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ปริญญานิพนธ์ฉบับนี้นำเสนอการออกแบบรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ  เพื่ออำนวยความสะดวก
ให้กับเกษตรกรในการกำจัดวัชพืชในสวน รถตัดหญ้าที่ออกแบบใช้เครื่องยนต์เบนซินขนาด 13 แรงม้า
สำหรับขับใบตัด ระบบขับเคลื่อนใช้การขับเคลื่อนด้วยมอเตอร์ 4 ตัว ขนาด 250 วัตต์ ขับล้อ 6 ล้อ ใช้
บอร์ด BTS7960 ขับมอเตอร์ ควบคุมทิศทางการขับเคลื ่อนด้วไร้สายด้วยรีโมท flysky fs-i6x 
ระยะเวลาในการตัดหญ้าไม่เกิน 60 นาทีต่อ 1600 ตารางเมตร ใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์อาดุยโน่ เมกา 
2560  ควบคุมลิเนียร์มอเตอร์เพื่อปรับระดับการตัดหญ้า แสดงผลพื้นที่ตัดหญ้าบนจอขนาด 5 นิ้ว 
ด้วยผ่านกล้องระยะไกล  

ผลการทดลองของรถตัดหญ้าบังคับวิทยุพบว่า การควบคุมรถบังคับวิทยุผ่านรีโมทไร้สายได้ใน
ระยะทาง 0-150 เมตรเช่นเดียวกับการแสดงผ่านกล้องระยะไกล สามารถตัดหญ้า 1600 ตารางเมตร
ภายในระยะเวลาเฉลี่ย 33.34 นาทีหากหญ้ามีความสูง 1 เมตรจะใช้เวลาในการตัดเฉลี่ย 10 นาทีต่อ 
240 ตารางเมตรและสามารถใช้งานได้ 4 ชั่วโมงโดยแบตเตอรี่ยังคงเหลือค่าเฉลี่ยประมาณ 12.4 โวลต์ 
รถตัดหญ้าบังคับวิทยุสามารถขับขึ้นเนินสูง 15 องศาและปรับระดับใบตัดได้ 3-10 เซนติเมตร 
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ABSTRACT 
 

 This project presents a radio-controlled lawn mower (RC lawn mower). In order 
to facilitate the farmers to eliminate weeds in the garden. Lawn mowers designed to 
use a 13-HP gasoline engine to drive the cutting blades. The drive system of radio-
controlled lawn mower uses 4 motors, 250 watts, 6-wheel drive, and uses the BTS7960 
board to drive the motor. For controls the direction of a radio-controlled lawn mower 
uses the Flysky fs-i6x wireless remote.  The mowing time 60 minutes per 1600 square 
meters. Displays the mowing area on the 5-inch screen via a remote camera. Arduino 
Mega 2560 microcontroller used to control the linear motor to adjust the mowing level 
and all control systems.  

From our experimental results:  it found that, we can control the direction of 
the radio-controlled lawn mower and remote camera show of 0-150 meters. Mowing 
area 1600 square meters of grass, it can be mowed in an average of 33.34 minutes. If 
the grass height about 1 meter, it takes an average of 10 minutes per 240 square 
meters, used for 4 hours with the battery still remaining at an average of 12.4 volts. 
The radio-controlled mower can drive up to a 15-degree slope and adjust the cutting 
blade 3-10 centimeters were workly. 
 
Keywords: Radio-controlled mower, Camera, Gasoline engine, Motor, Remote control, 
Wireless control, Battery. 
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บทท่ี 1 

บทนํา 
 

ในบทนี้จะกล่าวถึงความเป็นมาและความสําคัญของโครงงาน จุดมุ่งหมายและวัตถุประสงค์ 
สมมุติฐานของการศึกษา ขอบเขตของการศึกษา ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ ขั้นตอนละวิธีการ
ดําเนินงาน และโครงสร้างปริญญานิพนธ์ 

 

1.1  ความเป็นมาและความสําคัญของโครงงาน 

 ในปัจจุบันคนหันมาใส่ใจเรื ่องการรักษาสิ่งแวดล้อมและนิยมนำหญ้ามาปลูกตามสถานที่
อาคาร บ้านเรือนต่างๆ หรือ นำมาปลูกในสนามกีฬา เช่น สนามเด็กเล่น สนามฟุตบอล ที่มีการเพ่ิม
จำนวนขึ้นอย่างรวดเร็ว เนื่องจากในปัจจุบันการพัฒนาทางด้านเทคโนโลยีและทางด้านสิ่งอำนวย
ความสะดวกได้ถูกพัฒนาขึ้นอย่างรวดเร็ว เพื่อเพิ่มความสะดวกสบายให้กับมนุษย์ โดยเฉพาะเครื่อง
ตัดหญ้าที่มีการผลิตออกมาใช้กันอย่างแพร่หลายมีรูปแบบที่แตกต่างกันไปตามความเหมาะสมต่อการ
ใช้งาน การใช้เครื่องตัดหญ้าแบบเดิมๆ ที่มีขายกันอยู่ตามท้องตลาด คนที่ใช้เครื่องต้องใช้วิธีการเข็น 
หรือวิธีการสะพายเครื่องตัดหญ้าท่ามกลางแสงแดดที่ร้อนขึ้นทุกวัน อีกทั้งยังส่งผลเสียต่อสุขภาพอีก
ด้วย ผู้จัดทำจึงเห็นถึงปัญหาที่เกิดขึ้นจึงได้จัดทำรถตัดหญ้าบังคับวิทยุขึ้นเพื่อเป็นการลดการออกแรง 
ความเมื่อยล้าจากการเดินตามและการอยู่กลางแดดเป็นเวลานานๆ ดังนั้นการทำรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ
ครั้งนี้เป็นการเอาวงจรควบคุมการเลี้ยวการขับเคลื่อน มาร่วมกับเครื่องตัดหญ้าเพื่อเป็นการควบคุม
ด้วยโปรแกรมคอมพิวเตอร์โดยรับส่งสัญญาณด้วยคลื่นวิทยุ มีระบบไดร์ชาร์จในตัว ระบบปรับระดับ
การตัดและมีกล้องบันทึกภาพเพ่ือแสดงผลส่งกีดขวางที่หน้ารถ ซึ่งจะช่วยเพิ่มประสิทธิการทำงานของ
รถตัดหญ้าบังคับวิทยุได้ในระดับหนึ่ง 
 

1.2  จดุมุ่งหมายและวัตถปุระสงค์ 
 1) เพ่ือศึกษาหลักการทำงานของรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ 

2) เพ่ือลดภาระในการทำงานของเกษตรกร 
3) เพ่ือศึกษาเกี่ยวกับชนิดของใบตัดหญ้า 

 4) เพ่ือออกแบบและสร้างรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ 
 

1.3  สมมุติฐานของการศึกษา 
 รถตัดหญ้าบังคับวิทยุสามารถบังคับผ่านรีโมทได้ เมื่อรถวิ่งผ่านหญ้าจะทำการตัดหญ้าและรถ
สามารถปรับระดับการตัดหญ้าได้ อีกท้ังยังมีกล้องแสดงภาพอีกด้วย

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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1.4  ขอบเขตของการศึกษา 
 1) เครื่องสามารถควบคุมระบบการสตาร์ทใบตัดหญ้าผ่านการควบคุมด้วยรีโมทได้ 

 2) เครื่องสามารถบังคับไร้สายได้ 300 เมตร  
 3) เครื่องสามารถเคลื่อนที่ผ่านเนินสูงได้ 15 องศา  
 4) เครื่องสามารถปรับระดับการตัดได้ 3-10 เซนติเมตร 
 5) เครื่องสามารถตัดหญ้าที่มีความสูง 1 เมตรได้  
 6) เครื่องสามารถตัดหญ้าได้ 1600 ตารางเมตร/ชั่วโมง  
 7) เครื่องสามารถเเสดงผลผ่านกล้องระยะไกลได้ 300 เมตร  
 8) เครื่องสามารถใช้งานได้ 4 ชั่วโมง/การชาร์จ 1 ครั้ง  
 9) เครื่องใช้เวลาในการชาร์จแบตเตอรี่ 4 ชั่วโมง  
 10) เครื่องสามารถปรับความเร็วของใบตัดและของตัวรถได้ 
 

1.5  ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ 

 1) ลดการเกิดอันตรายขณะตัดหญ้า  
 2) ช่วยลดต้นทุนในการจ้างแรงงาน  
 3) ประหยัดเวลาในการใช้งานเพราะสะดวกและรวดเร็ว  
 4) ได้รับความรู้เกี่ยวกับรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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1.6  ขั้นตอนและวิธกีารดำเนินงาน 
 ขั้นตอนการดําเนินงาน คือแผนการดําเนินงานในภาคเรียนที่ 1และ 2 มีรายละเอียดแสดงใน
ตารางที่ 1.1 ตารางที่ 1.2 ดังนี้ 
 
ตารางท่ี1.1 แผนการดําเนินงานภาคเรียนที่ 1 

ขั้นตอนการดำเนินงาน 

ระยะเวลาการดำเนินงานภาคเรียนที่ 1(กันยายน-ธันวาคม 2565) 

กันยายน ตุลาคม พฤศจิกายน ธันวาคม 

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

1. คิดหัวข้อโครงงาน
นําเสนออาจารย์ที่
ปรึกษา 

                

2. ศึกษาข้อมูลเกี่ยวกับ
โครงงาน 

                

3. ศึกษาโครงสร้างและ
หลักการ 

                

4. จัดเตรียมวัสดุอุปกรณ์ 
จัดทำโครงสร้างและ
ติดตั้งอุปกรณ์ 

                

5. ศึกษาและออกแบบ
วงจร 

                

6. ทดลองวงจร                 

7. นำเสนอผลงาน                 

 
 
 
 
 
 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ตารางท่ี1.2 แผนการดําเนินงานภาคเรียนที่ 2 

ขั้นตอนการ
ดำเนินงาน 

ระยะเวลาการดำเนินงานภาคเรียนที่ 2(มกราคม-พฤษภาคม 2565) 

มกราคม กุมภาพันธ์ มีนาคม เมษายน พฤษภาคม 

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

1. แก้ไข
โครงสร้างตัวรถ 

                    

2. ศึกษาและ
ทดลองชุด
ควบคุม
มอเตอร์ใหม่ 

                    

3. ศึกษาใช้งาน
กล้องวิดีโอใน
การจับภาพ 

                    

4. ศึกษาวงจร
ชาร์จแบตเตอรี่ 

                    

5. ทดลองวงจร
ชาร์จแบตเตอรี่ 

                    

6. ทดลองการ
ใช้งานกล้อง
วิดีโอ 

                    

7. ทดลองปรับ
ระดับใบตัด
หญ้า 

                    

8. ทดลองขับ
รถตัดหญ้าด้วย
ระบบไร้สาย 

                    

9. ทดลองปรับ
ความเร็วของ
ตัวรถ 

                    

 
 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ตารางท่ี1.2 แผนการดําเนินงานภาคเรียนที่ 2 (ต่อ) 
10. ทดลองขับ
ขึ้นเนิน 15
องศา 

                    

11. ทดลองตัด
หญ้าสูง 1 
เมตร 

                    

12. นำเสนอ
ผลงาน 

                    

 

1.7  โครงสร้างปริญญานิพนธ์  
 โครงงานฉบับนี้ได้นําเสนอเกี่ยวกับเรื่องรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ อธิบายขั้นตอน การทํางาน ผล
การทดลอง สุดท้ายจะเป็นการสรุปและข้อเสนอแนะ  

บทที่ 1 บทนําในบทนี้จะกล่าวถึงความเป็นมาและความสําคัญของโครงงาน จุดมุ่งหมายและ
วัตถุประสงค์ สมมุติฐานของการศึกษา ขอบเขตของการศึกษา ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ ขั้นตอนละ
วิธีการดําเนินงาน และโครงสร้างปริญญานิพนธ์ 

บทที่ 2 ในบทนี้จะกล่าวถึงการศึกษาค้นคว้าทฤษฎีที่เกี่ยวข้องกับรถตัดหญ้าบังคับวิทยุและ
อุปกรณท์ี่ใช้ ได้แก่ ไมโครคอนโทรลอาดูโน่เมกะ 2560 (Arduino Mega 2560) บอร์ดขับมอเตอร์บีที
เอส 7960 (BTS7960 H-Bridge DC Motor Drive) วงจรลดแรงดันไฟ (Step-Down Converter) 
ร ี เลย ์ โมด ูล  (Relay Module) ภาษาซ ี  (C) ไดชาร ์จ  (Alternator) มอเตอร ์ ไฟฟ ้า  (Electric 
Motor) ลิเนียร์มอเตอร์ แบตเตอรี่ (Battery) เหล็กแป๊บกัลป์วาไนซ์ (Galvanize) เหล็กแผ่น เหล็ก
แผ่นชุบซิงค์ ล้อยางตัน เครื่องยนต์ เกียร์เปลี่ยนทิศทาง (Power Transmission) ใบตัดหญ้าแบบเเห
นบ พัดลมระบายความร้อน รีโมท flysky fs-i6x มอนิเตอร์ (Monitor) ภาคส่งสัญญาณวีดีโอไร้สาย 
กล้องFoxeer Razer 1200TVL Mini ชุดชาร์จแบตเตอรี่แบบตะกั่วกรด Pulse Width Modulation 

บทที่ 3 การออกแบบ ในบทนี้กล่าวถึงการออกแบบระบบ บทนำการออกแบบ การออกแบบ 
ระบบอิเล็กทรอนิกส์ประกอบไปด้วยการออกแบบวงจรชาร์จแบตเตอรี่ของรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ วงจร
รวมของรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ การออกแบบวงจรขับมอเตอร์ การออกแบบวงจรส่งสัญญาณ การ
ออกแบบวงจรแสดงภาพผ่านจอมอนิเตอร์ ในส่วนการออกแบบโปรแกรม ประกอบ ไปด้วย แผนผัง
การทำงานของรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ ในส่วนการออกแบบโครงสร้าง ประกอบไปด้วย ขั้นตอนการ
ออกแบบโครงสร้างรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ ภาพรถตัดหญ้าบังคับวิทยุแบบ 3D และ เครื่องจริง การการ
ออกแบบชุดควบคุมระบบรถตัดหญ้าบังค ับว ิทย ุ ระบบมอเตอร์ และสุดท้ายการออกแบบ
บล็อกไดอะแกรม 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้

https://www.primusthai.com/primus/category?CategoryID=32&page_num=20
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บทที่ 4 การทดลองและผลการทดลอง ในบทนี้จะกล่าวถึง วิธีการทดลองและตารางผลการ
ทดลองรถตัดหญ้าบังคับวิทยุการทดลองชาร์จแบตเตอรี่ การทดลองปรับระดับใบตัด การทดลองขับ
รถตัดหญ้าด้วยระบบไร้สาย การทดลองปรับความเร็วรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ การทดลองขับขึ้นเนิน 15 
องศา การทดลองตัดหญ้าสูง 1 เมตร การทดลองการเสดงผลผ่านกล้องระยะ 300 เมตร การทดลอง
รถสามารถใช้งานได้ 4 ชั่วโมงต่อการชาร์จ 1 ครั้ง การทดลองตัดหญ้า 1600 ตารางเมตร/ชั่วโมง เป็น
ต้น 

บทที่ 5 สรุปและข้อเสนอแนะ ในบทนี้จะกล่าวถึง การสรุปผลการทดลองต่างๆ ปัญหาและ
อุปสรรค ข้อเสนอแนะของโครงงานรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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บทท่ี 2 

ทฤษฎีที่เกี่ยวข้อง 
 

ในบทนี้จะกล่าวถึงการศึกษาค้นคว้าทฤษฎีที่เกี่ยวข้องกับรถตัดหญ้าบังคับวิทยุและอุปกรณ์ที่
ใช้ ได้แก่ บอร์ดประมวลผลอดุยโน่เมกา 2560 (Arduino Mega 2560) บอร์ดขับมอเตอร์บีทีเอส 
7960 (BTS7960 H-Bridge DC Motor Drive) วงจรลดแรงดันไฟ (Step-Down Converter) รีเลย์
โมดูล (Relay Module)ภาษาซี (C) ไดชาร์จ (Alternator) มอเตอร์ไฟฟ้า (Electric Motor) ลิเนียร์
มอเตอร์ แบตเตอรี่ (Battery) เหล็กแป๊บกัลป์วาไนซ์ (Galvanize) เหล็กแผ่น ล้อยางตัน เครื่องยนต์ 
เกียร์เปลี่ยนทิศทาง (Power Transmission) ใบตัดหญ้าแบบเเหนบ พัดลมระบายความร้อน รีโมท 
flysky fs-i6x  มอนิเตอร์ (Monitor) ภาคส่งสัญญาณวีดีโอไร้สาย กล้องถ่ายภาพ Mini Pulse Width 
Modulation 
 

2.1  บอร์ดประมวลผลอดุยโน่เมกา 2560 (Arduino Mega 2560) 
 เป็นบอร์ดอีกตัวหนึ่งที่นิยมใช้เป็นที่ไมโครคอนโทรลเลอร์ [1] นอกจากนี้ยังมีพินอินพุตและ
เอาต์พุต 54 ขาซึ่งสามารถใช้เป็นเอาต์พุต พีดับบิวเอ็ม (PWM) ได้ 15 ขานอกจากนี้ยังมีอินพุตอะ
นาล็อก 16 ขา มีUART 4 ขา สามารถเชื่อมต่อกับคอมพิวเตอร์ได้ โดยสายเคเบิลยูเอสบี (USB) หรือ
ใช้อะแดป เตอร์เอซีทูดีซี (adaptor AC-to-DC) เพ่ือเริ่มต้นใช้งาน พร้อมทั้งปุ่มรีเซ็ต (reset) แสดงดัง
รูปที่ 2.1 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 2.1 บอร์ดประมวลผลอาดุยโน่เมกา 2560 (Arduino Mega 2560)  
(ที่มา: https://shorturl.asia/pYK5x) 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้

https://www.primusthai.com/primus/category?CategoryID=32&page_num=20
https://www.primusthai.com/primus/category?CategoryID=32&page_num=20
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 2.1.1 องค์ประกอบของบอร์ดประมวลผลอาดยุโน ่เมกา 
  อาดุยโน่ เมกาสามารถรับพลังงานจากการต่อไมโครยูเอสบี หรือ พาวเวอร์ซัพพลาย
จากภายนอกได้ โดยที่แหล่งพลังงานถูกเลือกโดยอัตโนมัติแหล่งจ่ายไฟภายนอกสามารถมาได้จากอะ
แดปเตอร์หรือจากแบตเตอรี่ โดยต่อเข้ากับช่องเสียบแหล่งจ่าย และโดยการต่อเข้ากับแบตเตอรี่
สามารถทำได้โดยต่อเข้ากับขากราวด์และวีอิน พินของบอร์ด  
 บอร์ดสามารถทำงานได้ในช่วงแรงดัน 6 ถึง 20 โวลต์หากแหล่งจ่ายมีค่าต่ำกว่า 7 โวลต์ อาจ
ส่งผล มีแรงดันต่ำกว่า 5 โวลต์และบอร์ดอาจจะทำงานได้ไม่เสถียร แต่หากแรงดันมีค่าสูงกว่า 20 
โวลต์อาจทำให้บอร์ดโอเวอร์เฮดและทำให้บอร์ดเสียหายได้ ดังนั้นช่วงแรงดันที่เหมาะสมกับ 7 โวลต์
ถึง 12 โวลต์ ส่วนประกอบ แสดงรูปที่ดัง 2.2 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  
 

รูปที่ 2.2 องค์ประกอบของบอร์ดประมวลผลอาดุยโน่เมกา 2560 
(ที่มา: http://www.lungmaker.com/arduino-mega-2560) 

 

 คุณสมบัติของอาดุยโน่เมกะ 2560  
 1) ขา วีอิน เป็นแรงดันอินพุตของบอร์ดโดยใช้แหล่งจ่ายจากภายนอก  

2) ขา 5 โวลต์ เป็นเอาต์พุตที่มีแรงดันไฟฟ้า 5 โวลต์    
 3) ขา 3 โวลต์ 3 เป็นเอาต์พุตที่มีแรงดันไฟฟ้า 3.3 โวลต์ ที่สร้างขึ้นจาก วงจรรักษา ระดับ
แรงดันในบอร์ด และจ่ายกระแสได้สูงสุด 50 มิลลิแอมป์  
 4) ขา ไอโออาอีเอฟ เป็นขาที่ให้แรงดันคงที่ให้กับไมโครคอนโทรลเลอร์เพื่อเลือกค่าแรงดัน 
ให้กับอุปกรณ์เสริมที่มาเชื่อมต่อกับบอร์ด  
 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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2.1.2 หน่วยความจำ  
  ATmega2560 มีหน่วยความจำ 256 กิโลไบต์ 8 กิโลไบต์ให้สำหรับเฟรมแวร์ ที่ทำ
หน้าที่ช่วยในการอัปโหลดโปรแกรม (bootloader) นอกจากนี้ยังมีอีก 8 กิโลไบต์ สำหรับ SRAM และ 
4 กิโลไบต์ สำหรับอีเอ็ปรอม  

2.1.3 พอร์ตอินพุตและเอาต์พุต  
  เป็นพอร์ตดิจิตอลทั้งหมด 54 พอร์ต ใช้เป็นได้ท้ังอินพุตและเอาต์พุตโดยเริ่มทำงานที่
แรงดัน 5 โวลต์และให้กระแสสูงสุด 40 มิลลิแอมป์ 

2.1.4 ฟังก์ชันอ่ืน ๆ  
  - อินเตอร์รัพท์ภายนอกมีอินเตอร์รัพท์0 ขา 2, อินเตอร์รัพท1์ ขา 3, อินเตอร์รัพท์ 2 
ขา 21, อินเตอร์รัพท์3 ขา 20, อินเตอร์รัพท4์ ขา 19, อินเตอร์รัพท5์ ขา 18   

 - พอร์ต พีดับบิวเอ็ม ขา2 ถึง พีดับบิวเอ็ม ขา13 และ พีดับบิวเอ็ม ขา44 ถึง พีดับ
บิวเอ็ม ขา46 ให้เอาต์พุต พีดับบิวเอ็ม เอาต์พุตขนาด 8 บิต  
  - พอร์ต เอสพีไอ ขา50 เป็นขา เอ็มแอลเอสโอ, เอสพีไอ ขา51 เป็นขา เอ็มโอเอส
แอล, เอสพีไอ ขา52 เป็นขา เอสซีเค, เอสพีไอ ขา53 เป็นขา เอสเอส ใช้สำหรับรองรับการสื่อสารแบบ 
เอสพีไอ   

 - พอร์ต แอลอีดี ขา 13 เป็นขาที่มีแอลอีดีต่ออยู่บนบอร์ด (build-in LED) เมื่อขา
พอร์ตเป็นลอจิก 1 แอลอีดีจะติด และเมื่อขาพอร์ตเป็นลอจิก 0 แอลอีดีจะดับ - พอร์ต TWI ขา 20 
เป็นขา เอสดีเอ และขา 21 เป็นขา เอสซีแอล รองรับการเชื่อมต่อแบบ I2C  

 - พอร์ตอนาล็อก มีทั้งหมด 16 พอร์ต แต่ละขาจะมีความละเอียด 10 บิต  
  - ขาแรงดันอ้างอิง (เออาอีเอฟ) เป็นแรงดันอ้างอิงสำหรับอินพุตอนาล็อก  

 - ขารีเซ็ท ใช้ในการรีเซ็ทไมโครคอนโทรลเลอร์โดยทั่วไปจะใช้โดยการเพิ่ม ปุ่มรีเซ็ท 
ไว้บนบอร์ดชิลด์ด้วย  
 

2.2  บอร์ดขับมอเตอร์บทีีเอส 7960  
บอร์ดขับมอเตอร์บีทีเอส 7960 [2] แสดงดังรูปที่ 2.3 เหมาะสำหรับใช้ควบคุมมอเตอร์ที่

ต้องการกระแสสูงๆ ที่จะนําไปใช้ในการควบคุมซ้ายขวาและความเร็วของมอเตอร์ โดยใช้สัญญาณ 
รูปคลื่นสี่เหลี่ยมที่ใช้ควบคุมมอสเฟตในการควบคุมความเร็ว รองรับความเร็วของสัญญาณ  รูปคลื่น
สี่เหลี่ยมที่ใช้ควบคุมมอสเฟตได้ถึง 25 กิโลเฮิร์ตซ์ ควบคุมมอเตอร์ได้ 1 ตัวและควบคุมการหมุนได้  
 คุณสมบัติของบีทีเอส7960  

1) เหมาะที่จะใช้ขับดีซีมอเตอร์ที่ต้องการกระแสสูงๆ  
2) ใช้สัญญาณ Pulse Width Modulation ในการควบคุมความเร็วและรองรับความเร็วของ

สัญญาณได้ถึง 25 กิโลเฮิร์ตซ์  
3) ใช้ในการควบคุมมอเตอร์ความเร็วได้ 1 ตัว และควบคุมการหมุนได้  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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4) แรงดันไฟเลี้ยงมอเตอร์ 6-27 โวลต์  
5) กระแสด้านเอาต์พุตที่รองรับได้ไม่เกิน 43เอ แม็ก  
6) แรงดันอินพุต (พีดับบิวเอ็ม) สำหรับใช้ควบคุม โวลต์  

 การต่อใช้งานทางเอาต์พุต  
1) ขา B+ คือขั้วบวกแหล่งจ่ายไฟสำหรับมอเตอร์  
2) ขา B- คือกราวด์ของแหล่งจ่ายไฟสำหรับมอเตอร์  
3) ขา M+ คือขั้วบวกของมอเตอร์  
4) ขา M- คือขั้วลบของมอเตอร์  

 หลักการทำงาน  
1) ต่อขา อา_อีเอ็น และ แอล_อีเอ็น ด้วยแหล่งจ่ายไฟ 5โวลต์ ไว้ (เป็นการอีนาเบิลเอาต์พุต)  
2) ถ้าต้องการให้มอเตอร์หมุนไปทางขวา ก็ให้จ่าย พีดับบิวเอ็ม (หรือ 5โวลต์) ไปที่ขาอาพีดับ

บิวเอ็ม โดยที่ ขาแอลพีดับบิวเอ็ม ให้ต่อกราวด์ (หรือจ่าย 0 โวลต์) ไว้ ถ้าต้องการให้มอเตอร์หมุนไป
ทางซ้าย ต้องจ่าย พีดับบิวเอ็ม (หรือ 5 โวลต์) ไปที่ขาแอลพีดับบิวเอ็ม โดยที่ขา อาพีดับบิวเอ็ม ให้ต่อ
กราวด์ไว้ (หรือจ่าย 0 โวลต์)  

 
 

 
 
 
 

 
 
 

รูปที่ 2.3 บอร์ดขับมอเตอร์บีทีเอส 7960 
(ที่มา: https://www.ai-corporation.net/2021/11/19/arduino-uno-r3/) 

 

2.3  วงจรลดแรงดันไฟ 
 วงจรลดแรงดันไฟ [3] หรือบัคคอนเวอร์เตอร์ แสดงดังรูปที่ 2.4 เหมาะสำหรับลดแรงดันจาก
แรงดันสูงให้ต่ำลง นำหลักการสวิตชิ่ง-ตัวเหนี่ยวนำมาใช้จึงทำให้มีความร้อนและสูญเสียกำลังไฟน้อย 
ต่างกับการลดแรงดันโดยใช้ ไอซี ตระกูล 78xx / 317 ทั่วไปที่ใช้หลักการลดทอนทำให้เกิดความร้อน
สูง  วงจรบัคคอนเวอร์เตอร์เมื่อลดแรงดันลงแล้วจะได้กระแสเอาท์พุตเพ่ิมข้ึน 
 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้

https://www.ai-corporation.net/2021/11/19/arduino-uno-r3/
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รูปที ่2.4 วงจรลดแรงดันไฟ  
(ที่มา: https://shorturl.asia/Nq9IV) 

 
2.4  รีเลย์โมดูล  

รีเลย์โมดูล [4] เป็นโมดูลจะประกอบด้วยรีเลย์จำนวนหลายตัวต่ออยู่ในชุดเดียวกัน สำหรับ
รับ-ส่งสัญญาณ เอซี/ดีซี คอนโทรล โวลต์ แบบไม่ต้องต่อร่วมกับซอคเก็ท โดยอินพุตจะเป็นคอมมอน
ร่วม ใช้สายแค่ 1 เส้น ประเภท พีเอ็นพ ีหรือ เอ็นพีเอ็น มีให้เลือกหลายแบบตามจำนวนรีเลย์ที่ใช้งาน 
ตั้งแต่ 2,4,8,12,16 รีเลย์ เป็นต้น มีทั้งแบบหน้าคอนแทค เอสพีดีที และแบบ ดีพีดีที มีแอลอีดีแสดง
สถานะการทำงานของรีเลย์แต่ละตัว มีขนาดเล็กและประหยัดพื้นที่ในการติดตั้ง โดยรีเลย์โมดูล มี
โครงสร้างลักษณะ คือ อินพุต และ เอาท์พุต จะตั้งฝั ่งตรงข้ามกันทำให้ต่อสายไฟได้ง่ายและยัง
ประหยัดเวลาอีก โดยรีเลย์โมดูลมีหลักการทำงานดังนี้ 

หลักการทำงานของวงจรรีเลย์โมดูล คือ จะเปิด-ปิดวงจรด้วยแม่เหล็กไฟฟ้า เมื่อขดลวด
เหนี่ยวนำมีกระแสไหลผ่านจะมีคุณสมบัติเป็นแม่เหล็ก สามารถส่งแรงผลักหรือดูดเพ่ือเปลี่ยนตำแหน่ง
สวิตช์ได้ โดยมีสวิตช์เปิด-ปิดวงจรตามแรงดูดของขดลวด ซ่ึงประกอบด้วยส่วนสําคัญ 2 ส่วนหลักคือ 
 1) ขดลวด เมื่อมีกระแสไฟฟ้าไหลผ่านจึงทําให้เกิดการเหนี่ยวนําทําให้เกิดสนามแม่เหล็ก
ไฟฟ้าดึงดูดหน้าสัมผัส แสดงดังรูปที่ 2.5 

2) หน้าสัมผัส ทําหน้าที่เหมือนสวิตช์จ่ายกระแสไฟให้กับอุปกรณ์ที่นํามาต่อใช้งานแสดงดังรูป
ที่ 2.6 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้

https://shorturl.asia/Nq9IV
https://www.primusthai.com/primus/category?CategoryID=32&page_num=20
https://www.primusthai.com/primus/category?CategoryID=32&page_num=20
https://www.primusthai.com/primus/category?CategoryID=32&page_num=20
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รูปที่ 2.5 สัญลักษณ์ภายในวงจรไฟฟ้ารีเลย์ 

(ที่มา: http://www.krurock.com/Arduino/Doc) 

 
ภายในรีเลย์จะประกอบไปด้วยขดลวดและหน้าสัมผัส โดยหน้าสัมผัสปกติปิดที่สภาวะปกติ

หน้าสัมผัสนี้จะต่อเข้ากับขาร่วมและไม่สัมผัสกันเมื่อมีกระแสไฟฟ้าไหลผ่านขดลวดหน้าสัมผัสปกติเปิด 
ที่สภาวะปกติจะไม่สัมผัสกับขาร่วมแต่จะสัมผัสกันเมื่อมีกระแสไฟไหลผ่านขดลวด ขาร่วมเป็นขาที่ถูก
ใช้งานร่วมกันระหว่างหน้าสัมผัสปกติปิดและหน้าสัมผัสปกติเปิด แสดงดังรูปที่ 2.6  

 
 

 
 
 
 

  
รูปที่ 2.6 สภาวะปกติและสภาวะจ่ายกระแส 
(ที่มา: http://www.krurock.com/Arduino/Doc) 

 

2.5  ภาษาซี 
ภาษาซี [5] เป็นภาษาคอมพิวเตอร์ที่ใช้สําหรับการพัฒนาโปรแกรมทั่วไป ถูกพัฒนาขึ้นเป็น

ครั้งแรกสําหรับใช้เป็นภาษาเพื่อการพัฒนาระบบปฏิบัติการยูนิกซ์แทนภาษาแอสเซมบลีซึ ่งเป็น
ภาษาระดับต่ำที่สามารถใช้ในระบบฮาร์ดแวร์ได้ด้วยความรวดเร็วแต่จุดอ่อนของภาษาแอซเซมบลีคือ
ความยุ่งยากในการใช้โปรแกรม ความเฉพาะตัว และความแตกต่างกันไป เดนนิสริตชี จึงได้คิดค้น
พัฒนาภาษาใหม่ขึ ้นมาเมื่อประมาณต้นปี ค.ศ. 1970 โดยการรวบรวมเอาจุดเด่นของแต่ละภาษา
ระดับสูงผนวกเข้ากับภาษาระดับต่ำเรียกชื่อว่า ภาษาซีโดยภาษาซีใช้ในโปรแกรมอาดุยโน่ ไอดีอี 

 

Coil 

Normally Close 

Common 

Normally Open 

NC 

COM 

NO 

สภาวะปกติ 

NC 

COM 

NO 

สภาวะจ่ายกระแสไฟฟ้า 
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2.5.1 โครงสร้างของโปรแกรมภาษาซี 
 โปรแกรมในภาษาซีทุกโปรแกรมจะประกอบด้วยฟังก์ชันอย่างน้อยหนึ่งฟังก์ชัน คือ 

ฟังก์ชัน main โดยโปรแกรมภาษาซีจะเริ ่มทํางานที ่ฟ ังก์ช ัน main ก่อน ในแต่ละฟังก์ช ันจะ
ประกอบด้วย 
  1) ชื่อฟังก์ชั ่น ประกอบด้วยชื่อฟังก์ชัน และอาจมีรายการของ  argument อยู่ใน
วงเล็บ 
  2) การประกาศตัวแปร สําหรับภาษาซี ตัวแปรหรือค่าคงที่ที่ใช้ในโปรแกรมจะต้องมี
การประกาศการใช้งาน และการเก็บค่าในรูปแบบใดๆ 
  3) องค์ประกอบคำสั ่ง จะแบ่งออกเป็นประโยคเชิงซ้อนและประโยคนิพจน์ ซึ่ง
ประโยคเชิงซ้อนอยู่ภายในวงเล็บปีกกาคู่หนึ่ง {และ} โดยในหนึ่งประโยคเชิงซ้อน มีประโยคนิพจน์ที่
แยกจากกันด้วยเครื่องหมาย อัฒภาค (;) หลายประโยครวมกัน และอาจมี {} ใส่ประโยคเชิงซ้อนย่อย
ด้วย 
 

2.6  ไดชาร์จ 
ไดชาร์จ [6] คืออุปกรณ์ไฟฟ้าประจำรถยนต์ มีหน้าที่ผลิตกระแสไฟฟ้ากระแสตรง เพื่อชาร์ต

ไฟฟ้าเข้าไปเก็บในแบตเตอรี่ การทำงานของมันจะต้องอาศัยสายพานหน้าเครื่องทำให้พูลเลย์หมุนให้
ได้ชาร์จหมุนกลับมาเป็นกระแสไฟฟ้าหาก ส่วนประกอบของไดชาร์จ  

1) ทุ่นแม่เหล็ก 
2) ขดลวดที่มีหน้าที่ตัดสนามแม่เหล็ก 
3) ใบพัดระบายความร้อน  
แสดงดังรูปที่ 2.7 

 
 

 
 
 
 
 
 

รูปที่ 2.7 ไดชาร์จ 
(ที่มา: https://mpdynamo.com/alternator/ ) 
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2.6.1 หลักการไฟฟ้าของระบบไฟชาร์จ 
  แบตเตอรี่เป็นแหล่งจ่ายไฟฟ้าที่สำคัญมาก เมื่อแบตเตอรี่มีประจุไฟลดลงก็ต้องมีการ
ประจุไฟ เข้าไปใหม่ให้เต็มระบบไฟชาร์จก็ได้ถูกออกแบบนำมาใช้ระบบเสริมการขับเคลื่อนรถตัดหญ้า
บังคับวิทยุ เพื่อทำการชาร์จแบตเตอรี่ให้มีประจุไฟเต็มอยู่ตลอดเวลา เพื่อให้แบตเตอรี่จ่ายพลังงาน
ไฟฟ้าได้ทันทีเมื ่อเราต้องการระบบไฟชาร์จ ทำหน้าที ่จ ่ายพลังงานไฟฟ้าให้กับแบตเตอรี ่และ
วงจรไฟฟ้าต่างๆ ขณะเดียวกันก็ต้องมีการควบคุมการชาร์จให้อยู่ในค่าท่ีกำหนดเพ่ือไม่ให้เกิดการชาร์จ
มากเกินไปซึ่งอาจทำให้เกิดความเสียหายกับระบบไฟชาร์จ และอุปกรณ์ไฟฟ้าต่างๆได้ระบบไฟชาร์จ
จะใช้ไดร์ชาร์จเป็นอุปกรณ์กำเนิดไฟฟ้า 2 ชนิดได้แก่ เจเนอเรเตอร์ และ อัลเทอร์เนเตอร์   

 เจเนอเรเตอร์เป็นอุปกรณ์กำเนิดไฟฟ้ากระแสตรงซึ่งมีคุณสมบัติเฉพาะตัวคือ มันจะ
ผลิตพลังงานไฟฟ้าได้มากก็ต่อเมื ่อความเร็วรอบสูง อัลเทอร์เนเตอร์คืออุปกรณ์กำเนิดไฟฟ้า
กระแสสลับ แต่ถูกแปลงเป็นกระแสตรงโดยไดโอดก่อนประจุเข้าแบตเตอรี่และจ่ายไปยังวงจรไฟฟ้า
ต่างๆ คุณสมบัติอัลเทอร์เนเตอร์คือ มันสามารถผลิตพลังงานไฟฟ้าได้จำนวนมากขณะมีความเร็ว
รอบตํ่า ทำให้มีพลังงานไฟฟ้าเพียงพอกับความต้องการทั้งที่ความเร็วรอบตํ่าและความเร็วรอบสูง โดย
ชิ้นส่วนประกอบของอัลเทอร์เนเตอร์ แสดงดังรูปที่ 2.8 

    
 

 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 2.8 ชิ้นส่วนประกอบของอัลเทอร์เนเตอร์ 
(ที่มา: https://www.auto2drive.com/) 

 
เมื่อขดลวดตัวนำหมุนตัดกับสนามแม่เหล็กหรือให้สนามแม่เหล็กหมุนตัดกับขดลวดก็จะทำให้

เกิดการเหนี่ยวนำของกระแสไฟฟ้าขึ้นภายในขดลวด แต่การที่ขดลวดหมุนตัดกับสนามแม่เหล็กคือ
เครื่องกำเนิดไฟฟ้ากระแสตรงและสนามแม่เหล็กหมุนตัดขดลวดคือเครึ่องกำเนิดไฟฟ้า 
 กระแสสลับ 

 อัลเทอร์เนเตอร์ มีส่วนประกอบไปด้วยขดลวดฟิลด์คอยล์ (ประกอบด้วยขั้ว เอ็น 
และขั้ว เอส) และขดลวดตัวนำทางไฟฟ้า เมื่อตัวโรเตอร์หมุนตัดขดลวดสเตเตอร์ครบ 1 รอบจะมี

เรกูเลเตอร์ ไดโอด 

ไดโอด 

คอนเดนเซอร์ 

แผ่นระบายความร้อน 
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แรงเคลื่อนไฟฟ้าเกิดขึ้นทั้งคลื่นบวกและคลื่นลบ กระแสไฟฟ้าที่เกิดขึ้นเรียกว่า ไฟฟ้ากระแสสลับ โดย
จะเปรียบเทียบเครื่องกำเนิดไฟฟ้ากระแสไฟตรงและกระแสไฟสลับ แสดงดังรูปที่ 2.9 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 2.9 เปรียบเทียบเครื่องกำเนิดไฟฟ้ากระแสไฟตรงและกระแสไฟสลับ 
(ที่มา: https://www.auto2drive.com/) 

 
 เมื่อสนามแม่เหล็กหรือขดลวดโรเตอร์ หมุนอยู่ภายในขดลวดตัวนำ จะทำให้เส้นแรง

แม่เหล็กของขดลวดโรเตอร์ตัดผ่านขดลวดสเตเตอร์ ทำให้เกิดคลื่นกระแสไฟฟ้าในขดลวด 
 สเตเตอร์ซึ่งเกิดจากการเหนี่ยวนำ ทำให้มีกระแสไฟฟ้าไหลออกมาที่วงจรภายนอก

ของอัลเทอร์เนเตอร์ แสดงดังรูปที่ 2.10(ก) แสดงการไหลของกระแสไฟสลับที่เกิดขึ้นในวงจรเมื่อขั้ว
เหนือ เอ็น หมุนตัดขดลวด ตัวนำทางด้านบนและขั้วใต้ เอส ตัดขดลวดตัวนำทางด้านล่าง จะทำให้
กระแสไฟฟ้าไหลจาก บี ไป เอ แสดงดังรูปที่ 2.10(ข) 

 
 
 
 
 
 
 

 
รูปที่ 2.10 แสดงทิศทางการไหลของกระแสไฟฟ้า 

(ที่มา: https://www.auto2drive.com/) 
 

 เมื่อขดลวดโรเตอร์เคลื่อนตัวสลับตำแหน่งของขั้วแม่เหล็กโดยขั้วเหนือจะอยู่ใน
ตำแหน่งของ ขั้วใต้ และขั้วใต้ มาอยู่ในตำแหน่งของขั้วเหนือ จะทำให้กระแสไฟฟ้าไหลจาก เอ ไป บี 

เจเนอเรเตอร์ อัลเทอร์เนเตอร์ 

สนามแม่เหล็ก 

ตัวนำ ตัวนำ 
สนามแม่เหล็ก 

(ก) (ข) 
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แสดงดังรูปที่ 2.9(ข) เมื่อโรเตอร์เคลื่อนที่ไป 1 รอบทำมุม 360 องศา จะทำให้เกิดกระแสไฟฟ้าทั้ง
คลื่นบวกและคลื่นลบ แสดงดังรูปที่ 2.11 

 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 

รูปที่ 2.11 แสดงตำแหน่งต่างๆ ที่ขดลวดโรเตอร์หมุนครบ 1 รอบเกิดกระแสไฟฟ้าคลื่นบวก 
    และคลื่นลบ 

(ที่มา: https://www.auto2drive.com/) 
 

 ตำแหน่งที่ 1 ขดลวดโรเตอร์หมุนทำมุมในระดับแนวตั้งฉากกับขดลวดตัวนำทำให้
เส้นแรงแม่เหล็กที่เกิดขึ้นไม่สามารถเหนี่ยวนำให้เกิดกระแสไฟฟ้ากับขดลวดตัวนำได้ช่วงนี้จะไม่มกระ
แสไฟฟ้า 
  ตำแหน่งที่ 1ถึง2 ขดลวดโรเตอร์จะหมุนไปจนทำมุม 90 องศา ตรงกับขดลวดตัวนำ 
ความเข้มของเส้นแรงแม่เหล็กนั ้นจะมีมากจนทำให้ขดลวดตัวนำได้ร ับการเหนี ่ยวนำจะเกิด
กระแสไฟฟ้าคลื่นบวกมากสุดกระแสไฟฟ้าจะออกจากขดลวดทางด้านล่างกลับเข้าขดลวดทางด้านบน
ตำแหน่งที่ 2ถึง3 ขดลวดโรเตอร์จะหมุนไปจนทำมุม 180องศา ความเข้มของเส้นแรงแม่เหล็กจะมี
น้อยทำให้ขดลวดตัวนำไม่มีการเหนี่ยวนำของกระแสไฟฟ้าซึ่งมีค่าเท่ากับ 0 เช่นเดียวกับตำแหน่งที่ 1 
ในช่วงนี้ทิศทางการไหลของกระแสไฟฟ้าจะเปลี่ยนจากคลื่นบวกเป็นคลื่นลบ 

 ตำแหน่งที่ 3ถึง4 ขดลวดโรเตอร์จะหมุนไปจนทำมุม 270 องศา ตรงกับขดลวดตัวนำ 
ความเข้มของเส้นแรงแม่เหล็กมีมากจึงทำให้ขดลวดตัวนำได้รับการเหนี่ยวนำมาก จนเกิดกระแสสูง
ที ่สุดเช่นเดียวกับตำแหน่งที ่ 2 แต่ตัวแม่เหล็กกลับทิศทางทำให้เกิดเป็นกระแสไฟฟ้าคลื ่นลบ 
กระแสไฟฟ้า จะออกจากขดลวดทางด้านบนกลับเข้าขดลวดทางด้านล่าง  
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 ตำแหน่งที่ 4ถึง5 ขดลวดโรเตอร์จะหมุนไปจนทำมุม 360 องศาพอดี มีการเหนี่ยวนำ 
กระแสไฟฟ้าที่ขดลวดตัวนำน้อยจนมีค่าเท่ากับ 0 เช่นเดียวกับตำแหน่งที่ 1 และเมื่อหมุนไปเรื่อยๆก็
จะ กลับมาเริ่มต้นที่ตำแหน่งที่ 1 ใหม่และเป็นเหมือนเดินไปเรื่อยๆ จำนวนคลื่นของกระแสไฟฟ้าที่
ไหลในทุกๆ รอบต่อวินาที เรียกว่า ความถี่ เมื่อขดลวดโรเตอร์หมุนไปด้วยความเร็ว 60 รอบใน 1 
วินาที จะอ่านค่าของกระแสไฟฟ้านี้ได้ 60 รอบ ต่อวินาที  

2.6.2 การเลือกไดร์ชาร์จ 
   การเลือกไดร์ชาร์จควรเลือกที่มีขนาดให้เหมาะสมกับพื้นที่ที่ต้องการจะติดตั้งและท่ี  
สำคัญคือควรรู้รอบของไดร์ชาร์จว่ามีรอบสูงหรือรอบต่ำที่เหมาะกับการทำไปใช้งานหรือประยุคต์ใช้  
งานอื่นๆ และควรคำนึงถึงกระแสหรือกำลังของไดร์ชาร์จตัวนั้นๆ ทั้งนี้ก็ขึ้นอยู่กับผู้ใช้งานว่าจะต้อง
การ แบบไหน 
 

2.7  มอเตอร์ไฟฟ้า  
มอเตอร์ไฟฟ้า [7] มีลักษณะ แสดงดังรูปที่ 2.12 เป็นอุปกรณ์ไฟฟ้าที่ทำหน้าที่ในการแปลง

พลังงานไฟฟ้าที่ได้จากแหล่งจ่ายของมอเตอร์ เป็นพลังงานจลน์ ซึ่งการแปลงพลังงานดังกล่าวนี้จะทำ
ให้เกิดการหมุนของมอเตอร์ไฟฟ้าได้ ซึ่งมอเตอร์ไฟฟ้ามีหลายประเภทที่สามารถนำไปใช้งานในทั้ง
บ้านเรือนและอุตสาหกรรมต่างๆ  

2.7.1 ประเภทของมอเตอร์ไฟฟ้า 
 มอเตอร์ไฟฟ้าที่ใช้งานทั่วไปนั้นจะมี 2 ประเภทหลักๆ คือ 

  1) มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง  
  2) มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับ 
โดยจะเลือกใช้มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงในการทำการทำรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ  

 
 

 
 
 
 
 

 
 

รูปที่ 2.12 มอเตอร์ไฟฟ้า 
(ที่มา: https://shorturl.asia/1R7Vv) 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้

https://shorturl.asia/1R7Vv
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หลักการทำงานของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 
เป็นมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงที่มีโครงสร้างภายในแตกต่างจาก มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับ ซึ่ง

จะมีโครงสร้างของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง ในส่วนของโครงสร้างมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงจะมี
ส่วนประกอบไปด้วย 2 ส่วนใหญ่ๆ ดังนี้ 

1) ส่วนที่อยู่กับที่ จะเรียกว่าสเตเตอร์ ที่มีขดลวดสนาม 
2) ส่วนที่เคลื่อนที่จะเรียกว่าโรเตอร์ โดยในส่วนนี้จะประกอบไปด้วยขดลวดอาร์เมเจอร์และ

แปรงถ่าน 
หลักการพื้นฐานของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงประกอบด้วยขดลวด 2 ชุด ซึ่งขดลวดชุดหนึ่ง

อยู่ทีส่เตเตอร์เรียกว่าขดลวดสนาม ทำหน้าที่สร้างสนามแม่เหล็กถาวร ซึ่งแหล่งจ่ายไฟฟ้ากระแสตรงที่
จ่ายมานั้นจะมาจากแหล่งเดียวกันกับขดลวดอาร์เมเจอร์ แต่บางครั้งสำหรับมอเตอร์เล็กๆ จะใช้
แม่เหล็กถาวรแทนการใช้ขดลวดเพ่ือสร้างสนามแม่เหล็กถาวร และขดลวดชุดที่สองที่อยู่ในส่วนของ โร
เตอร์จะเรียกว่าขดลวดอาร์เมเจอร์ ซึ่งจะจ่ายไฟฟ้ากระแสตรงเข้าขดลวดอาร์เมจอร์ผ่านแปรงถ่าน 
และชุดคอมมูเตเตอร์ ซึ่งตัวขดลวดนั้นจะทำให้เกิด Torque ในการหมุนของโรเตอร์ที่เกิดมาจากการ
กระทำระหว่างขั้วแม่เหล็กของขดลวดในสเตเตอร์และโรเตอร์ ที่ต่างขั้วกันและผลักกันทำให้เกิดการ
หมุนขึ้นได้ในที่สุด 
 

2.8  ลิเนียร์มอเตอร ์
ลิเนียร์มอเตอร์ [8] มีลักษณะแสดงดังรูปที่ 2.13 จะทำงานในแนวราบและแนวตรง สามารถ

ทำงานในแนวราบโดยที่ไม่ต้องผ่านระบบส่งกำลังอ่ืนๆ เช่น โซ่ เฟือง หรือกลไกใดๆ สามารถออกแบบ
และประยุกติใช้ได้ในหลากหลายงานอุตสาหกรรม เช่น ระบบ สายพานลำเลียง  บานประตูสไลด์ การ
เคลื่อนย้ายวัสดุ โดยปกติจะใช้ในงานนิวเมติกและไฮดรอลิกเป็นแขนกล และอ่ืนๆอีกมากมาย 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 2.13 ลิเนียร์มอเตอร์ 
(ที่มา: https://shorturl.asia/cKohm) 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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2.9  แบตเตอรี ่ 
แบตเตอรี ่ [9] เป็นแหล่งพลังงานจ่ายไฟให้แก่สตาร์ทเตอร์ และระบบจุดระเบิดให้แก่

เครื่องยนต์ เพ่ือให้เครื่องยนต์หมุนและติดเครื่องได้ และยังเป็นแหล่งให้พลังงานแก่ระบบไฟฟ้าอ่ืนๆใน
รถยนต์ เมื่อระบบไฟฟ้าในรถยนต์ต้องการกำลังไฟฟ้ามากกว่าที่ระบบจ่ายไฟของรถยนต์จะจ่ายได้
แบตเตอรี่ที่ใช้ในโครงการเป็นชนิดแห้งขนาด 12 โวลต์ 11 แอมป ์แสดงดังรูปที่ 2.14 

 
 

 
 
 
 
 
 

รูปที่ 2.14 แบตเตอรี่ 12 โวลต์ 11แอมป์ 
(ที่มา: https://shorturl.asia/9c2tO) 

 

2.9.1 ส่วนประกอบของแบตเตอรี่ 
  แบตเตอรี่เป็นแหล่งพลังงานไฟฟ้าที่เกิดขึ้นจากปฏิกิริยาเคมี ซึ่งมีส่วนประกอบหลัก 
ดังนี้ 

 1) ขั้วแบตเตอรี่  
 2) แผ่นธาตุลบ  
 3) แผ่นกั้น  
 4) แผ่นธาตุบวก  
 5) จุกปิด  
 6) เปลือกหม้อและฝาหม้อ  

   7) ขั้ว  
2.9.2 ชนิดของแบตเตอรี่ 

  1) แบตเตอรี่แบบธรรมดา (เติมน้ำกรดแล้วชาร์จไฟในครั้งแรก จากนั้นต้องหมั่นดูแล
ระดับน้ำอย่างสม่ำเสมอ) 
  2) แบตเตอรี่แบบไม่ต้องเติมน้ำกลั่น หรือเรียกว่า แบตแห้ง  

2.9.3 การทำงานแบตเตอรี่ 
   1) แบตเตอรี่ตะกั่ว-กรด ประกอบด้วยเซลล์หรือหมู่ของเซลล์ต่อเข้าด้วยกัน ในหมู่
ของเซลล์ประกอบขึ้นด้วยกลุ่มของแผ่นธาตุทั้งแผ่นบวกและแผ่นลบซึ่งแผ่นธาตุทั้งบวกและลบทำจาก

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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โลหะต่างชนิดกันกั้นด้วยฉนวน เรียกว่า “แผ่นกั้น” โดยนำมาจุ่มไว้ในอิเล็กโทรไนต์ หรือที่เรียกว่า 
น้ำกรดผสม ซึ่งน้ำกรดผสมจะทำปฏิกิริยากับแผ่นธาตุในเชิงเคมีเพื่อเปลี่ยนพลังงานเคมีเป็นพลังงาน
ไฟฟ้า และแต่ละเซลล์สามารถจ่ายประจุไฟฟ้าได้ประมาณ 2 โวลต์ เซลล์ของแบตเตอรี่ส่วนมากจะถูก
นำมาต่อเข้ากับ “แบบอนุกรม” ซึ่งจะเพ่ิมโวลต์หรือแรงดันขึ้นเรื่อยๆ  
  2) การเกิดพลังงานไฟฟ้า แผ่นธาตุสองชนิด แผ่นบวก คือตะกั่วไดออกไซด์ และแผ่น
ลบ คือ ฟองน้ำตะกั่ว ถูกนำมาจุ่มลงในกรดผสม แรงดัน จะเกิดขึ้นที่ขั้วทั้งสอง เมื่อระบบแบตเตอรี่
ครบวงจร กระแสก็จะไหลทันทีเพื่อเปลี่ยนพลังงานเคมีออกมาเป็นพลังงานไฟฟ้า ในกรณีนี้เรียกว่า 
การคายประจุไฟซึ่งตัวกรดในน้ำกรดผสมจะวิ่งเข้าทาปฏิกิริยาต่อแผ่นธาติทั้งทางบวกและลบโดยจะ
ค่อยๆ เปลี่ยนสภาพแผ่นธาตุทั้งสองชนิดให้กลายเป็นตะกั่วซัลเฟรต เมื่อแผ่นธาตุทั้งบวกและลบ
เปลี่ยนสภาพเป็นโลหะชนิดเดียวกัน คือ “ตะกั่วซัลเฟรต” แบตเตอรี่ก็จะไม่มีสภาพของความแตกต่าง
ทางแรงดันกระแส ก็จะทำให้กระแสหยุดไหลหรือไฟหมด 
 

2.10  เหล็กแป๊บกัลป์วาไนซ์ 
เหล็กกัลป์วาไนซ์ [10] มีลักษณะแสดงดังรูปที่ 2.15 คือการนำเหล็กที่ขึ้นรูปมาเคลือบด้วย

สังกะสี โดยประโยชน์ของการเคลือบสังกะสีคือช่วยป้องกันตัวเหล็ก วิธีการนี้มีชื่อเรียกว่า (Hot-Dip 
Galvanizing) โดยเหล็กท่ีได้รับการชุบด้วยวิธีนี้ จะมีความหนาของชั้นสังกะสีอยู่ประมาณ 65 ถึง 300 
ไมครอน ขึ้นอยู่กับระยะเวลาในการชุบชั้นของสังกะสีที่เคลือบเหล็กอยู่นี่เอง จะช่วยป้องกันเนื้อเหล็ก
จากการกัดกร่อน ดังนั้นเหล็กท่ีได้รับการชุบกัลวาไนซ์ จะทนทานต่อการกัดกร่อนและมีอายุการใช้งาน
ที่ยาวนานข้อแตกต่างระหว่างการชุบกัลวาไนซ์ กับทาสีกันสนิม นั่นคือ การทาสีป้องกันสนิม จะเป็น
การป้องกันไม่ให้ออกซิเจน และความชื้นในอากาศ เข้าไปทำปฎิกิริยากับเนื้อเหล็ก ซึ่งเป็นต้นเหตุของ
สนิม แตกต่างจากการชุบกัลวาไนซ์ คือ กัลวาไนซ์จะให้ตัวเองถูกกัดกร่อนแทนเนื้อเหล็กที่อยู่ภายใน 
โดยที่เฉลี่ยแล้ว 1 ปี ชั้นของสังกะสีจะถูกกัดกร่อนออกไปประมาณ 1 ไมครอน ซึ่งจะช้ากว่าเหล็กจึ ง
สามารถใช้งานได้ยาวนาน  
 

 
 
 
 

 
 

 
รูปที่ 2.15 เหล็กแป๊บกัลป์วาไนซ์ 
(ที่มา: https://shorturl.asia/czFC9) 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



21 
 

 

2.10.1 ข้อดีของเหล็กกัลป์วาไนซ์ 
 1) สามารถนำมาใช้งานได้โดยที่ไม่ต้องทาสีเคลือบอีก 

  2) ตัวเหล็กมีกัลวาไนซ์เคลือบอยู่แล้วจึงไม่เป็นสนิม ไม่จำเป็นต้องทาสีกันสนิมอีกชั้น 
ทำให้ประหยัดเวลาและค่าใช้จ่าย 
  3) ตัวเหล็กสามารถใช้งานได้ในระยะยาว ซึ่งอาจจะยาวนานกว่า 50 ปี และไม่ต้อง
บำรุงรักษามากนัก 
  4) ทนทาน และแข็งแรงเทียบเท่ากับเหล็กรูปพรรณ ความแข็งแรง 2500 ถึง 3500 
กิโลกรัมต่อตารางเซนติเมตร 
  5) สามารถเก็บวัสดุได้ง่าย เพราะไม่ต้องกลัวสนิม 

2.10.2 ข้อจำกัดของเหล็กกัลป์วาไนซ์ 
  1) บริเวณท่ีเป็นข้อต่อถ้าหากมีการตาร์บเกลียวทำให้มีโอกาสที่จะเป็นสนิมได้เพราะ
มีการขัดสังกะสีที่เคลือบตัวเหล็กออก 
  2) เหล็กกัลวาไนซ์ไม่เหมาะสําหรับระบบท่อ ระบบส่งน้ำ ระบบประปา เพราะเป็น
อันตรายต่อผู้บริโภคได้ เพราะสังกะสีสามารถปนเปื้อนลงไปในน้ำได ้
  3) หากไม่มีอุปกรณ์การป้องกันที่เพียงพอ ในระหว่างการเชื่อมเหล็กกัลวาไนซ์ อาจ
ทำให้เกิดอันตรายได้ เนื่องจากมสีารพิษท่ีเกิดจากสังกะสี 
 

2.11  เหล็กแผ่นดำ  
เหล็กแผ่นดำ [11] ทำจากเหล็กแผ่นม้วนคุณภาพสูงควบคุมด้วยเครื่องจักรทันสมัยปราศจาก

เหล็กด้อยคุณภาพปลอมปนเป็นชนิดหนึ ่งของเหล็กแผ่น  เหล็กแผ่นดำจะมีลักษณะเป็นแผ่น
สี่เหลี่ยมผืนผ้าผิวเรียบมีหลายขนาดและความหนาเหล็กแผ่นดำของวีซีเอสเอเชียจะเป็นเหล็กแผ่นรีด
ร้อน แสดงดังรูปที่ 2.16 

 
 
 
 
 
 
 

 
รูปที่ 2.16 เหล็กแผ่นดำ 

(ทีม่า: https://www.alibaba.com/) 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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2.11.1 การใช้งานเหล็กแผ่น 
  เหล็กแผ่น (สำหรับงานโครงสร้างทั่วไป การปูพื้น การเชื่อมต่อโครงสร้างยานยนต์ 
งานต่อเรือ สะพานเหล็ก) มีลักษณะเป็น แผ่นสี่เหลี่ยมผืนผ้าผิวเรียบ นิยมใช้สำหรับงานโครงสร้าง
ทั่วไป การปูพ้ืน การเชื่อมต่อโครงสร้างยานยนต์ งานต่อเรือสะพานเหล็กฯลฯ มีหลายขนาดและความ
หนาตามแต่การใช้งาน 

2.11.2 การนำไปใช้งาน 
  ควรคำนึงถึงงานที่จะนำไปใช้เพราะเหล็กแผ่นรีดร้อนแต่ละชนิดจะมีความแตกต่าง
กันในเรื่องค่าเคมีและองค์ประกอบต่างๆ ซึ่งส่งผลต่อการนำไปใช้ในงานที่แตกต่างกัน ดังนั้น ควรเลือก
เหล็กแผ่นรีดร้อนที่มีมาตรฐานเหล็กเป็น เอบีเอส จีอา.เอเอช หรือ เอบีเอส จีอา.ดีเอช (ขึ้นอยู่กับ
สภาพที่นำไปใช้งานเช่นอุณหภูมิหรือการรับแรง)  
 

2.12  เหล็กแผ่นชุบซิงค์ 
 เหล็กแผ่นชุบซิงค์ [12] มีลักษณะแสดงดังรูปที่ 2.17 คือเหล็กแผ่นรีดเย็นซึ่งผ่านการชุบซิ้งค์
ด้วยกรดไฟฟ้าเป็นขั้นตอนการชุบแบบใหม่เพื่อเพิ่มอายุการใช้งานและเพิ่มความทนทานให้กับเนื้อ
เหล็ก ขนาดมาตรฐานคือ กว้าง 4 ฟุต ยาว 8 ฟุต ความหนา 0.40 มิลลิเมตร - 2.0 มิลลิเมตร มี
ลักษณะผิวเป็นสีเทาๆ อมฟ้า ผิวเรียบ มีความแข็งแรง ทนทานต่อการสึกกร่อน สามารถป้องกันคราบ
น้ำมัน และรอยนิ้วมือได้ดี เหมาะสำหรับการใช้งานที่ต้องการความสวยงาม และงานที่ต้องนำไปพ่นสี
ซ้ำอีกรอบ  

การนำไปใช้งาน นิยมนำไปใช้ทั้งงานเชื่อม พับ เฟอร์นิเจอร์ งานตกแต่งภายในสถาปัตยกรรม 
เครื่องซักผ้า ตู้เย็น เครื่องปรับอากาศ ฝาครอบหม้อแปลง ตัวถังรถยนต์ หม้อกรองอากาศ ถังน้ำมัน 
และเครื่องเล่นอ่ืนๆ เป็นต้น 

 
 
 
 

 

 

 

 

 

 
รูปที่ 2.17 เหล็กแผ่นชุบซิงค์ 

(ที่มา: https://www.maboonyong.co.th/electrogalvanizedsteelplates) 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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2.13  ล้อยางตัน 
 ล้อยางตัน [13] เป็นล้อที่ไม่มียางนอก ยางในเป็นเนื้อยางโพลียูรีเทนทั้งเส้น แสดงดังรูปที่ 
2.18 ซึ่งคุณสมบัติของล้อยางตันที่เป็นเนื้อยางโพลียูรีเทน  นั้นจะทำให้ยางมีความยืดหยุ่นไม่แข็ง
กระด้างเหมือนเนื้อยางพลาสติกทั่วไป เวลาใช้งานผู้ใช้งานจะรู้สึกเหมือนใช้งานรถเข็นไฟฟ้าหรือวีล
แชร์ไฟฟ้าที่ใช้เป็นล้อยางลมแล้วเติมลมยางแน่นๆ 

 
 

 
 
 
 
 
 

 
รูปที่ 2.18 ล้อยางตัน 

(ที่มา: https://www.achasoda.com) 

 
ข้อดี 
 ซึ่งล้อยางตันที่ทำจากเนื้อยางโพลียูรีเทน จะมีความให้ตัวขณะที่วิ่งพื้นขรุขระการวิ่ง

ก็จะไม่กระเทือนมาก เนื่องจากเป็นเนื้อยางโพลียูรีเทนทั้งเส้นทำให้ผู้ใช้งานไม่ต้องเป็นกังวลเรื่องยาง
จะรั่ว สามารถใช้งานได้ทุกสภาพพื้นผิวไม่ว่าจะเป็นพื้นขรุขระ พื้นหินกรวด ทางลูกรังก็ สามารถใช้
งานได้โดยที่ไม่ต้องกังวลเรื่องยาง มีอายุการใช้งานนานหลายปี ใช้งานจนกว่าล้อจะสึกหรือแตก หาก
โดนหนาม ตะปู หรือของที่แหลมคมทิ่มเข้าไปที่เนื้อยาง ยางก็จะไม่รั่วผู้ใช้งานหรือผู้ดูแลสามารถดึง
ตะปูดึงหนามออกแล้วใช้งานรถเข็นไฟฟ้าหรือวีลแชร์ไฟฟ้าต่อได้เลย 

ข้อเสีย 
 เพราะเป็นล้อยางตันราคาของยางก็จะสูงกว่าล้อยางลม และค่อนข้างที่จะเปลี่ยน

ยางได้ยากกว่าอาจจะต้องหาร้านที่มีอุปกรณ์ในการเปลี่ยนยางตันหรือหากเป็นล้อยางตันที่เป็นล้อ
แม็กหากล้อเกิดการเสื่อมสภาพก็สามารถเปลี่ยนยางพร้อมแม็กได้ 
 

2.14  เครื่องยนต ์
เครื่องยนต์เบนซิน [14] หรือเครื่องยนต์แก๊สโซลีน แสดงดังรูปที่ 2.19 จะเป็นการใช้เชื้อเพลิง 

น้ำมันเบนซิน โซฮอแก๊ส หรือแม้แต่เอทานอล เป็นส่วนผสมในกระบวนการจุดระเบิด ร่วมกับอากาศ 
และไฟจุดระเบิด โดยมีหัวเทียนเป็นตัวจุดประกายไฟ และมีหัวฉีดเป็นตัวจ่ายเชื้อเพลิง โดยการทำงาน

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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จะเป็นแบบ 4 จังหวะ คือ จังหวะ ดูด อัด ระเบิด และคาย จังหวะทั้งหมดนี้เกิดขึ้นภายในกระบอก จึง
เรียกว่าสันดาปภายใน เครื่องยนต์เบนซินนี้จะทำงานแบบวนไปเรียกว่า กลวัตร พลังงานภายในจะถูก
ส่งต่อไปยังชิ้นส่วนต่าง ๆ ตั้งแต่ลูกสูบ ก้านสูบ ต่อไปจนถึงเพลาข้อเหวี่ยง จนทำให้เกิดกำลังในการ
ขับเคลื่อน 
 

 

 
 
 
 
 
 
 

 
รูปที่ 2.19 เครื่องยนต์เบนซิน POWER MAGNUM 13.0HP 

(ที่มา: https://www.lazada.co.th/) 

 
2.14.1 จุดเด่นของเครื่องยนต์เบนซิน 

  เครื่องยนต์จะความเงียบกว่าเพราะมีกำลังอัดที่น้อยกว่าเครื่องยนต์ดีเซล  น้ำหนัก
เครื่องยนต์ที่เบา เพราะการออกแบบ ใช้วัสดุที่ไม่ต้องหนักและหนา เพื่อมารองรับแรงอัดที่สูงภายใน
เครื่องยนต์จะมีการเผาไหม้ที่สมบูรณ์ เพราะการใช้น้ำมันเบนซินจำเป็นต้องมีหัวเทียนในการจุดระเบิด 
จึงเผาไหม้ได้หมดจดเครื่องยนต์รีดพละกำลังแรงม้าออกมาได้มาก เพราะสามารถลากรอบเครื่องได้สูง
ได้ถึง 8,000 – 11,000 รอบต่อนาที 

2.14.2 ข้อด้อยของเครื่องยนต์เบนซิน 
  เครื่องยนต์เบนซินนั้นจะมีอัตราสิ้นเปลืองน้ำมันนั้นมากกว่าเครื่องยนต์ดีเซล เมื่อ
เทียบความจุของเครื่องยนต์ที่อยู่ในระดับเท่ากัน ความทนทานของระบบภายในเครื่องยนต์จะน้อย
กว่าของทางดีเซล เพราะมีชิ้นส่วนภายในที่มีขนาดเล็กและซับซ้อน แรงบิดที่รอบต่ำของเครื่องยนต์
น้อยกว่า ทำให้เครื่องยนต์เบนซินจะมีความสามารถในการฉุดลากจูงที่ต่ำ เพราะกำลังของเครื่องจะมา
เต็มที่ ต้องรอรอบเครื่องยนต์ที่ค่อนข้างสูง ทำให้ไม่ค่อยมีพละกำลังในการใช้งานเพ่ือบรรทุก 
 

2.15  เกียร์เปลี่ยนทิศทาง  
เกียร์เปลี่ยนทิศทาง [15] เป็นตัวแปลการสั่งกำลังให้สามารถใช้งานในทิศทางที่ต้องการ โดย

ใช้ระบบเฟืองที่ใช้เป็นแบบดอกจอก ตัวเกียร์เปลี่ยนทิศทางจะเป็นสี่เหลี่ยม เพลาตรงกลางเป็นด้าน 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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อินพุต และ เพลา เอาท์พุต จะตั้งฉากกันทำมุม 90 องศา รูปทรงตัวเกียร์จะมีหลายรูปแบบขึ้นอยู่ที่ว่า
จะใช้งานแบบใด แต่จะมีหลักการคือเอาท์พุต จะต้องตั้งฉากกับอินพุตเสมอไม่ว่าจะซ้ายหรือ ขวา บน
หรือล่าง จะต้องทำมุม 90 องศาเสมอ แสดงดังรูปที่ 2.20 
 
 

 
 
 
 
 
 
 

 
รูปที่ 2.20 เกียร์เปลี่ยนทิศทาง 
(ที่มา: https://shopee.co.th/) 

 
2.15.1 ลักษณะการใช้งาน 
 การใช้งานขึ้นอยู่กับทิศทางที่ต้องการว่าต้องการให้งานขับเคลื่อนไปในทิศทางใด  

เกียร์เปลี่ยนทิศทางมีส่วนประกอบสำคัญ 3 อย่าง คือ 
 1) ฐานยิดติดกับพ้ืน 
 2) เฟืองดอกจอกท่ีอยู่ตรงแกนเพลา 

  3) แกนเพลา ซึ่งจะมี 2 อัน คืออินพุต และ เอาท์พุต โดยจะต่อกับมู่เล่ย์ก็ได้ขึ้นอยู่
กับการใช้งาน 

2.15.2 ข้อแนะนำในการใช้งาน 
  การต่อเกียร์เปลี่ยนทิศทางกับมู่เล่ย์ต้องตั้งให้ได้ศูนย์ ถ้าตั้งไม่ได้ศูนย์ ไม่ว่าจะเยื้องไป
ทางใดทางหนึ่งจะทำให้เกียร์กับมู่เล่ย์ขบกัน จะทำให้ลูกปืนแตกหรือเกียร์อาจเสียหายได้ และควร
กำหนดเกียร์ให้พอดีกับแรงม้าของมอเตอร์ ถ้าความเร็วมากไปจะทำให้ดอกจอกเสียเร็ว 
 

2.16  ใบตดัหญ้าแบบเเหนบ 
ใบตัดหญ้าแบบเเหนบ [16] โดยใบตัดหญ้าชนิดนี้จะผลิตจากกล้าคาร์บอนชนิดเดียวกับที่ใช้

ผลิตแหนบรถยนต์ ออกแบบให้สามารถลดแรงต้านทานแรงกระเเทก ทนต่อการเสียดสี เเรงบิด ทำให้
ใบมีดชนิดนี้มีความแข็งแรง เหมาะแก่การตัดหญ้าทั่วไป หญ้ารกหน้า หรือว่างานตัดหญ้าหนักๆ แสดง
ดังรูปที ่2.21 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 2.21 ใบมีดแบบแหนบ 
(ที่มา: ttps://th.raptorsupplies.com/pd/stens/330736) 

 
เหล็กกล้าคาร์บอน คือเหล็กที่มีปริมาณธาตุคาร์บอนผสมลงไป และอาจมีธาตุอื่น ๆ ผสมอยู่

เข้าไปด้วยตามปริมาณที่กำหนด มีคุณสมบัติในการรับแรงดึง แรงกระแทก ทนต่อการกัดกร่อน การ
เสียดสี และสามารถขึ้นรูปด้วยกรรมวิธีต่างๆ ได้ง่าย จึงทำให้นิยมใช้งานกันในอุตสาหกรรมการผลิต
และงานก่อสร้าง ซึ่งเหล็กกล้าคาร์บอนสามารถแบ่งออกได้ 3 ประเภท ดังนี้ 

2.16.1. เหล็กกล้าคาร์บอนต่ำ, คุณสมบัติ, การประยุกต์ใช้งาน 

 เหล็กกล้าคาร์บอนต่ำเป็นเหล็กที่มีส่วนผสมของคาร์บอนน้อยกว่า 0.25% มีความ
แข็งแรงน้อยที่สุดเมื่อเทียบกับเหล็กกล้าชนิดอื่น มีคุณสมบัติในการขึ้นรูปผ่านเครื่องมือกลได้ง่าย 
เหล็กประเภทนี้สามารถนำมาใช้งานได้หลากหลาย เช่น เหล็กเส้น ทำชิ้นส่วนยานยนต์ต่างๆ  

2.16.2 เหล็กกล้าคาร์บอนปานกลาง, คุณสมบัติ, การประยุกต์ใช้งาน 

 เหล็กกล้าคาร์บอนปานกลางเป็นเหล็กที่มีส่วนผสมของคาร์บอนระหว่าง 0.2-0.5 
เปอร์เซ็นต ์มีความแข็งแรง สามารถรับแรงดึงได้มากกว่าเหล็กกล้าคาร์บอนต่ำ นำมาอบชุบความร้อน
ได้ และใช้ทำเป็นชิ้นส่วนของเครื่องจักรกลทั่วไป เช่น แกนล้อ แกนเพลา ก้านสูบ และเฟือง เป็นต้น  

2.16.3 เหล็กกล้าคาร์บอนสูง, คุณสมบัติ, การประยุกต์ใช้งาน 
 เหล็กกล้าคาร์บอนสูงเป็นเหล็กที่มีปริมาณคาร์บอนมากที่สุด อยู่ระหว่าง 0.5-1.5

เปอร์เซ็นต์ มีความแข็งแกร่งสูงมาก สามารถทำการชุบแข็งได้แต่จะเปราะขึ้นรูปได้ยากกว่าเหล็กกล้า
คาร์บอนชนิดอื่นๆ เหมาะสำหรับงานที่ทนต่อการสึกหรอสูงใช้ในการทำเครื่องมือตัด ทำสปริงแหนบ 
ลูกปืน และเครื่องมือทางการเกษตร 
 

2.17  พัดลมระบายความร้อน  
           พัดลมระบายความร้อน [17] เป็นอุปกรณ์ที่มีความสำคัญอย่างมาก ถ้าหากพัดลมไม่ทำงาน
หรือทำงานได้ไม่เต็มที่จะทำให้อุปกรณ์บางชนิดภายในเกิดความร้อนอย่างมากทำให้ไม่สามารถทำงาน
ได้อย่างเต็มประสิทธิภาพช่วยในการระบายความร้อนภายในตัวของรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ แสดงดังรูป
ที่ 2.22 โครงสร้างภายในของพัดลมระบายอากาศ แสดงดังรูปที่ 2.23 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 2.22 พัดลมระบายความร้อน 
(ที่มา: https://www.cybertice.com/product/1151) 

 

 
 
 
 
 

 

 
รูปที่ 2.23 โครงสร้างภายในของพัดลมระบายอากาศ  

(ที่มา: https://shorturl.asia/uwfbU) 

 

2.18  รีโมทฟลายสกี้ เอฟเอส-ไอ6เอ็กซ์ 
รีโมทฟลายสกี้ เอฟเอส-ไอ6เอ็กซ์ [18] มีลักษณะแสดงดังรูปที่ 2.24 โดยตัวรีโมทมีช่องสัญญาณ

เป็นพื้นฐานของการสื่อสารโดยใช้คลื่นวิทยุ เช่นวิทยุ เอเอ็ม/เอฟเอ็ม วอล์คกี้ทอล์คกี้ หรือตัวไวไฟก็
อาศัยช่องสัญญาณในการทำงานแต่ใช้ย่านความถ่ีต่างกัน  

2.4GHz เป็นย่านความถี่เสรีที่ใช้กันอย่างแพร่หลาย ไม่ใช่แค่ในอุปกรณ์ไวไฟ แต่รวมถึงโทรศัพท์
บ้านแบบเคลื่อนที่ กล้องวงจรปิดไร้สาย อุปกรณ์บลูทูธ อุปกรณ์ซิกบี รวมถึงรถบังคับก็ใช้คลื่นวิทยุใน
ย่านนี้เช่นกัน ซึ่งจะมีย่านความถี่ 2.4 กิกะเฮิร์ทซ ์จะกว้างประมาณ 100 เมกะเฮิร์ทซ์ เริ่มจาก 2.401 
ถึง 2.495 แต่ใช้ได้จริงๆประมาณ 60 เมกะเฮิร์ทซ์ ถึง 80 เมกะเฮิร์ทซ์ และจะถูกแบ่งให้เป็นช่อง
ทั้งหมด 14 ช่องโดยมีความกว้างของช่องสัญญาณอยู่ที่  22 เมกะเฮิร์ทซ์ และแต่ละช่องสัญญาณจะ
ห่างกัน 5 เมกะเฮิร์ทซ์ 

คุณสมบัติของรีโมท 
1) การทำงานของสัญญาณระบบ 2.4จี คือ เอเอฟเอชดีเอส 2เอ และ เอเอฟเอชดีเอส 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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2) รองรับช่องสัญญาณ 6 แชนแนล  
3) มีประสิทธิภาพที่รวดเร็วและเสถียรมาก 
4) ช่วงความถ่ี อาเอฟในช่วง 2.405-2.475 กิกะเฮิร์ทซ์ 
5) แบนด์วิดท์ได้สูงสุด 500 กิโลเฮิร์ท 
6) สามารถแจ้งเตือนแรงดันต่ำกว่า 4.2 โวลต ์

 
 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 2.24 รีโมท 

(ที่มา: http://www.rankrc.com/FLYSKY-2.4Ghz-FS-i6X) 

 

2.19  มอนิเตอร์  
 มอนิเตอร์ [19] เป็นอุปกรณ์คอมพิวเตอร์ซึ่งทำหน้าที่แสดงผลลัพธ์ที่ได้จากการประมวลผล
ของคอมพิวเตอร์ โดยรับข้อมูลแล้วแปลงออกมาเป็นสัญญาณภาพ ไม่ว่าจะเป็นภาพ ตัวอักษร ตัวเลข 
สัญลักษณ์ รวมไปถึงสีสันต่าง ๆ ด้วย ซึ่งผลลัพธ์ที่ถูกแสดงออกมานั้นจะเปลี่ยนแปลงไปตามข้อมูลที่
คอมพิวเตอร์ได้ ในภาษาไทยคนจะนิยมเรียกว่า จอภาพมอนิเตอร์ จอคอมพิวเตอร์เป็นอุปกรณ์
แสดงผลที่มีชื่อเรียกมากมาย เช่น มอนิเตอร์ ซีอาที สามารถแบ่งได้หลายรูปแบบ เช่น แบ่งเป็นจอ
แบบตัวอักษรกับจอแบบกราฟิก โดยจอภาพแบบตัวอักษรจะมีหน่วยวัดเป็นจำนวนตัวอักษรต่อ
บรรทัด เช่น 80 ตัวอักษร 25 บรรทัด สำหรับจอคอมพิวเตอร์แบบกราฟิก จะมีหน่วยวัดเป็นจุด (พิก
เซล) เช่น 640 พิกเซล x 480 พิกเซล 

จอภาพมอนิเตอร์ เป็นอุปกรณ์แสดงข้อมูลผลลัพธ์ มีรูปร่างลักษณะคล้ายเครื่องรับโทรทัศน์ 
สามารถแสดง ผลได้ทั้งตัวหนังสือ ภาพนิ่ง และภาพเคลื่อนไหวจะแบ่งได้เป็น 2 ชนิด  คือ 

1) จอซีอาที คือจอภาพที่รับสัญญาณภาพแบบอะนะล็อก พัฒนามาจากหลอดภาพโทรทัศน์
โดยใช้หลอดภาพในการแสดงผลเช่นเดียวกัน จอซีอาร์ที จะทำงานโดยอาศัยหลอดภาพที่สร้างภาพ
โดยการยิงลำแสงอิเล็กตรอนไปยังที่ผิวหน้าจอ ซึ่งมีสารประกอบของฟอสฟอรัสฉาบอยู่ที่ผิว เมื่อถูก
แสงอิเล็กตรอนมากระทบสารเหล่านี้เจะเกิดการเรืองแสงขึ้นมาทำให้เกิดเป็นภาพจอภาพสีเดียวที่

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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เรียกว่าโมโนโครม หรือ เอ็มดีเอ และแสดงผลได้เฉพาะภาวะตัวอักษรแค่อย่างเดียวแต่มีความละเอียด
สูง หากต้องการแสดงผลในภาวะกราฟิกก็ต้องเลือกภาวะการแสดงผลอีกแบบหนึ่งที่เรียกว่า ซีจีเอ ที่
สามารถแสดงสีและกราฟิกได้แต่ความละเอียดน้อย 
 2) เทคโนโลยีมอนิเตอร์แอลซีดี ซึ่งเป็นจอแสดงผลแบบดิจิตอล แสดงดังรูปที่ 2.25 โดยภาพ
ที่ปรากฏจะเกิดจากแสงที่ถูกปล่อยออกมาจากหลอดไฟด้านหลังของจอภาพผ่านชั้นกรองแสงแล้ววิ่ง
ไปยัง คริสตัลเหลวที่เรียงตัวด้วยกัน 3 เซลล์คือ แสงสีแดง แสงสีเขียวและแสงสีนํ้าเงิน กลายเป็น
พิกเซล หลักการทำงานของมอนิเตอร์แบบ แอลซีดี จะทำงานโดยการให้แสงขาวผ่านตัวแอ็คทีฟ
ฟิลเตอร์ ซึ่งหมายความว่า แม่สีแสง (สีแดง สีเขียว และ สีน้ำเงิน) นั้นได้มาจากการกลั่นกรองแสงขาว  
 คุณสมบัติของจอรับสัญญาณภาพ ฮอว์คอาย 4  

1) สามารถบันทึกลง เอสดี การ์ด ได ้ 
2) เสาสัญญาณรองรับ 5.8 จิกะเฮิร์ทซ์ ทั้งสองเสา  
3) มีแบตเตอรี่ในตัว  
4) มีช่องชาร์จไมโคร ยูเอสบี 
5) ใช้งานต่อเนื่องได้มากสุด 3 ชั่วโมง 

 
 

 
 

 
 
 

 
 
 

รูปที่ 2.25 จอมอนิเตอร์ 
(ที่มา: https://shorturl.asia/PIxFH) 

 

2.20  ภาคส่งสัญญาณวิดีโอไร้สาย 
ภาคส่งสัญญาณวิดีโอไร้สาย [20] หลักการรับ-ส่งคลื่นวิทยุ คลื่นวิทยุที่แพร่กระจายออกจาก

สายอากาศนั้น จะมีการแพร่กระจายออกไปทุกทิศทางคลื่นวิทยุเป็นพลังงานแม่เหล็กไฟฟ้าที่สามารถ
เดินทางไปด้วยความเร็วเท่ากับแสง แต่สัญญาณที่เครื่องรับจะรับได้ก็อ่อนลงไปเรื่อยๆ  ระบบสื่อสาร
ด้วยคลื่นวิทยุ เครื่องส่งวิทยุ แสดงดังรูปที่ 2.26 จะนำสัญญาณข่าวสารได้แก่ เสียง ภาพ ข้อมูล ซึ่ง
เป็นสัญญาณความถี่ต่ำไปทำการผสมกับสัญญาณพาห์ความถี่สูงที่ได้จากวงจรออสซิลเลเตอร์  จากนั้น

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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จะป้อนเข้าสู่วงจรขยายกำลังความถี่วิทยุเพื่อส่งผ่านสายส่งไปยังสายอากาศของเครื่องส่ง เพื่อทำ
หน้าที่แพร่กระจายคลื่นแม่เหล็กไฟฟ้าผ่านช่องทางการสื่อสาร ซึ่งได้แก่อากาศหรื อชั้นบรรยากาศ
ออกไปยังเครื่องรับวิทยุ ทางด้านเครื่องรับวิทยุสายอากาศรับจะทำหน้าที่รับสัญญาณความถี่วิทยุจาก
อากาศป้อนเข้าสู่วงจรจูนด์ความถี่โดยจะทำการเลือกรับความถี่เพียงความถี่เดียวเท่านั้นเข้ามาตาม
ความต้องการและทำการแยกสัญญาณข่าวสารออกจากความถี ่คลื่นพาห์โดยวงจรดีมอดูเลเตอร์ 
กลับคืนมาก่อนที่จะส่งสัญญาณข่าวสารไปยังอุปกรณ์เอาต์พุต ได้แก่ หลอดภาพโทรทัศน์ ลำโพง เป็น
ต้น 
 ขั้นตอนการปรับกำลังส่ง  

1) กดปุ่มค้างไว้จนไฟ เอลอีด ีสีแดงติด  
2) กดปุ่มแล้วปล่อยเพื่อเปลี่ยนค่ากำลังส่ง  
3) เอลอีดี ติด 1 ดวงคือ 25 มิลลิวัตต์  
4) เอลอีดี ติด 3 ดวง คือ 600 มิลลิวัตต์  
5) เมื่อได้ค่าที่ต้องการ ให้รอแล้วตัวเครื่องจะจดจำค่าล่าสุดไว้ 

 
 

 
 

 
 

 
 
 
 
 
 

รูปที่ 2.26 ภาคส่งสัญญาณวิดีโอไร้สาย 
(ที่มา: https://shorturl.asia/GBXCu) 

 

2.21  กล้องถ่ายภาพ 
เป็นกล้องถ่ายภาพ วิดีโอ [21] ที่มีค่าจำนวนเส้นที่กล้องสามารถแสดงภาพได้ ซึ่งมีผลต่อ

ความความคมชัดของตัวกล้องวงจรปิด ยิ่งมีค่ายิ่งมากภาพก็จะยิ่งชัดขึ้นละเอียดขึ้น เช่น กล้องวงจร
ปิด ความคมชัด 520 เส้น จะให้ภาพที่ชัดกว่ากล้องวงจรปิดที่มีความคมชัด 420 เส้น เป็นต้น กล้องอ

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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นาล็อคเป็นกล้องวงจรปิดยุคแรกๆที่นิยมใช้กัน โดยการส่งสัญญาณภาพนั้นจะใช้สายประเภทโคแอ็ก
เชียลมีประเภทดังนี้  

1) กล้องอนาล็อกคือกล้องวงจรปิดรุ่นแรกที่นับความละเอียดแบบทีวีแอล (ทีวี ไลน์) ตั้งแต่ 
450-800 ทีวีไลน์เป็นหน่วยวัดความละเอียดของกล้องวงจรปิดที่เป็นระบบอนาล็อก ถ้าตัวเลขมากก็
หมายความว่ากล้องตัวนั้นมีความละเอียดสูงซึ่งทุกวันนี้มีมากถึง 1,200 ทีวีไลน์ แสดงดังรูปที่ 2.27 

2) กล้อง เอเอชดี (อนาล็อก เอชดี) คือกล้องวงจรปิดที่พัฒนาต่อมาจากกล้องอนาล็อกเริ่ม
ได้รับความนิยมมากขึ้นกล้องประเภทนี้นับความละเอียดเป็น เอ็มพี (เมกะ พิกเซล = ล้าน) ให้ความ
คมชัดและสีสันที่สวยขึ้นไปอีกและเครื่องบันทึกท่ีรองรับกล้องเอเอชดียังสามารถรองรับกล้องอนาล็อก
แบบเดิมได้อีกด้วย  

3) กล้อง เอชดี-ซีวีแอล คือกล้องวงจรปิดที่ต่อยอดมาจากเอเอชดี ซึ่งความละเอียดต่างๆจะมี
หน่วยและการเปรียบเทียบเดียวกันกับระบบเอเอชดี แต่กล้องประเภทเอชดี-ซีวีแอล ได้พัฒนาความ
ละเอียดถึง 3-5 เอ็มพี  

4) กล้อง เอชดี-ทีวีไอ คือกล้องวงจรปิดที่ต่อยอดมาจาก เอเอชดี ซึ่งความละเอียดต่างๆจะมี
หน่วยและการเปรียบเทียบเดียวกันกับระบบ เอเอชดี แต่กล้องประเภท เอชดี-ทีวีแอล ได้พัฒนาความ
ละเอียดถึง 3-4 เอ็มพี  

 คุณสมบัติของกล้อง 
 1) ประเภทเซนเซอร์คือ 1/3 ซีมอส  
 2) มีความละเอียด 1200 ทีวีแอล 
 3) ระยะเลนส์มีขนาด 2.1 มิลลิเมตร 
 
 

 
 
 
 

 
 

รูปที่ 2.27  กล้อง Foxeer Razer 1200TVL Mini 
( ที่มา: https://guru.sanook.com/2574/) 

 

2.22  ชุดชาร์จแบตเตอรีแ่บบตะกั่วกรด 
 ชุดชาร์จแบตเตอรี่แบบตะกั่วกรด [21] สามารถปรับกระแสในการชาร์จได้ตั้งแต่ 150 มิลลิ

แอมป ์– 2 มิลลิแอมป์ ซึ่งวงจรนี้ต้องใช้กับหม้อแปลงขนาด 15 โวลต์ 3 แอมป ์โดยให้ SW1 ใช้สำหรับ
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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เลือกขนาดแรงดันของแบตเตอรี่ที่เราต้องการนำไปชาร์จ มีแบบ 6 โวลต์ กับ 12 โวลต์ ให้ SW2 เป็น
ปุ่มกดเมื่อต้องการเริ่มชาร์จ และให้ VR1 ใช้เป็นตัวปรับกระแสที่เราต้องการชาร์จ VR2 ใช้เป็นตัวตั้ง
จุดตัดการชาร์จก็คือ 13.8 โวลต์ เมื่อนำไปชาร์จกับแบตเตอรี่ขนาด 12 โวลต์ VR3 ใช้เป็นตัวตั้งจุดตัด
การชาร์จ เมื่อนำไปชาร์จกับแบตเตอรี่ขนาด 6 โวลต์ แสดงดังรูปที่ 2.28 
 
 
 
 
 
 
 

 

 

 

 
รูปที่ 2.28 ชุดชาร์จแบตเตอรี่แบบตะกั่วกรด 

(ที่มา: https://shorturl.asia/H7qvk) 

 

2.23  สญัญาณพัลส์ 
พีดับบิวเอ็ม [23] คือสัญญาณพัลส์ ที่มีค่าความถี่ที่คงที่แต่ความกว้างของพัลส์ที่เปลี่ยนแปลง 

แสดงดังรูปที่ 2.29 เป็นเทคนิคที่ทำให้เราสามารถอ่านและเขียนข้อมูลแบบอนาล็อกด้วยสัญญาณ
ดิจิตอล ได้โดยตัวควบคุมการสร้างสัญญาณแบบดิจิตอล โดยจะเป็นการสร้างสัญญาณในรูปแบบ
สี่เหลี่ยม นำมาเปรียบเทียบแล้ววิเคราะห์ ซึ่งในระบบสัญญาณแบบดิจิตอลนั้น จะสร้างสัญญาณแบบ
สลับกันเปิด(ฮาย) กับ ปิด(โลว) เท่านั้น ถ้าต้องการจะนําระบบติจิตอลไปควบคุมอุปกรณ์ที่ต้องควบคุม
ด้วยสัญญานอนาล็อก ซึ่งมักนิยมมาใช้ในการควบคุมมอเตอร์ 
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รูปที่ 2.29 สัญญาณ Pulse Width Modulation 
(ที่มา: https://shorturl.asia/0kE2q) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ความกว้างของพลัส คาบเวลา 

Time 

75%duty cycle 
 

 

 

 

7 

50%duty cycle 

25%duty cycle 
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บทท่ี 3 

การออกแบบ 
  

บทนี้กล่าวถึงการออกแบบระบบการทำงานของรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ โดยมีบทนำการ
ออกแบบ การออกแบบระบบอิเล็กทรอนิกส์  การออกแบบโปรแกรม การออกแบบโครงสร้าง 
บล็อกไดอะแกรมของรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ 
 

3.1  บทนำการออกแบบ 
การออกแบบไม่ว่าจะเป็นการออกแบบอิเล็กทรอนิกส์  การออกแบบโปรแกรม และการ

ออกแบบโครงสร้าง ล้วนแล้วแต่มีความสำคัญทั้งสิ้น เนื่องจากการออกแบบจะส่งผลต่อการทำงาน 
และทำให้ง่ายต่อการทำความเข้าใจโครงสร้างของงานชิ้นนั้นอีกด้วย ดังนั้นการออกแบบต่างๆจึงมี
ความสำคัญต่อการทำงานของตัวรถตัดหญ้าอย่างยิ่ง 
 

3.2  การออกแบบระบบอิเล็กทรอนิกส ์
 3.2.1 วงจรชาร์จแบตเตอรี่ของรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ 
  วงจรชาร์จแบตเตอรี่ของรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ แสดงดังรูปที่ 3.1 

 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

รูปที่ 3.1 วงจรชาร์จแบตเตอรี่ 
 

 จากรูปที ่ 3.1 วงจรชาร์จของรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ โดยการทำงานจะเริ ่มจาก ไฟฟ้า
กระแสสลับจะเข้าผ่านไดโอดบริททำให้ไฟฟ้าที่ออกมาเป็นไฟฟ้ากระแสตรงแต่ยังไม่มีความเรียบมาก
พอจึงใส่คาปาซิสเตอร์ขนาดใหญ่เพื่อกรองให้เรียบขึ้นต่อมามีการใช้ไอซี LM137 เพื่อจะทำหน้าที่
รักษาแรงดันให้คงท่ี หลังจากนั้นจะมีตัว polyfused ความคมุกระแสให้เอาต์พุตก่อนออกเอาต์พุต      
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 3.2.2 วงจรรวมของรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ 
  วงจรรวมของรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ แสดงดังรูปที่ 3.2 
 

 
 

 
 

 

 

 

 

 

 

 
 
 
 
 
 

รูปที่ 3.2 วงจรรวมของรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ 
 

 จากรูปที่ 3.2 คือวงจรรวมของรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ อาดุยโนเป็นส่วนควบคุมหลักโดย
ควบคุมการทำงานของไดร์มอเตอร์ รับค่าความเร็วของรถ อาดุยโน่ความคุมการทำงานของบอร์ดไดร์
มอเตอร์ โดยมอเตอร์ควบคุมมอเตอร์ทั้ง 4 ตัว ซึ่งเป็นมอเตอร์เดินหน้าถ้อยหลังและเลี้ยวซ้ายขวา และ
ควบคุมระดับใบตัดผ่านรีโมท มีภาพวงจรจริงอยู่ในภาคผนวก ง 
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 3.2.3 วงจรขับมอเตอร์ 
   วงจรขับมอเตอร์ แสดงดังรูปที่ 3.3 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
รูปที่ 3.3 วงจรขับมอเตอร์ 

 
 จากรูปที่ 3.3 เป็นวงจรขับมอเตอร์ การทำงานคือเริ่มจากรับค่าอาดูโน่เมกะ 2560 ส่งค่าเข้า
บอร์ดบีทีเอส 7960 โดยให้ขา R_EN ต่อเข้าขา LEN เพื่อให้เป็นขาควบคุมอินาเบิลและต่ออาพีดบับิว
เอ็ม กับขาแอลพีดับบิวเอ็มจ่ายสัญญาณพีดับบิวเอ็ม เพื่อให้ควบคุมหมุนซ้ายหรือหมุนขวา ต่อขา B+ 
B- เข้ากับแบตเตอรี่และต่อขา M+ M- เข้ากับมอเตอร์  
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 3.2.4 วงจรส่งสัญญาณ 
  วงจรส่งสัญญาณ แสดงดังรูปที่ 3.4 
 
 

 
 

 
 

 
 
 
 
 

 
 
 

รูปที่ 3.4 วงจรส่งสัญญาณ 
 

 จากรูปที่ 3.4 เป็นวงจรส่งสัญญาณ มีรีโมทฟลายสกาย เอฟเอส-ไอ6เอ็กซ์ เป็นตัวรับส่ง
สัญญาณ ซ่ึงจะเป็นสัญญาณคลื่นวิทยุ 2.4 กิกะเฮิร์ทซ์ ที่รองรับสัญญาณ 6 แชนเนิล โดยให้รีซีฟเวอร์
เป็นตัวรับสัญญาณจากรีโมทเพื่อส่งให้อาดูโน่เมกะ 2560 เพื่อใช้ในการควบคุมบอร์ดบีทีเอส7960 
โมดูลรีเลย์ และเซอร์โว 
 
 3.2.5 วงจรแสดงภาพผ่านจอมอนิเตอร์ 
  วงจรแสดงภาพผ่านจอมอนิเตอร์ แสดงดังรูปที่ 3.5 
 

 
 
 
 
 
 

รูปที่ 3.5 วงจรแสดงภาพผ่านจอมอนิเตอร์ 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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จากรูปที่ 3.5 เริ่มจากแหลงจ่ายก็คือแบตเตอรี่ 12 โวลต์ จ่ายไฟให้กับสเต็ปดาวน์เพ่ือทำให้มี
แรงดันคงที่และป้องกันไม่ให้กระแสเกิน 3 แอมป์และจ่ายไปยังภาคส่งสัญญาณที่มีกล้องติดอยู่ 
หลังจากนั้นจอมอนิเตอร์จะทำการรับสัญญาณจากภาคส่งมาแสดงผลแบบเรียลไทม์ 
 

3.3 การออกแบบโปรแกรม 
 3.3.1 แผนผังการทำงานของรุตัดหญ้าบังคับวิทยุ 
  แผนผังการทำงานของรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ แสดงดังรูปที่ 3.6 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

รูปที่ 3.6 แผนผังการทำงานรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ 
 

จากรูปที่ 3.6 แผนผังการทำงานของรถตัดหญ้าบังคับวิทยุโดยการทำงานเมื่อมีการกดรีโมท
เริ่มต้นการทำงานรับค่าจากรีโมท กดสตาร์ท เพ่ือให้รถบังคับสตาร์ทเครื่องยนต์ กดเดินหน้า เพ่ือให้รถ
บังคับเดินไปด้านหน้า กดถอยหลัง เพื่อให้รถบังคับเดินถอยหลัง กดเลี้ยวซ้าย เพื่อให้รถบังคับเดินไป
ด้านซ้าย กดเลี้ยวขวา เพื่อให้รถบังคับเดินไปด้านขวา กดปรับใบตัด เพื่อให้รถบังคับปรับระดับใบตัด
ขึ้นหรือลงและ กดปรับคันเร่ง เพ่ือให้รถบังคับปรับคันเร่ง 
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3.4  การออกแบบโครงสร้าง 
การออกแบบโครงสร้างของรถตัดหญ้าบังคับวิทยุมีความสำคัญมาก ถ้าโครงสร้างไม่แข็งแรง

จะทำให้การทำงานไม่มีประสิทธิภาพและจะทำให้เกิดปัญหาในการใช้งานตามมา ดังนั้นการออกแบบ
โครงสร้างจึงมีความสำคัญต่อการทำงานของตัวรถตัดหญ้าอย่างยิ่ง 
 3.4.1 ขั้นตอนการออกแบบโครงสร้างรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ 
  1) ออกแบบโครงสร้างรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ โดยมีขนาดกว้าง  120×100×30 

เซนติเมตร แสดงดังรูปที่ 3.7 

 

 

    
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

 
รูปที่ 3.7 โครงสร้างรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ 

 
  2) ออกแบบชุดขับเคลื่อน 

   ออกแบบโดยใช้ล้อยางตันจำนวน 6 ล้อ แต่ละล้อมีขนาด 11 นิ้ว โดยมี

มอเตอร์ 4 ตัว อยู่ที่สองล้อหน้ากับสองล้อหลังและให้ล้อหลังทั้งสองฝั่งมีเฟืองเพื่อใส่โซ่จากล้อหลังไป

ยังล้อกลาง เพ่ือให้ล้อหลังเป็นตัวส่งกำลังให้ล้อกลางในการขับเคลื่อน และออกแบบให้มีพัดลมระบาย

อากาศให้มอเตอร์ทั้ง 4 ตัว ซึ่งจะให้มีขนาด 5×5×3 เซนติเมตร แสดงดังรูปที่ 3.8 
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(ก) 
 

 
 
  
 
 
 
 
 
 
 
 

 
   (ข)      (ค) 

 
รูปที่ 3.8 ชุดขับเคลื่อน 

(ก)โครงสร้างล้อ (ข)ชุดล้อหลัง (ค)ชุดล้อหน้า 
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  3) ออกแบบฐานตัวเครื่องของรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ  
   โดยมีขนาด85×85×9 เซนติเมตร แสดงดังรูปที่ 3.8 และออกแบบให้มีที่
ติดตั้งแบตเตอรี่ 2 ก้อน เครื่องยนต์ 1 เครื่อง เกียร์เปลี่ยนทิศทาง 1 ชุดและไดชาร์จ 1 ชุด แสดงดังรูป
ที่ 3.9 

 
 
  

 
 
 
 
 
 
 

 
รูปที่ 3.9 ฐานตัวเครื่องของรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ 

 

  4) ออกแบบชุดใบตัด 

   ออกแบบโดยใช้เหล็กแหนบด้ามของใบตัดมีความหนา 9 มิลลิเมตร ส่วน

เฉพาะใบตัดมีความหนา 6 มิลลิเมตรทั้งสองข้างมีความยาวข้างละ 9 เซนติเมตร โดยมีความยาวรวม 

80 เซนติเมตร แสดงดังรูปที่ 3.10 

 

  
 
 
 
 
 
 
 

 
(ก) 
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(ข) 
 

รูปที ่3.10 ชุดใบตัด 
(ก)ด้ามใบตัดหญ้า (ข)ใบตัดหญ้า 

 
  5) ออกแบบที่ยึดลิเนียร์มอเตอร์ 

   ออกแบบให้จุดเริ ่มต้นถึงจุดปลายของลิเนียร์มอเตอร์ให้มีขนาดยาว  40 

เซนติเมตร โดยตั้งศูนย์ขององศาให้เท่ากัน และเสริมตัวยึดลิเนียร์มอเตอร์กลับขั้วทั้งสองข้าง แสดงดัง

รูปที่ 3.11 

 

 

 
 
 
 
  
 
 

 
 

    
รูปที ่3.11 ที่ยึดลิเนียร์มอเตอร์ 
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  6) ก่อนและหลังติดตั้งอุปกรณ์ 

   นำอุปกรณ์ท้ังหมดมาติดตั้ง แสดงดังรูปที่ 3.12 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
       (ก)                  (ข) 
 

รูปที ่3.12 ก่อนและหลังติดตั้งอุปกรณ์ 
(ก)ก่อนติดตั้งอุปกรณ์ (ข)หลังติดตั้งอุปกรณ์ 

 
 3.4.2 ภาพรถตัดหญ้าบังคับวิทยุแบบ 3D และ เครื่องจริง 
 
  
 
 
 
  
 
 

 
       

(ก)      
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   (ข)     (ค) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
   (ง)     (จ) 
 

รูปที ่3.13 ภาพรถตัดหญ้าบังคับวิทยุแบบ 3D และ เครื่องจริง 
(ก)ภาพ 3D (ข)ภาพเครื่องจริง (ค)ภาพเครื่องจริง (ง)ภาพเครื่องจริง (จ)ภาพเครื่องจริง 

 
 3.4.3 การออกแบบชุดควบคุมระบบรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ 
  กล่องควบคุมระบบจะอยู่ข้างในรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ เพื่อป้องกันไม่ให้เศษหิน
กระเด็นโดนกล่องอาจจะทำให้เสียหายอีกทั้งยังง่ายต่อการป้องกันน้ำเข้าในกล่อง  โดยในส่วนของ
กล่องควบคุมนั้นมีขนาด 350×520×170 มิลลิเมตร แสดงดังรูปที่ 3.14 ในส่วนของกล่องควบคุมนั้น
จะประกอบไปด้วยพัดลม บอร์ดอดุยโน่เมกา 2560 บีทีเอส7960 สเต็ปดาวน์ โมดูลรีเลย์ รีซีฟเวอร์ 
ฟิวส์ และอ่ืนๆ แสดงดังรูปที่ 3.15 
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รูปที่ 3.14 ภายนอกของกล่องควบคุมระบบรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ 

 
  
  
  
  
  
  
  
 

         (ก)                  (ข) 
 
 
 
 
 
  
 
 
 
 

 
(ค) 

รูปที ่3.15 ภายในของกล่องควบคุมระบบรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ 
(ก)การต่อชุดควบคุม (ข)การต่อสวิตช์ (ค)อุปกรณ์ภายในกล่องควบคุมทั้งหมด 
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 3.4.4 ระบบมอเตอร์ 
  มอเตอร์ขับเคลื่อนรถ 24 โวลต์ ความเร็วรอบ 306 RPM กินกระแสสูงสุด 13 แอมป์  
250 วัตต์ โดยสามารถคำนวณกำลังไฟฟ้าของมอเตอร์แต่ละตัวได้ดังสมการที่ 3.1 
                                   
       I = P / V                                                                       (3.1) 
 
 เมื่อ  I = กระแสมอเตอร์ มีหน่วยเป็น แอมป์ (A) 
   V = แรงดนัไฟฟ้า มีหน่วยเป็น โวลต์ (V) 
   P = กำลังไฟฟ้า มีหน่วยเป็น วัตต์ (W) 
 
แทนค่าสมการที่ 3.1            I = 250/ 24 
         I = 10.41 แอมป ์
 

การหากำลังไฟฟ้าของมอเตอร์สามารถหาได้จากสมการที่ 3.2 
                                   
      P = V x I x Eff                                                                   (3.2) 
 เมื่อ  I = กระแสมอเตอร์ มีหน่วยเป็น แอมป์ (A) 
   V = แรงดันไฟฟ้า มีหน่วยเป็น โวลต์ (V) 
   P = กำลังไฟฟ้า มีหน่วยเป็น วัตต์ (W) 
   Eff = ประสิทธิภาพมอเตอร์ (มีค่า 0.85) 
แทนค่าสมการที่ 3.2    P = V * I * Eff     
     P = 24 * 10.4 * 0.85 
     P = 212.16 วัตต์ 
  
 ดังนั้น มอเตอร์กระแสตรง /24 โวลต์  มีกำลังไฟฟ้า 212.16 วัตต์      
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3.5 บล็อกไดอะแกรมของรถตัดหญ้าบังคับวทิยุ 
 บล็อกไดอะแกรมการทำงานของรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ การทำงานคืออาดุยโน่ทำหน้าที่เป็น
ตัวรับสัญญาณจากสวิตช์ รีโมทคอลโทรล รีเลย์ กล้อง เพื ่อประมวณผลและส่งสัญญาณไปยัง
จอแสดงผลกล้อง ลิเนียร์มอเตอร์และมอเตอร์ทั้ง 4 ตัว อีกการทำงานคือเครื่องยนต์ปั่นไฟเข้าไดร์
ชาร์จและนำไปเก็บในแบตเตอรี่อีกทีแล้วจ่ายไฟไปให้บอร์ดไดร์มอเตอร์เพื่อสั่งให้มอเตอร์ทั้ง  4 ตัว
แสดงดังรูปที่ 3.16  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

รูปที ่3.16 บล็อกไดอะแกรมการทำงาน 

 

 จากรูปที่ 3.1 แสดงถึงบล็อกไดอะแกรมการทำงานของรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ การทำงานแบ่ง
ออกเป็นขั้นตอนดังนี้ 
 1) Batterry ทำหน้าที่เป็นแหล่งจ่ายให้กับระบบขับเคลื่อนรถตัดหญ้าไร้สาย 
 2) Step down ทำหน้าที่ลดแรงดันแบตเตอรี่ จาก 12 โวลต์ให้เหลือ 5 โวลต์เพื่อจ่ายไฟ
ให้กับอาดุยโน่ เมกา 2560 และป้องกันกระแสไม่ให้เกิน 3 แอมป์ เพ่ือจ่ายไฟให้ภาคส่งสัญญาณภาพ 
 3) Arduino mega 2560 เป็นไมโครคอนโทรลเลอร์ ทำหน้าที่รับสัญญาณจากรีซีฟเวอร์เพ่ือ
ส่งสัญญาณให้บอร์ดบีทีเอส7960 โมดูลรีเลย์ และเซอร์โวทำงาน 
 4) บีทีเอส7960 ทำหน้าที่รับค่าจากไมโครคอนโทรลเลอร์เพื่อสั่งให้มอเตอร์ทำงาน 
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 5) โมดูลรีเลย์ ทำหน้าที่รับค่าจากไมโครคอนโทรลเลอร์เพื่อสั่งให้ลิเนียร์มอเตอร์ทำงาน 
 6) เซอร์โว ทำหน้าที่รับค่าจากไมโครคอนโทรลเลอร์เพื่อทำการปรับคันเร่ง 
 7) เครื่องยนต์ ทำหน้าที่ส่งกำลังให้ใบตัดงานโดยผ่านเกียร์เปลี่ยนทิศทางและที่ส่งกำลังให้ได
ชาร์จ 
 8) ไดชาร์จ ทำหน้าที่ผลิตไฟให้แบตเตอรี่ 
 9) รีโมท ทำหน้าที่ส่งสัญญาณผ่านรีซีฟเวอร์เพื่อควบคุมการทำงานไมโครคอนโทรลเลอร์
ทั้งหมด 
 9) กล้อง ทำหน้าที่ส่งสัญญาณไปยังจอมอนิเตอร์ 
 10) จอมอนิเตอร์ รับสัญญาณจากกล้องเพ่ือมาแสดงผล 
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ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



49 
 

 

บทท่ี 4 

การทดลองและผลการทดลอง 
 

ในบทนี ้จะกล่าวถึงผลการทดลองชาร์จแบตเตอรี่,การทดลองปรับระดับใบตัด,การทดลองขับ
รถตัดหญ้าด้วยระบบไร้สาย การทดลองปรับความเร็วของตัวรถ ทดลองขับขึ้นเนิน 15 องศา การ
ทดลองตัดหญ้าสูง 1 เมตร การทดลองการเเสดงผลผ่านกล้องระยะ 300 เมตร การทดลองรถสามารถ
ใช้งานได้ 4 ชั่วโมงต่อการชาร์จ 1 ครั้ง การทดลองตัดหญ้า 1600 ตารางเมตร/ชั่วโมง การทดลอง
ควบคุมระบบการสตาร์ทใบตัดหญ้าด้วยรีโมทซึ่งมีรายละเอียดดังนี้ 
 

4.1  การทดลองที่ 1 เร่ืองการทดลองชาร์จแบตเตอรี ่
การทดลองนี้จะเป็นการทดลองชาร์จแบตเตอรี่ โดยใช้แบตเตอรี่ขนาด 12โวลต์ เพื่อทดลอง

หาระยะเวลาในการชาร์จแบตเตอรี่ 
4.1.1 วัตถุประสงค์ 
 1) เพ่ือทดลองการชาร์จแบตเตอรี่ 
 2) เพ่ือทราบระยะเวลาการชาร์จแบตเตอรี่ 
4.1.2 วิธีการทดลอง  

  1) วัดค่าแรงดันที่มีอยู่ของแบตเตอรี่และเช็คชุดชาร์จ  
 2) เสียบปลั ๊กต่อกับไฟ 220 โวลต์ (ไฟบ้าน) และต่อสายชาร์จบวก ลบ เข้าที่

แบตเตอรี่ 
 3) กดปุ่มเพ่ือทำการเริ่มชาร์จแบตเตอรี่ จะมีไฟแอลอีดีสีเขียวแสดงสถานะการชาร์จ 

  4) เมื่อไฟแอลอีดีสีเขียวดับแบตเตอรี่จะเต็มจึงทำการวัดค่าแรงดันอีกครั้งและบันทึก
ผล 
 4.1.3 บันทึกผลการทดลอง 
 
ตารางท่ี 4.1 การทดลองชาร์จแบตเตอรี่ 

ชาร์จครั้งที ่
แรงดันก่อนชาร์จ 

(โวลต์) 
แรงดันหลังชาร์จ 

(โวลต์) 

เวลาในการชาร์จ 

ก่อนและหลัง รวม 

1 11.97 12.32 17.20น.-19.38น. 2 ชม. 18นาท ี

 2 11.12 12.31 22.00น.-00.26น. 2 ชม. 26นาท ี

3 10.22 12.32 02.50น.-05.35น. 2 ชม. 45นาท ี

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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 4.1.4 สรุปผลย่อยการทดลอง 
  จากตารางที่ 4.1 ผลการทดลองพบว่าเมื่อทำการทดลงชาร์จแบตเตอรี่ 12 โวลต์ 
จำนวน 3 ครั้ง ซึ่งในแต่ละครั้งจะมีค่าแรงดัน ที่ต่างกัน เช่น การชาร์จครั้งที่ 1 จะใช้เวลา 2 ชั่วโมง 18
นาที การชาร์จครั้งที่2 ใช้เวลา 2 ชั่วโมง 26นาที และชาร์จครั้งที่3 ใช้เวลา 2 ชั่วโมง 45นาที สรุป
ผลได้ว่าค่าเฉลี่ยระยะเวลาในการชาร์จแบตเตอรี่ 12 โวลต์ ทั้ง 3 ครั้ง จะใช้เวลาโดยประมาณ 2 
ชั่วโมง 29 นาที  

 
  
 

   
 
 
 
 
 
 

 
 

รูปที่ 4.1 ภาพแสดงค่าแรงดันก่อนชาร์จ 
 

4.2  การทดลองที่ 2 เร่ืองการทดลองปรับระดับใบตัด 
การทดลองนี้จะเป็นการทดลองปรับระดับใบตัดโดยเริ่มจาก 3 ถึง 10 เซนติเมตร โดยการ

ทดลองนี้คือการทดลองปรับระดับใบตัดด้วยรีโมท เพื่อต้องการทราบระดับต่ำสุดและสูงสุดของใบตัด
หญ้า 

4.2.1 วัตถุประสงค์ 
 1) เพ่ือทดลองวัดการปรับระดับต่ำสุดและสูงสุดของใบตัด 
 2) เพ่ือทดลองการทำงานของลิเนียร์มอเตอร์ 
 3) เพ่ือทดลองการทำงานของรีโมทไร้สายในการควบคุมชุดลิเนียร์มอเตอร์ 
4.2.2 วิธีการทดลอง  
 1) ตรวจเช็คความพร้อมพร้อมของตัวรถให้พร้อมทำงาน เช่น ตรวจเช็คน้ำมัน 

ตรวจเช็คแบตเตอรี่ และสวิตช์ของชุดควบคุม  
  2) เชื่อมต่อสัญญาณตัวรถกับรีโมท ทดลองเช็คสัญญาณโดยการกดปุ่มสตาร์ทผ่าน
รีโมทให้ตัวรถทำงาน  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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 3) กดปุ่มรีโมทให้ลิเนียร์มอเตอร์ทำงาน  
  4) ทำการวัดขอบใบตัดโดยเริ่มจาก 3 เซนติเมตรจนถึง 10 เซนติเมตรและทำการ
บันทึกผล 
 4.2.3 บันทึกผลการทดลอง 
 
ตารางท่ี 4.2 การทดลองปรับระดับใบตัด 

ภาพการวัดระดับใบตัด 
ระดับใบตัด 

(เซนติเมตร) 

การปรับระดับใบตัดครั้งที่ 

1 2 3 

 

3 ผ่าน ผ่าน ผ่าน 

 

5 ผ่าน ผ่าน ผ่าน 

 

7 ผ่าน ผ่าน ผ่าน 

 

10 ผ่าน ผ่าน ผ่าน 

 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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4.2.4 สรุปผลย่อยการทดลอง 
 จากตารางที่ 4.2 ผลการทดลองพบว่ารถบังคับวิทยุสามารถปรับระดับใบตัดโดยเริ่ม

ปรับระดับ 3 เซนติเมตร ผ่านทั้ง 3 ครั้ง ปรับระดับ 5 เซนติเมตร ผ่านทั้ง 3 ครั้ง ปรับระดับ 7 
เซนติเมตร ผ่านทั้ง 3 ครั้งและปรับระดับ 10 เซนติเมตร ผ่านทั้ง 3 ครั้ง 

 

4.3  การทดลองที่ 3 เร่ืองการทดลองขับรถตัดหญ้าด้วยระบบไร้สาย 
การทดลองขับรถตัดหญ้าด้วยระบบไร้สายโดยตั ้งระยะการวัดไว้ที่ 0 ถึง 300 เมตรเพ่ือ

ต้องการทราบระยะการส่งสัญญาณที่ส่งจากรีโมทไร้สายไปยังอาดุยโน่ เมกา2560 สั่งงานให้บอรด์บีที
เอส7960 ควบคุมการทำงานของรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ 

4.3.1 วัตถุประสงค์ 
 1) เพ่ือทดลองการทำงานของรีโมทไร้สายในการควบคุมรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ 
 2) เพ่ือทดลองการทำงานของรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ โดยรีโมทไร้สาย 
 3) เพ่ือทดลองวัดระยะการส่งสัญญาณของตัวรีโมทกับรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ 

 4.3.2 วิธีการทดลอง 
 1) ทำการวัดระยะเริ่มต้นถึงปลายทางจากระยะ 0 ถึง 300 เมตร โดยทำสัญลักษณ์

ตั้งแต่จุดเริ่มต้นไปยังจุด 50 เมตร 100 เมตร 150 เมตร 200 เมตร 250 เมตรและ 300 เมตร 
 2) ตรวจเช็คความพร้อมพร้อมของตัวรถให้พร้อมทำงาน เช่น ตรวจเช็คน้ำมัน 

ตรวจเช็คแบตเตอรี่ และสวิตช์ของชุดควบคุม  
 3) เชื่อมต่อสัญญาณตัวรถกับรีโมท ทดลองเช็คสัญญาณโดยการกดปุ่มสตาร์ทผ่าน

รีโมทให้ตัวรถทำงาน  
 4) กดรีโมทให้รถเริ่มวิ่งตั้งแต่จุดเริ่มต้นจนถึง 50 เมตร 100 เมตร 150 เมตร 200 

เมตร 250 เมตรและ 300 เมตรและทำการบันทึกผลว่ารีโมทสามารถควบคุมรถบังคับวิทยุให้สามรถ
ทำงานได้หรือรีโมทไม่สามารถควบคุมรถบังคับวิทยุให้สามรถทำงานได้ 
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4.3.3 ผลการทดลอง 
ตารางที ่4.3 การทดลองขับรถตัดหญ้าด้วยระบบไร้สาย 

ระยะทาง 

(เมตร) 
ภาพประกอบ 

การส่งสัญญาณ 

ครั้งที ่1 ครั้งที ่2 ครั้งที ่3 

ผ่าน 
ไม่ 

ผ่าน 
ผ่าน 

ไม่ 

ผ่าน 
ผ่าน 

ไม่

ผ่าน 

50 

 

✓  ✓  ✓  

100 

 

✓  ✓  ✓  

150 

 

✓  ✓  ✓  

200 

 

 ✓  ✓  ✓ 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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ตารางท่ี 4.3 การทดลองขับรถตัดหญ้าด้วยระบบไร้สาย (ต่อ) 

ระยะทาง 

(เมตร) 
ภาพประกอบ 

การส่งสัญญาณ 

ครั้งที ่1 ครั้งที ่2 ครั้งที ่3 

ผ่าน 
ไม่ 

ผ่าน 
ผ่าน 

ไม่ 

ผ่าน 
ผ่าน 

ไม่

ผ่าน 

250   ✓  ✓  ✓ 

300   ✓  ✓  ✓ 

 

 4.3.4 บันทึกผลย่อยการทดลอง 

  จากตารางที่ 4.3 ผลการทดลองพบว่ารถตัดหญ้าบังคับวิทยุสามารถส่งสัญญาณจาก

รีโมทเพื่อควบคุมในระยะทาง 50 เมตรผ่าน 3 ครั้งระยะทาง 100 เมตรผ่าน 3 ครั้งระยะทาง 150 

เมตรผ่าน 3 ครั้งระยะทาง 200 เมตรไม่ผ่าน 3 ครั้งระยะทาง 250 เมตรไม่ผ่าน 3 ครั้งและระยะทาง 

300 เมตรไมผ่่าน 3 ครั้ง 

 

4.4  การทดลองที่ 4 เร่ืองการทดลองปรับความเร็วรถตัดหญ้าบังคับวทิย ุ
การทดลองปรับความเร็วรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ โดยการทดลองนี้คือการทดลองที่ใช้รีโมทไร้

สายในการควบคุมความเร็วของรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ  โดยจะส่งสัญญาณไปยังอาดุยโน่ เมกา2560 
สั่งงานให้บอร์ดบีทีเอส7960 ควบคุมการทำงานของรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ 

4.4.1 วัตถุประสงค์ 
 1) เพ่ือทดลองการปรับความเร็วรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ 
 2) เพ่ือทดลองการทำงานของรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ 
4.4.2 วิธีการทดลอง  
 1) เตรียมสถานที่ให้รถวิ่งเพ่ือทำการทดลองการเคลื่อนที่และปรับความเร็วของตัวรถ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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 2) ตรวจเช็คความพร้อมพร้อมของตัวรถให้พร้อมทำงาน เช่น ตรวจเช็คน้ำมัน 
ตรวจเช็คแบตเตอรี่ และสวิตช์ของชุดควบคุม  

 3) เชื่อมต่อสัญญาณตัวรถกับรีโมท ทดลองเช็คสัญญาณโดยการกดปุ่มสตาร์ทผ่าน
รีโมทให้ตัวรถทำงาน  

 4) กดรีโมทให้รถวิ่งเดินหน้าเพ่ือปรับระดับความเร็วรถจากช้า ปานกลาง เร็วและทำ
การบันทึกผลทำซ้ำ 3 ครั้ง วิ่งถอยเพื่อปรับระดับความเร็วรถจากช้า ปานกลาง เร็วและทำการบันทึก
ผลทำซ้ำ 3 ครั้ง วิ่งเลี้ยวซ้ายเพื่อปรับระดับความเร็วรถจากช้า ปานกลาง เร็วและทำการบันทึกผล
ทำซ้ำ 3 ครั้งและวิ่งเลี้ยวขวาเพื่อปรับระดับความเร็วรถจากช้า ปานกลาง เร็วและทำการบันทึกผล
ทำซ้ำ 3 ครั้ง  

4.4.3 ผลการทดลอง 
 

ตารางท่ี 4.4 การทดลองปรับความเร็วของตัวรถ 

การ
เคลื่อนที่ 

ปรับความเร็ว 
ครั้งที ่1 

ปรับความเร็ว 
ครั้งที ่2 

ปรับความเร็ว 
ครั้งที ่3 

ช้า เร็ว ช้า เร็ว ช้า เร็ว 

เดินหน้า ผ่าน ผ่าน ผ่าน ผ่าน ผ่าน ผ่าน 

ถอยหลัง ผ่าน ผ่าน ผ่าน ผ่าน ผ่าน ผ่าน 

เลี้ยวซ้าย ผ่าน ผ่าน ผ่าน ผ่าน ผ่าน ผ่าน 

เลี้ยวขวา ผ่าน ผ่าน ผ่าน ผ่าน ผ่าน ผ่าน 

 
4.4.4 สรุปผลย่อยการทดลอง 

 จากตารางที่ 4.4 ผลการทดลองพบว่ารถตัดหญ้าบังคับวิทยุสามารถเคลื ่อนที่

เดินหน้าด้วยการปรับความเร็ว ความช้าและเร็ว ผ่านทั้ง 3 ครั้ง เคลื่อนที่ถอยหลังด้วยการปรับความ

ช้า ความเร็ว ผ่านทั้ง 3 ครั้ง เคลื่อนที่เลี้ยวซ้ายด้วยการปรับความช้า ความเร็วผ่านทั้ง 3 ครั้ง และ

เคลื่อนที่เลี้ยวขวาด้วยการปรับความเร็วช้า ปลานกลาง เร็วผ่านทั้ง 3 ครั้ง 

 

 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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       (ก)         (ข) 

 

 

 

 

 

 

 

 
       (ค)        (ง) 
 

รูปที่ 4.3 ภาพการเคลื่อนที่ของตัวรถ 
(ก)เดินหน้า (ข)ถอยหลัง (ค)เลี้ยวซ้าย (ง)เลี้ยวขวา 

 

4.5  การทดลองที่ 5 เร่ืองการทดลองขับขึ้นเนิน 15 องศา 
การทดลองนี้จะเป็นการทดลองขับขึ้นเนิน 15 องศา โดยจะทำการวัดองศาของเนินถนนที่

ต้องการจะทดลอง เพ่ือดูว่ารถตัดหญ้าบังคับวิทยุสามารถขับขึ้นเนิน 15 องศาได้หรือไม่ 
4.5.1 วัตถุประสงค์ 
 1) เพ่ือทดลองการข้ึนเนินของรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ 
 2) เพ่ือทดลองรถตัดหญ้าบังคับวิทยุว่าสามารถขึ้นเนินได้กี่องศา 
4.5.2 วิธีการทดลอง  
 1) ทำการวัดองศาของเนินถนนให้ได้ไม่ต่ำกว่า 15 องศา เพ่ือทำการทดลอง 
 2) ตรวจเช็คความพร้อมพร้อมของตัวรถให้พร้อมทำงาน เช่น ตรวจเช็คน้ำมัน 

ตรวจเช็คแบตเตอรี่ และสวิตช์ของชุดควบคุม  
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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  3) เชื่อมต่อสัญญาณตัวรถกับรีโมท ทดลองเช็คสัญญาณโดยการกดปุ่มสตาร์ทผ่าน
รีโมทให้ตัวรถทำงาน  

 4) กดรีโมทให้รถวิ่งเพื่อขับขึ้นเนิน 15 องศาที่โรงเรียนชุมชนบ้านหินกบกับซอย
สะพานหินกบและทำการบันทึกผล 

4.5.3 ผลการทดลอง 
 

ตารางท่ี 4.5 ทดลองขับข้ึนเนิน 15 องศา 

สถานที ่ รูปประกอบ ครั้งที ่1  ครั้งที่ 2 ครั้งที่ 3 

โรงเรียนชุมชนบ้านหินกบ 

 

ผ่าน ผ่าน ผ่าน 

 

ซอยสะพานหินกบ 

 

 

ผ่าน ผ่าน ผ่าน 

 

4.5.4 สรุปผลย่อยการทดลอง 

 จากตารางที่ 4.5 ผลการทดลองพบว่ารถตัดหญ้าบังคับวิทยุสามารถขับขึ ้นเนิน

ทางเข้าโรงเรียนชุมชนบ้านหินกบเนินสูง 15 องศาได้ทั้ง 3 ครั้ง และขับขึ้นเนินทางเข้าซอยสะพานหิน

กบเนินสูง 15 องศาได้ทั้ง 3 ครั้ง 

 

4.6  การทดลองที่ 6 เรื่องการทดลองตัดหญ้าสูง 1 เมตร 
การทดลองนี้จะเป็นการทดลองตัดหญ้าสูง 1 เมตร โดยหาสถานที่และทำการวัดความสูงของ

หญ้าให้ได้ขนาด 1 เมตรและทำการตัดหญ้า เพื่อต้องการทราบว่ารถตัดหญ้างบังคับวิทยุสามารถตัด
หญ้าสูง 1 เมตรได้หรือไม่ 

4.6.1 วัตถุประสงค์ 
 1) เพ่ือทดลองการตัดหญ้าของรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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 2) เพ่ือต้องการทราบความสูงของหญ้าที่สามารถตัดได้ 
 3) เพ่ือทดลองการทำงานของรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ 
4.6.2 วิธีการทดลอง  
 1) ทำการวัดความสูงของหญ้าให้ได้ขนาด 1 เมตรในพ้ืนที่ 240 ตารางเมตร 

  2) ตรวจเช็คความพร้อมพร้อมของตัวรถให้พร้อมทำงาน เช่น ตรวจเช็คน้ำมัน 
ตรวจเช็คแบตเตอรี่ และสวิตช์ของชุดควบคุม  
  3) เชื่อมต่อสัญญาณตัวรถกับรีโมท ทดลองเช็คสัญญาณโดยการกดปุ่มสตาร์ทผ่าน
รีโมทให้ตัวรถทำงาน  

 4) เริ่มจับเวลาแล้วกดรีโมทให้รถวิ่งเพื่อทำการตัดหญ้าในพื้นที่ที่กำหนดไว้ที่ 240 
ตารางเมตรและบันทึกผล 

4.6.3 ผลการทดลอง 
 

ตารางท่ี 4.6 การทดลองตัดหญ้าสูง 1 เมตร 

ครั้งที ่ ภาพประกอบ 
ตัดหญ้าสูง 1 เมตร เวลาที่ใช้ตัด 

(นาที) ผ่าน ไม่ผ่าน 

1 

  

✓ 

 

 10.32 

2 

 

✓  8.45 

 

4.6.4 สรุปผลย่อยการทดลอง 

  จากตารางที่ 4.6 ผลการทดลองพบว่ารถตัดหญ้าบังคับวิทยุสามารถตัดหญ้าสูงได้
มากกว่า 1 เมตรในพ้ืนที่ 240 ตารางเมตร ครั้งที่ 1 ใช้เวลาในการตัดหญ้า 10.32 นาทีและครั้งที่ 2 ใช้
เวลาในการตัดหญ้า 8.45 นาที รถตัดหญ้าบังคับวิทยุสามารถตัดหญ้า 240 ตารางเมตรใช้เวลาเฉลี่ย
อยู่ที ่9.38 นาท ี 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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(ก) 

 

 
 

 
 
 
 

 
 

        (ข)      (ค) 
 

รูปที่ 4.5 ภาพการทดลองตัดหญ้าสูง 1 เมตร 
(ก)ภาพความสูงของหญ้าที่จะตัด (ข)ภาพก่อนตัดหญ้า (ค)ภาพหลังตัดหญ้า 

 

4.7  การทดลองที่ 7 เร่ืองการทดลองการเสดงผลผ่านกล้องระยะ 300 เมตร 
การทดลองนี้จะเป็นการทดลองการแสดงผลผ่านกล้องระยะ 300 เมตร โดยทำการวัดระยะ

จากจุดเริ่มต้นไปยังจุดสิ้นสุด เราจะทำสัญลักษณ์ไว้  3 จุดก็คือ100 200 และ300เมตร เพื่อต้องการ
ทราบว่ากล้องสามารถแสดงภาพได้ในระยะกี่เมตร 

4.7.1 วัตถุประสงค์ 
 1) เพ่ือทดลองระยะของสัญญาณท่ีสามารถส่งได้ 
 2) เพ่ือทดลองความชัดของภาพที่แสดงผ่านหน้าจอมอนิเตอร์ 
 3) เพ่ือหาค่าเฉลี่ยระยะทางท่ีสัญญาณส่งได้ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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 4.7.2 วิธีการทดลอง 
 1) ทำการวัดถนนระยะเริ ่มต้นถึงปลายทางจากระยะ 0 ถึง 300 เมตร โดยทำ

สัญลักษณ์ตั้งแต่จุดเริ่มต้นไปยังจุด 100 เมตร 200 เมตรและ 300 เมตร 
 2) ตรวจเช็คความพร้อมพร้อมของตัวรถให้พร้อมทำงาน เช่น ตรวจเช็คน้ำมัน 

ตรวจเช็คแบตเตอรี่ และสวิตช์ของชุดควบคุม  
 3) เชื่อมต่อสัญญาณตัวรถกับรีโมท ทดลองเช็คสัญญาณโดยการกดปุ่มสตาร์ทผ่าน

รีโมทให้ตัวรถทำงาน  
 4) ทำการเชื่อมต่อกล้องเพ่ือให้แสดงผ่านหน้าจอ 

  5) กดรีโมทให้รถวิ่งตามระยะทางที่กำหนดไว้โดยดูผ่านจอแสดงภาพและทำการ
บันทึกผล 

4.7.3 ผลการทดลอง 
 

ตารางท่ี 4.7 การทดลองการเเสดงผลผ่านกล้องระยะ 300 เมตร 

ระยะทาง (เมตร) 

การส่งสัญญาณภาพ 
ครั้งที่ 1 

การส่งสัญญาณภาพ
ครั้งที่ 2 

การส่งสัญญาณภาพ
ครั้งที่ 3 

มี อ่อน ไม่มี มี อ่อน ไม่มี มี อ่อน ไม่มี 

100 ✓   ✓   ✓   

200  ✓   ✓   ✓  

300   ✓   ✓   ✓ 
 

 4.7.4 สรุปผลย่อยการทดลอง 

  จากตารางที ่4.7 ผลการทดลองพบว่ารถตัดหญ้าบังคับวิทยุสามารถส่งสัญญาณภาพ

ได้ดีในระยะ 100 เมตรแต่เมื่ออยู่ในระยะ 200 เมตรขึ้นไปสัญญาณภาพจะอ่อนทำให้จอภาพแสดง

สัญญาณนอยส์และเมื่ออยู่ในระยะ 300 เมตร หน้าจอแสดงภาพจะดับเนื่องจากเป็นระยะที่สัญญาณ

ส่งไม่ถึง 

 
 
 
 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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4.8  การทดลองที่ 8 เร่ืองการทดลองรถสามารถใช้งานได้ 4 ชั่วโมงต่อการชาร์จ 1 
คร้ัง 
 การทดลองนี้จะเป็นการทดลองขับรถตัดหญ้าบังคับวิทยุในระยะเวลา 4 ชั่วโมงต่อการชาร์จ 
1 ครั้ง โดยทำการขับรถตัดหญ้าบังคับวิทยุให้ครบ 4 ชั่วโมงและวัดโวลต์กับกระแสทุกชั่วโมง 
 

4.8.1 วัตถุประสงค์ 
  1) เพ่ือทดลองความสารถของรถในการตัดหญ้าในเวลาที่กำหนด  
  2) เพ่ือทดลองชุดควบคุมสามารถใช้งานได้นานหรือไม่  
  3) เพ่ือหาค่าเฉลี่ยเวลาที่ใช้ในการตัดหญ้าต่อหนึ่งชั่วโมง 
  4) เพ่ือทดลองแบตเตอรี่สามารถใช้งานได้ตามเวลาที่กำหนด 

4.8.2 วิธีการทดลอง  
 1) ทำการเตรียมสถานที่ 
 2) ตรวจเช็คความพร้อมพร้อมของตัวรถให้พร้อมทำงาน เช่น ตรวจเช็คน้ำมัน 

ตรวจเช็คแบตเตอรี่ และสวิตช์ของชุดควบคุม  
 3) เชื่อมต่อสัญญาณตัวรถกับรีโมท ทดลองเช็คสัญญาณโดยการกดปุ่มสตาร์ทผ่าน

รีโมทให้ตัวรถทำงาน  
 4) กดรีโมทให้รถวิ่งเพื่อทำการตัดหญ้าโดยจับเวลา 4 ชั่วโมง ให้วัดโวลต์และแอมป์

ทุกชั่วโมงและบันทึกผล 
4.8.3 ผลการทดลอง 
 

ตารางท่ี 4.8 การทดลองรถสามารถใช้งานได้ 4 ชั่วโมงต่อการชาร์จ 1 ครั้ง 

ภาพประกอบ 

ค่าแรงดันที่วัดได้จาก
แบตเตอรี่ 12 โวลต์ 2 

ก้อน (โวลต์) 
เวลาที่ใช้ 

(นาที) 

ก้อนที่ 1 ก้อนที่ 2 

 

12.22 13.06 30 
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ตารางท่ี 4.8 การทดลองรถสามารถใช้งานได้ 4 ชั่วโมงต่อการชาร์จ 1 ครั้ง (ต่อ) 

ภาพประกอบ 

ค่าแรงดันที่วัดได้จาก
แบตเตอรี่ 12 โวลต์ 2 

ก้อน (โวลต์) 
เวลาที่ใช้ 

(นาที) 

ก้อนที่ 1 ก้อนที่ 2 

 
 
 
 
 
 

11.07 13.21 60 

 

11.32 12.57 90 

 

12.17 12.96 120 

 

12.11 12.77 150 
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ตารางท่ี 4.8 การทดลองรถสามารถใช้งานได้ 4 ชั่วโมงต่อการชาร์จ 1 ครั้ง (ต่อ) 

ภาพประกอบ 

ค่าแรงดันที่วัดได้จาก
แบตเตอรี่ 12 โวลต์ 2 

ก้อน (โวลต์) 
เวลาที่ใช้ 

(นาที) 

ก้อนที่ 1 ก้อนที่ 2 

 

11.99 12.73 180 

 
 
   
 
 

 

 
 
 

12.53 
 
 
 

13.18 210 

 

12.20 12.68 240 

  
4.8.4 สรุปผลย่อยการทดลอง 

  จากตารางที่ 4.8 ผลการทดลองพบว่ารถตัดหญ้าบังคับวิทยุสามารถใช้งานได้ 4 
ชั่วโมงต่อการชาร์จ 1 ครั้ง โดยตัดในพื้นท่ีสวนปาล์ม แบ่งในการตัดหญ้าออกเป็นครั้งละ 30 นาที ครั้ง
ที ่1 แบตเตอรี่วัดได้ก้อนที่ 1 อยู่ที่ 12.22 โวลต์ ก้อนที่ 2 อยู่ที่ 13.06 โวลต์ ครั้งที่ 2 แบตเตอรี่วัดได้
ก้อนที่ 1 อยู่ท่ี 11.07 โวลต์ ก้อนที่ 2 อยู่ท่ี 13.21 โวลต์ ครั้งที ่3 แบตเตอรี่วัดได้ก้อนที่ 1 อยู่ที ่11.32 
โวลต์ ก้อนที ่2 อยู่ที่ 12.57 โวลต์ ครั้งที ่4 แบตเตอรี่วัดได้ก้อนที่ 1 อยู่ที่ 12.17 โวลต์ ก้อนที่ 2 อยู่ที่ 
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12.96 โวลต์ ครั้งที ่5 แบตเตอรี่วัดได้ก้อนที่ 1 อยู่ท่ี 12.11 โวลต์ ก้อนที่ 2 อยู่ท่ี 12.77 โวลต์ ครั้งที ่6 
แบตเตอรี่วัดได้ก้อนที่ 1 อยู่ที่ 11.99 โวลต์ ก้อนที่ 2 อยู่ที่ 12.73 โวลต์ ครั้งที่ 7 แบตเตอรี่วัดได้ก้อน
ที่ 1 อยู่ที่ 12.53 โวลต์ ก้อนที่ 2 อยู่ที่ 13.18 โวลต์ ครั้งที่ 8 แบตเตอรี่วัดได้ก้อนที่ 1 อยู่ที่ 12.20 
โวลต์ ก้อนที่ 2 อยู่ที่ 12.68 โวลต์ รถตัดหญ้าบังคับวิทยุสามารถใช้งานได้ 4 ชั่วโมงแบตเตอรี่วัดได้
เฉลี่ยก้อนที ่1 อยู่ที่ 11.95 โวลต์และก้อนที่ 2 อยู่ท่ี 12.98 โวลต์ 
 

4.9  การทดลองที่ 9 เร่ืองการทดลองตัดหญ้า 1600 ตารางเมตร/ชั่วโมง 
 การทดลองนี้จะทำการทดลองตัดหญ้า 1600 ตารางเมตร/ชั่วโมงโดยทำการเตรียมสถานที่ 
โดยทำการขับรถตัดหญ้าบังคับวิทยุให้ครบ 1600 ตารางเมตรและทำการตัดซ้ำจำนวน 3 ครั้ง 

4.9.1 วัตถุประสงค์ 
  1) เพ่ือทดลองความสามารถของรถในการตัดหญ้าในเวลาที่กำหนด 
  2) เพ่ือทดลองการกินนำมันของเครื่องยนต์ต่อการใช้งาน 1600 ตารางเมตร 
  3) เพ่ือหาค่าเฉลี่ยเวลาที่ใช้ในการตัดหญ้าต่อหนึ่งชั่วโมง 

4.9.2 วิธีการทดลอง  
  1) ทำการเตรียมสถานที่และวัดให้ได้ 1600 ตารางเมตร 
  2) ตรวจเช็คความพร้อมพร้อมของตัวรถให้พร้อมทำงาน เช่น ตรวจเช็คน้ำมัน 
ตรวจเช็คแบตเตอรี่ และสวิตช์ของชุดควบคุม  
  3) เชื่อมต่อสัญญาณตัวรถกับรีโมท ทดลองเช็คสัญญาณโดยการกดปุ่มสตาร์ทผ่าน
รีโมทให้ตัวรถทำงาน  
  4) เริ่มจับเวลาแล้วกดรีโมทให้รถวิ่งตัดหญ้าตามสถานที่ที่กำหนดไว้และเมื่อตัดหญ้า
เสร็จแล้วทำการหยุดเวลาแล้วบันทึกผล  

4.9.3 ผลการทดลอง 
 
ตารางท่ี 4.9 การทดลองตัดหญ้า 1600 ตารางเมตร/ชั่วโมง 

ภาพประกอบ 
(ก่อนตัดและหลังตัด)  

ทดลองครั้งที่ 
เวลาที่ใช้ตัด 

(นาที) 
 

 

 
1 36 
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ตารางท่ี 4.9 การทดลองตัดหญ้า 1600 ตารางเมตร/ชั่วโมง (ต่อ) 
ภาพประกอบ 

(ก่อนตัดและหลังตัด)  
ทดลองครั้งที่ 

เวลาที่ใช้ตัด 
(นาที) 

 

 
 2 31 

 

 

 
3 33 

 
4.9.4 สรุปผลย่อยการทดลอง 
 จากตารางที่ 4.9 ผลการทดลองพบว่ารถตัดหญ้าบังคับวิทยุสามารถตัดหญ้าในพื้นที่  1600 
ตารางเมตรต่อชั่วโมง โดยตัดในพื้นที่สวนปาล์ม 3 ไร่ แบ่งในการตัดหญ้าออกเป็น 3 ครั้ง ครั้งที่ 1 ใช้
เวลาในการตัด 36 นาที ครั้งที่ 2 ใช้เวลาตัด 31 นาทีและครั้งที่ 3 ใช้เวลาตัด 33 นาท รถตัดหญ้า
บังคับวิทยุสามารถตัดหญ้า 1600 ตารางเมตรใช้เวลาเฉลี่ยอยู่ท่ี 33.34 นาท ี 
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บทท่ี 5 

บทสรุปและข้อเสนอแนะ 
 

ในบทนี ้จะกล่าวถึงผลการทดลอง ปัญหาและอุปสรรค และวิธีแก้ไขปัญหา ดังต่อไปนี้ 
 

5.1  สรุปผลการทดลอง 
 จากการทดลองปรับระดับใบตัดโดยเริ่มจาก 3 ถึง 10 เซนติเมตร รถบังคับวิทยุสามารถปรับ
ระดับใบตัดโดยเริ่มปรับระดับ 3 เซนติเมตรปรับระดับ 5 เซนติเมตรปรับระดับ 7 เซนติเมตรและปรับ
ระดับ 10 เซนติเมตร และจากการทดลองขับรถตัดหญ้าด้วยระบบไร้สายโดยตั้งระยะการวัดไว้ที่ 0 ถึง 
300 เมตรเครื่องรองรับระยะทางได้ไกลสุดอยู่ที่ 150 เมตร และจากการทดลองปรับความเร็วรถตัด
หญ้าบังคับวิทยุสามารถเคลื่อนที่เดินหน้า ถอยหลัง เลี้ยวซ้าย เลี้ยวขวา ด้วยการปรับความเร็ว ความ
ช้าและเร็ว ผ่านทั้ง 3 ครั้ง และจากการทดลองการทดลองขับขึ้นเนิน 15 องศา รถตัดหญ้าบังคับวิทยุ
สามารถขับข้ึนเนินทางเข้าโรงเรียนชุมชนบ้านหินกบและทางเข้าซอยสะพานสูง 15 ได้ทั้ง 3 ครั้ง และ
จากการทดลองตัดหญ้าสูง 1 เมตรรถตัดหญ้าบังคับวิทยุสามารถตัดหญ้าสูงได้มากกว่า 1 เมตรในพ้ืนที่ 
240 ตารางเมตรใช้เวลาเฉลี่ยอยู่ที่ 9.38 นาที และจากการทดลองการแสดงผลผ่านกล้องระยะ 300 
เมตรเครื่องรองรับระยะทางได้ไกลสุดอยู่ที่ 150 เมตร และจากการการทดลองขับรถตัดหญ้าบังคับ
วิทยุในระยะเวลา 4 ชั่วโมงต่อการชาร์จ 1 ครั้ง รถตัดหญ้าบังคับวิทยุสามารถใช้งานได้ 4 ชั่วโมง
แบตเตอรี่วัดได้เฉลี่ยก้อนที่ 1 อยู่ที่ 11.95 โวลต์และก้อนที่ 2 อยู่ที่ 12.98 โวลต์ และจากการทดลอง
ตัดหญ้า 1600 ตารางเมตรต่อชั่วโมงรถตัดหญ้าบังคับวิทยุสามารถตัดหญ้า 1600 ตารางเมตรใช้เวลา
เฉลี่ยอยู่ที่ 33.34 นาที และจากการทดลองชาร์จแบตเตอรี่ โดยใช้แบตเตอรี่ขนาด 12โวลต์ ค่าเฉลี่ย
ระยะเวลาจะใช้ประมาณ 2 ชั่วโมง 29 นาที  
 

5.2  ปัญหาและอุปสรรค 
 1) ตัวรถใช้เวลาในการสร้างและแก้ไขเป็นเวลานานจึงทำให้เวลาไม่เพียงพอสำหรับการ 

 2) ผู้จัดทำไม่มีความชำนาญในการเขียนโค้ดจึงต้องใช้เวลานานในการศึกษา 

  3) บอร์ดไดร์มอเตอร์ที่ใช้ในการทดลองพังเนื่องจากเมื่อมอเตอร์ทำงานจะจ่ายกระแสสูง เกิน

กว่าที่บอร์ดไดร์รับได้จึงทำให้ลายทองแดงขาดและบอร์ดพัง 

 4) วงจรชาร์จแบตเตอรี่ที่ออกแบบจ่ายกระแสได้ไม่เท่าตามที่กำหนดไว้ 

 5) ลิเนียร์มอเตอร์งอเข้าข้างในเนื่องจากเชื่อมศูนย์กลางไม่สมดุลกับฐานใบตัด 

 6) ใบตัดหลวมและน็อตที่ใบตัดขูดกับฐานใต้ท้องรถ 
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5.3 วิธกีารแก้ปัญหา 
 1) วางแผนการทำงานแบบเป็นขั้นตอนและเผื่อเวลาเพื่อใช้ในการแก้ไขปัญหาหากเกิดความ

ผิดพลาด 

 2) ศึกษาค้นคว้าข้อมูลและสอบถามผู้รู้ 

  3) ใช้ชุดชาร์จในการทดลองชาร์จแบตเตอรี่แทนชุดชาร์จที่ออกแบบเอง 

 4) เปลี่ยนบอร์ดไดร์มอเตอร์ที่รองรับกระแสได้มากกว่าที่มอเตอร์จ่ายให้ 

 5) ทำการตั้งศูนย์กลางและเชื่อมลิเนียร์มอเตอร์ใหม่ 
 6) เชื่อมใบตัดใหม่ให้แน่นกว่าเดิมและเปลี่ยนน็อตตัวผู้ที่ใบตัดให้มีขนาดสั้นกว่าเดิม 
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โค้ดควบคุมการทำงานรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ 

#include <Servo.h> 

int in1 = 4;//motor_r 

int in2 = 5; 

int en1 = 6;   

int ch1 = 2;   

int pwm1 = 0; 

  

int in3 = 7;//motor_l 

int in4 = 8; 

int en2 = 9;   

int ch2 = 3;   

int pwm2 = 0; 

int val = 0; 

Servo myservo; 

int ch4=10; 

int relay1=47; 

int relay2=49; 

int ch5=11;//servo 
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int ch6=12;//start 

int relay3=51; 

int relay4=53; 

void setup() { 

  pinMode(ch1, INPUT); 

  pinMode(ch2, INPUT); 

  pinMode(ch4, INPUT); 

  pinMode(ch5, INPUT); 

  pinMode(ch6, INPUT); 

   

  pinMode(relay1,OUTPUT); 

  pinMode(relay2,OUTPUT); 

  pinMode(relay3,OUTPUT); 

  pinMode(relay4,OUTPUT); 

   

  pinMode(in1, OUTPUT); 

  pinMode(in2, OUTPUT); 

  pinMode(en1, OUTPUT); 
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  pinMode(in3, OUTPUT); 

  pinMode(in4, OUTPUT); 

  pinMode(en2, OUTPUT); 

  

  myservo.attach(13); 

  myservo.write(0); 

   

  Serial.begin(115200); 

} 

  

void loop() { 

   

  int value1  = pulseIn(ch1, HIGH); 

  int value2  = pulseIn(ch2, HIGH); 

  int value3  = pulseIn(ch4, HIGH); 

  int value4  = pulseIn(ch5, HIGH); 

  int value5  = pulseIn(ch6, HIGH); 

Serial.println(value1); 

// Serial.println(value2); 
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//Serial.println(value3); 

 // Serial.println(value4); 

//Serial.println(value5); 

 delay(10);  

  

  val = map(value4 ,990,1987,0,150); 

  myservo.write(val); 

  Serial.println(val); 

  delay(20); 

   

  if((value1==0)&&(value2==0)&&(value3==0)&&(value4==0)&&(value5==0))//สัญญาณ

วิทยุเป็นศูนย์ เพราะยังไม่เป็นวิทยุบังคับ 

     {  

      digitalWrite(in1, LOW); 

      digitalWrite(in2, LOW); 

      analogWrite(en1, 0); 

      digitalWrite(in3, LOW); 

      digitalWrite(in4, LOW); 

      analogWrite(en2, 0); 

      digitalWrite(relay1, LOW); 
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      digitalWrite(relay2, LOW); 

     // digitalWrite(relay3, LOW); 

    //  digitalWrite(relay4, LOW); 

      } 

   

  else if((value1 < 1460)&&(value2 < 1460))//forward 

  { 

      pwm1 = map(value1,1460,1200,0,255);//motor_Left 

      digitalWrite(in1, LOW); 

      digitalWrite(in2, HIGH); 

      analogWrite(en1, pwm1); 

      pwm2 = map(value2,1460,1240,0,255);//motor_Right 

      digitalWrite(in3, LOW); 

      digitalWrite(in4, HIGH); 

      analogWrite(en2, pwm1); 

  } 

   

  else if((value1 > 1500)&&(value2 > 1500))//backward 

  { 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



75 
 

 

      pwm1 = map(value1,1500,1738,0,255); 

      digitalWrite(in1, HIGH); 

      digitalWrite(in2, LOW); 

      analogWrite(en1, pwm1); 

      pwm2 = map(value2,1500,1738,0,255); 

      digitalWrite(in3, HIGH); 

      digitalWrite(in4, LOW); 

      analogWrite(en2, pwm2); 

  } 

  else if((value1 < 1460)&&(value2 > 1500))//turn_right 

  { 

      pwm1 = map(value1,1460,1200,0,255);//motor_Left 

      digitalWrite(in1, LOW); 

      digitalWrite(in2, HIGH); 

      analogWrite(en1, pwm1); 

      pwm2 = map(value2,1500,1738,0,255); 

      digitalWrite(in3, HIGH); 

      digitalWrite(in4, LOW); 

      analogWrite(en2, pwm2); 
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  } 

  else if((value1 > 1500)&&(value2 < 1460))//turn_left 

  { 

      pwm1 = map(value1,1500,1738,0,255);//motor_Left 

      digitalWrite(in1, HIGH); 

      digitalWrite(in2, LOW); 

      analogWrite(en1, pwm1); 

      pwm2 = map(value2,1460,1240,0,255);//motor_Right 

      digitalWrite(in3, LOW); 

      digitalWrite(in4, HIGH); 

      analogWrite(en2, pwm1); 

  } 

   

  else if (value3 < 1100) 

  { 

    digitalWrite(relay1, HIGH);  

  } 

   else if (value3 > 1750) 

  { 
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    digitalWrite(relay2, HIGH);  

  } 

  // else if (value5 < 1000) 

  //{ 

  //digitalWrite(relay3, HIGH);  

  //} 

  // else if (value5 > 1900) 

  //{ 

  //  digitalWrite(relay4, HIGH);  

 // } 

     

  else 

  { 

      digitalWrite(in1, LOW); 

      digitalWrite(in2, LOW); 

      analogWrite(en1, 0); 

      digitalWrite(in3, LOW); 

      digitalWrite(in4, LOW); 

      analogWrite(en2, 0); 
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      digitalWrite(relay1, LOW); 

      digitalWrite(relay2, LOW); 

     // digitalWrite(relay3, LOW); 

     // digitalWrite(relay4, LOW); 

  } 

  delay(10); 

} 
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ส่วนประกอบสำคัญของรถตัดหญ้าบังคับวิทยุ 
 1) เครื่องยนต์อเนกประสงค์ 13 แรง 
 2) โซ่ 
 3) มูเลย์ 
 4) เกียร์อเนกประสงค์ 
 5) แบตเตอรี่ 12 โวลต์ 11 แอมป์ 
 6) ล้อยางดัน 29 เซนติเมตร 
 7) คลัทซ์แรงเหวี่ยง ร่อง B 
 8) มอเตอร์ 75 รอบต่อนาที 
 9) ลิเนียร์มอเตอร์ 
 10) สายพาน 
 11) ไดร์ชาร์จ 24 โวลต์ 
 12) พัดลมระบายความร้อน 
ขั้นตอนการปฏิบัติงาน 
 1) เติมน้ำมันเชื้อเพลิงให้เต็มถัง 
 2) เติมน้ำมันหล่อลื่นเครื่องยนต์ 
 3) เปิดสวิตช์วงจรควบคุมและเลื่อนปุ่มสวิตช์เปิดที่รีโมท 
 4) เช็คการเชื่อมต่อตู้ควบควบคุมกับรีโมท โดยเช็คได้จากหน้าจอของรีโมท 
 5) ทดลองบังคับการขับเคลื่อนที่ก่อนสตาร์ทเครื่องยนต์ 
 6) ทำการสตาร์ทเครื่องยนต์ผ่านรีโมท 
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วิธีการควบคุมรถตัดหญ้าบังคับวิทยุด้วยรีโมท 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 A คันโยกบังคับทิศทางของรถ 
  1) โยกไปด้านหน้า รถเดินไปข้างหน้า 
  2) โยกไปด้านหลัง รถเดินถอยหลัง 
  3) โยกไปด้านขวา รถเดินเลี้ยวขวา 
  4) โยกไปด้านซ้าย รถเดินเลี้ยวซ้าย 
 
 B ปุ่ม เปิด-ปิด การใช้งานของรีโมท 
  1) เลื่อนขึ้นเพ่ือเปิดการใช้งาน 

 2) เลื่อนลงเพ่ือหยุดการใช้งาน 

 

C คันโยกบังคับปรับระดับใบตัด 

 1) โยกไปด้านขวาเพ่ือปรับระดับใบตัดลง 

 2) โยกไปด้านซ้ายเพ่ือปรับระดับใบตัดขึ้น 

 

D หมุนระดับความเร่งของเครื่องยนต์ 

 1) หมุนซ้าย เบาเครื่องยนต์ 

 2) หมุนขวา เร่งเครื่องยนต์ 
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