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อาจารย์ท่ีปรึกษาร่วม อาจารย์สุวัฒน์    มณีวรรณ  

 
บทคัดย่อ 

 
โครงงานภาคนิพนธ์นี้มีวัตถุประสงค์เพ่ือออกแบบและสร้างหุ่นยนต์เดินตามเส้นและ

ตรวจจับวัตถุ เครื่องมือที่ใช้ในการท าโครงงานภาคนิพนธ์ประกอบไปด้วย ล้อรถแข่ง เซอร์โวมอเตอร์ 
บอร์ด Arduino Mega2560 บอร์ดควบคุมมอเตอร์ สวิตซ์ชิ่ง 5V 3A แบตเตอรี่ลิโพ สวิตซ์โยก ปิด-
เปิด ธรรมดา แผ่นอะคริลิค 3 mm. เซ็นเซอร์ วัดค่าสี เซนเซอร์ตรวจจับเส้น เทปพันสายไฟ(สีด า) 
แผ่นฟิวเจอร์บอร์ด ขนาดกลาง-ใหญ่ (สีขาว) ซึ่งหุ่นยนต์ได้เข้ามามีบทบาทในการด ารงชีวิตของมนุษย์
มากขึ้น เช่น ในงานการผลิตแบบอุตสาหกรรม งานช่วยเหลือผู้ประสบภัย งานลาดตระเวนพ้ืนที่เสี่ยง
ภัยในภัตตาคาร เป็นต้น จากผลการทดลอง พบว่า หุ่นยนต์เดินตามเส้นและตรวจจับวัตถุ มีผลการ
ทดลองความเร็วในการเคลื่อนไหว โดยการปรับพัลส์ 45 ซึ่งได้ผลความเร็วเท่ากับ 2.57 นาที ปรับ
พัลส์ที่ระดับ 55 ซึ่งได้ผลความเร็วเท่ากับ 2.47 นาที ปรับพัลส์ที่ระดับ 65 ซึ่งได้ผลความเร็วเท่ากับ 
2.43 นาที และการปรับพัลส์ที่ระดับ 75 ซึ่งได้ผลความเร็วเท่ากับ 2.31นาที โดยการทดสอบจาก
สนามวิ่งที่ผู้จัดท าโครงงานได้สร้างข้ึนในครั้งนี้  
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