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บทคดัย่อ 
 งานวจิยัน้ีมจีุดมุ่งหมายเพื่อสรา้งหุ่นยนต์โดยใชล้อ้และไดนํ้าเอาระบบอารเ์อฟไอดมีาประยุกต์ใชเ้พื่อระบุ
ตําแหน่งของหุ่นยนต์เมื่อไดเ้ดนิทางไปถงึในพืน้ทีเ่ป้าหมาย ในการตดิตัง้ระบบอารเ์อฟไอดกีม็คีวามสาํคญัไม่แพก้นั
กบัการสร้างหุ่นยนต์ เน่ืองจากว่าตําแหน่งที่ติดตัง้มีระยะห่างเกินไปหรอืใกล้เกินไปในการอ่านป้ายระบุ ขณะที่
หุน่ยนตก์าํลงัเคลื่อนทีก่จ็ะมผีลต่อความสามารถในการอ่านคา่ขอ้มลูของอารเ์อฟไอดไีด ้
 เพื่อใหบ้รรลุจุดมุง่หมายดงักลา่วจงึไดม้กีารออกแบบระยะหา่งการตดิตัง้ระบบอารเ์อฟไอดอีอกเป็น 4 ระยะ 
และทําการเขยีนโปรแกรมเพื่อควบคุมความเรว็ในการเคลื่อนทีข่องหุ่นยนตโ์ดยแบ่งออกเป็น 4 ช่วงความเรว็ดว้ยกนั 
ผลปรากฏวา่ประสทิธภิาพทีด่ทีีส่ดุของการอ่านป้ายระบุอารเ์อฟไอดใีนขณะหุ่นยนตท์ําการเคลื่อนทีค่อื ตดิตัง้ทีร่ะยะ 
50มลิลเิมตร โดยกาํหนดความเรว็การเคลื่อนทีข่องหุน่ยนต ์ที ่4 เมตรต่อนาท ี
 
คาํสาํคญั: ประสทิธภิาพการอ่านป้ายระบุตาํแหน่งหุน่ยนต ์ความเรว็หุน่ยนต ์

 
ABSTRACT 

 This research aims to build a robot using the wheel and bring RFID systems used to identify the 
location of the robot on a journey to the target area. In order to install the RFID system, this is 
simultaneouslyimportant to build robot. Because the installations are too far away or too close to read 
the tags. While the robot is moving, it will affect the ability to read the data on RFID.  

To achieve this purpose, it has designed a distance to install RFID systems into four phases 
and programming to control the speed of movement of the robot, which is divided into four different 
speed ranges.The results show that the best performance of the read RFID tags, while the mobile robot 
is to be installed at a distance of 50 mm by the speed of movement of the robot at 4 m/min. 
 
Keyword: RFID tag reading performance, Robot positioning, Speed robot 
 
1. บทนํา 

อาร์ เอฟ ไอดี  (Radio Frequency Identification: 
RFID) คอืการบ่งชี้วตัถุโดยใช้คลื่นความถี่วทิยุ ซึ่งเป็น
ระบบบ่งชี้อัตโนมัติ (Auto-ID) ชนิดหน่ึงที่มีหน้าที่บ่ง
บอกวตัถุสิง่ของหรอืคนโดยอตัโนมตั ิซึ่งมคีอมพวิเตอร์

ช่วยในการประมวลผลทําให้ช่วยเพิม่ประสทิธภิาพและ
ประสทิธผิลของการทํางาน ลดความผดิพลาดที่เกดิขึ้น
จากมนุษย์และลดระยะเวลาการจดัเก็บข้อมูล ซึ่งเป็น
คุณสมบตัทิีเ่ราสว่นใหญ่มคีวามเขา้ใจมาพอสมควรแลว้
ลกัษณะการทํางานของอารเ์อฟไอด ีจะมอุีปกรณ์อย่าง
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น้อย 2 อย่างคอื ทรานสพอนเดอร ์(Transponder) หรอื
ช่องรบัสง่ผ่านสญัญาณ หรอืทีเ่รยีกกนัโดยทัว่ไปวา่ป้าย
ระบุ  (Tag) และทรานสซีพเวอร์ (Transceiver) หรือ
เครื่องรบัส่งหรือที่เรียกสัน้ๆ ว่าเครื่องอ่าน (Reader) 
โดยปกตแิลว้เครือ่งอ่านจะถกูต่อเขา้กบัคอมพวิเตอรห์รอื
ระบบสมองกลฝงัตัวเพื่อนําข้อมูลไปใช้ ดงัรูปที่ 1 ซึ่ง
เครื่องอ่านจะทําการส่งสญัญาณออกไป โดยบรเิวณที่
ส ัญญาณสามารถส่งออกไปน้ีเรียกว่าพื้นที่ซักถาม 
(Interrogation Area) สญัญาณพลงังาน (Energy Signal) 
โดยสญัญาณพลงังานน้ีได้ถูกส่งออกไปเพื่อให้ป้ายระบุ
สามารถทําการเหน่ียวนําสัญญาณที่อยู่ ในรูปคลื่น
แม่เหลก็ไฟฟ้า ใหก้ลายเป็นกระแสไฟฟ้าไปใชใ้นการสง่
ขอ้มลูกลบัของป้ายระบุ สาํหรบัป้ายระบุทีจ่ะนําไปตดิตัง้
นัน้มีอยู่หลายขนาดและรูปร่างแตกต่างกัน ขึ้นอยู่กับ
ความเหมาะสมของวตัถุทีจ่ะนําไปตดิ [2] ดงัรปูที ่2 

 
รปูที ่1 การสือ่สารกนัดว้ยเคลื่อนความถีว่ทิย ุ

ของอารเ์อฟไอด ี

 
รปูที ่2 รปูรา่งภายนอกของป้ายระบุแบบต่างๆ 
 
การศึกษาวิจัยครัง้ น้ี มีว ัต ถุประสงค์  เพื่ อหา

ประสทิธภิาพการอ่านป้ายระบุอารเ์อฟไอดขีองหุน่ยนต ์
ด้วยการออกแบบระยะการติดตัง้ป้ายระบุที่เหมาะสม
และการพฒันาโปรแกรมควบคุมความเรว็การเคลื่อนที่
ของหุน่ยนตไ์ด ้
 

2. การประยกุตใ์ช้อารเ์อฟไอดี 
ในปจัจุบนัย่านความถี่ที่ใชใ้นระบบอารเ์อฟไอด ีจะ

อยู่ ในย่านความถี่พลเรือน ISM (Industrial-Scientific 
Medical) ซึ่งเป็นย่านความถี่ที่ใช้งานในเชิงการแพทย ์
วทิยาศาสตรแ์ละอุตสาหกรรมย่านความถี่ในการใชง้าน 
RFID แบง่ออกเป็น 4 ยา่นความถีใ่หญ่ๆ [3] ไดแ้ก่  

1) ย่านความถี่ตํ่ า (Low Frequency: LF) ตํ่ ากว่า 
150 กโิลเฮริตซ ์(KHz) ระยะทีอ่่านไดน้้อยกวา่ 1 เมตร 

2)ย่ า น ค ว า ม ถี่ สู ง  ( High Frequency: HF) 
13.56/27.125 เมกะเฮิรตซ์ (MHz) ระยะที่อ่านได้น้อย
กวา่ 1.5 เมตร 

3) ย่านความความถี่สงูยิง่ (Ultra High Frequency: 
UHF) 433/868/915 เมกะเฮิรตซ์ (MHz) ระยะที่อ่านได ้
2-5 เมตรและ 1-100 เมตร ในกรณีที่ เป็น Tag ชนิด 
Active 

4) ย่านความถี่ไมโครเวฟ (Microwave Frequency) 
2.45/5.8 กิกะเฮิรตซ์ (GHz) ระยะที่อ่านได้น้อยกว่า 1 
เมตร ใน Tag ที่เป็นชนิด Passive และ 1-15 เมตร ใน 
Tag ทีเ่ป็นชนิด Active 

ป้ายระบุชนิดแอก็ตฟี (Active Tag) ป้ายระบุชนิดน้ี
จะมแีบตเตอรีอ่ยูภ่ายในซึง่ใชเ้ป็นแหล่งจ่ายไฟขนาดเลก็ 
เพื่อป้อนพลงังานไฟฟ้าใหป้้ายระบุทํางานโดยปกต ิโดย
ป้ายระบุชนิดน้ีมีฟงัก์ชัน่การทํางานทัว่ไปทัง้อ่านและ
เขยีนขอ้มูลลงในป้ายระบุได ้และการที่ต้องใชแ้บตเตอรี่
จงึทาํใหป้้ายระบุชนิดแอก็ตฟีมอีายุการใชง้านจาํกดัตาม
อายุของแบตเตอรี ่เมื่อแบตเตอรีห่มดก็ต้องนําป้ายระบุ
ไปทิ้งไม่สามารถนํากลบัมาใช้ใหม่ได้ ป้ายระบุน้ีจะมี
หน่วยความจําภายในขนาดใหญ่ได้ถึง 1 เมกะไบต์ มี
กําลงัส่งสูงและระยะการรบัส่งข้อมูลไกลสูงสุดถึง 150 
เมตร ซึ่งไกลกว่าป้ายระบุชนิดพาสซีฟ นอกจากน้ียงั
ทํางานในบรเิวณที่มสีญัญาณรบกวนได้ดี แม้ป้ายระบุ
ชนิดน้ีจะมีข้อดีอยู่หลายข้อแต่ก็มีข้อเสียอยู่ด้วย
เหมือนกัน เช่น ราคาต่อหน่วยแพง มีขนาดค่อนข้าง
ใหญ่และมรีะยะเวลาในการทํางานที่จํากดัขึน้อยู่กบัอายุ
ของแบตเตอรีด่งัรปูที ่3 
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รปูที ่3 ป้ายระบุชนิดแอก็ตฟีทีม่แีบตเตอรีล่เิธีย่ม 2 

กอ้นอยูภ่ายนอก [9] 
 

ป้ายระบุชนิดพาสซีฟ (Passive Tag) ไม่จําเป็น 
ต้องรบัแหล่งจ่ายไฟใด ๆ เพราะจะทํางานโดยอาศัย
พ ลั งงาน ไฟ ฟ้ าที่ เกิ ด จ าก ก าร เห น่ี ย ว นํ าค ลื่ น
แม่เหล็กไฟฟ้าจากตวัอ่านข้อมูล (มวีงจรกําเนิดไฟฟ้า
ขนาดเลก็อยู่ในตวั)หรอืที่เรยีกว่าอุปกรณ์รบัส่งจงึทําให้
ป้ายระบุชนิดพาสซฟีมน้ํีาหนักเบาและเลก็กว่าป้ายระบุ
ชนิดแอก็ทฟี ราคาถูกกว่าและมอีายุการใชง้านไม่จํากดั 
แต่ข้อเสยีก็คือระยะการรบัส่งข้อมูลใกล้ซึ่งสามารถส่ง
ขอ้มูลได้ไกลสุดเพยีง 1.5 เมตร มหีน่วยความจําขนาด
เลก็ประมาณ 32 ถงึ 1024 ไบต์ และตวัเครื่องอ่านขอ้มลู
จะตอ้งมคีวามไวและกําลงัที่สงู นอกจากน้ีป้ายระบุชนิด
พาสซฟีมกัจะมปีญัหาเมื่อนําไปใชง้านในสิง่แวดลอ้มทีม่ ี
ส ัญญาณแม่ เหล็กไฟฟ้ารบกวนสูงอีกด้วย แต่ข้อ
ได้เปรยีบในเรื่องราคาต่อหน่วยที่ตํ่ากว่าป้ายระบุชนิด
แอก็ทฟีและอายุการใชง้านทีย่าวนานกวา่ทําใหป้้ายระบุ
ชนิดพาสซฟีน้ีเป็นทีนิ่ยมมากกวา่ ไอซขีองป้ายระบุชนิด
พาสซีฟที่มีการผลิตออกมาจะมีทัง้ขนาดและรูปร่าง
เป็นไดต้ัง้แต่แท่งหรอืแผ่นขนาดเลก็จนแทบไม่สามารถ
มองเห็นได้ ไปจนถึงขนาดใหญ่จนสะดุดตา ซึ่งต่างก็มี
ความเหมาะสมกบัชนิดงานทีแ่ตกต่างกนัดงัรปูที ่4 

 
รปูที ่4 ป้ายระบุชนิดพาสซฟี 

การนําเอาอาร์เอฟไอดีมาประยุกต์ใช้กบัหุ่นยนต ์
โดยใชเ้ป็นอุปกรณ์ระบุตําแหน่งทีอ่ยู่ของหุ่นยนต์เมื่อได้
เดนิทางไปถึงในพื้นที่เป้าหมาย ซึ่งในปจัจุบนัได้มกีาร
นําหุ่นยนต์มาใช้งานมากขึ้นและกว้างขวางขึ้น โดย
สามารถแบ่งออกได้เป็น 2 ประเภทตามลกัษณะการใช้
งาน [1] คอื 

1) หุ่นยนต์ชนิดทีต่ดิตัง้อยู่กบัที่ (Fixed robot) เป็น
หุ่นยนต์ที่ไม่สามารถเคลื่อนที่ไปไหนได้ด้วยตัวเองมี
ลักษณะเป็นแขนกล สามารถขยับและเคลื่อนไหวได้
เฉพาะแต่ละขอ้ต่อภายในตวัเองเท่านัน้ มกันําไปใช้ใน
โรงงานอุตสาหกรรม เชน่โรงงานประกอบรถยนต ์

2) หุ่ นยนต์ช นิ ดที่ เคลื่ อนที่ ได้  (Mobile robot) 
หุ่นยนต์ประเภทน้ีจะแตกต่างจากหุ่นยนต์ทีต่ดิตัง้อยู่กบั
ที่ เพราะสามารถเคลื่อนที่ไปไหนมาไหนได้ด้วยตวัเอง 
โดยการใช้ล้อหรอืการใช้ขา เช่น หุ่นยนต์สํารวจพื้นที่
ต่างๆ 

ส่วนประกอบที่สําคัญของหุ่นยนต์มีสามส่วน
ดว้ยกนัคอื สว่นการตรวจสอบ (Sensor) สว่นประเมนิผล 
(Cognition) และส่วนการทํางาน (Action) [6] ในการนํา
ระบบอารเ์อฟไอดมีาใชเ้ปรยีบเสมอืนเป็นสว่นตรวจสอบ
หรอืเซนเซอร์ของหุ่นยนต์ ข้อมูลที่ได้มาโดยส่วนใหญ่
เป็นขอ้มลูปฐมภมูเิพือ่ใชนํ้ามาประมวลผลสัง่การต่อไป  

 

 

 
รปูที ่5 จุดตดิตัง้ป้ายระบุอารเ์อฟไอดบีน 

สนามทดสอบจาํลอง 
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ใน ก ารท ด ลอ งวิ จั ย น้ี เป็ น ก ารท ด สอบ ห า

ประสทิธภิาพการอ่านป้ายระบุอารเ์อฟไอดขีองหุ่นยนต์
ในขณะที่หุ่นยนต์กําลงัเคลื่อนที่ เพื่อระบุค่าตําแหน่ง
เป้าหมายทีไ่ดท้ําการตดิตัง้ป้ายระบุไวจ้ํานวน 4 จุดตาม
ทางเดินของหุ่นยนต์ในพื้นที่ที่ได้กําหนดไว้ดงัรูปที่ 5 
และในรปูที ่6 เป็นการทดสอบการทาํงานของหุ่นยนตใ์น
ขณะที่เคลื่อนที่ไปข้างหน้าและจะคอยตรวจจบัสิ่งกีด
ขวาง การเขา้มาถงึของสญัญาณความถี่จากป้ายระบุใน
จุดตาํแหน่งต่างๆ 

 

 

 
รปูที ่6 หุน่ยนตอ์่านคา่ขอ้มลูจากป้ายระบุอารเ์อฟไอด ี

 
3. วิธีดาํเนินการวิจยั 

3.1 ออกแบบสว่นประกอบต่างๆ ของหุ่นยนต ์เพื่อ
ใชใ้นการทดลองวจิยั ไดแ้ก่ ส่วนประมวลผลและสัง่การ 
ส่วนควบคุมมอเตอร์ส่วนแสดงผลข้อมูล ส่วนการ
ตรวจจบัสิง่กดีขวาง และส่วนของระบบอารเ์อฟไอด ี[4, 
5] 

 
รปูที ่7 บลอ็กไดอะแกรมสว่นประกอบต่างๆ 

ของหุน่ยนต ์
 

จากรูปที่ 7 หัวใจหลักของหุ่นยนต์คือ Arduino 
[8]ทําหน้าที่ประมวลผลข้อมูลและติดต่อสื่อสารกับ
อุปกรณ์รอบขา้ง พรอ้มทัง้ส ัง่การไปยงัหน่วยอนิพุตและ
เอาต์พุต โดยเริม่ต้นในส่วนของภาคเซนเซอรท์ําหน้าที่
เป็นอนิพุตคอยตรวจสอบวตัถุหรอืสิง่กดีขวางในขณะที่
หุ่นยนต์เคลื่อนที่ไป โดยใช้อุปกรณ์ที่เรียกว่าอัลตร้า
โซนิกส่วนภาคดซีมีอเตอรม์จีํานวน 2 ตวั จะถูกสัง่จาก 
Arduino ใหบ้งัคบัหมุนซา้ยหรอืขวาเพื่อหลบหลกีสิง่กดี
ขวางส่วนภาค LCD จะแสดงผลเมื่อหุ่นยนต์กําลัง
เคลื่ อนที่ ไป ข้ างห น้ าคือ  the robot forwards และ
แสดงผลตําแหน่งที่อยู่ในพื้นที่ขณะนัน้รวมถึงไอดขีอง
ป้ายระบุเมื่อหุ่นยนต์สามารถตรวจจบัสญัญาณความถี่
ของป้ายระบุได้ เช่น the 2nd  area หมายความว่า
หุ่นยนต์ไดเ้คลื่อนที่มาถงึตําแหน่งทีส่องของพืน้ที่ (จาก
ทัง้หมดม ี4 ตําแหน่ง) และอ่านข้อมูลจากป้ายระบุคือ 
2DC1D9794C (ซึ่งไอดีของป้ายระบุจะไม่ซํ้ากนั) ส่วน
สุดทา้ยคอืภาคอารเ์อฟไอดซีึ่งมทีัง้ตวัอ่านและป้ายระบุ
อารเ์อฟไอดเีพือ่ตดิต่อสือ่สารระหวา่งกนั 
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3.1. การทดสอบระบบอารเ์อฟไอดกีบัความเรว็ 
ของหุน่ยนต ์

 
รปูที ่8 โปรแกรมขัน้ตอนการทาํงานของหุน่ยนต ์

 

จากรูปที่ 8 ขัน้ตอนการทํางานของโปรแกรม
เริม่ต้นคอื กําหนดค่าขอ้มูลที่ใชใ้นการตดิต่อสื่อสารกบั
อุปกรณ์  LCD ต่อมาตรวจสอบสัญญาณอินพุตจาก
อุปกรณ์เซนเซอร์ว่าพบวตัถุหรอืสิง่กีดขวางข้างหน้า
หรอืไม่ ถ้าพบตวั Arduino จะประมวลผลข้อมูลว่าอยู่
ทางด้านซ้ายหรอืขวา แล้วจงึส่งสญัญาณออกไปบงัคบั
เลี้ยวให้มอเตอร์หมุนซ้ายหรอืขวาเพื่อหลบหลกีสิง่กีด
ขวาง แต่ถ้าไม่พบสิ่งกีดขวางตัว Arduino จะสัง่ให้
หุ่นยนต์เคลื่อนที่ไปข้างหน้าและตรวจจับสัญญาณ
ความถี่จากป้ายระบุไปพร้อมกนัในขณะที่เคลื่อนที่ไป
ขา้งหน้า ถ้าตรวจพบป้ายระบุให้หุ่นยนต์หยุด 2 วนิาที

แลว้แสดงขอ้ความบนตวัอุปกรณ์ LCD คอื the 1st, the 
2nd, the 3rd ห รื อ  the 4th area แ ล ะ  ID: 
XXXXXXXXXXขึน้อยู่กบัตําแหน่งพื้นที่ที่ไดเ้ดนิทางไป
ถึง ต่อจากนั ้นหุ่นยนต์ เคลื่อนที่ ไปข้างหน้าต่อไป 
จนกระทัง่อ่านป้ายระบุไดค้รบ 4ป้ายระบุตามที่กําหนด
ไวแ้ลว้จงึหยดุการทาํงานของหุน่ยนต ์

 

4. การทดสอบ 
ในการทดสอบเริม่จากปล่อยหุน่ยนตท์ีจุ่ดสตารท์ให้

เคลื่อนทีไ่ปตามชอ่งทางทีก่ําหนดของสนามทดสอบโดย
ระยะทางทัง้หมดของสนามทดสอบคือ 4 เมตร และมี
ป้ายระบุอารเ์อฟไอดถีูกตดิตัง้ไว ้4 จุด แต่ละจุดห่างกนั 
60 เซนติเมตร ซึ่งตัวหุ่นยนต์จะติดตัง้เครื่องอ่านอาร์
เอฟไอดไีวแ้ละหุ่นยนต์สามารถปรบัเปลีย่นความเรว็ได้
เพื่อให้เกดิประสทิธภิาพในการอ่านป้ายระบุอารเ์อฟไอ
ดทีี่ดทีี่สุด แล้วเลอืกจุดตดิตัง้อารเ์อฟไอดทีี่สมัพนัธ์กบั
ความเร็วการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ที่ เหมาะสมเพื่อ
นําไปใชง้านต่อไป โดยมวีธิกีารแยกการทดสอบออกมา
เป็นสว่นๆ ดงัน้ี 

4.1. การทดสอบระบบอารเ์อฟไอดกีบัความเรว็
ของหุน่ยนต ์

อุปกรณ์ อาร์ เอฟ ไอดีที่ ใช้ ในการทดลองคือ 
MIFARE รุ่น  RC522 มีความถี่  13.56MHz [7] การ
เลอืกใช้งานอุปกรณ์อาร์เอฟไอดีเช่น เครื่องอ่าน ป้าย
ระบุ และสายอากาศจงึจาํเป็นตอ้งใหเ้หมาะสมกบัความ
ต้องการและความถี่ในการรบัส่งต้องตรงกนัเพื่อให้เกิด
การสือ่สารไดถู้กตอ้ง เพราะวา่ป้ายระบุจะตดิอยูก่บัวตัถุ
ทีท่ําการระบุตวัตนหรอืตดิตาม ดงันัน้เครื่องอ่านจะตอ้ง
ติดตัง้ให้ถูกที่และใช้คุณสมบัติต่างๆ อย่างเหมาะสม 
และถ้าใช้ความถี่ที่ตํ่ าจะมีผลทําให้ถูกรบกวนจาก
คลื่ น วิท ยุ ใก ล้ เคี ย งได้ ง่ ายก ว่ า  เช่ น  คลื่ น จ าก
โทรศพัท์มอืถือ คลื่นจากโทรทศัน์ เป็นต้น เพราะป้าย
ร ะ บุ ที่ ใ ช้ กั น อ ยู่ ทั ่ว ไ ป จ ะ อ ยู่ ใ น ย่ า น ค ว า ม ถี ่
135KHz ,13.56MHz , 27.125MHz ยิ่งถ้าสูงขึ้นจะเป็น 
2.45GHz ซึ่งจะทําให้การรบกวนของสญัญาณน้อยลง 
ดงันัน้หากนําเอาอาร์เอฟไอดไีปใช้งานก็ต้องพจิารณา
ถงึสภาพแวดลอ้มที่มผีลต่อการรบกวนของสญัญาณว่า
เป็นอย่างไร เช่นมกีารตดิตัง้ตวัอ่านไวใ้กลก้บัเครื่องส่ง
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วิทยุหรือใกล้ เครื่องรับโทรทัศน์  หรือจากการใช้
โทรศพัท์มอืถอื ตวัแปรต่าง ๆ เหล่าน้ีย่อมมผีลต่อการ
ลดทอนการทํางานของระบบอาร์เอฟไอดซีึ่งอาจทําให้
ขอ้มลูเกดิความผดิพลาดขึน้มาได ้

ซึ่ งผู้วิจ ัยได้ทํ าการทดลองโดยแบ่ งระยะห่ าง
ระหว่างตัวอ่านกับป้ายระบุอาร์เอฟไอดีที่ได้ทําการ
ตดิตัง้ไวอ้อกเป็น 4 ระยะคอื 30มลิลเิมตร, 40มลิลเิมตร, 
50มลิลเิมตร และ 60มลิลเิมตร ตามลาํดบั  

โดยระยะที ่60มลิลเิมตร เป็นระยะหา่งสงูสดุทีร่องรบั 
การทํางานของอาร์เอฟไอดีรุ่น น้ี   และมีการแบ่ ง
ความเรว็การเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์เป็น 4 ช่วงด้วยกนั
คือ  4 เมตรต่อนาที, 5 เมตรต่อนาที, 6 เมตรต่อนาท ี
และ 7 เมตรต่อนาท ีตามลําดบัโดยที่ความเรว็ 7 เมตร
ต่อนาทีเป็นความเรว็สูงสุดที่ได้ทําการเขยีนโปรแกรม
เอาไว ้

 
ตารางที ่1 การทดสอบระบบอารเ์อฟไอดกีบัความเรว็ของหุน่ยนตใ์นรปูแบบต่างๆ 

ความเรว็/
ระยะห่าง RFID 

ครัง้ท่ี 
1 2 3 4 5 6 7 8 

7 
m/

mi
n 

30
 

mm
. / / X X X X X X 

40
 

mm
. 

/ X X X / X X X 

50
 

mm
. / X X X X X X X 

60
 

mm
. 

X X X X X X X X 

6 
m/

mi
n 

30
 

mm / / X X / / X X 

40
 

mm / / X X / X X X 

50
 

mm / X X X / X X X 

60
 

mm / X X X X X X X 

5 
m/

mi
n 

30
 

mm / / / / / / X / 

40
 

mm / / / X / X / / 

50
 

mm / / X X / / X X 

60
 

mm / X X X / X X X 

4 
m/

mi
n 

30
 

mm / / / / / / / X 

40
 

mm / / / / / / / / 

50
 

mm / / / / / / / / 

60
 

mm / / X / / / / X 
หมายเหตุ : 

/  คอื สามารถอ่านป้ายระบุได ้
X คอื ไมส่ามารถอ่านป้ายระบุได ้

 

 
จากตารางที่ 1 ไดท้ําการทดสอบประสทิธภิาพของ

ระบบอาร์เอฟไอดีกบัความเรว็ของหุ่นยนต์ในรูปแบบ
ต่างๆ โดยทําการทดสอบจํานวนสองรอบของสนาม
ทดสอบ ผลปรากฏวา่ทีช่่วงความเรว็สงูสดุทีไ่ดโ้ปรแกรม

หุ่นยนต์ไวค้ือ 7 เมตรต่อนาที มปีระสทิธภิาพการอ่าน
ป้ายระบุค่อนขา้งน้อย ยิง่ถ้าระยะห่างของป้ายระบุมาก
ขึน้คอื 60มลิลเิมตร หุน่ยนตก์จ็ะไมส่ามารถอ่านป้ายระบุ
ได้เลย และประสทิธภิาพการอ่านป้ายระบุอาร์เอฟไอดี
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ของหุ่นยนต์ที่ดีที่สุดจะอยู่ที่ช่วงความเร็วประมาณ 4 
เมตรต่อนาที ซึ่งมีระยะห่างของป้ายระบุที่ติดตัง้ไว้คือ 
40มิลลิเมตร กับ 50มิลลิเมตร เป็นผลทําให้หุ่นยนต์
สามารถอ่านป้ายระบุได้ครบทุกป้ายระบุ แต่ถ้าติดตัง้
ป้ ายระบุที่ ระยะ 30มิลลิ เมตร  และ 60มิลลิ เมตร 
ประสทิธภิาพการอ่านจะลดลง อาจเป็นเพราะว่าที่ระยะ 
60มิลลิเมตร เป็นระยะการอ่านสูงสุดของอุปกรณ์อาร์
เอฟไอดีรุ่นน้ีอีกทัง้หุ่นยนต์มีการเคลื่อนที่ตลอดเวลา 
สว่นระยะที ่30มลิลเิมตร เป็นระยะการอ่านใกลสุ้ดจงึทํา
ให้ช่วงการสแกนความถี่ของระบบอาร์เอฟไอดมีขีนาด
แคบลงในขณะที่หุ่นยนต์มกีารเคลื่อนที่ จงึเป็นผลทําให้
ประสทิธภิาพการอ่านป้ายระบุลดลงไปบ้าง แต่ก็ยงัถือ
วา่ดกีวา่การโปรแกรมหุน่ยนตท์ีช่ว่งความเรว็แบบอื่นๆ 
 
5. สรปุผลการวิจยั 

งาน วิ จั ย น้ี เ ป็ น ก า รอ อ ก แบ บ แ ล ะก า รห า
ประสิทธิภาพการอ่านป้ายระบุอาร์เอฟไอดีในขณะที่
หุ่นยนต์เคลื่อนที่ เพื่อหาระยะการติดตัง้ป้ายระบุที่
เหมาะสมและการพฒันาโปรแกรมควบคุมความเรว็การ
เคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ใหด้ทีี่สุดเพื่อใหเ้กดิความสมัพนัธ์
กบัการอ่านป้ายระบุอารเ์อฟไอดใีห้ได้ครบทุกป้ายระบุ 
จากผลการทดลองในตารางที่ 1 แสดงให้เห็นว่าการ
ติดตัง้ป้ายระบุ ที่ระยะ 40มิลลิเมตร กับ 50มิลลิเมตร 
โดยใช้ช่วงความเรว็ 4 เมตรต่อนาที หุ่นยนต์สามารถ
อ่านป้ายระบุไดค้รบทุกป้ายระบุเหมอืนกนั จงึไดท้าํการ
วเิคราะหห์าเวลาทีใ่ชใ้นการเดนิทางจากจุดเริม่ตน้ไปยงั
จุดสิน้สุดของสนามทดสอบ พบว่าหุ่นยนต์ทีต่ดิตัง้ระยะ
การอ่านป้ายระบุที่ 50มลิลเิมตร ใช้เวลาน้อยกว่าระยะ 
40มิลลิ เมตร  คือ  58.5 : 61.2 วิน าที  ซึ่ งอาจเป็ น
เพราะว่าระยะการสแกนความถี่ของป้ายระบุมมีากกว่า
ทําให้ตัวไมโครคอนโทรลเลอร์ประมวลผลได้รวดเร็ว 
ดงันัน้ประสทิธิภาพที่ดีที่สุดของการอ่านป้ายระบุอาร์
เอฟไอดี ในขณะที่หุ่นยนต์กําลงัเคลื่อนที่คือ ระยะ 50
มลิลเิมตร โดยใชค้วามเรว็ 4 เมตรต่อนาท ี

 
 
 
 

6. ข้อเสนอแนะ 
อย่างไรก็ตาม น่ีเป็นเพียงการทดสอบในสนาม

ทดสอบเท่านัน้ การนําไปใช้งานจรงิต้องคํานึงถงึหลาย
ปจัจยั อาทเิช่นการเลอืกใชอุ้ปกรณ์อารเ์อฟไอด ีพืน้ผวิ
ถนนทางเดินของหุ่นยนต์ พลงังานไฟฟ้าสํารองที่ต้อง
เพยีงพอ รวมถงึสภาพแวดลอ้มในการปฏบิตังิานตอ้งไม่
มสีญัญาณความถี่เขา้มารบกวนและความชื้นด้วยและ
ในการออกแบบโครงสรา้ง ควรคํานึงถงึจุดยดึตดิต่างๆ 
ว่าสามารถทนต่อแรงกระทําต่างๆ ได้หรอืไม่เช่น แรง
กดจากน้ําหนกับรรทุก แรงบดิจากมอเตอร ์เป็นตน้ 
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