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สายพานลำ�เลียง โดยโมดูลแยกสีอาดูโน
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บทคัดย่อ
	 การวิจัยในครั้งนี้มีวัตถุประสงค์เพื่อการออกแบบและทดลองการใช้ชุดทดลองคัดแยกสีวัตถุอัตโนมัติ

บนสายพานลำ�เลียงด้วยบอร์ดโมดูลแยกสีอาดูโน สามารถปฏิบัติงานได้ตามการออกแบบให้แยกชนิดวัตถุที่

เป็นสีแดง สีเขียว และสีน้ําเงิน แล้วเคลื่อนย้ายวัตถุอัตโนมัติไปยังที่กำ�หนดไว้โดยอาศัยการควบคุมของ plc 

Board CFX1N20MT โดยใช้ตัวตรวจจับด้วยโมดูลแยกสี Arduino TCS230 เป็นเซนเซอร์อ่านค่าปริมาณของ 

ความเขม้ ของแสงทีก่ระทบกบัวตัถุและสะทอ้นกลบัมายงัเซนเซอรแ์ปลผลเปน็สัญญาณทีแ่ตกตา่งกนัตามแตล่ะสี

ของวัตถ ุนอกจากนีง้านวจิยัสามารถนำ�เอาไปใชเ้ปน็พืน้ฐานในการฝกึปฏบิตั ิเพือ่นำ�ไปใชเ้ปน็แนวทางกบัโรงงาน

อตุสาหกรรมประเภทงานแยกวตัถใุนการผลติเพือ่จำ�แนกวตัถสุไีดต้ามทีโ่ปรแกรมสัง่งานและสามารถนำ�ไปใชใ้น

โรงงานสิ่งพิมพ์ โรงงานผลิตรถยนต์ โรงงานผลิตชิ้นส่วนอิเล็กทรอนิกส์ รวมถึงระบบการเคลื่อนที่อัตโนมัติอื่นๆ  

ที่เกี่ยวข้องได้อย่างมีประสิทธิภาพ 

	 ผลการออกแบบและทดลองใช้ชุดทดลองคัดแยกสีวัตถุอัตโนมัติบนสายพานลำ�เลียงด้วยบอร์ดโมดูล 

แยกสีอาดูโน พบว่า สามารถคัดแยกวัตถุสีแดง สีเขียว และสีนํ้าเงิน โดยใช้เวลาเฉลี่ยของวัตถุที่ทดสอบปรากฏ

ว่าวัตถุสีแดง 9.75 วินาที วัตถุสีเขียว 9.96 วินาที และวัตถุสีนํ้าเงิน 9.95 วินาที และสามารถแยกสีวัตถุลงใน

ตำ�แหน่งที่ต้องการได้ถูกต้อง

คำ�สำ�คัญ: การคัดแยกวัตถุสีอัตโนมัติ , ชุดทดลองแยกวัตถุสี
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Abstract
	 This research aims at designing and testing the effectiveness of the automatic color 

sorting machine with on conveyor systems by Arduino color recognition sensor module. It was 

designed to classify object, such as red, green and blue, and move objects automatically to a 

defined trays by the control of the PLC Board CFX1N20MT. The sensor modules color Arduino 

TCS230 was used for the object detection to read the amount of the intensity of light that 

strikes the object then reflected back to the sensor, after that converted into an electrical 

signal to the microcontroller to control the stepper motor in order to choose containers and 

color of objects to match each others. In addition, the application of this research can be 

used as a basis for practice in the industry, classification of printing plants, automotive plants, 

and electronics component manufacturing plants including other relevant automatic moving 

system effectively.

	 From the result, it can be showed that the sorting machine classified the object colors 

as red, green, blue and other colors with high accuracy. The average classifying time of the test 

objects is 9.75, 9.96, and 9.96 seconds for the materials as red, green, and blue respectively.

Keywords:	Automatic object colors classification , Machine of sorting object colors

1.	 บทนำ� 
	 จากที่ได้ศึกษาระบบการขนถ่ายวัตถุและอุปกรณ์

ในโรงงานอุตสาหกรรมซึ่งใช้ระบบสายพานลำ�เลียง

วัตถุ จากสถานีต้นทางไปยังสถานีปลายทางแทนการ 

เคลื่อนย้ายวัตถุด้วยมนุษย์ เพราะมีความสะดวก

หลายอย่างในเรื่องความต่อเนื่องการทำ�งาน ความเร็ว

ที่สมํ่าเสมอของวัตถุที่ใช้ในการเคลื่อนย้ายในโรงงาน

อุตสาหกรรม งานด้านการตรวจสอบสินค้าเพื่อให้

ได้มาซึ่งคุณภาพของผลิตภัณฑ์ ซึ่งการตรวจสอบ

เริ่มมีความนิยมสูงขึ้นเรื่อยๆ ดังงานวิจัยของสิมิลัน 

และฐิติวรรณ (ม.ป.ป.)[1] ได้ออกแบบและพัฒนา

ระบบคัดแยกขนาดปลาอัตโนมัติ โดยการวิเคราะห์

ข้อมูลภาพจากกล้องวิดีโอ ภาพปลาที่ไหลมาตาม

สายพาน จะผ่านระบบประมวลผลเพื่อวิเคราะห์

หาความยาวของตัวปลาแล้วไปเปรียบเทียบความยาว 

กับข้อมูลในฐานข้อมูล ซ่ึงเป็นค่าเริ่มต้นของระบบ

ทางกลศาสตร์ที่สามารถแยกขนาดปลาออกจาก

กันได้จริง ระบบนี้จะช่วยเพิ่มประสิทธิภาพให้กับ

อุตสาหกรรมประมง จากการใช้แรงงานมนุษย์ใน

กระบวนการคัดแยกขนาดปลา โดยใช้สายตาวัดหรือ 

ไม้บรรทัดวัดซึ่งมีโอกาสผิดพลาดได้ง่าย งานวิจัยของ 

ณฏัฐพงค ์และคณะ (ม.ป.ป.) [2] ไดส้รา้งเครือ่งคดัแยก

พริกหวานอัตโนมัติ โดยอาศัยหลักการตรวจจับสีของ

พริกด้วยการประมวลผลภาพในระบบภาพ HSV ผ่าน

ระบบสายพานลำ�เลียง จากนั้น ไมโครคอนโทรลเลอร์ 

MCS-51 จะควบคุมส่วนคัดแยกให้พริกหวานไหล 

ลงสู่ช่องตามที่กำ�หนด โดยสามารถนำ�ระบบดังกล่าว

ไปประยุกต์ใช้กับงานที่เกี่ยวข้องได้ เพื่อประหยัด

เวลาและประหยัดค่าใช้จ่ายเกี่ยวกับค่าแรงงานได้เป็น 
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อย่างดี ระบบนี้สามารถเป็นต้นแบบ เพื่อนำ�ไปพัฒนา

ต่อยอดกับอุตสาหกรรมต่อไป 

	 ดว้ยเหตนุีจ้งึไดม้แีนวคดิทีจ่ะทำ�การวจิยัออกแบบ

ชุดทดลองคัดแยกสีวัตถุอัตโนมัติบนระบบสายพาน

ลำ�เลียงโดยบอร์ดโมดูลแยกสีอาดูโน ซ่ึงมุ่งเน้นท่ี 

การตรวจสอบค่าสีโดยทำ�การสร้างระบบฮาร์ดแวร์

ที่มีลักษณะใกล้เคียงกับที่ใช้ในโรงงานอุตสาหกรรม  

การดำ�เนินงานประกอบไปด้วยการออกแบบและ

สร้างชุดสายพานลำ�เลียงการสร้างโปรแกรม ควบคุม 

การทำ�งาน โดยหลักการทำ�งานอาศัยบอร์ดโมดูล 

แยกสี อาดูโนเป็นตัวตรวจเช็ควัตถุ สีแดง สีเขียว และ

สีนํ้าเงิน เพื่อสั่งให้ชุดคัดแยกวัตถุทำ�งาน 

2.	 วัตถุประสงค์การวิจัย 
	 2.1	 เพื่อออกแบบชุดทดลองคัดแยกสีอัตโนมัติ 

บนระบบสายพานลำ�เลียงโดยโมดูลแยกสีอาดูโน

	 2.2	 เ พ่ือทดลองการใช้ชุดทดลองคัดแยกสี

อัตโนมัติบนระบบสายพานลำ�เลียงโดยโมดูลแยกสี 

อาดูโน

3.	 วิธีการดำ�เนินการวิจัย 
	 3.1	 ศึกษาทฤษฎีและหลักการทำ�งาน 

		  3.1.1	 ระบบการตรวจจับหรือเซนเซอร์วัตถุ 

(Sensors)  ในที่น้ีใช้โมดูลแยกสี Arduino TCS230 

ทำ�ให้สามารถมองเห็นสีของส่ิงรอบตัวเพื่อเอาไป

ประมวลผลตามที่ต้องการ เช่น ทำ�เป็นตัวอ่านค่าสี 

RGB หรือนำ�ค่า RGB ไปแสดงบนหน้าจอคอมพิวเตอร์ 

โมดลูนีจ้ะชว่ยเพิม่ความสามารถนีใ้หก้บัโมดลู Arduino 

TCS230 Color Recognition Sensor ใช้ไฟเลี้ยง 

3.3 - 5 โวลต์ ใช้สายสัญญาณ 3 เส้น มีสายสำ�หรับ

ควบคมุไฟ LED อกี 1 เส้น สามารถสัง่เปดิไฟตอนกำ�ลงั

อ่านค่าสี และส่ังให้ปิดเม่ืออ่านค่าสีเสร็จแล้วได้โมดูล 

TCS230 Color Recognition Sensor module ตัวนี้

ใช้เซน็เซอร ์TAOS TCS230 เปน็ตวัแยกความถีข่องแสง 

โดยใช้ photodiodes  การแปลงแสงเป็นความถี่ 

อ่านได้จากค่า photodiodes ท่ีอยู่ในชิพของ โมดูล 

TCS230 มีจำ�นวนทั้งหมด 8x8 ช้ิน สามารถอ่านสี  

แดง เขียว นํ้าเงิน แสงสว่างจากแหล่งกำ�เนิดแสง

โดยตรง ซึ่งค่าที่อ่านมาได้จะเป็นค่าความถี่ของแสง 

แดง เขียว นํ้าเงิน การควบคุมเซนเซอร์ โมดูล TCS230 

นี้ ทำ�ได้โดยควบคุมจากขา s2 และ s3 และขา OUT 

จะให้ออกมาเป็นสัญญาณพัลส์ (50% duty cycle) 

เป็นความถี่ที่อ่านได้จากเซนเซอร์แสง photortional 

โดยตรง สามารถขยายความเข้มของค่าท่ีอ่านได้  

โดยควบคุมอัตราขยายที่ขา s0 และ s1 ดังแสดงใน

ภาพที่ 1 [3]
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ภาพที่ 1 การควบคุมเซนเซอร์ โมดูล TCS230 (ที่มา www.allarduino.com/download/TCs230_C.rar)

		  3.1.2	หลักการทำ�งานของ  โมดูล TCS230  

ความรู้เกี่ยวกับโมเดลแม่สีแสง RGB ซ่ึงเป็นหลักการ

ในการใช้บอร์ด Color ของเซนเซอร์ท่ีสามารถตรวจ

จับแสง สีแดง เขียว และนํ้าเงิน และเมื่อรวมกันก็จะ

ได้เป็นแสงสีต่าง ๆ ท่ีเราเห็นกัน  ถ้าข้อมูลของแสง 

RGB แต่ละตัว ก็จะสามารถรู้ว่าการรวมกันของสีแล้ว

จะได้เป็นสีอะไร โมดูลน้ีมีเซนเซอร์สีแดง เขียว และ

นํ้าเงินรวมกันถึง 8x8 ตัว สามารถรับแสงแต่ละค่า

และเมื่อเอามาเข้าสมการรวมกันแปลงค่าออกมา ก็จะ 

ได้ค่าสีที่มองเห็นจะแยกแยะสีออกได้แล้ว โมดูล 

TCS230  มีเซนเซอร์ photodiodes ขนาด 8x8 ตัว 

โดย มีเซนเซอร์สีนํ้าเงิน 16 ตัว สีเขียว 16 ตัว สีแดง 

16 ตวัและ 16 ตวัสำ�หรบัแสงสขีาว โดยจะใหส้ญัญาณ

เอาต์พุตออกมาทางขา S2 และ S3 เช่น ถ้า S2 และ 

S3 ให้สัญญาณ 0 หรือ L ออกมา แปลว่า อ่านได้

ค่าแสงสีแดง แล้ว ถ้า S2 และ S3 ให้ค่าออกมาเป็น 

L และ H แสดงว่าเป็นสีนํ้าเงิน ตามตารางที่ 1 และ

สามารถขยายสัญญาณนี้ได้โดยควบคุมที่ขา S0 และ  

S1 โดย มี 4 ระดับ คือ ถ้า S0 กับ S1 เป็น L L หรือ 

0 0 แปลว่าปิดการทำ�งาน เช่นกัน ถ้า S0 กับ S1 เป็น 

H L แปลว่า ขยายสัญญาณที่ 20 % ตามตารางที่ 1 

และตารางที่ 2 [3]
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ตารางที่ 1 Selectable options

S0 S1 OUTPUT FREQUENCY SCALING (fo)
L L Power down
L H 2%
H L 20%
H H 100%

S2 S3 Photodiode type
L L Red
L H Blue
H L Clear (fiiter)
H H Green

ตารางที่ 2 สเกลช่วงความถี่แสงของ TCS 230

	 3.2	 ระบบควบคุมการลำ�เลียงสายพาน

		  3.2.1	 การขับเคลื่อน มอเตอร์ ท่ีใช้เป็น

มอเตอร์กระแสตรงแบบทดรอบโดยใช้เฟืองเพื่อลด

ความเร็วรอบและเพิ่มแรงบิดในการหมุนซ่ึงจะเป็น

ประโยชน์ในการสร้างชุดขับเคลื่อนที่ให้กำ�ลังมอเตอร์ 

อาจมีชุดทดรอบสำ�เร็จรูปจากโรงงานหรือนำ�มอเตอร์

มาต่อกับชุดเฟืองทดรอบก็จะได้มอเตอร์กระแสตรง

แบบทดรอบเชน่กนัไดแ้ก ่มอเตอรเ์กยีร ์(Gear Motor) 

[3] 	

		  3.2.2	 สายพานและพลูเล่ย์ สายพานและ 

พลูเลย์ที่ใช้งานกับเครื่องจักรกลทั่วไปมีหลายชนิดข้ึน

อยู่กับลักษะการใช้งานเป็นตัวลำ�เลียงวัตถุจากต้นทาง

ไปยังปลายทาง ซึ่งสายพานลำ�เลียงที่นิยมใช้โดยทั่วไป

เช่น สายพานแบน (Flat belt) สายพานแบบหุ้มตัว 

(Fold edge) และสายพานลิ่ม (V-belt) เป็นต้น [4] 

การส่งกำ�ลังด้วยสายพานเป็นการส่งกำ�ลังชนิดแบบ

ออ่นตัวไดซ้ึง่มขีอ้ดขีอ้เสยีหลายอยา่ง เม่ือเปรยีบเทยีบ

ระหว่างการส่งกำ�ลังแบบเฟอืงและการส่งกำ�ลังแบบโซ ่ 
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ข้อดีคือ มีราคาถูกและใช้งานง่าย รับแรงกระตุกและการสั่นสะเทือนได้ดี ขณะใช้งานไม่มีเสียงดัง เหมาะสำ�หรับ

การสง่กำ�ลงัระหวา่งเพลาทีอ่ยูห่า่งกนัมาก ๆ  และคา่ใชจ้า่ยในการบำ�รุงรกัษาคอ่นขา้งต่ํา อยา่งไรกต็ามข้อเสยีของ

การขับด้วยสายพานก็มี คือ อัตราการทดที่ไม่แน่นอนนักเนื่องจากการสลิป (Slip) และการครีฟ (Creep) ของ

สายพานและต้องมีการปรับระยะห่างระหว่างเพลาหรือปรับแรงดึงในสายพานระหว่างการใช้งาน นอกจากนั้น 

ยังไม่อาจใช้งานที่มีอัตราทดสูงมากได้ ดังแสดงในภาพที่ 2 [5]

ภาพที่ 2  สายพานและพลูเล่ย์  (ที่มา : http://hi-intel.ru/202/103.html)

		  3.2.3	 PLC Board CFX1N20MT เป็น

บอร์ดที่จำ�ลองแทน PLC FX1N-20MT ของ PLC 

Mitsubishi ซ่ึงได้แปลงมาอยู่ในรูปแบบของบอร์ด

ทดลอง เพื่อให้สามารถใช้แทน PLC Mitsubishi 

FX1N20MT ได้ สามารถใช้งานร่วมกับ โปรแกรม GX 

Developer ของ PLC Mitsubishi ได้โดยตรงและยัง

ใช้งานโหมด Online Download Upload ได้เหมือน 

PLC จรงิ รวมถงึการเขยีนโปรแกรม Ladder Diagram 

กส็ามารถ เขยีนเทยีบเคยีงเหมอืนกับ PLC Mitsubishi 

FX1N20MT ได้เป็นอย่างดี ไม่ว่าจะเป็น เรื่อง Data 

Memory (D) Auxiliary Relay (M) State Memory 

(S) Index Register (V,Z) Pointer(P) Contact (K,H) 

Timer (T) Counter (C)  รองรับการใช้งาน Interrupt 

และ Function ของ High Speed Counter  สำ�หรับ 

รบัคา่ Encoder หรอื การนบัจำ�นวนแบบรวดเรว็ และ

การใช้งาน Function ของ Pulse Train  สำ�หรบัขบัตวั 

Stepping Motor และ   Servo Motor ได้โดยตรง 

สามารถติดต่อ HMI (Touch Screen) ผ่าน RS232  

ได้โดยตรง ดังแสดงในภาพที่ 3 [6]

ภาพที่ 3  PCL Board CFX1N29MT



Journal for Research and Innovation 
Institute of Vocational Education Bangkok

62

	 3.3	 การออกแบบโครงสร้างและการคำ�นวณ ดังแสดงในภาพที่ 4 [7] 

		  3.3.1	 การคำ�นวณชุดคัดแยกวัตถุ 

			   จากสมการ			   F	 =	 m • g		  (1) 

				    F	 คือ	 แรงกด นิวตัน (N)  

				    m	 คือ	 มวล  กิโลกรัม (Kg) 

				    g	 คือ	 ค่าแรงโน้มถ่วงของโลก (9.81 m/s2) 

			   วัตถุมีความยาว 15 เซนติเมตร มีนํ้าหนัก 0.1 กิโลกรัม โครงสร้างมีความยาว 40 เซนติเมตร 

มีนํ้าหนักเท่ากับ 0.9 กิโลกรัม  สายพานหนัก 0.5 กิโลกรัม ดังนั้น มวลทั้งหมดจะมีนํ้าหนัก 1.5 กิโลกรัม 

			   จากสมการ (1) จะได้ 

						      F	 =	 1.5 kg x 9.81 m/s2 

							       =	 14.72  N

		  3.3.2	 การคำ�นวณหาขนาดมอเตอร์ตัวคัดแยกวัตถุ 

			   วัตถุมีขนาดนํ้าหนักประมาณ 0.5 กิโลกรัม รัศมีของลูกกลิ้ง 3 เซนติเมตร สามารถเขียนสมการ

ได้คือ					     T	 =	 F.r		  (2) 

				    r	 คือ	 ขนาดเป็นเมตร (m) 

			   จากสมการที่ (2) จะได้   

						      T	 =	 (0.5 kg x 9.81 m/s2 ) x ( 3x10-2) 

							       =	 0.147 N.m 

			   และกำ�ลังของมอเตอร์สามารถเขียนสมการได้คือ 

     						     P	 =	 2pNT / 60		  (3) 

				    N	 คือ	 ความเร็วรอบของมอเตอร์ (rpm) 

			   โดยมอเตอร์มีความเร็วรอบ 100 rpm จากสมการที่ (3) จะได้ 

						      P	 =	 (2x3.14x100 rpm x0.147 N.m)/60

							       =	 1.54 วัตต์ 

			   คิดเป็นแรงม้าได้เท่ากับ

						      P	 =	 1.54/746  =  0.002 hp 
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ภาพที่ 4 โครงสร้างชุดจำ�ลองคัดแยกวัตถุด้วยสี

	 3.4	 ขั้นตอนการทำ�งานของเครื่องแยกวัตถุด้วยสี

		  1.	 ส่วนอินพุต (Input) เม่ือวัตถุสีต่าง ๆ เคล่ือนที่ตามสายพานผ่านจุดที่กำ�หนดไว้ เซนเซอร์โมดูล 

แยกส ีArduino TCS230 จะทำ�หนา้ทีต่รวจจบัวัตถแุล้วส่งสัญญาณไปประมวลผลทีP่LC Board CFX1N20MT [8]

		  2.	 ส่วนประมวลผลและควบคุม (Process and Control) โดยการนำ�สัญญาณจากอินพุตที่ได้มา

ประมวลผล PLC Board CFX1N20MT เพื่อกำ�หนดระดับสัญญาณแล้วส่ังงานชุดคัดแยกสีให้ทำ�งานตาม

วัตถุประสงค์ 

		  3.	 ส่วนผลลัพธ์ (Output) ประกอบไปด้วย 3 ส่วน คือ วัตถุสีแดง วัตถุสีน้ําเงิน และวัตถุสีเขียว  

โดยมอเตอร์จะทำ�หน้าที่เป็นตัวหมุนเพื่อคัดแยกวัตถุหรือช้ินงานไปไว้ในจุดที่ต้องการได้ และลำ�ดับขั้นตอนของ

โปรแกรมการทำ�งานดังแสดงในรูปที่ 5 

		  4.	 สว่นของการกำ�หนดคา่เฉลีย่ชว่งเวลาของการทำ�งานในแยกวตัถุทีเ่หมาะสม คอื การวดัประสิทธผิล

โดยรวมของเครือ่งคดัแยกวตัถุ เครือ่งคดัแยกวตัถทุีด่ตีอ้งใชง้านได้อยา่งปลอดภยั และเวลามาตรฐานในการทำ�งาน

ต่อชิ้นสามารถช่วยเราแก้ปัญหาดังกล่าวได้ จากสูตรสมการนี้

ประสิทธิภาพการเดินเครื่องคัดแยกวัตถุ = เวลาเดินเครื่องคัดแยกวัตถุสุทธิ/เวลาเดินเครื่องคัดแยกวัตถุ 

	 ดังนั้นผู้วิจัยจึงได้กำ�หนดช่วงสัญญาณออก เป็น 3 ช่วงด้วยกัน สีแดง คือ ความถี่ 24 kHz  สีเขียว คือ  

19.2 kHz  และสีนํ้าเงิน คือ 21.6 kHz  ซึ่งโมดูลแยกสี Arduino TCS230 จะส่งข้อมูลที่ได้เป็นสัญญาณดิจิตอล 

แล้วส่งสัญญาณออกไปให้ PLC Board CFX1N20MT เพื่อควบคุมการหมุนของมอเตอร์ตามจำ�นวนรอบที่ 

กำ�หนดไว้ เพื่อให้วัตถุสีแดงตกลงไปในถาดได้อย่างถูกต้อง ดังแสดงในภาพที่ 5 และ 6
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ภาพที่ 5 ลำ�ดับขั้นตอนการทำ�งานของเครื่องแยกวัตถุด้วยสี

ภาพที่ 6  เครื่องคัดแยกวัตถุด้วยสีอัตโนมัติตามสายพานลำ�เลียง
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4.	 ผลการวิจัย
	 การทดลองเริม่จากนำ�วตัถุจากตน้ทางผา่นเข้าสูร่ะบบสายพานลำ�เลยีง ดงัรปูที ่6 ซึง่วตัถมุสี ีรูปรา่งและขนาด

ใกล้เคียงกันตามขอบเขตที่กำ�หนด โดยใช้โมดูลแยกสี Arduino TCS230 เซนเซอร์เป็นอินพุตแล้วส่งค่าข้อมูลให้ 

PLC Board CFX1N20MT ประมวลผลเพื่อควบคุมการหมุนถาดให้ตรงตามตำ�แหน่งที่สอดคล้องกับวัตถุที่จะ

ตกลงมาแล้วจึงวนไปตรวจจับวัตถุใหม่อีกครั้ง ได้ผลดังต่อไปนี้ 

	 4.1	 ตารางการทดลองของวัตถุทั้ง 3 ชนิด 

ตารางที่ 3 ผลการทดลองแยกวัตถุทรงกระบอก

แยกวัตถุทรงกระบอกสีแดง แยกวัตถุทรงกระบอกสีนํ้าเงิน แยกวัตถุทรงกระบอกสีเขียว

ครั้งที่

ทดลอง

เวลา

ที่ใช้

(วินาที)

จำ�แนก

สีของ

วัตถุ 

(ได้, 

ไม่ได้)

ตำ�แหน่ง

ที่ต้องการ

คัดแยก 

(ถูกต้อง, 

ไม่ถูกต้อง)

เวลา

ที่ใช้

(วินาที)

จำ�แนก

สีของ

วัตถุ 

(ได้, 

ไม่ได้)

ตำ�แหน่ง

ที่ต้องการ

คัดแยก 

(ถูกต้อง, 

ไม่ถูกต้อง)

เวลา

ที่ใช้

(วินาที)

จำ�แนก

สีของ

วัตถุ 

(ได้, 

ไม่ได้)

ตำ�แหน่ง

ที่ต้องการ

คัดแยก 

(ถูกต้อง, 

ไม่ถูกต้อง)

1 10.07 ได้ ถูกต้อง 9.88 ได้ ถูกต้อง 10.03 ได้ ถูกต้อง

2 10.01 ได้ ถูกต้อง 10.05 ได้ ถูกต้อง 10.1 ได้ ถูกต้อง

3 10.05 ได้ ถูกต้อง 10.06 ได้ ถูกต้อง 11.00 ได้ ถูกต้อง

4 10.08 ได้ ถูกต้อง 9.86 ได้ ถูกต้อง 10.06 ได้ ถูกต้อง

5 9.86 ได้ ถูกต้อง 9.86 ได้ ถูกต้อง 9.87 ได้ ถูกต้อง

6 10.12 ได้ ถูกต้อง 10.13 ได้ ถูกต้อง 10.11 ได้ ถูกต้อง

7 9.62 ได้ ถูกต้อง 9.62 ได้ ถูกต้อง 9.62 ได้ ถูกต้อง

8 11.00 ได้ ถูกต้อง 9.70 ได้ ถูกต้อง 9.92 ได้ ถูกต้อง

9 9.77 ได้ ถูกต้อง 9.75 ได้ ถูกต้อง 9.76 ได้ ถูกต้อง

10 8.30 ได้ ถูกต้อง 11.00 ได้ ถูกต้อง 10.00 ได้ ถูกต้อง

11 8.20 ได้ ถูกต้อง 9.90 ได้ ถูกต้อง 9.90 ได้ ถูกต้อง

12 9.87 ได้ ถูกต้อง 9.62 ได้ ถูกต้อง 9.87 ได้ ถูกต้อง

13 9.90 ได้ ถูกต้อง 9.90 ได้ ถูกต้อง 10.00 ได้ ถูกต้อง

14 9.62 ได้ ถูกต้อง 10.00 ได้ ถูกต้อง 9.62 ได้ ถูกต้อง

15 9.82 ได้ ถูกต้อง 9.87 ได้ ถูกต้อง 9.52 ได้ ถูกต้อง

ค่าเฉลี่ย 9.75 9.95 9.96



Journal for Research and Innovation 
Institute of Vocational Education Bangkok

66

	 4.2	 กราฟแสดงผลการทดลอง  จากตารางที่  3  สามารถสรุปให้อยู่ในกราฟได้ดังภาพที่ 7

ภาพที่ 7 กราฟแสดงเวลาเฉลี่ยในการทดลองแยกวัตถุทรงกระบอก

5.	 สรุปผลและข้อเสนอแนะ
	 5.1	 สรุปผล

		  ผู้วิจัยได้ดำ�เนินการออกแบบชุดทดลองคัด

แยกสีวัตถุอัตโนมัติบนสายพานลำ�เลียงด้วยบอร์ด

โมดูลแยกสีอาดูโน เพื่อแก้ปัญหาในการคัดแยกวัตถุ 

ทรงกระบอก และเพือ่ลดระยะเวลาในการลำ�เลยีงแลว้ 

มีความแม่นยำ�ในการคัดแยกร้อยละ 100 กับวัตถุทรง

กระบอกที่วางแนวตั้งมากกว่าแนวนอน ซึ่งได้ทำ�การ

ทดสอบโดยสามารถสรุปผลการวิจัยดังนี้  

	 ผลการทดลองการแยกวัตถุทรงกระบอกสีแดง 

จำ�นวน 15 ครั้ง ได้ค่าเฉลี่ยเวลาในการทำ�งาน 9.75 

วินาที จากการทดลองสามารถแยกจำ�แนกสีแดงของ

วัตถุได้ท้ังหมด และตำ�แหน่งท่ีต้องการคัดแยกได้

ทั้งหมด

	 ผลการทดลองการแยกวัตถุทรงกระบอกสีน้ําเงิน 

จำ�นวน 15 ครั้ง ได้ค่าเฉลี่ยเวลาในการทำ�งาน 9.95 

วินาที จากการทดลองสามารถแยกจำ�แนกสีน้ําเงิน

ของวัตถุได้ทั้งหมด และตำ�แหน่งท่ีต้องการคัดแยกได้

ทั้งหมด

	 ผลการทดลองการแยกวัตถุทรงกระบอกสีเขียว 

จำ�นวน 15 ครั้ง ได้ค่าเฉล่ียเวลาในการทำ�งาน 9.96 

วินาที จากการทดลองสามารถแยกจำ�แนกสีเขียว

ของวัตถุได้ทั้งหมด และตำ�แหน่งที่ต้องการคัดแยกได้

ทั้งหมด

	 5.2	 อภิปรายผล

		  ผลการทดลองการทำ�งานของชุดทดลองคัด

แยกสอีตัโนมตั ิพบวา่ สามารถคดัแยกวตัถทุีเ่ปน็สแีดง  

สีเขียว สีนํ้าเงิน ได้ และสามารถรับวัตถุในตำ�แหน่งที่

ต้องการได้ถูกต้อง โดย PLC สามารถทำ�งานได้ตาม

โปรแกรมอย่างถูกต้องโดยใช้บอร์ดโมดูลแยกสีอาดู

โนเป็นเซนเซอร์  ซึ่งค่าเวลาในการทดลองคิดที่ระยะ

ทางจากจุดที่วัตถุเคลื่อนที่ผ่านเซนเซอร์ จนกระทั่ง

วัตถุตกลงไปยังจุดที่ได้กำ�หนดไว้ จะสังเกตได้ว่าสีที่

สะท้อนแสงได้ดีจะมีผลต่อเวลาที่ใช้ใน PLC เป็นไป

ตามการทดลองงานวิจัยของ กิมานนท์ และถาวร [9] 

เรื่อง เครื่องแลกธนบัตรเป็นเหรียญอัตโนมัติควบคุม

โดยไมโครคอนโทรลเลอร์ ได้อธิบายไว้ว่า ผลการ



วารสารวิจัยและนวัตกรรม
สถาบันการอาชีวศึกษากรุงเทพมหานคร

บทความวิจัย
ปีที่ 1 ฉบับที่ 2 เดือนกรกฎาคม-ธันวาคม 2561

67

สะท้อนแสงของคลื่นจะขึ้นอยู่กับปัจจัยหลัก 2 ข้อ

คือ สีของวัตถุ (การสะท้อนจะอยู่ในระดับตํ่าถ้าใช้

กับวัตถุที่มีสีดำ�หรือสีค่อนข้างทึบแสง) และระยะ

ความห่างของวัตถุท่ีใช้เป็นตัวสะท้อนคลื่นออกมา 

ซึ่งถ้าระยะใกล้มากจะมีระดับแรงดันสูง แต่ถ้าระยะ

ห่างจะมีระดับแรงดันตามลงตามระยะทาง ซึ่ง

สอดคล้องกับงานวิจัยของกันตภณ [10] และไกรสร  

และดนัย [11] ในด้านนํ้าหนักไม่มีผลต่อการเคลื่อนที่

ของชุดสายพานแต่จะขึ้นอยู่กับระยะทางหมายความ

ว่า ถ้าออกแบบความยาวของสายพานมากข้ึน

ระยะเวลาเฉลี่ยในการคัดแยกวัตถุสีจะเพิ่มขึ้นตาม  

การวางเซนเซอร์พื้นผิวสีให้เหมาะสมกับการสะท้อน

ออกมาของวัตถุและในส่วนของโปรแกรมท่ีนำ�มา

ควบคุม และยังสอดคล้องกับงานวิจัยของ กันตภณ 

[12] พบว่าสามารถคัดแยกสีวัตถุโดยใช้เวลาเฉลี่ยท่ี

ทดสอบได้ดังนี้ วัตถุสีแดง 9.96 วินาที วัตถุสีเขียว 

13.47 วินาที วัตถุสีน้ําเงิน 16.58 วินาทีและวัตถุสี 

อื่น ๆ 9.04 วินาที และสามารถหมุนถาดเพื่อรับวัตถุสี

ในตำ�แหน่งที่ต้องการได้ถูกต้อง

	 5.3	 ข้อเสนอแนะ

		  5.3.1	 ปัญหาท่ีพบส่วนใหญ่เกิดจากความ

ไม่เสถียรในการอ่านค่าของบอร์ดโมดูลแยกสีอาดูโน 

โดยเมื่อนำ�สายไฟมาต่อกันหลายเส้น เพื่อให้ได้ 

ความยาวตามต้องการ จะทำ�ให้เซนเซอร์ได้รับความถี่

ที่ไม่คงที่ ส่งผลให้เซนเซอร์ตรวจจับวัตถุได้ตลอดเวลา

หรือไม่ทำ�งานเลย หากใช้สายไฟแบบสั้นจะไม่เกิด

ปัญหาดังกล่าว ซึ่งสามารถแก้ปัญหาได้โดยการต่อตัวเ 

ก็บประจุ 0.1 ไมโครฟารัด เข้าที่ขาไฟเลี้ยงและ 

ขากราวด์ของเซนเซอร์ เพื่อให้มีการจ่ายความถี่ที่คงที่

		  5.3.2	 การเลือกใช้เซนเซอร์นอกจากการ

พิจารณาถึงลักษณะงานแล้ว ยังต้องพิจารณาถึงองค์

ประกอบอืน่ ๆ  ด้วย เช่น ลกัษณะของวตัถ ุได้แก ่ขนาด 

รูปร่าง สี ลักษณะพื้นผิว ตำ�แหน่งติดตั้งหรือตรวจจับ

วัตถุ ความเร็วในการเคลื่อนที่ของวัตถุผ่านเซนเซอร์ 

ระยะห่างระหว่างเซนเซอร์ที่อยู่บริเวณใกล้เคียง และ

สภาพแวดล้อมในบริเวณใช้งานด้วย
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