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เตรียมตวัก่อนเขา้ชั้นเรียน 

 

ตอนที ่24  หุ่นยนต์ทีใ่ช้งาน 2 sensor ร่วมกนั 

รูปแบบภารกจิ  

หุ่นยนตท่ี์ใชง้าน 2 sensor ร่วมกนั 

ค าอธิบาย 

การใชง้านSensor 2 ตวัในการท างานร่วมกนั โดยจากภารกิจคร้ังน้ีจะแสดงใหเ้ห็นถึงความสะดวก

ในการเขียนโปรแกรมใหหุ่้นยนตห์ากมี Sensor เขา้มาร่วม 

โดยปกติการท างานของหุ่นยนตจ์ะเป็นการ output ขอ้มูลเพื่อแสดงผลออกมาจากการท างานเช่น

การท่ี Motor เคล่ือนท่ี ซ่ึงหากตอ้งการท างานใหง่้ายข้ึนเราจะมี Sensor เป็นตวั Input ขอ้มูล หากเราสั่งงาน

โดยใช ้Motor เป็นตวั Output โดยไม่มีขอ้มูลInput คือเราจะตอ้งก าหนดค่าองศาการหมุนเอง แต่หากเราใช ้

Sensor ในการสั่งงาน การท างานก็จะง่ายข้ึน 

 

รูปแบบสนามในการทดลอง 

 

 

 

 

 

 

 

จากภาพสนามจะแสดงใหเ้ห็นทิศทางในการเดิน ซ่ึงหุ่นยนตจ์ะตอ้งเดินหลบขวดน ้าโดยหา้มชน 

 

 

 

ขวด 
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เตรียมตวัก่อนเขา้ชั้นเรียน 

 

โปรแกรมท่ีใชใ้นการท างาน 

 

 

 

 

การท างานของโปรแกรม 

หุ่นยนตจ์ะเดินหนา้ดว้ยค าสั่ง On คือเดินไปเร่ือยๆ แต่ถา้ Ultrasonic sensor ตวัท่ี 1 เห็นส่ิงกีดขวางในระยะ 5

เซนติเมตร โปรแกรมจะถูกสัง่ใหห้ยดุท างาน จากนั้น หุ่นยนตจ์ะถอยหลงั 1 Rotation เพื่อเตรียมเล้ียว 

โปรแกรมการสั่งงาน Sensor ตวัท่ี 2คือ Gyro sensor ก็จะท าการ Reset ตวัเองใหค้่าเป็น 0 องศาเพื่อเร่ิมการ

เล้ียวหลบขวด โดยองศา เราสามารถตั้งค่าไดจ้ากทา้ยของ Loop 

ซ่ึงโดยปกติแลว้การตั้งค่า Motor หากเราตั้งค่า 90องศา Motorก็ไม่สามารถท าใหหุ่้นยนตเ์ล้ียว 90องศาได้

เพราะ องศาของ Motor กบัตวัหุ่นยนตน์ั้นแยกออกจากกนั ยกตวัอยา่งเช่น หากเราตอ้งการใหหุ่้นยนตเ์ล้ียว 

90องศา อาจจะตอ้งให้ Motor หมุนถึง 400 องศา เป็นตน้ ถา้อยูใ่นสถานะการแข่งขนั ท่ีเราตอ้งการความ

รวดเร็วในการหาค่า Gyro Sensor จะเป็น sensor อีกตวัหน่ึงท่ีมีบทบาทส าคญัในการเขียนโปรแกรมไดอ้ยา่ง

รวดเร็ว 

 

 

 

 

   


