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 ปริญญานิพนธ์เรื่องนี้น าเสนอเทคนิคทางวิศวกรรมส าหรับการใช้พีแอลซีรุ่น S7-1500 และแขนกล 4 

แกนรุ่นดูบอทเมจิกเชียนส าหรับการคัดแยกวัตถุสีที่เป็นแม่สี โดยมีการใช้กล้องพิกซี2 ในการตรวจจับวัตถุสีแดง 
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บอร์ดอาร์ดูโน 2560 เมกาซึ่งเป็นชุดควบคุมดูบอทเมจิกเชียนส าหรับฟังก์ชันควบคุมการคัดแยก ผู้ใช้สามารถ

ตั้งค่าสีที่ต้องการโดยใช้กล้องเว็บแคมของคอมพิวเตอร์เพื่อถ่ายภาพของวัตถุสีเป้าหมาย ซึ่งรูปภาพของเว็บแคม

ถูกประมวลผลโดยไลบรารี่ทีชเชเบิลแมชชีนของซอฟต์แวร์โหนด-เรด ในการสร้างโมเดลเอไอ จากนั้นมีการส่ง

ค่าสีที่ต้องการไปยังอินพุตของพีแอลซีส าหรับส่งข้อมูลต่อไปยังบอร์ดอาร์ดูโน อย่างไรก็ตามเอาต์พุตของพีแอล

ซีไม่สามารถเชื่อมต่อไปยังบอร์ดอาร์ดูโนได้โดยตรง ดังนั้นจึงมีการใช้รีเลย์ในการแปลงสัญญาณระหว่างพีแอลซี

และบอร์ดอาร์ดูโน จากผลการทดลองยืนยันได้ว่าแขนกลดูบอทเมจิกเชียนสามารถท าการคัดแยกได้อย่าง

ถูกต้อง นั่นหมายความว่าพีแอลซีรุ่น S7-1500 และดูบอทเมจิกเชียนสามารถท างานร่วมกันได้ด้วยเทคนิคทาง

วิศวกรรมที่ได้น าเสนอ 

ค าส าคัญ: เอไอ, การคัดแยกวัตถุสี, ดูบอทเมจิกเชียน, พีแอลซี 
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ABSTRACT 

 This thesis presents an engineering technique for using a programmable logic controller 

(PLC) modeled S7-1500 and a 4-axe robotic arm modeled Dobot Magician for RGB-based color 

object sorting. The method utilizes a Pixy2 camera to detect red, green, and blue objects on 

conveyor belt, which is controlled by the PLC. The camera image data are sent to an Arduino 

Mega 2560 control board of the Dobot Magician for sorting control function. A user can set 

the desired color by using a computer Webcam to capture a target color object. The Webcam 

image is processed by using the artificial intelligence (AI)-based Teachable Machine library of 

NODE-RED software. The desired color parameter is then sent the PLC input for data transfer 

to the Arduino board. However, the PLC output cannot connect directly to the Arduino Mega 

2560 card. Therefore, a relay is used as a signal converter between the PLC output and the 

Arduino Mega 2560 card. Experimental test results confirm that the Dobot Magician robot can 

conduct the sorting function correctly. This means that the S7-1500 PLC and Dobot Magician 

can operate together based on the proposed engineering technique. 

Keywords: AI, Color Object Sorting, Dobot Magician, PLC 
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บทที่ 1  

บทน า 

1.1 ความเป็นมาและความส าคัญ 

แขนกล (Robotic Arm) [1] เป็นหุ่นยนต์ชนิดหนึ่งที่น ามาใช้งานในวงการอุตสาหกรรมการผลิตและได้

ถูกน ามาใช้แทนแรงงานมนุษย์ในงานที่ต้องท าอย่างต่อเนื่องตลอด 24 ชั่วโมง งานที่ต้องท าซ ้า ๆ กันตลอดเวลา 

งานที่เป็นอันตรายหรืองานที่หนักและยากเกินที่มนุษย์จะท าไหว ปกติมนุษย์ก็สามารถท างานได้ทุกอย่างแ ต่

ข้อจ ากัดของมนุษย์นั้นไม่สามารถท างานได้อย่างต่อเนื่องยาวนานจะเกิดความเหน็ดเหนื่อยเมื่อยล้าจึงต้องมีการ

พักผ่อน เมื่อคนท างานในที่อันตรายเช่นงานที่เกี่ยวกับสารเคมีที่มีพิษ ถ้าป้องกันไม่ดีก็จะมีผลต่อสุขภาพได้ จาก

ข้อจ ากัดดังกล่าว หุ่นยนต์เข้ามามีบทบาทในการท างานเหล่านี้และข้อดีของการที่มีหุ่นยนต์ท างานแทนคนนั้น

นอกจากที่กล่าวไว้ข้างต้นแล้ว ประสิทธิภาพการท างานก็จะดีขึ้น มีความแน่นอน แม่นย า สามารถท างานผลิต

ได้โดยไม่ต้องพัก จ านวนชิ้นงานที่ท าก็มากข้ึนและท างานได้โดยไม่มีวันหยุด ส่วนข้อเสียก็มีเช่น มีราคาสูง ต้อง

มีผู้ช านาญการในการควบคุมหุ่นยนต์ ไม่เหมาะในโรงงานที่ก าลังผลิตน้อย 

ดูบอทเมจิกเชียน (Dobot Magician) [2] เป็นแขนกลที่ออกแบบมาเพื่อใช้ในงานอุตสาหกรรมและ

การศึกษา มีข้อต่อสัมผัสและมอเตอร์กับเครื่องก าเนิดก าลังแรงขนาดเล็กโดยสามารถเคลื่อนที่และท างานได้ใน

ระดับสูงเช่น การจับวัตถุต่อกับการท างานที่ต้องการความแม่นย าเพื่อเพิ่มประสิทธิภาพและความถูกต้อง ยังมี

การรองรับการเชื่อมต่อกับอุปกรณ์เสริมอื่น ๆ เช่น กล้องพิกซี (Pixy) [3] ที่ใช้ในการตรวจจับวัตถุ ระบบ

ประมวลผลภาพและเครื่องมือเสริมอื่น ๆ ที่ช่วยให้ดูบอทเมจิกเชียนสามารถท างานในงานและสถานการณ์ที่

หลากหลายได้ พิกซีเป็นกล้องขนาดเล็กที่มีความสามารถในการตรวจจับและระบุวัตถุตามสีและมีการรับรู้และ

จับวัตถุอย่างรวดเร็วโดยที่สามารถส่งข้อมูลและสัญญาณต่าง ๆ ให้กับหุ่นยนต์หรือระบบควบคุมอื่น ๆ  เพื่อใช้

ในการปรับความต้องการหรือให้หุ่นยนต์ด าเนินการตามวัตถุที่ตรวจจับได้นอกจากนี้พิกซียังสามารถใช้ร่วมกับดู

บอทเมจิกเชียนเพ่ือเพ่ิมความแม่นย าในการตรวจจับและควบคุมวัตถุได้อีกด้วย 

พีแอลซี (Programmable Logic Controller: PLC) [4] เป็นอุปกรณ์ควบคุมกระบวนการท างาน   

ต่าง ๆ และการท างานของเครื่องจักร เป็นส่วนประมวลผลและสั ่งการที่ส าคัญเปรียบเหมือนสมองของ

เครื่องจักรซึ่งท าให้พีแอลซีกลายเป็นจุดส าคัญของการพัฒนาโรงงานสู่อุตสาหกรรม 4.0 เป็นอุปกรณ์ที่มีความ

ยืดหยุ่นและเสถียรภาพสูง สามารถปรับให้เหมาะสมกับการใช้งานและขนาดระบบได้เป็นอย่างดี ตัวอย่างเช่น

การใช้งานแบบเดี่ยว (Standalone) ซึ่งเหมาะส าหรับการท างานในไลน์การผลิตที่ไม่ซับซ้อนหรือการเชื่อมต่อ

พีแอลซีหลาย ๆ ตัวเข้าด้วยกันเป็นรูปแบบ Network หรือเครือข่ายเพ่ือควบคุมการท างานของระบบให้มี

ประสิทธิภาพมากยิ่งขึ้นซึ่งเหมาะส าหรับกระบวนการที่ซับซ้อน 
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จากที่กล่าวมาข้างต้นท าให้คณะผู้จัดท ามีความต้องการที่จะน าดูบอทเมจิก เชียนและพีแอลซีน ามาใช้

ร่วมกัน โดยมีการคัดแยกวัตถุสีเป็นกรณีศึกษา 

1.2 วัตถุประสงค์ 

เพื่อน าเสนอเทคนิคทางวิศวกรรมในการใช้พีแอลซีรุ่น S7-1500 ร่วมกับดูบอทเมจิกเชียนที่มีแขนกล

ซึ่งประกอบด้วย 4 ข้อต่อ และใช้กล้องพิกซีในการตรวจจับสีและต าแหน่งของวัตถุบนสายพานส าหรับคัดแยก

วัตถุสีแดง สีเขียว และสีน ้าเงิน และน าเสนอการใช้แนวคิดเอไอ (Artificial Intelligence: AI) [5] เพื่อเพ่ิม

ความแม่นย าในการคัดแยกวัตถุสีด้วยซอฟต์แวร์ทีชเชเบิลแมชชีน (Teachable Machine) [6] ร่วมกับ 

โหนด-เรด (Node-RED) [7] และ PixyMon v2  ในกระบวนการสร้างโมเดลและการเพิ่มข้อมูลเพื่อใช้ในการ

เรียนรู้การตรวจจับและการคัดแยกวัตถุสี  

1.3 ขอบเขตของงาน 

1. ท าการติดตั้งและเชื่อมต่ออุปกรณด์ังนี้ 
- ชุดควบคุมดูบอทเมจิกเชียน (แขนกลดูบอทเมจิกเชียน อาร์ดูโน 2560 เมกา และพิกซี วี2) 
- รีเลย์ 
- สายพาน 
- พีแอลซีรุ่น S7-1500 
- สายไฟ 
- สายอีเทอเน็ต 
- คอมพิวเตอร์ที่ติดตั้งกล้องและซอฟต์แวร์โหนด-เรด 

2. สร้างโปรแกรมควบคุมส าหรับพีแอลซีรุ่น S7-1500 โดยใช้ซอฟต์แวร์ TIA Portal V17 เพื่อสร้าง
ฟังก์ชันการท างานดังนี้ 
- การเปิดการใช้งานฟังก์ชันสื่อสาร PUT/GET เพ่ือให้รับข้อมูลที่มาจากโหนด-เรด 
- การควบคุมสายพาน 
- การส่งค่าสัญญาณไปยังชุดควบคุมดูบอทเมจิกเชียน 

3. สร้างโมเดลในโปรแกรมส าหรับการจ าแนกสีของวัตถุดังนี้ 
- ทีชเชเบิลแมชชีนเพ่ือส่งข้อมูลไปยังโหนด-เรด 
- PixyMon เพ่ือส่งข้อมูลไปยังอาร์ดูโน 2560 เมกา  

4. สร้างโปรแกรมส าหรับการรับส่งค่าระหว่างทีชเชเบิลแมชชีนกับพีแอลซีในโหนด-เรดซึ่ง
ประกอบด้วย 
- ไลบรารี่ทีชเชเบิลแมชชีนเพื่อรับลิงก์โมเดลจากทีชเชเบิลแมชชีน 
- ไลบรารี่ s7 ในการส่งข้อมูลไปยังพีแอลซีรุ่น S7-1500 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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- ฟังก์ชันการแปลงชนิดมูลไปยังพีแอลซีรุ่น S7-1500 
5. ท าการสร้างโปรแกรมโดยใช้ซอฟตแ์วร์อาร์ดูโนไอดีอี (Arduino IDE) [8] เพ่ือ 

- ใช้ในการรับค่าจากพิกซี 2.0 
- ควบคุมแขนกลดูบอทเมจิกเชียน 
- ส่งค่าไปยังพีแอลซีรุ่น S7-1500  

1.4 ขั้นตอนการด าเนินงาน 

           ในการจัดท าปริญญานิพนธ์ฉบับนี้ได้แบ่งเป็น 2 ช่วงซึ่งประกอบด้วยภาคการศึกษาที่  1 และภาคการ 

ศึกษาท่ี 2 โดยมีแผนการด าเนินงานดังแสดงตามตารางที่ 1.1 และ 1.2 ตามล าดับ 

ตารางท่ี 1.1 แผนการด าเนินงานในภาคการศึกษาที่ 1 

ล าดับ รายละเอียด 
สิงหาคม กันยายน ตุลาคม พฤศจิกายน 

1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 

1. 
นัดฟังก าหนดการท า
โครงงาน 

                

2. ก าหนดหัวข้อโครงงาน                  

3. อบรมการใช้แขนกลดูบอทเม
จิกเชียนเบื้องต้น  

                

4. เขียนร่างรายงานและความ
คืบหน้า 

                

5. ศึกษาเรื่องเอไอและหลักการ
ท างาน 

                

6. อบรมการใช้ชุดควบคุมดู
บอทเมจิกเชียน 

                

7. ทดสอบการท างานของ 
พีแอลซี 

                

8. ทดสอบการท างานของ 
แขนกล 

                

9. เขียนโปรแกรมการท างาน
ของแขนกล 

                

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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ตารางท่ี 1.2 แผนการด าเนินงานในภาคการศึกษาที่ 2 

ล าดับ รายละเอียด 
มกราคม กุมภาพันธ์ มีนาคม เมษายน 

1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 

1. 
เขียนการท างานโปรแกรม
ของแขนกล (ต่อ) 

                

2. 
เทรนข้อมูลเอไอจาก
ซอฟต์แวร์ทีชเชเบิลแมชชีน 

                

3. เทรนข้อมูลเอไอจาก
ซอฟต์แวร์จากพิกซีมอน 
และส่งข้อมูลไปยังอาร์ดูโน 

                

4. ทดสอบการท างานและวาง
แผนการเชื่อมต่อของระบบ 

                

5. ท าการเชื่อมต่อระบบ
ทั้งหมด  

                

6. ท าการแก้ไขส่วนของ
ซอฟต์แวร์และฮาร์ดแวร์ 

                

 

1.5 ผลที่คาดว่าจะได้รับ 

 สามารถคัดแยกวัตถุสีบนสายพานได้โดยใช้ฟังก์ชันเอไอของกล้องพิกซีที่ติดตั้งบนแขนกลดูบอทเมจิก

เชียนควบคูไ่ปกับท างานของพีแอลซีรุ่น S7-1500 

  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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บทที่ 2  

แนวคิดและหลักการที่เกี่ยวข้อง 

2.1 กล่าวน า 

 ในบทนี้จะกล่าวถึงแนวคิดและหลักการที่เกี่ยวข้องกับการด าเนินโครงงานซึ่งประกอบด้วยแขนกล ชุด

ควบคุมดูบอทเมจิกเชียน เอไอ พีแอลซี อาร์ดูโนไอดีอี และแบบไดอะแกรมวงจรไฟฟ้าของสายพาน 

2.2 แขนกล [1] 

หุ่นยนต์ (Robot) หรือ หุ่นยนต์ในอุตสาหกรรม (Industrial Robots) เป็น เครื่องจักรที่ถูกออกแบบ

มาเพื่อท างานในที่อันตรายหรือสภาวะแวดล้อมที่ไม่สามารถเข้าถึงได้ เช่นในงานอุตสาหกรรม Metalwork 

หรือยานยนต์ ซึ่งสิ่งเหล่านี้ได้เกิดขึ้นหลังจากสงครามโลกครั้งที่ 2 เมื่อโรงงานอุตสาหกรรมได้รับผลกระทบเรื่อง

ขาดแรงงานและผู้ประกอบการที่จะท าให้ Line การผลิต 

ในประเทศสหรัฐอเมริกาปี 1961 George Devol ได้ออกแบบหุ่นยนต์ตัวแรกซึ่งถูกติดตั้งในโรงงาน

มอเตอร์ทั่วไป ซี่งมีชื่อว่า Unimate ถูกขับเคลื่อนโดยท่อสุญญากาศและถูกตั้งเป้าหมายที่การขนส่งและการ

เชื่อมงานต่างๆ หลังจากนั้น คู่แข่งชาวยุโรปและญี่ปุ่นได้น าแนวคิดเกี่ยวกับการประดิษฐ์นี้มาใช้ในการตลาด 

เช ่นหุ ่นยนต์ Kawasaki-Unimate 200 เป็นหุ ่นยนต์ต ัวแรกของประเทศญี ่ป ุ ่นที ่ เป ็นการควบคุมผ ่าน

คอมพิวเตอร์ ซึ่งใช้ครั้งแรกในปี 1968 

หุ ่นยนต์สการ่า (SCARA Robot) (หุ ่นยนต์ขับเคลื ่อน 2 แกน) มีเพียงแค่ 2 DOF (Degree of 

Freedom) และสามารถขยับได้แค่แกนเดียว ณ เวลานั้น ซึ่งท าให้มีความเร็ว แม่นย าและง่ายในการโปรแกรม 

แต่ว่าก็จะมีข้อจ ากัดในด้านการบรรจุ รวมถึงข้อจ ากัดในการประยุกต์ทั่วไป 

หุ่นยนต์คาร์ทิเซียน (Cartesian Robot) มี 3 DOF โดยการท าให้หุ่นมีความเป็นอุดมคติส าหรับการ

ปฏิบัติการที่ต้องการการขยับหลายส่วนในที่คับแคบ หุ่นยนต์รูปแบบนี้มีราคาที่ถูกและปฏิบัติการได้หลากหลาย

ยิ่งกว่าและใช้พื้นท่ีน้อย 

Articulate Robots ถูกก าหนดโดยจ านวนของ DOF ในแขนกล ตั้งแต่ 1 ถึง 10 จุดของแกน ซึ่ง

สามารถหยิบสิ่งของใดทิศทางใดๆและสามารถขยับรอบ ๆ สิ่งกีดขวางได้ แม้ว่าอย่างไรก็ตามแขนของหุ่นยนต์

ท าให้มีราคาแพงและช้ากว่าหุ่นยนต์ทั่ว ๆ ไป 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



6 
 

2.3 ชุดควบคุมดูบอทเมจิกเชียน [2] 

2.3.1 ดูบอทเมจิกเชียน  

ดูบอทเมจิกเชียนเป็นแขนกลที่ถูกออกแบบมาส าหรับผู้ที่สนใจและอยากเรียนรู้การควบคุมแขนกลใน

ราคาที่ไม่แพงซึ่งโรงเรียนและโรงงานสามารถน าไปประยุกต์ใช้ส าหรับสอนเด็กหรือพนักงานให้รู้จักการควบคุม

แขนกลให้ท างานตามที่ต้องการ  ตัวหุ่นดูบอทนั้นสามารถโปรแกรมให้ท างานได้หลากหลายรวมถึงสามารถต่อ

อุปกรณ์อ่ืน ๆ ดังภาพที่ 2.1  เพ่ือให้สามารถท างานร่วมกันกับอุปกรณ์และหุ่นดูบอทตัวอ่ืน ๆ ได ้ 

ส าหรับแขนกลดูบอทนั้นมาพร้อมกับโปรแกรมที่เอาไว้ส าหรับควบคุมการท างานซึ่งรองรับภาษาใน

การเขียนโปรแกรมได้หลากหลายภาษา เช่น ภาษา C หรือจะเป็น Python ก็ได้ รวมไปถึงยังมีโปรแกรมที่เป็น

แบบ Block Code ส าหร ับให ้เด ็ก ๆ ที ่ต ้องการฝ ึกเข ียนโปรแกรมตัวด ูบอทเมจิกเช ียน  ยังรองรับ

ระบบปฏิบัติการ ROS ซึ่งเป็นระบบหุ่นยนต์แบบ Open source ที่ได้รับความนิยมเป็นอย่างมาก 

แขนกลดูบอทเมจิกเชียนนั้นมาพร้อมกับอุปกรณ์เสริทส าหรับการทดลองและเรียนรู้ เช่น หัวฉีด หัวยิง

เครื่องพิมพ์ 3 มิต ิเลเซอร์ส าหรับแกะสลักบนไม้ หรือตัดกระดาษ นอกจากนั้นยังมีหัวจับแบบสุญญากาศเอาไว้

ส าหรับหยิบหรือจับของไปวางในต าแหน่งที่ต้องการ รวมไปถึงหัวจับปากกาส าหรับให้แขนกลวาดรูปตามที่ป้อน

เอาไว้ในโปรแกรม 

ตัวแขนกลดูบอทเมจิกเชียนนั้นสามารถที่จะโปรแกรมให้ท างานร่วมกับอุปกรณ์อื่น ๆ ได้ เช่น กล้อง  

หรือจะสื่อสารกับอุปกรณ์อ่ืนผ่าน Wi-Fi ก็ท าได้เช่นกัน นอกจากนั้นยังสามารถสื่อสารระหว่างตัวหุ่นกันเองเพ่ือ

ท างานให้สอดคล้องกันได้แล้วแต่ผู้ใช้จะสั่งงาน 

 

ภาพที่ 2.1 ดูบอทเมจิกเชียนและอุปกรณ์เสริมที่แตกต่างกันส าหรับฟังก์ชันต่าง ๆ เช่น  

การพิมพ์ 3 มิติ การแกะสลักด้วยเลเซอร์ การเขียน และการวาด [9] 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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คุณสมบัตแิขนกลดูบอทเมจิกเชียน 

- จ านวนแกนในการเคลื่อนที่: 4 แกน 

- น ้าหนัก Payload ได้มากสุด: 500 กรัม 

- ช่วงแขนยืดได้ยาวสุด: 320 มิลลิเมตร 

- ความละเอียดในการเคลื่อนที่ซ ้า: อยู่ในขอบเขต 0.2 มิลลิเมตร 

- องศาในการเคลื่อนที่ของ Base: -90 องศา ถึง + 90 องศา  

- องศาในการเคลื่อนที่ของ Rear arm: 0 องศา ถึง +85 องศา 

- องศาในการเคลื่อนที่ของ Fore arm: -10 องศา ถึง +95 องศา 

- องศาในการเคลื่อนที่ของ Rotation Servo: +90 องศา ถึง -90 องศา 

- ระบบการเชื่อมต่อ: USB, Wi-Fi และ Bluetooth  

- พอร์ตต่อขยายอุปกรณ์ภายนอก: I/O 10 (ตั้งค่าเป็น Analog Input หรือ PWM Output), 

Controllable 12V Power output 4, Communication Interface (UART, Reset, Stop, 

12V, 5V and two I/O included), Stepper 2 

- โปรแกรม: DobotStudio, Repetier Host, GrblController3.6, DobotBlockly (Visual 

Programing editor) 

- SDK (Software Development Kit): Communication Protocol, Dobot Program 

Library 

- ระบบปฎิบัติการ: WINDOWS/ MAC OS/ LINUX 

- ระบบไฟ: 220 โวลต์ 50/60 เฮิรตซ์ 

- ก าลังไฟที่ใช้: สูงสุด 60 วัตต์ 

องค์ประกอบภาพรวมของดูบอทเมจิกเชียน  

ตัวแขนกลดูบอทเมจิกเชียนประกอบด้วยส่วนต่าง ๆ ดังภาพที่ 2.2 ได้แก่ ต้นแขน (Forearm) แขน

หลัง (Rear Arm) end-effector ปุ่มพาวเวอร์ ไฟแสดงสถานะ และฐาน 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ภาพที่ 2.2 องค์ประกอบภาพรวมของดูบอทเมจิกเชียน [2] 

พื้นที่ท างานของดูบอทเมจิกเชียน 

ตัวแขนกลดูบอทเมจิกเชียนสามารถท างานได้ในพ้ืนที่การท างานดังภาพที่ 2.3 

 

ภาพที่ 2.3 พ้ืนที่ท างานของดูบอทเมจิกเชียน [2] 

Coordinate System ของดูบอทเมจิกเชียน 

 ดูบอทเมจิกเชียนมี coordinate system อยู่ 2 รูปแบบ คือ แบบ Joint และแบบ Cartesian  

1. Joint coordinate system 

 พิกัดถูกก าหนดโดยการเคลื่อนไหวในแต่ละข้อต่อหากไม่ได้ติดตั้ง end-effector ดูบอทเมจิก

เชียนจะมีข้อต่อสามข้อต่อคือ J1 J2 และ J3 ซึ่งเป็นข้อต่อหมุนทั้งหมด หากมีการติดตั้ง end-effector 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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พร้อมเซอร์โว เช่น suction cup kit gripper kit จะท าให้มีสี่ข้อต่อคือ J1 J2 J3 และ J4 ทิศทางบวก

ของข้อต่อเหล่านี้จะทวนเข็มนาฬิกาดังภาพที่ 2.4 

 

ภาพที่ 2.4 Joint coordinate system [2] 

2. Cartesian coordinate system 

 พิกัดถูกก าหนดโดยฐาน จุดก าเนิดคือจุดศูนย์กลางของมอเตอร์ทั ้งสามตัว  (Rear Arm, 

Forearm, base) ทิศทางของแกน X ตั้งฉากกับฐานไปข้างหน้า ทิศทางของแกน Y ตั้งฉากกับฐานไป

ทางซ้าย ทิศทางของแกน Z อยู่ในแนวตั้งขึ้น ซึ่งเป็นไปตามกฎมือขวา แกน R คือพิกัดของศูนย์กลาง

เซอร์โวที่สัมพันธ์กับจุดก าเนิดของแขนกล ซึ่งทิศทางบวกคือทวนเข็มนาฬิกาดังภาพที่ 2.5 

 

ภาพที่ 2.5 Cartesian coordinate system [2] 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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2.3.2 ดูบอทสตูดิโอ 

 

ภาพที่ 2.6 DobotStudio logo[2] 

 ดูบอทสตูดิโอ (DobotStudio) คือโปรแกรมที่สามารถใช้เพื่อควบคุมดูบอทเมจิกเชียนให้

ท างานได้ในหลายรูปแบบ ทั้งการควบคุมการท างานโดยตรงและการเขียนโปรแกรมควบคุมการ

ท างาน 

Function Modules 

 

ภาพที่ 2.7 The function modules ใน DobotStudio[2] 

จากภาพที่ 2.7 ดูบอทสตูดิโอมีฟังก์ชันการใช้งานดังนี้ 

- Teaching & Playback: ใช้วิธีการสอนดูบอทเมจิกเชียนเคลื่อนที่และบันทึกการเคลื่อนที่เพื่อให้ดู

บอทเมจิกเชียน สามารถท าการเคลื่อนที่ตามที่บันทึกได้ 

- Write & Draw: ควบคุมแขนกลให้เขียน วาด หรือสลักเนื้อหาบนวัตถุโดยใช้เลเซอร์ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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- Blocky: ใช้ Blocky เขียนโปรแกรมให้แขนกลในระบบโปรแกรมแบบกราฟิก ผู้ใช้สามารถลากและ

วางบล็อกลงในพื้นที่ท างานเพ่ือสร้างและเรียกใช้รหัสที่ใช้งานได้ 

- Script: ควบคุมแขนกลโดยใช้ค าสั่งสคริปต์ 

- Leap Motion: รองรับการใช้งานด้วยมือเพ่ือควบคุมแขนกลผ่านคอนโทรลเลอร์ Leap Motion 

- Mouse: ควบคุมแขนกลโดยใช้เมาส์ 

- LaserEngraving: สลักภาพไบต์แมปลงบนวัตถุโดยใช้เลเซอร์ 

- 3DPrinter: สามารถใช้งานเครื่องพิมพ์สามมิติได้ 

The General Setting page 

 สามารถตั้งค่าดูบอทเมจิกเชียนได้โดยคลิกที่เมนู "Setting" บนหน้า DobotStudio  

 

ภาพที่ 2.8 The General Setting page [2] 

จากภาพที่ 2.8 ดูบอทสตูดิโอมีสามารถตั้งค่าการท างานได้ดังนี้ 

- General Set: เปิดหรือปิดการแสดงค าแนะน าในการใช้งาน ( tutorial open or close) แสดง

คอนโซลเมื่อเริ่มต้น (show console when startup) ชื่ออุปกรณ์ (device name) ใช้ Linear rail 

V2 

- Firmware Switch: เปลี่ยนเป็น Firmware ของเครื่องพิมพ์สามมิติ (3D printer firmware) เพื่อใช้

งานการพิมพ์สามมิติจาก Firmware ที่เลือกใช้งานอยู่ในปัจจุบัน 

- Sensor and Base Set: ตั ้งค่าเซ็นเซอร์ตรวจจับการเคลื ่อนไหวของฐาน (Base Encoder) และ

เซ็นเซอร์มุมของต้นแขน (Forearm) และแขนหลัง (Rear Arm) 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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- Base Calibration: ปรับแต่งเซ็นเซอร์ฐาน (Base Encoder) 

- Manual Levelling: ปรับแต่งเซ็นเซอร์มุมของต้นแขน (Forearm) และแขนหลัง (Rear Arm) ด้วย

วิธีการท าแบบก าหนดค่าด้วยตนเอง 

- Auto Levelling: ปรับแต่งเซ็นเซอร์มุมของต้นแขน (Forearm) และแขนหลัง (Rear Arm) โดยใช้การ

ปรับระดับอัตโนมัติ 

- Initial Pos: ตั้งค่าต าแหน่งเริ่มต้นของหุ่นยนต์ 

- Jog: ตั้งค่าความเร็วการเคลื่อนที่และความเร่งในระบบพิกัดทางตัวช่วย (Joint coordinate system) 

และระบบพิกัด Cartesian (Cartesian coordinate system) 

- Playback: ตั้งค่าพารามิเตอร์ของข้อต่อ (joint parameters) พารามิเตอร์ของพิกัด (coordinate 

parameters) พาราม ิ เตอร ์ข ้ามข ้อ ( Jump parameters) การสอนด ้วยการถ ือ (handhold 

teaching) และ LostStepParam 

- Write Draw: ตั้งค่าฟังก์ชันเขียนและวาด เช่น ความเร็ว (speed) ความเร็วของการเปลี่ยนทิศทาง 

(Junction velocity) เร่งเส้นตรง (linear acceleration) เร่ง (acceleration) ระยะตั ้งปากกาขึ้น 

(pen up offset) และต าแหน่งปากกาลง (pen down position) 

- Leap Motion: ตั้งค่าพารามิเตอร์ เช่น ความเร็ว (speed) มาตราส่วน (scale) และประสิทธิภาพ 

(performance) ส าหรับควบคุมด้วยพฤติกรรมของมือ 

- Mouse: ต ั ้งค ่าพารามิเตอร์ เช ่น ความเร ็ว ( speed) มาตราส ่วน (scale) และประสิทธิภาพ 

(performance) ส าหรับควบคุมด้วยเมาส์ 

- LaserEngraving: ตั้งค่าพารามิเตอร์ เช่น ความเร็วของการเปลี่ยนทิศทาง ( junction velocity) เร่ง

เส้นตรง (linear acceleration) เร่ง (acceleration) ต าแหน่งปากกาลง (pen down position) และ 

DPI ส าหรับการอักษรด้วยเลเซอร์ 

Common Areas of DobotStudio Page 

 DobotStudio มีพื้นที่ที่ใช้ร่วมกันกับโมดูลฟังก์ชันทั้งหมดเพื่อควบคุมแขนกลดังภาพที่ 2.9 

และภาพท่ี 2.10 ดังนี้ 

 

 

ภาพที่ 2.9 The linear rail and end-effector drop-down list [2] 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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- Linear rail: เมื่อหุ่นยนต์แขนกลเชื่อมต่อกับ linear rail ให้คลิกท่ีรายการนี้เพื่อเปิดใช้งาน 

- End-effector drop-down list: เมื่อ End-effector เป็นชุดสุญญากาศ (suction cup kit) ชุดกริป

เปอร์ (gripper kit) ชุดเลเซอร์ (laser kit) หรือชุดเขียนและวาด (writing and drawing kit) ให้เลือก

ชุดที่เก่ียวข้องใน end-effector drop-down list นี้ 

 

 

ภาพที่ 2.10 the Operation Panel ใน DobotStudio [2] 

 

- Joint jogging: เคลื่อนที่ดูบอทเมจิกเชียนโดยการคลิกที่ J1+/-, J2+/-, J3+/-, หรือ J4+/- ในระบบ

พิกัดข้อต่อ (Joint coordinate system) 

- Coordinate jogging: เคลื่อนทีดู่บอทเมจิกเชียนโดยการคลิกท่ี X (X+/-), Y (Y+/-), Z (Z+/-) หรอื R 

(R+/-) ในระบบพิกัด Cartesian 

- Linear control: เมื่อเปิดใช้งาน linear rail ให้คลิกท่ีปุ่ม L+/- เพ่ือเคลื่อนที่แขนกล (ช่วงค่าที่ยอมรับ

ได้: 0 มม. - 1000 มม.) 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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- Gripper control: เมื่อเลือก end-effector เป็น Gripper คุณสามารถตั้งค่าให้กับ Gripper ได้ว่าจะ

เปิด ปิด หรือปิดการใช้งานผ่านกล่องเลือก Gripper 

- Suction cup control: เมื่อเลือก end-effectorเป็น Suction Cup ให้เลือก SuctionCup เพื่อเปิด

เครื่องสูบลม หากไม่ได้เลือกเครื่องสูบลมจะถูกปิด 

- Laser control: เมื่อเลือก end-effectorเป็น Laser ให้เลือก Laser เพ่ือเปิดใช้งานเลเซอร์ หากไม่ได้

เลือกเลเซอร์จะถูกปิด 

- Jogging speed control: ตั้งค่าเปอร์เซ็นต์ความเร็วในการเคลื่อนที ่ (ค่าเริ ่มต้น: 50% ช่วงค่าที่

ยอมรับได้: 1% - 100%) 

2.3.3 อาร์ดูโน 2560 เมกา [10] 

อาร์ดูโน 2560 เมกา (Arduino 2560 Mega) คือ บอร์ดรุ่นใหญ่ในกลุ่มบอร์ดอาร์ดูโนใช้ Atmega2560 

ดังภาพที่ 2.11 เป็นไมโครคอนโทรลเลอร์หลักมีขาdigital input/output 54 pins ซ่ึง 15 พินสามารถใช้เป็น 

PWM outputs) 16 analog inputs 4 UARTs (hardware serial ports) 16 MHz crystal oscillator USB 

connection power jack ICSP header และปุ่ม reset button เพียงเชื่อมต่อกับคอมพิวเตอร์ด้วยสาย USB 

หรือจ่ายไฟด้วยอะแดปเตอร์ AC-to-DC หรือแบตเตอรี่เพ่ือเริ่มต้น 

 

ภาพที่ 2.11 Arduino Mega 2560 Rev3 [10] 

ข้อมูลจ าเพาะของ Arduino 2560 Mega 

ข้อมูลต่อไปนี้จะเป็นข้อมูลของบอร์ดอาร์ดูโน 2560 เมกาโดยมีรายละเอียดของข้อมูลดังตารางที่ 2.1 

ตารางที่ 2.1 Arduino 2560 Mega Specifications 

Operating Voltage 5V 

Input Voltage (recommended) 7-12V 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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Input Voltage (limit) 6-20V 

Digital I/O Pins 54 (of which 15 provide PWM output) 

Analog Input Pins 16 

DC Current per I/O Pin 20 mA 

DC Current for 3.3V Pin 50 mA 

Flash Memory 256 KB of which 8 KB used by bootloader 

SRAM 8 KB 

EEPROM 4 KB 

Clock Speed 16 MHz 

LED_BUILTIN 13 

Length 101.52 mm 

Width 53.3 mm 

Weight 37 g 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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Pinout Diagram ของ Arduino 2560 Mega 

 

ภาพที่ 2.12 Pinout Diagram ของ Arduino 2560 Mega [10] 

2.3.4 พิกซ ี2.0 [3] 

พิกซี (Pixy/CMUcam5) เป็นความร่วมมือระหว่าง Carnegie Mellon Robotics Institute และ 

Charmed Labs ซึ่งจริงๆแล้วพิกซีเริ ่มพัฒนามานานในชื่อ CMUcams แต่พิกซีพึ่งได้เริ ่มต้นเปิดตัวอย่าง

แท้จริงในแคมเปญ Kickstarter และเริ่มจัดส่งครั้งแรกในเดือนมีนาคม 2014 หลังจากนั้นจึงกลายเป็น Vision 

System ที่ได้รับความนิยมสูง 

พิกซี2 เป็นพิกซีรุ่นที่สองมีความเร็วกว่าในการตรวจจับ ขนาดเล็กกว่า และมีความสามารถในการ

ท างานมากกว่าพิกซีดั้งเดิม 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ภาพที่ 2.13 Pixy2 board [3] 

Vision (Image) Sensors 

Vision (Image) Sensor มีประโยชน์เนื่องจากมีความยืดหยุ่นมากด้วยอัลกอริทึมที่เหมาะสม 

Image Sensor สามารถรับรู้หรือตรวจจับทุกสิ่งได้ แต่มีข้อเสียคือ มีการส่งออกข้อมูลจ านวนมาก หลายสิบเม

กะไบต์ต่อวินาที และการประมวลผลข้อมูลจ านวนนี้หากโปรเซสเซอร์สามารถติดตามข้อมูลได้ ความสามารถ

ในการประมวลผลส่วนใหญ่จะไม่เพียงพอส าหรับงานอื่น ๆ 

การใช้งาน Pixy ร่วมกับ Microcontroller (อาร์ดูโน)  

  Pixy2 สามารถสื่อสารกับอาร์ดูโนได้โดยจะส่งข้อมูลที่ประมวลผลได้ไปยังอาร์ดูโนที่ความเร็ว 

1 เมกะบิทต่อวินาที ซึ่งหมายความว่า Pixy สามารถส่งวัตถุที่ตรวจพบได้มากกว่า 6 ,000 ชิ้นต่อวินาที หรือ 

100 ชิ้นที่ตรวจพบต่อเฟรม (Pixy สามารถประมวลผลได้ 60 เฟรมต่อวินาที) 

Technical specs 

หน่วยประมวลผล: NXP LPC4330 ความเร็ว 204 เมกะเฮิร์ตซ์  

คอร์ดวอล์ฟรองเซ็นเซอร์: Aptina MT9M114 ความละเอียด 1296×976 พิกเซลพร้อมตัว

ประมวลผลภาพรวม 

มุมกล้อง: 60 องศาในแนวนอน, 40 องศาในแนวตั้ง 

การใช้พลังงาน: โดยเฉลี่ย 140 มิลลิแอมป์ 

แหล่งจ่ายพลังงาน: พอร์ต USB (5 โวลต์) หรือพอร์ทรับแรงดันไม่คงที่ (6 ถึง 10 โวลต์) 

หน่วยความจ าแรม: 264 กิโลไบต์ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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หน่วยความจ าแฟลช: 2 เมกะไบต์ 

อินเตอร์เฟสส่งข้อมูลที่มี: UART serial SPI I2C USB ดิจิตอล และแอนะล็อก 

ขนาด: 1.5 นิ้ว x 1.65 นิ้ว x 0.6 นิ้ว 

น ้าหนัก: 10 กรัม 

Integrated light source: พลังงานประมาณ 20 ลูเมนส์  

 

ภาพที่ 2.14 องค์ประกอบภาพรวมของ Pixy2 จากด้านหน้า [3] 

 

ภาพที่ 2.15 องค์ประกอบภาพรวมของ Pixy2 จากด้านหลัง [3] 

2.3.5 PixyMon v2 [3] 

 PixyMon เป็นแอปพลิเคชันที่ท างานบนระบบปฏิบัติการ Windows, MacOS และ Linux ซึ่งช่วยให้

คุณเห็นภาพที่ Pixy2 มองเห็นได้ ไม่ว่าจะเป็นวิดีโอแบบดิบหรือวิดีโอที่ผ่านการประมวลผลแล้ว นอกจากนี้ยัง

ช่วยให้คุณก าหนดค่า Pixy2 ตั้งค่าพอร์ตเอาต์พุต และจัดการลายละเอียดสีได้ดังภาพที่ 2.16 2.17 และ 2.18 

ด้วย PixyMon ทีเ่ชื่อมต่อกับ Pixy2 ผ่านสายมาตรฐาน micro USB  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ภาพที่ 2.16 PixyMon v2 window [3] 

Buttons: ปุ่มค าสั่งส าหรับค าสั่งพ้ืนฐาน 

Video window: นี ่คือส่วนที ่ PixyMon แสดงภาพวิดีโอแบบต่าง ๆ ที ่ไม่ได้ประมวลผลหรือได้ร ับการ

ประมวลผล 

Status bar: ส่วนแสดงข้อความสถานะ 

Frames per second: เป็นส่วนหนึ่งของแถบสถานะที่แสดงจ านวนเฟรมต่อวินาที (fps) 

Cursor location: เมื่อย้ายเคอร์เซอร์เมาส์ไปบนหน้าต่างวิดีโอจะแสดงพิกัดภาพของเคอร์เซอร์ 

 

ภาพที่ 2.17 PixyMon v2 Menu [3] 

File:  เมนูนี้ประกอบด้วยรายการส าหรับบันทึก โหลด และกู้คืนพารามิเตอร์การก าหนดค่า 

Program: เมนูนี้ประกอบด้วยรายการโปรแกรมท่ีมีให้ใช้บน Pixy2 และช่วยให้คุณสามารถเปลี่ยนโปรแกรมได้ 

Action: เมนูนี้เปลี่ยนแปลงตามโปรแกรมที่ Pixy2 ก าลังท างานอยู่ เมนูนี้ประกอบด้วยการกระท าที่เกี ่ยวกับ

โปรแกรมท่ีสามารถใช้ได้แก่คุณ อ่านเพิ่มเติมในเอกสารอ้างอิงโปรแกรมเฉพาะเพ่ือดูการกระท าที่มีอยู่และการ

ท างานของมัน แต่สิ่งที่เป็นร่วมกันในโปรแกรมทั้งหมดคือการกระท าในการสลับหลอดไฟ ลองดูโดยเลือก 

Toggle lamp 

View: เมนูนี้เปลี่ยนแปลงตามโปรแกรมที่ Pixy2 ก าลังท างานอยู่ เมนูนี้ช่วยให้คุณเลือกว่า PixyMon จะแสดง

อะไร อ่านเพิ่มเติมในเอกสารอ้างอิงโปรแกรมเฉพาะเพ่ือดูมุมมองที่มีอยู่และสิ่งที่แสดง 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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Help: เมนูนี้เปลี่ยนแปลงตามโปรแกรมที่ Pixy2 ก าลังท างานอยู่ เมนูนี้ช่วยให้คุณเลือกว่า PixyMon จะแสดง

อะไร อ่านเพิ่มเติมในเอกสารอ้างอิงโปรแกรมเฉพาะเพ่ือดูมุมมองที่มีอยู่และสิ่งที่แสดง 

 

ภาพที่ 2.18 PixyMon v2 toolbar [3] 

Stop/resume: การกดปุ่มนี้จะหยุดโปรแกรมที่ก าลังท างานอยู่ในขณะนั้นส าหรับการเก็บเฟรมหรือป้อนค าสั่ง

ลงในหน้าต่างคอนโซล การกดปุ่มนี้อีกครั้งจะท าให้โปรแกรมด าเนินการต่อ 

Default program: การกดปุ่มนี้จะเรียกใช้โปรแกรมเริ่มต้นที่ก าหนดไว้ซึ่งเป็นโปรแกรมที่ถูกด าเนินการเมื่อ 

Pixy2 เปิดตัวขึ้น โปรแกรมเริ่มต้น (ตามค่าเริ่มต้น) คือโปรแกรมสีสันที่เชื่อมต่อกันแต่โปรแกรมเริ่มต้นสามารถ

ก าหนดค่าได ้

Raw video: การกดปุ่มนี้จะแสดงวิดีโอแบบดิบที่ไม่ได้รับการประมวลผล 

Configure: การกดปุ่มนี้จะเปิดหน้าต่างก าหนดค่าซึ่งประกอบด้วยพารามิเตอร์ที่สามารถก าหนดค่าได้ต่าง ๆ 

ส าหรับ Pixy2 และ PixyMon 

2.4 เอไอ [5] 

 

ภาพที่ 2.19 แผนผัง Artificial Intelligence [5] 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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เอไอหรือปัญญาประดิษฐ์เป็นการจ าลองของกระบวนการปัญญาของมนุษย์โดยเครื่องจักร โดยเฉพาะ

พิเศษระบบคอมพิวเตอร์ Application โดยเฉพาะของเอไอจะประกอบไปด้วย ระบบผู้เชี่ยวชาญ, natural 

language processing, การจดจ าการพูด และ machine vision 

ด้วยความที่เอไอมีความแพร่หลายในปัจจุบัน บรรดาผู้ขายได้แข่งขันที่จะแนะน าผลิตภัณฑ์และบริการ

ใช้เอไอโดยส่วนมากพวกเขาอ้างอิงเอไอเป็นเพียงส่วนประกอบหนึ่งของเอไอ เช่น Machine Learning ซึ่งก็จะ

มีรากฐานของฮาร์ดแวร์และซอฟต์แวร์ส าหรับการเขียนและการเทรนอัลกอริทึมของแมชชีนเลิร์นนิงโดยภาษา

ที่นิยมเขียนคือ Python, R และ Java  

โดยทั่วไปแล้ว ระบบเอไอจะท างานโดยการรับข้อมูลจ านวนมากของข้อมูลที่ถูกเทรนแบบ Labelling, การ

วิเคราะห์ข้อมูลส าหรับความสัมพันธ์และรูปแบบ และการใช้รูปแบบเหล่านี้เพื่อท าการคาดการณ์เกี่ยวกับ

อนาคต ซึ่งในทางเดียวกัน chatbot ที่ให้ตัวอย่างเกี่ยวกับการแชทแบบ text chats ที่สามารถเรียนรู้ในการ

ผลิตการแลกเปลี่ยนที่มีความคล้ายชีวิตจริงกับมนุษย์หรือเครื่องมือการจดจ าภาพก็สามารถเรียนรู้ในการระบุ

และอธิบายวัตถุในรูปภายโดยการทบทวนเป็นล้านของตัวอย่าง 

AI Programming จะเน้นไปยังเกี่ยวกับกระบวนการคิดท้ังหมด 3 รูปแบบ 

กระบวนการเรียนรู้ เป็นมุมของ AI programming ที่เน้นไปยังการรับข้อมูลและการสตร้างกฎส าหรับ

วิธีเปลี่ยนข้อมูลไปยังข้อมูลที่ฟ้องร้องได้ 

 กระบวนการเหตุผล เป็นมุมมองของ AI programming ที่เน้นไปยังการเลือกอัลกอริทึมท่ีถูกต้อง

เพ่ือที่จะได้ผลลัพธ์มีความถูกต้องตามไปด้วย 

 กระบวนการแก้ไขด้วยตนเอง เป็นมุมมองของ AI Programming ที่ถูกออกแบบไปยังอัลกอริทึม

ปรับแต่งที่มีความต่อเนื่องและมีความมั่นใจในการผลลัพธ์มีความแม่นย ามากที่สุด 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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2.5 แมชชีนเลิร์นนิง [11] 

 

ภาพที่ 2.20 องค์ประกอบ Machine Learning [5] 

แมชชีนเลิร์นนิง (Machine Learning) เป็นองค์ประกอบส่วนหนึ่งของปัญญาประดิษฐ์เอไอที่มีความส าคัญ

ในการช่วยพัฒนาและสร้างความฉลาดให้แกปัญญาประดิษฐ์หรือเอไอโดยถ้าเปรียบเทียบกับร่างกายมนุษย์ก็

เปรียบเป็นสมองเพราะหน้าที่หลักคือการ้างสร้างความฉลาด โดยที่จะเรียนรู้จากสิ่งที่มนุษย์ส่งข้อมูลเข้าไป

กระตุ้นและจดจ าไว้และท าการวิเคราะห์ข้อมูลแล้วส่งผลลัพธ์ออกมาเป็นตัวเลขหรือ code ที่ส่งต่อไปยังส่วน

แสดงผล 

Machine Learning สามารถจ าแนกออกได้เป็นสามรูปแบบ ประกอบด้วย 

 การเรียนรู้โดยมีผู้สอน (Supervised Learning) 

 การเรียนรู้โดยมีผู้สอน (Supervised Learning) เป็นการเรียนรู้ที่เครื่องจักรจะต้องอาศัยข้อมูลใน 

การฝึกฝน เปรียบเสมือนกับการเรียนการสอนของเด็กเล็ก โดยจ าเป็นจะต้องอาศัยชุดข้อมูลต่าง ๆ ซึ่งประกอบ

ไปด้วยชุดของข้อมูลและชุดผลลัพธ์ของข้อมูลที่ต้องการ โดยผลที่ได้จากการเรียนรู้คือ Machine Learning 

สามารถคาดคะเนผลลัพธ์ที่เกิดขึ้นจากการได้รับข้อมูล 

 การเรียนรู้โดยไม่มีผู้สอน (Unsupervised Learning) 

 การเรียนรู้โดยไม่มีผู้สอน (Unsupervised Learning) เป็นการเรียนรู้ที่ให้เครื่องจักรนั้นสามารถ

เรียนรู้ได้ด้วยตนเอง โดยไม่ต้องมีค่าเป้าหมายของแต่ละข้อมูล ซึ่งวิธีการคือมนุษย์จะเป็นผู้ใส่ข้อมูลต่าง ๆ และ

ก าหนดสิ่งที่ต้องการจากข้อมูลเหล่านั้น โดยให้เครื่องจักรวิเคราะห์จากการจ าแนกและสร้างแบบแผนจาก

ข้อมูลที่ได้รับมา 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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 การเรียนแบบเสริมก าลัง (Reinforcement Learning) 

 การเรียนแบบเสริมก าลัง (Reinforcement Learning) เป็นการเรียนรู้สิ่งต่าง ๆ จากการลองผิดลอง

ถูก ภายใต้แนวคิดที่ว่าจะเลือกกระท าสิ่งที่ท าให้ได้ผลลัพธ์มากท่ีสุด โดยท าการเรียนรู้จากการลองผิดลองถูกใน

สถานการณ์ในอดีตหรือระบบจ าลองและพยายามที่จะพัฒนาระบบการตัดสินใจของตัวเองให้ดีขึ้นเรื่อย ๆ โดย

ที่อาจจะพัฒนาด้วยการพยายามสร้างแบบจ าลองสถานการณ์ต่าง ๆ 

2.6 ซอฟต์แวร์ทีชเชเบิลแมชชีน [6] 

 

ภาพที่ 2.21 Teachable Machine Logo [6] 

Teachable Machine ซึ่งเป็นระบบที่ช่วยให้สามารถวิเคราะห์รูปภาพ ท่าทาง และเสียงได้แบบ  

ง่าย ๆ โดยเบื้องหลังจะใช้เทคนิค Deep Learning ซึ่งเป็นเทคนิคหนึ่งที่มีประสิทธิภาพมากส าหรับการจัดการ

รูปภาพ วิดีโอ เสียงซึ่งเป็นลักษณะข้อมูลแบบ unstructured data (ข้อมูลแบบไม่มีโครงสร้าง คือ ไม่ได้อยู่ใน

รูปแบบของตาราง) ซึ่งข้อมูลลักษณะนี้เราไม่ได้ดูแค่ส่วนใดส่วนหนึ่ง เช่น รูปภาพเราไม่ได้ดูเพียงแค่ pixel 

เดียวและบอกได้ว่าเป็นรูปอะไร แต่ต้องดู pixel ต่าง ๆ ที่เกี่ยวข้อง หรือข้อความ (text) ก็ไม่ได้ดูแค่ค าใดค า

หนึ่งแต่จะดูค าที่เป็นบริบทล้อมรอบด้วย ดังนั้นเทคนิค Deep Learning ซึ่งพิจารณาข้อมูลต่างๆ ร่วมด้วยจึง

เหมาะสม 

2.7 พีแอลซี [4] 

 

ภาพที่ 2.22 พีแอลซี S7-1500 [4] 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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พีแอลซีเป็นอุปกรณ์ไฟฟ้าชนิดหนึ่ง ท าหน้าที่ควบคุมการท างานของเครื่องจักรทางอุตสาหกรรมเป็น

การควบคุมแบบอัตโนมัติ โดยการควบคุมเครื่องจักรพีแอลซีนั้นจะใช้การเขียนโปรแกรมพีแอลซีในการควบคุม 

แทนการใช้วงจรไฟฟ้า (วงจรควบคุมหรือวงจรคอนโทรล) วงจร load memory อิเล็กโทรนิกส์หรือวงจร 

นิวเมติกส์แบบดั้งเดิมโดยที่ load memory มีพื้นฐานมาจากโปรแกรมคอมพิวเตอร์ พีแอลซีจะปรับปรุง

ภาษาคอมพิวเตอร์หเป็นภาษาสัญลักษณ์ เพ่ือน าไปเขียนเป็นโปรแกรมพีแอลซีซึ่งจะมีลักษณะคล้ายวงจรไฟฟ้า

ที่ใช้ควบคุมเครื่องจักรแบบเดิม 

คุณสมบัตพิีแอลซ ีรุ่น S7-1500 (CPU 1516-3 PN/DP) [12] 

- ประสิทธิภาพในการประมวลผล : ใช้เวลาในการด าเนินการค าสั่งเร็วเทียบเท่า 10 นาโนวินาทีต่อ

ค าสั่งไบนารี 

- หน่วยความจ า : 1 เมกะไบต์ส าหรับโปรแกรม และ 5 เมกะไบต์ส าหรับข้อมูล 

- การ์ดหน่วยความจ า SIMATIC : สามารถเพ่ิมฟังก์ชันเช่น datalog และ archives 

- การติดตั้งโมดูลเสริม : มากสุด 32 โมดูล (รวมกับ CPU ที่ติดตั้งไว้แล้ว) 

- หน้าจอแสดงกับฟังก์ชันส าหรับ : 

- ข้อมูลเบื้องต้นเช่น ที่อยู่ของไอพี (Internet Protocol Address: IP) 

- แสดงและรับรองการวินิจฉัยและข้อมูลของผู้ใช้ 

- แสดงข้อมูลโมดูล 

- แสดงหน้าต่างการตั้งค่า 

- การตั้งค่าของที่อยู่ไอพี วันและเวลา 

- การเลือกระบบการท างาน 

- การรีเซ็ต CPU ให้เป็นค่าโรงงาน 

- ส ารองและเรียกคืนของไฟล์งาน 

- การเปิดระดับการป้องกัน 

- PROFINET IO IRT อินเตอร์เฟสส าหรับการเชื่อมต่อผ่าน PROFINET 

- PROFINET อินเตอร์เฟสส าหรับการแบ่งแยกเครือข่าย 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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- PROFIBUS DP อินเตอร์เฟสส าหรับการเชื่อมต่อผ่าน PROFIBUS 

 

I/O Cards ที่ใช้ 

 จากการ์ดที่ใช้ในการเชื่อมต่อจะประกอบไปด้วยการ์ดดิจิตอลอินพุตและการ์ดดิจิตอลเอาต์พุตซี่งมี

ข้อมูลเบื้องต้นตามตารางที่ 2.2 และ 2.3 

ตารางท่ี 2.2 ข้อมูล 6ES7521-1BH00-0AB0 [13] 

Article Number 6ES7521-1BH00-0AB0 
General Information 

- Product Type Designation 
 
DI 16x24VDC HF 

Supply Voltage 
- Rated Value (DC) 
- Permissible range, lower limit (DC) 
- Permissible range, upper limit (DC) 
- Reverse polarity protection 

 
24 V 
19.2 V 
28.8 V  
Yes 

Input Current 
- Current consumption, max. 

 
20 mA; with 24 V DC supply 

Digital inputs 
- Number of digital inputs 
- Digital inputs, parameterizable 
- Source/sink input 
- Input characteristic curve in accordance with 

IEC 61131, type 3 

 
16 
Yes 
P-reading 
Yes 

ตารางท่ี 2.3 ข้อมูล 6ES7522-1BH00-0AB0 [14] 

Article Number 6ES7522-1BH00-0AB0 

General Information 
- Product Type Designation 

 
DQ 16x24VDC/0.5A HF 

Supply Voltage 
- Rated Value (DC) 
- Permissible range, lower limit (DC) 

 
24 V 
20.4 V 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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- Permissible range, upper limit (DC) 
- Reverse polarity protection 

28.8 V  
Yes; through internal protection 
with 7 A per group 

Input Current 
- Current consumption, max. 

 
30 mA 

Digital outputs 
- Number of digital outputs 
- Switching to P potential 
- Short-circuit protection 
- Response threshold, typ. 
- Limitation of inductive shutdown voltage to 
- Control of a digital input  

 
16 
Yes 
Yes; electronic clocking 
1 A 
L+ (-53 V) 
Yes 

2.8 โหนด-เรด [7] 

 

ภาพที่ 2.23 Node-RED Logo [15] 

 โหนด-เรดเป็นเครื่องมือส าหรับนักพัฒนาโปรแกรมในการเชื่อมต่ออุปกรณ์ฮาร์ดแวร์เข้ากับ APIs 

(Application Programming Interface) ซึ่งเป็นการพัฒนาโปรแกรมแบบ Flow-Based Programming ที่มี

หน้า UI ส าหรับนักพัฒนาให้ใช้งานผ่าน Web Browser ท าให้การเชื่อมต่อเส้นทางการไหลของข้อมูลนั้นเป็น

เรื่องง่าย เนื่องจากโหนด-เรดเป็น Flow-Based Programming ท าให้เราแทบจะไม่ต้องเขียน Code ในการ

พัฒนาโปรแกรมเลย แค่เพียงเลือก Node มาวางแล้วเชื่อมต่อก็สามารถควบคุม I/O ได้ โดยโหนด-เรดจะมี 

Node ให้เลือกใช้งานอย่างหลากหลาย สามารถสร้างฟังก์ชัน JavaScript ได้โดยใช้ Text Editor ที่มีอยู่ใน 

โหนด-เรดและยังสามารถบันทึก Function, Templates, Flows เพื่อไปใช้งานกับงานอื่นได้โหนด-เรดท างาน

บน Node.js ท าให้เหมาะส าหรับการใช้งานกับ Raspberry Pi เนื่องจากใช้ทรัพยากรน้อย ขนาดไฟล์ไม่ใหญ่

และ Node.js ยังท าหน้าที่เป็นตัวกลางให้ Raspberry Pi สามารถติดต่อกับ Web Browser และอุปกรณ์อ่ืน ๆ 

ได้         

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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2.9 อาร์ดูโนไอดีอี [8] 

อาร์ดูโน ไอดีอี (Arduino IDE) เป็นโปรแกรมท่ีเปิดให้ใช้งานในลักษณะ Open source ซ่ึงอาร์ดูโน ไอ

ดีอีจะท าหน้าที่ ติดต่อระหว่างคอมพิวเตอร์ ไม่ว่าจะเป็นระบบWindows, Mac OS X หรือ Linux กับบอร์ด

อาร์ดูโน ซึ่งโปรแกรมนี้ออกแบบให้ง่ายต่อการเขียนโค้ดและอัปโหลดโปรแกรมท่ีเราเขียนเข้าสู่บอร์ดอาร์ดูโน 

อาร์ดูโน ไอดีอี ส่วน ไอดีอี (IDE) ย่อมาจก (Integrated Development Environment) คือ ส่วน

เสริมของระบบการพัฒนา หรือตัวช่วยต่าง ๆ ที่จะคอยช่วยเหลือ Developer หรือช่วยเหลือคนที่พัฒนา 

Application เพื่อเสริมให้เกิดความรวดเร็ว ถูกต้อง แม่นย า ตรวจสอบระบบที่จัดท าได้ ท าให้การพัฒนางาน

ต่าง ๆ เร็วมากขึ้น 

ส่วนในการเขียนโปรแกรมและคอมไพล์ลงบอร์ด โดยขนาดของโปรแกรมอาร์ดูโนโดยปกติแล้วจะใหญ่

กว่าโค้ด AVR ปกติเนื่องจากโค้ด AVR เป็นการเข้าถึงจากรีจิสเตอร์โดยตรง แต่โค้ดอาร์ดูโน เข้าถึงผ่านฟังก์ชัน 

เพ่ือให้สามารถเขียนโค้ดได้ง่ายมากกว่าการเขียนโค้ดแบบ AVR หรือเวอร์ชันอ่ืน ๆ ของอาร์ดูโน 

2.10 แบบไดอะแกรมวงจรไฟฟ้าของสายพาน 

 

ภาพที่ 2.24 รายละเอียดแบบไดอะแกรมวงจรไฟฟ้าของสายพาน 

 

Conveyor Wiring Diagram 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ภาพที่ 2.25 รายละเอียดแบบไดอะแกรมวงจรไฟฟ้าของสายพาน (1) 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ภาพที่ 2.26 รายละเอียดแบบไดอะแกรมวงจรไฟฟ้าของสายพาน (2) 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ภาพที่ 2.27 รายละเอียดแบบไดอะแกรมวงจรไฟฟ้าของสายพาน (3) 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ภาพที่ 2.28 รายละเอียดแบบไดอะแกรมวงจรไฟฟ้าของสายพาน (4) 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ภาพที่ 2.28 รายละเอียดแบบไดอะแกรมวงจรไฟฟ้าของสายพาน (5)  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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บทที่ 3  

การใช้พีแอลซีร่วมกับดูบอทเมจิกเชียน 

3.1 กล่าวน า 

 การใช้พีแอลซีร่วมกับแขนกลเพ่ือการคัดแยกชิ้นงานด้วยแนวคิดเอไอ สามารถแบ่งออกได้เป็น 3 ส่วน 

ประกอบไปด้วย ส่วนของอาร์ดูโน ไอดีอี ที่จะต้องเขียนโปรแกรมและอัพโหลดลงไปยังบอร์ด อาร์ดูโน 2560  

เมกา ส่วนของการสร้าง Signature หรือ Class ในการจ าแนกสีของวัตถุผ่านทาง Pixy 2.0 และส่วนของแขน

กลดูบอทเมจิกเชียนในการตั้งต าแหน่งของแขนกลและตั้งค่าส่วนของฮาร์ดแวร์อุปกรณ์ท่ีใช้ในการติดตั้ง 

3.2 ระบบสถาปัตยกรรม 

 

ภาพที่ 3.1 ระบบสถาปัตยกรรม 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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 จากภาพที่ 3.1 สามารถอธิบายอุปกรณ์ในระบบสถาปัตยกรรมได้ดังนี้ 

1. คอมพิวเตอร์จะใช้ส าหรับการลงซอฟท์แวร์ประกอบไปด้วยโหนด-เรดและการติดตั้งกล้องเว็บแคมเพ่ือ

ใช้ในการน าวัตถุสีเข้ากล้องและมีเชื่อมต่อไปยังพีแอลซี  

2. พีแอลซีมีหน้าที่ในการรับข้อมูลจากโหนด-เรดและส่งข้อมูลไปยังสองส่วนซึ่งประกอบด้วยสายพาน

ล าเลียงและฝั่งทางชุดควบคุมดูบอทเมจิกเชียน 

 

ภาพที่ 3.2 การเชื่อมต่อจากพีแอลซีไปยังสายพาน 

3. สายพานล าเลียงจะมีส่วนประกอบของเทอร์มินอล อินเวอร์เตอร์ เซ็นเซอร์และรีเลย์ โดยสายพานจะ

รับค่ามากจากพีแอลซีเป็นข้อมูลชนิด Boolean ซึ่งจะต้องต่อเข้าช่องเทอร์มินอลดังภาพที่ และ

รายละเอียดช่องของเทอรม์ินอลดังภาพที ่

 

ภาพที่ 3.3 สายการเชื่อมต่อเทอรม์ินอลโดยใช้สายไฟเส้นสีเหลือง 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ภาพที่ 3.4 ช่องและหน้าที่ของเทอรม์ินอล 

4. รีเลย์ดังภาพที่ 3.5 มีหน้าที่แปลงสัญญาณไฟที่มาจากพีแอลซีไปยังบอร์ดอาร์ดูโนซึ่งมีค่า 24  โวลต์ไป

ยัง 5 โวลต์ และในทางเดียวกันก็แปลงสัญญาณไฟที่มาจากบอร์ดอาร์ดูโนซึ่งมีค่า 5 โวลต์ไปยัง 24 

โวลต์ได้เช่นกัน 

 

ภาพที่ 3.5 รีเลย์ที่ใช้ส าหรับเชื่อมต่อพีแอลซีและบอร์ดอาร์ดูโน 

5. บอร์ดอาร์ดูโน 2560 เมกามีหน้าที่ในการรับข้อมูลการตรวจจับจากล้องพิกซีและพีแอลซี ส่งสัญญาณ

ไปยังพีแอลซีและควบคุมแขนกลดูบอทเมจิกเชียน 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



36 
 

6. แขนกลดูบอทเมจิกเชียนมีกล้องพิกซีติดตั้งเพื่อตรวจจับวัตถุสีแลหยิบจับวัตถุสีดังภาพที่ 3.6 ซึ่งถูก

เชื่อมต่อและควบคุมโดยบอร์ดอาร์ดูโน 2560 เมกาดังภาพที่ 3.7 

 

ภาพที่ 3.6 แขนกลดูบอทเมจิกเชียนที่ติดตั้งกล้องพิกซีเพ่ือตรวจสอบและหยิบจับวัตถุสี 

 

ภาพที่ 3.7 การเชื่อมต่อบอร์ดอาร์ดูโน 2560 เมกาไปยังแขนกลดูบอทเมจิกเชียนและกล้องพิกซี 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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3.3 ขั้นตอนการท างานของกระบวนการคัดแยกวัตถุสี 

 

ภาพที่ 3.8 ขั้นตอนการท างานของกระบวนการคัดแยกวัตถุสี 

 จากภาพที่ 3.8 เป็นขั้นตอนการท างานของกระบวนการคัดแยกวัตถุสีโดยมีขั้นตอนการท างานคือ 

1. ท าการยื่นวัตถุสีไปยังกล้องเว็บแคมและกดบันทึกภาพเพื ่อให้ทีชเชเบิลแมชชีนที่ท างานร่วมกับ 

โหนด-เรดประมวลผลและเมื่อประมวลผลเสร็จจะส่งข้อมูลสีไปยังพีแอลซี 

2. พีแอซีรับค่าสีจากโหนด-เรดและส่งสัญญาณไปยังอาร์ดูโนด้วยสัญญาณดิจิตอล 

3. บอร์ดอาร์ดูโน่รับค่าสีจากพีแอลซีผ่านรีเลย์และในเวลาเดียวกันกล้องพิกซีที่ติดตั้งอยู่บนแขนกลดูบอท

เมจิกเชียนตรวจจับวัตถุสี 

4. เมื่อจับวัตถุสีได้เรียบร้อยแล้วน ามาเทียบกับค่าสีที่มาจากพีแอลซีและถ้ามีค่าที่ตรงกันก็จะส่งสัญญาณ

จากพินของอาร์ดูโนไปยังแอลซีเพื่อให้สายพานหยุดการท างาน 

5. เมื่อสายพานหยุดการท างานแล้วแขนกลจะท าการหยิบวัตถุสีออกจากสายพานและเมื่อน าออกเป็นที่

เรียบร้อยก็จะส่งสัญญาณจากพินของอาร์ดูไปยังพีแอลซีเพื่อให้สายพานกลับมาท างานอีกครั้ง 

3.4 การใช้งาน Dobot Studio เพื่อทดสอบการท างานและปรับตัวแขนกลดูบอทเมจิกเชียน 

1. เปิดดูบอทเมจิกเชียน รอประมาณ 20 วินาทีหลังจากไฟสีเขียวติด เชื่อมต่ออุปกรณ์เข้ากับดูบอท

เมจิกเชียน จากนั้นเปิดโปรแกรม DobotStudio แล้วท าการเชื่อมต่อโดยก าหนดพอร์ทให้ตรง

แล้วกด Connect ดังภาพที่ 3.9 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ภาพที่ 3.9 Connect button ใน DobotStudio 

2. คลิกท่ีปุ่ม Home ในหน้า DobotStudio เพ่ือให้ดูบอทเมจิกเชียนด าเนินการ Homing 

operation ดังภาพที่ 3.10 

 

ภาพที่ 3.10 Home button ใน DobotStudio 

3. ไฟสีฟ้าจะกระพริบขณะด าเนินการ Homing และดูบอทเมจิกเชียนจะด าเนินการ homing 

operation โปรดอย่าใช้งาน Dobot จนกว่าไฟสีเขียวจะติดขึ้น 

 การด าเนินการ Homing ใช้เพื่อก าหนดต าแหน่งเริ่มต้นที่ทราบและสม ่าเสมอส าหรับหุ่นยนต์แขนกลดู

บอทเมจิกเชียน การด าเนินการนี้ช่วยให้มั ่นใจว่าแขนกลได้รับการสอบเทียบและการจัดเรียงที่ถูกต้อง

ก่อนที่จะด าเนินการใด ๆ หรือเคลื่อนที่ใด ๆ เราจึงท าการ Homing ทุกครั้งก่อนการทดสอบโปรแกรม 

 

 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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3.5 การสื่อสารและส่งข้อมูลระหว่างพีแอลซแีละชุดดูบอทเมจิกเชียน 

Input Process Output 
น าวัตถุสีแดง เขียว หรือ
น ้าเงินเข้ากล้องเว็บแคม 

น าภาพที่ได้ประมวลผลผ่านไลบรารี่ทีชเช
เบิลแมชชีนในโหนด-เรด ท าการส่งค่าสีที่
ต้องการเข้าไปยังพีแอลซีและน าค่าจากพี
แอลซีออกไปยังอาร์ดูโนโดยผ่านรีเลย์ซึ่งอาร์
ดูโนจะรับค่าเป็น Digital จากนั้นในส่วนของ 
PixyMon จะจับวัตถุและส่งค่าไปยังอาร์ดูโน 

เมื่อค่าตรงกันสายพานจะหยุด
และให้แขนกลหยิบวัตถุออกจาก
สายพาน 

น าวัตถุสีอื ่นๆ นอกจาก 
3 สีที ่ก าหนดหรือไม่ได้
น าวัตถุเข้ากล้องเว็บแคม 

สายพานจะวิ่งต่อไปจนกระทั่งมี
ค่าระหว่างพีแอลซีและอาร์ดูโน
ตรงกัน 

 

3.6 การใช้ซอฟท์แวร์ทีชเชเบิลแมชชีนเพื่อใช้การจ าแนก class 

1. ท าการเข้าเว็บไซต์โดยพิพม์ไปที่ช่องค้นหาว่า Teachable Machine 

2. ท าการเลือกในส่วนของ Image Project ดังภาพที่ 3.11 

 

ภาพที่ 3.11 หน้าต่างของ New Project บน Teachable Machine 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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3. หน้าต่างของการเทรนสามารถอธิบายได้ตามรูปภาพดังภาพที่ 3.12 

 

ภาพที่ 3.12  หน้าต่างการเทรน Teachable Machine 

 จากภาพที่ 3.12 มีส่วนประกอบดังนี้ 

 3.1 ส่วนของการเทรนอินพุตโดยจะประกอบส่วนแยกย่อยไปอีกสองส่วน คือกล้องเว็บแคมจะเป็นส่วน

ของการแสดงผลของภาพที่เราจะป้อนเข้าไป โดยการจับภาพด้วยการ Hold to Record Image  Sample จ ะ

เป็นส่วนของการถ่ายภาพจาก Webcam เป็นที่เรียบร้อยแล้วซึ่งสามารถดูได้ทางขวามือ ถัดจาก Webcam ซึ่ง

ถ้ามีรูปภาพจ านวนมากที่แตกต่างกัน ก็จะท าให้การเทรนข้อมูลรวมถึงข้อมูลที่ น าไปใช้ม ีความแม่นย ามาก

ยิ่งขึ้น 

 3.2 ส่วนของการ Train Model จะเป็นการประมวลผลภาพรวมที่ผู้ใช้ได้สร้างเป็นคลาสในการเทรน

จากข้อที่ 3.1 ซึ่งในการเทรนยิ่งจ านวนภาพมากในแต่ละคลาส ก็จะส่งผลต่อเวลาในการประมวลผลที่นานมาก

ยิ่งขึน้ 

 3.3 ส่วนของการ Preview จะเป็นการตรวจสอบจากการเทรน ซึ่งผู้ใช้สามารถดูได้ว่าสิ่งของที่เรายื่น

เข้า Webcam มีความแม่นย ามากน้อยเท่าไร และสามารถส่งออกเป็นลิงค์ไปยัง Library ของโหนด-เรดที่ใช้ 

Teachable Machine หรือว่าจะเป็น Programming Code ที่เป็นภาษา JavaScript หรือ Python 

1 

2 3 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



41 
 

 

ภาพที่ 3.13 ตัวอย่างการน าวัตถุไปยื่นทาง webcam แล้วให้เอไอประมวลผล 

  

ภาพที่ 3.14 การ Export model ไปยังโหนด-เรดหรือ Programming Code 

 จากภาพที่ 3.13 และ 3.14 จะเป็นส่วนของการ Preview และ Export จะมีหน้าต่างให้ทดสอบและ

สามารถส่งโมเดลออกได้ทั้งรูปแบบของโค้ดและลิงก์ 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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3.7 การใช้ deploy ทีชเชเบิลแมชชีนไปยังโหนด-เรดและส่งข้อมูลไปยังพีแอลซี 

1. ท าการเปิด flow ของโหนด-เรดที่ท าดังภาพที่ 3.15 

 

ภาพที่ 3.15 Node-RED flow 

2. ท าการค้นหาและติดตั้งไลบรารี่ทีชเชเบิลแมชีนและ s7-node บนโหนด-เรดดังภาพที่ 3.16 

 

ภาพที่ 3.16 การติดตั้ง Teachable Machine 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



43 
 

 

ภาพที่ 3.16 การตั้งคา่ Teachable Machine ในโหนด-เรด 

3. ท าการตั้งค่าเม่ือลาก Node Teachable Machine ลงมายัง flow และตั้งค่า Teachable 

Machine ดังภาพที่ 3.16 

4. ท าการตั้งค่า node โดยการระบ ุ IP Address ของพีแอลซีและท าการตั้งค่าในส่วนของ 

connections และ variables โดยสามารถอ้างอิงการตั้งค่าดังรูปที่ 3.17-3.19 และสามารถเขียน

ตัวแปรของข้อมูลในดังภาพที่ 3.20 

 

ภาพที่ 3.17 การตั้งค่า S7-node 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ภาพที่ 3.18 การตั้งค่า Connection ใน S7-node 

 

ภาพที่ 3.19 การตั้งค่า Variable ใน S7-node 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ภาพที่ 3.20 ตัวอย่างการเขียน Variable ในโหนด-เรด 

 โดยที่ตัวแปรในโหนด-เรดจะอ้างอิง tag หรือ Data Block ของพีแอลซีและยังต้องเปิดการสื่อสาร 

PUT-GET บนพีแอลซีอีกด้วยเช่นกัน 

3.8 การสร้างโปรแกรม TIA Portal V17 ในการรับและส่งข้อมูล 

 

ภาพที่ 3.21 การตั้งค่า IP Address ของพีแอลซี 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ภาพที่ 3.22 การตั้งค่า PUT/GET Communication 

 

 

ภาพที่ 3.23 การสร้าง Data Blocks 

 

ภาพที่ 3.24 การตั้งค่า Data Blocks 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ภาพที่ 3.25 การเปลี่ยนแปลงการเข้าถึง Data Blocks 

 

ภาพที่ 3.26 ตารางแท็ก Data Blocks 

 จากภาพที่ 3.21-3.26 สามารถด าเนินขั้นตอนการท าได้ดังนี้ 

1. ท าการตั้ง IP Address ของพีแอลซีให้ตรงกับ IP ของโหนด-เรดที่ระบุใน S7-Connectors 

2. ไปในส่วนของ Connection Mechanisms ให้เปิดในส่วนของ Premit access with PUT/GET 

communication from remote partner 

3. ท าการสร้าง Data Blocks เพื ่อรับค่าจาก โหนด-เรดโดยการกด Add new block จาก Project 

Tree 

4. ท าการตั้งคลิกขวาที่ Data Block ที่สร้างมา และท าการกด Properties 

5. ไปในส่วนของ Attributes แล้วท าการเอาติ๊กที่ Optimized block access ออก ถ้าเกิดว่ามีการแจ้ง

เตือนว่ามีการเปลี่ยนแปลงการเข้าถึง ใหท าการกด OK 

6. จะเห็นได้ว่ามีส่วนของ Offset เพิ่มขึ้นมา จากนั้นท าการสร้างแท็กและก าหนดข้อมูลชนิดของแท็ก 

เมื่อเสร็จแล้วให้ท าการกด Compile เพ่ือสร้างเลข Offset  

3.9 การใช้ PixyMon v2 เพื่อจ าแนก Signature 

1. เชื่อมต่ออุปกรณ์เข้ากับ Pixy2 แล้วเปิดโปรแกรม PixyMon v2  

2. จัดวางต าแหน่งกล้องให้เห็นวัตถุท่ีต้องการจ าแนกใน Video window ชัดเจน 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



48 
 

3. หากภาพมีเงาบังวัตถุหรือแสงน้อยให้ท าการ เปิดไฟด้วยค าสั่ง Toggle lamp (Action > Toggle 

lamp) 

 

ภาพที่ 3.27 ภาพเปรียบเทียบ Video window แบบปิด-เปิด lamp 

4. ท าการจดจ าสีโดยค าสั่ง Set Signature 1 (Action > Set Signature 1) จากนั้นลากเพ่ือเลือกวัตถุที่

ต้องการให้จดจ าสีของวัตถุนั้นเป็น Signature 1 

 

ภาพที่ 3.28 ภาพ Video window ตรวจพบวัตถุหลังจดจ า Signature แล้ว 

5. ท าซ ้ากับวัตถุสีอ่ืนๆ โดยเปลี่ยนค ่าสั่ง Set Signature 1 เป็นค าสั่งล าดับถัดไป เพื่อเลือกวัตถุนั้นให้

จดจ าสีของวัตถุนั้นเป็น Signature ถัดไป (สูงสุด Signature 7) 

3.10 การสร้างโปรแกรมอาร์ดูโนเพื่อน าไปสร้างเอไอเพื่อใช้กับแขนกลดูบอทเมจิกเชียน 

1. ท าการเลือกโปรแกรมอาร์ดูโนแล้วท าการ Double-Click 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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2. จากภาพที่ 3.29 ท าการเลือก Sketch -> Include Library -> เลือก Library ที่ต้องการ โดย Library 

ที่ต้องการเลือกสามารถมาได้จาก Arduino Libraries หรือ Contributed Library 

3. ท าการเขียนโปรแกรมในส่วนที่ต้องการโดยแบ่งเป็นทั้งหมด 2 ส่วน ประกอบด้วย 

3.1 void setup เป็นการเขียนโปรแกรม โดยให้สิ่งที่เขียนลงไปท างานเพียงแค่ครั้งเดียว 

3.2 void loop เป็นการเขียนโปรแกรม โดยให้สิ่งที่เขียนลงไปท างานซ ้าเรื่อยๆ จนกว่าผู้ใช้งานปิดการ

ปฏิบัติการ 

4. ในส่วนของการประกาศตัวแปร ตั้งให้อยู่ในรูปแบบ ชนิดของตัวแปร ตั้งชื่อตัวแปร = ค่าท่ีก าหนด; ดัง

ภาพที่ 3.30 เช่น 

 int myNumber; 

 int myNumber = 454; 

 double myNumber = 454.55; 

 เราควรก าหนดประเภทตัวแปรให้เหมาะสม เพราะตัวแปรแต่ละประเภทใช้พ้ืนที่

หน่วยความจ าไม่เท่ากัน เช่น int ใช้หน่วยความจ า 2 byte หรือ double ใช้หน่วยความจ า 4 byte 

5. เมื่อท าการสร้างโปรแกรมเสร็จเรียบร้อยแล้ว เราสามารถคอมไพล์ (Compile) โดยการคลิกที่มี

เครื่องหมายถูกเพ่ือตรวจสอบโปรแกรมว่ามีข้อผิดพลาดหรือไม่ซึ่งมีแถบด าด้านล่างของหน้าต่างที่จะ

แสดงข้อมูลว่าผิดพลาดส่วนไหนดังภาพที่ 3.31 

 

 

ภาพที่ 3.29 เลือก Include Library 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ภาพที่ 3.30 ชนิด, ค่าและขอบเขตของค่าตัวแปร 

 

ภาพที่ 3.31 Arduino IDE Compiling 

3.11 การก าหนดอินพุต/เอาต์พุตของพีแอลซี 

 การก าหนดอินพุต/เอาต์พุตของพีแอลซีจ าเป็นต้องระบุชื่อ ชนิดของอินพุต/เอาต์พุต จุดการเชื่อมต่อ

รวมถึงหมายเหตุของชื่อนั้น ๆ ตามตารางที่ 3.1 

ตารางที่ 3.1 การก าหนดอินพุต/เอาต์พุตของพีแอลซี 

Element Symbol I/O Address Comment 

Sensor 1 S1 DI I0.0 Red Push Button 

Sensor 2 S2 DI I0.1 Yellow Push Button 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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Sensor 3 S3 DI I0.2 Blue Push Button 

Sensor 4 S4 DI I0.3 Green Push Button 
Sensor 5  S5 DI I0.4 Black Push Button 

Sensor 6 S6 DI I0.5 Signal Arduino to PLC (Boolean) 1 

Sensor 7 S7 DI I0.6 Signal Arduino to PLC (Boolean) 2 
Actuator 1  A1 DI Q1.0 Red Lamp 

Actuator 2 A2 DI Q1.1 Yellow Lamp 

Actuator 3 A3 DI Q1.2 Blue Lamp 
Actuator 4 A4 DI Q1.3 Green Lamp 

Actuator 5 A5 DI Q1.4 White Lamp 
Actuator 6  A6 DI Q1.5 Signal PLC to Arduino 1 

Actuator 7 A7 DI Q1.6 Signal PLC to Arduino 2 

Actuator 8 C1 DI Q1.7 Conveyor 1 

 

 

  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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บทที่ 4  

ผลการทดสอบการท างาน 

4.1 กล่าวน าผลการทดสอบการท างาน 

  ในบทนี้จะกล่าวถึงผลการด าเนินงาน โดยประกอบไปด้วย ผลการทดสอบการตัดแยกสิ่งของโดยใช้ เอ

ไอ ในการคัดแยก ในฝั่งของ PixyMon และ Teachable Machine รวมถึงการสื่อสารและส่งข้อมูลระหว่างพี

แอลซีและชุดแขนกลดูบอทเมจิกเชียน โดยจะแสดงให้เห็นเป็นผลด าเนินการข้อๆ ดังนี้ 

4.2 ผลการทดสอบการคัดแยกส่ิงของโดยใช้เอไอในการคัดแยกของ Teachable Machine 

Class: None 

 

ภาพที่ 4.1 กรณีการทดสอบเมื่อตรวจสอบได้ว่าอยู่ในคลาส None 

 

 

 

 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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Class: Blue 

   

ภาพที่ 4.2 กรณีการทดสอบเมื่อตรวจสอบได้ว่าอยู่ในคลาส Blue 

Class: Red 

    

ภาพที่ 4.3 กรณีการทดสอบเมื่อตรวจสอบได้ว่าอยู่ในคลาส Red 

 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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Class: Green 

    

ภาพที่ 4.4 กรณีการทดสอบเมื่อตรวจสอบได้ว่าอยู่ในคลาส Green 

 จากภาพที่ 4.10-4.12 จะเป็นผลการทดสอบจากการน าวัตถุสีต่างๆ เข้าไปยังกล้องเว็บแคมผ่าน

ซอฟต์แวรท์ีชเชเบิลแมชชีนซึ่งถ้าตรงกับสีที่ท าการเทรนไปก็จะแสดงในเขตบริเวณนั้นๆ ถ้าเกิดว่าวัตถุบางชนิด

มีมากกว่าหนึ่งสีก็จะแสดงขอบเขตของสีนั้นด้วยเช่นกันแต่ถ้าเกิดว่าไม่มีวัตถุสีหรือมีเพียงแค่คนเดินผ่านก็อยู่ใน

คลาส None ทันที ดังนั้นแล้วถ้าเกิดว่าผู้ใช้ยังไม่พอใจกับผลการทดสอบที่ท ามาก็สามารถเทรนหรือใส่ข้อมูล

เพ่ิมเพือให้ข้อมูลที่เทรนมีความละเอียดมากยิ่งขึ้น 

 

ภาพที่ 4.5 การสร้างฟังก์ชันแปลง msg.payload[0].class ให้อยู่ในตัวแปรชนิด Int เพ่ือส่งไปยังพีแอลซี 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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ภาพที่ 4.6 ตัวอย่างหน้าจอเพ่ือที่ให้ผู้ใช้ยื่นวัตถุและท าการตรวจจับสีวัตถุด้วยการ capture 

 จากภาพที่ 4.13 และ 4.14 จะเป็นการน าซอฟต์แวร์ทีชเชเบิลแมชชีนที่เทรนได้โดยน าลิงก์ที่เทรนลง

ในโหนด-เรด Teachable Machine Node (Library) เพื่อที่จะน าข้อมูลที่ได้ส่งไปยังพีแอลซีโดยจะท าการ

สร้างฟังก์ชันในแปลงค่าที่ได้ให้อยู่ในรูปแบบชนิดข้อมูลเป็น Int และส่งไปยัง s7-node เพื่อที่จะเข้าไปยังพี

แอลซี 

4.3 ผลการเขียนโปรแกรมใน TIA Portal V17 

 

ภาพที่ 4.7 การออกแบบ Ladder Diagram เพ่ือรับค่าสีจากโหนด-เรด และส่งสัญญาณไปยัง Pin ของอาร์ดู

โน 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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ภาพที่ 4.8 การออกแบบ Ladder Diagram เพ่ือรับค่าสัญญาณจากอาร์ดูโน ไปยังพีแอลซี 

 จากภาพที่ 4.15 และ 4.16 จะเป็นการออกแบบวงจรแลดเดอร์โดยที่ภาพที่ 4.15 จะเป็นการรับข้อมูล

ที่เป็นชนิด Int เข้ามายังพีแอลซีซึ่งมาจากซอฟต์แวร์โหนด-เรดเพื่อเข้าตามเงื่อนไขและน าเงื่อนไขที่ได้ส่งเป็น

สัญญาณ Boolean ไปยังบอร์ดอาร์ดูโนเพื่อน าไปจับคู่กับค่าของพิกซีที่ตรวจจับวัตถุว่าตรงกันหรือไม่และ

นอกจากนั้นภาพที่ 4.16 จะเป็นการรับข้อมูลจากอาร์ดูโน่เพื่อท าให้สายพานหยุดโดยที่สัญญาณที่ได้รับมี

เงื่อนไขว่าค่าสีที่ส่งไปยังอาร์ดูโนและกล้องพิกซีที่ตรวจจับวัตถุมีค่าตรงกันส่งผลให้สายพานหยุดการท างานและ

จะกลับมาท างานได้อีกครั้งต่อเมื่อแขนกลหยิบวัตถุสีออกจากสายพานเป็นที่เรียบร้อยแล้ว 

4.4 ผลการทดสอบการคัดแยกส่ิงของโดยใช้เอไอในการคัดแยกของ PixyMon 

 

ภาพที่ 4.9 โค้ดส่วน void setup 

จากภาพที่ 4.1 จะเป็นการตั้งค่าของแขนกลซ่ึงประกอบไปด้วย  

- การก าหนดต าแหน่งเริ่มต้นเมื่อท างาน 

- การก าหนดพิกัดภาพ 

- การก าหนด Signature (Class) ของกล้องพิกซีเป็นหมายเลขโดยก าหนดให้สีแดงเป็น 1      

สีเขียวเป็น 2 และสีน ้าเงินเป็น 3 

- การก าหนดต าแหน่งการวางของวัตถุสีต่างๆ 

- การก าหนดต าแหน่งความสูงของวัตถุสีต่างๆ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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- การก าหนดขา Input และ Output เพ่ือส่งและรับค่ามาจากพีแอลซี 

 

ภาพที่ 4.10 โค้ดส่วน void loop (1) 

 

ภาพที่ 4.11 โค้ดส่วน void loop (2) 

 จากภาพที่ 4.2 และ 4.3 จะเป็นการสร้างโปรแกรมในส่วนของ void loop โดยเริ่มต้นประกาศตัวแปร

ของ color ซึ่งจากส่วน void setup ของฟังก์ชัน SmartKit_SetColorSignature ประกอบด้วย RED, GREEN 

และ BLUE จากนั้นจะเป็นการประกาศ Pin Output ที่จะส่งไปพีแอลซีโดยต าแหน่ง Pin จะอยู่ที่ 10 และ 11 

ซึ่งการให้สัญญาณ Pin จะมีความสัมพันธ์กับพีแอลซีก็คือการส่งสถานะไปยังพีแอลซีก็คือการส่งสถานะ 10 

เป็นสถานะที่แขนกล ก าลังจะจับสิ่งของ สถานนะ 01 เป็นสถานที่แขนกลได้ปล่อยวัตถุที่ปลายทางแล้ว จากนั้น

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



58 
 

เป็นสถานะ 11 คือสถานะแขนกลพร้อมใช้งาน ตัวแปร colorvalue จะเป็น Pin อินพุตให้กับบอร์ดอาร์ดูโนก็

คือ A11 และ 14 และรับสถานะจากพีแอลซีโดยจะรับค่าสีแดง สีเขียวและ สีน ้าเงิน แสดงสถานเป็นบิต 01 10 

และ 11 ตามล าดับ แต่ว่าการท างานระหว่างพีแอลซีและอาร์ดูโนให้ผลตรงกันข้ามดังนั้นอาร์ดูโนจะรับสถานะ

เป็น 10 01 และ 00 ในทางเดียวกันสัญญาณไฟที่ส่งไปยังพีแอลซีก็ให้ผลตรงกันข้ามด้วยเช่นกัน 

 ในส่วนของ Void Setup และ Void Loop จะมีในส่วนของ Serial.print เพื ่อตรวจสอบ ล าดับ

กระบวนการด าเนินการ สามารถตรวจสอบได้จาก Serial monitor ดังภาพที่ 4.12-4.16 

 

ภาพที่ 4.12 การแสดงผลจาก Serial monitor และ PixyMon ขณะท างานแต่ตรวจไม่เจอวัตถุสีที่ต้องการ 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ภาพที่ 4.13 การแสดงผลจาก Serial monitor และ PixyMon ขณะตรวจเจอวัตถุสีที่ต้องการ 

 

 

ภาพที่ 4.14 การแสดงผลจาก Serial monitor และ PixyMon ขณะจับวัตถุสีที่ต้องการ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ภาพที่ 4.15 การแสดงผลจาก Serial monitor และ PixyMon ขณะวางวัตถุสีที่ต้องการ 

 

ภาพที่ 4.16 การแสดงผลจาก Serial monitor และ PixyMon ขณะวางวัตถุสีที่ต้องการเสร็จแล้ว 

 ขณะท างานแต่ไม่พบวัตถุสีที่ต้องการ Serial monitor จะแสดง Step = 1 คือการตรวจสอบวัตถุบน

สายพาน และ Step = 2 คือการเปรียบเทียบกับสีที่ต้องการกับวัตถุสีที่พบตรงกันหรือไม่ จากภาพที่ 4. 12 

Serial monitor แสดงค าสั่งที่ได้รับมาคือ color_sig_request: 3 (Blue) แต่ในฝั่ง PixyMon แสดงกล่องที่พบ

เป็น S=1 (Red) จะแสดง Step = 1,2 ซ ้าๆ เนื่องจากไม่เจอวัตถุสีที่ต้องการ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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 ขณะท างานเมื ่อพบว ัตถ ุส ีท ี ่ต ้องการ Serial monitor จะแสดงต าแหน่งภาพ (coordinateX, 

coordinateY) หลัง Step = 2 ดังภาพที่ 4.13 หลังจากนั้นโปรแกรมจะค านวณการเคลื่อนที่ของแขนกล เพ่ือ

จับวัตถุสีและ Serial monitor แสดง Step = 3 ดังภาพที่ 4.14 หลังจากนั้นโปรแกรมจะค านวณการเคลื่อนที่

ของแขนกล เพื่อวางวัตถุสีดังภาพที่ 4.15 สุดท้าย Serial monitor แสดง Step = 4 และแขนกลจะกลับมาที่

จุดเริ่มต้นเพื่อท างานรอบต่อไปดังภาพที่ 4.16 

 

  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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บทที่ 5  

สรุปผลและปัญหาในการด าเนินงาน 

5.1 สรุปผลการด าเนินงาน 

 จากการท าโครงงานเรื่องการใช้พีแอลซีรว่มกับแขนกลเพ่ือการคัดแยกชิ้นงานด้วยแนวคิดเอไอผู้จัดท า

ได้ท าการศึกษาและจัดท าโครงการ โดย ขั้นตอนที่หนึ่ง ศึกษาเก่ียวกับแนวคิดและการท างานของเอไอ ขั้นตอน

ที่สอง รับการอบรมเกี่ยวกับการใช้แขนกลดูบอทเมจิกเชียน และการใช้ AI Smart Kit ของดูบอทเมจิกเชียน 

ขั้นตอนที่สาม ท าการทดสอบและตรวจสอบอุปกรณ์ในการใช้งาน ขั้นตอนที่สี ่ ท าการสร้างด้วยการเขียน

โปรแกรมเอไอให้กับดูบอทเมจิกเชียน ผ่านซอฟต์แวร์ PixyMon และในส่วนของฝั่งโหนด-เรดผ่านซอฟต์แวร์ 

Teachable Machine และขั้นตอนสุดท้ายคือทดสอบการคัดแยกสิ่งของจากการเขียนโปรแกรม ซึ่งจากการ

ทดลองนั้น โปรแกรมท่ีได้ออกแบบไว้สามารถท างานได้ถูกต้องตามวัตถุประสงค์ที่ก าหนดไว้ข้างต้น 

5.2 ปัญหาที่พบ 

1. ก าหนดขอบเขตของโครงงานไม่ชัดเจน มีผลกับการปรับปรุงแก้ไขโครงงาน 

2. แขนกลหยิบจับวัตถุได้ไม่ตรงต าแหน่ง เนื่องจากมีสภาวะแวดล้อมภายนอกท่ีเปลี่ยนไป 

3. ความไม่พร้อมใช้สถานที่ท าให้งานเสร็จช้า 

4. ศึกษาในส่วนแขนกล ดูบอทเมจิกเชียน ไมค่รอบคลุม ส่งผลใช้เวลาในการแก้ปัญหามากข้ึน 

5. ค่าของไลบรารี่ทีชเชเบิลแมชชีนในโหนด-เรดมีความคลาดเคลื่อน 

6. ฟังก์ชันของ ดูบอทเมจิกเชียน มีความส าเร็จรูปมากเกินไป 

7. สายพาน, แขนกล และ คอนโทรลเลอร์ ไม่ได้ติดตั้งมาด้วยกัน ท าให้เกิดความไม่สะดวกในการใช้ งาน

ร่วมกัน 

5.3 แนวทางการแก้ไขปัญหา 

1. ให้ความส าคัญกับการเขียนขอบเขตของโครงงานให้ชัดเจน ตรงตามวัตถุประสงค์ 

2. ท าการตรวจสอบสภาวะแวดล้อมรอบข้าง รวมถึงการแก้ไขโค้ดที่ได้เขียนในโปรแกรมเสมือนกับการจูน

แขนกลเพื่อพร้อมในการใช้งาน 

3. เปลี่ยนแผนการด าเนินงาน โดยอาจเปลี่ยนสถานที่, ช่วงเวลาท างาน หรือหน้าที่ให้มีความแยกย่อย

มากขึ้น 

4. ศึกษาในส่วนแขนกล ดูบอทเมจิกเชียน เช่น ขอบเขตในการท างานของแขนกล หรือว่าความผิดพลาด

ของแขนกลระหว่างท างาน เป็นต้น 

5. ท าการเทรนข้อมูลใหม่ โดยข้อมูลรูปภาพที่มีจ านวนมากยิ่งขึ้นเพราะจ านวนรูปภาพหรือมีข้อมูลมากก็

จะส่งผลให้ทีชเชเบิลแมชชีนมีความแม่นย ามากยิ่งข้ึน                
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6. ศึกษาฟังก์ชันอื่นที่เก่ียวข้องเพ่ือน าเข้ามาประยุกต์ใช้กับดูบอทเมจิกเชียนให้ยืดหยุ่นมากยิ่งข้ึน 

7. วางแผนเรื่องอุปกรณ์ที่ใช้ในการเชื่อมต่อ เช่น สายไฟ สาย Ethernet หรือ USB ให้มีระยะในการ

เชื่อมต่อถึงกันเพียงพอและไม่กีดขวางระหว่างอุปกรณ์ซ่ึงกันและกัน 
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