
บทที ่3 
วธิีการด าเนินงานวจิัย 

 
 การด าเนินงานวิจยัเร่ิมตน้จากศึกษาขอ้มูล การออกแบบโครงสร้างหุ่นยนตส์ าหรับตีกลอง
ชุดท่ีควบคุมดว้ยไมโครคอนโทรลเลอร์ โดยใช้โปรแกรมโซลิดเวิร์คในการออกแบบ เม่ือออกแบบ
เสร็จท าการสร้างหุ่นยนตส์ าหรับตีกลองชุดท่ีควบคุมดว้ยไมโครคอนโทรลเลอร์ ในการสร้างหุ่นยนตท์ า
การออกแบบแม่พิมพ์ลงบนไม้น ามาสร้างบนอุปกรณ์ ท่ีใช้จริง เม่ือสร้างเสร็จท าการเขียน
โปรแกรมควบคุมการท างานหุ่นยนตส์ าหรับตีกลองชุดท่ีควบคุมดว้ยไมโครคอนโทรลเลอร์ ท าการ
ทดลองและบนัทึกผลการทดลองแลว้น าผลการทดลองมาสรุปและท ารูปเล่มวิจยั การออกแบบการ
สร้างระบบโดยการค านึงถึงงบประมาณค่าใช้จ่าย และท่ีส าคญัระยะเวลาการท างานของการการ
ออกแบบโครงสร้างหุ่นยนตส์ าหรับตีกลองชุดท่ีควบคุมดว้ยไมโครคอนโทรลเลอร์ ดงัภาพท่ี 3.1 
 

             

ศึกษาขอ้มูลและวิจยัทีเ่กีย่วขอ้ง

ทดสอบการท  างานของหุน่ยนตตี์กลองชดุ
ดว้ยไมโครคอนโทรลเลอร์

ใช่

ไมใ่ช่

เร่ิมต้นโครงการ

ออกแบบโครงสร้างหุน่ยนต์ส าหรับตีกลองชุดทีค่วบคุมดว้ย
ไมโครคอนโทรลเลอร์

สรา้งหุน่ยนตส์ าหรบัตกีลองชุดทีค่วบคมุด้วย
ไมโครคอนโทรลเลอร์

เขียนโปรแกรมควบคุมหุน่ยนตตี์กลองชุดดว้ย
ไมโครคอนโทรลเลอร์

ทดลองและบนัทึกผลการทดลอง

สรุปผลการทดลองและท ารูปเล่มวจัิย

จบการท  างาน  
ภาพที ่15 แผนผงัการด าเนินงานการออกแบบและหุ่นยนตส์ าหรับตีกลองชุดท่ีควบคุม 

ดว้ยไมโครคอนโทรลเลอร์ 
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การจ าลองและออกแบบอุปกรณ์ 
การออกแบบการจ าลองการเคล่ือนไหว โดยการออกแบบในโปรแกรม Solidworks 2015 เพื่อ

ง่ายต่อการสร้างอุปกรณ์ในการประกอบ โดยมีแขนของหุ่นยนต์ทั้งหมด 4 แขนแต่ละแขนมีขนาด
เท่ากนัใช้อลูมิเนียมแผ่นมาประกบกนั โดยมีกระบอกลมนิวเมติกส์อยู่ระหว่างกลางเพื่อเป็นจุดหมุน 
ส่วนล าตวัมีขนาดกวา้ง 50 มิลลิเมตร ยาว 50 มิลลิเมตร สูง 1270 มิลลิเมตร มีตูค้วบคุมอยู่ด้านหลงั
ขนาดกวา้ง 304 มิลลิเมตร ยาว 457 มิลลิเมตร สูง 177 มิลลิเมตร ส่วนฐานออกแบบคลา้ยคนนัง่ มีความ
สูง 312 มิลลิเมตร มีเหล็กยดืออกเหมือนขา ยาว 964 มิลลิเมตร ดงัภาพท่ี 3.2 

 
ภาพที ่16 การออกแบบโครงสร้างของหุ่นยนต ์

 
 การออกแบบในส่วนของแขนหุ่นยนตโ์ดยใชอ้ลูมิเนียมแผน่ตดัข้ึนรูปจะมี 2 ส่วน คือ ส่วนท่ี 1 
แขนท่อนบนมีขนาดความกวา้ง 76.20 มิลลิเมตร ยาว 295 มิลลิเมตร หนา 2 มิลลิเมตร มี 2 แผ่นเพื่อ
น ามาประกบกนั ส่วนท่ี 2 คือ แขนท่อนล่างมีขนาดความกวา้ง 76.20 มิลลิเมตร ยาว 295 มิลลิเมตร หนา 
2 มิลลิเมตร มี 2 แผ่นเพื่อน ามาประกบกนั และมีจุดหมุน 2 จุด จุดท่ี 1 คือ จุดขอ้ต่อระหวา่งแขนท่อน
บนกบัแขนท่อนล่างเพื่อใช้หมุนในการตี จุดท่ี 2 คือ จุดยึดกบัไมก้ลองในจุดปลายของแขนท่อนล่าง 
โดยแขนหุ่นยนตท์ั้ง 4 แขน มีขนาดและรูปร่างเหมือนกนัทั้งหมด ดงัภาพท่ี 3.3 
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ภาพที ่17 แขนหุ่นยนต ์

 
การเช่ือมโยงการท างานของระบบ 
 การเช่ือมโยงของระบบโดยรับค าสั่งจากปุ่มมาท่ีบอร์ด ATmega 2560 ป้อนค าสั่งเอาตพ์ุตไป
ยงับอร์ด Arduino MP3 เพื่อท่ีควบคุมเพลงออกล าโพง โดยจะมีจอแสดงผล และส่งไปยงับอร์ด 
ATmega 128 เพื่อท าการเล่นเพลง และไปควบคุมบอร์ดทรานซิสเตอร์เพื่อท าการปิดหรือเปิดวาล์วลม
ไปท าการควบคุมหุ่นยนตตี์กลอง โดยจะมีถงัป้ัมลมส่งไปยงัเร็กกูเรเตอร์เพื่อควบคุมลมแรงดนัลม ดงั
ภาพท่ี 3.4 
 

AVR
ATmega2560

Microcontroller

AVR
ATmega128

Microcontroller

Transistor array 
Board

Pneumatic 
Valves

Drum Robot

จอแ ดง ล
LCD

ปุ มกดเลอืก  า ่ัง
Buttom

MP3 VS1053 
Arduino MP3 
Shield Board

ล าโพง
Speaker

Air Pressure 
Regulators

Air Compressor

 
ภาพที ่18 แผนผงัของวงจรการท างานของหุ่นยนตตี์กลองชุด 
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การท างานของหุ่นยนต์ส าหรับตีกลองชุดท่ีควบคุมด้วยไมโครคอนโทรลเลอร์ เร่ิมการ
ท างานก าหนดค่าเร่ิมตน้ รับค่าจากการกดปุ่ม ถา้มีการกดปุ่ม OK ให้ท าการส่งเพลงเร่ิมตน้ สถานะ
เร่ิมตน้จะอยูเ่พลงท่ี 1 ถา้มีการกดปุ่มให้ท าการตรวจสอบวา่มีการกดปุ่ม Reset ถา้มีการกดปุ่มให้ท า
การหยุดเพลงท่ีเล่น แลว้ไปรับค่าจากกดปุ่ม ถา้ไม่มีการกดปุ่มให้ไปตรวจสอบวา่มีการกดปุ่ม Next 
ถา้มีการกดปุ่มใหท้ าการเลือกเพลงถดัไป ถา้ไม่มีการกดปุ่มใหไ้ปตรวจสอบวา่มีการกดปุ่ม Back ถา้
มีการกดปุ่มให้เล่ือนเพลงก่อนหน้า แต่ถ้าไม่มีการกดปุ่มให้ไปก าหนดค่าเร่ิมต้น โดยจะมีเพลง
ทั้งหมดจ านวน 5 เพลง แต่ละเพลงจะมีจอแสดงรายช่ือตามเพลง  ดงัภาพท่ี 3.5 

 
เร่ิมการท างาน

ตรวจสอบ
เพลงท่ี 1

แสดงรายชื่อ
เพลงท่ี 1

ตรวจสอบ
เพลงท่ี 2

ตรวจสอบ
เพลงท่ี 3

ตรวจสอบ
เพลงท่ี 4

ตรวจสอบ
เพลงท่ี 5

แสดงรายชื่อ
เพลงท่ี 2

แสดงรายชื่อ
เพลงท่ี 3

แสดงรายชื่อ
เพลงท่ี 4

แสดงรายชื่อ
เพลงท่ี 5

ใช่

ใช่

ใช่

ใช่

ใช่

ไม่ใช่

ไม่ใช่

ไม่ใช่

ไม่ใช่

ตรวจสอบ
กดปุ่ ม  Next

ตรวจสอบ
กดปุ่ ม Turn Back

เพลงถดัไป

เพลงก่อนหน้า

รับค่าจากการกดปุ่ ม

ตรวจสอบ
กดปุ่ ม OK

ตรวจสอบ
กดปุ่ ม Reset

ส่งขอ้มูลหยุดเพลง

ส่งขอ้มูลเพลงที่ก าหนด
ใช่

ใช่

ไม่ใช่

ใช่

ใช่

ไม่ใช่

ไม่ใช่

ก าหนดค่าเร่ิมตน้

ไม่ใช่

ไม่ใช่

 
ภาพที ่19 แผนภาพแสดงกระบวนการท างานของหุ่นยนตตี์กลองชุด      
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การชดเชยเวลาท่ีคลาดเคล่ือนเร่ิมการท างานรับค่าท่ีก าหนด คือ เพลงท่ี 1 เพลงท่ี 2 เพลงท่ี 3 
เพลงท่ี 4 เพลงท่ี 5 และหยุดการท างาน ท าการตรวจสอบการรับค่า น ามาอ่านค่าเวลาของเพลงท่ี
รับมา โดยน าค่าเวลาของแต่ละเพลงมาก าหนดค่า Delay Time แลว้น ามาอ่านค่าการตี ค่าการตีมีอยู่ 
16 แบบ คือ 0000, 0001, 0010, 0011, 0100, 0101, 0110, 0111, 1000, 1001, 1010, 1011, 1100, 1101, 
1110 และ 1111 แต่ละแบบอยูท่ี่สถานะ คือ สถานะ 0 ไม่ท างาน สถานะ 1 ท างาน โดยมีอยู ่4 ตวั นบั
จากซ้ายไปขวา ตวัแรกเป็นแขนซ้ายล่างของหุ่นยนต์ ตวัสองเป็นแขนซ้ายบนของหุ่นยนต์ ตวัสาม
เป็นแขนขวาล่างของหุ่นยนต์ ตวัส่ีเป็นแขนขวาบนของหุ่นยนต ์โดยแขนหุ่นยนตท์ าการตีตามค่าท่ี
อ่าน แลว้จะไดค้่าเวลาจากเซ็นเซอร์สั่นสะเทือนให้มาตรวจสอบวา่ตรงกบัค่าเวลาท่ีก าหนด ถา้ตรง
เวลาท่ีก าหนด ให้ไปก าหนดค่า Delay Time แต่ถ้าไม่ตรงค่าท่ีก าหนดให้ตรวจสอบค่าเวลา ถา้ค่า
เวลามากกวา่ให้ท าการลดค่า Delay Time แลว้ไปก าหนดค่า Delay Time แต่ถา้ค่าเวลานอ้ยกวา่ให้ท า
การเพิ่มค่า Delay Time แลว้ก าหนดค่า Delay Time แลว้อ่านค่าขอ้มูลถดัไป ท าการตรวจสอบว่ามี
การหยุดการท างาน ถา้มีการหยุดการท างานให้ท าการหยุดเพลงระหวา่งเล่นแลว้ไปรับค่าท่ีก าหนด 
แต่ถา้ไม่มีการหยดุการท างานใหเ้ล่นเพลงจนจบแลว้ไปรับค่าท่ีก าหมดใหม่ ดงัภาพท่ี 3.6 

 
เร่ิม

รับค่าที่ก  าหนด

ก าหนดค่า Delay Time

อ่านค่าการตีจากเพลง

ตรวจสอบขอ้มูล
การตีแขนซ้ายล่าง

ตรวจสอบขอ้มูล
การตีแขนซ้ายบน

ตรวจสอบขอ้มูล
การตีแขนขวาล่าง

ตรวจสอบขอ้มูล
การตีแขนขวาบน

ตีแขนซ้ายล่าง

ตีแขนซ้ายบน

ตีแขนขวาล่าง

ตีแขนขวาบน

ไม่ใช่

ไม่ใช่

ไม่ใช่

ไม่ใช่

ใช่

ใช่

ใช่

ใช่

A B

อ่านค่าเวลาของเพลง

ตรวจสอบ
การรับค่าเพลง

ใช่

ไม่ใช่

C  
ภาพที ่20 แผนภาพแสดงวธีิการชดเชยเวลาท่ีคลาดเคล่ือน 
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A B

อ่านค่าเวลาจากเซ็นเซอร์ 
ส่ันสะเทือน

ตรวจสอบค่าเวลา
เท่ากบัค่าก าหนด

ตรวจสอบ ค่าเป้าหมาย
มากกว่า

ตรวจสอบ ค่าเป้าหมาย
น้อยกวา่

ลดค่า Delay Time

เพ่ิมค่า Delay Time
ใช่

ใช่

ใช่

ไม่ใช่

ไม่ใช่

ไม่ใช่

ตรวจสอบ 
การหยุดท างาน

หยุดเล่นเพลง
ใช่

ไม่ใช่

อ่านค่าขอ้มูลถัดไป

C

 
ภาพที ่20 แผนภาพแสดงวธีิการชดเชยเวลาท่ีคลาดเคล่ือน (ต่อ) 

 
วธีิการทดลอง 
 ในส่วนของวิธีการทดลอง หุ่นยนต์ส าหรับตีกลองชุดท่ีควบคุมดว้ยไมโครคอนโทรลเลอร์ ได้
แบ่งขั้นตอนการทดลองออกเป็น 2 ส่วนคือ การทดลองหาค่า Delay Time และการหาประสิทธิภาพความ
แม่นย  าการท างานควบคุมการตีกลองชุดอตัโนมติัควบคุมดว้ยไมโครคอนโทรลเลอร์ โดยมีวธีิดงัน้ี 
 ส่วนท่ี 1 เป็นการการทดลองหาค่า Delay Time โดยการยดึหลกัจากสมการจากการค านวณวา่เวลา
ท่ีได้จากการค านวณกับค่าทดลองจริงได้ค่า Delay Time ว่าตรงตามค านวณสมการโดยใช้เซ็นเซอร์
ตรวจจับความสั่นในการหาค่า Delay Time มีแรงดันลมท่ี 6 บาร์ และระยะปลายไม้กลองห่างจาก
หนา้สัมผสักลอง 150 มิลลิเมตร โดยมีแขนหุ่นยนต ์4 แขน คือ แขนหุ่นยนต ์ซา้ยล่าง ซา้ยบน ขวาล่าง และ
ขวาบน แลว้ท าการตี 10 คร้ังแลว้หาค่าเฉล่ียออกมาเพื่อน าไปใชใ้นส่วนของการปิดเปิดในการตีกลอง 
 ส่วนท่ี 2 เป็นการหาประสิทธิภาพความแม่นย  าการท างานควบคุมการตีกลองชุดอตัโนมติั
ควบคุมดว้ยไมโครคอนโทรลเลอร์ในแต่ละค่าเมโทรนอม  และจะใชค้่าเมโทรนอมท่ี 50 80 100 และ 130 
โดยจะน าค่าเวลาจงัหวะมาท าการตีเพื่อหาค่าท่ีคลาดเคล่ือนในการตี และน าค่าคลาดเคล่ืนน าไปตีชดเชย
และหาค่าความผดิพลาดออกมาเพื่อท่ีจะไดค้่าท่ีแม่นย  าในการตี โดยมี 4 แขนหุ่นยนตใ์นการใชตี้ คือ แขน
หุ่นยนต ์ซา้ยล่าง ซา้ยบน ขวาล่าง และขวาบน 


