
15 
สมาคมสถาบันอุดมศึกษาเอกชนแห่งประเทศไทย 
ในพระราชูปถัมภ ์สมเด็จพระเทพรัตนราชสุดาฯ สยามบรมราชกุมารี 

กันตภณ พร้ิวไธสง 
อาจารย์ประจ า สาขาวิชาวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์ 
คณะวิศวกรรมศาสตร์ มหาวิทยาลัยวงษช์วลิตกุล จังหวัดนครราชสีมา 
E-mail: therobot44@hotmail.com 

เครื่องคัดแยกสีอตัโนมตัิบนระบบสายพานล าเลียงควบคุมด้วยอาดูโน 

Automatic Color Sorting Machine on Conveyor Systems Controlled by 
Arduino 
 
 
 
 
 
บทคัดย่อ 
 งานวิจัยนี้เป็นการพัฒนาออกแบบและสร้างเครื่องคัดแยกสีวัตถุอัตโนมัติบนสายพานล าเลียงที่ถูกควบคุม
ด้วยอาดูโน ตัวเครื่องสามารถปฏิบัติงานได้ตามการออกแบบ ให้แยกชนิดวัตถุที่เป็นสีแดง สีเขียว สีน้ าเงินและสีอ่ืนๆ และ
เคลื่อนย้ายวัตถุไปยังถาดที่ก าหนดไว้อัตโนมัติโดยอาศัยการควบคุมของอาดูโน ใช้ตัวตรวจจับแบบไฟเบอร์ออปติก
เซนเซอร์อ่านค่าปริมาณของความเข้มของแสงที่กระทบกับวัตถุและสะท้อนกลับมายังเซนเซอร์แปลผลเป็นสัญญาณที่
แตกต่างกันตามแต่ละสีของวัตถุ นอกจากนี้งานวิจัยสามารถน าเอาไปใช้เป็นพื้นฐานในการฝึกปฏิบัติการวิศวกรรมเมคคา
ทรอนิกส์ เพื่อน าไปใช้เป็นแนวทางกับโรงงานอุตสาหกรรมประเภทงานแยกวัตถุในรายการผลิตเพื่อจ าแนกวัตถุสีได้ตามที่
โปรแกรมสั่งงาน และสามารถน าไปใช้ในโรงงานผลิตอาหาร โรงงานผลิตรถยนต์ โรงงานผลิตชิ้นส่วนอิเล็กทรอนิกส์ รวมถึง
ระบบการเคลื่อนที่อัตโนมัติอื่นๆ ที่เกี่ยวข้องได้อย่างมีประสิทธิภาพ 
  จากผลการวิจัยเครื่องคัดแยกสีอัตโนมัติบนระบบสายพานล าเลียงพบว่าสามารถคัดแยกวัตถุสีแดง สี เขียว สี
น้ าเงินและสีอ่ืนๆ โดยเวลาเฉลี่ยของวัตถุที่ทดสอบปรากฏว่าวัตถุสีแดง 9.96 วินาที  วัตถุสีเขียว 13.47 วินาที วัตถุสี
น้ าเงิน 16.58 วินาที และวัตถุอ่ืนๆ 9.04 วินาที และสามารถหมุนถาดเพื่อรับวัตถุในต าแหน่งที่ต้องการได้ถูกต้อง  
 
ค าส าคัญ: การคัดแยกวัตถุสีอัตโนมัติ เครื่องแยกวัตถุสี ระบบสายพานอัตโนมัติ 
 
ABSTRACT 
 This research is to develop the automatic color sorting machine with on conveyor systems 
which controlled by Arduino. It was designed to classify object colors such as red, green, blue and 
other colors by using fiber optic sensors. The arduino is automatically used to move the objects 
into the defined tray. The fiber optics were used for the object detection to read the amount of 
the intensity of light that hits 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 other. In addition, the application of this research 
can be used in classification of food processing, car assembly process and electronic components 
in industrial. This development sorting machine can be also used as basis mechatronics engineering 
to study further automation. 
  From the result, it can be shown 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 9.96, 13.47, 16.58 and 9.04 seconds for the materials as red, green, blue and other colors 
respectively. 
 
KEYWORDS: Automatic object colors classification, Machines of sorting object colors, Automatic conveyor belt 
system 
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บทน า 
 จากที่ ได้ศึกษาระบบการขนถ่ายวัตถุและ
อุปกรณ์ในโรงงานอุตสาหกรรมซึ่งใช้ระบบสายพาน
ล าเลียงวัตถุ จากสถานีต้นทางไปยังสถานีปลายทางแทน
การเคลื่อนย้ายวัตถุด้วยคน เพราะมีความสะดวกหลาย
อย่างในเรื่องความต่อเนื่องการท างาน ความเร็วที่
สม่ าเสมอของวัตถุที่ ใช้ในการเคลื่อนย้ายในโรงงาน
อุตสาหกรรม งานด้านการตรวจสอบสินค้าเพื่อให้ได้มา
ซึ่งคุณภาพของผลิตภัณฑ์ ซึ่งการตรวจสอบเริ่มมีความ
นิยมสูงขึ้นเรื่อยๆ นับตั้งแต่โรงงานผลิตอาหาร โรงงาน 
ผลิตรถยนต์ โรงงานผลิตชิ้นส่วนอิเล็กทรอนิกส์เหล่านี้
เป็นต้น ดังงานวิจัยของ ณัฏฐพงค์ และคณะ (ม.ป.ป.)  
ได้สร้างเครื่องคัดแยกพริกหวานอัตโนมัติ โดยอาศัย
หลักการตรวจจับสีของพริกด้วยการประมวลผลภาพใน
ระบบภาพ HSV ผ่านระบบสายพานล าเลียง จากนั้น 
ไมโครคอนโทรลเลอร์ MCS-51 จะควบคุมส่วนคัดแยก
ให้พริกหวานไหลลงสู่ช่องตามที่ก าหนด  โดยสามารถน า
ระบบดังกล่าวไปประยุกต์ใช้กับงานที่เกี่ยวข้องได้ เพื่อ
ประหยัดเวลาและประหยัดค่าใช้จ่ายเก่ียวกับค่าแรงงาน
ได้เป็นอย่างดี งานวิจัยของสิมิลัน และฐิติวรรณ (ม.ป.ป.) 
ได้ออกแบบและพัฒนาระบบคัดแยกขนาดปลาอัตโนมัติ 
โดยการวิเคราะห์ข้อมูลภาพจากกลองวิดีโอ ภาพปลาที่
ไหลมาตามสายพาน จะผ่านระบบประมวลผลเพื่อ
วิเคราะห์หาความยาวของตัวปลาแล้วไปเปรียบเทียบ
ความยาวกับข้อมูลในฐานข้อมูล ซึ่งเป็นค่าเริ่มต้นของ
ระบบทางกลศาสตร์ที่สามารถแยกขนาดปลาออกจาก
กันไดจริง ระบบนี้ จะช่วยเพิ่ มประสิทธิภาพให้กับ
อุตสาหกรรมประมง จากการใช้ แ รงงาน คน ใน
กระบวนการคัดแยกขนาดปลา โดยใช้สายตาวัดหรือไม้
บรรทัดวัดซึ่งมีโอกาสผิดพลาดได้ง่าย ผลจากการน า
ระบบนี้มาใช้พบว่าสามารถท างานให้เสร็จได้ในเวลาที่
เร็วขึ้นและได้ปลาที่สมบูรณ์ ไม่ช้ า ระบบนี้ยังสามารถ
เป็นต้นแบบ เพื่อน าไปพัฒนาต่อยอดกับอุตสาหกรรม
ต่อไป 
 ด้วยเหตุนี้จึงได้มีแนวคิดที่จะท าการวิจัยสร้าง
เครื่องคัดแยกวัตถุด้วยสีอัตโนมัติตามสายพานล าเลียง ซึ่ง
มุ่ งเน้นที่ การตรวจสอบค่ าสี โดยท าการสร้างระบบ
ฮาร์ดแวร์ที่ มี ลั กษณะใกล้ เคี ยงกับที่ ใช้ ใน โรงงาน
อุตสาหกรรม การด าเนินงานประกอบไปด้วยการออกแบบ
และสร้างชุดสายพานล าเลียง การสร้างโปรแกรมควบคุม
การท างาน โดยหลักการท างานอาศัยเซนเซอร์เป็นตัว
ตรวจเช็ควัตถุ สีแดง สีเขียว และสีน้ าเงิน เพื่อสั่งให้ชุดคัด

แยกวัตถุท างาน และงานวิจัยนี้ยังสามารถน าไปใช้เพื่อ
เพิ่ มป ระสิท ธิภาพในการเรียนการสอนทางด้ าน
วิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์ ท าให้ผู้เรียนสามารถเรียนรู้
เนื้ อหาได้ เป็นอย่างดี  มีความเข้าใจสามารถน าไป
ประยุกต์ใช้ในการประกอบอาชีพ ท าให้เกิดประโยชน์ต่อ
การเรียนการสอน ตลอดจนผู้เรียนได้รับความรู้และ
ทักษะทั้งด้านทฤษฎีและปฏิบัติอันเป็นรากฐานที่น าไปสู่
การมีศักยภาพในการพัฒนาเทคโนโลยีชั้นสูงเพื่อการ
พัฒนาประเทศสืบไป 
 
ทฤษฎีและหลักการท างาน 
 1. ระบบการเคลื่อนที่ ในการขับเคลื่อนจะใช้
สายพานและพลูเล่ย์เป็นตัวล าเลียงวัตถุจากต้นทางไปยัง
ปลายทาง ซึ่งสายพานล าเลียงที่นิยมใช้โดยทั่วไป เช่น 
สายพานแบน (Flat Belt) สายพานแบบหุ้มตัว (Fold 
Edge) และสายพานลิ่ม (V-Belt) เป็นต้น (สายพานและ
พูลเลย์, ม.ป.ป.) การทดลองครั้งนี้เลือกใช้ชนิดแบบ
สายพานลิ่มที่มีลักษณะคล้ายกับสายพานแบน คือ ใช้
เส้นใยธรรมชาติและเส้นใยสังเคราะห์วงแหวนเป็นแกน
แรงและห่อหุ้มด้วยยางหรือวัสดุเดียว กับแกนสายพาน
ลิ่มมีรูปหน้าที่ตัดเป็นรูปสี่เหลี่ยมคางหมู ด้านข้างหน้าทั้ง
สองเอียงสอบเข้าหากันท ามุม 38 ถึง 44 องศา สายพาน
ลิ่มส่งถ่ายก าลังด้วยพลูเลย์ ผิวเกลี้ยงเป็นร่อง ดังรูปที่ 1 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 1 สายพานลิ่ม (V-Belt) 
(ที่มา: https://www.rollsheetrubber.com/ 

html_l.aspx?id=723) 
 
  ในส่วนของมอเตอร์ที่ใช้เป็นมอเตอร์กระแส 
ตรงแบบทดรอบโดยใช้เฟืองเพื่อลดความเร็วรอบและ
เพิ่มแรงบิดในการหมุนซึ่งจะเป็นประโยชน์ในการสร้าง
ชุดขับเคลื่อนที่ให้ก าลังสูง มอเตอร์อาจมีชุดทดรอบ
ส าเร็จรูปจากโรงงานหรือน ามอเตอร์มาต่อกับชุดเฟือง
ทดรอบก็จะได้มอเตอร์กระแสตรงแบบทดรอบเช่นกัน
ได้แก่ มอเตอร์เกียร์ (Gear Motor) (วรพจน์, 2540) ดัง
รูปที่ 2 
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รูปที่ 2 มอเตอร์เกียร์ที่แกนมอเตอร์จะมีกล่องชุดเฟือง

หุ้มอยู่ (ที่มา: http://www.suntechthai.com/ 
index.php?mo=12&catid=147618) 

 
  2. ระบบการตรวจจับหรือ เซน เซอร์วัตถุ 
(Sensors) ในที่นี้เป็นอุปกรณ์ไฟเบอร์ออปติกเซนเซอร์ 
(Fiber Optic Sensor) ที่ใช้ส าหรับตรวจจับการมีหรือ 
ไม่มีของวัตถุที่ต้องการจะตรวจจับโดยอาศัยหลักการวัด
ปริมาณของความเข้มของแสงที่กระทบกับวัตถุและ
สะท้อนกลับมายังเซนเซอร์ ดังรูปที่ 3 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 3 อุปกรณ์ไฟเบอร์ออปติกเซนเซอร์ 
(ที่มา: http://www.wolfautomation.com/ 
products/22894/fiber-optic-sensor-auto-

teachingbr-takex-f80r-series) 
 
  การท างานโดยใช้แอมพลิไฟเออร์ยิงแสงไป
กระทบกับวัตถุและสะท้อนกลับมายังหัวไฟเบอร์ออปติก 
(ภาควิชาวิศวกรรมอุตสาหการ, ม.ป.ป.) แล้วส่งกลับไป
ยังแอมพลิไฟเออร์ท าการประมวลผลจากค่าความเข้ม
แสงที่ได้ แล้วส่งสัญญาณเอาท์พุตออกมา 
  ข้อดีของการใช้ไฟเบอร์ออปติกเซนเซอร์ 
 2.1 ขนาดของหัวไฟเบอร์ออปติกที่มีขนาดเล็ก 
ท าให้เหมาะกับการใช้งานกับพื้นที่จ ากัดหรือตรวจจับ
ชิ้นงานที่มีขนาดเล็ก 
 2.2 สามารถใช้ในสภาพแวดล้อมที่มีความเสี่ยง
ได้  เนื่องจากสายไฟเบอร์ออปติกนั้นเป็นแค่ตัวน า
สัญญาณแสงโดยที่ไม่มีวงจรไฟฟ้าอยู่ภายใน (แต่ตัวแอม
พลิไฟเออร์ต้องลากออกไปข้างนอก) 

 2.3 มีหลายแบบให้เลือกใช้ตามการใช้งาน เช่น 
รุ่นทนความร้อนสูงสุด 400 องศาเซลเซียส หรือรุ่นทน
สารเคมี เป็นต้น 
  ส่วนประกอบของไฟเบอร์ออปติกเซนเซอร์ 
ประกอบไปด้วยสองส่วนหลักๆ คือ แอมพลิไฟเออร์และ
หัวไฟเบอร์ออปติก แอมพลิไฟเออร์อุปกรณ์  ท าหน้าที่
ประมวลผลจากค่าความเข้มแสงที่ได้รับส่งเป็นสัญญาณ
เอาท์พุตออกมา (วิศรุต, 2550) 
 
วิธีด าเนินการวิจัย 
 1. การออกแบบโครงสร้างและค านวณดังรปูที่ 
4 (Ingram Andy, n.d.; Bhandari, 2010) 
 

 

 

 

รูปที่ 4 โครงสร้างชุดจ าลองคัดแยกวัตถุด้วยสี 
 
จากสมการ F = m.g   (1) 
  F คือ  แรงกดนิวตัน (N) 
  m คือ มวลกิโลกรัม (Kg) 
  g คือ ค่าแรงโน้มถ่วงของโลก (9.81 m/s2) 
 
  อะลูมิเนียมมีความยาว 15 เซนติเมตร จะมี
น้ าหนัก 0.1 กิโลกรัม และถ้าโครงสร้างมีความยาว 170 
เซนติเมตร จะมีน้ าหนักเท่ากับ 1 .13 กิโลกรัมและ
น้ าหนักสาย พาน 0.5 กิโลกรัม  
 ดังนั้น m ทั้งหมดจะมีน้ าหนัก 1.63 กิโลกรัม 
จากสมการ (1) จะได้ F=1.63 x 9.81=15.99 N. 
  การค านวณหาขนาดมอเตอร์ตัวคัดแยกวัตถุ 
การค านวณชุดคัดแยกวัตถุ 
 
 
 
 

รูปที่ 5 ถาดที่รองรับวัตถุ 
 

  จากรูปที่ 5 ถาดเป็นอะลูมิเนียมมีขนาด
น้ าหนักประมาณ 2 กิโลกรัมและรัศมีของถาด
เท่ากับ 15 เซนติเมตร 
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สามารถเขียนสมการได้คือ T = F.r   (2) 
  ซึ่ง r คือ รัศมีเป็นเมตร (m)  
จากสมการที่ (2) จะได ้
  T= (2 x 9.81) x (15x10-2) = 2.94 N.m 
และก าลังของมอเตอร์สามารถเขียนสมการได้คือ 
  P = 2¶NT/60    (3) 
  ซึ่ง N คือ ความเร็วรอบของมอเตอร์ (rpm) 
โดยมอเตอร์มีความเร็วรอบ 100 rpm 
จากสมการที่ (3) จะได้  
  P = (2x3.14x100x2.94)/60 = 30.8 วัตต์ 
คิดเป็นแรงม้าได้เท่ากับ 30.8/746 = 0.04 H.P. 
 
ขั้นตอนการทดลอง 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
รูปที่ 6 โฟลวชาร์ตล าดับขัน้ตอนการท างานของเคร่ือง

แยกวัตถุด้วยสี 
 
  1. ส่วนอินพุต (Input) เมื่อวัตถุสีเคลื่อนที่ตาม
สายพานผ่านจุดที่ก าหนดไว้ เซนเซอร์จะท าหน้าที่
ตรวจจับวัตถุแล้วส่งสัญญาณไปประมวลผลที่อาดูโน 
(ประจิน, 2553)  

  2. ส่วนประมวลผลและควบคุม (Process and 
Control) โดยการน าสัญ ญ าณ จากอินพุ ตที่ ได้ ม า
ประมวลผล A/D เพื่อก าหนดระดับสัญญาณแล้วสั่งงาน
ชุดคัดแยกให้ท างานตามวัตถุประสงค์ 
  3. ส่วนผลลัพธ์ (Output) ประกอบไปด้วย 4 
ส่วน คือ วัตถุสีแดง วัตถุสีน้ าเงิน วัตถุสีเขียวและวัตถุสี
อ่ืนๆ ซึ่งจะมีถาดหรือตะกร้าเป็นตัวรองรับโดยมอเตอร์
จะท าหน้าที่เป็นตัวหมุนเพื่อคัดแยกวัตถุหรือชิ้นงานไป
ไว้ในจุดที่ต้องการได้ และล าดับขั้นตอนของโปรแกรม
การท างานดังแสดงในรูปที่ 6 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 7 วงจรการรับค่าข้อมูลและควบคุมมอเตอร์ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 8 เครื่องคัดแยกวัตถุด้วยสีอัตโนมัติตาม 
สายพานล าเลียง 

 
  จากรูปที่ 7 เริ่มต้นจากอาดูโนอ่านข้อมูลจาก
เซนเซอร์เข้ามาที่ขา A0 เป็นสัญญาณอนาล็อก จากนั้น
จึ งแปลงเป็นสัญญาณ ดิจิตอล (Analog to Digital 
Converter: ADC) เพื่อให้อาดูโนประมวลผลต่อไป โดย
ที่อาดูโนมีโมดูล ADC ความละเอียด 10 บิต (อุทัย , 
2543) ค านวณได้ดังนี้  

VHOLD = VREF+ – (VREF-/2048) (4) 
 

VHOLD คือ แรงดันตัวเก็บประจุภายในของ ADC 
VREF+ คือ แรงดันที่ใช้อ้างอิงระดับสูงสุด โวลต์ (V) 
VREF- คือ แรงดันที่ใช้อ้างอิงระดับต่ าสุด โวลต์ (V) 
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  ค่าข้อมูลของการแปลงสัญญาณ มีค่าตั้งแต่ 0 
ถึง 1023 ดังนั้นผู้วิจัยจึงได้ก าหนดช่วงสัญญาณออก 
เป็น 4 ช่วงด้วยกัน สีแดง คือ 855-1023 สีเขียว คือ 
750-850 สีน้ าเงิน คือ 650-740 และสีอ่ืนๆ คือ 0-600 
ตัวอย่างการท างานเช่น มีวัตถุสีแดงผ่านเข้ามาไฟเบอร์
ออปติกเซนเซอร์จะอ่านข้อมูลได้อยู่ในช่วง 855-1023 
พอดี ซึ่งอาดูโนจะแปลงข้อมูลที่ได้เป็นสัญญาณดิจิตอล 
แล้วส่งสัญญาณออกไปควบคุมการหมุนของมอเตอร์ตาม
จ านวนรอบที่ก าหนดไว้ เพื่อให้วัตถุสีแดงตกลงไปในถาด
ได้อย่างถูกต้อง 
 
ผลการวิจัย 
 ในการทดลองเริ่มจากน าวัตถุจากต้นทางผ่าน
เข้าสู่ระบบสายพานล าเลียง ดังรูปที่ 8 ซึ่งวัตถุมีสี รูปร่าง
และขนาดใกล้เคียงกันตามขอบเขตที่ก าหนด โดยใช้ไฟ
เบอร์ออปติกเซนเซอร์เป็นอินพุตแล้วส่งค่าข้อมูลให้
ไมโครคอนโทรลเลอร์ประมวลผลเพื่อควบคุมการหมุน
ถาดให้ตรงตามต าแหน่งที่สอดคล้องกับวัตถุที่จะตกลง
มาแล้วจึงวนไปตรวจจับวัตถุใหม่อีกครั้ง ได้ผลดังต่อไปนี้ 
  1. ตารางการทดลองของวัตถุทั้ง 4 ชนิด 
 

ตารางที่ 1 ผลการทดลองแยกวัตถุทรงกระบอกสีแดง 
คร้ังที่

ทดลอง 
เวลาที่

ใช้
(วินาที) 

การ
จ าแนกสี
ของวัตถุ 
(ได,้ไม่ได)้ 

ต าแหน่งที่
ต้องการคัด

แยก 
(ถูกต้อง,ไม่
ถูกต้อง) 

1 10.07 ได ้ ถูกต้อง 
2 10.05 ได ้ ถูกต้อง 
3 10.06 ได ้ ถูกต้อง 
4 10.08 ได ้ ถูกต้อง 
5 9.87 ได ้ ถูกต้อง 
6 10.14 ได ้ ถูกต้อง 
7 9.62 ได ้ ถูกต้อง 
8 9.90 ได ้ ถูกต้อง 
9 9.77 ได ้ ถูกต้อง 
10 10.00 ได ้ ถูกต้อง 

ค่าเฉลี่ย 9.96  
 

  จากตารางที่ 1 ท าการทดลอง 10 ครั้ง ได้ค่า 
เฉลี่ยเวลาในการท างาน 9.96 วินาที จากการทดลอง
สามารถแยกจ าแนกสีของวัตถุได้ทั้งหมด และต าแหน่งที่
ต้องการคัดแยกได้ทั้งหมด 

ตารางที่ 2 ผลการทดลองแยกวตัถุทรงกระบอกสีเขียว 
คร้ังที่

ทดลอง 
เวลา  
ที่ใช้

(วินาที) 

การ
จ าแนกสี
ของวัตถุ 
(ได,้ไม่ได)้ 

ต าแหน่งที่
ต้องการคัดแยก 

(ถูกต้อง,ไม่
ถูกต้อง) 

1 13.56 ได ้ ถูกต้อง 
2 13.21 ได ้ ถูกต้อง 
3 13.23 ได ้ ถูกต้อง 
4 13.56 ได ้ ถูกต้อง 
5 13.48 ได ้ ถูกต้อง 
6 13.39 ได ้ ถูกต้อง 
7 13.50 ได ้ ถูกต้อง 
8 13.55 ได ้ ถูกต้อง 
9 13.71 ได ้ ถูกต้อง 
10 13.53 ได ้ ถูกต้อง 

ค่าเฉลี่ย 13.47  
 

  จากตารางที่ 2 ท าการทดลอง 10 ครั้ง ได้ค่า 
เฉลี่ยเวลาในการท างาน 13.47 วินาที จากการทดลอง
สามารถแยกจ าแนกสีของวัตถุได้ทั้งหมด และต าแหน่งที่
ต้องการคัดแยกได้ทั้งหมด 
 

ตารางที่ 3 ผลการทดลองแยกวัตถุทรงกระบอกน้ าเงิน 
คร้ังที่

ทดลอง 
เวลา  
ที่ใช้

(วินาที) 

การ
จ าแนกสี
ของวัตถุ 
(ได,้ไม่ได)้ 

ต าแหน่งที่
ต้องการคัดแยก 

(ถูกต้อง,ไม่
ถูกต้อง) 

1 16.73 ได ้ ถูกต้อง 
2 16.78 ได ้ ถูกต้อง 
3 16.71 ได ้ ถูกต้อง 
4 16.45 ได ้ ถูกต้อง 
5 16.43 ได ้ ถูกต้อง 
6 16.38 ได ้ ถูกต้อง 
7 16.80 ได ้ ถูกต้อง 
8 16.35 ได ้ ถูกต้อง 
9 16.56 ได ้ ถูกต้อง 
10 16.67 ได ้ ถูกต้อง 

ค่าเฉลี่ย 16.58  
 

  จากตารางที่ 3 ท าการทดลอง 10 ครั้ง ได้ค่า 
เฉลี่ยเวลาในการท างาน 16.58 วินาที จากการทดลอง
สามารถแยกจ าแนกสีของวัตถุได้ทั้งหมด และต าแหน่งที่
ต้องการคัดแยกได้ทั้งหมด 
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ตารางที่ 4 ผลการทดลองแยกวัตถุทรงกระบอกสีอื่นๆ 
คร้ังที่

ทดลอง 
เวลาที่

ใช้
(วินาที) 

การจ าแนก
สีของวัตถุ 
(ได,้ไม่ได)้ 

ต าแหน่งที่
ต้องการคัดแยก 

(ถูกต้อง,ไม่
ถูกต้อง) 

1 9.25 ได ้ ถูกต้อง 
2 9.11 ได ้ ถูกต้อง 
3 9.97 ได ้ ถูกต้อง 
4 9.53 ได ้ ถูกต้อง 
5 9.05 ได ้ ถูกต้อง 
6 9.06 ได ้ ถูกต้อง 
7 9.29 ได ้ ถูกต้อง 
8 9.08 ได ้ ถูกต้อง 
9 9.13 ได ้ ถูกต้อง 
10 9.01 ได ้ ถูกต้อง 

ค่าเฉลี่ย 9.04  
 

  จากตารางที่ 4 ท าการทดลอง 10 ครั้ง ได้ค่า 
เฉลี่ยเวลาในการท างาน 9.04 วินาที จากการทดลอง
สามารถแยกจ าแนกสีของวัตถุได้ทั้งหมด และต าแหน่งที่
ต้องการคัดแยกได้ทั้งหมด 
 

  2. กราฟแสดงผลการทดลอง 
  จากตารางที่ 1, 2, 3 และ 4 สามารถสรุปให้
อยู่ในกราฟได้ดังรูปที่ 9 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 9 สรุปเวลาเฉลี่ยของวัตถแุต่ละสี 
 
 จากผลการทดลองทั้ง 4 การทดลอง ซึ่งค่า
เวลาในการทดลองคิดที่ระยะทางจากจุดที่วัตถุเคลื่อน ที่
ผ่านเซนเซอร์ จนกระทั่งวัตถุตกลงไปยังถาดที่ได้ก าหนด
ไว้ จะสังเกตได้ว่าสีที่สะท้อนแสงได้ดีจะมีผลต่อเวลาที่ใช้
ในการประมวลผลของอาดูโน เป็นไปตามการทดลอง
งานวิจัยของ กิมานนท์ และถาวร (2555) เรื่องเครื่อง
แ ล ก ธน บั ต ร เป็ น เห รี ย ญ อั ต โน มั ติ ค วบ คุ ม โด ย
ไมโครคอนโทรลเลอร์ ได้อธิบายไว้ว่าผลการสะท้อนแสง
ของคลื่นจะขึ้นอยู่กับปัจจัยหลัก 2 ข้อคือ สีของวัตถุ 

(การสะท้อนจะอยู่ในระดับต่ าถ้าใช้กับวัตถุที่มีสีด าหรือสี
ค่อนข้างทึบแสง) และระยะความห่างของวัตถุที่ใช้เป็น
ตัวสะท้อนคลื่นออกมา ซึ่งถ้าระยะใกล้มากจะมีระดับ
แรงดันสูง แต่ถ้าระยะห่างจะมีระดับแรงดันตามลงตาม
ระยะทาง 
 
สรุปและอภิปรายผลการวิจัย 
 ผลการทดลองการท างานของชุดจ าลองเครื่อง
คัดแยกสีอัตโนมัติ พบว่าสามารถคัดแยกวัตถุที่เป็นสีแดง 
สีเขียว สีน้ าเงินและสีอื่นๆ ได้ และสามารถหมุนถาดเพื่อ
รับวัตถุในต าแหน่งที่ต้องการได้ถูกต้อง โดยตัวอาดูโน
สามารถท างานได้ตามโปรแกรมอย่างถูกต้อง จากการ
ทดลองสรุปได้ว่าการท างานใน 1 รอบการท างาน (1 
Cycle) จะพบเวลาเฉลี่ยของวัตถุที่ทด สอบ วัตถุสีแดง 
9.96 วินาที  วัตถุสีเขียว 13.47 วินาที  วัตถุสีน้ าเงิน 
16.58 วินาที และวัตถุอ่ืนๆ 9.04 วินาที ซึ่งน้ าหนักไม่มี
ผลต่อการเคลื่อนที่ของชุดสายพานแต่จะขึ้นอยู่กับ
ระยะทางหมายความว่าถ้าออกแบบความยาวของ
สายพานมากขึ้นระยะเวลาเฉลี่ยในการคัดแยกวัตถุสีจะ
เพิ่มขึ้นตาม การวางเซนเซอร์พื้นผิวสีให้เหมาะสมกับ
การสะท้อนออกมาของวัตถุและในส่วนของโปรแกรมที่
น ามาควบคุม 
 
ข้อเสนอแนะ 
  1. ปัญหาที่พบส่วนใหญ่เกิดจากความไม่เสถียร
ในการอ่านค่าของไฟเบอร์ออปติกเซนเซอร์ รุ่น FS-V31 
ของยี่ห้อ Keyence โดยเมื่อน าสายไฟมาต่อกันหลายเส้น 
เพื่อให้ได้ความยาวตามต้องการ จะท าให้เซนเซอร์ได้รับ
แรงดันไฟฟ้าที่ไม่คงที่ ส่งผลให้เซนเซอร์ตรวจจับวัตถุได้
ตลอดเวลาหรือไม่ท างานเลย หากใช้สายไฟแบบสั้นจะไม่
เกิดปัญหาดังกล่าว ซึ่งสามารถแก้ปัญหาได้โดยการต่อตัว
เก็บประจุ 22 ไมโครฟารัด เข้าที่ขาไฟเลี้ยงและขากราวด์
ของเซนเซอร์ เพื่อให้มีการจ่ายแรงดันที่คงที่ 
  2. ไฟเบอร์ออปติกเซนเซอร์มีหลายประเภท
และแต่ละประเภทมีความเหมาะสมกับงานทีแ่ตกต่างกนั 
ในการเลือกใช้นอกจากการพิจารณาถึงลักษณะงานแล้ว 
ยังต้องพิจารณาถึงองค์ประกอบอ่ืนๆ ด้วย เช่น ลักษณะ
ของวัตถุ ได้แก่ ขนาด รูปร่าง สี ลักษณะพื้นผิว ต าแหน่ง
ติดตั้งหรือตรวจจับวัตถุ ความเร็วในการเคลื่อนที่ของ
วัตถุผ่านเซนเซอร์ ระยะห่างระหว่างเซนเซอร์ที่อยู่
บริเวณใกล้เคียง และสภาพแวดล้อมในบริเวณใช้งาน
ด้วย 
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เอกสารอ้างอิง 
กิมานนท์ พูลกาลัง และถาวร ศิริสอน. 2555. เครื่อง

แลกธนบัตรเป็นเหรียญอัตโนมัติควบคุมโดย
ไม โครคอน โทรล เลอร์ . ป ริญ ญ านิ พน ธ์ 
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