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บทคดัย่อ 
"หุ่นยนต์โพลาลิสต์" พัฒนาขึ้นจากระบบปฏิบัติการหุ่นยนต์ (ROS2) และมี Lidar 2D เป็นเซนเซอร์ในการใช้ตรวจจบัวัตถุ

ต่างๆ และส่งข้อมูลไปบอร์ด E-12 System Board ซึ่งเป็นบอร์ดที่ทำขึ้นมาเองในการควบคุมมอเตอร์ และรับสัญญาณจาก 
Encoder เพื่อติดตามการเคลื่อนไหวได้อย่างแม่นยำ และจะมีการดึง Library ภายในระบบปฏิบัติการหุ่นยนต์ มาใช้ในส่วน
ของการประมวลผลโครงสร้างพื ้นที ่และการนำทาง เช่น Nav2 , SLAM อีกทั ้งย ังมี Micro-ROS สำหรับสื ่อสารไปยัง 
Raspberry Pi ซึ่งเป็นส่วนประมวลผลหลักของการประมวลผลโครงสร้างพื้นที่ และระบบที่ได้ทำขึ้นมานั้นเป็น อินเตอร์เฟซที่
ใช้งานง่ายทำให้เข้าถึงได้ง่ายสำหรับผู้เยี่ยมชม 

ค าส าคญั : หุ่นยนต์โพลาลิสต์, Lidar 2D, ระบบการน าทาง, NAV2, SLAM, E-12 System Board

Abstract 
The "Polaris Robot" is developed based on the Robot Operating System (ROS2) and incorporates a 2D 

Lidar sensor for object detection. It transmits data to the E-12 System Board, a custom-made board for motor 
control and precise motion tracking using encoder signals. Additionally, it utilizes libraries within the robot 
operating system for spatial processing and navigation, such as Nav2 and SLAM. Moreover, it employs Micro-
ROS for communication with the Raspberry Pi, which serves as the primary processing unit for spatial 
processing. Our system boasts a user-friendly interface, ensuring easy accessibility for visitors. 

Keywords : Polaris Robot, ROS2, Lidar 2D, NAV2, Navigation, SLAM, E-12 System board
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1. บทน า 
บทความนี้ เป็นส่วนหนึ่งของโปรเจค AI&Robot 

Poultry Predator จะเป็นในส่วนของการประมวลผล
โครงสร้างพืน้ทีส่ าหรบัการน าทางในสภาพแวดล้อมที่
ไม่คุ้นเคย Polaris Robot ได้ถูกออกแบบและยังคง
ออกแบบมาให้ใช้ได้เฉพาะในพื้นที่บริเวณ ตึก ECC 
หุ่นยนต์ตัวนี้มกีารออกแบบที่เรียบง่าย ท าให้ง่ายต่อ
การควบคุม ในส่วนของการประมวลผลหลักของ
หุ่นยนต์ คอื Raspberry Pi 4 Model 8 GB เป็นหน่วย
ประมวลผลกลางของหุ่นยนต ์และซอฟตแ์วรท์ีน่ ามาใช้
จ าเป็นระบบปฏิบัติการหุ่นยนต์ (ROS2) เพื่อความ
ทนัสมยัซึ่งท าใหส้ามารถน าไปพฒันาไดอ้ย่างต่อเนื่อง 
ในส่วนของบอร์ดควบคุม “E-12 System Board” จะ
เป็นบอร์ดทีใ่ชใ้นการควบคุมการเคลื่อนทีข่องหุ่นยนต์
โดยรบัสญัญาณจาก Encoder ท าให้สามารถติดตาม
ต าแหน่ง ณ ปัจจุบันของหุ่นยนต์ได้อย่างเรียลไทม์ 
นอกจากนี้ ยังมี Lidar 2D ท าให้หุ่นยนต์สามารถ
วเิคราะห์โครงสร้างพื้นที่รอบ ๆ ตวัหุ่นยนต์ได้ และม ี
Library ภายใน ROS2 ที่มชีื่อว่า Nav2 (Navigation) , 
SLAM ในการช่วยใหหุ้่นยนต์สามารถสรา้งแผนทีแ่บบ
เ รี ย ล ไ ท ม์ ใ น สภ าพแ วด ล้ อ ม  ณ  ปั จ จุ บัน ไ ด้   
     เพื่อใหก้ารสื่อสารระหว่าง Raspberry Pi 4 หรอืตวั
ประมวลผลหลกัของหุ่นยนต ์และ E-12 System board 
เราจงึไดน้ า Micro-ROS เขา้มาใชใ้นการจดัการในส่วน
ของทรพัยากรทีใ่ชใ้นการประมวลผล 

ส่วนประกอบเหล่านี้ท าใหเ้กดิระบบน าทางหุ่นยนต์ 
ทีเ่ขา้ใจงา่ยท าใหเ้ขา้ถงึงา่ยทัง้ผูใ้ชง้าน และผูเ้ยีย่มชม  

 

2. วิธีด าเนินงาน 
1. หุ่นยนต์ขับเคลื่ อนแบบไดฟ์เฟอเรนเชียล 

หุ่นยนต์สามารถออกแบบการเคลื่อนที่แบบไดฟ์เฟอ
เรนเชยีล ซึง่เป็นพืน้ฐานของหุ่นยนต์เคลื่อนที ่โดยจะมี
ล้อ ที่ใช้ส าหรบัควบคุมทศิทาง 2 ล้อ ที่อยู่ในด้านตรง
ข้ามกับตัวหุ่นยนต์ท าให้เรียบง่าย และง่ายต่อการ
ควบคุม และมคีวามคุม้ค่าในดา้นค่าใชจ้่าย ท าใหเ้ป็นที่
นิยมในการเลอืกมาใชก้บัหุ่นยนตเ์คลื่อนที ่

 

 
รปูท่ี 1. อลักอลทิมึการเคลื่อนที ่
แบบไดฟ์เฟอเรนเชยีล  

 
รปูท่ี 2. รปูภาพอุปกรณ์ทีใ่ชง้านจรงิ 

2. องคป์ระกอบของอเิลค็ทรอนิกส ์
แพลตฟอร์มทีหุ่่นยนต์เลอืกใชค้อื Raspberry Pi 4 

Model 8 GB เป็นหน่วยประมวลผลกลางซึ่งใชค้ านวณ
ในส่วนของอลักอรทิมึการท างาน และควบคุม 

 
 

รปูท่ี 3. Raspberry Pi 4 Model 8 GB 
บอร์ ด  E-12 System board ที่ อ อกแบบมาจ ะ

ท างานในเป็นไดรเวอรค์วบคุมมอเตอรข์องหุ่นยนต ์ท า
ใหส้ามารถควบคุมมอเตอรไ์ดอ้ย่างมปีระสทิธภิาพ และ
สามารถรับสัญญาณ Encoder เพื่อใช้ส าหรับการ
ติดตามการเคลื่อนไหวได้อย่างเรยีลไทม์ และแม่นย า
อีกทัง้เรายังได้ติดตัง้มอเตอร์ที่มีความเร็วหมุ่นอยู่ที่ 
500 RPM พรอ้ม Encoder ส าหรบัความแม่นย าในการ
วดัระยะและการรบัส่งขอ้มลู 
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รปูท่ี 4. System on Module 
 
เพื่อให้พลังงานเพียงพอส าหรับทัง้มอเตอร์และ 

Raspberry Pi 4 Model 8GB เ ร าจะ ใช้ ร ะบบติดตั ้ง
แบตเตอรี่แบบคู่โดยการใช ้แบตเตอรี่ที่เราเลอืกใชค้อื
แบตเตอรี ่Li-po 6S 5400 mAh 50 C ท าใหม้พีลงังาน
เพยีงพอส าหรบัมอเตอร์เท่านัน้ เราจงึไดน้ าแบตเตอรี่
ส ารองที่ส่งพลังงานแยกต่างหาก 25 ,000 mAh ใช้
ส าหรบัจ่ายไฟใหก้บั Raspberry Pi 4 ท าใหส้ามารถใช้
งานได้อย่างปกติไม่มีปัญหาในเรื่องของพลังงานไม่
เพยีงพอส าหรบัอุปกรณ์ทุกตวั 

 
รปูท่ี 5. แบตเตอรี ่5400 mAh 

 
เพื่อเพิ่มประสิทธิภาพในการรบัรู้สภาพแวดล้อม

และการน าทาง หุ่นยนต์ใช้เซ็นเซอร์ LiDAR 2 มิติ 
เซน็เซอร์นี้สแกนสภาพแวดลอ้มรอบตวัของหุ่นยนตใ์น
ระนาบ 360 องศา ใหก้ารวดัระยะทีเ่กดิขึน้ในเวลาจรงิ
ใชส้ าหรบัหลกีเลี่ยงอุปสรรค สิง่กดีขวางขา้งหน้า หรอื
ผนังหอ้ง และวางแผนเสน้ทางอย่างมปีระสทิธภิาพใน
สภาพแวดลอ้มต่าง ๆ 

 
 

รปูท่ี 6. Lidar 2 มติ ิ
 
3. ROS2 (Robot Operating System 2) 
ROS2 (Robot Operating System 2) เ ป็ น ชุ ด

Library และเครื่องมอืซอฟต์แวร์ส าหรบัการสร้างแอป
พลเิคชนัหุ่นยนต ์ROS2 ใช ้Data Distribution Service 
(DDS) เ ป็ น  middleware โ ดย  DDS มีคุณสมบัติ  
distributed discovery ซึ่งไม่เหมอืนกบั ROS1 ทีม่กีาร
ใช้ตัวกลางในการควบคุม ซึ่งท าให้แต่ละโหนดของ 
ROS2 สามารถคน้หากนัไดโ้ดยไม่ตอ้งม ีROS master 
และ DDS ท าให้ ROS2 สามารถสนับสนุนการท างาน
ได้แบบ real-time ขอ้ดหีลกัของ ROS2 ต่อการใชง้าน
เมื่อเปรียบเทียบกับ ROS1 คือความสามารถและ
ประสิทธิภาพ เช่นการรับส่งข้อมูล แพลตฟอร์มที่
รองรับ คุณภาพบริการ (Quality of Service - QoS) 
จ านวนของเธรด และลักษณะเฉพาะทางเวลาจริง 
ROS2 ใหแ้พค็เกจหลายอย่างทีม่ปีระสทิธภิาพ ซึง่เป็น
แพค็เกจทีเ่กี่ยวขอ้งกบัการน าทางหุ่นยนต์เคลื่อนที่ได้
อย่างมปีระสทิธภิาพ 

4. Micro-ROS 
Micro-ROS เป็น ROS บนไมโครคอนโทรลเลอร์

ส าหรบัโปรเจคหุ่นยนต์ที่ใชไ้มโครคอนโทรลเลอร์เป็น
ฐาน Micro-ROS ช่วยใหไ้มโครคอนโทรลเลอรส์ามารถ
ใช้งานทุกฟี เจอร์หลักของ  ROS ด้วยการเขียน
โปรแกรมด้วยภาษา C หรือ C++ API Client ของ 
Micro-ROS ใน MCU อิงตามไลบรารีของ  ROS2 
Micro-ROS สามารถใชง้านร่วมกนักบั ROS2 ไดอ้ย่าง
มปีระสทิธภิาพ สามารถน ามาใชง้านไดใ้นสถานการณ์
ที่มีข้อจ ากัดในด้านของทรัพยากรอย่างมาก และ
สามารถรองรบัระบบปฏบิตักิารไดอ้ย่างเรยีลไทม์ 
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5. Navigation stack and SLAM 
Navigation 2 (Nav2) เ ป็ น  navigation stack ที่

สร้างขึ้นบน ROS (Robot Operating System) ซึ่งใช้
อลักอรทิมึและเครื่องมอืต่างๆ ส าหรบังานการน าทาง
หุ่นยนต์ ส่วนหนึ่งที่ส าคัญของ Nav2 คืออัลกอริทึม 
Adaptive Monte Carlo Localization (AMCL) ซึ่ ง มี
หน้าที่ประมาณการต าแหน่งและทิศทางหุ่นยนต์ใน
แผนทีท่ีท่ราบล่วงหน้า 

 
รปูท่ี 7. แผนทีส่ภาพแวดลอ้มภายในอาคาร 

SLAM หรอืชื่อเรยีกว่า Simultaneous Localization 
and Mapping เป็น Library ที่ช่วยให้หุ่นยนต์สามารถ
สร้างและอพัเดตแผนทีพ่รอ้มกบัการระบุต าแหน่งของ
ตัวเองภายในแผนที่เหล่านัน้พร้อมกัน การผสมรวม
ของ Navigation2 (Nav2) กับ Slam Toolbox ช่วยให้
หุ่นยนต์สามารถน าทางอย่างมัน่คงและมปีระสทิธภิาพ
ในสภาพแวดลอ้มทีเ่ปลีย่นแปลงไดอ้ย่างด ี
3. ผลการทดลอง 

1. ด้วย LIDAR 2D และ SLAM หุ่นยนต์สามารถ
สร้างแผนที่จุดคลาวด์ 2 มิติของสภาพแวดล้อมใน
ระยะใกล้ของหุ่นยนต์ที่อยู่รอบๆ ที่ความถี่ 5.5 Hz 
ตามทีแ่สดงในภาพที ่8 

 
 

รปูท่ี 8. การสแกนสภาพแวดลอ้มโดยรอบหุ่นยนต ์
เมื่อหุ่นยนตส์รา้งแผนทีเ่สรจ็เรยีบรอ้ยแลว้ ไฟล์

แผนทีจ่ะถูกบนัทกึไวใ้นไดเรกทอรแีพค็เกจแผนทีเ่พื่อ
ใชใ้นการน าทางในภายหลงั 

 

2. การน าทาง 
หลงัจากทีแ่ผนทีถู่กสรา้งขึน้แลว้ หุ่นยนตก์ส็ามารถ

ตัง้เสน้ทางและจุดปลายทางได ้เพื่อแสดงกระบวนการ
นี้ เราจะใชเ้ครื่องมอืทีเ่รยีกว่า Rviz Rviz เป็นเครื่องมอื
ที่ใช้เพื่อวัตถุประสงค์ต่างๆ เช่นการแสดงโมเดล
หุ่นยนต์สามมติิ การแสดงข้อมูลเซ็นเซอร์ การแสดง
แผนทีท่ีส่รา้งขึน้ เป็นตน้ 

การก าหนดเส้นทางของหุ่นยนต์ท าโดยแพ็คเกจ 
Nav2 Nav2 ค านวณโครงสรา้งของแผนทีเ่พื่อวเิคราะห์
สิ่งกีดขวางต่างๆ และก าหนดทศิทางในการเคลื่อนที่
ของหุ่นยนตไ์ดใ้หห้ลกีเลีย่งสิง่กดีขวางต่าง ๆ 

จุดปลายทางสามารถก าหนดไดผ้่าน Rviz หลงัจาก
ทีจุ่ดปลายทางถูกก าหนดแล้ว เสน้ทางจะถูกสรา้งโดย 
Nav2 ซึง่เป็นเสน้ทางทีส่ัน้ทีสุ่ดไปยงัจุดหมาย หุ่นยนต์
จะตามเส้นทางนั ้นในภายหลัง เพื่ อเดินไปยังจุด
ปลายทาง 

 
รปูท่ี 9. เสน้ทางและจุดหมายปลายทาง 

 

 
รปูท่ี 10. การเคลื่อนทีห่ลบหลกีสิง่กดีขวาง 
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รปูท่ี 11. กระบวนการท างานของ ROS2 

 
จากรูปที ่8 กราฟแสดงว่าขอ้มลูทีร่บัจากแป้นพมิพ์

ของผู้ใช้และข้อมูลที่รบัจาก Nav2 ถูกส่งไปยงัโหนด 
เพื่อค านวณแพลงค์เพอร์เซคนัต่อวนิาทสี าหรบัแต่ละ
มอเตอร์ของลอ้ทีใ่ชใ้นการเคลื่อนที ่จากนัน้จะส่งขอ้มลู
ค าอธบิายหุ่นยนตแ์ละโอโดเมทรกีลบัมาใหใ้ชใ้น Nav2 
เพื่อท าการระบุต าแหน่งและก าหนดแผนในการ
เคลื่อนที ่

 
4. สรปุผล 
เป้าหมายของโครงการนี้คือการสร้างหุ่นยนต์ที่

สามารถน าทางได้อตัโนมตัิโดยใช้ ROS2 เป็นระบบ
ซอฟตแ์วร ์และการน า Micro-ROS library มาใชเ้พื่อให้
ง่ายต่อการสื่ อสารระหว่างแพ็คเกจ ROS2 และ
ไมโครคอนโทรลเลอร์ ด้วยฮาร์ดแวร์เช่น LIDAR 2D 
และองค์ประกอบซอฟต์แวร์อื่น ๆ เช่น SLAM และ 
Navigation2 หุ่นยนต์สามารถสร้างแผนที่ 2 มิติตาม
สภาพแวดลอ้ม ณ ปัจจุบนัของมนัและท าการน าทางไป
ยงัจุดปลายทางทีเ่ราเลอืกได้อย่างประสบความส าเรจ็
โดยสามารถหลบหลีกอุปสรรคในแผนที่ได้อย่าง
ยดืหยุ่น และมปีระสทิธภิาพ 
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