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บทคัดยอ 

หุนยนตถูพ้ืนอัตโนมัติท่ีสามารถหลีกเลี่ยงสิ่งกีดขวางเปนเทคโนโลยีท่ีไดรับความนิยมในปจจุบัน ซ่ึงมีการ

พัฒนาเพื่อเพิ่มประสิทธิภาพในการทำความสะอาดพื้นที่ในบานหรือสำนักงานโดยอัตโนมัติ โดยหุนยนต

ดังกลาวใชเทคโนโลยีเซนเซอรและอัลกอริธึมการประมวลผลภาพเพื่อรับรูและหลีกเลี่ยงสิ่งกีดขวางตาง ๆ                 

เชน เฟอรนิเจอร, สายไฟ, หรือวัตถุอื่นๆ ที่อาจจะขวางทางการทำงานของหุนยนต นอกจากนี้ยังมีระบบการ

ทำงานที่สามารถกำหนดเสนทางการทำความสะอาดที่เหมาะสมเพื่อใหครอบคลุมพื้นที่ไดอยางมีประสิทธิภาพ 

การพัฒนาหุนยนตถูพื้นที่มีคุณสมบัติหลีกเลี่ยงสิ่งกีดขวางจึงชวยเพิ่มความสะดวกสบายและประหยัดเวลาใน

การดูแลความสะอาดของบานและสถานท่ีตางๆ ไดอยางดีเยี่ยม 
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บทนำ 

ในปจจุบัน เทคโนโลยีหุนยนตไดเขามามีบทบาทสำคัญในการชวยลดภาระงานตางๆ โดยเฉพาะใน

ดานการทำความสะอาดภายในบานและสถานท่ีทำงาน หุนยนตถูพ้ืนอัตโนมัติถือเปนหนึ่งในนวัตกรรมท่ีไดรับ

ความนิยมเพ่ิมข้ึนในชวงไมก่ีปท่ีผานมา เนื่องจากมีความสะดวกสบายในการใชงานและชวยประหยัดเวลาใน

การทำความสะอาด โดยท่ีผูใชงานไมจำเปนตองมีสวนรวมในการทำงานเอง อยางไรก็ตาม การทำงานของ

หุนยนตถูพ้ืนอัตโนมัติยังคงมีขอจำกัดบางประการท่ีตองพัฒนาและปรับปรุง โดยเฉพาะในเรื่องของการ

หลีกเลี่ยงสิ่งกีดขวางในพ้ืนท่ีตางๆ เชน เฟอรนิเจอร, สัตวเลี้ยง หรือสิ่งของท่ีตกอยูบนพ้ืน 

การพัฒนาหุนยนตถูพ้ืนอัตโนมัติท่ีสามารถหลีกเลี่ยงสิ่งกีดขวางไดถือเปนการแกไขขอจำกัดเหลานี้ 

โดยการใชเทคโนโลยีเซ็นเซอรและระบบการประมวลผลขอมูลเพ่ือใหหุนยนตสามารถรับรูสิ่งกีดขวางและทำ

การหลีกเลี่ยงไดอยางอัตโนมัติ ไมวาจะเปนการเคลื่อนท่ีรอบสิ่งกีดขวางหรือการเปลี่ยนเสนทางการทำความ

สะอาดใหเหมาะสม ซ่ึงสามารถเพ่ิมประสิทธิภาพในการทำงานและลดความเสียหายท่ีอาจเกิดข้ึนจากการชน

สิ่งของ 

การพัฒนาหุนยนตถูพ้ืนอัตโนมัติท่ีมีความสามารถในการหลีกเลี่ยงสิ่งกีดขวางจึงมีความสำคัญในดาน

การเพ่ิมประสิทธิภาพในการทำความสะอาด ลดเวลาและแรงงานท่ีตองใชในการทำงานดังกลาว และชวยให

การใชงานหุนยนตทำความสะอาดเปนไปอยางราบรื่นและมีประสิทธิผลมากยิ่งข้ึน ซ่ึงจะนำไปสูการใชงานใน

เชิงพาณิชยและในชีวิตประจำวันไดในอนาคต 

 

วัตถุประสงคของโครงงาน 

1. เพ่ือพัฒนาหุนยนตถูพ้ืนอัตโนมัติท่ีสามารถหลีกเลี่ยงสิ่งกีดขวางได 

2. เพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพการทำความสะอาดพ้ืนดวยระบบอัตโนมัติ 

3. เพ่ือสรางตนแบบหุนยนตท่ีสามารถใชงานไดจริงในชีวิตประจำวัน 

 

ขอบเขตการวิจัย 

1. ศึกษาการออกแบบโครงสรางหุนยนตสำหรับการถูพ้ืน 

2. พัฒนาระบบควบคุมการเคลื่อนท่ีท่ีสามารถหลีกเลี่ยงสิ่งกีดขวาง 

3. ทดสอบและประเมินผลในพ้ืนท่ีจำลองท่ีมีสิ่งกีดขวาง 
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การทบทวนวรรณกรรม 

1. หุนยนตทำความสะอาดอัตโนมัติ 

หุนยนตทำความสะอาดอัตโนมัติ (Automated Cleaning Robots) ไดรับความนิยมในบานเรือนและ

ธุรกิจตาง ๆ เนื่องจากชวยลดภาระงานบานและเพิ่มความสะดวกสบาย การพัฒนาหุนยนตประเภทนี้มีการนำ

เทคโนโลยีหลายประเภทมาปรับใช เชน ระบบเซ็นเซอร การนำทางอัตโนมัติ และการควบคุมจากระยะไกล 

ผานแอปพลิเคชันตาง ๆ (Lee et al., 2018) 

2. การหลีกเลี่ยงสิ่งกีดขวางในหุนยนตทำความสะอาด 

การหลีกเลี่ยงสิ่งกีดขวาง (Obstacle Avoidance) เปนฟงกชันท่ีสำคัญในหุนยนตถูพ้ืนอัตโนมัติ เนื่องจาก

หุนยนตจะตองสามารถเคลื่อนท่ีผานสภาพแวดลอมท่ีมีอุปสรรค เชน เฟอรนิเจอร พ้ืนผิวขรุขระ หรือแมกระท่ัง

สัตวเลี ้ยง โดยการใชเซ็นเซอรตาง ๆ เชน LIDAR (Light Detection and Ranging), Ultrasonic Sensors, 

หรือ Infrared Sensors (Merrill & Lema, 2020) ชวยใหหุนยนตสามารถตรวจจับสิ่งกีดขวางไดในระยะทาง

ท่ีเหมาะสมและสามารถหลีกเลี่ยงไดอยางแมนยำ 

3. การออกแบบและกลไกของหุนยนตทำความสะอาด 

การออกแบบกลไกที่เหมาะสมสำหรับหุนยนตถูพื้นมีผลตอประสิทธิภาพในการทำความสะอาดและการ

หลีกเลี่ยงสิ่งกีดขวาง หุนยนตถูพ้ืนบางรุนใชแปรงหมุนหรือผาเปยกในการทำความสะอาดพ้ืน ขณะท่ีบางรุนใช

ระบบพนน้ำ (Automatic Wet Mopping) รวมกับการหมุนของแปรงเพื ่อเพิ่มประสิทธิภาพการทำความ

สะอาด (Zhao & Li, 2020) 

4.  การประเมินผลและทดสอบการทำงาน 

การทดสอบและประเมินผลการทำงานของหุนยนตถูพื ้นอัตโนมัติที ่สามารถหลีกเลี่ยงสิ่งกีดขวางนั้น

จำเปนตองมีการทดสอบในสภาพแวดลอมท่ีหลากหลาย เชน การทดสอบในพ้ืนท่ีท่ีมีอุปสรรคหลากหลายชนิด

และความยากงายตาง ๆ การทดสอบเพื่อดูวาหุนยนตสามารถทำความสะอาดพื้นที่ไดอยางมีประสิทธิภาพ

ภายใตเง่ือนไขตาง ๆ เชน พ้ืนผิวขรุขระหรือพ้ืนท่ีมีสิ่งกีดขวาง (Yang et al., 2018) 

5. การพัฒนาหุนยนตทำความสะอาดในอนาคต 

ในอนาคตการพัฒนาหุนยนตถูพ้ืนจะมุงเนนท่ีการพัฒนาระบบหลีกเลี่ยงสิ่งกีดขวางท่ีมีความแมนยำสูง การ

ใชเทคโนโลยีเชน การเรียนรูของเครื่อง (Machine Learning) และ ปญญาประดิษฐ (Artificial Intelligence) 

เพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพในการตรวจจับและวิเคราะหสิ่งกีดขวางในสภาพแวดลอมท่ีซับซอน รวมถึงการพัฒนาใน

ดานการปรับปรุงการทำงานใหดียิ่งข้ึนในพ้ืนท่ีท่ีมีการเปลี่ยนแปลง (Alam et al., 2021) 

การพัฒนาหุนยนตถูพื้นอัตโนมัติที่สามารถหลีกเลี่ยงสิ่งกีดขวางไดเปนเทคโนโลยีที่มีศักยภาพในการ

ชวยเพ่ิมประสิทธิภาพการทำความสะอาดและลดภาระงานของมนุษย โดยตองใชการออกแบบท่ีเหมาะสม การ

เลือกเซ็นเซอรที่แมนยำ และการพัฒนาอัลกอริธึมที่สามารถนำทางหุนยนตไดอยางมีประสิทธิภาพ การศึกษา

ในงานวิจัยตาง ๆ ชี้ใหเห็นวาการใชเทคโนโลยี SLAM, Path Planning, และการตรวจจับดวยเซ็นเซอรชวยให

หุนยนตสามารถหลีกเลี่ยงสิ่งกีดขวางไดอยางมีประสิทธิภาพในสภาพแวดลอมท่ีหลากหลาย 



4 
 

วิธีดำเนินการวิจัย 

การดำเนินการวิจัยในหัวขอ "หุ นยนตถูพื ้นอัตโนมัติที ่สามารถหลีกเลี ่ยงสิ ่งกีดขวาง" จะมีการ

ดำเนินงานในหลายขั้นตอน ตั้งแตการออกแบบและพัฒนาไปจนถึงการทดสอบประสิทธิภาพของหุนยนต 

ตอไปนี้คือวิธีดำเนินการวิจัยท่ีสามารถใชในการศึกษา 

1. การศึกษาและทบทวนวรรณกรรม  

การทบทวนเอกสารและงานวิจัยท่ีเก่ียวของเพ่ือทำความเขาใจเก่ียวกับการพัฒนาหุนยนตถูพ้ืนอัตโนมัติ, 

การใชเซ็นเซอร, และเทคโนโลยีการหลีกเลี่ยงสิ่งกีดขวาง ศึกษาระบบการนำทางของหุนยนต, ใชเซ็นเซอรท่ี

เก่ียวของ เชน เซ็นเซอรอัลตราซาวด, อินฟราเรด, และ LIDAR สำหรับการตรวจจับอุปสรรค วิเคราะหขอจำกัด

และความทาทายในการพัฒนาหุนยนตถูพ้ืนท่ีมีการหลีกเลี่ยงสิ่งกีดขวางอยางมีประสิทธิภาพ 

2. การออกแบบและพัฒนาหุนยนต 

เลือกเซ็นเซอรและมอเตอรที่เหมาะสมสำหรับหุนยนต เชน เซ็นเซอรอัลตราซาวดหรือ LIDAR สำหรับ

การตรวจจับสิ่งกีดขวาง และมอเตอรเซอรโวสำหรับการเคลื่อนที่การออกแบบโครงสราง ออกแบบโครงสราง

หุนยนตท่ีสามารถรองรับอุปกรณตางๆ ไดดี 

การพัฒนาระบบควบคุม เขียนโปรแกรมควบคุมหุนยนตที่สามารถประมวลผลขอมูลจากเซ็นเซอรและ

ตัดสินใจในการหลีกเลี่ยงสิ่งกีดขวาง โดยใชเทคนิคตางๆ เชน อัลกอริธึมการนำทาง (Path Planning) และการ

หลีกเลี่ยงอุปสรรค (Obstacle Avoidance) 

3. การทดสอบและประเมินผล 

การทดสอบในสภาพแวดลอมตางๆ: ทดสอบหุนยนตในสภาพแวดลอมท่ีมีสิ่งกีดขวางหลายประเภท เชน 

เฟอรนิเจอร, สัตวเลี้ยง, หรือสิ่งของท่ีตกอยูบนพ้ืน 

การประเมินประสิทธิภาพ: ประเมินประสิทธิภาพของหุนยนตในการทำความสะอาด เชน ระยะเวลาท่ีใชในการ

ทำความสะอาดพ้ืนท่ีหนึ่ง, ความสามารถในการหลีกเลี่ยงอุปสรรค, และประสิทธิภาพในการถูพ้ืน 

การปรับปรุงและทดสอบใหม: วิเคราะหผลการทดสอบและทำการปรับปรุงระบบใหมีความแมนยำและมี

ประสิทธิภาพสูงข้ึน จากนั้นทำการทดสอบใหมเพ่ือยืนยันผลการปรับปรุง 

4. การวิเคราะหขอมูล 

รวบรวมขอมูลจากการทดสอบในสถานการณตางๆ เชน ขอมูลจากเซ็นเซอร, ระยะทางที่หุนยนต

เคลื่อนท่ี, เวลาในการทำความสะอาด, และอัตราการหลีกเลี่ยงสิ่งกีดขวางและการวิเคราะหขอมูล เชน การ

เปรียบเทียบผลการทำความสะอาดในสภาพแวดลอมที่มีสิ่งกีดขวางตางกัน และประเมินความแมนยำในการ

หลีกเลี่ยงสิ่งกีดขวาง 
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5. การประเมินผลการวิจัย 

การประเมินประสิทธิภาพของหุนยนต: วิเคราะหผลจากการทดสอบและประเมินประสิทธิภาพการทำ

ความสะอาดและการหลีกเลี่ยงสิ่งกีดขวาง และเปรียบเทียบผลการทำงานของหุนยนตท่ีพัฒนาข้ึนกับหุนยนตถู

พ้ืนท่ีมีอยูในทองตลาด เพ่ือดูขอดีและขอดอยในการพัฒนา 

6. การสรุปและนำเสนอผลการวิจัย 

 

ผลการวิจัย 

การศึกษาและพัฒนาโครงงานหุนยนตถูพ้ืนอัตโนมัติหลีกเลี่ยงสิ่งกีดขวาง พบวา 

1. การตรวจจับสิ่งกีดขวาง: เซนเซอรอัลตราโซนิกและอินฟราเรดทำงานไดอยางมีประสิทธิภาพในการ

ตรวจจับระยะหางจากสิ่งกีดขวาง ชวยใหหุนยนตหลีกเลี่ยงอุปสรรคไดอยางแมนยำ 

2. การหลีกเลี่ยงอุปสรรค: ระบบควบคุมการเคลื่อนที่สามารถปรับทิศทางของหุนยนตไดทันทีเมื่อพบสิ่ง

กีดขวาง ทำใหหุนยนตสามารถเคลื่อนท่ีตอไปไดโดยไมชน 

3. การทำความสะอาดพ้ืน: หุนยนตสามารถทำความสะอาดพ้ืนท่ีไดอยางท่ัวถึง แมในพ้ืนท่ีท่ีมีสิ่งกีดขวาง 

โดยสามารถปรับเสนทางและทำงานตอเนื่อง 

4. การกลับไปชารจ: เมื ่อแบตเตอรี่ต่ำ หุนยนตสามารถกลับไปที่สถานีชารจไดเอง โดยใชเซนเซอร

ตรวจจับการชนหรือเซนเซอรระยะทาง 

5. ความสะดวกในการใชงาน: การควบคุมหุนยนตผาน Bluetooth หรือ Wi-Fi ทำใหผูใชสามารถตั้ง

เวลาและตรวจสอบการทำงานไดจากระยะไกล 

 

สรุปผล อภิปรายผล 

สรุปผล 

การตรวจจับสิ่งกีดขวางเซนเซอรอัลตราโซนิกและอินฟราเรดทำงานไดแมนยำในการตรวจจับอุปสรรค

และสิ่งกีดขวางในเสนทางของหุนยนต ซึ่งทำใหหุนยนตสามารถหลีกเลี่ยงอุปสรรคไดโดยไมชนหรือหยุดการ

ทำงาน การตรวจจับระยะทางท่ีแมนยำชวยใหหุนยนตสามารถเดินหนาไปในเสนทางท่ีปลอดภัยและเหมาะสม

ระบบควบคุมการเคลื่อนท่ี:ไมโครคอนโทรลเลอรมีบทบาทสำคัญในการประมวลผลขอมูลจากเซนเซอรและ

คำนวณเสนทางการเคลื่อนที่ใหมหากพบอุปสรรค ดวยการใช อัลกอริธึมการหลีกเลี่ยงสิ่งกีดขวาง หุนยนต

สามารถเคลื่อนที่ไปขางหนาและปรับทิศทางไดโดยอัตโนมัติ ทำใหไมเกิดการติดขัดหรือหยุการทำงานการทำ

ความสะอาดพ้ืน:หุนยนตทำความสะอาดพ้ืนไดอยางท่ัวถึง โดยสามารถเขาไปทำความสะอาดในพ้ืนท่ีแคบหรือ

มีสิ่งกีดขวางไดดี การทำงานตอเนื่องโดยไมมีการหยุดชะงักทำใหหุนยนตสามารทำงานไดอยางมีประสิทธิภาพ

ในพื้นที่ขนาดใหญการกลับไปชารจอัตโนมัติ:เมื่อหุนยนตตรวจสอบพบวาแบตเตอรี่ใกลหมด ระบบจะสั่งให

หุนยนตกลับไปยัง สถานีชารจ โดยใชเซนเซอรระยะทางหรือการตรวจจับการชนเพ่ือใหหุนยนตสามารถกลับไป

ยังสถานีไดอยางแมนยำและไมเกิดการหลุดจากเสนทางการควบคุมจากระยะไกล:หุนยนตสามารถควบคุมการ
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ทำงานไดจากระยะไกลผานการเชื่อมตอ Bluetooth หรือ Wi-Fi ทำใหผูใชงานสามารถตั้งคาการทำงาน เชน 

ตั้งเวลา, เปลี่ยนโหมดการทำงาน, หรือหยุดการทำงานไดอยางสะดวกการปรับปรุงการทำงานจากการทดสอบ

พบวาในบางกรณีหุนยนตสามารถทำความสะอาดพื้นที่ไดไมสมบูรณ หากมีสิ่งกีดขวางที่ซับซอนหรือวางอยูใน

ตำแหนงที่ยากตอการตรวจจับ การปรับปรุงและพัฒนาอัลกอริธึมการเคลื่อนที่และเซนเซอรที่แมนยำยิ่งขึ้นจะ

ชวยใหหุนยนตสามารถทำงานไดมีประสิทธิภาพมากยิ่งข้ึนในอนาคต 

 

การอภิปราย 

หุนยนตถูพื้นอัตโนมัติหลีกเลี่ยงสิ่งกีดขวางมีประสิทธิภาพสูงในการตรวจจับและหลีกเลี่ยงอุปสรรค 

รวมถึงสามารถทำความสะอาดพื้นไดทั่วถึง โดยมีระบบควบคุมที่สามารถทำงาน หุนยนตยังมีขอจำกัดในดาน

การทำงานในพื้นที่แคบหรือมุมที่ยากตอการเขาถึง และเซนเซอรอาจมีปญหาในการทำงานในสภาพแวดลอม

บางประเภท เชน พื้นผิวสะทอนแสง การพัฒนาในอนาคตสามารถมุงเนนไปที่การปรับปรุงเซนเซอรใหแมนยำ

ขึ้น การเพิ่มฟงกชันการทำความสะอาดในพื้นที่แคบ และลดตนทุนการผลิตเพื่อใหการใชงานในเชิงพาณิชย

สะดวกยิ่งข้ึน. 

 

ขอเสนอแนะ 

-  
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อุปกรณอิเล็กทรอนิกสท่ีใช 

๑.ไมโครคอนโทรลเลอร (Microcontroller) 

ตัวควบคุมหลักในการประมวลผลขอมูลจากเซนเซอรและสั ่งการการเคลื ่อนที ่ของหุนยนต เชน 

Arduino, Raspberry Pi, หรือ ESP32 

๒.เซนเซอรอัลตราโซนิก (Ultrasonic Sensor) 

ใชในการวัดระยะหางระหวางหุนยนตกับสิ่งกีดขวาง เชน HC-SR04 เพื่อใหหุนยนตสามารถตรวจจับ

และหลีกเลี่ยงอุปสรรค 

๓.เซนเซอรอินฟราเรด (Infrared Sensor) 

ใชในการตรวจจับวัตถุในระยะใกลและชวยในการหลีกเลี่ยงสิ่งกีดขวาง โดยสามารถใช เซนเซอร IR 

เชน TCS3200 สำหรับตรวจจับสิ่งกีดขวางในระยะใกล 

๔.มอเตอรและมอเตอรขับเคลื่อน (Motors and Motor Driver) 

ใชในการขับเคลื ่อนลอหุ นยนตเพื ่อใหหุ นยนตเคลื ่อนที ่ เชน DC Motors, Servo Motors, หรือ 

Stepper Motors และใช Motor Driver ICs เชน L298N หรือ TB6612FNG ในการควบคุมทิศทางและ

ความเร็ว 

๕.แบตเตอรี่ (Battery) 

ใหพลังงานแกหุนยนต เชน Li-ion หรือ Li-Po Battery ที่สามารถจายไฟใหหุนยนตทำงานไดตลอด

การทำความสะอาด 

๖.โมดูล Bluetooth/Wi-Fi (Bluetooth/Wi-Fi Module) 

ใชในการเชื่อมตอหุนยนตกับสมารทโฟนหรือคอมพิวเตอรเพื่อควบคุมการทำงานหรือการตั้งคาตางๆ 

เชน HC-05 Bluetooth Module หรือ ESP8266 Wi-Fi Module 

๗.เซนเซอรตรวจจับการชน (Bumper Sensor) 

ใชในการตรวจจับการชนกับสิ ่งกีดขวางในพื ้นที ่เพื ่อใหหุ นยนตสามารถเปลี ่ยนทิศทางได เชน 

Mechanical Bumper Switches 

๘.เซนเซอรการชารจ (Charging Sensor) 

  



 
 

หลักการทำงานของระบบ 

1.การตรวจจับสิ่งกีดขวาง 

หุนยนตจะใช เซนเซอรอัลตราโซนิก หรือ เซนเซอรอินฟราเรด เพ่ือตรวจจับระยะหางระหวางหุนยนต

กับสิ่งกีดขวาง เชน เฟอรนิเจอรหรือผนัง เมื่อเซนเซอรตรวจจับสิ่งกีดขวางในระยะที่ใกลเกินไป (เชน 10-20 

เซนติเมตร) ระบบจะสงสัญญาณไปยังไมโครคอนโทรลเลอรเพ่ือใหหุนยนตหยุดหรือปรับทิศทาง 

2.การประมวลผลและการควบคุมการเคลื่อนท่ี 

ขอมูลจากเซนเซอรจะถูกสงไปยัง ไมโครคอนโทรลเลอร (เชน Arduino หรือ Raspberry Pi) ซึ่งจะ

ประมวลผลขอมูลและตัดสินใจในการเคลื่อนที่ของหุนยนต ถาพบสิ่งกีดขวางในเสนทาง ไมโครคอนโทรลเลอร

จะสั่งใหหุนยนตหยุดชั่วคราวและคำนวณเสนทางใหมเพ่ือหลีกเลี่ยงสิ่งกีดขวาง 

3.การเปลี่ยนทิศทาง 

เมื่อหุนยนตพบอุปสรรคหรือสิ่งกีดขวางที่ไมสามารถขามได เชน โตะหรือเกาอี้ ระบบจะทำการปรับ

ทิศทางโดยการใช มอเตอรขับเคลื่อน ในการหมุนลอหุนยนตเพ่ือเลี่ยงอุปสรรคและทำใหหุนยนตเคลื่อนท่ีตอไป

ในทิศทางท่ีปลอดภัย 

4.การทำความสะอาดพ้ืน 

ขณะที่หุนยนตเคลื่อนที่ไปตามเสนทางที่ไดรับการคำนวณใหม หุนยนตจะใช แผนถูพื้น ที่ติดตั้งอยูใต

ตัวหุนยนตเพ่ือทำความสะอาดพ้ืน โดยการขัดถูพ้ืนอยางสม่ำเสมอจนกวาจะทำความสะอาดเสร็จสิ้น 

5.การกลับไปชารจ 

เมื่อแบตเตอรี่ของหุนยนตเหลือนอย ระบบจะตรวจสอบสถานะแบตเตอรี่และหุนยนตจะกลับไปท่ี 

สถานีชารจ โดยใช เซนเซอรตรวจจับการชน หรือ เซนเซอรระยะทาง เพื่อนำทางกลับไปยังสถานีชารจท่ี

กำหนดไวเพ่ือเติมพลังงาน 

6.การควบคุมระยะไกล (หากใช) 

หากตองการควบคุมหุนยนตจากระยะไกล ผูใชสามารถใช โมดูล Bluetooth หรือ Wi-Fi ในการ

เชื่อมตอกับสมารทโฟนหรือคอมพิวเตอรเพ่ือควบคุมหุนยนตและตรวจสอบสถานะการทำงาน เชน การตั้งเวลา

การทำความสะอาดหรือการเปลี่ยนโหมดการทำงาน 
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