
 

   

 

โครงงานส่ิงประดิษฐ/สมองกลฝ5งตัว 

เร่ือง Let me be your eye 

 

 

จัดทำโดย 

 

 

ด.ญ.นิเกต         ทJวมชาวเพชร 

ด.ญ.ยลพลอย   ชาติเจริญศุภชัย 

ด.ญ.ณัฐชานันท/   ภภาโรหิตรัศมี 

 

 

ครูท่ีปรึกษา 

 

 

ครูทิพอักษร อินทะสรJอย 

 

 

โรงเรียนราชินี  



 

โครงงาน Let me be your eye 

นักเรียน  1. ด.ญ.นิเกต ทJวมชาวเพชร 

2. ด.ญ.ยลพลอย ชาติเจริญศุภชัย 

3. ด.ญ.ณัฐชานันท/ ภภาโรหิตรัศมี 

ครูท่ีปรึกษา ครูทิพอักษร อินทะสรJอย 

โรงเรียน  ราชินี 

จังหวัด  กรุงเทพมหานคร 

   

บทคัดยZอ 

โครงงาน เรื่อง Let me be your eye เป[นการพัฒนารถสำรวจที่สามารถใชJงานในสถานการณ/อันตราย ซ่ึง

สามารถบังคับการเคลื่อนไหวของรถไดJผZานทางโทรศัพท/มือถือหรือคอมพิวเตอร/ โดยการใชJ ESP8266 เป[นตัว

ควบคุมหลักและการเชื่อมตZอผZานแอปพลิเคชัน Blynk เพื่อใหJผูJใชJงานสามารถควบคุมการเคลื่อนไหวของรถไดJ

อยZางสะดวกสบาย รถสำรวจนี้จะติดตั้งกลJองจากโทรศัพท/มือถือ ซึ่งจะสZงสัญญาณภาพไปยังคอมพิวเตอร/หรือ

อุปกรณ/ที่ผูJใชJควบคุม เพื่อใหJสามารถเห็นเสJนทางการเดินของรถไดJอยZางชัดเจน การใชJงานในสถานการณ/

อันตรายจะชZวยใหJสามารถสำรวจพ้ืนท่ีท่ีมีความเส่ียงโดยไมZตJองเขJาไปในพ้ืนท่ีน้ันๆ เชZน 

พ้ืนท่ีท่ีมีการร่ัวไหลของสารเคมี รถสำรวจสามารถเขJาไปสำรวจพ้ืนท่ีท่ีมีสารเคมีร่ัวไหล โดยไมZตJองเส่ียงกับการ

สูดดมสารพิษหรือสัมผัสกับสารอันตราย และสามารถใหJขJอมูลท่ีชZวยในการตัดสินใจแกJไขป5ญหา 

การสำรวจพ้ืนท่ีท่ีอาจมีระเบิดหรือวัตถุระเบิด รถสำรวจสามารถเขJาไปสำรวจพ้ืนท่ีท่ีสงสัยวZาอาจมีระเบิดหรือ

วัตถุระเบิด 

 

   

 
 

 

 

คำสำคัญ; รถสำรวจ, การควบคุมระยะไกล (Remote Control), พ้ืนท่ีเส่ียง (Risk Area)  



 

บทท่ี 1  

บทนำ 

ท่ีมาและความสำคัญ 

โครงงาน เรื่อง Let me be your eye เกิดจากความตJองการพัฒนาเทคโนโลยีที่สามารถนำไปใชJใน

สถานการณ/อันตราย เพื่อชZวยเพิ่มความปลอดภัยและลดความเสี่ยงในการปฏิบัติงาน โดยการสรJางรถสำรวจท่ี

สามารถควบคุมผZานโทรศัพท/มือถือหรือคอมพิวเตอร/ ใชJในการสำรวจพื้นที่ที่เสี่ยงตZอชีวิตและสุขภาพ เชZน 

พื้นที่ที่มีสารเคมีรั่วไหลหรือมีระเบิด การใชJงานรถสำรวจจะชZวยใหJเจJาหนJาที่สามารถตรวจสอบและดำเนินการ

ในสถานการณ/เหลZาน้ีไดJโดยไมZตJองเส่ียงกับอันตรายโดยตรง 

ความสำคัญของโครงงานนี้ไมZเพียงแตZชZวยเพิ่มความปลอดภัยใหJกับเจJาหนJาที่ในสถานการณ/อันตราย 

แตZยังเป[นการพัฒนาเทคโนโลยีที่สามารถนำมาใชJเพื่อพัฒนาคุณภาพชีวิตและชุมชน โดยการนำรถสำรวจมาใชJ

ในการชZวยเหลือและสำรวจในพื้นที่ท่ีอันตราย การใชJงานเทคโนโลยีนี้จะชZวยลดความเสี่ยงในการทำงานและ

เพิ่มประสิทธิภาพในการจัดการกับเหตุการณ/ฉุกเฉินในชุมชนหรือพื้นที่ที่จำเป[นตJองมีการปฏิบัติการอยZาง

รวดเร็วและปลอดภัย 

 

วัตถุประสงค/ 

1. เพ่ือพัฒนารถสำรวจท่ีควบคุมผZานโทรศัพท/หรือคอมพิวเตอร/โดยใชJ ESP8266 และ Blynk 

2. เพ่ือพัฒนารถสำรวจพ้ืนท่ีอันตราย เชZน พ้ืนท่ีมีสารเคมีร่ัวไหลหรือระเบิด 

 

ขอบเขตของงานวิจัย 

1. งานวิจัยน้ีจะเนJนการใชJงานในพ้ืนท่ีท่ีมีพ้ืนผิวเรียบและไมZมีส่ิงกีดขวางท่ีทำใหJรถสำรวจไมZสามารถ

เคล่ือนท่ีไดJ เชZน พ้ืนท่ีเป}ดโลZงหรือในอาคารท่ีมีพ้ืนเรียบ 

2. การใชJงานรถสำรวจในงานวิจัยน้ีจะถูกจำกัดดJวยระยะของสัญญาณ Wi-Fi ซ่ึงอาจมีผลตZอ

ประสิทธิภาพการควบคุมรถสำรวจในพ้ืนท่ีท่ีหZางไกลจากจุดเช่ือมตZอ Wi-Fi หรือในสภาพแวดลJอมท่ี

สัญญาณ Wi-Fi อZอน ทำใหJไมZสามารถควบคุมรถสำรวจไดJอยZางตZอเน่ืองหรือแมZนยำในระยะทางท่ีเกิน

ขีดจำกัดของสัญญาณ 

  

  



 

บทท่ี 2 

เอกสารท่ีเก่ียวขJอง 

1. ESP8266 

ESP8266 คือ โมดูล Wi-Fi ขนาดเล็กที่ใชJสำหรับเชื่อมตZออุปกรณ/ตZางๆ กับอินเทอร/เน็ต โดยมีคุณสมบัติในการ

เชื่อมตZอเครือขZาย Wi-Fi ไดJอยZางมีประสิทธิภาพ เหมาะสำหรับการใชJในโปรเจกต/ IoT (Internet of Things) 

เน่ืองจากมีขนาดเล็ก ราคาถูก และสามารถโปรแกรมไดJผZาน Arduino IDE 

หลักการทำงานพ้ืนฐานของ ESP8266 

ESP8266 ทำงานโดยการเชื่อมตZอกับเครือขZาย Wi-Fi เพื่อรับสZงขJอมูลระหวZางอุปกรณ/ตZางๆ เชZน การเชื่อมตZอ

กับเซ็นเซอร/หรือรถสำรวจแลJวสZงขJอมูลไปยังอุปกรณ/ควบคุม (เชZน โทรศัพท/มือถือหรือคอมพิวเตอร/) การ

โปรแกรม ESP8266 สามารถทำไดJงZายผZาน Arduino IDE โดยใชJภาษา C++ ในการควบคุมการเชื ่อมตZอ

เครือขZายและการรับสZงขJอมูล 

2. Blynk 

Blynk คือ แอปพลิเคชันที่ใชJในการควบคุมอุปกรณ/ตZางๆ ผZานการเชื่อมตZออินเทอร/เน็ตหรือเครือขZาย Wi-Fi 

โดยเฉพาะในโปรเจกต/ IoT ที่ตJองการควบคุมจากระยะไกล แอป Blynk ชZวยใหJผูJใชJสามารถสรJางอินเทอร/เฟซ 

(Interface) ที่ใชJในการควบคุมอุปกรณ/ เชZน การควบคุมการเคลื่อนไหวของรถสำรวจ หรือการรับขJอมูลจาก

เซ็นเซอร/ตZาง ๆ ผZานสมาร/ทโฟน 

หลักการทำงานพ้ืนฐานของ Blynk 

Blynk ใชJการเชื่อมตZอผZาน Wi-Fi โดยเชื่อมตZอกับ ESP8266 หรือไมโครคอนโทรลเลอร/อื่นๆ และรับสZงขJอมูล

ระหวZางแอปพลิเคชัน Blynk บนสมาร/ทโฟนกับอุปกรณ/ที่เชื่อมตZอ การควบคุมอุปกรณ/จะเกิดขึ้นผZานหนJาจอ

แอปที่ผูJใชJสรJางขึ้น โดยสามารถตั้งคZาปุ�ม หรือกราฟเพื่อตรวจสอบขJอมูลและควบคุมการทำงานตZางๆ ของรถ

สำรวจ 

3. Wi-Fi 

Wi-Fi (Wireless Fidelity) คือ เทคโนโลยีการส่ือสารแบบไรJสายท่ีใชJคล่ืนวิทยุในการเช่ือมตZออุปกรณ/ตZางๆ กับ

เครือขZายอินเทอร/เน็ตหรือเครือขZายภายใน (LAN) Wi-Fi ใชJการสื่อสารที่มีความเร็วสูงและสามารถสZงขJอมูลใน

ระยะไกลไดJ โดยสามารถเชื่อมตZออุปกรณ/หลายๆ ตัวในเวลาเดียวกัน ซึ่งในโครงงานนี้ Wi-Fi จะใชJในการ

เชื่อมตZอระหวZางรถสำรวจและอุปกรณ/ควบคุม (โทรศัพท/มือถือหรือคอมพิวเตอร/) เพื่อใหJสามารถควบคุมรถ

สำรวจจากระยะไกลไดJอยZางมีประสิทธิภาพ 

หลักการทำงานพ้ืนฐานของ Wi-Fi 

 Wi-Fi ใชJเทคโนโลยีการสZงขJอมูลผZานคลื่นวิทยุที่มีความถี่ 2.4 GHz หรือ 5 GHz โดยอุปกรณ/ที่รองรับ Wi-Fi 

จะเชื่อมตZอกับเราท/เตอร/ (router) ซึ่งทำหนJาที่เป[นจุดเชื่อมตZอขJอมูลระหวZางอุปกรณ/ตZางๆ และอินเทอร/เน็ต 

การสZงขJอมูลจะเกิดข้ึนผZานสัญญาณคล่ืนวิทยุท่ีสZงไปยังอุปกรณ/ท่ีเช่ือมตZอกัน 

4. L298N คือ โมดูลขับมอเตอร/ (Motor Driver) ท่ีใชJในการควบคุมการหมุนของมอเตอร/ในโครงงานรถสำรวจ

หรือโปรเจกต/ที ่เกี ่ยวขJองกับการเคลื ่อนที่ โดยเฉพาะมอเตอร/ DC หรือมอเตอร/ Stepper มักใชJ L298N 



 

เนื่องจากมันสามารถขับมอเตอร/ไดJทั้งในทิศทางหมุนไปขJางหนJาและถอยหลัง รวมถึงการปรับความเร็วของ

มอเตอร/ไดJดJวยการใชJเทคนิค Pulse Width Modulation (PWM)  

Pulse Width Modulation หรือ การปรับความกวaางของพัลสb คือ เทคนิคในการควบคุมการสZงพลังงานไป

ยังอุปกรณ/ตZางๆ เชZน มอเตอร/, ไฟ LED, หรืออุปกรณ/อื่นๆ โดยการใชJสัญญาณดิจิทัลที่มีการเปลี่ยนแปลง

ระหว Zางค Zา HIGH (1) และ LOW (0) ท ี ่ม ีความถ ี ่คงท ี ่  แต Zจะม ีการปร ับ ระยะเวลาของส ัญญาณ 

HIGH หรือ ความกวaางของพัลสb เพ่ือควบคุมการจZายพลังงานใหJกับอุปกรณ/น้ันๆ 

โครงงานท่ีเก่ียวขaอง  

โครงงานรถสำรวจผlานแอปพลิเคชันมือถือ TSCINBUNNY 

ผูJจัดทำ: นายพชร วีระประดิษฐ/, นายธีระพัฒน/ มนทา, นายองค/อินทร/ เหมรักษ/, นายปาราเมศ มุZงประสิทธิชัย 

คณะวิศวกรรมศาสตร/ สาขาวิศวกรรมคอมพิวเตอร/ วิชา: 04-513-201 การโปรแกรมคอมพิวเตอร/ข้ันสูง 

โครงงาน "รถสำรวจรถบังคับสำรวจผZานแอปพลิเคชันมือถือ TSCINBUNNY" ใชJกลJอง ESP CAM และ

ไมโครคอนโทรลเลอร/ ESP32 เป[นองค/ประกอบหลักในการสรJางรถสำรวจที่สามารถควบคุมผZานมือถือ ซึ่งเป[น

การผสมผสานเทคโนโลยีการประมวลผลภาพและการควบคุมรถสำรวจเพ่ือใหJเหมาะสมกับการสำรวจในพ้ืนท่ีท่ี

ยากหรืออันตราย การพัฒนาโครงการนี้มีจุดประสงค/เพื่อใหJผูJใชJงานสามารถควบคุมรถสำรวจไดJผZานแอปพลิเค

ชันมือถือ ซึ่งจะทำใหJสามารถสำรวจพื้นที่ที่ไมZสามารถเขJาถึงไดJโดยตรง เชZน พื้นที่ในอาคารแคบ หรือพื้นที่ที่มี

สารเคมีอันตรายไดJโดยไมZตJองเส่ียงกับชีวิตของมนุษย/ 

โครงงานนี้มีการใชJ ESP32 ในการควบคุมการเคลื่อนไหวของรถสำรวจและ ESP CAM สำหรับการถZายภาพ

และสZงสัญญาณภาพกลับไปยังอุปกรณ/ที่ใชJควบคุม ทั้งนี้ยังเป[นการพัฒนาและฝ�กทักษะการใชJงานเทคโนโลยี

ทั้งในดJานการประมวลผลภาพและการควบคุมรถสำรวจ โดยสามารถนำไปประยุกต/ใชJในงานดJานตZาง ๆ ท่ี

เก่ียวขJอง เชZน การตรวจสอบทZอระบายน้ำหรือสถานท่ีอันตรายท่ีมนุษย/ไมZสามารถเขJาไปไดJ ในแงZของประโยชน/

ที่คาดวZาจะไดJรับจากการพัฒนาโครงงานนี้ ไดJแกZ การเรียนรูJการใชJงานกลJอง ESP CAM และการประมวลผล

ภาพ รวมถึงทักษะในการออกแบบและสรJางรถสำรวจที่มีความสามารถในการทำงานในสถานการณ/ตZาง ๆ ท่ี

ทJาทาย ความรูJที่ไดJจากโครงงานนี้ยังสามารถนำไปประยุกต/ใชJในโครงการที่เกี่ยวขJองกับการควบคุมรถสำรวจ

ในสภาพแวดลJอมที่ซับซJอนและเสี่ยงภัย โครงงานนี้จึงเป[นตัวอยZางที่นZาสนใจและสามารถนำไปพัฒนาไดJตZอใน

ดJานตZางๆ โดยเฉพาะการใชJงานรถสำรวจในสถานการณ/ท่ีอาจเป[นอันตรายตZอมนุษย/ 

  



 

บทท่ี 3 

วิธีดำเนินงานวิจัย 

วัสดุ/อุปกรณ/ 

 

วัสดุ/อุปกรณ/ ราคา 

ไมโครคอนโทรลเลอร/ ESP8266 140 

L298N Motor Driver 50 

Breadboard 25 

Jumper Wires 25 

ชุดโครงรถ + DC มอเตอร/ 160 

แอปพลิเคชัน Blynk Free 

Arduino IDE Free 

 

งานวิจัย เรื่อง let me be your eye นี้ สรJางรถสำรวจที่สามารถบังคับการเคลื่อนที่ผZานแอปพลิเคชันมือถือ 

โดยใชJการเชื่อมตZอ Wi-Fi ผZาน ESP8266 และ Blynk เป[นตัวควบคุม โดยมีฟ5งก/ชันหลักในการบังคับทิศทาง

ของมอเตอร/ผZานอินเทอร/เฟซในแอป Blynk ซึ่งสามารถควบคุมการเคลื่อนไหวของรถสำรวจไปขJางหนJา, ถอย

หลัง, หมุนซJาย, หมุนขวา และหยุดเม่ือไมZมีคำส่ัง 

ข้ันตอนการดำเนินงาน: 

1. การเช่ือมตlอกับ Wi-Fi 

o ใชJ ESP8266 ในการเช่ือมตZอกับเครือขZาย Wi-Fi ซ่ึงจะชZวยใหJสามารถเช่ือมตZอ

กับ Blynk ผZานการใชJโคJดท่ีกำหนดคZาการเช่ือมตZอไวJอยZางถูกตJอง (ssid และ pass) 

2. การต้ังคlาในแอป Blynk 

o ในแอป Blynk, อินเทอร/เฟซจะมีปุ�มที่ผูJใชJงานสามารถกดเพื่อควบคุมทิศทางของมอเตอร/ 

เชZน "forward", "backward", "left", "right", "stop". 

o เมื ่อผู Jใช Jกดปุ �มในแอป Blynk, ขJอมูลจะถูกสZงผZาน Blynk ไปยัง ESP8266 ซ ึ ่งจะทำ

ใหJ ESP8266 ควบคุมมอเตอร/ตามคำส่ังน้ันๆ 

3. การควบคุมมอเตอรb 

o โ ค J ด ใ น  ESP8266 จ ะ ต ร ว จ ส อ บ ค Z า ข อ ง ต ั ว แ ป ร  Data_V0, Data_V1, Data_V2, 

และ Data_V3 ซ่ึงจะถูกต้ังคZาจากแอป Blynk เม่ือผูJใชJกดปุ�ม 

§ Data_V0 = 1: มอเตอร/หมุนไปขJางหนJา 

§ Data_V1 = 1: มอเตอร/หมุนถอยหลัง 

§ Data_V2 = 1: มอเตอร/หมุนไปทางซJาย 

§ Data_V3 = 1: มอเตอร/หมุนไปทางขวา 



 

§ ถJาไมZมีปุ�มใดถูกกด (Data_V0, Data_V1, Data_V2, และ Data_V3 ท้ังหมดเป[น 0) 

รถสำรวจจะหยุดการเคล่ือนไหว 

4. การทำงานของโคaด 

o เมื่อมีการสZงขJอมูลจากแอป Blynk ไปยัง ESP8266 ผZานการใชJฟ5งก/ชัน BLYNK_WRITE(Vx), 

ระบบจะรับคZาท่ีมาจากแอปและทำการประมวลผลโดยการหมุนมอเตอร/ตามคำส่ัง 

o analogWrite ใชJเพ่ือควบคุมความเร็วและทิศทางของมอเตอร/ 

o หากไมZมีคำสั ่งใดๆ (Data_V0, Data_V1, Data_V2, Data_V3 ทั ้งหมดเป[น 0), ระบบจะ

หยุดการเคล่ือนไหวของมอเตอร/โดยใชJ digitalWrite 

5. การทดสอบการทำงาน 

o หลังจากการติดต้ังและต้ังคZาเสร็จส้ิน, รถสำรวจจะถูกทดสอบในสภาพแวดลJอมจริงโดยการใชJ

แอป Blynk เพ่ือควบคุมการเคล่ือนท่ีไปขJางหนJา, ถอยหลัง, หมุนซJาย, หมุนขวา และหยุด 

o ขJอมูลสถานะของรถสำรวจจะถูกแสดงในแอป Blynk เพ่ือตรวจสอบผลการทำงาน 

  



 

บทท่ี 4 

ผลการดำเนินงานวิจัย 

การดำเนินการวิจัยในโครงงาน เร่ือง Let me be your eye ซ่ึงเป[นการพัฒนารถสำรวจท่ีสามารถบังคับการ

เคล่ือนไหวผZานแอปพลิเคชันมือถือ ไดJรับผลสำเร็จตามวัตถุประสงค/ท่ีต้ังไวJ โดยสามารถควบคุมการเคล่ือนไหว

ของรถสำรวจและการถZายทอดภาพจากกลJอง ผZานการเช่ือมตZอ Wi-FดJวย ESP8266 และ Blynk ดังน้ี  

การเช่ือมตlอและควบคุมผlาน Blynk 

สามารถเช่ือมตZอรถสำรวจกับแอป Blynk บนโทรศัพท/มือถือไดJ โดยสามารถควบคุมการเคล่ือนไหวของรถ

สำรวจผZานปุ�มตZาง ๆ เชZน ขJางหนJา, ถอยหลัง, หมุนซJาย, หมุนขวา  

ขJอมูลจาก Blynk ถูกสZงไปยัง ESP8266 เพ่ือประมวลผลและควบคุมมอเตอร/ของรถสำรวจใหJเคล่ือนท่ีตาม

คำส่ังท่ีไดJรับ โดยรถสำรวจสามารถเคล่ือนตามท่ีกดปุ�มตZาง ๆ ไดJ 

 

 

  



 

บทท่ี 5 

สรุป และอภิปรายผลการวิจัย 

โครงงาน "Let me be your eye" เป[นการพัฒนารถสำรวจที่สามารถควบคุมการเคลื่อนไหวและสะทJอนภาพ

จากพื้นที่ที่สำรวจผZานการเชื่อมตZอ Wi-Fi โดยใชJ ESP8266 เป[นไมโครคอนโทรลเลอร/หลักและ Blynk สำหรับ

การควบคุมจากระยะไกลผZานแอปพลิเคชันมือถือ โครงงานนี้ไดJบรรลุวัตถุประสงค/ในการพัฒนาเทคโนโลยีท่ี

ชZวยใหJรถสำรวจสามารถสำรวจพ้ืนท่ีท่ีอันตรายไดJโดยไมZตJองเส่ียงกับชีวิตมนุษย/ 

ในการทดสอบพบวZา 

• รถสำรวจสามารถควบคุมการเคลื่อนไหวไดJ โดยสามารถหมุนไปขJางหนJา, ถอยหลัง, หมุนซJาย, หมุน

ขวา ไดJตามคำส่ังจากแอป Blynk 

• กลJองจากโทรศัพท/สามารถสะทJอนภาพจากพ้ืนท่ีท่ีรถสำรวจไดJ 

การอภิปรายผลการวิจัย 

1. ประสิทธิภาพของการควบคุม 

o ระบบการควบคุมผZาน ESP8266 และ Blynk ไดJผลลัพธ/ที่ดีในการควบคุมรถจากระยะไกล 

โดยสามารถเคลื่อนไหวไปขJางหนJา, ถอยหลัง, หมุนซJาย, และหมุนขวา ตามคำสั่งที่สZงจาก

แอป Blynk การตอบสนองการควบคุมไดJดี 

2. ขJอจำกัด: 

o ระยะการเชื่อมตZอ Wi-Fi การควบคุมหุZนยนต/ผZาน Wi-Fi ยังมีขJอจำกัดในระยะการเชื่อมตZอ 

โดยเฉพาะในพื้นที่ที ่สัญญาณ Wi-Fi อZอน หรือมีสิ ่งกีดขวาง ซึ่งอาจสZงผลใหJการควบคุม

หุZนยนต/ไมZเสถียร 

o ขนาดและลJอของรถ โครงสรJางและลJอของรถ จำกัดในการใชJงานในพื้นที่แคบหรือมีอุปสรรค

ที่ตJองหลีกเลี่ยง การปรับขนาดและการออกแบบโครงสรJางใหJเหมาะสม หรือเปลี่ยนลJอจะ

ชZวยเพ่ิมประสิทธิภาพในการใชJงาน 

3. การประยุกต/ใชJงานในอนาคต 

o นำไปใชJในการสำรวจพ้ืนท่ีอันตราย เชZน พ้ืนท่ีท่ีมีสารเคมีร่ัวไหล, พ้ืนท่ีท่ีมีระเบิด, หรือพ้ืนท่ีท่ี

เขJาถึงยาก ซ่ึงจะชZวยลดความเส่ียงในการทำงานของมนุษย/ 

o ในอนาคต, สามารถพัฒนาใหJรองรับการใชJงานในสถานการณ/อื ่นๆ เชZน การคJนหา

ผูJประสบภัย, การตรวจสอบโครงสรJางอาคารท่ีเสียหาย, หรือการสำรวจสภาพแวดลJอมใตJดิน 

ขJอเสนอแนะ 

• การเพิ่ม เซ็นเซอร/เพิ่มเติม เชZน เซ็นเซอร/อัลตราโซนิค หรือ เซ็นเซอร/ตรวจจับอุณหภูมิ จะชZวยใหJ

หุZนยนต/สามารถตรวจจับส่ิงกีดขวางและปรับการเคล่ือนไหวไดJอยZางแมZนยำย่ิงข้ึน 

• ควรเปลี ่ยนกลJองและเขียนแอปใหJสามารถถZายทอดภาพบนแอปพลิเคชันไดJ โดยไมZต JองใชJ

โทรศัพท/มือถือในการสะทJอนภาพมายังคอมพิวเตอร/ 
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