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บทคัดย่อ 

ปัจจุบันมีบุคคลจำนวนมากที่มีการเจ็บป่วยจากโรคกระดูกและข้อ ซึ่งสาเหตุเกิดจาก

พฤติกรรมการใช้ชีวิตประจำวันที่เสี่ยงต่อโรคกระดูกและข้อ หรือการบาดเจ็บที่เกิดจากสาเหตุการยก

ของหนัก รถยกของควบคุมการเคลื่อนที่โดยแอปพลิเคชันจะช่วยอำนวยความสะดวก ลดความเสี่ยง

การบาดเจ็บจากการเคลื่อนย้ายและยกสิ่งของที่มีน้ำหนักมากต้องใช้เวลานาน และมีระยะทางไกล 

เพื่อรองรับผู้ที่มีภาวะโรคกระดูกและข้อไม่สมบูรณ์ รวมถึงผู้ที่ต้องการความช่วยเหลือเป็นพิเศษ เช่น 

คนพิการ หรือสตรี เป็นต้น โดยใช้โครงสร้างแบบขากรรไกรในการยกฐานสำหรับวางสิ่งของและใช้

บอร์ดคอนโทรลเลอร์ โมดูลเซนเซอร์ มอเตอร์และแอปพลิเคชันมือถือเพื่อให้รถเคลื่อนที่ตามการ

ควบคุมของผู้ใช้งาน 
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ABSTRACT 

Bone and joint diseases are prevalent in modern society, with certain 

conditions arising due to regular habits that put individuals at risk. Notably, injuries 

resulting from carrying large objects can contribute to the development of bone and 

joint diseases. The use of application-controlled forklifts can facilitate the safe lifting 

and movement of heavy, time-consuming objects, as well as support individuals who 

suffer from incomplete orthopedic disorders. This thesis proposes a scissor structure 

to elevate the base for positioning objects, which can be operated using a controller 

board. This design allows for ease of use by anyone, including individuals who require 

special assistance, such as women or persons with disabilities. Additionally, a 

monitoring system is implemented, and motors and hand controls are utilized to 

move the car under the driver's direction. The proposed system serves as a valuable 

contribution to the prevention of bone and joint diseases caused by carrying heavy 

loads, especially for individuals with orthopedic disorders or physical limitations.  

By employing a scissor structure and an application-controlled forklift, this system 

provides a safer and more efficient means of moving heavy objects while reducing 

the risk of injury. 
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บทที่ 1 

บทนำ 

1.1 ความเป็นมาและความสำคัญของปัญหา  

ปัจจุบันมีบุคคลจำนวนมากที่มีการเจ็บป่วยจากโรคกระดูกและข้อ ซึ่งสาเหตุเกิดจาก

พฤติกรรมการใช้ชีวิตประจำวันที่เสี่ยงต่อโรคกระดูกและข้อ หรือการบาดเจ็บที่เกิดจากสาเหตุการยก

ของหนัก รถยกของควบคุมการเคลื่อนที่โดยแอปพลิเคชันจะช่วยอำนวยความสะดวก ลดความเสี่ยง

การบาดเจ็บจากการเคลื่อนย้ายและยกสิ่งของที่มีน้ำหนักมากต้องใช้เวลานาน และมีระยะทางไกล 

เพื่อรองรับผู้ที่มีภาวะโรคกระดูกและข้อไม่สมบูรณ์ รวมถึงผู้ที่ต้องการความช่วยเหลือเป็นพิเศษ เช่น 

คนพิการ หรือสตรี เป็นต้น โดยใช้โครงสร้างแบบขากรรไกรในการยกฐานสำหรับวางสิ่งของและใช้

บอร์ดคอนโทรลเลอร์ โมดูลเซนเซอร์ มอเตอร์และแอปพลิเคชันเพื่อให้รถเคลื่อนที่ตามการควบคุม

ของผู้ใช้งาน 

 

1.2 วัตถุประสงค์ 

       1) เพื ่อสร้างนวัตกรรมรถยกของเคลื่อนที่รองรับผู ้ที ่มีภาวะโรคกระดูกและข้อไม่

สมบูรณ์ รวมถึงผู้ที่ต้องการความช่วยเหลือเป็นพิเศษ 

       2) เพื่อช่วยอำนวยความสะดวกในการเคลื่อนย้ายและยกสิ่งของที่มีน้ำหนักมากต้องใช้

เวลานาน และมีระยะทางไกล 

       3) เพื่อลดความเสี่ยงการบาดเจ็บจากการยกของหนักและเคลื่อนย้ายสิ่งของที่ต้องใช้

เวลานาน และมีระยะทางไกล 

 

1.3 ขอบเขตของปริญญานิพนธ์  

ไดท้ำการออกแบบและสร้างรถยกของเคลื่อนที่ตามการควบคุมของผู้ใช้งานได้ในสภาพ

พื้นที่เรียบและมีความสูงชันที่พอเหมาะ ซึ่งตัวรถประกอบด้วยส่วนของฐานด้านล่างและฐานด้านบน

รถ โดยมีระบบขากรรไกรเชื่อมกับฐานทั้ง 2 เพ่ือใช้สำหรับการยกของ รถยกของควบคุมการเคลื่อนที่

โดยแอปพลิเคชันสามารถเคลื่อนที่ไปตามทิศทางที่ถูกควบคุมและควบคุมขากรรไกรสำหรับการยก
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ของได้ โดยควบคุมผ่านแอปพลิเคชัน และบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ ซึ่งรถยกของสามารถบรรทุก

น้ำหนักได้ 5 กิโลกรัม  
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บทที่ 2 

ทฤษฎีและหลักการที่เกี่ยวข้อง 

ปริญญานิพนธ์ “รถยกของควบคุมการเคลื่อนที่โดยแอปพลิเคชัน” ได้ทำการออกแบบ

และพัฒนาอุปกรณ์ที่ช่วยเคลื่อนย้ายสิ่งของและควบคุมการใช้งานผ่านแอปพลิเคชันมือถือ ซึ่งมี

ทฤษฎีและหลักการที่เกี่ยวข้องดังต่อไปนี้ 

 

2.1 โรคกระดูกและข้อ  

2.1.1 โรคข้อและกระดูก 

โรคข้อและกระดูก คือ โรคที่เก่ียวข้องกับความผิดปกติของระบบไขข้อและกระดูก โรค

นี้มักจะเกิดขึ้นกับผู้สูงอายุ เนื่องจากร่างกายผลิตปริมาณแคลเซียมได้ช้ากว่าการเสื่อมสลายอัน

เนื่องมาจากความสูงวัย 

2.1.2 สาเหตุ 

โรคของข้อและกระดูก มีสาเหตุเกิดจากความผิดปกติของกระดูก และข้อกระดูก  

ที่ได้รับบาดเจ็บที่ข้อและกระดูก การทำงานหนักของข้อและกระดูก รวมถึงปัญหาจากการถ่ายทอด

ทางพันธุกรรม 

2.1.3 การป้องกัน 

แนวทางการป้องกันโรคกระดูกและข้อสามารถทำได้โดยการปรับพฤติกรรม และลด

ความเสี่ยงที่ทำให้ระบบข้อและกระดูกเสื่อมเร็วกว่าที่ควรจะเป็น [1]  

 

2.2 โรคกระดูกสันหลังเสื่อม 

2.2.1 โรคกระดูกสันหลังเสื่อม 

โรคกระดูกสันหลังเสื่อม คือกระดูกสันหลังมีการเปลี่ยนแปลงของโครงสร้างที่เปลี่ยนไป

ตามความเสื่อมที่เกิดขึ้น เช่น หมอนรองกระดูกสันหลังที่แคบลง ผิวข้อกระดูกไม่เรียบ และคุณสมบัติ

ของกระดูกสันหลังที่รับน้ำหนักได้ลดลง เคลื่อนไหวได้น้อยลง โรคกระดูกสันหลังเสื่อมสามารถเกิดขึ้น

ได้กับทุกคน เนื่องจากเป็นการเกิดการเปลี่ยนแปลงของระยะเวลาในการใช้งาน 
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2.2.2 สาเหตุ 

โรคกระดูกสันหลังเสื่อมสามารถแบ่งสาเหตุได้ 2 กรณี ดังนี้ 

1) เกิดจากโครงสร้างกระดูกสันหลังที่ถูกสร้างขึ้นมาไม่แข็งแรงเท่าคนอ่ืน 

ผู้ป่วยจะมีความเสื่อมเร็วจากโครงสร้างผิดปกติ ทำให้เกิดความเสื่อมเร็ว และมีอาการได้ง่ายแม้ว่ายัง

มีอายุน้อย 

2) เกิดจากการใช้งานกระดูกสันหลังมากเกินความสามารถ เช่น การก้มยก

ของหนักมาก ๆ น้ำหนักท่ีเรายกจะส่งผ่านกระดูกสันหลังทำให้เกิดการบาดเจ็บของหมอนรองกระดูก

สันหลัง เมื่อเกิดเหตุการณ์ซ้ำ ๆ ทำให้เกิดความเสื่อมของกระดูกสันหลังได ้

2.2.3 การป้องกัน 

แนวทางการป้องกันโรคกระดูกสันหลังเสื่อมสามารถปฏิบัติได้ดังนี้ 

1) เกิดจากโครงสร้างกระดูกสันหลังที่ถูกสร้างขึ้นมาไม่แข็งแรงเท่าคนอ่ืน 

ผู้ป่วยจะมีความเสื่อมเร็วจากโครงสร้างผิดปกติ ทำให้เกิดความเสื่อมเร็ว และมีอาการได้ง่ายแม้ว่ายัง

มีอายุน้อย หลีกเลี่ยงการใช้งานหนักในท่าที่ไม่เหมาะสมเป็นระยะเวลานาน ๆ เช่นการก้มหยกของ

หนัก 

2) การออกกำลังกายเพื่อให้กล้ามเนื้อแข็งแรง จะช่วยทำให้การทำงานของ

กระดูกสันหลังสามารถชะลอความเสื่อมได้ [2] 

 

2.3 Blynk applications 

Blynk เป็นชื่อโดยรวมของการบริการให้ผู้ใช้งานได้ใช้งานเครื่องแม่ข่าย คือ Blynk 

server ที่เป็น Internet of Things (IoT) Cloud ซึ ่งถูกพัฒนามาจากภาษา Java ทำให้สามารถ

ทำงานภายใต้ระบบปฏิบัติการที่หลากหลาย เช่น Windows Mac หรือ Linux โดยเครื่องแม่ข่าย 

(Blynk server) พัฒนาเป็นแบบเปิด (Open-source) ภายใต้ลิขสิทธิ์แบบ GNU ทำให้เราสามารถนำ 

Blynk ไปใช้งานประกอบการ สร้างนวัตกรรมเพื่อการค้า แก้ไข ดัดแปลง เผยแพร่ หรือแจกจ่ายได้ 

ซึ่งภาพรวมการเชื่อมต่อ Blynk server ของระบบแสดงดังรูปที่ 2.1 
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รูปที่ 2.1 ภาพรวมการเชื่อมต่อ Blynk server [3] 

 

Blynk App คือ แอปพลิเคชันสำเร็จรูปที่ใช้สำหรับงานที่เกี ่ยวกับอินเทอร์เน็ตของ

สรรพสิ่ง (Internet of Things) ที่ทำให้เราสามารถเชื่อมต่ออุปกรณ์ต่าง ๆ เข้ากับอินเทอร์เน็ตใน

ล ักษณะการเช ื ่อมต่อเครื่องแม่ข่าย (Server) ไปย ังอ ุปกรณ์ล ูกข่าย (Client) เช่น Arduino  

ESP-8266 ESP-32 NodeMCU และ Raspberry Pi ซ่ึง Blynk App สามารถใช้งานได้ฟรีและใช้งาน

ไดท้ั้งบนระบบปฏิบัติการ IOS และ Android Blynk มีองค์ประกอบหลัก 3 ส่วน ได้แก่ [4] 

1. Blynk App คือ แอปพลิเคชันบนสมาร์ทโฟนที่ทำหน้าที่ติดต่อผู้ใช้งานและอุปกรณ์

เพ่ือการควบคุมและแสดงผลหลากหลาย โดยอุปกรณ์ที่เรียกว่า “วิดเก็ต” (Widget) ตัวแอปพลิเคชัน

ใช้งานได้ทั้งระบบปฏิบัติการ IOS และ Android 

2. Blynk server คือ เซิร์ฟเวอร์ที ่มีหน้าที ่สื ่อสารระหว่างสมาร์ทโฟนกับอุปกรณ์

ควบคุมปลายทาง โดยที่เซิร์ฟเวอร์นี้มีลักษณะเป็นคลาวด์สาธารณะ (Public cloud) ที่เรียกใช้ได้กับ 

Blynk App หร ือผ ู ้ ใช ้สามารถต ิดต ั ้ ง Blynk server ไว ้ เป ็นส ่วนต ัวได ้  เน ื ่องจากเป ็นแบบ  

Open source และยังสามารถติดตั้งเซิร์ฟเวอร์นี้ลงบนบอร์ด Raspberry Pi ได้ด้วย 

3. Blynk libraries คือ ส ่วนของโปรแกรมสน ับสน ุนท ี ่นำไปใช้ งานก ับบอร์ด

ไมโครคอนโทรลเลอร์ยอดนิยม เช่น Arduino, Raspberry Pi เป็นต้น 
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ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



6 

 

2.4 ระบบ X-lift 

2.4.1 X-lift 

X-lift เป็นกลไกประเภทหนึ่งที่ช่วยให้สามารถเคลื่อนย้ายสิ่งของในแนวดิ่งได้ โดย

โหลดผ่านการใช้ตัวรองรับการพับแบบเชื่อมโยงในรูปแบบกากบาท "X" เรียกว่า Pantograph [5] 

การเคลื่อนที่ขึ้นเกิดจากการใช้แรง โดยตัวกระตุ้นบางตัว เช่น ไฮดรอลิก นิวแมติก เป็นต้น การวาง

ตำแหน่งของตัวกระตุ้น (Actuator) ในจุดที่ใช้แรงบน Pantograph อาจส่งผลต่อแรงที่ต้องใช้ของ

ตัวกระตุ้นสำหรับโหลดที่กำหนด การจัดวางตัวกระตุ้นอย่างเหมาะสมจะช่วยให้สามารถลดแรงที่ต้อง

ใช้และระดับความเครียด (การเปลี ่ยนแปลงรูปร่างของวัสดุเมื ่อมีแรงภายนอกมากระทำ) ใน

ขากรรไกรที่อยู่ติดกันได้อย่างมาก 

2.4.2 ตัวกระตุ้นเชิงเส้น (Linear actuator) 

แรงที่ใช้กับ X-lift สำหรับตัวกระตุ้นเชิงเส้น ดังแสดงในรูปที่ 2.2 และมีลักษณะการ

ทำงานแสดงดังรูปที่ 2.3 ซึ่งปลายด้านหนึ่งถูกขยายออก โดยปกติปลายที่ขยายจะเชื่อมต่อกับจุดใด

จุดหนึ่งที ่ฐานด้านบนในขณะที่ปลายแบบคงที่จะเชื ่อมต่อกับส่วนรองรับที ่ตายตัว ดังนั ้นเมื่อ

ตัวกระตุ้นยื่นออกมาจะทำให้ฐานด้านบนยื่นออก 

 

 
 

รูปที่ 2.2 ตัวกระตุ้นเชิงเส้น 

 

 
 

รูปที่ 2.3 ลักษณะการทำงานของตัวกระตุ้น 
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2.4.3 หลักการสร้างขากรรไกร X-lift 

จากหลักการสร้างขากรรไกร X-lift ผู้จัดทำได้ทำการจำลองโครงสร้างการคำนวณของ

ขากรรไกรขณะยืดสุด แสดงดังรูปที่ 2.4 

 

 
 

รูปที่ 2.4 จำลองโครงสร้างการคำนวณขากรรไกร X-lift ขณะยืดสุด 

 

เริ่มจากการคำนวณหาค่า m และค่า r โดยสมการที่ (2.1) และมีค่าความยาวของ

ขากรรไกร l เท่ากับ 47 เซนติเมตร จากนั ้นนำมาคำนวณค่ามุมที ่มากที ่สุด max  ของข้อต่อ

ขากรรไกรขณะยืดสุด แสดงดังรูปที่ 2.5 และสมการที่ (2.2) 

 

m

r

max

2
l

l

80

40
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รูปที่ 2.5 หาค่า m , r และมุม max  

 

จากสมการพีทาโกรัส 

2 2

2
l m r= +                (2.1) 

10m   เซนติเมตร และ 20r   เซนติเมตร      

จะได้                   

1
max

20/ sin 58.33
/ 2 47 / 2
ropposite hypotenuse

l
 −    = = = =    

   
         (2.2) 

จากนั้นผู้จัดทำได้ทำการคำนวณระยะหดสั้นสุดที่เป็นไปได้ ด้วยการจำลองโครงสร้าง

การคำนวณของขากรรไกรขณะหดสั ้นสุด แสดงดังร ูปที ่ 2.6 โดยหาระยะ y จากการเทียบ

บัญญัติไตรยางค์ แสดงดังสมการที่ 2.3 กับตัวอย่างการคำนวณจากบทความที่นำมาศึกษาและ

โครงสร้างต้นแบบ แสดงดังรูปที่ 2.7 และ 2.8 

 

 
 

รูปที่ 2.6 จำลองโครงสร้างการคำนวณขากรรไกร X-lift ขณะหดสั้นสุด 

m

r

2
l

max

q

x

min

y
q
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รูปที่ 2.7 ภาพการคำนวณของขากรรไกร X-lift (ก) ขณะยืดสุดและ (ข) หดสั้นสุดตามทฤษฎี [6] 

 

 
 

รูปที่ 2.8 ภาพจำลองโครงสร้างการคำนวณของขากรรไกร X-lift (ก) ขณะยืดสุดและ (ข) หดสั้นสุด 

 ก  ข 

m

r

max

2
l

l

80

40

q

x

min

yq

 ก  ข 
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จากบทความที่ศึกษามีค่า minh  เท่ากับ 180 มิลลิเมตร maxh  เท่ากับ 1000 มิลลิเมตร 

และโครงสร้างต้นแบบมีค่า maxh  เท่ากับ 80 เซนติเมตร 

จะได้ 

80 180 14.4
1000

y 
= =  เซนติเมตร             (2.3) 

จากนั้นนำมาคำนวณค่า x และมุมที่น้อยที่สุด min  ของข้อต่อขากรรไกรขณะหดสั้น

สุด แสดงดังรูปที่ 2.9 และสมการที่ 2.4 และ 2.5 

 

 
 

รูปที่ 2.9 หาค่า x และ มุม min  

 

จากสมการพีทาโกรัส  

2 2 2 247 7.2 23.22
2 2 2 2 2
x l q       = − = − =       

       
           (2.4) 

23.33 2 46.44x =  =  เซนติเมตร 

จะได้ 

1 1
min

/ 2 7.2 / 2/ sin sin 8.81
/ 2 47 / 2

qopposite hypotenuse
l

 − −   = = = =    
   

  (2.5) 

2.4.4 หลักการหาตำแหน่งในการวางตัวกระตุ้นเชิงเส้น 

จากหลักการหาตำแหน่งในการวางตัวกระตุ้นเชิงเส้น ผู้จัดทำได้จำลองการคำนวณหา

ตำแหน่งในการวางตัวกระตุ้นเชิงเส้น แสดงดังรูปที่ 2.10 

2
l

2
q

2
x

min
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รูปที่ 2.10 หาตำแหน่งในการวางตัวกระตุ้นเชิงเส้น 

 

โดย min =  และความยาวของขากรรไกร l เท่ากับ 47 เซนติเมตร แสดงการ

คำนวณหาค่าตำแหน่งในการวางตัวกระตุ้น X ดังสมการที่ 2.6 ถึง 2.8 

9                   (2.6) 
47 5.875

8 8
l
= =  เซนติเมตร             (2.7) 

จะได้ 

cos9 47cos9 46.421X l=  =  =  เซนติเมตร           (2.8) 

      

2.5 ESP32 

บอร์ด ESP32 ดังแสดงในรูปที่ 2.11 เป็นชิปไมโครคอนโทรลเลอร์ที่มาพร้อม Wi-Fi 

มาตรฐาน 802.11 b/g/n และบลูทูธเวอร์ชั่น 4.2 เป็นรุ่นที่พัฒนามาจากบอร์ด ESP8266 ซึ่งมีพอร์ต

การเชื่อมต่อแสดงดังรูปที่ 2.12 [8] และข้อมูลทางเทคนิคของ ESP32 สามารถอธิบายได้ดังตารางที่ 

2.1 

X



8
l
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รูปที่ 2.11 ESP32 [7] 

 

 
 

รูปที่ 2.12 พอร์ตการเชื่อมต่อ ESP32 [8] 

 

ตารางที่ 2.1 พารามิเตอร์ทางไฟฟ้าของ ESP32 [9] 

ข้อมูลทางเทคนิค คำอธิบาย 

จำนวนคอร์ 2 คอร์ 

แรงดันไฟฟ้า  3.0 โวลต์ ถึง 3.6 โวลต ์

กระแสไฟฟ้า 500 มิลลิแอมแปร์ 

สัญญาณนาฬิกา 240 เมกะเฮิรตซ์ 

จำนวนขา 30 ขา 

มาตรฐาน Wi-Fi 802.11 b/g/n 

เวอร์ชั่น Bluetooth 4.2 

หน่วยความจำ 512 กิกะบิต 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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2.6 โมดูลขับมอเตอร์ L298N (L298N motor driver) 

โมดูลขับมอเตอร์ L298N เป็นชุดขับมอเตอร์ชนิด H-Bridge ดังแสดงในรูปที่ 2.13 ซึ่ง

ส่วนใหญ่จะถูกนำไปใช้ในการควบคุมทิศทางและความเร็วของมอเตอร์กระแสตรง ซึ่งสามารถควบคุม

มอเตอร์กระแสตรงได้ทั้งหมด 2 Channel โดยวงจร H-Bridge ของ L298N จะขับกระแสไฟฟ้าเข้า

มอเตอร์กระแสตรง ตามขั ้วที ่กำหนดด้วยลอจิกเพื ่อควบคุมทิศทางส่วนความเร็วของมอเตอร์

กระแสตรงนั้นจะถูกควบคุมด้วยสัญญาณ PWM (Pulse Width Modulation) โดยข้อมูลทางเทคนิค

ของโมดูลขับมอเตอร์ L298N สามารถอธิบายได้ดังตารางที่ 2.2 และพอร์ตการเชื่อมต่อสามารถ

อธิบายได้ดังตารางที่ 2.3 [10] 

 

 
 

รูปที่ 2.13 โมดูลขับมอเตอร์ L298N [11] 

 

ตารางที่ 2.2 พารามิเตอร์ทางไฟฟ้าของโมดูลขับมอเตอร์ L298N 

ข้อมูลทางเทคนิค คำอธิบาย 

ไมโครคอนโทรลเลอร์ L298N 

แรงดันไฟฟ้า 5 โวลต์ ถึง 35 โวลต ์

กระแสไฟฟ้า (สัญญาณลอจิก) 0 มิลลิแอมแปร์ ถึง 36 มิลลิแอมแปร์ 

กระแสไฟฟ้า (ขับมอเตอร์) 2 แอมแปร์ (เม่ือใช้มอเตอร์เดียว) 

กำลังไฟฟ้า 25 วัตต์ 

ขนาด 43 × 43 × 26 มิลลิเมตร 

น้ำหนัก 26 กรัม 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ตารางที่ 2.3 พอร์ตการเชื่อมต่อโมดูลขับมอเตอร์ L298N 

ชื่อพอร์ต การใช้งานพอร์ต 

Out 1 ช่องต่อขั้วไฟของมอเตอร์ A 

Out 2 ช่องต่อขั้วไฟของมอเตอร์ A 

Out 3 ช่องต่อขั้วไฟของมอเตอร์ B 

Out 4 ช่องต่อขั้วไฟของมอเตอร์ B 

ENA ช่องต่อสัญญาณ PWM สำหรับมอเตอร์ A 

ENB ช่องต่อสัญญาณ PWM สำหรับมอเตอร์ B 

IN1 ช่องต่อสัญญาณลอจิกเพ่ือควบคุมทิศทางของมอเตอร์ A 

IN2 ช่องต่อสัญญาณลอจิกเพ่ือควบคุมทิศทางของมอเตอร์ A 

IN3 ช่องต่อสัญญาณลอจิกเพ่ือควบคุมทิศทางของมอเตอร์ B 

IN4 ช่องต่อสัญญาณลอจิกเพ่ือควบคุมทิศทางของมอเตอร์ B 

12 V 
ช่องจ่ายแรงดันไฟฟ้ามอเตอร์ 12 โวลต์                           

(ใช้ได้ 5 โวลต์ ถึง 35 โวลต์) 

5 V ช่องจ่ายแรงดันไฟฟ้าเลี้ยงมอเตอร์ 5 โวลต์ 

GND ช่องต่อกราวนด์ 

 

2.7 รีเลย์โมดูล (Relay module) 

รีเลย์โมดูล 2 ช่อง 5 โวลต์ ดังแสดงในรูปที่ 2.14 ทำหน้าทีค่วบคุมโหลดได้ทั้งแรงดัน 

ไฟฟ้าแบบตรงและแบบสลับ ทำหน้าที่ป้องกันไฟฟ้าลัดวงจรแบบ Isolation สามารถตั้งค่าให้ทำงาน

ได้ทั้งโหมด Active high หรือ Active low ซึ่งมีพอร์ตการเชื่อมต่อแสดงดังรูปที่ 2.15 [12] โดยข้อมูล

ทางเทคนิคของรีเลย์โมดูล สามารถอธิบายได้ดังตารางที่ 2.4 [13] 
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รูปที่ 2.14 รีเลย์โมดูล 2 ช่อง 

 

 
 

รูปที่ 2.15 พอร์ตการเชื่อมต่อรีเลย์โมดูล 2 ช่อง [12] 

 

ตารางที่ 2.4 พารามิเตอร์ทางไฟฟ้าของรีเลย์โมดูล 

ข้อมูลทางเทคนิค คำอธบิาย 

ไมโครคอนโทรลเลอร ์ รีเลย์โมดูล 2 ช่อง 5 โวลต ์

แรงดันไฟฟ้า 5 โวลต์  

แรงดันไฟฟ้า (ไฟฟ้ากระแสสลับ) 250 โวลต์ 

แรงดันไฟฟ้า (ไฟฟ้ากระแสตรง) 30 โวลต์ 

กระแสไฟฟ้า (ไฟฟ้ากระแสสลับ) 0 แอมแปร์ ถงึ 10 แอมแปร ์

กระแสไฟฟ้า (ไฟฟ้ากระแสตรง) 0 แอมแปร์ ถงึ 10 แอมแปร ์

กระแสไฟฟ้า (ขับรเีลย)์ 15 มิลลิแอมแปร์ ถงึ 36 มิลลิแอมแปร ์

ไฟ LED แสดงสถานะ Relay 

ขนาด 38.5 × 50.5 × 18.5 มิลลิเมตร 

น้ำหนัก 100 กรัม 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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2.8 แบตเตอรี ่

แบตเตอรี่ ดังแสดงในรูปที่ 2.16 ทำหน้าที่จัดเก็บพลังงานไฟฟ้าและสามารถชาร์จไฟ

ใหม่ได้ มีความทนทานและใช้งานได้ยาวนาน โดยข้อมูลทางเทคนิคของแบตเตอรี่ สามารถอธิบายได้

ดังตารางที่ 2.5 

 

 
 

รูปที่ 2.16 แบตเตอรี่ [14] 

 

ตารางที่ 2.5 ข้อมูลทางเทคนิคของแบตเตอรี่ 

ข้อมูลทางเทคนิค คำอธิบาย 

ความจุ 2.9 แอมป์ 

แรงดันไฟฟ้าที่กำหนด 12 โวลต์ 

น้ำหนัก 1073 กรัม 

ขนาด 6.2 × 8.6 × 11 เซนติเมตร 

 

2.9 มอเตอร์กระแสตรง (DC motor) 

มอเตอร์กระแสตรง ดังแสดงในรูปที่ 2.17 เป็นอุปกรณ์ที่ใช้สำหรับควบคุมรอบการ

ทำงานของการเคลื่อนที ่วัตถุ โดยอาศัยหลักการทำงานจากมอเตอร์แปลงพลังงานไฟฟ้าให้เป็น

พลังงานกลทำให้วัตถุสามารถเคลื่อนที่ได้ [15] 
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รูปที่ 2.17 มอเตอร์กระแสตรง [16] 

 

2.10 ล้อ 

2.10.1 ล้อข้างและล้อคงท่ี 

ล้อยางธรรมชาติ ดังแสดงในรูปที่ 2.18 และ 2.19 เป็นล้อที่มีความนิ่ม ยืดหยุ่น ทำให้

ไม่เกิดเสียงดังรบกวน และไม่ทำให้พ้ืนเป็นรอย เหมาะกับการใช้งานที่มีการเคลื่อนย้ายบ่อย ๆ [17] 

 

 
 

รูปที่ 2.18 ล้อ [18] 

 

 
 

รูปที่ 2.19 ล้อคงที ่[19] 
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2.11 ตัวกระตุ้นเชิงเส้น 

ตัวกระตุ้นเชิงเส้น ดังแสดงในรูปที่ 2.20 เป็นอุปกรณ์ที่ต้องใช้การควบคุมเพื ่อให้

สามารถทำงานได้ตามที่ต้องการคือ การปรับระยะการเคลื่อนที่ของแกนชักให้อยู่ในระดับที่กำหนด 

โครงสร้างภายในของตัวกระตุ้นเชิงเส้นสำหรับการควบคุมการทำงานนั้น จะเป็นมอเตอร์กระแสตรง

ซึ่งจะต้องจ่ายกำลังไฟฟ้าเข้าไป โดยจะมีทิศการเคลื่อนที่สองลักษณะคือ เคลื่อนที่เข้าและเคลื่อนที่

ออก 

 

 
 

รูปที่ 2.20 ตัวกระตุ้นเชิงเส้น [20] 

 

2.12 ไม้ MDF 

ไม้ MDF (Medium Density Fiberboard) ดังแสดงในรูปที่ 2.21 เป็นแผ่นใยไม้อัด

ความหนาแน่นปานกลางมีความหนาแน่นของแผ่นไม้สูง ผิวละเอียด เรียบเนียน มีความแข็งแรง 

สามารถทนน้ำและพ่นสีได้ 

 

 
 

รูปที่ 2.21 ไม้ MDF [21] 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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บทที่ 3 

การออกแบบและการจัดทำปริญญานิพนธ์ 

3.1 การออกแบบ 

3.1.1 การออกแบบการทำงานของระบบ 

รถยกของควบคุมการเคลื่อนที่โดยแอปพลิเคชันประกอบด้วย ESP32 ซึ่งเป็น

บอร์ดประมวลผลข้อมูล มีหน้าที่สั่งการให้โมดูลขับมอเตอร์ขับมอเตอร์กระแสตรงและมีการใช้

งานสำหรับการควบคุมระยะไกลผ่าน Blynk applications ให้รถเคลื ่อนที่ไปยังทิศทางที่

ต้องการ และใช้รีเลย์โมดูลเป็นสวิตซ์ในการสลับขั้วบวกขั้วลบเพื่อทำหน้าที่ตัวกระตุน้เชิงเส้นให้

ยืดหด ซึ่งจะมีแบตเตอรี่เป็นแหล่งพลังงานให้กับอุปกรณ์ทั้งหมด บล็อกไดอะแกรมของระบบ

แสดงดังรูปที่ 3.1 และวงจรการเชื่อมต่อระบบแสดงดังรูปที่ 3.2 

 

 
 

รูปที่ 3.1 บล็อกไดอะแกรมของรถยกของควบคุมการเคลือ่นที่ผ่าน Blynk applications 

Battery DC motor

ESP32 Relay module 

Motor driver

Linear actuator

Blynk application
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รูปที่ 3.2 วงจรการเชื่อมต่อระบบของรถยกของควบคมุการเคลื่อนที่ผ่าน Blynk applications 

 

3.1.2 ประกอบโครงสร้างรถยกของ 

3.1.2.1 ตัวกระตุ้นเชิงเส้น 

ผู้จัดทำได้เลือกใช้ตัวกระตุ้นเชิงเส้น ดังแสดงในรูปที่ 3.3 ทำหน้าที่เป็น

ตัวกระตุ้นสำหรับยกฐานด้านบนของรถ โดยมีระยะยืดออก 10 เซนติเมตร และส่วนปลายด้านล่าง

และด้านบนของตัวกระตุ้นเชิงเส้นจะเชื่อมกับแท่งอลูมิเนียมเพื่อนำไปประกอบร่วมกับโครงสร้าง  

X-lift ให้สามารถยกฐานด้านบนขึ้นได้ 

 

 
 

รูปที่ 3.3 ตัวกระตุ้นเชิงเส้น 
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3.1.2.2 โครงสร้างรถยกของควบคุมการเคลื่อนทีผ่่าน Blynk applications 

ผู้จัดทำได้สร้างรถยกของและประกอบเข้ากับตัวกระตุ้นเชิงเส้น โดยปกติรถ

ยกของมีความสูงประมาณ 45.6 เซนติเมตร และเมื่อยืดออกรถยกของมีความสูงประมาณ 65.6 

เซนติเมตร ซึ่งจะแสดงให้เห็นลักษณะโครงสร้างรถยกของ แสดงดังรูปที่ 3.4 

 

 
 

รูปที่ 3.4 ความสูงโครงสร้างรถยกของควบคุมการเคลื่อนที่ผ่าน Blynk applications 

 

ผู้จัดทำได้ทำการประกอบโครงสร้างรถยกของควบคุมการเคลื ่อนที่ผ ่าน 

Blynk applications โดยให้ฐานด้านบนมีขนาดกว้าง 34 เซนติเมตร ยาว 49 เซนติเมตร แสดงดังรูป

ที่ 3.5 

 

 
 

รูปที่ 3.5 ภาพมุมสูงของรถยกของควบคุมการเคลื่อนที่ผ่าน Blynk applications 

65.6 เ นติเมตร

45.6 เ นติเมตร

49

34

*      :          
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ประกอบขากรรไกร ขนาดกว้าง 4 เซนติเมตร ยาว 49 เซนติเมตรยึดติดกับ

ฐานด้านบนและฐานด้านล่างของรถยกของควบคุมการเคลื่อนที่ผ่าน Blynk applications ซึ่งเมื่อทำ

การยืดตัวกระตุ้นเชิงเส้นจนสุด ตัวรถจะมีความสูงทั้งหมด 65.6 เซนติเมตร และมีการติดตั้งมอเตอร์

เกียร์ทั้ง 2 ฝั่งของฐานด้านล่าง แสดงดังรูปที่ 3.6 

 

 
 

 รูปที่ 3.6 ด้านหน้าของรถยกของควบคุมการเคลื่อนที่ผ่าน Blynk applications ขณะยืด 

 

ส่วนฐานด้านบนรถมีความสูง 5.8 เซนติเมตร ระยะยืดของขากรรไกร  

39 เซนติเมตร และฐานด้านล่างรถสูง 20.8 เซนติเมตร มีการติดตั้งตัวกระตุ้นเชิงเส้น ระหว่าง

ขากรรไกรทั ้ง 2 ฝั ่ง โดยใช้ Support shock ความยาว 25 เซนติเมตรเป็นตัวยึด โดยส่วนฐาน

ด้านล่างมีการติดตั้งสวิตช์ และล้อทั้ง 2 ฝั่ง แสดงดังรูปที่ 3.7 

 

65.6

49

49

3

2

1

1          2         3            *      :          

4

4              

4
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รูปที่ 3.7 ด้านข้างของรถยกของควบคุมการเคลื่อนที่ผ่าน Blynk applications ขณะยืด 

 

มีการติดตั้งรางเลื่อน ขนาดกว้าง 4 เซนติเมตร ยาว 22 เซนติเมตร ที่ฝั่งซ้าย

ของตัวรถ มีทั้งหมด 4 ราง โดยยึดกับฐานด้านบน 2 รางและฐานด้านล่างอีก 2 ราง เพื่อทำให้

ขากรรไกรเคลื่อนที่ได้ มีการติดตั้งล้อคงที่ตรงกลางด้านหลังของฐานด้านล่างรถ แสดงดังรูปที่ 3.8 

และภาพมุมมอง 45 องศา ของรถยกของควบคุมการเคลื่อนที่ผ่าน Blynk applications ขณะยืด 

แสดงดังรูปที่ 3.9 

5 6

8

34

15

20.8

39

5.8

*      :          5 Support Shock 6                   7 สวิตช์

25

7

8 ลอ้
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รูปที่ 3.8 ด้านหลังของรถยกของควบคุมการเคลื่อนที่ผ่าน Blynk applications ขณะยืด 

 

 
 

รูปที่ 3.9 ภาพมุมมอง 45 องศา ของรถยกของควบคุมการเคลื่อนที่ผ่าน  

Blynk applications ขณะยืด 

4

22

7.6

9

7.6

9                  *      :          

10

10
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ขณะที่รถยกของควบคุมการเคลื่อนที่ผ่าน Blynk applications อยู่ในขณะ

หด จะมีความสูงทั้งหมดอยู่ที่ 45.6 เซนติเมตร แสดงดังรูปที่ 3.10 และระยะหดของขากรรไกรอยู่ที่ 

19 เซนติเมตร แสดงดังรูปที่ 3.11 

 

 
 

รูปที่ 3.10 ด้านหน้าของรถยกของควบคุมการเคลื่อนที่ผ่าน Blynk applications ขณะหด 

 

 
 

รูปที่ 3.11 ด้านข้างของรถยกของควบคุมการเคลื่อนที่ผ่าน Blynk applications ขณะหด 

45.6

*      :          

20.8

19

5.8

*      :          
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ด้านหลังของรถยกของควบคุมการเคลื่อนที่ผ่าน Blynk applications ขณะ

หด แสดงดังรูปที่ 3.12 และภาพมุมมอง 45 องศา ของรถยกของควบคุมการเคลื่อนที่ผ่าน Blynk 

applications ขณะหด แสดงดังรูปที่ 3.13 

 

 
 

รูปที่ 3.12 ด้านหลังของรถยกของควบคุมการเคลื่อนที่ผ่าน Blynk applications ขณะหด 

 

 
 

รูปที่ 3.13 ภาพมุมมอง 45 องศา ของรถยกของควบคุมการเคลื่อนที่ผ่าน  

Blynk applications ขณะหด 
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3.1.3 การออกแบบวงจร 

3.1.3.1 การออกแบบระบบควบคุมการยกข้ึนลงในแนวดิ่ง 

สำหรับการควบคุมการยกขึ้นลงที่ในแนวดิ่งผ่านแอปพลิเคชันมือถือ 

เริ่มต้นด้วยการทำงานด้วยการเชื่อมต่อ Blynk applications ผ่าน Wi-Fi เพื่อส่งคำสั่งการ

เชื่อมต่อไปยัง ESP32 บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์เพื่อประมวลผล และสั่งการให้ตัวกระตุ้น

ทำงานผ่านรีเลย์โมดูล โดยรีเลย์โมดูลจะรับคำสั่งไปควบคุมการยืดหดของ ตัวกระตุ้นเชิงเส้น

เพื่อให้รถยกของสามารถยกขึ้นลงในแนวดิ่งตามเงื่อนไขคำสั่ง บล็อกไดอะแกรมการทำงานของ

ระบบระยะไกลในแนวดิ่งแสดงได้ดังรูปที่ 3.14 และวงจรการเชื่อมต่อระบบควบคุมการเคลื่อนที่

ในแนวดิ่งแสดงดังรูปที่ 3.15 

 

 
 

รูปที่ 3.14 บล็อกไดอะแกรมการทำงานของระบบควบคมุระยะไกลในแนวดิ่ง 

 

 
 

รูปที่ 3.15 วงจรการเชื่อมต่อการทำงานของระบบควบคุมระยะไกลในแนวดิ่งของรถยกของควบคุม

การเคลื่อนทีผ่่าน Blynk applications 

ESP32 Relay moduleBlynk application Linear actuator

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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3.1.3.2 การออกแบบระบบควบคุมการเคลื่อนที่ในแนวราบ 

สำหรับการควบคุมการเคลื่อนที่ ในแนวราบผ่านแอปพลิเคชันมือถือ 

เริ่มต้นด้วยการทำงานด้วยการเชื่อมต่อ Blynk applications ผ่าน Wi-Fi เพื่อส่งคำสั่งการ

เชื่อมต่อไปยัง ESP32 บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์เพื่อประมวลผล และสั่งการให้โมดูลขับ

มอเตอร์ L298N เพี่อขับให้รถยกของเคลื่อนที่ในแนวราบตามเงื่อนไขคำสั่ง บล็อกไดอะแกรม

การทำงานควบคุมระบบระยะไกลในแนวราบแสดงได้ดังรูปที่ 3.16 และวงจรการเชื่อมต่อระบบ

ควบคุมการเคลื่อนที่ในแนวราบแสดงดังรูปที่ 3.17 

 

 
 

รูปที่ 3.16 บล็อกไดอะแกรมการทำงานของระบบควบคมุระยะไกลในแนวราบ 

 

 
 

รูปที่ 3.17 วงจรการเชื่อมต่อการทำงานของระบบควบคุมระยะไกลในแนวราบของรถยกของควบคุม

การเคลื่อนทีผ่่าน Blynk applications 

 

ESP32 L298N motor driverBlynk application DC motor
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3.1.4 การออกแบบชุดคำสั ่งควบคุมการยกขึ้นลงในแนวดิ่งของรถยกของผ่าน 

Blynk applications 

เริ่มต้นด้วยการทำงานด้วยการเชื่อมต่อ Blynk applications ผ่าน Wi-Fi เพ่ือส่งคำสั่ง

การเชื่อมต่อไปยัง ESP32 บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์เพื่อประมวลผล จากนั้นควบคุมการยกขึ้นลง

ของรถยกของด้วยปุ่มควบคุมหน้าแอปพลิเคชัน และส่งข้อมูลไปยังบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ เพ่ือ

ประมวลผลสัญญาณที่ส่งเข้ามาเป็นทิศทางการเคลื่อนที่ขึ ้น หรือ ลง หลังจากการประมวลผลส่ง

ข้อมูลไปยังตัวกระตุ้นเชิงเส้นเมื่อเงื่อนไขถูกต้องรถยกของจะเคลื่อนที่ตามเงื่อนไขที่กำหนดไว้ แสดง

ดังรูปที่ 3.18   

 

 
 

รูปที่ 3.18 แผนผังการทำงานของระบบควบคุมการเคลื่อนที่ในแนวดิ่งของรถยกของผ่าน  

Blynk applications 

 

3.1.5 การออกแบบชุดคำสั่งควบคุมการเคลื่อนที่ในแนวราบของรถยกของผ่าน 

Blynk applications 

เริ่มต้นด้วยการทำงานด้วยการเชื่อมต่อ Blynk applications ผ่าน Wi-Fi เพ่ือส่งคำสั่ง

การเชื่อมต่อไปยัง ESP32 บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์เพ่ือประมวลผล จากนั้นควบคุมทิศทางของรถ

Start

Application

V4 == 1 V5 == 1

Moving Up Moving Down

1

1

No No

Yes
Yes
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ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



30 

 

ยกของด้วยปุ ่มควบคุมหน้าแอปพลิเคชัน และส่งข้อมูลไปยังบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์   

เพื่อประมวลผลสัญญาณที่ส่งเข้ามาเป็นทิศทางการเคลื่อนที่ไปข้างหน้า ถอยหลัง เลี้ยวซ้าย หรือ 

เลี้ยวขวา หลังจากการประมวลผลส่งข้อมูลไปยังโมดูลขับมอเตอร์ เมื่อเงื่อนไขถูกต้องรถยกของจะ

เคลื่อนที่ตามทิศทางที่เง่ือนไขที่กำหนดไว้ แสดงดังรูปที่ 3.19   

 

 
 

รูปที่ 3.19 แผนผังการทำงานของระบบควบคุมการเคลื่อนที่ในแนวราบของรถยกของผ่าน  

Blynk applications 

 

3.2 เคร่ืองมือที่ใช้ในการทดลอง 

3.2.1 ไมโครคอนโทรลเลอร์ 

ในปริญญานิพนธ์นี้ผู้จัดทำได้เลือกใช้ ESP32 บอรด์ไมโครคอนโทรลเลอร์ ซ่ึงเป็นบอร์ด

มาตรฐานที่นิยมใช้งานมากที่สุด เนื่องจากมีชิปไมโครคอนโทรลเลอร์ที่เหมาะสมกับการใช้งานกับ

แอปพลิเคชันมือถือ 

 

 

Start

Application

1

V1 == 1

Moving Forward Moving Right Moving Backward

1

No

Yes Yes Yes

V2 == 1V0 == 1 V3 == 1

Moving Left

No No No

Yes

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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3.2.2 โมดูลขับมอเตอร์ L298N 

ในปริญญานิพนธ์นี้ผู้จัดทำได้เลือกใช้โมดูลขับมอเตอร์ L298N สำหรับควบคุมความเร็ว 

และทิศทางของมอเตอร์กระแสตรงให้รถยกของเคลื่อนที่ไปยังจุดหมายที่ต้องการ  

3.2.3 ตัวกระตุ้นเชิงเส้น 

ในปริญญานิพนธ์นี้ผู้จัดทำได้เลือกใช้ตัวกระตุ้นเชิงเส้นสำหรับการยืดหดของขากรรไกร 

X-lift ของรถยกของควบคุมการเคลื่อนทีผ่่าน Blynk applications 

3.2.4 รีเลย์โมดูล 

ในปริญญานิพนธ์นี้ผู้จัดทำได้เลือกใช้รีเลย์โมดูล เนื่องจากสามารถทำหน้าที่เป็นสวิตซ์

ในการสลับขั้วบวกลบเพื่อทำหน้าที่ขับตัวกระตุ้นเชิงเส้นให้ยืดหดได ้ 

3.2.5 มอเตอร์กระแสตรง 

ในปริญญานิพนธ์นี้ผู้จัดทำได้เลือกใช้มอเตอร์กระแสตรง แรงดัน 12 โวลต์ 50 รอบต่อ

นาที เนื่องจากสามารถขนส่งสิ่งของได้จำนวนมากจึงต้องการแรงบิดสูงเพ่ือให้สามารถขับเคลื่อนวัตถุ

ที่มีน้ำหนักมากได้ 

3.2.6 แบตเตอรี่ 

ในปริญญานิพนธ์นี ้ผู้จ ัดทำได้เลือกใช้แบตเตอรี่ที ่ม ีแรงดันไฟฟ้าขนาด 12 โวลต์  

2.9 แอมแปรช์ั่วโมง เพ่ือใช้เป็นแหล่งพลังงานให้กับอุปกรณ์ท้ังหมด 

3.2.7 ล้อขับเคลื่อน 

ในปริญญานิพนธ์นี้ผู้จัดทำได้เลือกใช้ล้อยางขนาดเส้นผ่านศูนย์กลาง 6 นิ้ว เป็นล้อ 

สำหรับการขับเคลื่อนตัวรถยกของควบคุมการเคลื่อนที่โดยแอปพลิเคชัน 

3.2.8 สวิตช์ 

ในปริญญานิพนธ์นี้ผู้จัดทำได้เลือกใช้สวิตช์สองขาสำหรับแรงดันไฟฟ้ากระแสตรง 

12 โวลต์ เป็นการเปิดปิดการจ่ายไฟฟ้ากระแสตรงให้กับอุปกรณ์ที่ใช้ในระบบ 

 

3.3 การจัดเกบ็ผลการทดลอง 

3.3.1 การทดสอบการทำงานของโมดูลขับมอเตอร์ L298N 

ทดสอบการควบคุมความเร็วและทิศทางการหมุนของล้อ โมดูลขับมอเตอร์ L298N  

ซึ่งต่อกับมอเตอร์กระแสตรงและล้อ โดยมีแบตเตอรี่เป็นแหล่งจ่ายพลังงาน เพื่อให้รถยกของควบคุม

การเคลื่อนทีผ่่าน Blynk applications สามารถเคลื่อนที่ได้อย่างเหมาะสม 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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3.3.2 การทดสอบการทำงานของตัวกระตุ้นเชิงเส้น 

ทดสอบการยืดหดของตัวกระตุ้นเชิงเส้นทำการยืดสูงสุด และหดต่ำสุด ซึ่งจะนำค่าที่

ทดสอบมาปรับใช้ในการยืดหดของการยกฐาน X-lift สำหรับรถยกของควบคุมการเคลื่อนที่โดย          

แอปพลิเคชัน 

3.3.3 ทดสอบการควบคุมการยกของรถยกของ 

ทดสอบควบคุมการยกของรถยกของผ่าน Blynk applications เพื่อส่งชุดคำสั่งของ

การเชื่อมต่อไปยัง ESP32 บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์เพื่อประมวลผลให้รถสามารถยกขึ้นลงตามที่

ต้องการได ้

3.3.4 ทดสอบการควบคุมทิศทางของรถยกของ 

ทดสอบควบคุมทิศทางของรถยกของผ่าน Blynk applications เพื่อส่งชุดคำสั่งของ

การเชื่อมต่อไปยัง ESP32 บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์เพื่อประมวลผลให้รถสามารถเคลื่อนที่ไปยัง

ทิศทางท่ีต้องการได ้

3.3.5 การทดสอบประสิทธิภาพการรับน้ำหนักของรถยกของเมื ่อทำการยกใน

แนวดิ่ง 

ทดสอบควบคุมการยกของรถยกของผ่าน Blynk applications โดยบรรทุกสิ่งของ

ตั้งแต่ 1 ถึง 10 กิโลกรัม ซึ่งทำการเพิ่มน้ำหนักครั้งละ 1 กิโลกรัม  และทำการจับเวลาในการเพ่ิม

สิ่งของในแต่ละครั้ง เพ่ือวิเคราะห์ประสิทธิภาพของรถยกของ 

3.3.6 การทดสอบประสิทธิภาพการรับน้ำหนักของรถยกของเมื ่อเคลื ่อนที ่ใน

แนวราบ 

ทดสอบควบคุมทิศทางของรถยกของผ่าน Blynk applications โดยบรรทุกสิ่งของ

ตั้งแต่ 1 ถึง 10 กิโลกรัม ซึ่งทำการเพิ่มน้ำหนักครั้งละ 1 กิโลกรัม และทำการจับเวลาในการเพ่ิม

สิ่งของในแต่ละครั้ง เพ่ือวิเคราะห์ประสิทธิภาพของรถยกของ 

3.3.7 การทดสอบประสิทธิภาพของแบตเตอรี่ 

ทำการทดสอบประสิทธิภาพแบตเตอรี่และบันทึกค่าความต่างศักย์ของแบตเตอรี ่ทุก  

5 นาที จนกระทั่งมีระดับแรงดันไฟฟ้าลดลง และระบบของรถยกของไม่สามารถทำงานได้ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



 

 

บทที่ 4 

ผลการทดลอง 

สำหรับการทำงานของรถยกของควบคุมการเคลื่อนที่โดยแอปพลิเคชัน คณะผู้จัดทำได้

ทำการเก็บผลการทำงานของระบบ โดยแบ่งการทดสอบและจัดเก็บผลการทดสอบ ดังต่อไปนี้ 

 

4.1 ทดสอบการทำงานโมดูลขับมอเตอร์ L298N 

ผู้จัดทำได้ทดสอบการทำงานโมดูลขับมอเตอร์ L298N ซึ่งต่อกับมอเตอร์เกียร์และล้อ 

โดยมีแบตเตอรี่เป็นแหล่งจ่ายพลังงาน ซึ่งโมดูลขับมอเตอร์ L298N จะสามารถควบคุมความเร็วและ

ทิศทางการหมุนของล้อ แสดงดังรูปที่ 4.1 โดยเขียนชุดคำสั่งกำหนดให้โมดูลขับมอเตอร์ L298N 

ควบคุมความเร็วและทิศทางของล้อเพื่อให้รถยกของควบคุมการเคลื่อนที่โดยแอปพลิเคชันสามารถ

เคลื่อนที่ได้อย่างเหมาะสม 

 

 
 

รูปที่ 4.1 ทดสอบการทำงานของโมดูลขับมอเตอร์ L298N 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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4.2 ทดสอบการทำงานตัวกระตุ้นเชิงเส้น 

ผู้จัดทำได้ทดสอบการทำงานตัวกระตุ้นเชิงเส้น ซึ่งแสดงดังรูปที่ 4.2 ทดสอบการยืดหด

ของตัวกระตุ ้นเชิงเส้น ซึ ่งมีระยะยืดมากที ่ส ุดอยู ่ที ่ 10 เซนติเมตร โดยก่อนยืดจะมีความสูง  

22 เซนติเมตร และหลังยืดจะมีความสูง 32 เซนติเมตร 

 

  
 

รูปที่ 4.2 ทดสอบการยืดของตัวกระตุ้นเชิงเส้น 

 

4.3 ทดสอบการควบคุมการยกของรถยกของ 

ผู้จัดทำได้ทดสอบการควบคุมการยกของรถยกของ โดยเริ่มต้นการทำงานด้วยการ

เชื่อมต่อผ่าน Blynk applications ให้สามารถสื่อสารกันระหว่างรถยกของและโทรศัพท์มือถือได ้

4.3.1 วงจรการเชื่อมต่อระบบควบคุมการยกของรถยกของ 

ผู ้จ ัดทำได ้เช ื ่อมต่อวงจรระบบควบคุมการยกของรถยกของโดยใช้ร ี เลย์โมดูล 

ซึ่งต่อกับตัวกระตุ้นเชิงเส้น มีการเชื่อมต่อ Blynk applications ผ่าน Wi-Fi ให้สามารถสื่อสารกัน

ระหว่างรถยกของและโทรศัพท์มือถือ เพ่ือควบคุมการยกของรถยกของได ้แสดงดังรูปที่ 4.3 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 4.3 วงจรการเชื่อมต่อระบบควบคุมการยกของรถยกของผ่าน Blynk applications 

 

4.3.2 สร้างปุ่มควบคุมการยกของรถยกของผ่าน Blynk applications 

ผู ้จัดทำได้สร้างปุ ่มควบคุมการยกของรถยกของผ่านหน้าจอ Blynk applications  

แสดงดังรูปที่ 4.4  

 

 
 

รูปที่ 4.4 หน้าจอแสดงการควบคุมการยกของรถยกของบนหน้าจอ Blynk applications 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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4.3.3 ทดสอบการควบคุมการยกของรถยกของผ่าน Blynk applications 

ผู้จัดทำได้เขียนชุดคำสั่งจากโปรแกรม Arduino IDE เพื่อควบคุมการยกของรถยกของ

ผ่าน Blynk applications ซึ่งจะทำการเชื่อมผ่าน Wi-Fi โดยใช้โทรศัพท์มือถือ เมื่อทดลองกดปุ่ม Up 

รถยกของจะเคลื่อนที่ขึ ้น แสดงดังรูปที่ 4.5 จากนั้นทดลองกดปุ่ม Down จะเห็นได้ว่ารถยกของ 

จะเคลื่อนที่ลง แสดงดังรูปที่ 4.6 จากการทดสอบพบว่ารถยกของสามารถยกขึ้นและลงตามการ

ควบคุมผ่าน Blynk applications ได้ตามท่ีออกแบบไว้ 

 

 
 

รูปที่ 4.5 การเคลื่อนที่ขึ้นของรถยกของควบคุมการเคลื่อนที่ผ่าน Blynk applications 

 

 
 

รูปที่ 4.6 การเคลื่อนที่ลงของรถยกของควบคุมการเคลื่อนที่ผ่าน Blynk applications 

ขึ้น

ลง

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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4.4 ทดสอบการควบคุมทศิทางของรถยกของ 

ผู้จัดทำได้ทดสอบการควบคุมทิศทางของรถยกของ โดยเริ่มต้นการทำงานด้วยการ

เชื่อมต่อผ่าน Blynk applications ให้สามารถสื่อสารกันระหว่างรถยกของและโทรศัพท์มือถือได ้

4.4.1 วงจรการเชื่อมต่อระบบควบคุมทิศทางของรถ 

ผู้จัดทำได้เชื่อมต่อวงจรระบบควบคุมทิศทางของรถโดยใช้ โมดูลขับมอเตอร์ L298N 

ซึ่งต่อกับมอเตอร์เกียร์และล้อ มีการเชื่อมต่อ Blynk applications ผ่าน Wi-Fi ให้สามารถสื่อสารกัน

ระหว่างรถยกของและโทรศัพท์มือถือ เพ่ือควบคุมทิศทางของรถได้ แสดงดังรูปที่ 4.7 

 

 
 

รูปที่ 4.7 วงจรการเชื่อมต่อระบบควบคุมทิศทางของรถยกของผ่าน Blynk applications 

 

4.4.2 สร้างปุ่มควบคุมทิศทางของรถยกของผ่าน Blynk applications 

ผู ้จัดทำได้สร้างปุ ่มควบคุมทิศทางของรถยกของผ่านหน้าจอ Blynk applications 

แสดงดังรูปที่ 4.8  
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รูปที่ 4.8 หน้าจอแสดงการควบคุมทิศทางของรถยกของบนหน้าจอ Blynk applications 

 

4.4.3 ทดสอบการควบคุมทิศทางของรถยกของผ่าน Blynk applications 

ผู้จัดทำได้เขียนชุดคำสั่งจากโปรแกรม Arduino IDE เพื่อควบคุมทิศทางการเคลื่อนที่

ของรถยกของผ่าน Blynk applications ซึ ่งจะทำการเชื ่อมผ่าน Wi-Fi โดยใช้โทรศัพท์มือถือ  

เมื่อทดลองกดปุ่ม Forward รถยกของจะเคลื่อนที่ไปด้านหน้า แสดงดังรูปที่ 4.9 จากนั้นทดลองกด

ปุ่มเพื่อควบคุมทิศทางโดยกดปุ่ม Left Right หรือ Backward จะเห็นได้ว่ารถยกของจะเคลื่อนที่ไป

เลี้ยวซ้าย เลี้ยวขวา และถอยหลัง ตามลำดับแสดงดังรูปที่ 4.10 ถึง 4.12 ตามลำดับ จากการทดสอบ

พบว่ารถยกของสามารถเคลื่อนที่ตามการควบคุมผ่าน Blynk applications ได้ตามท่ีออกแบบไว้ 

 

 
 

รูปที่ 4.9 การเคลื่อนที่ไปด้านหน้าของรถยกของควบคุมการเคลื่อนที่ผ่าน Blynk applications 

ด้านหน้า
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รูปที่ 4.10 การเคลื่อนที่ไปทางซ้ายของรถยกของควบคุมการเคลื่อนที่ผ่าน Blynk applications 

 

 
 

รูปที่ 4.11 การเคลื่อนที่ไปทางขวาของรถยกของควบคุมการเคลื่อนที่ผ่าน Blynk applications 

 

 
 

รูปที่ 4.12 การเคลื่อนที่ไปด้านหลังของรถยกของควบคุมการเคลื่อนที่ผ่าน Blynk applications 

 

เลี้ยว ้าย

ถอยหลัง
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4.5 การทดสอบประสิทธภิาพการรับน้ำหนักของรถยกของเมื่อทำการยกในแนวดิ่ง 

ผู้จัดทำได้ทดสอบการรับน้ำหนักของรถยกของควบคุมการเคลื่อนที่ในส่วนของการยก

ฐานขึ้นในแนวดิ่ง และจับเวลาที่ใช้ในการยกของ ซึ่งจะวางสิ่งของบนรถยกของตั้งแต่ 1 กิโลกรัม  

และเพิ่มน้ำหนักบนรถยกของทีละ 1 กิโลกรัม จนกระทั่งขากรรไกร X-lift ไม่สามารถยกสิ่งของที่

บรรทุกบนฐานด้านบนได้ ภาพจำลองการทดสอบแสดงดังรูปที่ 4.13 ทำการบันทึกค่าผลการทดสอบ

เพ่ือเปรียบเทียบการรับน้ำหนักกับระยะเวลาที่ใช้ในการยก แสดงดังรูปที่ 4.14 

 

 

 

รูปที่ 4.13 ภาพจำลองการทดสอบประสิทธิภาพการรับน้ำหนักของรถยกของเมื่อทำการยกในแนวดิ่ง 

 

 
 

รูปที่ 4.14 การรับน้ำหนักสิ่งของและระยะเวลาที่ใช้ในการยกของรถยกของ 

ขึ้น ลง
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จากการทดสอบการรับน้ำหนักของรถยกของควบคุมการเคลื่อนที่ในส่วนของการยก

ฐานขึ้นในแนวดิ่ง พบว่าเมื่อน้ำหนักสิ่งของมีค่ามากขึ้น จะส่งผลให้รถใช้ระยะเวลาในการยกเพ่ิมมาก

ขึ้น และรถยกของสามารถรองรับน้ำหนักได้มากที่สุดไม่เกิน 9 กิโลกรัม เนื่องจากเมื่อสิ่งของมีน้ำหนัก 

10 กิโลกรัมส่งผลให้ขากรรไกรไม่สามารถทำการยกสิ่งของขึ้นได้ และมีสมดุลไม่คงที่ทำให้ขากรรไกร

มีลักษณะเอียง 

 

4.6 การทดสอบประสิทธภิาพการรับน้ำหนักของรถยกของเมื่อเคลื่อนที่ในแนวราบ  

ผู้จัดทำได้ทดสอบการรับน้ำหนักของรถยกของควบคุมการเคลื่อนที่ขณะเคลื่อนที่จาก

จุด A ไปยังจุด B เป็นระยะทาง 5 เมตร และจับเวลาที่ใช้การเคลื่อนที่ จากการทดสอบประสิทธิภาพ

การรับน้ำหนักของรถยกของเมื ่อทำการยกในแนวดิ ่ง  จึงทำการวางสิ ่งของบนรถยกของตั ้งแต่  

1 กิโลกรัม จนถึง 10 กิโลกรัม โดยจะทำการทดสอบเพิ่มน้ำหนักบนรถยกของทีละ 1 กิโลกรัม  

ภาพจำลองการทดสอบแสดงดังรูปที่ 4.15 ทำการบันทึกค่าผลการทดสอบเพื่อเปรียบเทียบการรับ

น้ำหนักกับระยะเวลาที่ใช้ในการเคลื่อนที่ และรูปที่ 4.16 

  

 
 

รูปที่ 4.15 ภาพจำลองการทดสอบประสิทธิภาพการรับน้ำหนักของรถยกของเมื่อเคลื่อนที่ในแนวราบ 

 

5 เมตรA B

เดินหน้า

สิ่งของ
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รูปที่ 4.16 การรับน้ำหนกัสิง่ของและระยะเวลาที่ใช้ในการเคลื่อนที่ของรถยกของ 

 

จากการทดสอบการรับน้ำหนักของรถยกของควบคุมการเคลื ่อนที ่ขณะเคลื ่อนที่  

ในแนวราบ พบว่าเมื่อน้ำหนักสิ่งของมีค่ามากขึ้น จะส่งผลให้รถยกของใช้ระยะเวลาในการเคลื่อนที่

เพ่ิมมากข้ึนด้วย 

 

4.7 การทดสอบประสิทธภิาพของแบตเตอรี่ 

ค่าแบตเตอรี่ เริ่มต้นมแีรงดันไฟฟ้าเท่ากับ 12.56 โวลต์ นำมาต่อกับมอเตอร์กระแสตรง

2 ข้าง และตัวกระตุ้นเชิงเส้น แสดงดังรูปที่ 4.17 จากนั้นเขียนชุดคำสั่งให้อุปกรณ์ทั้ง 2 ทำงาน

ตลอดเวลา และทำการบันทึกค่าแรงดันไฟฟ้าของแบตเตอรี่ทุก 5 นาท ีจนกระท่ังแรงดันแบตเตอรี่ไม่

สามารถจ่ายให้ระบบทำงานได้ แสดงดังรูปที่ 4.18  
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รูปที่ 4.17 ทดสอบประสิทธิภาพแบตเตอรี่ 

 

 
 

รูปที่ 4.18 แรงดันไฟฟ้าของแบตเตอรี่ ทุก 5 นาที  

 

จากการทดสอบประสิทธิภาพของแบตเตอรี่พบว่าเมื ่อเวลาผ่านไป จะส่งผลให้ค่า

แรงดันไฟฟ้าของแบตเตอรี่ลดลงจนถึง 8.19 โวลต์ และไม่สามารถจ่ายให้ระบบทำงานต่อไปได ้ 
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บทท่ี 5 

สรุปผลและข้อเสนอแนะ 

5.1 สรุปผล 

ปริญญานิพนธ์นี้มีเป้าหมายเพื่อช่วยอำนวยความสะดวกในการเคลื่อนย้ายและยก

สิ่งของที่มีน้ำหนักมากแก่ผู้ที่มีภาวะโรคกระดูกและข้อไม่สมบูรณ์ รวมถึงผู้ที่ต้องการความช่วยเหลือ

เป็นพิเศษเพ่ือลดความเสี่ยงการบาดเจ็บจากการยกของหนักและเคลื่อนย้ายสิ่งของที่ต้องใช้เวลานาน 

และมีระยะทางไกล จึงได้ทำการศึกษาและจัดทำรถยกของควบคุมการเคลื่อนที่โดยแอปพลิเคชัน

ขึ ้นมา โดยระบบรถยกของควบคุมการเคลื ่อนที ่โดยแอปพลิเคชันประกอบไปด้วย 2 ส่วน คือ  

ส่วนระบบการเคลื ่อนที ่ไปยังตำแหน่งที ่ต ้องการ และระบบยกของโดยใช้ขากรรไกร X-lift  

โดยควบคุมการทำงานผ่าน Blynk applications ซึ่งระบบทั้งหมดจะถูกสั่งการและควบคุมผ่าน

ไมโครคอนโทรลเลอร์ 

ผู้จัดทำได้ออกแบบและจัดทำรถยกของควบคุมการเคลื่อนที่โดยแอปพลิเคชัน ทำการ

ทดสอบการควบคุมทิศทางในแนวราบและการยกขึ้นลงในแนวดิ่งของรถยกของ พบว่ารถยกของ

สามารถเคล ื ่อนที ่ตามการควบคุมผ ่าน Blynk applications ได ้ตามที ่ออกแบบไว้  ทดสอบ

ประสิทธิภาพการรับน้ำหนักของรถยกของเมื่อทำการยกในแนวดิ่ง  โดยทำการวางสิ่งของบนรถยก

ของตั้งแต่ 1 กิโลกรัม ซึ่งจะวางเพิ่มครั้งละ 1 กิโลกรัม จนกระทั่งขากรรไกร X-lift ไม่สามารถยก

สิ่งของที่บรรทุกบนฐานด้านบนได้ แล้วทำการจับเวลาเมื่อรถยกของยกขึ้น พบว่าเมื่อเพิ่มน้ำหนัก

สิ่งของจนถึง 10 กิโลกรัม ขากรรไกร X-lift จะไม่สามารถยกสิ่งของที่บรรทุกบนฐานด้านบนได้ และ 

พบว่าเมื่อรถยกของบรรทุกสิ่งของมากขึ้น ส่งผลให้ระยะเวลาในการเคลื่อนที่ในแนวดิ่งเพิ่มมากขึ้น 

ทำการทดสอบประสิทธิภาพการรับน้ำหนักของรถยกของเมื่อเคลื่อนที่ในแนวราบ  โดยทำการยืด

ขากรรไกร X-lift ยกฐานด้านบนให้มีความยืดสูงสุด ซึ่งจากการทดสอบประสิทธิภาพการรับน้ำหนัก

ของรถยกของเมื่อทำการยกในแนวดิ่ง จึงเริ่มต้นวางสิ่งของบนรถยกของตั้งแต่ 1 กิโลกรัม จนถึง 10 

กิโลกรัม ซึ่งจะวางเพิ่มครั้งละ 1 กิโลกรัม แล้วทำการจับเวลาเมื่อรถบรรทุกสิ่งของให้เคลื่อนที่ไปใน

พื้นที่ราบจากจุด A ไปยังจุด B ในระยะทาง 5 เมตร พบว่าเมื่อรถยกของบรรทุกสิ่งของน้ำหนักมาก

ขึ้น ส่งผลให้ระยะเวลาในการเคลื่อนที่ในแนวราบเพิ่มมากขึ้น และทำการทดสอบประสิทธิภาพของ

แบตเตอรี่ โดยนำมอเตอร์กระแสตรงและตัวกระตุ้นเชิงเส้นให้ทำงานร่วมกันตลอดเวลา ซึ่งจะทำการ
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บันทึกค่าแรงดันแบตเตอรี่จนกระทั่งระบบรถยกของไม่สามารถทำงานได้ พบว่าเมื่อเวลาผ่านไป  

75 นาที แบตเตอรี่มีแรงดันไฟฟ้าเท่ากับ 8.19 โวลต์ และระบบจะไม่สามารถทำงานต่อได ้

 

5.2 ข้อเสนอแนะ 

ปัญหาที่พบ คณะผู้จัดทำได้เลือกใช้ไม้ MDF เป็นโครงสร้างของรถยกของซึ่งจะมีราคาที่

ถูกกว่าโครงสร้างที่เป็นเหล็กหรืออะลูมิเนียม ซึ่งการใช้ไม้ MDF เป็นโครงสร้างจะมีปัญหาของจุดใน

การเชื่อมต่อแต่ละโครงสร้างเข้าด้วยกันคือ ข้อต่อขากรรไกร X-lift และรางท่ีใช้สำหรับการเลื่อนเพ่ือ

เคลื่อนที่ขึ้นลงของขากรรไกร X-lift ซึ่งจะทำให้มีแรงต้านในการเสียดสีของไม้ MDF มาก ส่งผลให้

การยกขึ้นลงมีความไม่คล่องตัว และโครงสร้างในการเชื่อมต่อบางจุดมีความหลวมเนื่องจากมีการ

ขันน็อตลงโครงสร้างทำให้เนื้อไม้ MDF มีความพรุ่น ส่งผลให้เมื่อทำการยกขึ้นลงของรถยกของมี

ความเอียงเล็กน้อย และรถยกของมีขนาดเล็กและบรรทุกสิ่งของได้เพียง 5 กิโลกรัม เนื่องจาก    

คณะผู้จัดทำได้สร้างเป็นเพียงแบบจำลองต้นแบบ ซึ่งในอนาคตจะสามารถพัฒนาให้โครงสร้างมีความ

แข็งแรงและสามารถบรรทุกสิ่งของที่มีน้ำหนักท่ีมากขึ้นได้ 
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ภาคผนวก     

คำสั่งควบคุมการเคลื่อนที่ในแนวราบและการยกในแนวดิ่งของรถยกของดว้ย  

Blynk applications 
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// Include the library files 

#define BLYNK_PRINT Serial 

#include <WiFi.h> 

#include <WiFiClient.h> 

#include <BlynkSimpleEsp32.h> 

 

// Define the motor pins 

// Motor A 

int IN1 = 4;  

int IN2 = 2;  

int ENA = 15;  

 

// Motor B 

int IN3 = 25;  

int IN4 = 33;  

int ENB = 32; 

 

 // Linear actuator 

int Relay1 = 26;  

int Relay2 = 27; 

 

// Setting PWM properties 

const int frequency = 5000; 

const int pwm_channel = 0; 

 

const int resolution = 8; 
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// Setting Blynk 

char auth[] = "IMEQJ2cDwStQLT8JCWx7Fc2WC7iEC-xB"; //Enter yourG Blynk auth 

token 

char ssid[] = "Bonus"; //Enter your WIFI name 

char pass[] = "16161616"; //Enter your WIFI passowrd 

 

void setup()  

{ 

  Serial.begin(115200);   

  //Set the motor pins as output pins 

  pinMode(ENA, OUTPUT); 

  pinMode(IN1, OUTPUT); 

  pinMode(IN2, OUTPUT); 

  pinMode(IN3, OUTPUT); 

  pinMode(IN4, OUTPUT); 

  pinMode(ENB, OUTPUT); 

   

  //Set the motor pins as output pins --> Linear actuator 

  pinMode(Relay1, OUTPUT); 

  pinMode(Relay2, OUTPUT); 

 

  // configure LED PWM functionalitites 

  ledcSetup(pwm_channel, frequency, resolution); 

   

  // attach the channel to the GPIO to be controlled 

  ledcAttachPin(ENA, pwm_channel); 

  ledcAttachPin(ENB, pwm_channel); 
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  ledcWrite(pwm_channel, 210); 

 

  digitalWrite(IN1, LOW); 

  digitalWrite(IN2, LOW); 

  digitalWrite(IN3, LOW); 

  digitalWrite(IN4, LOW); 

 

  // Initialize the Blynk library 

  Blynk.begin(auth, ssid, pass, "blynk.cloud", 80); 

} 

 

  //Function 

void FORWARD(int x) 

{ 

  if (x == 1) 

  { 

    // FORWARD 

    ledcWrite(pwm_channel, 250);  

    digitalWrite(IN1, HIGH);  

    digitalWrite(IN2, LOW); 

    digitalWrite(IN3, HIGH);  

    digitalWrite(IN4, LOW); 

  } 

  else 

  { 

    ledcWrite(pwm_channel, 250); 

    digitalWrite(IN1, LOW);  

    digitalWrite(IN2, LOW); 

    digitalWrite(IN3, LOW);  
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    digitalWrite(IN4, LOW); 

  } 

} 

 

void LEFT(int x) 

{ 

  if (x == 1) 

  { 

    // LEFT 

    ledcWrite(pwm_channel, 250); 

    digitalWrite(IN1, LOW);  

    digitalWrite(IN2, HIGH); 

    digitalWrite(IN3, HIGH);  

    digitalWrite(IN4, LOW); 

  } 

  else 

  { 

    ledcWrite(pwm_channel, 250); 

    digitalWrite(IN1, LOW);  

    digitalWrite(IN2, LOW); 

    digitalWrite(IN3, LOW);  

    digitalWrite(IN4, LOW); 

  } 

} 

 

void RIGHT(int x) 

{ 

  if (x == 1) 

  { 
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    // RIGHT 

    ledcWrite(pwm_channel, 250); 

    digitalWrite(IN1, HIGH);  

    digitalWrite(IN2, LOW); 

    digitalWrite(IN3, LOW);  

    digitalWrite(IN4, HIGH); 

  } 

  else 

  { 

    ledcWrite(pwm_channel, 250); 

    digitalWrite(IN1, LOW);  

    digitalWrite(IN2, LOW); 

    digitalWrite(IN3, LOW);  

    digitalWrite(IN4, LOW); 

  } 

} 

 

void BACKWARD(int x) 

{ 

  if (x == 1) 

  { 

    // BACKWARD 

    ledcWrite(pwm_channel, 250); 

    digitalWrite(IN1, LOW);  

    digitalWrite(IN2, HIGH); 

    digitalWrite(IN3, LOW);  

    digitalWrite(IN4, HIGH); 

  } 

  else 
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  { 

    ledcWrite(pwm_channel, 250); 

    digitalWrite(IN1, LOW);  

    digitalWrite(IN2, LOW); 

    digitalWrite(IN3, LOW);  

    digitalWrite(IN4, LOW); 

  } 

} 

 

void LinearUP(int x) 

{ 

 if (x == 1) 

  { 

    digitalWrite(Relay1, HIGH);  

    digitalWrite(Relay2, LOW); 

  } 

  else 

  { 

    digitalWrite(Relay1, LOW);  

    digitalWrite(Relay2, LOW);  

  } 

} 

 

void LinearDOWN(int x) 

{ 

  if (x == 1) 

  { 

    digitalWrite(Relay1, LOW);  

    digitalWrite(Relay2, HIGH);  
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  }  

  else  

  { 

    digitalWrite(Relay1, LOW);  

    digitalWrite(Relay2, LOW);  

  } 

} 

 

void loop() 

{ 

  Blynk.run(); 

} 

 

BLYNK_WRITE(V0) 

{ 

  int x = param[0].asInt(); 

 

  Serial.print("A value is: "); 

  Serial.println(x); 

 

  FORWARD(x); 

} 

 

BLYNK_WRITE(V1) 

{ 

  int x = param[0].asInt(); 

 

  Serial.print("B value is: "); 

  Serial.println(x); 
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  LEFT(x); 

} 

 

BLYNK_WRITE(V2) 

{ 

  int x = param[0].asInt(); 

 

  Serial.print("C value is: "); 

  Serial.println(x); 

 

  RIGHT(x); 

} 

 

BLYNK_WRITE(V3) 

{ 

  int x = param[0].asInt(); 

 

  Serial.print("D value is: "); 

  Serial.println(x); 

 

  BACKWARD(x); 

} 

 

BLYNK_WRITE(V4) 

{ 

  int x = param[0].asInt(); 

 

  Serial.print("UP value is: "); 

  Serial.println(x); 
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  LinearUP(x); 

} 

 

BLYNK_WRITE(V5) 

{ 

  int x = param[0].asInt(); 

 

  Serial.print("DOWN value is: "); 

  Serial.println(x); 

 

  LinearDOWN(x); 

} 
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