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บทคัดย่อ 
 

ปริญญานิพนธ์ฉบับนี้น าเสนอโครงงานเกี่ยวกับการสร้างและออกแบบรถหยอดเมล็ดข้าวโพด
อัตโนมัติ ซึ่งสามารถหยอดเมล็ดข้าวโพดได้หลุมละ 2 เมล็ด และสามารถปรับระยะห่างระหว่างหลุม
ได้ 2 ระยะ คือ 25 เซนติเมตร และ 50 เซนติเมตร โดยรถหยอดเมล็ดข้าวโพดอัตโนมัติประกอบไป
ด้วย 3 ส่วนส าคัญคือ ล้อที่ใช้ในการเคลื่อนที่ ที่ตักและกลบดิน และใบพัดที่ใช้ตักเมล็ดข้าวโพดเพ่ือ
หยอดลงหลุม ซึ่งทุกส่วนจะใช้มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงในการขับเคลื่อนรวมทั้งหมด 6 ตัว แบ่ง
ออกเป็น ล้อ 4 ตัว, ที่ตักและกลบดิน 1 ตัว และใบพัด 1 ตัว และได้มีการน าตัวรับรู้มาติดไว้ที่ท่อหยอด
เมล็ดข้าวโพดเพ่ือตรวจนับจ านวนเมล็ดข้าวโพดที่หยอดลงหลุมจ านวน 1 ตัว โดยกระบวนการท างาน
ของรถหยอดเมล็ดข้าวโพดอัตโนมัตินั้นจะวิ่งตามระยะทางที่ก าหนด, ตักดิน, หยอดเมล็ดข้าวโพด และ
กลบดิน ตามล าดับ จากนั้นจะท ากระบวนการเดิมซ้ าจนมีระยะทางครบ 250 เซนติเมตร จากการ
ทดลองแสดงให้เห็นว่าการท างานของรถหยอดเมล็ดข้าวโพดอัตโนมัติสามารถท างานตามขั้นตอนได้
ถูกต้อง 
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Abstract 
 

 This project is about to design and construct the automatic corn seeding 
machine which can sow 2 corn seeds in each hole and control the distance between 
two hole to be 25 centimeters and 50 centimeters. It consists of 3 parts including the 
moving wheels, the soil spade, and the scooping corn blade. Six DC motors are used 
in this machine, four for the moving wheels, one for the soil spade, and the last one 
for the blade to scoop the corn seeds. There is the sensor installed at the corn tube 
in order to count the number of corn seeds. The process is that the automatic corn 
seeding machine moves at a specified distance, dig a hole, sow corn seeds, and replace 
the soil, then repeat the process until the distance of 250 centimeters. The results 
show that the automatic corn seeding machine can be operated correctly.  
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บทที่ 1 

บทน า 
 

1.1 ทีม่าและความส าคัญของโครงงาน 

     ในปัจจุบันประเทศไทยมีการส่งออกสินค้าที่ส าคัญของประเทศอยู่หลายอย่าง หนึ่งในนั้นเป็น
สินค้าที่มาจากอุตสาหกรรมทางการเกษตร เช่น ยางพารา ข้าว มันส าปะหลัง น้ าตาลทราย และ
ข้าวโพด เป็นต้น ซึ่งการปลูกข้าวโพดเป็นอุตสาหกรรมทางการเกษตรที่น่าสนใจอย่างยิ่ง เนื่องจาก
สามารถสร้างรายได้ให้กับประเทศมากมาย โดยการน าผลผลิตที่ได้ไปแปรรูปเป็นอาหารคนและอาหาร
สัตว์ นอกจากนี้ยังสามารถน ามาใช้ประโยชน์ในอุตสาหกรรมได้หลายชนิด เช่น น าเมล็ดมาสกัดเป็น
น้ ามัน น้ าตาล และท าแป้ง 
     ในการท าอุตสาหกรรมเกษตรในด้านการปลูกข้าวโพดนั้นพบว่ามีความยากล าบากในการปลูก 
เนื่องจากจะต้องปลูกข้าวโพดในลักษณะเป็นแนวยาว และจะต้องท าการหยอดเมล็ดข้าวโพดทีละหลุม 
รวมทั้งต้องใช้คนในปริมาณมากหากต้องการที่จะปลูกข้าวโพดให้ได้ผลผลิตมากและรวดเร็ว ซึ่งอาจ
ต้องใช้ต้นทุนในการจ้างคนงานสูง อีกทั้งการปลูกข้าวโพดในลักษณะนี้จะท าให้ระยะห่างระหว่างต้น
ข้าวโพดไม่เท่ากัน นั่นเกิดจากการประมาณระยะห่างด้วยสายตาของแต่ละคนไม่เท่ากัน 
     จากข้อสังเกตถึงปัญหาต่างๆ ข้างต้น จึงเป็นที่มาของแนวคิดที่จะสร้างรถหยอดเมล็ดข้าวโพด
อัตโนมัติขึ้นเพ่ือลดต้นทุนในการจ้างคนงานหยอดเมล็ดข้าวโพด ประหยัดเวลา และยังสามารถท าได้
สะดวกกว่าการหยอดเมล็ดข้าวโพดด้วยวิธีปกติอีกด้วย 
 

1.2 วัตถุประสงค์ของโครงงาน 

     สร้างรถหยอดเมล็ดข้าวโพดอัตโนมัติที่สามารถท าทุกกระบวนการปลูกได้อย่างครบถ้วน ซึ่งได้แก่ 
กระบวนการขุดหลุม การหยอดเมล็ด และการกลบดิน 
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1.3 ขอบเขตของโครงงาน 

1) สามารถขุดหลุมส าหรับหยอดเมล็ดข้าวโพด และกลบดินได้โดยอัตโนมัติ ซึ่งดินที่ใช้จะเป็นดิน    
   ทีจ่ าลองจากการใช้ดินผสมกับแป้งข้าวเจ้า เนื่องจากมีน้ าหนักเบาและสามารถท าการขุดได้ง่าย 
2) สามารถหยอดเมล็ดข้าวโพดได้ 2 เมล็ด ต่อ 1 หลุม 
3) สามารถปรับระยะห่างระหว่างหลุมได้ 2 ระดับ คือ 25 เซนติเมตร และ 50 เซนติเมตร 
4) สามารถก าหนดระยะทางส าหรับหยุดรถได้อัตโนมัติ โดยมีระยะไม่เกิน 250 เซนติเมตร 

 

1.4 ขั้นตอนการด าเนินงาน 

ตารางท่ี 1.0.1 ตารางแสดงแผนการด าเนินงาน 

 
รายละเอียด 

ระยะเวลาการด าเนินการ 
2560 2561 

ส.ค. ก.ย. ต.ค. พ.ย. ธ.ค. ม.ค. ก.พ. มี.ค. เม.ย. พ.ค. 
1) ศึกษาลักษณะของ
เมล็ดข้าวโพดเพ่ือ
ออกแบบอุปกรณ์ส าหรับ
หยอดเมล็ดและศึกษา
วิธีการเคลื่อนที่ของรถ
หยอดเมล็ดข้าวโพด 

          

2) ศึกษาการท างานของ
ที่หยอดเมล็ดข้าวโพด ที่
ตักและกลบดิน โดยใช้
ไมโครคอนโทรลเลอร์ใน
การควบคุม 

          

3) สร้างแบบจ าลองของ
รถหยอดเมล็ดข้าวโพด 

          

4) เขียนโปรแกรม และ
ทดสอบการท างานของ
รถหยอดเมล็ดข้าวโพด 

          

5) สรุปผลการ
ด าเนินงาน และเขียน
ปริญญานิพนธ์ 
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1.5 ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับจากโครงงาน 

1) ได้รถหยอดเมล็ดข้าวโพดที่สามารถขุดหลุม หยอดเมล็ด และกลบดินได้โดยอัตโนมัติ 
2) รถหยอดเมล็ดข้าวโพดอัตโนมัติสามารถปลูกข้าวโพดได้อย่างรวดเร็ว ช่วยทุ่นแรง และเพ่ิม 
    ความสะดวกสบายให้กับผู้ใช้งาน 
3) รถหยอดเมล็ดข้าวโพดอัตโนมัติสามารถลดค่าใช้จ่ายในการจ้างคนงานได้ 
 

1.6 งบประมาณ 

     1) ค่าอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์และวงจรควบคุม      2,000  บาท 
     2) ค่าโครงสร้างแบบจ าลอง        1,000  บาท 
     รวมเป็นเงินทั้งสิ้น (สามพันบาทถ้วน)            3,000  บาท 
     หมายเหตุ: ถัวเฉลี่ยทุกรายการ 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

บทท่ี 2 

ทฤษฎีและหลักการที่เกี่ยวข้อง 
 

ในบทนี้จะรวมหลักการและทฤษฎีขององค์ประกอบที่มีความจ าเป็นต่อการท างานของรถ
หยอดเมล็ดข้าวโพดอัตโนมัติ ซึ่งในแต่ละองค์ประกอบนั้นจะมีการท างานที่สัมพันธ์กันของโครงสร้าง
ของรถหยอดเมล็ดข้าวโพดอัตโนมัติ ทั้งระบบการขับเคลื่อนของรถ ระบบขุดหลุม ระบบหยอดเมล็ด 
และระบบการกลบดิน 
 

2.1 ข้าวโพด 

     ข้าวโพดเป็นธัญพืชที่ส าคัญอย่างหนึ่งของโลกรองจากข้าวเจ้าและข้าวสาลี นับเป็นพืชอาหาร
หลักที่ใช้ประโยชน์ได้อย่างกว้างขวางในต่างประเทศ เช่น เม็กซิโก อินเดีย อินโดนีเซีย และอิตาลี 
ประชาชนรับประทานข้าวโพดเป็นอาหารประจ าวันในรูปต่างๆ กัน นอกจากใช้เป็นอาหารมนุษย์และ
สัตว์โดยตรงแล้ว เมล็ดข้าวโพดยังใช้ประโยชน์ในอุตสาหกรรมได้หลายชนิด เช่น เมล็ดอาจน ามาสกัด
น้ ามัน น้ าตาล และท าแป้ง ล าต้นและใบใช้ท ากระดาษ ซังใช้ท าจุกขวด กล้องยาสูบและเชื้อเพลิง 
ผลิตภัณฑ์อุตสาหกรรมที่ส าคัญๆ ซึ่งใช้ข้าวโพดเป็นส่วนประกอบ มีประมาณกว่า 500 ชนิด ส าหรับใน
ประเทศไทยข้าวโพดที่ผลิตได้เกือบทั้งหมดส่งไปจ าหน่ายต่างประเทศ 
     ประเทศไทยมีการปลูกข้าวโพดซึ่งเป็นสินค้าส่งออกที่ส าคัญเก่าแก่ของประเทศไทยมาช้านาน
ปริมาณส่งออกข้าวโพดของประเทศไทยอยู่เป็นอันดับสี่ของโลกรองจากสหรัฐอเมริกา อาร์เจนตินา 
และฝรั่งเศส ที่เป็นดังนี้เนื่องจากการใช้ข้าวโพดในประเทศมีน้อย ข้าวโพดที่ผลิตได้ประมาณร้อยละ 
70 ส่งออกจ าหน่ายต่างประเทศ 
 

     2.1.1 ชนิดของข้าวโพด 
     ข้าวโพดอาจจ าแนกได้เป็น 2 แบบ คือ การจ าแนกทางพฤกษศาสตร์ และการจ าแนกตาม
วัตถุประสงค์ของการปลูก 
     1) การจ าแนกทางพฤกษศาสตร์เป็นการจ าแนกตามลักษณะของแป้งและเปลือกหุ้มเมล็ด
เป็นหลัก โดยจ าแนกออกเป็น 7 ชนิด คือ 
                  1.1) ข้าวโพดหัวบุบ (Dent Corn) มีชื่อทางวิทยาศาสตร์ว่า ซี เมย์ส อินเดนทาทา 
(Zea Mays Indentata) เมล็ดตอนบนมีรอยบุ๋ม เนื่องจากตอนบนมีแป้งอ่อน และตอนข้างๆ เป็นแป้ง
ชนิดแข็ง เมื่อตากเมล็ดให้แห้งแป้งอ่อนจะยุบหดตัวลง จึงเกิดลักษณะหัวบุบดังกล่าว ขนาดของล าต้น 
ความสูงเหมือนข้าวโพดไร่ทั่วๆ ไป สีของเมล็ดอาจเป็นสีขาว สีเหลือง หรือสีอ่ืนๆ แล้วแต่พันธุ์ นิยม
ปลูกกันมากในสหรัฐอเมริกา 
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                  1.2) ข้าวโพดหัวแข็ง (Flint Corn) มีชื่อทางวิทยาศาสตร์ว่า ซี เมย์ส อินดูราทา (Zea 
Mays Indurata) เมล็ดมีแป้งแข็งห่อหุ้มโดยรอบ หัวเรียบไม่บุบเมล็ดค่อนข้างกลม มีปลูกกันมากใน
เอเชียและอเมริกาใต้ ข้าวโพดไร่ของคนไทยที่นิยมปลูกกันอยู่เป็นชนิดนี้ทั้งสิ้น สีของเมล็ดอาจเป็นสี
ขาว สีเหลือง สีม่วง หรือสีอื่นแล้วแต่ชนิดของพันธุ์ 
                  1.3) ข้าวโพดหวาน (Sweet Corn) มีชื่อวิทยาศาสตร์ว่า ซี เมย์ส แซคคาราทา (Zea 
Mays Saccharata) นิยมปลูกกันอย่างแพร่หลายเพื่อรับประทานฝักสด เพราะฝักมีน้ าตาลมากท าให้มี
รสหวาน เมื่อแก่เต็มที่หรือแห้งเมล็ดจะหดตัวเหี่ยวย่น 
                  1.4) ข้าวโพดคั่ว (Pop Corn) มีชื่อวิทยาศาสตร์ว่า ซี เมย์ส อีเวอร์ทา (Zea Mays 
Everta) เมล็ดมีขนาดค่อนข้างเล็ก มีแป้งประเภทแข็งอยู่ภายใน ภายนอกห่อหุ้มด้วยเยื่อที่เหนียวและ
ยืดตัวได้ เมล็ดมีความชื้นภายในอยู่พอสมควรเมื่อถูกความร้อนจะเกิดแรงดันภายในเมล็ดและระเบิด
ตัวออกมา เมล็ดอาจมีลักษณะกลมหรือหัวแหลมก็ได้ มีสีต่างๆ กัน เช่น เหลือง ขาว ม่วง 
                  1.5) ข้าวโพดข้าวเหนียว (Waxy Corn) ชื่อวิทยาศาสตร์ว่า ซี เมย์ส เซอราทินา (Zea 
Mays Ceratina) เมล็ดมีแป้งอ่อนคล้ายแป้งมันส าปะหลัง นิยมปลูกเพ่ือรับประทานฝักสดคล้าย
ข้าวโพดหวานแม้จะไม่หวานมาก แต่เมล็ดนิ่ม รสอร่อย ไม่ติดฟัน เมล็ดมีสีต่างๆ กัน เหลือง ขาว ส้ม 
ม่วง หรือมีหลายสีในฝักเดียวกัน 
                  1.6) ข้าวโพดแป้ง (Flour Corn) มีชื่อวิทยาศาสตร์ว่า ซี เมย์ส อะมิโลเซีย (Zea Mays 
Amylocea) เมล็ดประกอบด้วยแป้งชนิดอ่อนมาก เมล็ดค่อนข้างกลมหัวไม่บุบ หรือบุบเล็กน้อย นิยม
ปลูกในอเมริกาใต้ อเมริกากลาง และสหรัฐอเมริกา ชาวอินเดียนแดงนิยมปลูกไว้ รับประทานเป็น
อาหาร 
                  1.7) ข้าวโพดป่า (Pod Corn) มีชื่อทางวิทยาศาสตร์ว่า ซี เมย์ส ทูนิกา (Zea Mays 
Tunica) เมล็ดข้าวโพดมีขั้วเปลือกหุ้มทุกเมล็ด และยังมีเปลือกหุ้มฝักอีกชั้นหนึ่งเหมือนข้าวโพด
ธรรมดาทั่วๆ ไป เมล็ดมีลักษณะต่างๆ กัน ข้าวโพดชนิดนี้ ไม่มีความส าคัญทางเศรษฐกิจ ปลูกไว้เพ่ือ
การศึกษาเท่านั้น 
     2) การจ าแนกตามวัตถุประสงค์ของการปลูกอาจจ าแนกออกได้เป็น 4 ชนิด คือ 
                  1.1) ข้าวโพดใช้เมล็ด (Grain Corn) ปลูกเพ่ือเก็บเมล็ดแก่ใช้เป็นอาหารสัตว์และมนุษย์ 
หรือท าอุตสาหกรรมอย่างอ่ืน 
                  1.2) ข้าวโพดหมัก (Silage Corn) ปลูกเพ่ือตัดต้นสดมาหมักใช้เป็นอาหารสัตว์ 
                  1.3) ข้าวโพดอาหารสัตว์ (Fodder Corn) ปลูกเพ่ือตัดต้นสดไปใช้เลี้ยงสัตว์   
                  1.4) ข้าวโพดฝักอ่อน (Baby Corn) ในประเทศไทยนิยมปลูกเพ่ือเก็บฝักอ่อนไปใช้ใน
การปรุงอาหาร 
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     2.1.2  การปลูกข้าวโพด 
     1) ฤดูปลูก ข้าวโพดเป็นพืชไร่ที่ค่อนข้างทนทานปลูกง่ายในสภาพดินฟ้าอากาศของ
เมืองไทย ถ้ามีน้ าเพียงพอจะสามารถปลูกข้าวโพดได้ตลอดปี การปลูกส่วนใหญ่อาศัยน้ าจากน้ าฝน
ธรรมชาติเพียงอย่างเดียว ดังนั้นฤดูปลูกข้าวโพดที่เหมาะสมจึงขึ้นอยู่กับจ านวนน้ าฝนและการกระจาย
ตัวของฝนในแต่ละเดือน ปกติเฉลี่ยโดยทั่วไปฝนจะเริ่มตกมากในช่วงต้นฤดูฝนคือตั้งแต่เดือนมีนาคม-
มิถุนายน และในช่วงปลายฤดูฝนระหว่างเดือนสิงหาคม-กันยายน เป็นช่วงที่ฝนตกชุกที่สุด พันธุ์
ข้าวโพดที่นิยมปลูกกันอยู่ในปัจจุบันมีอายุปานกลาง คือ ประมาณ 110-120 วัน ดังนั้น จึงอาจเลือก
ปลูกข้าวโพดได้ตามความเหมาะสม ถ้าปีใดมีฝนตกสม่ าเสมอตั้งแต่ต้นปีอาจปลูกข้าวโพดได้ถึงปีละ 2 
ครั้ง พวกที่ปลูกต้นฤดูฝนโดยทั่วไปมักได้ผลิตผลสูงกว่าพวกที่ปลูกปลายฤดูฝน ทั้งนี้เนื่องจากปริมาณ
น้ าฝนก าลังพอเหมาะ และโรคแมลงรบกวนน้อย แต่มีข้อยุ่งยากในการเก็บเกี่ยว ไม่สะดวกแก่การตาก
ข้าวโพดเนื่องจากฝนตกชุก 
     2) การเลือกและการเตรียมที่ปลูก ที่ดินที่เหมาะในการปลูกข้าวโพดควรเป็นที่ดอนมีการ
ระบายน้ าได้ดี ถ้าเป็นที่ลุ่มควรยกร่องระบายน้ าอย่าให้น้ าขัง ข้าวโพดขึ้นได้ดีในดินร่วนปนทรายที่
ระบายน้ าได้ดีมีความอุดมสมบูรณ์ของดิน และปริมาณแร่ธาตุอาหารพืชสูงพอสมควร ดินมีความเป็น
กรดเป็นด่างปานกลาง (ค่าพีเอชประมาณ 5.5-8.0) หรือค่อนข้างเป็นด่างเล็กน้อย นอกจากนี้ข้าวโพด
ยังเป็นพืชที่ปลูกได้ดีบนพื้นที่ลาดเอียง หรือสูงๆ ต่ าๆ อีกด้วย 
     ก่อนปลูกข้าวโพดต้องมีการเตรียมดินเพ่ือก าจัดวัชพืช และท าให้สมบัติทางกายภาพของ
ดินดีมีอากาศถ่ายเทได้สะดวก นอกจากนั้นการเตรียมดินยังท าให้ดินเก็บความชื้นได้ดีอีกด้วยการ
เตรียมดินครั้งแรกควรเริ่มทันทีหลังจากการเก็บเกี่ยวแล้ว โดยการไถกลบต้นตอซังของข้าวโพดให้ เน่า
เปื่อยเป็นปุ๋ยในดินต่อไป การเตรียมดินจะต้องท าอีกครั้งหนึ่งตอนใกล้จะปลูกข้าวโพดในฤดูต่อไป การ
ไถควรท าหลังจากฝนตกแล้วประมาณ 1-2 ครั้ง ควรไถดะและไถแปรอย่างละ 1 ครั้ง และไถลึก
ประมาณ 15 เซนติเมตร ไม่ควรเตรียมดินในขณะที่ดินเปียกเกินไปเพราะจะท าให้ดินเกิดการอัดตัวไม่
เหมาะแก่การแผ่กระจายของรากข้าวโพด ในที่ลาดเอียงมากควรไถครั้งสุดท้ายตามขวางกับแนวลาด
เอียงเพ่ือป้องกันการชะล้างพื้นผิวดิน 
     เครื่องมือที่ใช้ในการเตรียมดินมีหลายชนิด เช่น ไถพ้ืนเมืองที่ใช้ลากด้วยแรงสัตว์ และ
แทรกเตอร์ไถที่เดินด้วยเครื่องยนต์ ปัจจุบันนิยมใช้แทรกเตอร์กันแพร่หลาย เพราะสะดวกและรวดเร็ว 
ไถได้ลึกและกลบส่วนต่างๆ ของพืชได้ดีกว่าไถลากด้วยแรงสัตว์ อย่างไรก็ตามที่ดินที่จะใช้แทรกเตอร์
นั้นต้องถาง และปรับที่ให้มีตอน้อยที่สุดจึงจะไถได้สะดวก 
     3) วิธีการปลูก การปลูกข้าวโพดควรปลูกเป็นแถว ทั้งนี้เพ่ือสะดวกแก่การปฏิบัติรักษา 
เช่น การไถพรวน ระยะระหว่างแถวประมาณ 35-100 เซนติเมตร ระยะระหว่างหลุมประมาณ 25 
เซนติเมตร หยอดเมล็ดข้าวโพดลงไปในหลุมซึ่งลึกประมาณ 5 เซนติเมตร จ านวน 2-3 เมล็ด เพ่ือกัน
เมล็ดไม่งอก เมื่องอกแล้วควรถอนให้เหลือหลุมละต้น ถ้าปลูกโดยวิธีนี้จะได้จ านวนต้นข้าวโพด
ประมาณ 6,000-8,000 ต้นต่อไร่ อย่างไรก็ตามระยะระหว่างหลุมอาจเปลี่ยนแปลงได้ อาจเป็น           
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50 เซนติเมตรก็ได้ โดยเพ่ิมเป็น 2 ต้นต่อหลุม ซึ่งโดยทั่วไปแล้วชาวไร่ไม่นิยมการถอนแยกเพราะ
สิ้นเปลืองแรงงานและค่าใช้จ่ายมาก เวลาปลูกจึงหยอด 2-3 เมล็ด ลงไปในหลุมและไม่ถอนแยกเลย
ตลอดฤดูการปลูกการจะปลูกถี่หรือห่างเท่าใดนั้นขึ้นอยู่กับสภาพของดิน ถ้าเป็นที่ดินป่าเปิดใหม่มี
อินทรียวัตถุสูงควรปลูกให้ถี่ขึ้น อาจปลูกได้ถึงไร่ละ 12,000 ต้น ดังนั้นอัตราปลูกหรือระยะปลูกจึงต้อง
ปรับให้เหมาะสมกับสภาพท้องที่เฉพาะแห่ง โดยวิธีการหยอดเมล็ดอาจท าได้หลายวิธี เช่น 
                  3.1) การขุดหลุมปลูก เป็นวิธีการปฏิบัติแบบเก่า โดยใช้จอบ เสียม หรือไม้ปลายแหลม
ขุดเป็นหลุม การปลูกวิธีนี้ท าให้ระยะระหว่างต้น ระหว่างหลุม และความลึกของเมล็ดที่ปลูกไม่
สม่ าเสมอ 
                  3.2) การปลูกแบบชักร่อง จะท าการปลูกโดยใช้ไถหัวหมูติดรถแทรกเตอร์ หรือรถไถ
เดินตาม หรือใช้แรงงานสัตว์ จากนั้นจะใช้แรงงานคนในการหยอดเมล็ดปลูกในร่องแล้วใช้เท้าปาดผิว
ดินกลบ การปลูกวิธีนี้จะได้ระยะห่างระหว่างแถวสม่ าเสมอ แต่ระยะห่างระหว่างหลุมและความลึกใน
การปลูกไม่สม่ าเสมอ 
                  3.3) การปลูกโดยใช้เครื่องปลูก จะใช้เครื่องปลูกข้าวโพดติดกับท้ายรถแทรกเตอร์ โดย
วิธีนี้สามารถก าหนดระยะห่างระหว่างแถว ระหว่างหลุม และความลึกในการปลูกได้ค่อนข้างสม่ าเสมอ 
 

2.2 ไมโครคอนโทรลเลอร์ 

     ไมโครคอนโทรลเลอร์ (Microcontroller) หมายถึงอุปกรณ์ควบคุมขนาดเล็ก แต่ในตัวอุปกรณ์
ควบคุมขนาดเล็กนี้ ได้บรรจุความสามารถที่ท างานเสมือนกับระบบคอมพิวเตอร์ คือภายใน
ไมโครคอนโทรลเลอร์ได้รวมเอาซีพียู หน่วยความจ า พอร์ต บัส และวงจรก าเนิดสัญญาณนาฬิกา ซึ่ง
เป็นส่วนประกอบหลักส าคัญของระบบคอมพิวเตอร์เข้าไว้ด้วยกัน โดยที่สามารถเขียนโปรแกรมเพ่ือ
ก าหนดรูปแบบการท างานและควบคุมได้อย่างอิสระตามความต้องการ 
 

     2.2.1 โครงสร้างโดยทั่วไปของไมโครคอนโทรลเลอร์ 
     1) หน่วยประมวลผลกลางหรือซีพียู (CPU: Central Processing Unit) เป็นอุปกรณ์ที่มี
ความส าคัญมากที่สุดของฮาร์ดแวร์เปรียบเทียบได้กับสมองของมนุษย์ มีหน้าที่ในการรับค าสั่งหรือ
โปรแกรมที่ต้องการใช้งานที่ผู้ใช้ป้อนเข้ามาทางอุปกรณ์อินพุตและน าค าสั่งนั้นมาประมวลผลข้อมูล
จากนั้นจะกระท าตามค าสั่งที่ได้รับ ภายในซีพียูจะประกอบไปด้วยหน่วยย่อยที่ส าคัญที่ท าหน้าที่
ค านวณทางคณิตศาสตร์ และกระท าทางตรรกะ ซึ่งหน่วยย่อยนี้เรียกว่า หน่วยค านวณและตรรกะ 
(ALU: Arithmetic & Logical Unit) 
     2) หน่วยความจ า (Memory) สามารถแบ่งออกเป็น 2 ส่วน คือ หน่วยความจ าที่มีไว้
ส าหรับเก็บโปรแกรมหลัก (Program Memory) คือข้อมูลใดๆ ที่ถูกเก็บไว้ในนี้จะไม่สูญหายไปแม้ไม่มี
ไฟเลี้ยง อีกส่วนหนึ่งคือหน่วยความจ าข้อมูล (Data Memory) คือใช้เก็บข้อมูลชั่วคราวขณะท างาน
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และข้อมูลจะสูญหายไปเมื่อไม่มีไฟเลี้ยง คล้ายกับหน่วยความจ าแรม (RAM) ในเครื่องคอมพิวเตอร์
ทั่วๆ ไป แต่ส าหรับไมโครคอน โทรลเลอร์สมัยใหม่หน่วยความจ าข้อมูลจะมีทั้งที่เป็นหน่วยความจ า
แรม ซึ่งข้อมูลจะหายไปเมื่อไม่มีไฟเลี้ยง และเป็นอีอีพรอม (EEPROM : Erasable Electrically 
Programmable Read-Only Memory) ซึ่งสามารถเก็บข้อมูลได้แม้ไม่มีไฟเลี้ยง 
     3) ส่วนติดต่อกับอุปกรณ์ภายนอก หรือพอร์ต (Port) มี 2 ลักษณะคือ พอร์ตอินพุต 
(Input Port) และพอร์ตส่งสัญญาณหรือพอร์ตเอาต์พุต (Output Port) ส่วนนี้จะใช้ในการเชื่อมต่อกับ
อุปกรณ์ภายนอก  
     4) ช่องทางเดินของสัญญาณ หรือบัส (Bus) คือเส้นทางการแลกเปลี่ยนสัญญาณข้อมูล
ระหว่าง ซีพียู หน่วยความจ าและพอร์ต เป็นลักษณะของสายสัญญาณจ านวนมากอยู่ภายในตัว
ไมโครคอนโทรลเลอร์ โดยแบ่งเป็นบัสข้อมูล (Data Bus) บัสแอดเดรส (Address Bus) และบัส
ควบคุม (Control Bus) 
     5) วงจรก าเนิดสัญญาณนาฬิกา นับเป็นส่วนประกอบที่ส าคัญมากอีกส่วนหนึ่ง เนื่องจาก
การท างานที่เกิดขึ้นในตัวไมโครคอนโทรลเลอร์จะขึ้นอยู่กับการก าหนดจังหวะ หากสัญญาณนาฬิกามี
ความถี่สูง จังหวะการท างานก็จะสามารถท าได้ถี่ขึ้นส่งผลให้ไมโครคอนโทรลเลอร์ตัวนั้นมีความเร็วใน
การประมวลผลสูงตามไปด้วย 
 
     2.2.2 บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์อาดุยโน่ 
     อาดุยโน่ (Arduino) เป็นภาษาอิตาลี โดยเป็นชื่อโครงการพัฒนาไมโครคอนโทรลเลอร์
ตระกูล AVR ในรูปแบบโอเพนซอร์ส (Open Source) คือวิธีการในการออกแบบ พัฒนา และแจกจ่าย
ส าหรับต้นฉบับของสินค้าหรือความรู้โดยเฉพาะซอฟต์แวร์ โดยโอเพนซอร์สถูกพิจารณาว่าเป็นทั้ง
รูปแบบหนึ่งในการออกแบบและแผนการในการด าเนินการ โอเพนซอร์สเปิดโอกาสให้บุคคลอ่ืนน าเอา
ระบบนั้นไปพัฒนาได้ต่อไป การพัฒนามาจากโครงการโอเพนซอร์สเดิมของ AVR ที่ชื่อ Wiring โดย
โครงการ Wiring ใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์ AVR เบอร์ ATmega128 ซึ่งมีข้อจ ากัดหลายด้าน เช่น เป็น
ชิปที่มีตัวถังแบบ SMD ท าให้น ามาใช้งานยากเพราะตัวไมโครคอนโทรลเลอร์มีขนาดเล็กเกินไปท าให้
ไม่สะดวกในการต่อใช้งานจริง มีขาอินพุตและเอาต์พุตจ านวนมากเกินไป ตัวบอร์ดมีขนาดใหญ่เกินไป 
ไม่เหมาะสมส าหรับผู้ที่เริ่มต้นเรียนรู้ด้านไมโครคอนโทรลเลอร์ ด้วยเหตุผลข้างต้นจึงท าให้ไม่ได้รับ
ความนิยม ระยะต่อมาทีมงานอาดุยโน่จึงได้น าโครงการ Wiring มาพัฒนาใหม่โดยใช้ไมโคร 
คอนโทรลเลอร์ AVR ขนาดเล็ก คือ ATMega8 และ ATMega168 ท าให้ได้รับความนิยมจนถึงปัจจุบัน
นี้ ซึ่งรุ่นที่ผู้ด าเนินโครงงานเลือกใช้นั้นเป็นรุ่น Arduino Uno R3 เนื่องจากเป็นขนาดที่เหมาะส าหรับ
การเริ่มต้นเรียนรู้อาดุยโน่ และมีชีลด์ (Shield) ให้เลือกใช้งานได้มากกว่าบอร์ดอาดุยโน่รุ่นอ่ืนๆ ที่
ออกแบบมาเฉพาะมากกว่า และยังเป็นบอร์ดอาดุยโน่ที่ได้รับความนิยมมากที่สุดเนื่องจากราคาไม่แพง 
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     2.2.3 ไมโครคอนโทรลเลอร์รุ่น Arduino Uno R3 
     ค าว่า Uno เป็นภาษาอิตาลีซึ่งแปลว่าหนึ่ง เป็นบอร์ดอาดุยโน่รุ่นแรกที่ผลิตออกมา มี
ขนาดประมาณ 68.6x53.4 มิลลิเมตร เป็นบอร์ดมาตรฐานที่นิยมใช้งานมากท่ีสุด โดยบอร์ด Arduino 
Uno ได้มีการพัฒนาเรื่อยมาตั้งแต่ R2 R3 และรุ่นย่อยที่เปลี่ยนชิปไอซีเป็นแบบ SMD (Surface 
Mount Device) มีข้อดีคือในกรณีที่ไมโครคอนโทรลเลอร์เสียผู้ใช้งานสามารถซื้อมาเปลี่ยนเองได้ง่าย 
Arduino Uno R3 มีไมโครคอนโทรลเลอร์ที่เป็น Package DIP โดยใช้ชิปไอซีไมโครคอนโทรเลอร์
เบอร ์ATmega328 ซึ่งโครงสร้างภายนอกและต าแหน่งขาของชิปแสดงดังในรูปที่ 2.1 
 

 
รูปที่ 2.1 ต าแหน่งขาของชิปไอซีไมโครคอนโทรลเลอร์ ATmega328 

ที่มา : https://www.arduinoall.com 
 

2.3 มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 

     มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงเป็นมอเตอร์ที่ขับเคลื่อนด้วยไฟฟ้ากระแสตรง โดยควบคุมความเร็วของ
มอเตอร์ได้ด้วยการจ่ายกระแสไฟฟ้าเป็นช่วงเวลา แต่ไม่สามารถที่จะควบคุมทิศทางการหมุนของ
มอเตอร์ได้ การที่จะควบคุมทิศทางการหมุนของมอเตอร์จะต้องใช้ไอซีเข้ามาช่วยในการขับเคลื่อน 
โดยใช้หลักการขับเคลื่อนแบบเอชบริดจ์ (H-Bridge) โดยมีวงจรแสดงดังรูปที่ 2.2 
 

 
               (ก)                                (ข)                                (ค) 

รูปที่ 2.2 การควบคุมทิศทางการหมุนของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง 
ที่มา : หนังสือการเขียนโปรแกรมควบคุมไมโครคอนโทรลเลอร์ AVR ด้วย 

                         ภาษา C กับ WinAVR (C Compiler) 

https://www.arduinoall.com/
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     จากรูปที่ 2.2 (ก) เป็นสภาวะเริ่มต้น สวิตช์ S1 ถึง S4 ถูกเปิดออกหมด ท าให้ไม่มีแรงดันป้อน
ให้กับมอเตอร์ส่งผลให้มอเตอร์ไม่มีการหมุน รูปที่ 2.2 (ข) สวิตช์ S1 และ S4 ปิดวงจร ส่งผลให้
มอเตอร์หมุนตามเข็มนาฬิกา (Clock Wise: CW) โดยที่แรงดันบวกต่อเข้ากับขั้วมอเตอร์ด้านบวก 
ส่วนแรงดันลบต่อเข้ากับขั้วมอเตอร์ด้านลบ และรูปที่ 2.2 (ค) สวิตช์ S2 และ S3 ปิดวงจรส่งผลให้
มอเตอร์หมุนทวนเข็มนาฬิกา (Counter Clock Wise: CCW) เนื่องจากมอเตอร์ได้รับแรงดันกลับขั้ว 
การควบคุมทิศทางการหมุนของมอเตอร์ดังกล่าวนิยมน าไอซีออปแอมป์ก าลังมาช่วยในการขับเคลื่อน
และควบคุมทิศทางการหมุน 
 

2.4 วงจรขับมอเตอร์ 

     การควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงสามารถท าได้โดยจ่ายไฟฟ้ากระแสตรงให้กับมอเตอร์ ซึ่งจะ
ท าให้มอเตอร์หมุนที่ความเร็วสูงสุดภายใต้สภาวะที่มอเตอร์รับภาระอยู่ในขณะนั้น ถ้าต้องการให้
มอเตอร์หมุนกลับทิศทางก็ท าได้โดยการกลับขั้วของแหล่งจ่ายกระแสไฟฟ้าที่จ่ายให้กับมอเตอร์ ใน
กรณีที่ต้องการควบคุมความเร็วรอบของมอเตอร์สามารถท าได้โดยการ เพ่ิมหรือลดขนาดของ
แรงดันไฟฟ้าที่จ่ายให้กับมอเตอร์ PWM (Pulse Width Modulator) เป็นวิธีที่นิยมมากในการเพ่ิม
หรือลดขนาดของแรงดันไฟฟ้าที่ใช้ในการควบคุมความเร็วของมอเตอร์ โดยที่ขนาดของแรงดันไฟฟ้า
เฉลี่ยจะเปลี่ยนไปตามความกว้างของพัลส์  
 

 

รูปที่ 2.3 วงจรควบคุมมอเตอร์ด้วย PWM 
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     วงจรควบคุมมอเตอร์ที่แสดงดังรูปที่ 2.5 นี้สามารถควบคุมท้ังความเร็วและทิศทางการหมุนของ
มอเตอร์ได ้ซึ่งภายในวงจรนี้ประกอบด้วยส่วนส าคัญ 2 ส่วนคือ ส่วนที่ท าหน้าที่ขับมอเตอร์ และส่วนที่
ท าหน้าที่ควบคุม  
 

     2.4.1 ส่วนที่ท าหน้าที่ขับมอเตอร์   
     ส่วนที่ท าหน้าที่ขับมอเตอร์ประกอบด้วยมอสเฟต (Q1–Q4) และทรานซิสเตอร์ (Q5–Q6) 
มอสเฟต (Q1–Q4) ถูกต่อแบบบริดจ์เพ่ือให้กระแสไฟฟ้าที่จะไหลผ่านมอเตอร์สามารถกลับทิศทางได้ 
เมื่อ Q1 และ Q4 น ากระแสไฟฟ้าจะท าให้มอเตอร์หมุนในทิศทางหนึ่ง และมอเตอร์จะหมุนในทิศทาง
ตรงกันข้ามถ้า Q2 และ Q3 น ากระแสไฟฟ้า ทรานซิสเตอร์ (Q5–Q6) จะท าหน้าที่ขับมอสเฟส โดย
ทรานซิสเตอร์ Q5 ขับมอสเฟส Q2 กับ Q3 ในขณะที่มอสเฟส Q1 กับ Q4 จะถูกขับด้วยทรานซิสเตอร์ 
Q6 ข้อห้ามของวงจรบริดจ์คืออย่าให้ Q1 กับ Q3 หรือ Q2 กับ Q4 น ากระแสพร้อมกันเพราะจะท าให้
เกิดการลัดวงจรและมอสเฟสอาจจะเสียหายได้  
     ดังนั้นในการออกแบบส่วนควบคุมจึงจ าเป็นต้องออกแบบวงจรป้องกันการลัดวงจรของ
มอสเฟสด้วย วงจรส่วนควบคุมนั้นมี IC 74HC00 เป็นส่วนประกอบส าคัญ ทรานซิสเตอร์ Q5 จะต่อ
เป็นวงจร Inverting เพ่ือคอยกลับสัญญาณควบคุมทิศทางการหมุนของมอเตอร์ ซึ่งจะเป็นการป้องกัน
ไม่ให้มอสเฟส (Q1–Q4)  น ากระแสพร้อมกันด้วย IC 74HC00 ตัวต้านทานปรับค่าได้และตัวเก็บประจุ
จะท าหน้าที่ผลิตพัลส์โดยที่ความถี่และความกว้างของพัลส์จะขึ้นอยู่กับค่าของความต้านทานปรับค่า
ได้และค่าของตัวเก็บประจุ ความเร็วรอบของมอเตอร์สามารถปรับเปลี่ยนได้โดยการปรับค่าของตัว
ต้านทานที่สามารถปรับค่าได้ และการควบคุมให้มอเตอร์หมุนหรือหยุดหมุนท าได้โดยการให้ระดับ
แรงดันไฟฟ้าที่ขา 1 ของ IC 74HC00 ถ้าขา 1 ของ IC 74HC00 ได้รับระดับแรงดันเป็น 0 โวลต์ 
มอเตอร์จะหยุดหมุนและมอเตอร์จะหมุนเมื่อขา 1 ของ IC 74HC00 ได้รับแรงดันไฟฟ้าที่ระดับ +5 
โวลต์  
 

     2.4.2 ส่วนที่ท าหน้าที่ควบคุม   
     ส าหรับการควบคุมทิศทางการหมุนของมอเตอร์นั้นท าได้โดยการให้ระดับแรงดันไฟฟ้าที่
ขา 13 ของ IC 74HC00 ถ้าขา 13 ของ IC 74HC00 ได้รับระดับแรงดันเป็น +5 โวลต์ มอเตอร์จะหมุน
ในทิศทางหนึ่งและมอเตอร์จะหมุนในทิศทางตรงกันข้ามถ้าขา 13 ของ IC 74HC00 ได้รับแรงดันไฟฟ้า
ที่ระดับ 0 โวลต์  
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2.5 ตัวรับรู ้

     ตัวรับรู้หรือเซนเซอร์คืออุปกรณ์ตรวจรู้ตัวแรกในระบบการวัด ซึ่งใช้ตรวจจับหรือรับรู้การ
เปลี่ยนแปลงปริมาณทางกายภาพของตัวแปรต่างๆ เช่น ความร้อน แสง สี เสียง ระยะทาง และการ
เคลื่อนไหว เป็นต้น แล้วเปลี่ยนให้อยู่ในรูปของสัญญาณหรือข้อมูลที่สอดคล้องและเหมาะสมกับส่วน
ของการก าหนดเงื่อนไขทางสัญญาณ 
 

     2.5.1 ตัวรับรู้ชนิดใช้แสง 
     ตัวรับรู้ชนิดใช้แสง (Optical Sensor) โดยทั่วไปใช้ในงานการตรวจจับการเคลื่อนไหว การ
ตรวจจับวัตถุ และการตรวจสอบขนาดรูปร่างของวัตถุ ตัวรับรู้ชนิดนี้ท างานโดยอาศัยหลั กการส่งและ
รับแสง มีส่วนประกอบส าคัญ 2 ส่วนคือ ตัวส่งแสง (Emitter) และตัวรับแสง (Receiver) ลักษณะการ
ตรวจจับเกิดจากการที่ล าแสงจากตัวส่งแสงส่งไปสะท้อนกับวัตถุหรือถูกขวางกั้นด้วยวัตถุ  ส่งผลให้
ตัวรับแสงรู้สภาวะที่เกิดขึ้นและเปลี่ยนแปลงสภาวะของสัญญาณทางด้านเอาต์พุตเพ่ือน าไปใช้งาน
ต่อไป อุปกรณ์ที่เป็นตัวรับแสงส่วนใหญ่นิยมใช้โฟโต้ไดโอด (Photo Diode) หรือโฟโต้ทรานซิสเตอร์ 
(Photo Transistor) ส่วนตัวส่งแสงนั้นโดยทั่วไปใช้แอลอีดี (LED: Light Emitting Diode) เนื่องจาก
การต่อใช้งานร่วมกับวงจรอิเล็กทรอนิกส์ท าได้ง่าย สะดวกในการบ ารุงรักษา ใช้กระแสไฟฟ้าต่ า และ
ไม่ได้รับผลกระทบจากสภาวะรอบข้างไม่ว่าจะเป็นสนามแม่เหล็ก ความถี่ ความร้อน ความชื้น หรือ
การสั่นสะเทือน โดยประเภทของแอลอีดีแบ่งตามความยาวคลื่นของแสงได้ดังนี้ 
 1) แอลอีดีแบบแสงอินฟราเรด มีความยาวคลื่นอยู่ในช่วง 910-950 นาโนเมตร ไม่สามารถ
มองเห็นได้ด้วยตาเปล่า ให้ความเข้มของแสงสูงและระยะส่งไกล แต่ไม่สามารถแยกแยะความแตกต่าง
ของสีได ้
 2) แอลอีดีแบบแสงสีแดง มีความยาวคลื่นประมาณ 650 นาโนเมตร มองเห็นได้ด้วยตาเปล่า 
ความเข้มของแสงอยู่ในระดับปานกลาง สามารถตรวจจับพ้ืนผิวที่มีสีด า สีน้ าเงิน และสีเขียวบนพ้ืนสี
ขาวได้ด ี
 3) แอลอีดีแบบแสงสีเขียว มีความยาวคลื่นประมาณ 560 นาโนเมตร ให้ความเข้มของแสงต่ า 
มีระยะการตรวจจับที่ไม่ไกล สามารถตรวจจับพ้ืนที่สีแดงบนพื้นสีขาวได้ดี 

เนื่องจากตัวรับรู้ชนิดใช้แสงมีหลายประเภทและแต่ละประเภทมีความเหมาะสมกับงานที่
แตกต่างกัน ในการเลือกใช้นอกจากการพิจารณาถึงลักษณะงานแล้ว ยังต้องพิจารณาถึงองค์ประกอบ
อ่ืนๆ ด้วย เช่น ลักษณะของวัตถุ ได้แก่ ขนาด รูปร่าง สี ลักษณะพ้ืนผิว ต าแหน่งที่ติดตั้งหรือตรวจจับ
วัตถุ ความเร็วในการเคลื่อนที่ของวัตถุผ่านตัวรับรู้ ระยะห่างระหว่างตัวรับรู้ที่อยู่บริเวณใกล้เคียง และ
สภาพแวดล้อมในบริเวณใช้งาน 
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บทท่ี 3 

วิธีด าเนินโครงงาน 
 

 ในบทนี้จะรวบรวมข้ันตอนการท างาน โครงสร้างของรถหยอดเมล็ดข้าวโพดอัตโนมัติและการ
ออกแบบวงจรควบคุมโดยใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์ ซึ่งในแต่ละองค์ประกอบนั้นจะมีการท างานที่
สัมพันธ์กันของขั้นตอนการท างานโครงสร้างรถหยอดเมล็ดข้าวโพดอัตโนมัติ ทั้งระบบการขับเคลื่อน
ของรถ ระบบขุดหลุม ระบบหยอดเมล็ด และระบบการกลบดิน 
 หลังจากศึกษาหลักการและทฤษฎีที่เกี่ยวข้องของโครงงานในบทที่ผ่านมา สามารถน า
หลักการดังกล่าวมาประยุกต์ โดยสร้างแบบจ าลองของรถหยอดเมล็ดข้าวโพดเพ่ือใช้ในการปลูก
ข้าวโพด ซึ่งจะควบคุมกระบวนการท างานทั้งหมดโดยใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์ โดยมีขั้นตอนและการ
ด าเนินงานดังต่อไปนี้ 
 
3.1 ขั้นตอนการท างานของรถหยอดเมล็ดข้าวโพดอัตโนมัต ิ
     3.1.1 การท างานของตัวรถหยอดเมล็ดข้าวโพด 
     การท างานของตัวรถหยอดเมล็ดข้าวโพดจะเริ่มท างานเมื่อกดเปิดสวิตช์ จากนั้นกดปุ่ม
เลือกระยะทางที่ต้องการจะท าการปลูกข้าวโพด โดยสามารถกดปุ่มเลือกระยะทางได้ 2 ระดับ คือ 25 
เซนติเมตร หรือ 50 เซนติเมตร ซึ่งระยะทางทั้ง 2 ระดับนี้มีกระบวนการท างานที่เหมือนกันคือล้อทั้ง 
4 ล้อ ที่ติดอยู่กับตัวรถจะเริ่มหมุนพร้อมกัน จากนั้นรถจะวิ่งไปข้างหน้า 25/50 เซนติเมตร แล้วหยุด
เพ่ือท ากระบวนการปลูกข้าวโพด เมื่อท ากระบวนการปลูกเสร็จสิ้นรถจะวิ่งไปด้านหน้าแล้วท า
กระบวนการเดิมซ้ าจนกระทั่งระยะทางที่รถวิ่งไปมีระยะครบ 250 เซนติเมตร รถก็จะหยุดวิ่ง 
 

     3.1.2 การท างานของที่ตักและกลบดิน 
     การท างานของที่ตักดินจะเริ่มท างานเมื่อตัวรถเคลื่อนที่มาหยุดอยู่ในต าแหน่งที่ก าหนดไว้ 
โดยที่ตักดินจะเชื่อมต่อกับมอเตอร์โดยใช้สายพาน เมื่อมอเตอร์หมุนตามเข็มนาฬิกา 180 องศา ที่ตักก็
จะตักดินขึ้นมา จากนั้นเมื่อหยอดเมล็ดข้าวโพดเสร็จเรียบร้อยแล้วมอเตอร์จะหมุนทวนเข็มนาฬิกา 
180 องศา แล้วที่ตักดินก็จะปล่อยดินลงมาเพ่ือท าการกลบหลุมที่หยอดเมล็ดข้าวโพดไว้ 
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     3.1.3 การท างานของที่หยอดเมล็ดข้าวโพด 
     การท างานของที่หยอดเมล็ดข้าวโพดจะเริ่มท างานเมื่อกระบวนการขุดหลุมเสร็จสิ้น โดย
ใบพัดที่ติดอยู่กับมอเตอร์จะเริ่มหมุนแล้วตักเมล็ดขึ้นมาครั้งละ 1 เมล็ด เมื่อใบพัดเคลื่อนที่มาถึงรูที่
เจาะไว้ส าหรับหยอดเมล็ด เมล็ดข้าวโพดจะตกลงไปในรูผ่านไปยังท่อเพ่ือหยอดเมล็ดลงในหลุม โดยจะ
มีตัวรับรู้ตรวจนับเมล็ดที่ไหลผ่านท่อว่าครบ 2 เมล็ดหรือไม่ ถ้าครบแล้วใบพัดจะหยุดหมุน 
 

3.2 โครงสร้างของรถหยอดเมล็ดข้าวโพด 

     3.2.1 โครงสร้างของตัวรถหยอดเมล็ดข้าวโพด 
     โครงสร้างของตัวรถหยอดเมล็ดข้าวโพดจะท าจากอะคริลิคโดยใช้อะคริลิคมาประกอบ
ชิ้นส่วนและยึดติดเข้าด้วยกัน แบ่งออกเป็น 4 ส่วน โดยส่วนที่ 1 คือด้านหน้าชั้นบนใช้ติดตั้งที่ตักและ
กลบดิน และใช้วางแบตเตอรี่ ส่วนที่ 2 คือด้านหลังชั้นบนของตัวรถจะติดตั้งที่หยอดเมล็ดข้าวโพด 
ส่วนที่ 3 คือด้านล่างจะใช้วางแผงวงจรควบคุม และส่วนที่ 4 คือด้านหลังชั้นล่างจะใช้แผ่นอะคริลิคท า
ใบพัดส าหรับเกลี่ยดินที่ใช้กลบหลุมให้เรียบขึ้น โดยชิ้นส่วนต่างๆ ติดตั้งดังแสดงในรูปที่ 3.2 
 
 

 
รูปที่ 3.1 โครงสร้างของตัวรถหยอดเมล็ดข้าวโพด 

 
     1) ติดตั้งที่ตักและกลบดิน และวางแบตเตอรี่ 
       2) ติดตั้งที่หยอดเมล็ดข้าวโพด 
       3) ชั้นแผงวงจรควบคุม 
      4) แผ่นอะคริลิคส าหรับเกลี่ยดิน 
 

2 1 

3 

4 
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     3.2.2 โครงสร้างของที่ตักและกลบดิน 
     โครงสร้างของที่ตักและกลบดินเป็นโครงสร้างที่ต้องมีความแข็งแรงสามารถรองรับน้ าหนัก
ของดินที่ขุดขึ้นมาได้ โดยวัสดุที่ใช้จะท าจากไม้และอะลูมิเนียมมาประกอบเข้าด้วยกันดังแสดงในรูปที่ 
3.3 
 

 
รูปที่ 3.2 โครงสร้างของที่ตักและกลบดิน 

 

     3.2.3 โครงสร้างของที่หยอดเมล็ดข้าวโพด 
     โครงสร้างของที่หยอดเมล็ดข้าวโพดเป็นโครงสร้างที่มีลักษณะเป็นวงกลมท าจากพลาสติก
และแผ่นอะคริลิคประกอบเข้าด้วยกัน โดยที่ภายในจะมีการเจาะรูส าหรับหยอดมล็ดข้าวโพดและมี
การติดตั้งใบพัดอะลูมิเนียมที่ใช้ส าหรับตักเมล็ดข้าวโพดดังแสดงในรูปที่ 3.4 
 

 
 

รูปที่ 3.3 โครงสร้างของที่หยอดเมล็ดข้าวโพด 
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     3.2.4 โครงสร้างของรถหยอดเมล็ดข้าวโพดเมื่อสร้างเสร็จ 
     ท าการสร้างรถหยอดเมล็ดข้าวโพดโดยน าชิ้นส่วนต่างๆ มาประกอบเและยึดติดเข้าด้วยกัน
จากนั้นในส่วนของชั้นล่างได้ท าการติดตั้งแผงวงจรควบคุม และวางแบตเตอรี่ไว้ที่ด้านบนของตัวรถดัง
แสดงในรูปที่ 3.5 ซ่ึงมีภาพรวมการท างานของอุปกรณ์ต่างๆ ที่ใช้ในรถหยอดเมล็ดข้าวโพดอัตโนมัติดัง
แสดงในรูปที่ 3.6 

 

 
 

รูปที่ 3.4 โครงสร้างของรถหยอดเมล็ดข้าวโพดอัตโนมัติ 

 

 

รูปที่ 3.5 ภาพรวมการท างานของอุปกรณ์ต่างๆ ที่ใช้ในรถหยอดเมล็ดข้าวโพดอัตโนมัติ 
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    ขั้นตอนการท างานในส่วนของตัวรถ ที่หยอดเมล็ดข้าวโพด ที่ตักและกลบดิน สามารถอธิบายตาม
แผนภาพดังแสดงในรูปที่ 3.1 
 

เริ่มต้นการท างาน

มอเตอร์ท้ัง 4 ล้อ
ของรถท างาน

(รถว่ิง)

เมื่อครบ 25/50 เซนติเมตร มอเตอร์ทั้ง 4 ล้อ 
ของรถไม่ท างาน (รถหยุด)

มอเตอร์ของใบพัดตักเมล็ดท างาน

ตัวรับรู้ตรวจนับเมล็ด
ท างาน

มอเตอร์ของใบพัดตักเมล็ดหยุดท างาน

มอเตอร์ของท่ีตักและกลบดิน
หมุนทวนเข็มนาฬิกา 180 องศา (กลบดิน)

จบการท างาน

มอเตอร์ท้ัง 4 ล้อ
ของรถไม่ท างาน

(รถหยุด)

 ยังไม่ครบ 250 เซนติเมตร

      ครบ 250 เซนติเมตร

 ยังไม่ครบ 2 เมล็ด

มอเตอร์ของท่ีตักและกลบดิน
หมุนตามเข็มนาฬิกา 180 องศา (ตักดิน)

 ครบ 2 เมล็ด

กดปุ่มเลือกระยะทาง                  
ท่ีต้องการ

25 เซนติเมตร 50 เซนติเมตร

 
รูปที่ 3.6 แผนภาพแสดงขั้นตอนการท างานของรถหยอดเมล็ดข้าวโพดอัตโนมัติ 
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3.3 อุปกรณ์เพิ่มเติม 

     3.3.1 โมดูลตรวจจับเส้นและสิ่งกีดขวางแบบอินฟราเรด 
     เป็นตัวรับรู้ส าหรับตรวจจับเส้น ขาว/ด า หรือสิ่งกีดขวาง มีระยะตรวจจับ 2-8 เซนติเมตร 
ใช้ไฟเลี้ยง 3-5 โวลต์ ตัวรับรู้จะท าการปล่อยรังสีอินฟราเรดออกมา เมื่อมีสิ่งกีดขวางจะเกิดการ
สะท้อนกลับของรังสีอินฟราเรดจากนั้นตัวรับรู้จะแสดงไฟสถานะสีเขียวและเอาต์พุตจะให้ค่าเป็น 1 
ท าให้สามารถรับรู้ได้ว่ามีสิ่งกีดขวางอยู่ แต่เมื่อไม่มีสิ่งกีดขวางไฟแสดงสถานะสีเขียวจะดับลงและ
เอาต์พุตจะให้ค่าเป็น 0  
     ในส่วนของตัวรับรู้ตรวจจับเส้นและสิ่งกีดขวางแบบอินฟราเรดนั้นผู้จัดท าได้น ามาใช้ใน
การนับจ านวนเมล็ดข้าวโพดที่ไหลลงไปในหลุม เพ่ือให้แต่ละหลุมมีจ านวนเมล็ดข้าวโพด 2 เมล็ด 
     โมดูลของตัวรับรู้ตรวจจับเส้นและสิ่งกีดขวางแบบอินฟราเรดมีคุณสมบัติดังนี้ 
     1) ไฟเลี้ยงแรงดัน 3.3-5 โวลต์ (สามารถเชื่อมต่อโดยตรงกับไมโครคอนโทรลเลอร์ 5 โวลต์ 
และไมโครคอนโทรเลอร์ 3.3 โวลต์) 
     2) กราวด์ 
     3) เอาต์พุต 
 

 
 
 
 
 
 

รูปที่ 3.7 โมดูลตรวจจับเส้นและสิ่งกีดขวางแบบอินฟราเรด 

ที่มา : https://www.arduinoall.com 
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3.4 ส่วนควบคุมการท างานของรถหยอดเมล็ดข้าวโพด 

     3.4.1 แผงวงจรไมโครคอนโทรลเลอร์ 
     ไมโครคอนโทรลเลอร์ในโครงงานนี้เลือกใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์ตระกูล AVR ซึ่ง
ไมโครคอนโทรลเลอร์ตระกูล AVR ที่น ามาใช้คือไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino Uno R3 เนื่องจาก
เป็นไมโครคอนโทรลเลอร์ที่น ามาประยุกต์ในการใช้งานได้อย่างสะดวก เหมาะส าหรับการเรียนรู้ และ
มีชีลด์ให้เลือกใช้เพียงพอต่อการใช้งาน โดยตัวแผงวงจรมีชุดค าสั่งที่ใช้ควบคุมพอร์ตดิจิทัล อินพุต/
เอาต์พุต และพอร์ตแอนะล็อกอินพุต ซึ่งแผงวงจรไมโครคอนโทรลเลอร์นี้สามารถสื่อสารกับ
คอมพิวเตอร์ได้โดยทางพอร์ตอนุกรมผ่าน USB โดยเขียนโปรแกรมบนซอฟท์แวร์ Arduino IDE และ
อัพโหลดโปรแกรมเข้าไมโครคอนโทรลเลอร์รวมถึงจ่ายไฟให้กับบอร์ดผ่านพอร์ต USB ตัวแผงวงจร
ออกแบบจากไมโครคอมพิวเตอร์ชิปเดี่ยว และมีโปรแกรมพัฒนาส าหรับเขียนโปรแกรมให้บอร์ดอาดุย
โน่สามารถรับสัญญาณจากสวิตช์หรือตัวรับรู้และควบคุมหลอดไฟมอเตอร์หรืออุปกรณ์อ่ืนๆ ได้ โดยมี
คุณสมบัติดังนี้ 

     1) ใช้ชิปไอซีไมโครคอนโทรเลอร์เบอร ์ATmega328 

     2) แรงดันไฟฟ้าที่ใช้งาน 5 โวลต์ 

     3) รองรับการจ่ายแรงดันไฟฟ้า 7–12 โวลต์ 

     4) พอร์ตดิจิทัล อินพุต/เอาต์พุต 14 พอร์ต (มีพอร์ต PWM เอาต์พุต 6 พอร์ต) 

     5) พอร์ตแอนะล็อกอินพุต 6 พอร์ต 

     6) กระแสไฟฟ้าที่จ่ายได้ในแต่ละพอร์ต 40 มิลลิแอมป์ 

     7) กระแสไฟฟ้าที่จ่ายได้ในพอร์ต 3.3 โวลต์ 50 มิลลิแอมป์ 

     8) พ้ืนที่โปรแกรมภายใน 32 กิโลไบต์ (พ้ืนที่โปรแกรม 500 ไบต์ ใช้โดย Boot Loader) 

     9) พ้ืนที่แรม 2 กิโลไบต์ 

     10) พ้ืนที่หน่วยความจ าถาวร (EEPROM) 1 กิโลไบต์ 

     11) ความถี่คริสตัล 16 เมกะเฮิรตซ์ 
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รูปที่ 3.8 แผงวงจรไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino Uno R3 

ที่มา : http://www.io-shop.com 
 

     3.4.2 แผงวงจรขับมอเตอร์ 
     วงจรขับมอเตอร์ใช้ไอซีเบอร์ L298N เป็นชุดขับมอเตอร์ชนิดเอชบริดจ์ สามารถเลือกใช้
ส าหรับขับมอเตอร์กระแสตรง หรือสเตปมอเตอร์ ซึ่งควบคุมได้ทั้งทิศทางและความเร็วของมอเตอร์  
โดยสามารถขับมอเตอร์กระแสตรงได้ 2 ตัวพร้อมกัน วงจรเอชบริดจ์ของไอซีเบอร์ L298N จะขับ
กระแสเข้ามอเตอร์ตามขั้วที่ก าหนดด้วยลอจิกเพ่ือควบคุมทิศทาง ส่วนความเร็วของมอเตอร์นั้นจะถูก
ควบคุมด้วยสัญญาณ PWM ซึ่งต้องมีการปรับความถี่ให้เหมาะสมกับมอเตอร์ที่จะใช้งานด้วย วงจรขับ
มอเตอร์รองรับแรงดันได้กว้าง 5-35 โวลต์ และมีกระแสขับมอเตอร์สูงสุด 2 แอมป์ โดยแผงวงจรขับ
มอเตอร์แสดงดังในรูปที่ 3.8 

 

 

รูปที่ 3.9 แผงวงจรขับมอเตอร์ 

ที่มา : http://naringroup.blogspot.com/2016/03/robot-l298n-dual-h-bridge-motor.html 
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     1) การท างานของแต่ละขา 
         1.1) Out 1 ช่องต่อขั้วไฟของมอเตอร์ A 
         1.2) Out 2 ช่องต่อขั้วไฟของมอเตอร์ A 
         1.3) Out 3 ช่องต่อขั้วไฟของมอเตอร์ B 
         1.4) Out 4 ช่องต่อขั้วไฟของมอเตอร์ B 
         1.5) 12 V ช่องจ่ายไฟเลี้ยงมอเตอร์ 12 โวลต์ (ต่อได้ตั้งแต่ 5 โวลต์ ถึง 35 โวลต์) 
         1.6) GND ช่องต่อไฟลบ (กราวด์) 
         1.7) 5 V ช่องจ่ายไฟเลี้ยงมอเตอร์ 5 โวลต์ (หากมีการต่อไฟเลี้ยงที่ช่อง 12 V แล้ว  
ช่องนี้จะท าหน้าที่จ่ายไฟออกเป็น 5 โวลต์ ) 
         1.8) ENA ช่องต่อสัญญาณ PWM ส าหรับมอเตอร์ A 
         1.9) IN1 ช่องต่อสัญญาณลอจิกเพ่ือควบคุมทิศทางของมอเตอร์ A 
         1.10) IN2 ช่องต่อสัญญาณลอจิกเพ่ือควบคุมทิศทางของมอเตอร์ A 
         1.11) IN3 ช่องต่อสัญญาณลอจิกเพ่ือควบคุมทิศทางของมอเตอร์ B 
         1.12) IN4 ช่องต่อสัญญาณลอจิกเพ่ือควบคุมทิศทางของมอเตอร์ B 
         1.13) ENB ช่องต่อสัญญาณ PWM ส าหรับมอเตอร์ B 
     2) การต่อใช้งานเข้ากับบอร์ด Arduino Uno R3 
         ในการต่อกับบอร์ดอาดุยโน่นั้น ขา IN1, IN2, IN3 และ IN4 สามารถต่อกับพอร์ตดิจิทัล 
ใดๆ ก็ได้ เนื่องจาก 4 ขานี้ จะใช้ในการควบคุมสัญญาณลอจิกบอกทิศทางให้กับมอเตอร์ ส่วน ENA 
และ ENB นั้นจ าเป็นที่จะต้องต่อกับพอร์ตดิจิทัลที่รองรับ PWM เนื่องจากจะต้องใช้สัญญาณ PWM 
ในการการควบคุมความเร็วของมอเตอร์ ซึ่งในการสั่งงาน L298N ให้ควบคุมมอเตอร์นั้นมีหลักการ
พ้ืนฐานดังนี้  
         2.1) ENA ใช้ส าหรับควบคุมความเร็วมอเตอร์ A ใช้ค าสั่ง analogWrite (พอร์ตที่ต่อขา 
ENA, ความเร็วมอเตอร์ 0-255)      
         2.2) IN1,IN2 ใช้ควบคุมทิศทางของมอเตอร์ A ใช้ค าสั่ง digitalWrite (พอร์ตที่ต่อขา 
IN1, IN2, สถานะ HIGH, LOW)      
         2.3) ENB ใช้ส าหรับควบคุมความเร็วมอเตอร์ B ใช้ค าสั่ง analogWrite (พอร์ตที่ต่อขา 
ENB, ความเร็วมอเตอร์ 0-255)           
         2.4) IN3,IN4 ใช้ควบคุมทิศทางของมอเตอร์ B ใช้ค าสั่ง digitalWrite (พอร์ตที่ต่อขา 
IN3, IN4, สถานะ HIGH, LOW) 
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บทท่ี 4 

ผลการทดลอง 
 

 ในบทนี้เป็นการทดลองการท างานของรถหยอดเมล็ดข้าวโพดอัตโนมัติโดยแบ่งการทดลอง
ออกเป็น 4 ส่วนการทดลองดังนี้ 
 1) การทดลองนับจ านวนเมล็ดข้าวโพดที่ใช้หยอดในแต่ละหลุม 
 2) การทดลองตักและกลบดิน 
 3) การทดลองการเคลื่อนที่ของรถหยอดเมล็ดข้าวโพดอัตโนมัติตามระยะทางท่ีก าหนด 
 4) การทดลองจับเวลาที่ใช้ในการปลูกข้าวโพด 

4.1 การทดลองนบัจ านวนเมล็ดข้าวโพดที่ใช้หยอดในแต่ละหลุม 

     การทดลองนับจ านวนเมล็ดข้าวโพดจะท าการทดลองเพ่ือทดสอบความแม่นย าของเมล็ดข้าวโพด
ที่ใช้หยอดในแต่ละหลุมว่ามีจ านวนตรงตามค่าท่ีตั้งไว้หรือไม่  
     ท าการทดลองเมื่อมอเตอร์ของใบพัดที่ใช้ตักเมล็ดเริ่มหมุนเพ่ือท าการตักเมล็ดข้าวโพดลงไปใน
ท่อรอบละ 1 เมล็ด โดยมอเตอร์ของใบพัดที่ใช้ตักเมล็ดนี้จะท าการหมุนทั้งหมด 2 รอบ ท าให้มีเมล็ด
ข้าวโพดไหลลงไปในท่อจ านวน 2 เมล็ด ซึ่งแต่ละเมล็ดจะไหลผ่านตัวรับรู้ที่ได้มีการตั้งค่าให้นับเมล็ด
ข้าวโพดจ านวน 2 เมล็ดต่อ 1 หลุม ดังนั้นเมื่อมีเมล็ดข้าวโพดไหลผ่านตัวรับรู้ครบ 2 เมล็ด มอเตอร์
ของใบพัดที่ใช้ตักเมล็ดข้าวโพดจะหยุดหมุน ในแต่ละหลุมจึงมีเมล็ดข้าวโพดอยู่ 2 เมล็ด และท าการ
ทดลองทั้งหมด 50 ครั้ง ไดผ้ลการทดลองแสดงดังตารางที่ 4.1 
 

ตารางท่ี 4.1 แสดงผลการทดสอบการหยอดเมล็ดข้าวโพด 

ครั้งที่ จ านวน (เมล็ด) ครั้งที่ จ านวน (เมล็ด) 
1 2 10 2 
2 2 11 3 
3 2 12 2 
4 2 13 2 
5 2 14 2 
6 2 15 2 
7 2 16 2 
8 2 17 3 
9 3 18 2 
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ตารางท่ี 4.1 (ต่อ) แสดงผลการทดสอบการหยอดเมล็ดข้าวโพด 

ครั้งที่ จ านวน (เมล็ด) ครั้งที่ จ านวน (เมล็ด) 
19 2 35 2 
20 2 36 2 
21 2 37 2 
22 2 38 3 
23 2 39 3 
24 2 40 3 
25 2 41 3 
26 2 42 3 
27 2 43 2 
28 2 44 2 
29 3 45 2 
30 2 46 2 
31 2 47 2 
32 2 48 2 
33 2 49 2 
34 2 50 2 

ค่าความผิดพลาด (ร้อยละ) ไม่พบความผิดพลาด 
 

     จากการทดลองนับจ านวนเมล็ดข้าวโพดโดยท าการหยอดเมล็ดข้าวโพด 2 เมล็ดต่อหลุม ทั้งหมด 
50 ครั้ง พบว่าไม่เกิดความผิดพลาด แต่มีโอกาสที่จะมีเมล็ดข้าวโพด 3 เมล็ดต่อหลุม ซึ่งเกิดจากการที่
ใบพัดที่ใช้ตักเมล็ดข้าวโพดตักเมล็ดครั้งแรกได้ 1 เมล็ด แล้วตักเมล็ดครั้งที่ 2 ได้ 2 เมล็ด เนื่องจาก
เมล็ดข้าวโพดมีขนาดที่แตกต่างกัน หากใบพัดท าการตักเมล็ดข้าวโพดที่มีขนาดเล็กจะท าให้มีโอกาส
ตักเมล็ดข้าวโพดได้ 2 เมล็ดใน 1 ครั้ง โดยในกรณีที่มีเมล็ดข้าวโพด 3 เมล็ดต่อหลุมไม่ถือเป็นความ
ผิดพลาดเนื่องจากการปลูกข้าวโพดจะปลูกหลุมละ 2-3 เมล็ด เพ่ือป้องกันการไม่งอก แล้วหลังจากนั้น
หากมีการงอกมากกว่า 1 ต้นต่อหลุมจะท าการถอนออกให้เหลือหลุมละ 1 ต้น 
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4.2 การทดลองการตักและกลบดิน 

     การทดลองตักและกลบดินมีวัตถุประสงค์เพ่ือศึกษาการท างานของที่ตักและกลบดินว่าสามารถ
ตักดินได้หรือไม่ รวมทั้งดินที่ตักขึ้นมานั้นมีปริมาณเต็มที่ตักหรือไม่ และสามารถกลบดินได้ตรงหลุมที่
หยอดเมล็ดข้าวโพดหรือไม่ 
     ซึ่งจะท าการทดลองโดยน ารถหยอดเมล็ดข้าวโพดมาวางที่จุดเริ่มต้น เมื่อรถเคลื่อนที่ไปหยุดตาม
ระยะทางท่ีก าหนดคือทุกๆ 25 เซนติเมตร ส่วนของที่ตักและกลบดินเริ่มท างานโดยจะตักดินขึ้นมาเก็บ
ไว้ ดังแสดงในรูปที่ 4.1 จากนั้นเมื่อส่วนของการหยอดเมล็ดข้าวโพดท างานเสร็จสิ้นแล้วดินที่ตักเก็บไว้
จะถูกปล่อยลงสู่หลุม ดังแสดงในรูปที่ 4.2 และเมื่อรถเคลื่อนที่ผ่านไปด้านหน้าใบพัดที่ติดอยู่ด้านท้าย
ของตัวรถจะเกลี่ยดินที่ใช้กลบหลุมให้เรียบขึ้น โดยจะท าการทดลองทั้งหมด 15 ครั้ง ซึ่งดินที่ใช้ในการ
ทดลองนั้นจะจ าลองมาจากการน าดินผสมกับแป้งข้าวเจ้า เนื่องจากการใช้ดินเพียงอย่างเดียวนั้นมี
น้ าหนักทีม่ากเกินไปท าให้ที่ตักดินไม่สามารถตักดินข้ึนมาได้ หรือการใช้แป้งข้าวเจ้าเพียงอย่างเดียวนั้น
มีน้ าหนักเบาเกินไปท าให้แป้งที่ตักขึ้นมานั้นฟุ้งกระจายไม่สามารถเก็บแป้งที่ตักขึ้นมาไว้ได้ ดังนั้นจึง
ต้องใช้ดินและแป้งข้าวเจ้าผสมกัน ซึ่งได้ผลการทดลองแสดงดังตารางที่ 4.2 

 

 

รูปที่ 4.1 การตักดิน 

 

 

รูปที่ 4.2 การกลบดิน 
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ตารางท่ี 4.2 แสดงผลการทดสอบการตักและกลบดิน โดยตั้งค่าระยะห่างระหว่างหลุม 25 เซนติเมตร 

ครั้งที ่
ตักดิน กลบดิน 

ได้ ไม่ได้ ได้ ไม่ได้ 
1 ✓  ✓  
2 ✓  ✓  
3 ✓  ✓  
4 ✓  ✓  
5  ✓ ✓  
6 ✓  ✓  
7 ✓  ✓  
8 ✓  ✓  
9 ✓  ✓  
10  ✓  ✓ 
11 ✓  ✓  
12 ✓  ✓  
13 ✓  ✓  
14 ✓  ✓  
15 ✓  ✓  

 
     จากการทดลองตักและกลบดินอย่างละ 15 ครั้ง พบว่าสามารถตักดินได้และมีปริมาณเต็มที่ตัก
จ านวน 13 ครั้ง โดยความผิดพลาดที่เกิดข้ึนในขั้นตอนการตักดินเกิดข้ึนใน 2 ลักษณะคือ  
     1) ตักดินได้แต่ปริมาณไม่เต็มที่ตัก จ านวน 1 ครั้ง เนื่องจากระดับของดินที่อยู่ในรางไม่สม่ าเสมอ      
หากช่วงไหนของรางมีระดับดินที่ต่ า จะท าให้ที่ตักดินไม่สามารถตักดินได้ปริมาณเต็มที่ตัก  
     2) ตักดินไม่ขึ้น จ านวน 1 ครั้ง เนื่องจากดินมีการอัดแน่นมากเกินไป หากช่วงไหนของรางมี
ปริมาณดินที่มากและอัดแน่นก็จะมีโอกาสท าให้ไม่สามารถตักดินข้ึนมาได ้
     ในส่วนของการกลบดินพบว่าสามารถกลบดินได้และตรงหลุมจ านวน 14 ครั้ง และเกิดความ
ผิดพลาด 1 ครั้ง เนื่องจากไม่สามารถตักดินขึ้นมาได้จึงเป็นสาเหตุที่ท าให้ไม่สามารถกลบดินได้ 
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4.3 การทดลองการเคลื่อนที่ของรถหยอดเมล็ดข้าวโพดอัตโนมัตติามระยะทางที่ก าหนด 

     การทดลองการเคลื่อนที่ของรถหยอดเมล็ดข้าวโพดอัตโนมัติเมื่อตั้งค่าระยะห่างระหว่างหลุมที่ใช้
ในการหยอดให้เท่ากับ 25 เซนติเมตร , 30 เซนติเมตร และ 50 เซนติเมตร จะท าการทดลองเพ่ือ
ทดสอบว่ารถหยอดเมล็ดข้าวโพดอัตโนมัติสามารถเคลื่อนที่ตามระยะทางที่ก าหนดได้หรือไม่  
     ท าการทดลองโดยการวางรถหยอดเมล็ดข้าวโพดที่จุดเริ่มต้น จากนั้นกดสวิตช์ให้รถเริ่มท างาน 
โดยที่ขั้นตอนแรกจะตั้งค่าระยะทางไว้ที่ 25 เซนติเมตร ซึ่งระยะแรกจะวัดจากจุดที่รถเริ่มเคลื่อนที่           
ไปจนถึงระยะทางที่ก าหนดแล้วใช้ไม้บรรทัดวัดระยะทางที่ได้แล้วท าการบันทึกผลลงในตาราง  
จากนั้นระยะที่ 2 เป็นต้นไปถึงระยะที่ 5 จะเริ่มวัดจากระยะที่รถหยุดในแต่ละครั้งเป็นจุดเริ่มต้นใหม่
และบันทึกผลลงในตารางอีกครั้ง ในขั้นตอนถัดไปจะท าการทดลองซ้ าตั้งแต่ต้น แต่เปลี่ยนระยะทาง
เป็น 30 เซนติเมตร และ 50 เซนติเมตร ตามล าดับ โดยเส้นทางที่ใช้ในการทดลองมีลักษณะเป็นรางไม้ 
ดังแสดงในรูปที่ 4.3 และได้ผลการทดลองแสดงดังตารางที่ 4.3 
 

รูปที่ 4.3 รางที่ใช้ในการทดลอง 
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ตารางท่ี 4.3 แสดงผลการทดสอบระยะทางการเคลื่อนที่ของรถหยอดเมล็ดข้าวโพดอัตโนมัติ 

ครั้งที ่
ระยะทางท่ี

ก าหนด 
(เซนติเมตร) 

ระยะทางท่ีวัด
ได้ 

(เซนติเมตร) 

ระยะทาง
เฉลี่ย 

(เซนติเมตร) 

ค่าความ
ผิดพลาด 
(ร้อยละ) 

1 

25 

25 

23.8 4.80 
2 23 
3 25 
4 23 
5 23 
1 

30 

30 

29 3.33 
2 30 
3 29 
4 28 
5 28 
1 

50 

50 

48.8  2.40 
2 50 
3 45 
4 49 
5 50 

 
     จากการทดลองวัดระยะทางการเคลื่อนที่ของรถหยอดเมล็ดข้าวโพดอัตโนมัตทิี่ระยะ 25 เซนติเมตร, 
30 เซนติเมตร และ 50 เซนติเมตร พบว่าระยะทางท้ังสามมีความคลาดเคลื่อนเกิดขึ้น โดยมีสาเหตุเกิด
จากการที่ตัวรถเคลื่อนที่ไปชนกับขอบรางในบางช่วง ตัวรถจึงขูดกับแผ่นอะคริลิคที่ใช้ท าเป็นขอบของราง
ท าให้เกิดความฝืดระยะการเคลื่อนที่จึงลดลง แต่ในช่วงที่ตัวรถไม่ขูดกับแผ่นอะคริลิคระยะทางจะกลับมา
มีค่าตามที่ตั้งไว้ 
     เมื่อท าการเปรียบเทียบค่าความผิดพลาดของระยะทางทั้งสามแล้ว พบว่าการก าหนดระยะทางที่ 
50 เซนติเมตร สามารถเคลื่อนที่ได้ถูกต้องตามระยะทางที่ก าหนดมากกว่าการก าหนดระยะทางที่ 25 
เซนติเมตร และ 30 เซนติเมตร เนื่องจากในขณะที่รถเริ่มออกตัวมอเตอร์ของล้อทั้ง 4 จะใช้แรงขับเคลื่อน
มากเพ่ือเอาชนะความฝืด แต่เมื่อเคลื่อนที่ได้สักระยะหนึ่งรถจะเริ่มมีความเร็วมากขึ้นและมีระยะที่ไกลขึ้น 
ในกรณีที่ก าหนดระยะทาง 25 เซนติเมตร และ 30 เซนติ เมตร รถเคลื่อนที่ไปได้เพียงเล็กน้อยก็ครบ
ระยะทางท่ีก าหนด ซึ่งยังไม่สามารถท าความเร็วได้เต็มที่ จึงท าให้เกิดความผิดพลาดมากกว่ากรณีของ
การก าหนดระยะทางไว้ที่ 50 เซนติเมตร 
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4.4 การทดลองจับเวลาทีใ่ช้ในการปลูกข้าวโพด 

     การทดลองนี้จะจับเวลาการท างานของรถหยอดเมล็ดข้าวโพดอัตโนมัติที่ระยะทาง 250 
เซนติเมตร ว่าใช้เวลาในการปลูกเป็นระยะเวลาเท่าไรเพ่ือให้ผู้ใช้งานสามารถค านวณหาเวลาในการ
ปลูกข้าวโพดได้หากต้องการขยายพ้ืนที่ในการปลูกเพ่ิมมากขึ้น ซึ่งจะท าการทดลอง 2 กรณีคือ กรณี
กดปุ่มเลือกระยะทาง 25 เซนติเมตร และกรณีกดปุ่มเลือกระยะทาง 50 เซนติเมตร 
     เริ่มต้นการทดลองโดยการวางรถหยอดเมล็ดข้าวโพดไว้ที่จุดเริ่มต้นและเปิดสวิตช์ ท าการกดปุ่ม
เลือกระยะทาง 25 เซนติเมตร จากนั้นเมื่อรถหยอดเมล็ดข้าวโพดเริ่มเคลื่อนที่จะท าการจับเวลาในการ
ปลูกข้าวโพดจนกระทั่งรถหยอดเมล็ดข้าวโพดเคลื่อนที่ครบ 250 เซนติเมตร ในกรณีนี้จะปลูกข้าวโพด
ได้จ านวน 10 หลุม บันทึกค่าที่ได้ลงในตารางที่ 4.4 โดยท าการทดลองซ้ าจ านวน 5 รอบ เพ่ือหาค่า
เวลาเฉลี่ยในการท างาน 
 

ตารางท่ี 4.4 แสดงเวลาที่ใช้ในการปลูกข้าวโพดต่อรอบ เมื่อกดปุ่มเลือกระยะทาง 25 เซนติเมตร 

รอบท่ี  
เวลาที่ใช้ 
(นาที) 

เวลาเฉลี่ย 
(นาที) 

1 1.54 

1.58 
2 2.06 
3 1.53 
4 2.10 
5 1.48 

 
     เมื่อท าการทดลองในขั้นตอนแรกเสร็จสิ้นแล้วกดปุ่มเลือกระยะทาง 50 เซนติเมตร และท าการ
บันทึกเวลาที่ใช้ในการปลูกข้าวโพดจากจุดเริ่มต้นจนถึงจุดสิ้นสุดที่ระยะทาง 250 เซนติเมตร เหมือน
ในขั้นตอนแรกแล้วบันทึกค่าที่ได้ลงในตารางที่ 4.5 ซึ่งในกรณีนี้จะปลูกข้าวโพดได้จ านวน 5 หลุม และ
ท าการทดลองซ้ าจ านวน 5 รอบ เพื่อหาค่าเวลาเฉลี่ยในการท างาน  
 
 
 
 
 
 
 
 



29 
 

 
 

ตารางท่ี 4.5 แสดงเวลาที่ใช้ในการปลูกข้าวโพดต่อรอบ เมื่อกดปุ่มเลือกระยะทาง 50 เซนติเมตร 

รอบท่ี  
เวลาที่ใช้ 
(นาท)ี 

เวลาเฉลี่ย 
(นาที) 

1 1.13 

1.06 
2 0.56 
3 1.17 
4 1.12 
5 0.54 

 

     จากตารางบันทึกผลการทดลองที่ 4.4 และ 4.5 จะเห็นว่าที่ระยะทาง 250 เซนติเมตร เมื่อเรา
เลือกระยะห่างระหว่างหลุม 25 เซนติเมตร จะได้เวลาเฉลี่ยในการท างานมากกว่าในกรณีที่เราเลือก
ระยะห่างระหว่างหลุมที่ 50 เซนติเมตร เนื่องจากที่ระยะ 25 เซนติเมตร ต้องท าการปลูกข้าวโพดมาก
ถึง 10 ครั้ง แต่ที่ระยะ 50 เซนติเมตร จะท าการปลูกข้าวโพดเพียง 5 ครั้ง 
     สาเหตุที่ท าให้การปลูกข้าวโพดในแต่ละรอบของการทดลองใช้เวลาไม่เท่ากัน ทั้งในกรณีที่เลือก
ระยะห่างระหว่างหลุม 25 เซนติเมตร และกรณีที่เลือกระยะห่างระหว่างหลุม 50 เซนติเมตร เกิดจาก
การที่ใบพัดที่ใช้ตักเมล็ดข้าวโพดเพ่ือหยอดลงหลุมนั้น ไม่สามารถตักเมล็ดข้าวโพดได้ในการหมุนรอบ
แรกจึงต้องหมุนอีกรอบเพื่อตักเมล็ดให้ได้ ท าให้สูญเสียเวลาในช่วงนี้ไป 
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บทท่ี 5 

สรุปผลและข้อเสนอแนะ 

     ในบทนี้จะเป็นการสรุปผลที่ได้จากการทดลอง ชี้แจงปัญหาในการด าเนินงานและเสนอแนะ
แนวทางในการแก้ปัญหา รวมทั้งให้ข้อเสนอแนะในการน าโครงงานนี้ไปพัฒนาต่อไป 

 

5.1 สรุปผลการด าเนินงาน 

     โครงงานนี้ได้ท าการสร้างต้นแบบรถหยอดเมล็ดข้าวโพดที่สามารถปลูกข้าวโพดได้แบบอัตโนมัติ 
โดยแบ่งออกเป็น 3 ส่วน ดังนี้ 
     1) รถหยอดเมล็ดข้าวโพดสามารถวิ่งได้ 2 ระยะ คือ 25 เซนติเมตร และ 50 เซนติเมตร เพ่ือเป็น
การก าหนดระยะห่างระหว่างหลุมที่ใช้ในการปลูกข้าวโพดให้ห่างกันเท่ากับ 25 เซนติเมตร หรือ 50 
เซนติเมตร ขึ้นอยู่กับความต้องการของผู้ใช้งาน โดยในแต่ละระยะที่เลือกใช้งานรถจะวิ่งไปด้านหน้า
จนมีระยะทางโดยรวมเท่ากับ 250 เซนติเมตร จากการท างานยังพบความผิดพลาดอยู่เล็กน้อย
เนื่องจากความฝืดของรางท าให้ระยะการเคลื่อนที่ของรถหยอดเมล็ดข้าวโพดในบางช่วงลดลงส่งผลให้
ระยะห่างระหว่างหลุมของบางหลุมน้อยกว่าระยะที่ตั้งไว้ 
     2) สามารถหยอดเมล็ดข้าวโพดได้ 2 เมล็ดต่อหลุม แต่ในบางหลุมสามารถหยอดเมล็ดข้าวโพดได้ 
3 เมล็ด เกิดจากการที่ใบพัดที่ใช้ตักเมล็ดข้าวโพดตักเมล็ดครั้งแรกได้ 1 เมล็ด แล้วตักเมล็ดครั้งที่ 2 ได้ 
2 เมล็ด ท าให้ในหลุมนั้นมีเมล็ดข้าวโพด 3 เมล็ด เนื่องจากเมล็ดข้าวโพดมีขนาดที่แตกต่างกันหาก
ใบพัดท าการตักเมล็ดข้าวโพดที่มีขนาดเล็กจะท าให้มีโอกาสตักเมล็ดข้าวโพดได้ 2 เมล็ดใน 1 ครั้ง ซึ่ง
เหตุการณ์ในลักษณะนี้ไม่ถือเป็นความผิดพลาด ดังนั้นในส่วนของการหยอดเมล็ดข้าวโพดจึงสามารถ
ท างานได้อย่างถูกต้องทุกครั้ง 
     3) สามารถตักและกลบดินได้ โดยดินที่ใช้เป็นดินที่จ าลองจากการน าดินผสมกับแป้งข้าวเจ้า 
เนื่องจากการใช้ดินเพียงอย่างเดียวนั้นมีน้ าหนักที่มากเกินไปท าให้ไม่สามารถตักดินขึ้นมาได้ หรือการ
ใช้แป้งข้าวเจ้าเพียงอย่างเดียวนั้นมีน้ าหนักเบาเกินไปท าให้แป้งที่ตักขึ้นมานั้นฟุ้งกระจายไม่สามารถ
เก็บแป้งที่ตักขึ้นมาไว้ได้ ดังนั้นจึงต้องใช้ดินและแป้งข้าวเจ้าผสมกัน 
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5.2 ปัญหาและแนวทางการแก้ไข 

     1) ส่วนขอบของรางที่ท าจากอะคริลิคมีความฝืดท าให้ระยะการเคลื่อนที่ของรถเกิดความ
ผิดพลาด  
          แนวทางการแก้ไขในส่วนนี้คือใช้ตัวรับรู้ตรวจวัดระยะทางเพ่ือให้ได้ระยะทางที่แม่นย ามากขึ้น  
     2) ส่วนตักและกลบดินไม่สามารถใช้กับดินที่มีการอัดแน่นมากเกินไปได้ เนื่องจากวัสดุที่น ามาใช้
ท าเป็นที่ตักและกลบดินมีความแข็งแรงไม่มากพอ รวมทั้งมอเตอร์มีแรงบิดไม่เพียงพอ 
          แนวทางการแก้ไขปัญหาในส่วนนี้คือเปลี่ยนวัสดุให้มีความแข็งแรงมากขึ้น มีขนาดที่ใหญ่ขึ้น 
รวมทั้งใช้มอเตอร์ที่มีขนาดใหญ่และแรงบิดสูงขึ้นเพ่ือเพ่ิมความสามารถในการขุด 

 

5.3 การน าไปพัฒนาและประยุกต์การใช้งาน 

     1) ปรับปรุงโครงสร้างส่วนล้อของรถให้มีความแข็งแรงมากขึ้น และพัฒนาให้มีการเคลื่อนที่ได้ใน
ระยะทางที่ไกลขึ้น เพ่ือให้สามารถใช้งานได้ในสภาพพ้ืนผิวดินจริงที่มีความหลากหลาย เช่น พ้ืนผิว
ขรุขระ พ้ืนผิวต่างระดับ และพ้ืนผิวที่มีน้ าขัง เป็นต้น 
     2) เปลี่ยนวัสดุของส่วนตักให้มีความแข็งแรงมากขึ้น มีขนาดที่ใหญ่ขึ้น รวมทั้งใช้มอเตอร์ที่มี
ขนาดใหญ่และแรงบิดสูงขึ้นเพ่ือเพ่ิมความสามารถในการขุดดิน เนื่องจากในสภาพดินจริงมักจะมีก้อน
หิน ก้อนกรวด รวมทั้งรากไม้ผสมกันในเนื้อดิน ท าให้มีความยากล าบากในการขุด  
     3) เพ่ิมความสามารถของส่วนหยอดเมล็ดให้มีความหลากหลายของเมล็ดพันธุ์พืชที่ใช้ในการ
ปลูกมากข้ึน 

     4) สามารถน าไปประยุกต์ใช้งานในการหยอดเมล็ดพันธุ์พืชที่มีขนาดเมล็ดใกล้เคียงกับเมล็ด
ข้าวโพดได ้

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



32 
 

 
 

เอกสารอ้างอิง 
 

สุทัศน์ ศรีวัฒนพงศ์. (2520). สารานุกรมไทยส าหรับเยาวชนฯ เล่มท่ี 3 เรื่องท่ี ๒ ข้าวโพด. 
สืบค้นเมื่อ 6 ตุลาคม 2560, จาก http://saranukromthai.or.th/sub/book/book. 
php?book=3&chap= 2&page=chap2.htm. 
 

สถาบันวิจัยและพัฒนาแห่งมหาวิทยาลัยเกษตรศาสตร์. (2558). การปลูกข้าวโพด.  
สืบค้นเมื่อ 6 ตุลาคม 2560, จาก http://www3.rdi.ku.ac.th/?p=8646.  
 

ทีมงานสมาร์ทเลิร์นนิ่ง. (2552). เรียนรู้ไมโครคอนโทรลเลอร์ MCS-51 ด้วยภาษา C พร้อม 
โครงงาน. กรุงเทพฯ : ห้างหุ้นส่วนสามัญสมาร์ทเลิร์นนิ่ง. 
 

ประจิน พลังสันติกุล. (2549). การเขียนโปรแกรมควบคุมไมโครคอนโทรลเลอร์ AVR ด้วย 
ภาษา C กับ WinAVR (C Compiler). กรุงเทพฯ : บริษัท แอพซอฟต์เทค จ ากัด. 
 

ทันพงษ์ ภู่รักษ์. (2559). ความรู้เกี่ยวกับไมโครคอนโทรลเลอร์. สืบค้นเมื่อ 7 ตุลาคม 2560, 
จาก http://www.sbt.ac.th/new/sites/default/files/TNP_Unit_1.pdf.   
 

Hack Circuits (2555). วงจรควบคุมมอเตอร์ PWM กลับทิศการหมุนได้. สืบค้นเมื่อ 7 ตุลาคม  
2560, จาก http://hackcircuits.blogspot.com/2012/08/pwm.html. 

 
Narin Group. (2559). [Robot]การใช้ชุดขับมอเตอร์ L298N Dual H-Bridge Motor    

Controller. สืบค้นเมื่อ 3 มกราคม 2561, จาก http://naringroup.blogspot.com/ 
2016/03/robot-l298n-dual-h-bridge-motor.html.  

 
 
 
 
 
 
 
 
 

http://saranukromthai.or.th/sub/book/book.php?book=3&chap
http://www3.rdi.ku.ac.th/?p=8646
http://www.sbt.ac/
http://hackcircuits.blogspot.com/2012/08/pwm.html
http://naringroup.blogspot.com/2016/03/robot-l298n-dual-h-bridge-


33 
 

 
 

 
 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาคผนวก ก 

รหัสต้นฉบับของโปรแกรมควบคุมรถหยอดเมล็ดข้าวโพดอัตโนมตัิ 
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int speed_R1=5; //ก าหนดพอร์ตของความเร็วมอเตอร์ล้อรถคู่ซ้าย 

int speed_R2=10; //ก าหนดพอร์ตของความเร็วมอเตอร์ล้อรถคู่ขวา 

int RA = 6; //ก าหนดพอร์ตของมอเตอร์ล้อรถ 

int RB = 7; //ก าหนดพอร์ตของมอเตอร์ล้อรถ 

int RC = 8; //ก าหนดพอร์ตของมอเตอร์ล้อรถ 

int RD = 9; //ก าหนดพอร์ตของมอเตอร์ล้อรถ 

int speed_TAK=A0; //ก าหนดพอร์ตของความเร็วมอเตอร์ส่วนตักและกลบดิน 

int TAK_G =A1; //ก าหนดพอร์ตของมอเตอร์ส่วนตักดิน 

int TAK_B =A2; //ก าหนดพอร์ตของมอเตอร์ส่วนกลบดิน 

int MOON_G = A3; //ก าหนดพอร์ตของมอเตอร์ส่วนที่ใช้หยอดเมล็ด 

int MOON_B = A4 ; 

int speed_MOON=A5; //ก าหนดพอร์ตของความเร็วมอเตอร์ส่วนหยอดเมล็ดข้าวโพด 

int S25=11; //ก าหนดพอร์ตของปุ่มเลือกระยะทาง 25 เซนติเมตร 

int S50=12; //ก าหนดพอร์ตของปุ่มเลือกระยะทาง 50 เซนติเมตร 

int X; //ก าหนดตัวแปรของเซนเซอรที่ใช้นับจ านวนเมล็ดข้าวโพด 

int SW_0; //ก าหนดตัวแปรของสวิตช์ 

int Y; //ก าหนดตัวแปรการนับหลุมจ านวน 10 หลุม 

int Z; //ก าหนดตัวแปรการนับหลุมจ านวน 5 หลุม 

void setup() //ลูปส าหรับก าหนดอินพุตและเอาต์พุต 

  { 

    pinMode(RA,OUTPUT);   

    pinMode(RB,OUTPUT); 

    pinMode(RC,OUTPUT);   

    pinMode(RD,OUTPUT);   
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    pinMode(TAK_G,OUTPUT);   

    pinMode(TAK_B,OUTPUT); 

    pinMode(MOON_G,OUTPUT);   

    pinMode(MOON_B,OUTPUT); 

    pinMode(speed_R1,OUTPUT); 

    pinMode(speed_R2,OUTPUT); 

    pinMode(speed_TAK,OUTPUT);   

    pinMode(speed_MOON,OUTPUT);  

    pinMode(SW_0,INPUT);  

    pinMode(S25,INPUT);  

    pinMode(S50,INPUT);   

    Serial.begin(9600); 

  } 

void loop() 

{   

  A: //ลูปสวิตช์เริ่มต้นการท างาน 

      {  

          analogWrite(speed_R1, 0);          

          digitalWrite(RA, LOW);           

          digitalWrite(RB, LOW);             

          analogWrite(speed_R2, 0);          

          digitalWrite(RC, LOW);  

          digitalWrite(RD, LOW);             

          analogWrite(speed_TAK, 0);         
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          digitalWrite(TAK_G, LOW);      

          digitalWrite(TAK_B, LOW);          

          analogWrite(speed_MOON, 0);        

          digitalWrite(MOON_G, LOW);  

          digitalWrite(MOON_B, LOW); 

          Serial.println("Loop ONOFF"); 

          SW_0 = digitalRead(2); 

          Serial.println(SW_0); 

          Serial.println( ); 

          delay(1000); 

             if(SW_0==1) 

             { 

                goto S2550;  

             }  

             else 

                goto A;     

      } 

   S2550: //ลูปเลือกระยะทางระหว่าง 25 เซนติเมตร และ 50 เซนติเมตร 

    {   Y=0; Z=0; 

        Serial.println("2050"); 

        S25 = digitalRead(11); 

        Serial.println(S25); 

        S50 = digitalRead(12); 

        Serial.println(S50); 
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        SW_0 = digitalRead(2); 

        Serial.println(SW_0); 

        Serial.println( ); 

         if(S25==1) 

             { 

                goto Start25;                  

             }  

         if(S50==1) 

             { 

                goto Start50;                  

             }  

         if(SW_0==0) 

            goto A;     

         else 

                goto S2550;     

      } 

    Start25: //ลูปรถเคลื่อนที่ 25 เซนติเมตร 

    {    

        Serial.println("Start25"); 

        SW_0 = digitalRead(2); 

        Serial.println(SW_0); 

         if(SW_0==0) 

            goto A; 

        analogWrite(speed_R1, 200);       
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        digitalWrite(RA, 0);  

        digitalWrite(RB, 1); 

        analogWrite(speed_R2, 200);       

        digitalWrite(RC, 0);  

        digitalWrite(RD, 1); 

        delay(890);       

        if(SW_0==0) 

            goto A; 

        analogWrite(speed_R1, 0);       

        digitalWrite(RA, 0);  

        digitalWrite(RB, 0); 

        analogWrite(speed_R2, 0);       

        digitalWrite(RC, 0);  

        digitalWrite(RD, 0); 

        delay(1000); 

        goto Tak25; 

    } 

    Start50: //ลูปรถเคลื่อนที่ 50 เซนติเมตร 

    {    

        Serial.println("Start50"); 

        SW_0 = digitalRead(2); 

        Serial.println(SW_0); 

         if(SW_0==0) 

            goto A; 
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        analogWrite(speed_R1, 200);       

        digitalWrite(RA, 0);  

        digitalWrite(RB, 1); 

        analogWrite(speed_R2, 200);       

        digitalWrite(RC, 0);  

        digitalWrite(RD, 1); 

        delay(1650);         

        if(SW_0==0) 

            goto A; 

        analogWrite(speed_R1, 0);       

        digitalWrite(RA, 0);  

        digitalWrite(RB, 0); 

        analogWrite(speed_R2, 0);       

        digitalWrite(RC, 0);  

        digitalWrite(RD, 0); 

        delay(1000); 

        goto Tak50; 

    } 

    Tak25: //ลูปตักดินส าหรับระยะ 25 เซนติเมตร 

    {        

        SW_0 = digitalRead(2); 

        Serial.println(SW_0); 

        if(SW_0==0) 

            goto A; 



40 
 

 
 

        Serial.println("Tak25"); 

        analogWrite(speed_TAK, 255); 

        digitalWrite(TAK_G, 0);  

        digitalWrite(TAK_B, 1); 

        delay(500); 

        if(SW_0==0) 

            goto A; 

        analogWrite(speed_TAK, 0); 

        digitalWrite(TAK_G, 0);  

        digitalWrite(TAK_B, 0); 

            goto Check25; 

    }    

    Check25: //ลูปนับจ านวนเมล็ดข้าวโพดส าหรับระยะ 25 เซนติเมตร 

    {  

        SW_0 = digitalRead(2);       

        if(SW_0==0) 

            goto A; 

        analogWrite(speed_MOON, 255); 

        digitalWrite(MOON_G, 1);  

        digitalWrite(MOON_B, 0); 

        Serial.println("Check25"); 

        int sensorValue = digitalRead(3); 

        Serial.println(X); 

        Serial.println( ); 
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        delay (5); 

        if(sensorValue ==0)  

                {      

                       X++; 

                       if(X>=2) 

                        { 

                           if(SW_0==0) 

                        { 

                            goto A; 

                           } 

                           Serial.println("Check25"); 

                            Serial.println(X); 

                            Serial.println( ); 

                             analogWrite(speed_MOON, 0); 

                            digitalWrite(MOON_G, 0);  

                            digitalWrite(MOON_B, 0); 

                            goto OUT25; 

                        }         

                } 

        goto Check25; 

            } 

    delay(5); 

    OUT25: //ลูปกลบดินส าหรับระยะ 25 เซนติเมตร 

    {   
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      SW_0 = digitalRead(2); 

      Serial.println(SW_0); 

      if(SW_0==0) 

         goto A; 

      Serial.println("OUT25"); 

      X=0; 

      delay(1000); 

      analogWrite(speed_TAK, 255); 

      digitalWrite(TAK_G, 1);  

      digitalWrite(TAK_B, 0); 

      delay(300); 

      analogWrite(speed_TAK, 255); 

      digitalWrite(TAK_G, 0);  

      digitalWrite(TAK_B, 0); 

      delay(300); 

      Y=Y+1; 

      if(Y==10) 

      { 

        goto S2550; 

        } 

      goto Start25; 

    } 

     Tak50: //ลูปตักดินส าหรับระยะ 50 เซนติเมตร 

    {  
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        SW_0 = digitalRead(2); 

        Serial.println(SW_0); 

        if(SW_0==0) 

            goto A; 

        Serial.println("Tak50"); 

        analogWrite(speed_TAK, 255); 

        digitalWrite(TAK_G, 0);  

        digitalWrite(TAK_B, 1); 

        delay(500); 

        if(SW_0==0) 

            goto A; 

        analogWrite(speed_TAK, 0); 

        digitalWrite(TAK_G, 0);  

        digitalWrite(TAK_B, 0); 

            goto Check50; 

    } 

    Check50: //ลูปนับจ านวนเมล็ดข้าวโพดส าหรับระยะ 50 เซนติเมตร 

    {  

        SW_0 = digitalRead(2); 

        Serial.println(SW_0); 

        delay(800); 

        if(SW_0==0) 

            goto A; 

        analogWrite(speed_MOON, 255); 
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        digitalWrite(MOON_G, 1);  

        digitalWrite(MOON_B, 0); 

        Serial.println("Check50"); 

        int sensorValue = digitalRead(3); 

        Serial.println(sensorValue);    

        Serial.println(X); 

        Serial.println( ); 

        if(sensorValue ==0)  

                {      

                       X++; 

                       if(X>=2) 

                        { 

                           if(SW_0==0) 

                            goto A; 

                             analogWrite(speed_MOON, 0); 

                            digitalWrite(MOON_G, 0);  

                            digitalWrite(MOON_B, 0); 

                            goto OUT50; 

                        }         

                } 

        goto Check50; 

            } 

    OUT50: //ลูปกลบดินส าหรับระยะ 50 เซนติเมตร 

    {   
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      SW_0 = digitalRead(2); 

      Serial.println(SW_0); 

      if(SW_0==0) 

         goto A; 

      Serial.println("OUT50"); 

      X=0; 

      delay(1000); 

      analogWrite(speed_TAK, 255); 

      digitalWrite(TAK_G, 1);  

      digitalWrite(TAK_B, 0); 

      delay(300); 

      analogWrite(speed_TAK, 255); 

      digitalWrite(TAK_G, 0);  

      digitalWrite(TAK_B, 0); 

      delay(300); 

      Z=Z+1; 

      if(Z==5) 

      { 

        goto S2550; 

        } 

      goto Start50; 

    } 

} 
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