
โครงงานการออกแบบและสร้างหุ่นยนต์ถูพื้นอัตโนมัติ  
โดย นายชานนท์ อร่ามเรือง รหัส นศ. 5813401062 
 นายทนงศักดิ์ ทองตื้อ รหัส นศ. 5813401556 
 นายศักดิ์กฤษ วงสกุล รหัส นศ. 5813404234 
 
ภาควิชาวิศวกรรมเครื่องกล 
อาจารย์ท่ีปรึกษา      ผู้ช่วยศาสตราจารย์  ดร.นันทวัฒน์  วีระยุทธ 
อาจารย์ท่ีปรึกษาร่วม อาจารย์ชาคริต  โพธิ์งาม 
 
 

....................................... 
( ผู้ช่วยศาสตราจารย์ ดร.นันทวัฒน์ วีระยุทธ ) 

อาจารย์ที่ปรึกษาโครงการ 
 
 

..................................... 
( อาจารย์ชาคริต โพธิ์งาม ) 

อาจารย์ที่ปรึกษาร่วม 
 
 



ง 

 

 
 

การออกแบบและสร้างหุ่นยนต์ถูพื้นอัตโนมตั ิ

โดย นายชานนท์  อร่ามเรือง 
นายทนงศักดิ์  ทองตื้อ 
นายศักดิ์กฤษ  วงสกุล 

 

บทคัดย่อ 

 

โครงงานฉบับนี้ เป็นโครงงานสร้างหุ่นยนตร์ถู พ้ืนอัตโนมัติ  โดยการน าความรู้จากวิชา 

สถิตยศาสตร์ อุณหพลศาสตร์ กลศาสตร์ของไหล การเขียนโปรแกรมคอมพิวเตอร์ การออกแบบ

เครื่องจักรกล พลศาสตร์วิศวกรรมและพ้ืนฐานในด้านภาคปฏิบัติ ซึ่งมีวัตถุประสงค์เพ่ือศึกษา

ออกแบบและสร้างหุ่นยนต์ถูพ้ืนแบบอัตโนมัติ การเขียนโปรแกรมควบคุมการท างานของหุ่นยนต์ถูพ้ืน

อัตโนมัติ การควบคุมการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์บนพ้ืนที่ ที่ก าหนด การออกแบบแรงกดของระบบถูพ้ืน

เพ่ือให้หุ่นยนต์ถูพ้ืนท างานอย่างมีประสิทธิภาพ การออกแบบระบบต้นก าลังที่ท าให้หุ่นยนต์ถูพ้ืนนั้น

สามารถท างานได้ พัฒนาหุ่นยนต์ถูพ้ืนต้นแบบส าหรับการท างานบนพ้ืนที่ที่มีขนาดกลางถึงใหญ่และ

พัฒนาต้นแบบที่ไปสู่นวัตกรรมที่สามารถน าไปใช้ประโยชน์ในเชิงพาณิชย์ได้ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



จ 

 

 
 

Design and create Automatic Mopping Robot 
 

By Mr. thanongsak thongtue  
Mr. chanon Aramraung  
Mr. sakkrit Woggsakul   

 

Abstract 
 

 The study includes design structure, design driving force , design mopping 
system , and also design robot shape. Instrument parts including sensor, 
microcontroller ,DC moter , structural and frome materials are carefully selected. 
Ther are 2 experimental robotic tests. In experiment 1 sensoning system is focuscd. It 
is found that sensor robot can aroid obstrucles and more across different level floor, 
howerer not husred percent. there is an error on sansor value and collective data 
cannot be translated in time In expenment 2 , mopping system is studied. It is foud 
that increasing mopping time can increase effiency of mopping robot because the 
robot works randomly. Research problems are caused by many factors sueh as error 
of sensor and data reading. Also, some robot struetural parts and shapes cause 
obstruclecollision. 
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โครงงานนี้ได้รับความส าเร็จลุล่วงได้ด้วยดี เนื่องจากได้รับความกรุณาอย่างสูงจาก ผู้ช่วย

ศาสตราจารย์ ดร. นันทวัฒน์  วีระยุทธ  อาจารย์ที่ปรึกษางานวิจัยที่กรุณาให้ค าแนะน าให้ค าปรึกษา

ตลอดจนปรับปรุงแก้ไขข้อบกพร่องต่างๆ ด้วยความเอาใจใส่อย่างดียิ่ง ผู้วิจัยตระหนักถึงความตั้งใจ

จริงและความทุ่มเทของอาจารย์ และกราบขอบพระคุณเป็นอย่างสูงไว้ ณ ที่นี้ 

 ท้ายนี้ผู้เขียนขอกราบขอบพระคุณบิดา มารดา ที่ให้การอุปการะอบรมเลี้ยงดูจนส่งเสริมให้

การศึกษาและให้ก าลังใจเป็นอย่างดี อีกทั้งขอขอบคุณเพ่ือนๆ ที่ให้การสนับสนุนและช่วยเหลือด้วยดี

เสมอมาและขอขอบคุณเจ้าของเอกสารและงานวิจัยทุกท่านที่ผู้ศึกษาค้นคว้าได้น ามาอ้างอิงในการ

ท างานวิจัย จนกระทั่งโครงงานฉบับนี้ส าเร็จลุล่วงไปด้วยดี 
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