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ช่ือนักศึกษา  นาย ธนกรณ  ทองเหล็ง  รหสั 475301031114                      
1. ช่ือโครงการ   พัฒนารถติดกลองควบคมุดวยความถี่ 2.4 GHz 
                         ( 2.4 GHz  FREQUENCY CONTROL CAMERA CAR ) 
2. วัตถุประสงค 

2.1   เพื่อศึกษาการทํางานของไมโครคอนโทรลเลอร 
2.2   เพื่อศึกษาชุดคําส่ังของVisual Basic 6 
2.3   เพื่อสามารถนําไปใชในการสํารวจสิ่งของที่เปนอันตรายอยางวัตถุระเบิดหรือสัตวที่เปน    
        อันตรายในพื้นที่ที่มนษุยเขาไมได      
2.4 เพื่อออกแบบและประยุกตการทํางานรวมกับซอฟแวรและฮารดแวร 
2.5 เพื่อศึกษาความสามารถในการทํางานของความถี่  2.4  GHz   
2.6 เพื่อนําความรูดานวิศวกรรมมาใชงาน 

3. ขอบเขตของโครงการ 
           3.1   ตัวรถ 

              3.1.1   ความถี่ที่ใชในการควบคุมตัวรถ 2.4 GHz  มีความเร็วในการสงขอมูล  250  
   kbps  มีการเขารหัสสัญญาณโดยเลือกกําหนดชองความถี่  และรับสง 
   ขอมูลไดสูงสุดไมเกิน  64  ไบตตอ 1  คร้ัง 

              3.1.2    ระยะในการควบคุมตัวรถ  100  เมตรในที่โลง  สภาพพื้นที่จะมีผลตอระยะ
   ในการรับสัญญาณควบคุม โดยหากมีส่ิงกดีขวางมากระยะในการควบคุม 

                            จะสั้นลง 
 3.1.3    ใชมอเตอรดีซีขนาด  100  รอบ  12  โวลต  0.9 แอมป  จํานวน  2  ตัวใน

   การขับเคลื่อนตัวรถ 
 3.1.4 ในกรณีการเลี้ยวของตัวรถ  โดยถาเลี้ยวซายมอเตอรดีซีดานซายจะทํางาน

   ถอยหลังและมอเตอรดีซีดานขวาจะทํางานเดินหนา  และเชนเดียวกับการ
   เล้ียวขวามอเตอรดีซีดานขวาจะทํางานถอยหลังและมอเตอรดีซีดานซาย
   จะเดินหนา 

 3.1.5 ลอเปนตีนตะขาบขนาดยาว  12 นิ้ว  กวาง 1 นิ้ว  ทํามาจากยางผสมเสนใย 
 3.1.6 รถเคลื่อนที่ดวยความเรว็ 6 เมตร/นาที 
3.2   ตัวกลอง    
 3.2.1    ความถี่ที่ใชในการควบคุมกลอง 1.2 GHz  โดยมีกําลังสง  50  mw,200mw  



              3.2.2     ระยะในการควมคุมตัวกลอง  80  เมตรในที่โลง   โดยระยะมองภาพ 5-8  
  เมตรสงเปนสัญญาณภาพส ี 

 3.2.3 จะมีขากลองโดยหมนุได  360  องศา  กม  90  องศา  เงย 180  องศา   

 3.2.4 ใชมอเตอรสเตปเปอรขนาด  5  โวลต  0.5  แอมป  จํานวน  1  ตัวใชใน
  การแพนกลองซายและขวา  และใชมอเตอรเซอรโวขนาด  6  โวลต  

   8  มิลลิแอมป  จํานวน  3  ตัวโดยติดตั้งตามขอของขากลองใชเปนตัว
  เคล่ือนที่ของกลอง 

  3.3   โครงสรางของตัวรถทํามาจากอลูมิเนียมกับอะคลิลิค  และขากลองทํามาจากอะคลิลิค
  3.4     แบตเตอรี่ขนาด  12 V/20.4  AH  ซ่ึงมีน้ําหนัก  5  กิโลกรัม  สามารถทํางานไดถึง   
            2  ช่ัวโมง 

3.5     ใชโปรแกรม  Visual Basic6  ในการควบคุมคลิกที่ปุมควบคุมปุมใดปุมหนึ่งคางไว      
          รถจะหยุดทํางานคําส่ังที่คลิกเมื่อเลิกคลิกที่ปุมนั้น และสามารถเลือกองศาการหมุน  
          ของขากลองไดโดยคลิกเมาทเลือกทีแ่ถบแสดงโดยจะสามารถเลอืกไดดังนี้ 45  90   
            180  องศา  เปนตน 
3.6     คอมพิวเตอรที่ใชควรมีสเปกไมต่ํากวา  CPU Pentium II ขึ้นไป  HDD  1 GBขึ้น 
            ไป   Windows98/XP/2000  RAM 128 MB ขึ้นไป  และคอมพิวเตอรตองมี  
            โปรแกรม  Visual Basic6   

   
4. ความคิดเหน็ของอาจารยที่ปรึกษา 
………………………………………………………………………………………………………
………………………………………………………………………………………………………
………………………………………………………………………………………………………
………………………………………………………………………………………………………. 

…………………………………….. 
(อาจารยฉัตรแกว  สิทธิสมาน) 

อาจารที่ปรึกษาโครงการ 
 
 
 



5. ความคิดเหน็ของอาจารยรับรองโครงการ 
………………………………………………………………………………………………………
………………………………………………………………………………………………………
………………………………………………………………………………………………………
………………………………………………………………………………………………………. 

……………………………………... 
(อาจารยเลอพงษ  พิศนยุ) 

                                                                                                                  อาจารยรับรอง 
หมายเหต ุ
………………………………………………………………………………………………………
………………………………………………………………………………………………………
………………………………………………………………………………………………………
……………………………………………………………………………………………………… 
 

ลงนาม.......................................................ประธานกรรมการ 
                                          (อาจารยโกศล  นิธิโสภา) 

 
 

 .....................................................................กรรมการ 
                                          (อาจารยฉัตรแกว  สิทธิสมาน) 
 

 
 .....................................................................กรรมการ 

                                                           (อาจารยเลอพงศ  พิษนุย) 
 

 
 
 
 
 

 



ความคิดเหน็ของอาจารยที่ปรึกษา 
1. ประโยชนทีค่าดวาจะไดรับ 
    1.1 นักศึกษา 
                    มากที่สุด               มาก              ปานกลาง           นอย             นอยที่สุด 
    1.2 ภาควิชา, คณะและสถาบัน 
                   มากที่สุด               มาก              ปานกลาง           นอย             นอยที่สุด 
    1.3 ภายนอกสถาบัน 
                   มากที่สุด               มาก              ปานกลาง           นอย             นอยที่สุด 
2. ความพรอมสําหรับการทําโครงการ 
    2.1 ความพรอมทางดานความรูและความสามารถพื้นฐานของนักศกึษา 
                   มากที่สุด               มาก              ปานกลาง           นอย             นอยที่สุด 
    2.2 ความพรอมทางดานเครื่องมือและวสัดุอุปกรณ 
                   มากที่สุด               มาก              ปานกลาง           นอย             นอยที่สุด 
    2.3 ความพรอมทางดานขอมูล 
                   มากที่สุด               มาก              ปานกลาง           นอย             นอยที่สุด 
   2.4 ความพอเพียงของเวลาที่นักศึกษาใชในการทําโครงการ 
                   มากที่สุด               มาก              ปานกลาง           นอย             นอยที่สุด 
3. ความเหมาะสมดานงบประมาณทีใ่ชในโครงการ 
                   มากที่สุด               มาก              ปานกลาง           นอย             นอยที่สุด 
4. ทานเห็นวาโครงการนี้ นักศึกษาสามารถดําเนินการใหแลวเสร็จภายในระยะเวลาที่กําหนด 
                   มากที่สุด               มาก              ปานกลาง           นอย             นอยที่สุด 
5. ความเหมาะสมของจํานวนนักศกึษา 
                   มากที่สุด               มาก              ปานกลาง           นอย             นอยที่สุด 
6. ความยกงายของโครงการ 
                   มากที่สุด               มาก              ปานกลาง           นอย             นอยที่สุด 
7. อ่ืนๆ 
………………………………………………………………………………………………………. 

ลงนามที่ปรึกษาโครงการ……………………………….…………………….. 
                                                                                           (อาจารยฉัตรแกว  สิทธิสมาน) 
                                                                                วันที…่….เดือน…………...พ.ศ…………… 
 



 
1. พัฒนารถตดิกลองควบคมุดวยความถี่ 2.4 GHz 
( 2.4 GHz  FREQUENCY CONTROL CAMERA CAR ) 
2. ความเปนมา และ ความสําคัญของปญหา 
 ในการสํารวจพื้นที่  ที่ยากในการเขาถึงได  จําเปนจะตองมี เครื่องมือหรืออุปกรณ                            
ที่ชวยอํานวยความสะดวกเพื่อปองกันอันตราย และลดความยากลําบากในการสํารวจ  จากการที่ได
ศึกษาโครงงาน รถติดกลองบังคับดวยความถี่วิทยุ  ของกลุมนักศึกษาคณะครุศาสตรอุตสาหกรรม  
สาขาเทคโนโลยีโทรคมนาคม  สถาบันเทคโนโลยีราชมงคล  วิทยาเขตพระนครเหนือ  ซ่ึง
ประกอบดวยดวย  นายขุนทอง  สุขสบาย  และนายคมกฤช  หงสสายพิน  การออกแบบวงจร
ควบคุมของรถติด กลองบังคับดวยความถี่วิทยุนั้นจะใชความถี่  40  MHz  และความถี่   45  MHz  
โดยที่ความถี่   40 MHz  ไดนําไปใชในการควบคุมของตัวรถซึ่งไดในระยะทาง  110 เมตร  และที่
ความถี่  45  MHz  นําไปใชในการควบคุมตัวกลองสามารถควบคุมไดในระยะ  75 เมตร  รถมีการ
เคลื่อนที่ดวยความเร็ว  12  เมตรตอนาที  การควบคุมกลองสามารถกมได  30  องศา  เงยได  90  
องศา  โดยการรับภาพของกลองอยูในระยะ  65  เมตร  เวลาที่ใชในการทํางานทั้งหมดอยูที่  74  
นาที  โดยจากโครงงานดังกลาวจึงทําใหเกิดความคิดที่จะพัฒนารถติดกลองบังคับดวยความถี่วิทยุ
ใหดีขึ้นกวาเดิม  ดังที่กลาวมาในขางตน  ซ่ึงจากเดิมความถี่ที่ใชในการควบคุมตัวรถและตัวกลองจะ
แยกกันซึ่งทําใหผลที่ไดในการควบคุมมีความแตกตางกันมาก  จึงคิดที่จะพัฒนาเอาความถี่ 2.4 GHz  
มาใชในการควบคุมทั้งตัวรถและตัวกลอง  เพื่อขจัดปญหาที่เกิดขึ้นดังกลาว  โดยความถ่ีนี้มี
ความเร็วในการสงขอมูล  250  kbps  ซ่ึงจะสามารถสงขอมูลในการบังคับทั้งตัวรถและตัวกลองได
ไกลสูงสุดถึง  250 เมตร  ในสวนของกลองจากเดิมตัวกลองไดติดตั้งอยูกันที่ ฉะนั้นแลวมุมกลองที่
ไดจะอยูในชวงคอนขางจํากัด  คือ  กมได  30  องศา  เงยได  90  องศา  แพนซายและขวาอยางละ  
90  องศา  จึงไดพัฒนาใหตัวกลองมีความสามารถในการเคลื่อนที่มากขึ้น โดยจะเพิ่มสวนของขา
กลอง  ซ่ึงสามารถทําใหตัวกลองมีอิสระในการเคลื่อนที่  สามารถกมไดถึง  90  องศา  เงยได  180  
องศา  และแพนกลองได  360  องศา  และสวนของการขับเคล่ือนจากโครงงานเดิมนั้น การบังคับ
เล้ียวจะใชเวลาในเลี้ยวชามาก  เนื้อที่ในการเลี้ยวสูงและเกิดเสียงดังของมอเตอรบังคับเลี้ยว  จึงได
พัฒนาการบังคับเลี้ยวของตัวรถโดยจะพัฒนาในสวนของลอ  โดยจากเดิมเปนลอ  4  ลอ  มาเปน
ตีนตะขาบ  2  ดาน  เพื่อการควบคุมการเลี้ยวจะบังคับโดยใชมอเตอรของตีนตะขาบแตละขางให
ทํางานสวนทางกันเพื่อลดปญหาที่กลาวมา  การบังคับรถซึ่งจากเดิมใชเปนจอยสติคในการบังคับ
แยกกันกับจอภาพ  จึงมีความคิดที่จะนํามารวมกันทั้งในสวนของภาพ และการบังคับรถโดยใช
คอมพิวเตอรในการควบคุมซึ่งโปรแกรมจะเขียนดวยภาษา  Visual Basic  และสามารถรับภาพมา



แสดงในคอมพิวเตอรได อีกทั้งยังสามารถที่จะบันทึกภาพที่ถายไดเก็บไวเปนขอมูลวีดีโอ  ในสวน
ของการบังคับรถจะสงผานพอรตอนุกรมเพื่อส่ังงานบังคับรถตอไป 
3. ประเด็นปญหาที่จะทําโครงงาน  

3.1   เพื่อศึกษาการทํางานของไมโครคอนโทรลเลอร 
3.2   เพื่อศึกษาชุดคําส่ังของVisual Basic 6 
3.3   เพื่อสามารถนําไปใชในการสํารวจสิ่งของที่เปนอันตรายอยางวัตถุระเบิดหรือสัตวที่เปน    
        อันตรายในพื้นที่ที่มนษุยเขาไมได      
3.4 เพื่อออกแบบและประยุกตการทํางานรวมกับซอฟแวรและฮารดแวร 
3.5 เพื่อศึกษาความสามารถในการทํางานของความถี่  2.4  GHz   
3.6 เพื่อนําความรูดานวิศวกรรมมาใชงาน 

4.สมมติฐานของการทําโครงงาน                                                                                                               
            พัฒนารถติดกลองควบคุมดวยความถี่ 2.4 GHz 
5.นิยามคําศพัทเฉพาะ  

 5.1   ไมโครคอนโทรลเลอร   หมายถึง ไมโครคอนโทรลเลอร ตระกูล  MCS-51  เบอร        
                         P89C51RD2 

5.2   มอเตอรเซอรโว   หมายถึง มอเตอรกระแสตรงที่ใชบังคับขากลอง 
 5.3   มอเตอรDC   หมายถงึ  มอเตอรกระแสตรงที่ใชในการขับเคลื่อนตัวรถ 
 5.4   มอเตอรสเตปเปอร หมายถึง  มอเตอรกระแสตรงที่ใชในการแพนกลอง  

5.5   ซีซีดี  หมายถึง  กลองวดีีโอแบบซีซีดี   กลองถายภาพขนาดเล็ก    

6.ขอจํากัดในการทําโครงงาน  
6.1    ไมสามารถทํางานในทีม่ืดได 
6.2   สามารถเคลื่อนที่ในพื้นที่มีน้ําขังไมเกนิ 3 นิ้ว 
6.3   ไมสามารถเขาไปในพืน้ที่แคบที่มีความกวางต่ํากวา 8 นิ้ว 

7.ขอตกลงเบื้องตน 
              7.1   ตัวรถ 

              7.1.1   ความถี่ที่ใชในการควบคุมตัวรถ 2.4 GHz  มีความเร็วในการสงขอมูล  250  
   kbps  มีการเขารหัสสัญญาณโดยเลือกกําหนดชองความถี ่ และรับสง 
   ขอมูลไดสูงสุดไมเกนิ  64  ไบตตอ 1  คร้ัง 

              7.1.2    ระยะในการควบคุมตัวรถ  100  เมตรในที่โลง  สภาพพื้นที่จะมีผลตอระยะ
   ในการรับสัญญาณควบคุม โดยหากมีส่ิงกดีขวางมากระยะในการควบคุม 



                            จะสั้นลง 
 7.1.3    ใชมอเตอรดีซีขนาด  100  รอบ  12  โวลต  0.9 แอมป  จํานวน  2  ตัวใน

   การขับเคลื่อนตัวรถ 
 7.1.4 ในกรณีการเลีย้วของตวัรถ  โดยถาเลี้ยวซายมอเตอรดีซีดานซายจะทํางาน

   ถอยหลังและมอเตอรดีซีดานขวาจะทํางานเดินหนา  และเชนเดยีวกบัการ
   เล้ียวขวามอเตอรดีซีดานขวาจะทํางานถอยหลังและมอเตอรดีซีดานซาย
   จะเดนิหนา 

 7.1.5 ลอเปนตีนตะขาบขนาดยาว  12 นิ้ว  กวาง 1 นิ้ว  ทํามาจากยางผสมเสนใย 
 7.1.6 รถเคลื่อนที่ดวยความเรว็ 6 เมตร/นาที 
7.2   ตัวกลอง    
 7.2.1    ความถี่ที่ใชในการควบคุมกลอง 1.2 GHz  โดยมีกําลังสง  50  mw,200mw  

              7.2.2     ระยะในการควมคุมตัวกลอง  80  เมตรในที่โลง   โดยระยะมองภาพ 5-8  
  เมตรสงเปนสัญญาณภาพส ี 

 7.2.3 จะมีขากลองโดยหมนุได  360  องศา  กม  90  องศา  เงย 180  องศา   

 7.2.4 ใชมอเตอรสเตปเปอรขนาด  5  โวลต  0.5  แอมป  จํานวน  1  ตัวใชใน
  การแพนกลองซายและขวา  และใชมอเตอรเซอรโวขนาด  6  โวลต  

   8  มิลลิแอมป  จํานวน  3  ตัวโดยตดิตั้งตามขอของขากลองใชเปนตวั 
  เคล่ือนที่ของกลอง 

  7.3   โครงสรางของตัวรถทํามาจากอลูมิเนียมกับอะคลิลิค  และขากลองทํามาจากอะคลิลิค
  7.4     แบตเตอรี่ขนาด  12 V/20.4  AH  ซ่ึงมีน้ําหนัก  5  กิโลกรัม  สามารถทํางานไดถึง   
            2  ช่ัวโมง 

7.5     ใชโปรแกรม  Visual Basic6  ในการควบคุมคลิกที่ปุมควบคุมปุมใดปุมหนึ่งคางไว      
          รถจะหยุดทํางานคําส่ังที่คลิกเมื่อเลิกคลิกที่ปุมนั้น และสามารถเลือกองศาการหมุน  
          ของขากลองไดโดยคลิกเมาทเลือกทีแ่ถบแสดงโดยจะสามารถเลอืกไดดังนี้ 45  90   
            180  องศา  เปนตน 
7.6      คอมพิวเตอรที่ใชควรมีสเปกไมตํ่ากวา  CPU Pentium II ขึ้นไป  HDD  1 GBขึ้น 
            ไป   Windows98/XP/2000  RAM 128 MB ขึ้นไป  และคอมพิวเตอรตองมีโปรแกรม  
          Visual Basic6   

 



 
8.เอกสารและโครงงานที่เก่ียวของ   
 8.1 โครงงานรถติดกลองควบคุมดวยความถี่วิทยุโดยขุนทอง สุขสบาย และคมกฤช 
        หงส สายพิน 

8.2  วารสาร เซมิคอนดักเตอร อิเล็กทรอนิกส   ฉบับที่ 219  กุมภาพนัธ  2544 โครงงาน  
       เร่ืองเครื่อง ตั้ง เวลา 60 วินาที  โดย วรพจน   กรแกวรัตนกุล   

9.วิธีการดําเนนิงาน  
ลําดับการดําเนินงานสามารถลําดับเปนตารางขั้นตอนไดดังนี ้

 

พ.ย. ธ.ค. ม.ค. ก.พ. 

รายการ 1 2 3 4 1 2 3 4 5 1 2 3 4 1 2 3 4 
1.สงชุดปกปริญญานิพนธ   ปรึกษา         
    อาจารยที่ปรึกษา    

 
             

2. จัดทําแบบนําเสนอโครงงาน  12    
     หัวขอและ Power Point    

 
             

3. สอบหัวขอปริญญานิพนธ                                  
4. จัดหาพรอมซื้ออุปกรณและจัดทํา  
    ปริญญานิพนธบทที่ 2 ,บทที่ 1                    

 
             

5. ประกอบวงจรและเครื่อง ทําปริญญา 
    นิพนธบทที ่3                                             

 
             

6. เขียนโปรแกรมMicrocontroler และ 
   โปรแกรมควบคุมการบังคบั        

 
                          

10. จัดทําปริญญานิพนธบทที่ 4 และ5                    

11. สอบปริญญานิพนธ                  

12. แกไขปริญญานิพนธ                  

13. สงปริญญานิพนธ                  
 
10.แหลงคนควาและหนังสืออางอิง  

10.1  บันฑิต จารมรภูต.ิ Design Explorer 99 se protel  99.สํานักพิมพ   บันฑิต กรุงเทพ,      
         2539. 



10.2  รัฐไท พรเจริญ. เสนและแนวคิดในการออกแบบผลิตภัณฑ .สํานักพิมพ  ส.ส.ท  
         กรุงเทพ 
10.3  วรพจน   กรแกวรัตนกลุ.  สนุกกับไมโครคอนโทรลเลอร  MCS-51. สํานักพิมพ  
        INEX  กรุงเทพ, 2546 

11.คาใชจายในการจัดทํา   
11.1  บอรดโปรแกรม ไมโครคอนโทรลเลอร  3000   บาท 
11.2  เอกสารและชุดอุปกรณทดลอง   1000       บาท 
11.3  ชุดกลไกและสวนประกอบ                    3000       บาท 
11.4 มอเตอรเซอรโว จํานวน 4  ตัว                            3000       บาท 
11.5  มอเตอร DC จํานวน  2 ตัว      200       บาท 
11.6  มอเตอรสเตปเปอร จํานวน  1 ตวั                        100       บาท 

     รวมเปนเงนิ       10300     บาท 
12.บุคลากรและสิ่งอํานวยความสะดวก                                                      

12.1   อาจารยโกศล  นิธิโสภา 
12.2   อาจารยกิจจา  ลักษณอํานวยพร 
12.3  เครื่องคอมพิวเตอร 
12.4   เครื่องปริ๊นเตอร 
12.5   บอรดโปรแกรมไมโครคอนโทลเลอร MCS-51 
12.6   บอรดทดลองวงจร 



2.4GHz 

1.2GHz 

1.2GHz 

2.4GHz 
โปรแกรมบังคับหุน
จากคอมพิวเตอร 

พอรตอนุกรม
RS-232 

วงจรมอดูเลต  
2.4 GHz 

บล็อกไดอะแกรมภาคสงของตัวรถ 

วงจรดีมอดูเลต ไมโครคอนโทรเลอร วงจรมอเตอร 

บล็อกไดอะแกรมภาครับของกลอง 

ภาพสงของตัว
กลอง  1.2GHz 

ภาครับของกลอง โปรแกรม Visual 
Basic สวนแสดงภาพ 

บล็อกไดอะแกรมภาคสงของตัวรถ 

บล็อกไดอะแกรมภาครับตัวรถ 

 



เริ่ม 

หนาจอแสดง
เริ่มทํางาน 

มีขอมูลจาก
ปุมบังคับ 

แสดงผลคียที่
ใชงาน 

สงขอมูลออกพอรต
RS-232 

จบ 

ม ี

กําหนดคาตําแหนงเอาตพุต
ของพอรตอนุกรม 

รับขอมูลภาพ
แสดงที่หนาจอ 

ไมม ี

 
            โฟรชารตโปรแกรมบังคับรถและแสดงผลโดยเขียนขึ้นจากชดุคําส่ังVisual  Basic 6 



 
โฟรชารตโปรแกรมขับเคลื่อนตัวรถและขากลอง 

เริ่ม

ตรวจสอบขอมูล
วามีขอมูลจาก
RS-232หรือไม 

คําสั่งบังคับ
มอเตอรตัวรถ
หรือขากลอง

บังคับมอเตอรชุดขา
กลอง 

บังคับมอเตอรชุดขับเคลื่อน
ตัวรถ 

จบ

ไมม ี

ม ี

ชุดแขนกล 

ชุดขับเคลื่อน 

ก 



ตรวจสอบขอมูล
ไมโครคอนโทรเลอ

รใชหรือไม 

มอเตอร
ตัวที่1

เดินหนา 

ถอยหลัง 

ดีซีมอเตอรตัวที่1 
มอเตอร
ตัวที่2

เดินหนา 

ถอยหลัง 

ดีซีมอเตอรตัวที่2 

ใช 

ไมใช 

ใช 

ไมใช 

ไมใช 

ไมใช 

ไมใช 

ไมใช 

ใช 

ใช 

ใช 

ใช 

ข

ก

 
โฟรชารตโปรแกรมขับเคลื่อนตัวรถ 



มอเตอร
ตัวที่3

หมุนซาย 

หมุนขวา 

สเตปเปอรมอเตอร 
มอเตอร
ตัวที่4

ขึ้น 

ลง 

เซอรโวมอเตอรตัวที่1 

ใช 

ไมใช 

ใช 

ไมใช 

ไมใช 

ไมใช 

ไมใช 

ไมใช 

ใช 

ใช 

ใช 

ใช 

มอเตอร
ตัวที่5

ขึ้น 

ลง 

เซอรโวมอเตอรตัวที่2 

ใช 

ไมใช 

ไมใช 

ไมใช 

ใช 

ใช 

ค

ข 

 
โฟรชารตโปรแกรมขับเคลื่อนขากลอง 



มอเตอร
ตัวที่6

ขึ้น 

ลง 

เซอรโวมอเตอรตัวที่3 

ใช 

ไมใช 

ไมใช 

ไมใช 

ใช 

ใช 

ค

 
 

โฟรชารตโปรแกรมขับเคลื่อนขากลอง 
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วงจรควบคุมดซีีมอเตอร 
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แสดงภาพจากกลอง 

เลือกองศาเพื่อหมุนมุมกลอง TELECOMMUNICATION 

ควบคุมการเคลื่อนที่
ของขากลอง 

ควบคุมสวนของ
ภาพที่แสดง 

ควบคุมการเคลื่อนที่
ของตัวรถ 

         บังคับขากลอง                                                               บังคับตัวรถ  
แสดงสถานการกดคีย 

 
ภาพแสดงโปรกแกรมควบคมุที่เขียนโดยชดุคําส่ัง Visual  Basic 6 
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