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การวิจัยครั้งนี้มีวัตถุประสงค์เพ่ือพัฒนารถตัดหญ้าอัตโนมัติด้วยระบบ GPS/UGV ให้สามารถทำงานได้
จริง เพิ่มความสะดวกและความปลอดภัยในการดูแลสนามหญ้า ลดความเสี่ยงจากสัตว์มีพิษ และ
ประเมินประสิทธิภาพรวมถึงความพึงพอใจของผู้ใช้งานต่อระบบที่พัฒนาขึ้น โดยใช้กลุ่มตัวอย่างเป็น
เจ้าหน้าที่งานอาคารของวิทยาลัยเทคนิคระยองจำนวน 16 คน ที่ได้จากการสุ่มแบบเจาะจง เครื่องมือ
ที่ใช้ในการวิจัยประกอบด้วยรถตัดหญ้าอัตโนมัติด้วยระบบ GPS/UGV พร้อมระบบควบคุม มอเตอร์ 
ใบมีด โมดูล GPS ไมโครคอนโทรลเลอร์ ระบบรีโมตคอนโทรล โปรแกรมจัดการเส้นทาง และเครื่องมือ
ช่างสำหรับประกอบและปรับปรุงตัวต้นแบบ การวิเคราะห์ข้อมูลใช้สถิติเชิ งพรรณนา ได้แก่ ค่าเฉลี่ย 
ร้อยละ ร่วมกับการบันทึกผลการทดลองด้านเวลา ความแม่นยำ ความสม่ำเสมอ และข้อมูลจากแบบ
ประเมินความพึงพอใจของกลุ่มตัวอย่าง ผลการวิจัยพบว่ารถตัดหญ้าอัตโนมัติสามารถเคลื่อนที่ตาม
เส้นทางที่กำหนดด้วยระบบ GPS ได้อย่างถูกต้อง ระบบควบคุมมีความเสถียร การตัดหญ้ามีความ
สม่ำเสมอ ใช้เวลาน้อยลง และช่วยลดความเสี่ยงของผู้ปฏิบัติงานจากการเข้าไปในพ้ืนที่รกที่อาจมีสัตว์
มีพิษ ผู้ใช้งานมีความพึงพอใจในระดับมากถึงมากที่สุด ทั้งในด้านความสะดวก ความปลอดภัย และ
ประสิทธิภาพโดยรวมของระบบ  
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This research aimed to develop a GPS/UGV automatic lawn mower that could be 
operated effectively, increase convenience and safety in lawn care, reduce the risk of 
venomous animals, and evaluate the efficiency and user satisfaction of the developed 
system. Sixteen building staff from Rayong Technical College were sampled using a 
purposive sampling method. The research instruments included a GPS/UGV automatic 
lawn mower with a motor control system, blades, GPS module, microcontroller, 
remote control system, route management program, and tools for assembling and 
improving the prototype. Descriptive statistics, including means and percentages, were 
used to analyze the data, along with recording experimental results on time, accuracy, 
and consistency, as well as data from a sample satisfaction survey. The results showed 
that the automatic lawn mower accurately followed the GPS-defined path. The control 
system was stable, mowing grass more consistently, requiring less time, and reducing 
operator risk from entering overgrown areas where venomous animals might be 
present. Users were highly satisfied with the system's convenience, safety, and overall 
efficiency. 
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กิตติกรรมประกาศ 
  
 การวิจัยเรื่องรถตัดหญ้าอัตโนมัติด้วยระบบ GPS / UGV สำเร็จลุล่วงด้วยดี ด้วยความกรุณา
จากท่านผู้อำนวยการวิทยาลัยเทคนิคระยอง ที่สนับสนุนในการจัดทำสิ่งประดิษฐ์และนวัตกรรม
อาชีวศึกษา 

ขอขอบพระคุณ คุณนวนนท์ ถาวรศรีสกุล ที่คอยให้คำปรึกษาให้คำแนะนำควบคุมดูแลการ 
วิจัยครั ้งนี ้ตั ้งแต่เริ ่มต้นการวิจัย จนกระทั่ง รถตัดหญ้าอัตโนมัติด้วยระบบ GPS / UGV ประสบ
ความสำเร็จ 

ขอขอบพระคุณคุณครูแผนกเมคคาทรอนิกส์ วิทยาลัยเทคนิคระยอง ทุกท่าน ที่ให้ความ
อนุเคราะห์ด้านเครื่องมืออุปกรณ์และสถานที่ในการวิจัย และให้กำลังใจสนับสนุนการทำงาน 

ขอขอบคุณเพื่อนๆ แผนกเมคคาทรอนิกส์และหุ่นยนต์ทุกคน และกลุ่มตัวอย่างทุกท่าน  
ที่ให้ความร่วมมือในการวิจัยครั้งนี้ 

สุดท้ายขอขอบคุณผู้ปกครองของคณะผู้วิจัยทุกท่าน ที่ให้การสนับสนุนและช่วยเหลือด้วยดี 
มาโดยตลอด คณะผู้วิจัยขอขอบพระคุณทุกท่านมา ณ โอกาสนี้ 
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บทที่ 1 
บทนำ 

 
1.1 ความเป็นมาและความสำคัญ 

 

การดูแลรักษาพ้ืนที่สนามหญ้าขนาดใหญ่ เช่น ภายในสถานศึกษา พ้ืนที่สาธารณะ หรือแปลง
เกษตรกรรมจำเป็นต้องใช้แรงงาน เวลา และงบประมาณจำนวนมาก เครื่องตัดหญ้าแบบดั้งเดิมยัง
ต้องอาศัยแรงงานคนในการควบคุม ซึ่งก่อให้เกิดปัญหาหลายประการ ได้แก่ ความเหนื่อยล้าของ
ผู้ปฏิบัติงาน ความเสี่ยงต่ออุบัติเหตุ รวมถึงอันตรายจากสัตว์มีพิษท่ีอาศัยอยู่ในพ้ืนที่หญ้ารก อีกทั้งยัง
ขาดความแม่นยำในการควบคุมความสูงของหญ้าให้สม่ำเสมอ ด้วยความก้าวหน้าทางเทคโนโลยี 
โดยเฉพาะระบบกำหนดตำแหน่งบนพ้ืนโลก (GPS) และเทคโนโลยีหุ่นยนต์ UGV (Unmanned 
Ground Vehicle) ทำให้สามารถพัฒนาเครื่องจักรทำงานอัตโนมัติที่ลดการใช้แรงงานคนและเพ่ิม
ประสิทธิภาพการทำงานได้ การประยุกต์ใช้ระบบควบคุมไร้สาย (Remote Control) ร่วมกับระบบ
ทำงานอัตโนมัติจึงเป็นแนวทางที่ตอบโจทย์ต่อการแก้ปัญหาข้างต้น 

ดังนั้น โครงการวิจัย “รถตัดหญ้าอัตโนมัติด้วยระบบ GPS / UGV” จึงถูกพัฒนาขึ้นเพ่ือช่วย
ลดภาระงานของเจ้าหน้าที่ ลดความเสี่ยงด้านความปลอดภัย และเพ่ิมประสิทธิภาพในการจัดการ
พ้ืนที่สีเขียวภายในวิทยาลัยเทคนิคระยองให้มีความสะดวก รวดเร็ว และปลอดภัยยิ่งขึ้น 
 

1.2 วัตถุประสงค์ของการวิจัย 
1.2.1 เพ่ือพัฒนานวัตกรรมรถตัดหญ้าอัตโนมัติ 
1.2.2 เพ่ือป้องกันการเกิดแหล่งหลบซ่อนของสัตว์มีพิษและสัตว์อันตราย 
1.2.3เพ่ือเพ่ิมความสะดวก และความปลอดภัยในการตัดหญ้า 
1.2.4 เพ่ือศึกษาวิธีการลดความเสี่ยงด้านความปลอดภัยของนักศึกษาและบุคลากรจากสภาพ
พ้ืนที่หญ้ารก 
 

1.3 ขอบเขตการวิจัย 
เพ่ือให้การวิจัยเป็นไปตามจุดมุ่งหมายที่กำหนดไว้ จึงกำหนดแนวทางในการดำเนินงานดังนี้ 
1.3.1 สามารถลดความเสี่ยงด้านความปลอดภัยจากสัตว์มีพิษและสัตว์อันตรายภายในพื้นที่

สนามหญ้า 
1.3.2 ช่วยเพิ่มประสิทธิภาพในการดูแลและบำรุงรักษาสนามหญ้าขนาดกว้างให้เป็นระเบียบ 

และมีความสม่ำเสมอ 
1.3.3ลดภาระงานของผู้ปฏิบัติงานและลดความเหนื่อยล้าจากการใช้เครื่องตัดหญ้าแบบ

ดั้งเดิม 
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1.3.4 เพิ ่มความสะดวกและความรวดเร็วในการควบคุมงานตัดหญ้าด้วยระบบควบคุม  
แบบไร้สาย (Remote Control) 
1.3.5 ช่วยให้การทำงานมีความแม่นยำมากขึ ้นด้วยระบบการทำงานอัตโนมัติที ่อ้างอิง

ตำแหน่งด้วย GPS 
1.3.6 ส่งเสริมการนำเทคโนโลยีและนวัตกรรมมาใช้เพื่อพัฒนาระบบงานภายในสถานศึกษา 

1.3.7 ลดค่าใช้จ่ายด้านแรงงานในระยะยาวจากการใช้ระบบอัตโนมัติแทนแรงงานคน 
 

1.4 สมมติฐานการวิจัย (ถ้ามี) 
1.4.1 ข้อจำกัดด้านสภาพแวดล้อม 
รถตัดหญ้าอัตโนมัติอาจมีประสิทธิภาพลดลงในสภาพแวดล้อมที่มีสิ่งกีดขวางจำนวนมาก เช่น 
ต้นไม้ หิน หรือพ้ืนที่ไม่เรียบ รวมถึงสภาพอากาศท่ีมีฝน ความชื้นสูง 

1.4.2 ข้อจำกัดของระบบ GPS 
ความแม่นยำของ GPS อาจลดลงเมื่ออยู่ในพ้ืนที่ที่มีสัญญาณบัง เช่น ใต้หลังคา อาคารสูง 
หรือต้นไม้หนาทึบ ส่งผลให้การนำทางและการกำหนดเส้นทางเคลื่อนที่ไม่แม่นยำ 
1.4.3 ข้อจำกัดด้านพื้นที่ทดสอบ 
การทดลองถูกจำกัดอยู่ในพ้ืนที่ของวิทยาลัยเทคนิคระยอง ซึ่งมีลักษณะเฉพาะด้านสภาพดิน 
ความลาดเอียง และความยาวของหญ้า ทำให้ผลการทดลองอาจไม่สามารถแทนค่ากับพ้ืนที่
ชนิดอื่นได้ทั้งหมด 

1.5 คำจำกัดความท่ีใช้ในงานวิจัย 
1.5.1 รถตัดหญ้าอัตโนมัติ 
คือ รถตัดหญ้าที่สามารถวิ่งตัดหญ้าเองได้ หรือบังคับด้วยรีโมต โดยไม่ต้องมีคนเดินตาม 
1.5.2 ระบบ GPS 
คือ ระบบบอกตำแหน่งจากดาวเทียม ใช้กำหนดเส้นทางให้รถวิ่งได้ถูกต้องและไม่หลงทาง 
1.5.3 UGV (ยานพาหนะไร้คนขับบนพื้นดิน) 
คือ รถท่ีวิ่งบนพ้ืนดินได้เองแบบอัตโนมัติ ไม่ต้องมีคนขับอยู่บนรถ 

1.6 ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ 
 

1.6.1 ลดความเสี่ยงของผู้ปฏิบัติงาน 
ช่วยลดอันตรายจากการเข้าไปตัดหญ้าในพ้ืนที่รก หรือบริเวณท่ีอาจมีสัตว์มีพิษ ทำให้
ปลอดภัยมากขึ้น 

1.6.2 ลดเวลาและแรงงานในการดูแลสนามหญ้า 
รถสามารถทำงานเองได ้ทำให้เจ้าหน้าที่ไม่ต้องใช้แรงและเวลาในการตัดหญ้ามากเหมือนเดิม 
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1.6.3 ได้เทคโนโลยีใหม่ที่ช่วยเพิ่มประสิทธิภาพการทำงาน 
รถตัดหญ้าอัตโนมัติที่ใช้ GPS ช่วยให้การตัดหญ้าเป็นระเบียบ สม่ำเสมอ และสามารถพัฒนา
ต่อยอดเป็นนวัตกรรมใช้งานจริงได้ในอนาคต 

 
 

 

 
 

ภาพที่ 1.1 รถตัดหญ้าอัตโนมัติด้วยระบบ GPS / UGV 

 
 

 
 
 
 
 
 
 



 
 

บทที่ 2 
แนวคิด ทฤษฎี เอกสารและงานวิจัยที่เกี่ยวข้อง 

 
         ในการสร้างและพัฒนารถตัดหญ้าอัตโนมัติด้วยระบบ GPS ผู้จัดทำได้ศึกษาเอกสาร 
แนวคิด ทฤษฎี เอกสารและงานวิจัยที่เกี่ยวข้อง เพ่ือใช้เป็นแนวทางการดำเนินงาน ดังนี้ 
 
2.1 รถตัดหญ้าอัตโนมัติ 

รถตัดหญ้าอัตโนมัติเป็นเทคโนโลยีที่พัฒนาขึ้นเพ่ือช่วยให้การดูแลพื้นที่สีเขียวมีความสะดวก
และปลอดภัยมากข้ึน โดยใช้ระบบควบคุมและระบบนำทางอัตโนมัติ ทำให้สามารถทำงานได้
เองหรือควบคุมผ่านรีโมต ลดความเสี่ยงของผู้ปฏิบัติงานและช่วยเพิ่มประสิทธิภาพในการตัด
หญ้าพื้นที่ขนาดใหญ่ 

2.2 ระบบ GPS 
GPS เป็นระบบนำทางที่ใช้สัญญาณจากดาวเทียมเพ่ือระบุตำแหน่งบนพื้นโลกอย่างแม่นยำ 
การนำ GPS มาประยุกต์ใช้กับยานพาหนะอัตโนมัติช่วยให้รถสามารถเลือกเส้นทาง และ
ควบคุมพ้ืนที่การทำงานได้ชัดเจน ลดความผิดพลาดในการเคลื่อนที่ 

2.3 UGV (Unmanned Ground Vehicle) 
UGV คือยานพาหนะที่วิ่งบนพ้ืนดินโดยไม่ต้องมีคนบังคับโดยตรง สามารถทำงานในพ้ืนที่ที่มี
ความเสี่ยง เช่น พ้ืนที่รก พ้ืนที่อันตราย หรือพ้ืนที่ที่เข้าถึงยาก ทำให้เหมาะกับงานตัดหญ้า ซึ่ง
ต้องการความปลอดภัยและความสม่ำเสมอของการทำงาน 

2.4 Mission Planner และการกำหนดเส้นทาง 
Mission Planner คือหัวใจสำคัญของส่วนควบคุมและนำทางของรถตัดหญ้าอัตโนมัติคันนี้ 
โดยทำหน้าที ่ เป ็น  สถานีควบคุมภาคพื ้นด ิน (Ground Control Station: GCS) หลัก 
ซอฟต์แวร์นี ้ถูกออกแบบมาเพื ่อทำงานร่วมกับเฟิร์มแวร์ตระกูล  ArduPilot (ในที ่นี ้คือ 
ArduRover) ซึ ่งเป็นระบบควบคุมอัตโนมัติแบบโอเพนซอร์สที ่ใช้ในบอร์ดควบคุม เช่น 
Pixhawk . หน้าที่หลักของ Mission Planner คือการเป็นสื่อกลางให้ผู้วิจัยสามารถทำการ 
กำหนดค่า (Configuration) เริ่มต้นของระบบทั้งหมด อาทิ การปรับเทียบเซนเซอร์สำคัญ
ต่าง ๆ เช่น เข็มทิศ (Compass) และเครื ่องวัดความเร่ง (Accelerometer) การปรับจูน
ค่าพารามิเตอร์ของระบบควบคุมมอเตอร์ (PID Tuning) เพื่อให้รถเคลื่อนที่ได้อย่างแม่นยำ 
และการตั ้งค่าระบบความปลอดภัย (Failsafe) เช่น การกำหนดให้รถหยุดหรือกลับสู่
จุดเริ่มต้น (RTL) ทันทีเม่ือสัญญาณวิทยุขาดหายหรือเมื่อระดับแบตเตอรี่ลดลงต่ำกว่าเกณฑ์ที่
กำหนดนอกจากการตั้งค่าแล้ว Mission Planner ยังมีความโดดเด่นอย่างยิ่งในด้าน การ
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วางแผนภารกิจอัตโนมัติ (Waypoint Navigation) ซึ่งเป็นกระบวนการที่ทำให้รถตัดหญ้า
สามารถทำงานได้โดยไม่ต ้องมีการบังคับจากมนุษย์ ผู ้ใช้จะใช้ส่วน  Flight Plan ของ
ซอฟต์แวร์นี้ในการกำหนดเส้นทางการทำงานบนแผนที่ดาวเทียมอย่างละเอียด โดยการลาก
และวาง จุดนำทาง (Waypoints) ซึ่งเป็นพิกัดทางภูมิศาสตร์ที่กำหนดด้วยค่าละติจูดและ
ลองจิจูด การกำหนด Waypoint เหล่านี้ต้องถูกออกแบบให้เป็นรูปแบบการเคลื่อนที ่ที่
เหมาะสมกับการตัดหญ้า เช่น รูปแบบซิกแซก (Zigzag Pattern) ที่ครอบคลุมพื้นที่ทั้งหมด
และมีการเหลื่อมซ้อนกันเล็กน้อยเพื่อป้องกันการเว้นช่องว่าง จากนั้นผู้ใช้จะทำการกำหนด 
คำส ั ่ ง  (Mission Commands) เฉพาะเจาะจงให ้ก ับแต ่ละ Waypoint เช ่น  คำสั่ ง 
NAV_WAYPOINT สำหรับการนำทางไปยังจุดพิกัด และที่สำคัญคือคำสั่ง DO_SET_SERVO 
ซึ่งใช้ในการสั่งการให้มอเตอร์สำหรับใบมีดตัดหญ้าเริ่มทำงานที่จุดเริ่มต้นของภารกิจ และ
หยุดทำงานเมื่อสิ้นสุดเส้นทาง เพ่ือประหยัดพลังงานและเพ่ิมความปลอดภัย เมื่อแผนภารกิจ
ถูกสร้างเสร็จสมบูรณ์แล้ว ข้อมูลทั ้งหมดจะถูก  อัปโหลด (Write Waypoints) ไปยัง
หน่วยความจำของบอร์ดควบคุมผ่านระบบ Telemetry (การสื่อสารไร้สาย) ทำให้รถพร้อมที่
จะเริ่มการขับเคลื่อนใน โหมดอัตโนมัติ (Auto Mode) ทันทีท่ีได้รับคำสั่งความสามารถในการ 
ตรวจสอบสถานะ (Monitoring) แบบเรียลไทม์ก็เป็นอีกหนึ่งคุณสมบัติที ่สำคัญ Mission 
Planner จะแสดงข้อมูลจากเซนเซอร์ของรถตัดหญ้าแบบสด ๆ บนหน้าจอ เช่น ตำแหน่ง 
GPS ปัจจุบัน, ความเร็วในการขับเคลื ่อน , สถานะของแบตเตอรี่ , และการรับสัญญาณ
ดาวเทียม ข้อมูลเหล่านี้ไม่เพียงแต่ใช้สำหรับการติดตามเท่านั้น แต่ยังช่วยในการบันทึก  Log 
Data ซึ่งเป็นไฟล์ข้อมูลการทำงานอย่างละเอียดที่นักวิจัยสามารถนำไปวิเคราะห์ในบทที่ 4 
เพื ่อประเมินประสิทธิภาพของรถ เช่น ความแม่นยำในการรักษาเส้นทาง (Cross-track 
Error) หรืออัตราการใช้พลังงาน ดังนั้น Mission Planner จึงเป็นเครื่องมือที่ไม่เพียงแค่
ควบคุม แต่ยังเป็นเครื่องมือวิเคราะห์ที่ช่วยยืนยันและปรับปรุงผลลัพธ์ของงานวิจัยให้มี
ประสิทธิภาพสูงสุด 

2.5 Pixhawk 
Pixhawk คือบอร์ดควบคุมการบิน/ขับเคลื่อนอัตโนมัติ (Autopilot Flight Controller) ที่
เป็นแกนหลักของระบบควบคุมในโครงการรถตัดหญ้าอัตโนมัติด้วยระบบ GPS / UGV .ใน
ฐานะที่ทำหน้าที่เป็น "สมอง" ของยานพาหนะภาคพื้นดินไร้คนขับ (UGV) บอร์ด Pixhawk 
จะรับผิดชอบในการประมวลผลข้อมูลที่ซับซ้อนทั้งหมดเพื่อรักษาสถานะและทิศทางของรถ
ให้เป็นไปตามภารกิจที่ได้รับคำสั่งจาก Mission Planner โดย Pixhawk ถูกออกแบบมาให้
ทำงานร่วมกับเฟิร์มแวร์แบบโอเพนซอร์สชื่อ ArduPilot ซึ่งสำหรับงานวิจัยนี้จะใช้รุ ่นที่
เรียกว่า ArduRover ซึ่งเป็นระบบปฏิบัติการควบคุมอัตโนมัติที่ปรับแต่งมาเฉพาะสำหรับการ
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นำทางของยานพาหนะบนพื ้นดินโดยเฉพาะบทบาทสำคัญของ Pixhawk คือการเป็น
ศูนย์กลางของ การรวมข้อมูลเซนเซอร์ (Sensor Fusion) โดยตัวบอร์ดจะประกอบด้วยชุด
เซนเซอร์ตรวจจับความเคลื่อนไหวภายในที่ซับซ้อนที่เรียกว่า IMU (Inertial Measurement 
Unit) ซึ่งประกอบด้วย ไจโรสโคป (วัดการหมุน) และ เครื่องวัดความเร่ง (วัดแรงและการ
เคลื่อนที่) นอกจากนี้ยังสามารถเชื่อมต่อกับเซนเซอร์ภายนอกที่จำเป็นต่อการนำทาง เช่น  
โมด ูล GPS ท ี ่ ให ้ข ้อม ูลพ ิก ัดตำแหน ่งท ี ่แม ่นยำ และ  เข ็มท ิศภายนอก (External 
Compass/Magnetometer) เพ่ือกำหนดทิศทางการหันของรถได้อย่างถูกต้อง ระบบภายใน
ของ Pixhawk จะทำการประมวลผลและผสมผสานข้อมูลจากเซนเซอร์ทั้งหมดเหล่านี้เข้า
ด้วยกัน เพื ่อสร้างการประมาณการตำแหน่งและการวางตัว (Attitude and Position 
Estimation) ที่เสถียรและแม่นยำที่สุด ก่อนที่จะทำการแปลงผลลัพธ์เหล่านั้นให้เป็นสัญญาณ
ควบคุมทางไฟฟ้าที่ส่งไปยัง มอเตอร์ขับเคลื่อน และ กลไกการทำงานของใบมีดตัดหญ้า 
เพื่อให้รถสามารถขับเคลื่อนไปยัง Waypoint ที่กำหนดในโหมดอัตโนมัติได้อย่างถูกต้องตาม
หลักการควบคุมแบบวงปิด (Closed-loop Control) 

2.6 เอ็นตัดหญ้า 
การใช้ เอ็นตัดหญ้า เป็นการประยุกต์ใช้หลักการทำงานของเครื่องตัดหญ้าสะพายบ่าทั่วไป 
โดยมีการติดตั้งเอ็นตัดหญ้าที่แข็งแรงและทนทานเข้ากับ  จานตัดหญ้า (Cutting Disc) ซึ่ง
ขับเคลื่อนด้วยมอเตอร์ไฟฟ้ากำลังสูง (มักใช้มอเตอร์แบบไร้แปรงถ่าน หรือ Brushless DC 
Motor) . มอเตอร์จะหมุนด้วยความเร็วรอบสูงมาก ทำให้เอ็นตัดหญ้ากางออกด้วยแรงเหวี่ยง
หน ีศ ูนย ์กลาง (Centrifugal Force) กลายเป ็นแรงต ัดท ี ่สามารถต ัดหญ้าได ้อย ่างมี
ประสิทธิภาพ ข้อดีหลักของการใช้เอ็นตัดหญ้าแทนใบมีดโลหะคือ ความปลอดภัย ที่สูงกว่า
มาก เนื่องจากเมื่อเอ็นไปชนกับวัตถุแข็ง เช่น หิน หรือขอบทาง เอ็นจะขาดหรือหดตัวแทนที่
จะทำให้ตัวรถเสียหายหรือเกิดการดีดวัตถุอันตรายออกไปในวงกว้าง นอกจากนี้ยังช่วยให้
สามารถตัดหญ้าได้ใกล้กับสิ่งกีดขวาง เช่น ต้นไม้ หรือรั้ว โดยไม่ก่อให้เกิดความเสียหายต่อ
พ้ืนผิวเหล่านั้น 

2.7 LiDAR (Light Detection and Ranging) 
LiDAR หรือที่เรียกกันว่า "ไรด้า" เป็นเทคโนโลยีเซนเซอร์ตรวจจับระยะและพิสัยด้วยแสง ซึ่ง
เป็นหนึ่งในเทคโนโลยีสำคัญที่ยกระดับความสามารถของรถตัดหญ้าอัตโนมัติไปสู่ระดับของ  
ยานพาหนะภาคพ้ืนดินไร้คนขับ (UGV) ที่มีความชาญฉลาด LiDAR ทำงานโดยอาศัยหลักการ
พ้ืนฐานของการยิงลำแสง เลเซอร ์ที่มองไม่เห็นด้วยตาเปล่าออกไปในสภาพแวดล้อมโดยรอบ
ในอัตราความถี่สูงมาก จากนั้นจะทำการวัดเวลาที่แสงแต่ละลำใช้ในการเดินทางจากตัวส่ง
สัญญาณไปกระทบวัตถุ แล้วสะท้อนกลับมายังตัวรับสัญญาณของเซนเซอร์ (Time-of-Flight) 
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ข้อมูลเวลาเดินทางนี้จะถูกคำนวณกลับมาเป็น ระยะทาง (Range) ไปยังจุดที่แสงกระทบ
อย่างแม่นยำ ทำให้สามารถเก็บข้อมูลจุดพิกัดในพื้นที่สามมิติได้หลายแสนจุดต่อวินาที ซึ่ง
รวมกันเป็น กลุ่มจุด (Point Cloud) ที่แสดงถึงสภาพแวดล้อมโดยละเอียดรอบรถ . 
ในบริบทของรถตัดหญ้าอัตโนมัต ิ การนำ  LiDAR มาผนวกรวมกับระบบควบคุมหลัก 
Pixhawk/ArduRover ถือเป็นสิ่งจำเป็นในการเสริมสร้าง ความปลอดภัย และ ความเป็น
อิสระ ในการตัดสินใจ หน้าที่หลักของเซนเซอร์นี้คือการ หลีกเลี่ยงสิ่งกีดขวางแบบเรียลไทม์ 
(Real-time Obstacle Avoidance) ในขณะที่รถกำลังขับเคลื่อนไปตามเส้นทางที่กำหนด
โดย Mission Planner ข้อมูลกลุ่มจุดที่ได้รับจาก LiDAR จะถูกวิเคราะห์อย่างต่อเนื่องเพ่ือ
ระบุถึงวัตถุที่ไม่ใช่พ้ืนดินที่อาจเป็นอันตราย เช่น ก้อนหินขนาดใหญ่, ขอบทางสูงที่ไม่คาดคิด, 
หรือแม้กระทั่งการมีอยู่ของบุคคลหรือสัตว์เลี้ยงที่เดินเข้ามาในพื้นที่ปฏิบัติงาน ระบบจะใช้
ข้อมูลระยะทางนี้ในการคำนวณและสั่งการให้รถ เบี่ยงหลบ (Path Deviation) หรือสั่ง หยุด
ฉุกเฉิน (Emergency Braking) ได้ทันท่วงที ซึ่งแตกต่างจากเซนเซอร์อื่น ๆ ตรงที่ LiDAR มี
ความแม่นยำสูงและมีความเสถียรในการทำงานแม้ในสภาพแสงที่หลากหลาย ไม่ว่าจะเป็น
กลางวันหรือแสงสลัว 

2.8 Raspberry Pi 5 
Raspberry Pi 5 มีบทบาทสำคัญในการจัดการกับ การประมวลผลระดับสูง (High-level 
Processing) โดยเฉพาะอย่างยิ่งในด้าน การวิเคราะห์ข้อมูล LiDAR เพื่อการหลีกเลี่ยงสิ่งกีด
ขวางขั้นสูง เนื่องจากข้อมูล กลุ่มจุด (Point Cloud) 3 มิติที่สร้างโดย LiDAR นั้นมีปริมาณ
มากและต้องใช้การประมวลผลทางคณิตศาสตร์ที่หนักหน่วง Pi 5 จะรับข้อมูลนี้โดยตรงและ
ใช้โปรแกรมเฉพาะเพ่ือทำการวิเคราะห์รูปร่างและระบุตำแหน่งของสิ่งกีดขวางแบบเรียลไทม์
อย่างแม่นยำ เมื่อการตัดสินใจด้านการหลีกเลี่ยงเสร็จสิ้น ข้อมูลคำสั่งที่ผ่านการคำนวณแล้ว
จะถูกส่งไปยัง Pixhawk ผ่านพอร์ตสื่อสารอนุกรม (Serial Communication) เพ่ือสั่งการให้ 
ArduRover ทำการปรับเปลี่ยนเส้นทางการขับเคลื่อนที ่กำลังดำเนินการอยู่ใน  Mission 
Planner ได้อย่างทันท่วงทีและปลอดภัยนอกจากนี้  Raspberry Pi 5 ยังเป็นศูนย์กลาง
สำหรับงานด้าน คอมพิวเตอร์วิชัน (Computer Vision) โดยสามารถเชื่อมต่อและประมวลผล
ข้อมูลภาพจากกล้องความละเอียดสูงได้อย่างมีประสิทธิภาพ งานเหล่านี ้รวมถึงการ
ประยุกต์ใช้ในการระบุขอบเขตพื้นที่ทำงาน, การตรวจสอบคุณภาพการตัดหญ้า, หรือแม้แต่
การนำทางเสริมโดยอิงจากภาพ (Visual Odometry) ในกรณีที่สัญญาณ GPS ไม่เสถียร ด้วย
ระบบปฏิบัติการที่สมบูรณ์และหน่วยความจำขนาดใหญ่ Pi 5 ยังมีหน้าที่ในการ จัดการข้อมูล
การทำงาน (Data Logging) โดยจะบันทึกข้อมูลการปฏิบัติภารกิจ , ข้อมูลสถานะของ 
Pixhawk, และข้อมูลกลุ่มจุดของ LiDAR ทั้งหมดไว้ในหน่วยความจำ เพื่อให้นักวิจัยสามารถ
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นำข้อมูลเหล่านี้ไปวิเคราะห์สมรรถนะของรถได้อย่างละเอียดหลังเสร็จสิ้นการทดสอบ ดังนั้น 
การรวม Raspberry Pi 5 เข้ามาในระบบจึงเป็นการสร้างสถาปัตยกรรมการควบคุมแบบ
ไฮบริด (Hybrid Control Architecture) ที่ทำให้รถตัดหญ้าอัตโนมัติสามารถทำงานได้อย่าง
ชาญฉลาด ปลอดภัย และมีประสิทธิภาพสูงสำหรับภารกิจที่ซับซ้อนได้ 

2.9 EGA TYPE GW1 Pro Webcam 
EGA TYPE GW1 Pro Webcam คือเพื ่อให้ผู ้ควบคุมสามารถ ดูภาพวิดีโอแบบเรียลไทม์ 
(Real-time Video Feed) ของพื้นที่ปฏิบัติงานผ่านจอมอนิเตอร์ในสถานีควบคุมภาคพื้นดิน
ได้ตลอดเวลาที่รถกำลังตัดหญ้า ซึ่งเป็นการเสริมข้อมูลเชิงประจักษ์ (Visual Confirmation) 
นอกเหนือไปจากข้อมูลพิกัดที ่ได้ร ับจาก GPS เพียงอย่างเดียว บทบาทของกล้องนี ้มี
ความสำคัญอย่างยิ่งในการ ยืนยันตำแหน่งการทำงาน ของรถตัดหญ้าในสภาพแวดล้อมจริง ผู้
ควบคุมสามารถตรวจสอบได้ทันทีว่ารถกำลังเคลื่อนที่ไปตามเส้นทางที่กำหนดโดย  Mission 
Planner อย่างถูกต้องหรือไม่ โดยเฉพาะอย่างยิ่งในกรณีที่อาจมีปัจจัยรบกวนทำให้สัญญาณ 
GPS คลาดเคลื่อนเล็กน้อย ภาพวิดีโอที่ส่งกลับมาจะช่วยให้สามารถระบุตำแหน่งที่แม่นยำ
และสภาพแวดล้อมโดยรอบได้นอกจากนี้ ภาพวิดีโอจากกล้องยังเป็นเครื่องมือสำคัญในการ  
สังเกตการณ์สิ่งกีดขวางหรือสถานการณ์ไม่ปกติ ที่อาจเกิดข้ึน แม้ว่า LiDAR จะจัดการกับการ
หลีกเลี่ยงสิ่งกีดขวางแบบอัตโนมัติได้อย่างดี แต่ภาพจากกล้องจะช่วยให้ผู้ควบคุมสามารถ
สังเกตเห็นรายละเอียดปลีกย่อย เช่น สภาพของพื้นดินที่ไม่เรียบ , การทำงานของ เอ็นตัด
หญ้า ว่ามีการตัดอย่างมีประสิทธิภาพหรือมีการติดขัดเกิดขึ้นหรือไม่ หรือแม้กระทั่งการมี
บุคคลอื่นเข้าใกล้รถในระยะอันตราย ซึ่งข้อมูลเหล่านี้ช่วยในการตัดสินใจเข้าควบคุ มระบบ
ด้วยมือ (Manual Override) หรือสั่งหยุดฉุกเฉินได้อย่างรวดเร็วการเชื่อมต่อของ EGA TYPE 
GW1 Pro Webcam จะถูกส่งไปยัง Raspberry Pi 5 ซึ่งทำหน้าที่เป็นคอมพิวเตอร์เสริมใน
การรับและเข้ารหัสข้อมูลวิดีโอ จากนั้นจึงทำการส่งสัญญาณภาพและข้อมูลอื่น ๆ กลับไปยัง
สถานีควบคุมภาคพื ้นดินผ่านระบบสื ่อสารไร้สายที ่ม ีความหน่วงต่ำ (Low-latency 
Telemetry) ทำให้ระบบควบคุมทั้งหมดมีความโปร่งใส สามารถตรวจสอบได้ และมีชั้นความ
ปลอดภัยที่สูงขึ้นสำหรับการปฏิบัติงานอัตโนมัติ 

2.10 .งานวิจัยที่เกี่ยวข้อง 
     ธีรวัฒน์ ชื่นอัศดงคต (2568) ได้ทำการวิจัย เรื่อง การศึกษาวิเคราะห์สมรรถนะรถตัดหญ้า
นั่งขับเคลื่อนที่ด้วยระบบไฮดรอลิค สำหรับพ้ืนที่เกษตรแปลงใหญ่ งานวิจัยนี้มีวัตถุประสงค์เพ่ือ
ศึกษาการทำงานและวิเคราะห์สมรรถนะของรถตัดหญ้านั่งขับเคลื่อนที่ด้วยระบบไฮดรอลิค
ในทางการเกษตร โดยออกแบบการทดลองภายใต้สภาวะแวดล้อมที่ควบคุมได้เพ่ือทดสอบ
สมรรถนะ ตัวแปรที่ศึกษาแบ่งเป็นตัวแปรอิสระ ได้แก่ ความเร็วการเคลื่อนที่ของรถ ความกว้าง
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การตัดหญ้า และกำลังของเครื่องยนต์ ส่วนตัวแปรตามประกอบด้วย อัตราการสิ้นเปลือง
เชื้อเพลิงระยะเวลาการทำงานและประสิทธิภาพทางเศรษฐศาสตร์ โครงสร้างรถมีขนาดความ
กว้าง110เซนติเมตรความยาว180เซนติเมตรและความสูง 70 เซนติเมตร ใช้เครื่องยนต์ดีเซล
ขนาด 15.5 แรงม้า (11.4 กิโลวัตต์) ส่งกำลังไปยังปั๊มไฮดรอลิคผ่านวาล์วควบคุมด้วยมือ เพ่ือให้
มอเตอร์ควบคุมการทำงานของเพลาส่งกำลังไปสู่ล้อขับเคลื่อน พร้อมชุดเกียร์ตัดหญ้า
อัตราส่วน 1:1.93 ใบตัดกว้าง 7.62 ซม. ยาว 90 ซม. และหนา 1 ซม. การทดสอบการทำงาน
ในพ้ืนที่ขนาด 1 ไร่ (ที่ความเร็ว 5 กม./ชม.) พบว่าอัตราการสิ้นเปลืองเชื้อเพลิงเฉลี่ยอยู่ที่ 0.56 
ลิตรต่อไร่ ใช้เวลาเฉลี่ยในการตัดหญ้า 20.17 นาทีต่อไร่ หรือมีประสิทธิภาพการทำงาน
เทียบเท่ากับ 18.69 ไร่ต่อวัน จากการวิเคราะห์เชิงเศรษฐศาสตร์พบว่าต้นทุนการผลิตของรถ
ตัดหญ้านี้อยู่ที่ 160,000 บาท หากใช้งานตัดหญ้าเดือนละ 1 ครั้ง จุดคุ้มทุนจะอยู่ที่ 22.98 ไร่
ต่อปี โดยระยะเวลาคืนทุนคือ 8 ปี 8 เดือน 20 วัน ซึ่งแสดงให้เห็นถึงความคุ้มค่าของการลงทุน
และการลดต้นทุนค่าจ้างเหมาในการตัดหญ้าได้อย่างมีประสิทธิภาพ 
 

          พีส คูณดี (2021) ได้ทำการวิจัย เรื่อง การศึกษาเวลาและอุปสรรคในการฉีดพ่น 
    ปุ ๋ยทางใบในไร่อ้อยด้วยโดรน รถแทรกเตอร์ และแรงงานคน  งานวิจัยนี ้มีวัตถุประสงค์ 
    เพื่อเปรียบเทียบการปฏิบัติงานฉีดพ่นให้ปุ๋ยทางใบในไร่อ้อยด้วยโดรนกับวิธีฉีดพ่นดั่งเดิม                        
    คือการใช้รถแทรกเตอร์และคน การศึกษานี้ได้ตรวจสอบเวลาในการทำงาน พร้อมทั้งปัญหา  
    และอุปสรรคที่เกิดขึ้นในการปฏิบัติงานฉีดพ่น ผลของการฉีดพ่นถูกเปรียบเทียบโดยใช้ความสู ง   
    ที่เพ่ิมขึ้นของอ้อยในแต่ละวิธี ผลการศึกษาพบว่า โดรนใช้เวลาในการทำงานน้อยที่สุดอยู่ที่        
    21.19นาที ซึ่งเมื่อทำงานซ้ำในพ้ืนที่เดิมเวลาจะเหลือเพียง 12.91 นาที เนื่องจากไม่จำเป็นต้อง  
    สร้างแผนการบินในการทำงานใหม่ รองลงมาคือ รถแทรกเตอร์อยู่ที่ 22.21 นาที และคนอยู่ที่    
    39.49 นาที โดยปัญหาและอุปสรรคของโดรนคือ ลักษณะแปลงและอุปสรรคในแปลง ที่ส่งผล    
    ให้เวลาในการทำงานเพ่ิมขึ้น ในขณะที่รถแทรกเตอร์ มีปัญหาเกี่ยวกับระยะแถวในการทำงาน  
    ความสูงของอ้อยขณะฉีดพ่น และถนนรอบแปลงเพ่ือเปลี่ยนแถวในการทำงาน และสุดท้ายคน  
   มักพบปัญหาสารเคมีหมดขณะทำงานในแปลง ความเมื่อยล้า และอันตรายจากการสัมผัส    
   สารเคมีโดยตรง ซึ่งผลวิเคราะห์ความสูงที่เปลี่ยนแปลงไปในแต่ละเดือนหลังจากการฉีดพ่นจนถึง    
   เดือนเก็บเกี่ยวพบว่าทั้ง 3 รูปแบบ รวมถึงแปลงที่ไม่มีการฉีดพ่นให้ปุ๋ยทางใบมีการเจริญเติบโต 
   ด้านความสูงที่ไม่แตกต่างกันโดยผลของการศึกษาทั้งหมดชี้ให้เห็นว่าการใช้โดรนในการให้ปุ๋ย   
  เป็นอีกหนึ่งวิธีที่มีความเร็วในการทำงานสูงและให้ผลลัพธ์ของการฉีดพ่นไม่แตกต่างจากวิธีดั้งเดิม  
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ขันชัย กาฬสงค์ (2022) การพัฒนาและการค้นหาประสิทธิภาพของเครื่องตัดหญ้าไฟฟ้า

อเนกประสงค์  การวิจัยครั้งนี้มีวัตถุประสงค์เพ่ือ 1) พัฒนาเครื่องตัดหญ้าไฟฟ้าอเนกประสงค์ 2) 
เปรียบเทียบประสิทธิภาพการทำงานของเครื่องตัดหญ้าไฟฟ้าอเนกประสงค์กับเครื่องตัดหญ้าสะพาย
ไหล่ และ 3) ศึกษาความพึงพอใจของผู้ใช้เครื่องตัดหญ้าไฟฟ้าอเนกประสงค์ กลุ่มตัวอย่างที่ใช้ในการ
วิจัยนี้คือเกษตรกรสวนยางพารา 10 ราย ในอำเภอควนเนียงและอำเภอบางกล่ำ จังหวัดสงขลา โดย
วิธีการสุ่มตัวอย่างแบบเจาะจง เครื่องมือที่ใช้ในการวิจัย ได้แก่ เครื่องตัดหญ้าไฟฟ้าอเนกประสงค์ 
แบบบันทึกการทดลอง และแบบสอบถามความพึงพอใจ สถิติการวิจัยประกอบด้วย ค่าเฉลี่ย ส่วน
เบี่ยงเบนมาตรฐาน (SD) และการทดสอบที ผลการวิจัยพบว่า 1) เครื่องตัดหญ้าไฟฟ้าอเนกประสงค์ที่
พัฒนาขึ้นได้รับการประเมินคุณภาพโดยผู้เชี่ยวชาญในระดับสูง (ค่าเฉลี่ย = 4.42, S.D. = 0.56) 2) 
ประสิทธิภาพของเครื่องตัดหญ้าไฟฟ้าอเนกประสงค์และเครื่องตัดหญ้าสะพายไหล่ไม่มีความแตกต่าง
อย่างมีนัยสำคัญทางสถิติที่ 0.05 และ 3) ความพึงพอใจของผู้ใช้เครื่องตัดหญ้าไฟฟ้าอเนกประสงค์อยู่
ในระดับสูงสุด 

 
กรอบแนวคิดในการวิจัย 
          การวิจัยครั้งนี้มุ่งเน้นการพัฒนารถตัดหญ้าอัตโนมัติที่ใช้ระบบ GPS และเทคโนโลยี UGV เพ่ือ
ช่วยให้การดูแลสนามหญ้ามีประสิทธิภาพมากข้ึน ลดความเสี่ยงของผู้ปฏิบัติงาน และลดภาระการใช้
แรงงานคน โดยกรอบแนวคิดได้กำหนดองค์ประกอบหลักท่ีเกี่ยวข้องกับการพัฒนานวัตกรรม ได้แก่ 
ระบบนำทาง GPS ระบบควบคุมการเคลื่อนที่ของรถแบบ UGV ระบบควบคุมผ่านรีโมต และการ
ออกแบบเครื่องกลของรถตัดหญ้า ซึ่งทั้งหมดมีผลต่อประสิทธิภาพการทำงานของรถตัดหญ้า 

 



 
 

บทที่ 3 
วิธีดำเนินการวิจัย 

 
3.1 ประชากรและการสุ่มกลุ่มตัวอย่าง 
ประชากรที่ใช้งานในการวิจัยครั้งนี้ ได้แก่ เจ้าหน้าที่งานอาคาร ของวิทลัยเทคนิคระยอง จำนวน 16  
คน โดยการสุ่มตัวอย่างแบบเจาะจง (Purposive Sampling) 

 
3.2 เครื่องมือในการวิจัยและการตรวจสอบคุณภาพเครื่องมือ 
  3.2.1 รถตัดหญ้าอัตโนมัติด้วยระบบ GPS/UGV ซึ่งประกอบด้วยโครงสร้างตัวรถ มอเตอร์ขับเคลื่อน 
ใบมีดตัดหญ้า แบตเตอรี่ ระบบควบคุมการเคลื่อนที่ และระบบประมวลผลคำสั่ง 
 3.2.2 โมดูล GPS สำหรับระบุตำแหน่งและกำหนดเส้นทางการเคลื่อนที่ของรถ 
 3.3.3 ไมโครคอนโทรลเลอร์หรือบอร์ดควบคุม เช่น Arduino, ESP32 หรือ Pixhawk สำหรับ
ประมวลผลและควบคุมการทำงานของอุปกรณ์ 
 3.3.4 ระบบควบคุมแบบไร้สาย (Remote Control) สำหรับควบคุมรถในโหมด Manual 
 3.3.5 โปรแกรมท่ีใช้กำหนดเส้นทางหรือจัดการตำแหน่ง GPS 
 3.5.6 เครื่องมือช่างพ้ืนฐานที่ใช้ในการประกอบและปรับแต่งโครงสร้างรถ 
 
3.3 การเก็บรวบรวมข้อมูล 
3.1.1. ผู้วิจัยนำรถตัดหญ้าอัตโนมัติไปทดสอบในพ้ืนที่สนามหญ้าของวิทยาลัยเทคนิคระยอง โดย
กำหนดเส้นทางการทำงานด้วยระบบ GPS และบันทึกข้อมูลการทำงาน เช่น ระยะเวลาที่ใช้ในการตัด
หญ้า ความสม่ำเสมอของการตัด ความแม่นยำของการเคลื่อนที่ตามเส้นทาง และความสามารถในการ
หลบหลีกสิ่งกีดขวาง 
3.1.2 ทดสอบระบบควบคุมการทำงานทั้งในโหมดอัตโนมัติและโหมดควบคุมด้วยรีโมต เพื่อประเมิน
ความเสถียรของระบบควบคุม การตอบสนองของมอเตอร์ และความเหมาะสมของการเคลื่อนที่ใน
สภาพพ้ืนที่จริง 
3.1.3 ให้กลุ่มตัวอย่างที่เก่ียวข้องกับการดูแลสนามหญ้า ได้แก่ เจ้าหน้าที่ฝ่ายอาคารสถานที่และ
นักศึกษาท่ีเข้าร่วมโครงการ ทดลองใช้งานรถตัดหญ้าในพ้ืนที่กำหนด หลังการทดลอง ผู้วิจัยเก็บข้อมูล
จากแบบประเมินที่ประกอบด้วย ประสิทธิภาพการทำงาน ความปลอดภัย ความสะดวกในการใช้งาน 
และระดับความพึงพอใจของผู้ใช้งาน 
3.1.4. รวบรวมความคิดเห็น ข้อเสนอแนะ หรือปัญหาที่พบจากกลุ่มตัวอย่าง เพื่อนำมาประกอบการ
วิเคราะห์ข้อมูลและใช้เป็นแนวทางในการพัฒนานวัตกรรมให้มีประสิทธิภาพมากยิ่งขึ้น 



 
 

บทที่ 4 
ผลการวิจัย 

ในการจัดทำโครงการสร้างและพัฒนารถตัดหญ้าอัตโนมัติด้วยระบบ GPS จะต้องมีข้ันตอนในการ
ทดสอบเพ่ือทำการบันทึกผลการทดลอง เพ่ือที่จะได้นำประโยชน์ในการปรับปรุงและพัฒนาต่อไป จาก
การทดสอบ ประสิทธิภาพและความพึงพอใจของผู้ใช้รถตัดหญ้าอัตโนมัติด้วยระบบ GPS ทำให้ทราบ
ผลการทดลองดังต่อไปนี้ 
 

  
 

ภาพที่ 4.1 หุ่นยนต์ตัดหญ้า 
 

        ตอนที่ 1. ผลการทดลองและหาประสิทธิภาพของ รถตัดหญ้าอัตโนมัติด้วยระบบ GPS / UGV 
 
        ตอนที่ 2. ผลการประเมินความพึงพอใจจากการใช้ รถตัดหญ้าอัตโนมัติด้วยระบบ GPS / UGV 
ผลการทดลองและหาประสิทธิภาพของรถยนต์ตัดหญ้า ผลการทดสอบหาประสิทธิภาพ 
ของรถตัดหญ้าอัตโนมัติด้วยระบบ GPS / UGV 
 
 
 
 
 
 
 
  



13 
 

 
 

ตารางที่ 4-1 ทดสอบการทำงานของ รถตัดหญ้าอัติโนมัติด้วยระบบ GPS / UGV 
 
ลำดับ รายการทดสอบ วิธีทดสอบ ผลที่คาดหวัง ผลการทดสอบ หมายเหตุ 

1 GPS ระบุตำแหน่ง เปิดระบบและดู
ค่าพิกัด 

แสดงพิกัดที่
ถูกต้อง 

ผ่าน - 

2 มอเตอร์ขับเคลื่อน สั่งเดินหน้า รถเคลื่อน 
ที่ตรง 

ผ่าน มีหน่วง
เล็กน้อย 

3 ใบมีดตัดหญ้า เปิดการตัด ใบมีดหมุน
ปกติ 

ไม่ผ่าน เสียงดัง
ผิดปกติ 

 

จากตารางที่ 4-1 พบว่า ผลการทดสอบการทำงานของ รถตัดหญ้าอัตโนมัติด้วยระบบ GPS  
 

ตารางที่ 4-2 ทดสอบการทำงานของ รถตัดหญ้าอัตโนมัติด้วยระบบ GPS / UGV 
ใช้การบันทึกการทดลองแต่ละรอบ เช่น ระยะเวลา, พ้ืนที่ทดสอบ, สภาพสนาม 
 
ลำดับ วันที่ พ้ืนที่ทดสอบ เวลาที่ใช้

(นาที) 
ระยะทาง 
(เมตร) 

ปัญหาที่พบ หมายเหตุ 

1 GPS ระบุ
ตำแหน่ง 

เปิดระบบ
และดูค่าพิกัด 

15 120 GPSหลุด
สัญญาณ  
1 ครั้ง 

- 

2 มอเตอร์
ขับเคลื่อน 

สั่งเดินหน้า 
 

18 110 ล้อหมุนฟรี ปรับ
ความเร็ว
ลดลง 

  
จากตารางที่ 4-2 บันทึกการทดลอง ต่อ รถตัดหญ้าอัตโนมัติด้วยระบบ GPS / UGV   

 
 
 
 



 
 

บทที่ 5 
สรุปผลการวิจัยอภิปรายผลและข้อเสนอแนะ 

 
5.1 สรุปผลการวิจัย 

5.1.1 ด้านประสิทธิภาพของรถตัดหญ้าอัตโนมัติ 
รถตัดหญ้าสามารถเคลื่อนที่ตามเส้นทางที่กำหนดด้วยระบบ GPS ได้อย่างถูกต้องและมีความแม่นยำ
สูง การตัดหญ้ามีความสม่ำเสมอและใช้เวลาน้อยกว่าการตัดแบบใช้แรงงานคน ระบบควบคุมท้ังแบบ
อัตโนมัติและแบบรีโมตมีความเสถียร ทำงานได้ราบรื่นและตอบสนองต่อคำสั่งได้ดี 
5.1.2 ด้านการลดความเสี่ยงและการเพิ่มความปลอดภัย 
รถตัดหญ้าอัตโนมัติช่วยลดความเสี่ยงที่ผู้ปฏิบัติงานจะต้องเข้าไปในพ้ืนที่รกและอาจมีสัตว์มีพิษได้
อย่างมีประสิทธิภาพ อีกท้ังยังลดอุบัติเหตุที่อาจเกิดข้ึนจากการใช้เครื่องตัดหญ้าแบบดั้งเดิม ทำให้การ
ดูแลพื้นที่สนามหญ้ามีความปลอดภัยมากขึ้น 
5.1.3 ด้านความพึงพอใจของผู้ใช้งาน 
กลุ่มตัวอย่างที่เข้าร่วมทดสอบมีความพึงพอใจต่อระบบในด้านความปลอดภัย ความสะดวก และ
ประสิทธิภาพการทำงานในระดับมากถึงมากท่ีสุด และเห็นว่ารถตัดหญ้าอัตโนมัติสามารถช่วยลดเวลา
และแรงงานในการดูแลพื้นที่ได้จริง 
 
5.2 อภิปรายผล 

จากผลการทดลองพบว่ารถตัดหญ้าอัตโนมัติด้วยระบบ GPS/UGV สามารถทำงานได้ตาม
วัตถุประสงค์ที่กำหนด รถมีความแม่นยำในการเคลื่อนที่ตามเส้นทางและสามารถตัดหญ้าได้สม่ำเสมอ 
ซึ่งสอดคล้องกับแนวคิดของระบบนำทาง GPS และงานวิจัยที่เกี่ยวข้องที่ระบุว่าระบบกำหนดตำแหน่ง
ช่วยให้ยานพาหนะทำงานอัตโนมัติได้อย่างมีประสิทธิภาพ นอกจากนี้ ผู้ใช้งานมีความพึงพอใจใน
ระดับสูง เนื่องจากรถช่วยลดความเหนื่อยล้าและลดความเสี่ยงจากการเข้าไปในพ้ืนที่หญ้ารกท่ีอาจมี
สัตว์มีพิษ 
 
5.3 ข้อเสนอแนะในการนำผลการวิจัยไปใช้ 

5.3.1 นำรถตัดหญ้าอัตโนมัติไปใช้จริงในพ้ืนที่ของสถานศึกษา 
เพ่ือช่วยลดภาระงานของเจ้าหน้าที่ ลดเวลาในการตัดหญ้า และเพ่ิมความปลอดภัย
ในการดูแลพ้ืนที่หญ้ารกหรือพ้ืนที่เสี่ยง 
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5.3.2 ประยุกต์ใช้ระบบGPS/UGVในงานอื่นของสถานศึกษา 
เช่น งานตรวจพื้นที่อัตโนมัติ การบันทึกเส้นทาง การดูแลสวน หรือการพัฒนา
หุ่นยนต์ภาคสนามอ่ืน ๆ ที่ต้องการความแม่นยำในการเคลื่อนที่ 

5.3.3 นำผลการวิจัยไปใช้ในการพัฒนานวัตกรรมต่อยอด 
เช่น เพ่ิมระบบหลบหลีกสิ่งกีดขวางอัตโนมัติ เซนเซอร์ความปลอดภัย หรือเพ่ิม
ประสิทธิภาพแบตเตอรี่ เพ่ือให้รถทำงานได้ยาวนานและครอบคลุมพ้ืนที่มากขึ้น 

5.3.4 ใช้เป็นต้นแบบในการเรียนการสอนและฝึกปฏิบัติของนักศึกษา 
เพ่ือให้นักเรียน–นักศึกษาได้เรียนรู้ด้านหุ่นยนต์ ระบบควบคุม และเทคโนโลยี
อัตโนมัติจากงานวิจัยที่ใช้งานได้จริง 

5.4.4 ข้อเสนอแนะในการทำวิจัยครั้งต่อไป 
ในการวิจัยครั้งต่อไปควรมีการพัฒนาระบบหลบหลีกสิ่งกีดขวางให้มีความแม่นยำ
มากขึ้น เนื่องจากจากการทดลองพบว่าสัญญาณ GPS อาจคลาดเคลื่อนเมื่อมีสิ่งบัง
สัญญาณ ซึ่งส่งผลต่อการเคลื่อนที่ของรถในบางช่วง นอกจากนี้ควรทดลองใช้งานใน
พ้ืนที่ที่มีความหลากหลายมากข้ึน เช่น พ้ืนที่ขรุขระหรือพ้ืนที่ลาดเอียง เพ่ือประเมิน
ความสามารถของรถในสภาพแวดล้อมจริงที่แตกต่างกัน อีกทั้งควรพิจารณา
ปรับปรุงระบบพลังงานให้รถสามารถทำงานได้ยาวนานขึ้น เพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพใน
การปฏิบัติงานต่อเนื่อง และควรเพิ่มจำนวนผู้ทดสอบเพ่ือให้ผลประเมินมีความ
แม่นยำและสะท้อนความคิดเห็นของผู้ใช้จริงได้ดียิ่งขึ้น 
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