
บทคัดยอ 

โครงงานนี้นําเสนอการออกแบบเครื่องตนแบบหุนยนตเฉพาะเดินติดตามตัว (ส่ิงมีชีวิต) โดย
ใชอุปกรณสองตัว คือ อัลตราซาวด ใชสําหรับการสงสะทอนเสียงกลับมาโดยจะรับสัญญาณที่แรงที่สุด 
มาประมวลผลสวนอุปกรณอีกตัวหนึ่ง คือ อินฟาเรด ใชสําหรับสะทอนแสงสิ่งกีดขวางที่อยูขางหนา 
แลวนําสัญญาณที่ไดมาประมวลผล อุปกรณที่นํามาใชประมวลผล คือ ไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 
เบอร 89C51 เปนตัวประมวลผล และใชพอรต 3 เปนตัวตออินเทอรรัพตกับภายนอก ใชไอซีเบอร UNL 
28003A เปนตัวไดรวพอรตเอาตพุต เพื่อนําเอาตพุตที่ไดไปขับสเต็ปปงมอเตอร การติดตอและการ
ทํางานทั้งหมด ถูกควบคุมดวยโปรแกรมภาษาแอสเซมบลี้ จากภาคสงใชไอซี 4093 เปนตัวกําเนิดความถี่ 
40 กิโลเฮิรซ ตัวสงอัลตราโซนิค ตออยูระหวางเกตทงสอง เพื่อใหไดแรงดัน 18 โวลตพีคทูพีค ใชไฟ
เล้ียง 9 โวลตดีซี สวิตชที่1 ถึงสวิตชที่ 4 เปนตัวคอนโทรลของหุนยนต การขับเคลื่อนของหุนยนตใชส
เต็ปปงมอเตอร ขับเคลื่อนกินแรงดันไฟ 1.5 โวลตดีซี 

1.1 วัตถุประสงค 

1.1.1 โครงงานนี้  จัดทําเพื่อเปนแนวทางในการพัฒนาตอไป 
1.1.2 เพื่อใหเขาใจถึงโปรแกรมที่เขียนดวยภาษาแอสแซมบลี้ 
1.1.3 เพื่อศึกษาตัว  IC 89C51 วามีหลักการใชงานและการทํางานอยางไร 
1.1.4 นําความรูที่ไดจากการทํางานนี้ไปประยุกตใชงานในอนาคตตอไป 

1.2 ขอบเขตของโครงงาน 

1.2.1 ศึกษาระบบ CONTROL และโปรแกรมภาษา แอสแซมบลี้ 
1.2.2 ศึกษาชุดระบบเซนเซอร 
1.2.3 ศึกษาตัว IC ไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 89C51  
1.2.4 ศึกษา STEPPING MOTOR 
1.2.5 สรุปการทดลองและเสนอรายงาน 

1.3 วิธีการดําเนินงาน 

1.3.1 กําหนดหัวขอโครงงาน 
1.3.2 วางแผนการดําเนินงานในการทําโครงงาน 
1.3.3 ศึกษาคนควาหาขอมูลเพื่อที่จะนํามาทําโครงงาน 
1.3.4 ออกแบบโครงสรางและรูปรางของหุนยนตติดตามตัว 



บทนํา 
 

ในโลกยุคโลกาภิวัฒนปจจุบันนี้ อุปกรณอิเล็กทรอนิกสหรือเครื่องใชอิเล็กทรอนิกสมีบทบาท
สําคัญตอชีวิตมนุษยอยางมาก ซ่ึงมนุษยมีภาระกิจของตนเองมากขึ้น และตองการเวลาที่รวดเร็ว ดังนั้น
ส่ิงประดิษฐจากอุปกรณอิเล็กทรอนิกส จึงชวยประหยัดเวลาของมนุษย หุนยนตติดตามสิ่งมีชีวิตก็เปน
ส่ิงประดิษฐจากอุปกรณอิเล็กทรอนิกสที่จะชวยคนหา หรือตรวจจับและติดตามสิ่งของนั้นๆได  

ขอบเขตการทํางานของโครงงานนี้จะแบงเปนสองสวน คือสวนที่ติดอยูกับ ส่ิงของที่เคลื่อนที่ 
สวนที่สอง เปนสวนที่ทําหนาที่สแกนหาอุปกรณที่ติดกับสิ่งมีชีวิตที่เคลื่อนที่ได หรือส่ิงของที่เคลื่อนที่  

หลักการทํางานของโครงงานนี้ กอนอื่นตองนําอุปกรณเซ็นเซอรไปติดกับสิ่งมีชีวิต (มนุษย) 
เปดสวิตชพรอมทํางาน จากนั้นเปดสวิตชหุนยนตพรอมทั้งกดสวิตชรีเซ็ต เพื่อใหหุนยนตพรอมทํางาน 
หลังจากนั้นหุนยนตจะเริ่มสแกนหาอุปกรณเซ็นเซอรที่ดิตกับสิ่งมีชีวิต โดยหุนยนตจะเริ่มคนหาไป
เร่ือยๆ จนกวาจะเจอสิ่งมีชีวิตที่ติดอุปกรณเซ็นเซอร เมื่อหุนยนตสแกนหาพบ เราจะเห็นหลอด LED ติด
กระพริบ แตถาคนหาไมเจอ หลอด LED จะกระพริบและวิ่งตลอดเวลา เมื่อหุนยนตเคลื่อนตัวไปทางซาย 
หลอด LED จะติดในลักษณะไฟวิ่งไปทางซาย เมื่อหุนยนตเคลื่อนตัวไปทางขวา หลอด LED จะติดใน
ลักษณะวิ่งไปทางขวา 

หุนยนตนี้ติดสวิตชไวดานขางทั้ง 4 ดาน คือ ดานซายหนา ดานขวาหนา ดานซายหลัง และดาน
ขวาหลัง เพื่อเปนอุปกรณกันชน ทั้งดานซายและดานขวา สวนดานหนาจะใชตัวเซ็นเซอรส่ิงกีดขวาง 
เพื่อปองกันหุนยนตชนกับวัตถุส่ิงของ ที่ขวางอยูขางหนา โดยจะหางประมาณ 5 เซ็นติเมตรจากตัวหุน
ยนต ถึงสิ่งกีดขวางดานหนา การเดินทางของหุนยนต จะใชสเต็ปปงมอเตอร เปนตัวขับเคลื่อน เมื่อหุน
ยนตเดินไปชนวัตถุตางๆ ดานขางทั้ง 4 ดาน เชนหุนยนตเดินชนวัตถุที่อยูดานซายหนา หุนยนตก็จะเดิน
ถอยหลังกอน เพื่อที่จะหลบวัตถุนั้นแลวจึงจะเดินไปขางหนาตอไป และถาหุนยนตเดินถอยหลังแลวชน
ดานหลัง หุนยนตก็จะเดินหลบสิ่งของกอนแลวจึงจะเดินตอไป 

 


