง ไมเปนท่ีตองการของตลาด 
อีกทั้งเกษตรกรบางรายตองเก็บผลผลิตทุกวันเนื่องจากปลูก
ในพื้นที่ ใหญ  (พื้นที่ปลูกมากที่สุด 53 ไร ) เมื่อมีความ
ตองการจางแรงงานสูงทําใหราคาคาจางสูงตามไปดวย
เกษตรกรบางรายตองยอมเก็บผลผลิตใหชาลง เนื่องจาก
แรงงานไมเพียงพอ พบวาในพื้นที่อําเภอปากชอง ตองจาง 
แรงงานตางดาว ทําใหตองมีเครื่องจักรเขามาทดแทน
แรงงาน  หุนยนต Grow ออกแบบและผลิตโดย Meto 
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Motion เปนบริษัท  Start Up อุตสาหกรรมเกษตรใน
โรงเรือน 

เครื่องจักรที่ ใช ในการ เก็บ เกี่ยวมะเขือ เทศมี
ขอจํากัดในการใชงาน เชน ผลของมะเขือเทศจะตองสุก
พรอมกันเกือบทั้งหมดทําใหเครื่องจักรในการเก็บเกี่ยวนั้น
จะตองเกี่ยวตนมะเขือออกทั้งตนและลําเลียง ทําใหเศษดิน
ติดมากับผลของมะเขือเทศ จึงทําใหเสียเวลาในการคัด
มะเขือเทศซึ่งใชเวลานาน ตามรูปที่ 1 การใชแรงงานในการ
เก็บเกี่ยวทั่วไปและการผลิตมะเขือเทศแปรรูป 

  

 
 

รูปที ่1 การใชแรงงานในการเก็บเกีย่วทัว่ไปและการผลิตมะเขือเทศ
แปรรูปประจําปในแคลิฟอรเนีย, 1960 - 1997 

ที่ มา: THE STATUS OF LABOR-SAVING MECHANIZATION IN 
U.S. FRUIT AND VEGETABLE 

 
รูปที่ 1 แสดงถึงจํานวนคนงานที่ลดลงของแรงงานใน การ
เก็บเกี่ยวมะเขือเทศในการใชเครื่องจักรในการเก็บเกี่ยวใน
ประเทศสหรัฐอเมริกาในป ค.ศ.1960-2000 บริษัท Pik Rite 
เปนผูนําในการคิดคนและผลิตรถเกี่ยวขาว  สําหรับรถ
แทรก เตอรผล ไม ขน าด เล็ กและการ เก็ บ เกี่ ย วผั ก ใน
สหรัฐอเมริกา ตะวันตกตอนกลางและตะวันออก ผูกอตั้ง 
บริษัทสรางเครื่องเก็บมะเขือเทศดวยกลไกครั้งแรกของเขาซึ่ง
เริ่ม เก็บ เกี่ยวในป  1983 และหลังจากสามปที่ ไดมีการ
ปรับปรุงและทดสอบ จึงทําใหยอดขายเพิม่ขึ้นในป 1986      
 

 
 

รูปที่ 2 เครื่องจักรเก็บมะเขือเทศ Rite Pik 
ที่มา: The magazine of foods 

 
เครื่องรุน 190 มีกําลังการผลิตสูง 30 ถึง 40 ตัน

ตอ ช่ัวโมงเครื่องเก็บ เกี่ยวแบบใชรถลากที่มีการหมุน  
ดานขางระบบเครื่องปนแปรงเดี่ยว เครื่องนี้มีเครื่องคัดเเยก
สีแสงความเร็วสูงท่ีมีการระเบิดของอากาศเปนตัวชวยในการ
แยกมะเขือเทศสุกจากผลสีเขียวและช้ินสวนของสิ่งสกปรก 
คาใชจายของเครื่องนี้คือ $150,000 - $160,000 และมีอายุ
การทํางาน 12-15 ป เครื่องเก็บเกี่ยวมะเขือเทศ Rite Pik 
ใชในอินเดียนา มิชิแกน โอไฮโอ และเพนซิลเวเนีย ที่ตนทุน
การเก็บเกี่ยวประมาณ $48 ตอตันสูงกวาคาใชจาย $28 ตอ
ตัน 

โครงงานนี้ มี เปาหมายในการพัฒนาหุนยนต 
สําหรับประยุกตการทํางานกับการเก็บเกี่ยวผลผลิตทาง
การเกษตร โดยการจําลองใชกับการเก็บเกี่ยวมะเขือเทศ ท่ีมี
สีแดง (มะเขือเทศสุกพรอมเก็บ) โดยออกแบบใหทํางาน 3 
แนวแกน หุนยนตจะหยิบจับลูกมะเขือเทศจากตนแลววาง
ลงในภาชนะท่ีกําหนด  
 
2. แนวคิดในการพัฒนาหุนยนตเก็บเกี่ยวมะเขือเทศ 
2.1 แนวความคิด 
 

 
 

รูปที่ 3 รูปแบบของ Cartesian Robot 
ที่มา: สารานุกรมไทยสําหรับเยาวชนฯ เลมที่ 11 เร่ืองที่ 7 

 
 การนําหุนยนตแบบ 3 แกนที่เคลื่อนที่แบบเชิงเสน
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(Prismatic) หุนยนตชนิดนี้มีโครงสรางแข็งแรงตลอดแนว
การเคลื่อนท่ีเหมาะสําหรับงานเคลื่อนยายสิ่งของที่มีน้ําหนัก
มาก (Pick-and-Place) เชน ลําเลียงช้ินงานเขาเครื่องจักร 
(Machine loading) จัดเก็บช้ินงาน (Stacking) และงาน
ประกอบ (Assembly) ที่ไมตองการเขาถึงในลักษณะที่มีมุม
หมุนประกอบ อุปกรณอิเล็กทรอนิกส และงานทดสอบตางๆ 
 
2.2 Pixy โมดูลกลองตรวจจับสีและวัตถ ุ
 เป น ก ล อ งต ร ว จ จั บ สี เ ช่ื อ ม ต อ เข า กั บ บ อ ร ด
ไมโครคอนโทรลเลอรไดทั้ง Arduino สําหรับกลองแยกสี 
เปนโมดูลกลองตรวจจับแยกแยะวัตถุดวยสี ARM 32 บิต 2 
แกน (dual core) เบอร  LPC4330 ความเร็ว 204 MHz 
และความเร็วในการตรวจจับภาพ 50 เฟรมตอวินาที 
ตรวจจับสีที่ตองการไดพรอมกัน 7 สี และแยกแยะวัตถุได 
100 ช้ิน มีพอรต SPI เช่ือมตอคอมพิวเตอรผานพอรต USB 
เพื่อแสดงผลภาพและตั้งคา โดยทํางานรวมกับซอฟตแวร 
Pixy Mon v2 

 
รูปที่ 4 แสดงจุดตางๆและพอรต USB 

ที่มา: Pixy โมดูลกลองตรวจจบัสีและวัตถุ Schematic › PDF › PIXY 
 
2.3 บอรด Arduino 
 จุดเดนที่ทําใหบอรด Arduino เปนที่นิยมนํามาใช
เพราะสามารถควบคุมไดงายและเช่ือมตอกับกลอง Pixy 
Open Hardware ทําใหผูใชสามารถนําบอรดไปตอยอดใช
งานไดหลายดาน ราคาไมแพงงายตอการพัฒนา มีรูปแบบ
คําสั่งพื้นฐานไมซับซอน 
 

 
 

รูปที่ 5 บอรด Arduino 

 

 
รูปที่ 6 บอรด Arduino ตอเขากับ PLC 

โดยการใชโปรแกรม Arduino สําหรับ interface 
กับ PLC เนื่องจาก Microcontroller Arduino มีพื้นที่ ใน
การเก็บขอมูลนอยจึงนํา PLC มาชวยในการบรรจุขอมูลใน
การ Control หุนยนต  ทั้ งในสวนของ Hardware และ 
Software ทําใหมี Scan Time ที่เร็วมากขึ้น ตอบสนองเร็ว
ขึ้น มีความสามารถสูงกวาระบบรีเลยเนื่องจากมีฟงกช่ัน
ตางๆที่มี การพัฒนาขึ้นอย างมากมาย สามารถนํ ามา
ประยุกตใชงานไดหลากหลายและกวางขวาง มีรูปแบบที่
หลากหลาย สามารถเลือกใหเหมาะสมกับงานและราคา มี
ฟงกช่ันในการจัดเก็บหรือถายโอนขอมูลงายตอการใชกับงาน
ที่ซับซอน ปรับเปลี่ยนคาพารามิเตอรไดงานที่ทําตามลําดับ
กอนหลัง Sequence Control หมายถึง งานที่ทําตองมี
ลําดับกอนหลัง เชนการทํางานของระบบรีเลย การทํางาน
ของ Timer/Counter การทํางานของ P.C.B. Card การ
ทํางานในระบบกึ่งอัตโนมัติ หรือ ระบบอัตโนมัติ งานควบคุม
สมัยใหม Sophisticated Control เชน การทํางานทางคณิต
ศาตร บวก ลบ คูณ หาร การควบคุมแบบอนาล็อก เชน การ
ควบคุมอุณหภูมิ การควบคุม P.I.D. การควบคุมเซอรโว
ม อ เต อ ร  ก า รค วบ คุ ม  Stepper-motor, Information 
Handling 
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2.4 กระบอกลม และ วาลวควบคมุ 
 

 
 

รูปที่ 7 การตอวาลวลม 5/2 เขากับตัวหุนยนต 
 

การเลือกวาลวลม 5/2 เขากับตัวหุนยนต เนื่องจาก
ระบบงายตอการใชงาน ควบคุม เก็บรักษา และมีความ
ปลอดภัยเมื่อทํางานเกินกําลัง 
 

 
 

รูปที่ 8 การสรางตัวหุนยนตตอเขากับวาลวลม 5/2 เขากบัตัวหุนยนต 
 
2.5 คํานวณหาแรงของกระบอกสูบ 
สูตร  F = A x P 
F = แรง (มีหนวยเปน kg)   
A = พื้นที่หนาตัดของลูกสูบ (cm2) 
P = แรงดันของลมอัด (kg/cm2) 
      โดยแรงของกระบอกสูบคํานวณไดจากความดันลมอัด 
ขนาดพื้นที่หนาตัดของกระบอกสูบ และแรงเสียดทานของ
กระบอกสูบ ตามสูตรคํานวณหาแรงของกระบอกสูบ 
 
2.6 ปมลม 
ปมลม ใชในการผลิตลม เปนตน กําเนิดแหลงพลังงานใน
โครงการครั้ง นี ้
  

3. การออกแบบ (Concept และ Sketch design) 
 

 
 

รูปที่ 9 การออกแบบ (Concept และ Sketch design) 
 

การทํางานของหุนยนตเก็บผลผลิตทางการเกษตร 
มีอุปกรณหลัก คือ โมดูล Arduino เปนตัวเช่ือม ระหวาง
อุปกรณภายนอกรวมไปถึง PLC และมีการแสดงผลการ
ทํางาน ของระบบหุนยนต เก็บผลผลิตทางการเกษตร 
ทั้งหมดดวยหนาจอแสดงผลแบบสัมผัส Touch screen ซึ่ง
มีการ สงผานขอมูลระหวาง PLC โดยผานพอรต RS485 
เพื่อสั่งงานอุปกรณภายในและภายนอกระบบ นอกจากนี้
ผูจัดทําไดทําการประกอบช้ินสวนตางๆ แยกออกเปนสวน
ตางๆเพื่อใหงายตอการทดสอบ 

 
3.1 การออกแบบช้ินสวนของหุนยนตเก็บผลผลิตทาง
การเกษตร 
 

 
 

           รูปที ่10 ชิ้นสวนสําคัญ 
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มีรายละเอียดชิ้นสวนประกอบท่ีสาํคัญ ดังนี ้
1) Induction Motor (อินดักช่ัน มอเตอร) 

 

 
 

รูปที่ 11 อินดักชั่น มอเตอร 

 
     มีหนาที่ขับเคลื่อนหุนยนตใน แนวแกน x ซึ่งขับเคลื่อน
ด วย ไฟฟ า 220 vac   และมอเตอรมี ขน าด  0.35 kW
กระแสไฟ 1 A ตามรูปที่  11 อินดักช่ัน มอเตอร หมายเลข 1  
 
2) MC CDPX2N15-150B-F7P cylinder  
 

 
 

รูปที่ 12 กระบอกสูบแบบสไลด 

 
    เปนกระบอกสูบของแขนหลัก มีที่หนาท่ี ขับเคลื่อนใน 
แนวแกน Y ตามรูปที่ 12 กระบอกสูบแบบสไลด หมายเลข 2 
 
3) SMC CDPX2N15-25 CYL 

 

 
รูปที่ 13 กระบอกสูบแบบสไลด 

 
       เปนกระบอกสูบท่ีมีหนาที่ยื่นตัว Gripper ไป
เก็บลูกมะเขือเทศ ตามรูปที่ 13 กระบอกสูบแบบสไลด 
หมายเลข 5  
 
4) Synchronous Motor & Break  

 

                    
 

รูปที่ 14 Synchronous Motor & Break 
มีหนาทีข่ับเคลื่อนหุนยนตในแนวแกน y ขับเคลื่อนดวย

ไฟฟา 220 vac ขนาด 0.35 kW  กระแสไฟ 1  A รูปที่ 14
หมายเลข 4 
5) Pixy 2 CMUcam5 Image Sensor 

 

          
 

        รูปที ่15 กลอง Pixy 

 
  มีหนาที่เปรียบเสมือนดวงตาของหุนยนตตรวจจับสีตามที่
เราตั้งไว ไฟเลีย้ง 5 Vdc  รูปที่  15 กลอง Pixy หมายเลข 6  
  
3.2 อุปกรณที่สําคัญในการดําเนินงาน    
 1) Gripper SMC Comparable    
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 รูปที่ 16 แบบปากจับ               รูปที ่17 ปากจับ 

 
   มีหนาที่เปรยีบเสมือนมือท่ีจับช้ินงานตามคําสั่งของ
หุนยนต หลังจากรับคาจาก กลอง Pixy  ตามรูปที่  16 แบบ
ปากจับ และ รูปที่  17 ปากจับ 
 
2) โครงสรางหลักของหุนยนต (Body)   
 

             
 

รูปที่ 18 แบบแทนยึด         รูปที ่19 แทนยึด 
 

ออกแบบมาใหสามารถรับน้ําหนักของแขนของ
หุนยนตไดในขณะที่แขนยื่นออก 

 
3.3 กระบวนการทํางาน 
 แผนภูมิ (Flowchart) การออกแบบระบบโปรแกรม
การทํางาน มีขั้นตอน ตามรูปที่ 20 แผนภูมิการทํางาน           
                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                                  

 
 

                 รูปที่ 20 แผนภูมิการทํางาน 
 

แผนภูมไิดออกแบบระบบกลอง ระบบตรวจสอบสี แสง
สวาง ระบบความจํา ระบบสั่งการ ระบบประมวลผลและสั่งการ
ทํางานของแขนและระบบมือจับ ตามรูที่ 20 แผนภมูิการทํางาน 
3.4 ออกแบบระบบไฟฟา 
 

 
 

       รูปที่  21 แบบไฟฟาควบคุม 
 

4. การพัฒนาและการสราง 
1) ติดตั้งกลองตรวจจับวตัถ ุ

เลือกใชกลอง Pixy 2 CMUcam5 Image Sensor 
นําไปติดตั้งท่ีปลายแขนของหุนยนต หลังจากกดปุม Start 
หุนยนตจะเริ่มทํางานเอง โดยเคลื่อนที่ไปขางหนาจนกวา
กลอง คนหาตําแหนงของผลมะเขือเทศ เมื่อกลองตรวจพบ
จะสั่งใหหยดุเคลื่อนที่แลวจะประมวลผลไดวา วัตถุท่ีกําหนด
ไวอยูใกลหรือไกลจึงจะสงขอมลูไปยังชุดแขน เพื่อสั่งใหแขน
ยื่นออกไปหยิบจับผลมะเขือเทศ 
 

  
รูปที่ 22 การเซ็ทกลอง 

 

เซ็ทกลองใหเทียบ
กับสีของมะเขือ
เทศ ตามรูปท่ี 22 
การเซ็ทกลอง 
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2) สรางรางเลื่อนหุนยนต 
ในสวนน้ีผูวิจัยไดนําเหล็กราง ประตูสไลดที่มีความ

แข็งแรงมาออกแบบเปนรางประคองลอแบบแถวคูที่ใชยึด
จับชุดแขนหยิบจับท่ีมีขนาดน้ําหนักมาก มีขนาดความยาว 2 
เมตรและมีความกวาง 3.5 เซนติเมตร  แลวใชมอเตอร Dc 
24V มาเปนตัวขับเคลื่อนติดตั้งไวท่ีฐานดานลางและทดรอบ
ดวยสเตอร 2  ตัวหนาหลังใชโซ เบอร 35 เปนตัวปนนําพา
ชุดแขนหยิบจับเดินหนาถอยหลังดวยการสั่งจากกลอง
ตรวจจับวัตถุถาตรวจจับเจอจะหยุดถาไมเจอก็จะเคลื่อนที่ 
ไปเรื่อยๆ จนสุดรางแลวจะถอยกับมายังจุดเริ่มตนใหม ตัว
ฐานสามารถเคลื่อนยายได สะดวกมีการติดลอไว 4 จุด  ดัง
รูปที ่ 23 การประกอบรางเลื่อนและลอ 

 

 
 

รูปที่ 23 การประกอบรางเลื่อนและลอ 
 
3) ประกอบชุดตัวหุนยนต 
 

          
           

รูปที่ 24 ประกอบแขนหุนยนต 
 

   ส วนของระบบ ชุดตั วหุ น ยนต  ผู วิ จั ย ได นํ า 
Cartesian (Gantry) Robot เขามาใชในการออกแบบการ
หยิบเก็บลูกมะเขือเทศ ซึ่ ง Cartesian (Gantry) Robot 
เปนหุนยนต 3 แกนโดยจะใชมอเตอร Stepper Motor  

เปนตัวขับเคลื่อน ขึ้นลงในแนวดิ่ง และใชลมเปนตัวดันชุด
แขนยืดเขาออก  โดยจะวางตัว Robot ไวก่ึงกลางของชุดขับ
เคลื่อนที่ไดทําการออกแบบเพื่อที่จะให Robot รับแรงได
เมื่อมีการเคลื่อนตัวและยื่นแขนออกไปเก็บลูกมะเขือเทศ    
 4) การติดตั้ง Gripper Robot เก็บลูกมะเขือเทศ   
 ทําการติดตั้ง Gripper ไวปลายสดุของแขนหุนยนตใชแรงลม
อัดจาก Air compressor เปนตวัทําหนาท่ีดันใหหุบเขาออก
เมื่อเจอลูกมะเขือเทศท่ีตองการเกบ็  ดังรูปที ่ 25 การติดตั้ง 
Gripper 
 

   
         

รูปที่ 25 การติดตั้ง Gripper 
 

5) การประกอบชุดควบคุมการทํางานของระบบหุนยนต 
ประกอบไปดวยตูคอนโทรลและอุปกรณภายในที่

ใชเปนตัวควบคุม ชุดคําสั่งตางๆที่อยูขางใน ประกอบไปดวย 
บอรด Arduino  MEGA2560 R3 Power supply 12vdc, 
24vdc Relay Module และ ปองกันความเสียหายที่อาจ
เกิดจากน้ําหรืออากาศตูคอนโทรลจะติดอยูที่จุดเริ่มตน Start 
 

 
 

รูปที่ 26 ตูไฟฟาควบคุม 
 

6) ติดตั้งระบบการทํางานดวยลม Air compressor 
การใชลมอัดเขามาชวยในการทํางานของ แขน

หุนยนตใหมีประสิทธิภาพในการทํางานท่ีรวดเร็ว ซึ่งไดนํา Air 
compressor มาเปนแหลงจายลมสงมายังชุดแขนใหเลื่อน
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เขาออกไดและมือจับ Gripper หุบเขาออก โดยไดเลือกใช 
Air  compressor ของรุน ZAPP ถังบรรจุขนาด 25 ลิตร  
7) การติดตั้ง REGULATOR    

การติดตั้ง REGULATOR ยี่หอ  SMC รุน IR2000-

02BG เพื่อเพิ่มความแมนยําและลดความดันวาลวระบบนิว
แมติกแลวจายลมไปยัง SOLENOID  VALVE 5/2 DC 24 

Vdc รุน CKD 4GB119-E02H เพื่อจะจายลมไปยังชุดแขน  
Gripper และ Hopper ดังแสดงในรูปที่ 27 ชุดปรับแรงดัน
ลม และ  รูปที่ 28 ชุดวาลวลม 5/2 DC 24 V    

 

    
 

รูปที่ 27 ชุดปรับแรงดันลม        รูปที ่28 ชุดวาลวลม 

 
5. การทดสอบหุนยนตเก็บผลมะเขือเทศ 
1) การทดสอบนี้ไดใชโมดูลกลอง Pixy เพื่อเปนดวงตาในการ
คนหาและ ตรวจจับวิเคราะหตําแหนงของผลมะเขือเทศเพื่อ
แสดงเปนคาแกน X Y Z  ใหกับหนวยประมวลผล Arduino 

โดยการเช่ือมตอจากคอมพิวเตอรไปยัง โมดูลกลองแลว
จากนั้นเปดโปรแกรม Pixy เพื่อทําการปรับเทียบสีของ
มะเขือเทศ ดังรูปที่ 29 การตั้งคาระยะช้ินงาน, รูปที่ 30 ตั้ง
คาช้ินงาน และ รูปที่ 31 ตั้งคากลอง 
 

 
 

รูปที่ 29 การตั้งคาระยะชิ้นงาน 

 

 
 

รูปที่ 30 ตั้งคาชิ้นงาน 

 

การตั้งคากลองโปรแกรม Pixy ปรับระดับความชัด 
ปรับความสวางของโมดูลกลอง ภาพที่ออกมาขึ้นอยูกับผูใช
เปนคนกําหนด 

 

 
 

รูปที่ 31 ตั้งคากลอง 

 

2) การทดสอบการเคลื่อนที่ของหุนยนตในแนวแกน X Y Z 

ก) การทดสอบการเคลื่อนที่ของหุนยนตในแนวแกน X  

เปนการเคลื่อนที่ไปในแนวราบเพื่อเปนการคนหาผลของ
มะเขือเทศใน ระยะ 1.0 เมตร ไป-กลับ ดังรูปที่ 32 ทดสอบ
ระยะหยิบแกน X 

 

  
 
               รูปที่  32 ทดสอบระยะหยิบแกน X 

 

.  เมตร 
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ข) การทดสอบการเคลื่อนที่ของหุนยนตในแนวแกน Y  
เปนการทดสอบการเคลื่อนที่ เขา-ออก ของแขนเก็บมะเขือ
เทศซึ่งมีอยู 2 ชวงการเคลื่อนที่โดยชวงแรกจะเปนสวนของ
แขนเก็บชวงที่อยูติดกับชุดเคลื่อนที่ซึ่งจะสามารถยืดออกได 
เมื่อยืดออกจะมีความยาวสูงสุด 0.67 เมตร และชวงที่สองจะ
เปนแขนเก็บสวนปลายซึ่งแขนเก็บสวนปลายนี้ ที่ปลายของ
แขนเก็บจะติดอุปกรณที่ เปนตัวเก็บผลมะเขือเทศและที่
รองรับผลมะเขือเทศหลังจากเก็บออกจากตนแลว แขนเก็บ
สวนปลายสามารถยืดออกได เมื่อยืดออกจะมีความยาวสูงสุด 
0.80 เมตรดังรูปที่ 33 ทดสอบการจับชิ้นงานจริงแกน Y 
 

 
 

รูปที่ 33 ทดสอบการจับชิ้นงานจริงแกน Y 
 
ค) การทดสอบการเคลื่อนที่ของหุนยนตในแนวแกน Z  
เปนการเคลื่อนท่ี ขึ้น-ลง ในแนวดิ่ง การเคลื่อนท่ีในแนวแกน
นี้จะทําใหหุนยนตสามารถเก็บผลมะเขือเทศที่อยูในความสูง
ที่แตกตางกันไดโดยความสูงที่ขึ้นสูงสุดอยูที่ 0.93 เมตร จาก
พื้นดินและต่ําสุดจะอยูที่ 0.9 เมตร จากพื้นดิน ดังรูปที่ 34 
ทดสอบการเคลื่อนที่ ขึ้น-ลง แกน Z 
 

 
 

รูปที่ 34 ทดสอบการเคลื่อนที่ ขึ้น-ลง แกน Z 
 
6. ผลการวิจัย (Results)  
จากผลการวิจัยพบวาการมองเห็นของหุนยนตมีขอจํากัด
หลายอยาง เชน  
1) แสง ในการมองเห็นลูกมะเขือเทศนั้นจําเปนจะตองมีแสง
ที่เหมาะสมถาแสงนอยจนเกิดไปจะทําใหเกิดเงาและทําให

เกิดความคลาดเคลื่อน กลองจะมองเห็นเงาจะคิดวามีผล
มะเขือเทศ  
2) ลม ในระบบนิวแมติกสจะควบคุมตําแหนงในการหยิบลูก
มะเขือเทศคลาดเคลื่อนเล็กนอย 
3) ผลการพัฒนาตนแบบ 
จากการพัฒนาตนแบบพบวาจะตองเพิ่มกลองอีกหลายตัว
เพือ่ชวยในการมองเห็นและกําหนดระยะ ตําแหนงใหมีความ
แมนยํา และการประมวลผลดานแสงที่มีการผันแปร ทําให
การประมวลผลใชเวลามากขึ้น และมีความผิดพลาดในการ
ประมวลผลในจังหวะที่แสงไมเพียงพอ 
 
7. ผลการทดสอบเวลาในการเก็บผลมะเขือเทศ 
 ตารางแสดงเวลาการปฏิบัติงานของหุนยนตในการ
เก็บผลมะเขือเทศ 15 รอบ ผลที่ไดมีดังนี้ 
 
ตารางที่ 3 ผลการทดสอบการทํางาน  
ครั้งท่ี ระยะทางแกน 

x (mm) 
ระยะทางแกน z 

(mm) 
เวลาท่ีใชเก็บ 
(วินาที) 

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. สรุปผลการทดลอง 

การออกแบบและสรางหุนยนต ที่ใชระบบการ
มองเห็นผานกลอง Pixy โดยทําการออกแบบใหสามารถระบุ
สีของมะเขือเทศและตําแหนงของมะเขือเทศได โดยใชคําสั่ง
จาก Arduino ผานหนาจอ Touch screen เพื่อไปสั่งการให

0.80 เมตร 
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แขนกลทํางานตามที่ไดเขียนโปรแกรมไว  
 จากการทดลองใหหุนยนตเก็บมะเขือเทศทั้ง 15 
ครั้งจะเห็นไดวาการใชเวลาในการ สแกนหาตําแหนงของการ
ประมวลผลและเวลาในการเก็บมะเทศนั้นขึ้นอยูกับปจจัย
ของแสงเปนหลัก กลองจะสามารถตรวจจับสีไดดีจะตองมีคา
แสงสวางที่เหมาะสม ดังนั้นเวลาที่กลองจะสามารถสแกนหา
ลูกมะเขือเทศไดดีตั้งแตเวลา 08.00 – 17.00 น. ถาชวงเวลา
หลังจากนั้นจะตองใชไฟสองสวางเพิ่ม คาเฉลี่ยแกน x = 251 
มิลลิเมตร คาเฉลี่ยแกน Z = 122.94 มิลลิเมตร คาเฉลี่ยใน
การเก็บ 1 ครั้งตอ 1 ลูก = 2.348 วินาที และไดทราบถึง
ระบบการทํางานตางๆ ของหุนยนต 
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