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Wave Learning Kit Wave Learning Kit Wave Learning Kit ให้อะไรกับคณุ?ให้อะไรกับคณุ?ให้อะไรกับคณุ?
ลดเวลาในการเตรยีมสื�อ
สอนด้วยเนื�อหาครบถ้วน
วดัผลและชี�วดันักเรยีนได้สะดวก
เขา้ใจเรื�องคลื�นมากขึ�น
เรยีนรูไ้ปพรอ้มกับความสนุกสนาน
ประยุกต์ใชตั้วแปรได้อยา่งถกูต้อง

ยกระดับการเรยีนการสอนได้
สรา้งห้องเรยีนทันสมยั
สนับสนุนการเรยีนแบบ 
Active Learning อยา่งเต็มประสทิธภิาพ

Wave Learning KitWave Learning KitWave Learning Kit
เปลี�ยนเรื�องคลื�นให้สนุก เขา้ใจง่าย ในสไตล์ทันสมยั!เปลี�ยนเรื�องคลื�นให้สนุก เขา้ใจง่าย ในสไตล์ทันสมยั!เปลี�ยนเรื�องคลื�นให้สนุก เขา้ใจง่าย ในสไตล์ทันสมยั!

คลื�นมคีวามซบัซอ้นและเป�นนามธรรม
อีกทั�งยงัไมส่ามารถมองเหน็คลื�นด้วย
ตาเปล่า ทําใหข้าดความเขา้ใจ
บรรยากาศการเรยีนขาดความน่าสนใจ
คณุครูมขีอ้จาํกัดด้านเวลาในการ
เตรยีมสื�อการสอน
ขาดสื�อที�สามารถถ่ายทอดความเขา้ใจ
เรื�องคลื�นได้อยา่งชดัเจน

ProblemProblemProblem Our SolutionOur SolutionOur Solution
Wave Learning Kit ถกูพฒันาขึ�นเพื�อแก้
ป�ญหาทั�งหมดที�กล่าวมา โดยออกแบบมาให้
เป�นสื�อการเรยีนรูที้�ครบถ้วน และสนุกสนาน
นักเรยีนสามารถเรยีนรูผ้า่นการทดลองปรบั
ตัวแปรแบบ Real-Time ในโหมดการเรยีนรู ้
และท้าทายตัวเองด้วยโหมดการแขง่ขนัที�เสรมิ
สรา้งความเขา้ใจในรูปแบบเกม นอกจากนี�
Wave Learning Kit ยงัออกแบบใหเ้หมาะ
สาํหรบัคณุคร ูโดยชว่ยลดเวลาในการเตรยีม
การสอน และรองรบัการวดัผลนักเรยีน
ตามตัวชี�วดัของหลักสตูร สสวท.

โหมด
แขง่ขนั

สามารถแขง่ขนักันแบบ Real-Time
และสามารถมปีฎิสมัพนัธร์ว่มกับเพื�อน

ปุ�มปรบัค่าและปุ�มปรบัค่าและปุ�มปรบัค่าและ
Navigate UINavigate UINavigate UI
สามารถปรบัค่าตัวแปรเรื�องคลื�น
และ Navigate UI ผา่น Knob
ที�มรีะยะการหมุนไมจ่าํกัด

การจาํลองคลื�น
สามารถจาํลองคลื�นได้อยา่งสมจรงิ
ตามหลักการทางวทิยาศาสตร์

โหมดการ
เรยีนรู้

สามารถแสดงการจาํลองคลื�นและ Label 
ชื�อตัวแปรได้แบบ Real-Time อีกทั�งยงั
สามารถปรบัค่าตัวแปรได้ทั�งหมด

คณุครูจะสามารถ

User FeedbackUser FeedbackUser Feedback
ลดขั�นตอนในการ
เตรยีมสื�อการสอน
และชว่ยชี�วดัได้จรงิ

สนกุสนาน ไปพรอ้มๆกับ
การได้ความรู ้และเสรมิให้
นักเรยีนไดม้สีว่นรว่มใน
กิจกรรมอีกด้วย

TFT-LCD: จอบาง เบา แสดงผลคมชดั
Encoder: ตัวหมุนพรอ้มปุ�มกด สาํหรบั
ปรบัค่าตัวแปรและควบคมุ UI

Raspberry Pi 5: คอมพวิเตอรข์นาดเล็ก 

PySerial: รบั-สง่ขอ้มูลผา่น Serial

JavaScript: ประมวลผลขอ้มูล Backend

HTML/CSS: สรา้ง UI ใหส้วยงาม
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นักเรยีนจะสามารถ

โรงเรยีนจะสามารถ

RED BLUE

ราคาเพยีงราคาเพยีง 6,9906,990 บาทบาท



“ป��นคํา เพ��มความมั่นใจ”

PAIN POINTS

นวัตกรรมช�วยพัฒนาเด็กที่มีป�ญหาด�านการพ�ด

TARGET GROUP

“ป��นคํา เพ��มความมั่นใจ” ช�วยเหลือผู�ปกครองให�
สามารถสอนลูกให�ออกเสียงตามหลักการได�
อย�างมีประสิทธิภาพ สําหรับเด็กอายุ 2-7 ป�

CORE TECHNOLOGY

ป�จจ�บันเด็กที่มีป�ญหาด�านการใช�ภาษามักเข�ารับการรักษาผ�าน
สถาบันหร�อคลินิกที่เชี่ยวชาญด�านการแก� ไขการพ�ด แต�ในการรอเข�า
รับการรกัษาแต�ละครัง้อาจใช�เวลานานถึง 1 เดือน ทําให�ผู�ปกครองต�อง
ฝ�กฝนเด็กเป�นหลัก ซึ่งหลายท�านมักกังวลเร�่องความไม�ถูกต�องในการ
สอนและส�งผลต�อความก�าวหน�าในการพัฒนาของเด็ก

HOW TO USE

MEMBER

Costumer User

1 เข�าสู�หน�าหลักแอปพลิเคชัน

สถาบันแก� ไขการพ�ด ผู�ปกครองและเด็ก

Mouth Detection

ใช�โมเดล wav2vec2-

large-xlsr-53-th ที่ถูก
พัฒนาสําหรับการแปลง

เสียงเป�นข�อความใน
ภาษาไทยโดยเฉพาะ

ใช�โมเดล FaceMesh จาก 
MediaPipe ในการ
ตรวจจับรูปปากและ

คํานวณ Mouth Metrics

APPLICATION

• แสดงรูปปากการพ�ดที่ถูกต�อง

• เด็กสามารถมองเห็นและ
ได�ยินการออกเสียงของตนเอง

• สามารถประเมินผล
เป�นช�วงคะแนน

• มีระบบชื่นชมและให�รางวัล

• มุ�งเน�นให�เกิด Two-way

Communication

• ผู�ปกครองและผู�เชี่ยวชาญ
สามารถติดตามพัฒนาการได�

• รองรับการใช�งานบน IOS และ Android

นําระยะห�างระหว�างจ�ดบน
ปากของ Input มาเทียบกับ

รูปปากที่ถูกต�องเป�น %
ของความใกล�เคียง

Speech to Text

นําคําที่ได�จากระบบมาเทียบ
กับคําที่ถูกต�อง โดยเทียบ
เป�น % ตัวอักษรที่ตรงกัน

เด็กอายุ 0-19 ป� มากกว�า 137 ล�านคน
มีความบกพร�องทางด�านพัฒนาการ โดยใน
ป� 2566 ประเทศไทยพบเด็กปฐมวัยที่สงสัย
พฒันาการล�าช�ากว�า 29,044 คน ซึ่งล�วน
ส�งผลกระทบต�อการสื่อสาร การเข�าสังคม
การเร�ยนที่ล�าช�า และการดําเนินชีว�ตประจําวัน

2 เลือกระดับความยาก

3 เลือกหมวดคําศัพท� 4 เลือกคําศัพท�ที่ต�องการ

5 ดูและฟ�งการออกเสียง
ที่ถูกต�อง และเร��มบันทึก
ว�ดีโอเพ�่อฝ�กออกเสียง

6 รับผลการประเมินและ
ดาวสําหรับการสะสม

นางสาวกฤติกา
นางสางดิษย�ธร

นางสาวบุณยาพร
นายภูนุวัฒน�

(อ�างองิ: UNICEF)

ด�านการใช�ภาษา

30%

ด�านการช�วยเหลือ
ตนเองและสังคม

16%

ด�านการ
เคล่ือนไหว

11%

ด�านกล�ามเน้ือ
มัดเล็กและสตปิ�ญญา

18%

ด�านการเข�าใจภาษา

25%

Integration

นํา Mouth Detection 
และ Speech to Text 

มารวมเป�นเกณฑ�
ประเมินเดียว

สุทธิผล
สุทธาเวศ

66340500001

66340500019

ปร�ชาศุทธิ์
บุญเกิด

66340500031

66340500042



ProblemProblem
     นักเรียนมัธยมศึกษาตอนต้น ขาดแรงจูงใจในการเรียนรู้
เรื่องไฟฟ้าและอิเล็กทรอนิกส์ เนื่องจากการเรียนการสอน
เน้นไปที่ทฤษฎีเพียงอย่างเดียว ทําให้ไม่เข้าใจเนื้อหาและไม่
สามารถเชื่อมโยงกับการปฏิบัติจริงได้

ConceptConcept
     ElectroRich! คือ บอร์ดเกมเศรษฐีอิเล็กทรอนิกส์ที ่ผสม
ผสานการเรียนรู้ผ่านการปฏิบัติจริงกับการเล่นเกม โดยใช้
ไฟฟ้าจริง เพื่อให้ผู้เล่นเข้าใจและคุ้นเคยกับวงจรไฟฟ้า พร้อมมี
เว็บไซต์สนับสนุนการเล่นเกมและอธิบายหลักการที่เกี่ยวข้อง

How Does It WorksHow Does It Works
     ต่อบล็อกอุปกรณ์ลงบนบอร์ดตามแผนภาพวงจรไฟฟ้า
เพื่อให้กระแสไฟฟ้าไหลผ่านบล็อกตามคุณสมบัติที่กําหนด 
โดยบล็อกเหล่านี้จะทํางานได้จริงและสามารถวัดค่าได้จริง

ElectroRich!
บอร์ดเกมอิเล็กทรอนิกส์ที่ผสานความสนุกกับการเรียนรู้ผ่านวงจรไฟฟ้าจริง

นายณัฏฐพล อินตาคํานายณัฏฐพล อินตาคํา11 ..
นางสาวบุญวิลัย ปานทองนางสาวบุญวิลัย ปานทอง22 ..
นายพีรวิชญ์ บุตรชีวันนายพีรวิชญ์ บุตรชีวัน33 ..
นายศักดิ์ ไชย ธนภาสวัฒน์นายศักดิ์ ไชย ธนภาสวัฒน์44 ..

6634050001766340500017
6634050003066340500030
6634050003466340500034
6634050005266340500052

พื้นที่กลางบอร์ดสําหรับ ทดลองต่อวงจรไฟฟ้าจริง
ระบบป้องกันไฟฟ้าลัดวงจร และเสียงแจ้งเตือน
ฟังก์ชันเกมกระดาน เช่น ช่อง Minigame และช่องสุ่มดวง
เว็บไซต์สําหรับอธิบายกติกาและการใช้งาน รวมถึงการสุ่ม
โจทย์ใน Minigame 

Key FeatureKey Feature

Key TechnologyKey Technology
Learning By Doing
Game Base Learning
Learning By Doing
Game Base Learning

natthaphon.inta@kmutt.ac.thnatthaphon.inta@kmutt.ac.th
bunwilai.pant@kmutt.ac.thbunwilai.pant@kmutt.ac.th
ppeeravit.butc@kmutt.ac.th eeravit.butc@kmutt.ac.th 
sakchai.than@kmutt.ac.thsakchai.than@kmutt.ac.th

ผู้จัดทําผู้จัดทํา



ELECINPUT PROGRAM OUTPUT

RANAD IN - EAR 

System Architecture

How to use
1. เสียบปลั๊กเข้ากับไฟบ้านโดยแปลงเป็น 12 V ผ่าน Adapter
2. กางแผ่นคลุมระนาดโดยขึงปลายทั้ง 2 ด้านเข้ากับตะขอยึดผืนระนาด

โดยจัดวางให้โน้ตบนผืนระนาดและแผ่นคลุมระนาดตรงกัน
3. ต่อ USB จากบอร์ดเข้ากับคอมพิวเตอร์
4. เล่นโปรแกรมที่เขียนไว้เพื่อแปลงเสียงที่ตีออกมา จากนั้นก็ทําการตีได้เลย
5. ต่ออุปกรณ ์เช่น หูฟังหรือลําโพง เข้ากับคอมพิวเตอร์

Piezoelectric Sensor รับสัญญาณจากแรงตีเชิงกล มาสร้างสัญญาณ
ไฟฟา้ ไดข้นาดสัญญาณพัลส์ขึ้นกับความแรงในช่วง 0 - 20 V
Voltage Divider & Buffer Circuit วงจรย่อแรงดนัให้อยู่ในระดับที่อ่านค่าได้
คือ 0 - 5 V และรักษาสัญญาณให้เสถียร
Arduino Mega 2560 Software ไล่อ่านทุกช่องสัญญาณอนาล็อกตามเวลา
ตรวจหาความแรงพัลส์ตัวโน้ตที่ถูกตี และปรับแก้แรงกระแทกจากการตีตัวโน้ตที่
อยู่ใกล้กัน แล้วส่งสัญญาณตัวโน้ตและความดังออกทางสาย USB
Python - Pygame.Mixer เล่นเสียงด้วยโปรแกรม Python บนคอมพิวเตอร์

Target Groups
User : ผู้ที่เล่นระนาดเป็นงานอดิเรก ศึกษาตามหลักสูตร และประกอบอาชีพ
Customer: นักเรียน นักศึกษา ผู้ปกครอง คุณครู นักดนตรีไทย

พื้นที่ Empathize และ Feedback : โรงเรียนราชินี สถาบันบัณฑิตพฒันศิลป์
จุฬาลงกรณม์หาวิทยาลัย สถาบันวิทยาการหุ่นยนต์ภาคสนาม ฯลฯ

แผ่นซับเสียงและแรงตี แผ่นซิลิโคนที่อยู่ชั้นบนสร้างสัมผัสเด้งกลับคล้าย
ลูกระนาด และส่งแรงตีให้แผ่นเพียโซกับโฟมกันกระแทก EVA เพื่อซบัเสียงตี

How it works

“แผ่นคลุมระนาดที่สร้างดว้ยวัสดุซบัเสียงที่เกิดจากไม้ตี ไม่ให้เกิดเสียงดัง
รบกวนผู้อืน่ และสังเคราะห์เสียงออกทางหูฟัง เพือ่สร้างสมาธิให้คนเล่น
ไดยิ้นเสียงตีของตัวเอง ในทุกสถานที่ที่ต้องการฝึกซ้อม โดยตัดเสียง
รบกวนภายนอกได้”

การซับเสียง

แผ่นโฟมกัน

กระแทก EVA

ซิลิโคน

piezoelectric
sensor

Introduction
   "Ranad In - Ear" เกิดจากความสนใจและตั้งใจจะแก้ไขปัญหาที่พบใน
วงการดนตรีไทย เจาะจงเครื่องดนตรีระนาดเอก โดยจากการลงพื้นที่สํารวจ
ข้อมูลกับกลุ่มผู้เล่นระนาด พบว่ามีเสียงรบกวนจากการฝึกซ้อมที่ทําให้ผู้เล่น
ฝึกซ้อมได้ไม่เต็มที่ และมีเสียงรบกวนผู้ที่อยู่ในพื้นที่ใกล้เคียงอีกด้วย 
ดังนั้น เราจึงมุ่งมั่นพัฒนานวัตกรรมที่สามารถช่วยให้ผู้เล่นระนาดฝึกซ้อม
อย่างมีสมาธิได้ในทุกที่และทุกเวลา โดยไม่ต้องกังวลเกี่ยวกับเสียงรบกวน

Concept

Key Features
ดูดซบัเสียงจากไม้ตีระนาด ไม่ให้ดังกังวานรบกวน

ฟังเสียงที่เล่นเองผ่านหูฟังเป็นส่วนตัว ตัดเสียงภายนอก

พบัเก็บและพกพาได้

Members
ศิริสัก  เดชะวรานนท์
ศุภาพิชญ์ เทพกร
สิตานัน วรฤทธิ์เรืองอุไร
สุภัสสรา นิ่มเกิดผล

66340500053
66340500057
66340500058
66340500060

การรับค่าสัญญาณ

สามารถใช้ทดแทนระนาดจริงได ้ราคาถูก



Colorsaur

ภาพจากเวบ็ไซต์ scientificamerican.com/Fossil Pigments Reveal the True Colors of Dinosaurs 
โดยคณุ  Jakob Vinther

Exh ib i t ion

Frontend

Image Processing

Pigment
Model

Seperate Color

count of each pigment

color code

Mix Color
mixed color code

Fast API
mixed color code

& camera ID

& path number
Fill Color

Capture Video

Key Technology

        หากจะถามว่า ไดโนเสาร์มีสีอะไร ? แน่นอนว่าเด็ก ๆ มีคําตอบที่หลากหลายใน
ใจ ทั้ง ๆ ที่ไม่เคยเจอไดโนเสาร์ตัวจริงมาก่อนเพราะพวกมันเองก็สูญพันธุ์ไปตั้งแต่ 65
ล้านปีที่แล้ว เหลือไว้เพียงกระดูกและฟอสซิลบนแผ่นหินให้ได้ศึกษา

  สีของไดโนเสาร์จึงเป็นช่องว่างเล็ก ๆ ที่เด็กจะได้ใช้จินตนาการได้อย่างเต็มที่
นอกจากความคิดสร้างสรรค์ที่เด็ก ๆ ได้รับ การมอบความรู้ความเข้าใจที่ถูกต้อง
ด้านบรรพชีวินก็สําคัญเช่นกัน นักบรรพชีวินพบกระบวนการที่ทําให้สามารถรู้สี
ที่แท้จริงของไดโนเสาร์บางชนิดได้ โดยใช้การเปรียบเทียบฟอสซิลเม็ดสีเมลานินของ
ไดโนเสาร์ กับสัตว์ในปัจจุบัน แต่กระบวนการที่พบฟอสซิลเม็ดสีเมลานินนั้นยุ่งยาก
และใช้องค์ความรู้มากมาย ทําให้ไม่ค่อยเป็นที่พูดถึงมากนัก 

        ผู้จัดทําจึงได้สรุปเนื้อหาที่เข้าใจยากเหล่านั้นและปรับเปลี่ยนให้เป็นเกมที่เด็ก ๆ
ได้สร้างสีไดโนเสาร์พร้อมกับได้รับเกร็ดความรู้เรื่องการเกิดสีไดโนเสาร์ไปด้วยนั่นเอง

Contact

Intro & Concept 

         จากการค้นพบขนของไดโนเสาร์      นักบรรพชีวินจึงนําฟอสซิล
เม็ดสีมาเปรียบเทียบกับเม็ดสีบนขนนกในปัจจุบัน จะสังเกตุได้ว่า
ขนาด และรูปร่างของเม็ดสีที่ต่างกันทําให้สีบนขนนกแตกต่างกัน  
          จึงเกิดเป็นไอเดียที่จะให้เด็ก ๆ นําเม็ดสีจําลองมาวางไว้ในพื้นที่
วงกลมที่เราเตรียมไว้ เสมือนว่ากําลังใช้กล้องจุลทรรศน์ดูเม็ดสีของ
ไดโนเสาร์อยู่ และระบบจะแสดงสีของไดโนเสาร์จากการวางเม็ดสี เพื่อ
บอกว่าเม็ดสีที่เห็นอยู่ จะให้สีอะไรบนตัวไดโนเสาร์

Idea

Facebook : Arin Suvun
TEL 0805292226

How to Play

Team
ช ย า ก ร  ชื่ น ป ร ะ เ ส ริ ฐ  6 6 3 4 0 5 0 0 0 1 2
อ ริ ญ ช ย์  สุ ว ร ร ณ  6 6 3 4 0 5 0 0 0 6 2
ภู ริ ภั ท ร  โ ต๊ ะ ใ บ ต๊ ะ  6 6 3 4 0 5 0 0 0 6 7
รั ช ช า น น ท์  บุ ญ มี  6 6 3 4 0 5 0 0 0 6 9



NasoSim NumChok

รายช่ือสมาชิก 

นภสินธุ์ รินทา
noppasin.rint@mail.kmutt.ac.th

เพลงพิณ ขวัญจิรา
phlengphin.khwa@mail.kmutt.ac.th 

ภัณฑิลา บุญญศิริวัฒน์
puntila.boon@mail.kmutt.ac.th

ลออรัตน์ ชังเรือง
laorrat.chun@mail.kmutt.ac.th

What is NasoSim NumChok?

NasoSim NumChok คือ หุ่นจ าลองที่ถูกออกแบบมาเพื่อการ
ฝึกใส่สายให้อาหารทางจมูก โดยพัฒนาความสมจริงของผิวสัมผัส
ภายในโพรงจมูก กลไกของลิ้น เพดานอ่อน ทางเดินอาหาร และฝา
เปิด-ปิดกล่องเสียง เพื่อช่วยยกระดับประสิทธิภาพการเรียนรู้ ลด
ข้อผิดพลาดที่อาจเกิดขึ้นในการดูแลผู้ป่วยจริง และเพิ่มความมั่นใจ
ในทักษะของนักศึกษาแพทย์และพยาบาล

ที่มาของปัญหา
ผู้สูงอายุมักประสบปัญหากลืนล าบาก ท าให้ต้องพึ่งพา

การให้อาหารผ่านสายให้อาหารทางจมูกมากขึ้น ซึ่งการใส่
สายนี้มีความเสี่ยงสูง หากเกิดข้อผิดพลาดอาจท าให้ส าลัก 
ติดเชื ้อในปอด หรือถึงข ั ้นเส ียชีว ิตได้ อย่างไรก็ตาม 
นักศึกษาแพทย์และพยาบาลยังขาดโอกาสฝึกปฏิบัติใน
สถานการณ์สมจริง ส่งผลให้เกิดความกังวลและขาดความ
มั่นใจในการท างานจริง

สัมผัสเสมือนจริง

การตอบสนอง (กลืน)

ความง่ายในการใช้งาน

ประสิทธิภาพในการเรียนรู้

ราคา (บาท) 0 10,000 - 35,000 4,500

System Architechture Diagram

How does it work?

Step 1 Step 2 Step 3

เตรียมอปุกรณ์ ได้แก่ NG 

Tube, KY Gel และ ถุงมือ
เปิดปุ่ม Emergency และกดสวิตซ์
ซึ่งมีโอกาสร้อยละ 50 ในการท างาน
หากผลการสุ่มคือใหร้ะบบท างาน
ระบบจะเริ่มท างานหลังจากรอเวลาที่
สุ่มได้ และไฟ LED จะสว่างขึ้น

เมื่อระบบท างาน ให้เริม่ใส่ NG 

Tube จนเลยบริเวณที่เปิด-ปิด
หลอดลม

NasoSim NumChok ใช้เทคโนโลยีอะไรบ้าง
การน าหลกัการของ Soft Robotics มาประยุกต์ใช้ร่วมกับการ

ควบคุมด้วยแรงดันลม (Pneumatic Actuation) และสายเคเบิล (Cable-

Driven Actuation) ช่วยจ าลองการท างานของกล้ามเนือ้ในกระบวนการ
กลืนได้อย่างสมจริง วัสดุที่มีความยืดหยุ่นถูกน ามาใช้เพื่อเลียนแบบการ
เคลื่อนไหวและความยืดหยุ่นของกล้ามเนื้อบริเวณล าคอและหลอดอาหาร
โดยแรงดันลมช่วยสร้างการเคลื่อนไหวที่ปรับเปลี่ยนไดต้ามสถานการณ์
ขณะที่สายเคเบิลท าหน้าที่ควบคุมการโค้งงออย่างแม่นย า

Technology

ช่วยพัฒนาความเชี ่ยวชาญของนักศึกษา 
ส่งเสร ิมค ุณภาพการดูแลผู ้ป ่วย และลด
ค่าใช้จ่ายและเพิ่มประสิทธิภาพในการเรียนรู้

Value Proposition

Customer

User ช่วยพัฒนาเข้าใจการท างานของกลไกการกลืน 
ได้ฝึกฝึกทักษะอย่างปลอดภัยและมั ่นใจ โดย
สามารถเรียนรู้จากข้อผิดพลาดได้โดยไม่เสี่ยง

Difference

NasoSim NumChok แตกต่างกับ
หุ่นฝึกสอนที่มีในปัจจุบันอย่างไร



สามารถออกกําลังกาย
ได้ แม้ป่วยติดเตียง!

สามารถออกกําลังกาย
ได้ แม้ป่วยติดเตียง!

Target Group

ในปัจจุบันประชากรผู้สูงอายุคิดเป็นร้อยละ 20.08 ของประชากรทั้งหมดใน
ประเทศไทย และมีแนวโน้มเพิ่มขึ้นในระยะยาว
ปัญหาด้านการเคลื่อนไหวเป็นปัญหาหลักที่ผู้สูงอายุถึงร้อยละ 58 ของ
ปัญหาสุขภาพที่พบในผู้สูงอายุ
ปัญหาด้านการเคลื่อนไหวสามารถป้องกันได้ด้วยการออกกําลังกายที่
สม่ําเสมอ และเหมาะสม

เครื่องออกกําลังกายสําหรับผู้สูงอายุเครื่องออกกําลังกายสําหรับผู้สูงอายุเครื่องออกกําลังกายสําหรับผู้สูงอายุ

SAFE FUN ACCESSIBLE HEALTHY LIFE :SAFE FUN ACCESSIBLE HEALTHY LIFE :SAFE FUN ACCESSIBLE HEALTHY LIFE :      สนุก ปลอดภัย เข้าถึง แข็งแรงสนุก ปลอดภัย เข้าถึง แข็งแรงสนุก ปลอดภัย เข้าถึง แข็งแรง

Introduction (Fun Fact) อัตราส่วนของจํานวนผู้สูงอายุต่อประชากรไทยในแต่ละปี

Problem
ผู้สูงอายุขาดแรงจูงใจด้านความบันเทิงในการออกกําลังกาย
การขาดการออกกําลังกายส่งผลให้กล้ามเนื้อไม่ได้ใช้งานเท่าที่ควรเสี่ยงก่อให้
เกิดอุบัติเหตุจากการหกล้ม หรือบาดเจ็บได้ง่าย
การบาดเจ็บเพิ่มโอกาสทําให้ขาดการออกกําลังกาย

ผู้สูงอายุขาดแรงจูงใจ
ออกกําลังกาย

กล้ามเนื้อเสื่อม
เพิ่มโอกาสเจ็บป่วย

เจ็บป่วย ต้องพักฟื้น
ลดโอกาสออกกําลังกาย

Idea Solution
ELDER FIT เป็นเครื่องออกกําลังกายที่ออกแบบมาเพื่อผู้สูงอายุโดยมอบความ:

สนุก จากเครื่องออกกําลังกายที่เป็นเครื่องเกมในตัว
ปลอดภัย ด้วยเซนเซอร์ที่ตรวจจับชีพจร และการเคลื่อนไหวป้องกันอาการบาด
เจ็บที่อาจเกิดจากการออกกําลังกายของผู้สูงอายุ
เข้าถึงได้ง่าย ด้วยเครื่องเกมที่ออกแบบมาสําหรับผู้สูงอายุในทุกปัญหาสุขภาพ
แข็งแรง ทําให้ผู้สูงอายุออกกําลังกายได้อย่างมีประสิทธิภาพด้วยระบบแรงต้านที่
ปรับได้เหมาะสมตามแต่ความสามารถของผู้สูงอายุแต่ละท่าน

User: ผู้สูงอายุที่ติดบ้าน, อยู่ในสถานดูแลผู้สูงอายุ, พักฟื้นในโรงพยาบาล

Customer: ผู้ดูแลในครอบครัว ,สถานดูแลผู้สูงอายุ, โรงพยาบาล

ส่วนประกอบของเครื่องออกกําลังกายส่วนประกอบของเครื่องออกกําลังกาย

Member
1.นายกิตติภณ วงค์เลขา     รหัสนักศึกษา 66340500003
2.นายจิรัฐนันท์ ลีอุดมวงษ์   รหัสนักศึกษา 66340500009
3.นายภารุช เอื้อสุดกิจ        รหัสนักศึกษา 66340500040
4.นายภูตะวัน ณะอ๋อ           รหัสนักศึกษา 66340500041

KITTIPON WONGLEKHA
TIEN JIRATTANUN
ภารุจ เอื้อสุดกิจ
POOHTAWAN NA-AOR

Core Technology
Game interactiveGame interactive

เพิ่มความบันเทิง
ขณะออกกําลังกาย

SensorsSensors

ตรวจจับท่าทาง และชีพจร เพื่อ
วัดประสิทธิผลการออกกําลังกาย

Brake SystemBrake System

สร้างแรงต้าน กระตุ้นการ
ทํางานของกล้ามเนื้อ

Heath DatabaseHeath Database

เก็บสถิติสุขภาพเพื่อคํานวณจํานวน
การออกกําลังกายที่เหมาะสม

วัฐจักร แห่ง
ปัญหาชราภาพ

วัฐจักร แห่ง
ปัญหาชราภาพ

ElderFitElderFitElderFit



CHORDFLOW

PAINPOINT TARGET GROUP

CHORDFLOW คืออุปกรณ์อัจฉริยะที่ช่วยให้ผู้เล่นดนตรีสามารถเปล่ียน
หน้าคอร์ดเพลงได้อย่างง่ายดายโดยไม่ต้องใช้มือ ด้วยการออกแบบท่ีเน้น
ความสะดวกสบาย ผู้เล่นสามารถใช้เท้าเหยียบแป้นของ CHORDFLOW 

เพื่อเปลี่ยนหน้าคอร์ดได้ในทันทีขณะเล่นเพลง ช่วยเพิ่มความลื่นไหลและ
สมาธิในการแสดงดนตรีอย่างเต็มที่

นายจิรภัทร แย้มแสง jirapat.yams@mail.kmutt.ac.th

นายณภัทรชนม์ ทองค า napatchon.thon@kmutt.ac.th

ความไม่สะดวกในการเลื่อนโน้ตเพลงหรือคอร์ดในระหว่างที่
เพลงก าลังเล่น ท าให้บางครั้งไม่สามารถตามเพลงไดท้ันและ
ท าให้เพลงขาดความต่อเนื่อง

USER : นักดนตรีมือใหม่ไปจนถึงมืออาชีพ
CUSTOMER : ร้านขายอุปกรณ์ดนตรีทั่วไป นักดนตรี
เดี่ยว วงดนตรีขนาดเล็ก

นายธีร์ธวัช กมลทกาภัย teetawat.kamo@kmut.ac.th

นายรัชฐพงศ์ สายบุญรอด rattaphong.saib@kmutt.ac.th

• การเปลี่ยนหน้าโน้ตหรือหน้าคอร์ดโดยไม่ต้องใช้มือ
• Custom หน้าที่ของแป้นเหยียบแต่ละข้างตามความต้องการของ User

• การออกแบบแป้นเหยียบที่เหมือนกับแป้นเหยียบเปียโนและมีปุ่มกดไม่เยอะเกินความจ าเป็น
• การตอบสนองที่รวดเร็ว 

กดแป้นเหยียบเพื่อเปลี่ยนหน้า

WHAT IS CHORDFLOW

กดเปิดเครื่องที่ด้านหลัง และ เชื่อมต่อ 
Bluetooth ที่ชื่อ “Chordflow”

ตั้งค่าแป้นเหยียบจาก Website 

KEY TECNOLOGY

OUR MEMBER

HOW TO USE

SYSTEM ARCHITECTURE DIAGRAM 



บอร์ดเกมที่ช่วยส่งเสริมการเรียนวิชาคณิตศาสตร์ ช่วยท าให้
เด็กนักเรียนมีแรงจูงใจในการเรียนคณิตศาสตร,์ มีมโนทศัน์ต่อ
เนื้อหาการเรียนในรายวิชาคณิตศาสตร์มากขึ้น, สนุกกับ
เนื้อหาในรายวิชาคณิตศาสตร,์ เพิ่มปฏิสัมพันธ์ภายในห้อง
และท าให้สามารถเรียนรู้ได้ผ่านการปฏิบัติ โดยใช้โปรแกรมสุ่ม
โจทย์คณิตศาสตร์ และสุ่มตัวเลข

บอร์ดเกมวิชาคณิตศาสตร์ โดยมีการแก้โจทย์ผ่านแอปพลิเคชัน

Contacts

เกียรตินิยม ทองเอี่ยม kaitniyom.thon@mail.kmutt.ac.th

ณัฐพฤทธ์ พุทธิวโรดม nuttapruet.putt@kmutt.ac.th

• สามารถสุ่ม และแสดงโจทย์คณิตศาสตร์
• สามารถเพิ่มโจทย์ในรูปแบบปกติ และรูปแบบสุ่มเลข
• สามารถเพิ่มหรือลดหมวดหมู่ได้
• เล่นผ่านแอปพลิเคชันในมือถือหรือคอมก็ได้
• มีรูปแบบการเล่นแบบ Board Game

User : คุณครู และนักเรียนระดับชั้นมัธยมศกึษาตอนต้น
Customer : โรงเรียนมัธยมศึกษา และผู้ปกครอง

Problems

• นักเรียนไม่เข้าใจเนื้อหาการเรียนในรายวิชา
คณิตศาสตร์

• นักเรียนไม่ได้ทบทวนบทเรียน
• นักเรียนไม่มีแรงจูงใจในการเรียน
• ผลสัมฤทธิ์ในรายวิชาคณิตศาสตร์ของนักเรียนมี

แนวโน้มที่จะแย่ลง

Our Board Game

• Unity รองรับการพัฒนาแอปทั้ง Android และ iOS 

พร้อมระบบ UI/UX ที่ใช้งานง่ายและรองรับผู้เล่นหลาย
คน Customizable Content: เพิ่มเนื้อหาและอัปเดต
หรือพัฒนาเกมได้ง่าย เช่น แผนที่ใหม่หรือโหมดการเล่น
ที่หลากหลาย C# Integration: ใช้ MathEval สร้าง
โจทย์คณิตศาสตร์แบบสุ่ม พร้อมค าตอบที่ปรับอัตโนมัติ 
User-Friendly Tools: ใช้งานง่าย มีชุมชนและเครื่องมือ
พัฒนาที่หลากหลาย 

• Database ใช้เก็บค าถามโจทย์คณิตศาสตร์, เรื่องและ
ความยากโจทย ์ และสื่อสารกับแอปของผู้ใช้ ให้สามารถ
เลือกโจทย์เพื่อเล่นเกมได้ และใชอั้ปโหลดลดโจทยใ์หม่ๆ
ให้ผู้ใช้

Application

• ผู ้เล่นแต่ละคนผลัดกันกดปุ ่ม 
“สุ่มโจทย์” ในแอป
• ตอบค าถามในเวลาที ่ก าหนด
เพื่อรับคะแนน
• ใช ้คะแนนที ่ ได ้จากการตอบ
ค าถามเพื่อเดินตัวในกระดาน ผู้
เล่นที่ถึงตัวอีกฝ่ายก่อน จะเป็นผู้
ชนะ!

Board Game

Target Group

Key Feature

How to use

Key Technology

The Intellect War

ธัญญ์นภัส เพียรชพูัฒน ์ thannapas.pian@kmutt.ac.th

ภูรวิัฒ เกษมสุขไพศาล Phuriwat.kasa@kmutt.ac.th

System Diagram



member

คณุเคยมปี�ญหาเหล่านี�บางไหม ?

•ไมรู่ว้า่จะไปเที�ยวที�ไหนดี มสีถานที�ไหน ที�มกิีจกรรมน่าสนใจ
•การหาขอ้มูลของสถานที�เที�ยวและการวางแผนหาที�เที�ยวเป�นเรื�องยาก
•เมื�อไปเที�ยว แล้วเจอสภาพอากาศที�เราไมช่อบ ทําให้เราไมเ่อนจอย

ChillWithMe

ค้นหาและวางแผนทริปของคุณได้ง่าย ๆ กับ “ฟ�เจอร์อัจฉริยะ” 
ที�ออกแบบมาเพื�อชวีติคนยุคใหม!่

จดัลําดับสถานที� วางแผนการเที�ยว
เพิ�มเพื�อนเขา้มาในทรปิ ชว่ยกันหาที�เที�ยว
ดรูายละเอียดเสน้ทางได้

      ในคลิกเดียว 

ระบบอัลกอรทึิมอัจฉรยิะที�ชว่ยแนะนําสถานที�
ท่องเที�ยวที�ตอบโจทยค์วามชอบของคณุ
ฟ�เจอรคั์ดกรองที�ละเอียดและเหมาะสาํหรบั
ไลฟ�สไตล์ของคนยุคใหม่

ชว่ยแนะนําสถานที�ท่องเที�ยวที�ตอบโจทยค์วามชอบของคณุ

ตัวชว่ยที�จะทําให้คณุวางแผนการเที�ยวได้ง่ายขึ�น

ไปเที�ยวในสถานที�ที�ใช ่พรอ้มกับสภาพอากาศที�ชอบ

การพยากรณ์อากาศล่วงหน้า
เพื�อให้คณุเลือกวนัได้ถกูใจ
ให้ทกุการพกัผ่อน ฮีลใจให้กับคณุ

นาย นันทพงศ์ เสถียรพงศ์                           
นาย รัชชยุต อุดมศิริ                                  
นาย วรภัทร ภัทรเปรมเจริญ                         
นาย ศตายุ ชาํนาญเศรษฐกุล                        

66340500025
66340500046
66340500049
66340500075



Automatic Intonation Tuner

 

เป็นอุปกรณ์ที่ช่วยในการเซ็ตอัพกีต้าร์ และเบส
ไฟฟ้าในชั้นตอน Intonation ทั้งส าหรับมือใหม่ และ
ผู้มีประสบการณ์ให้มีความง่าย,ลดเวลาที่ใช้ และไม่
ต้องมีความรู้เชิงเทคนิคในการเซ็ตอัพ

• การตั้ง Intonation ของกีต้ารใ์ช้เวลานาน
และต้องใช้ความแม่นย าสูง

• การใช้งานอุปกรณ์แบบเดิมมีความซับซ้อน
และไม่เหมาะกับผู้เริ่มต้น

• เครื่องมือตั้ง Intonation ส่วนใหญ่มีขนาดใหญ่    
และไม่สะดวกในการพกพา

E E

เครื่องตั้งอินโทเนชั่นกีต้าร์อัตโนมัติ

What is Automatic Intonation Tuner? Pain Point

Operation System

วัดความถี่จาก Output ของกีต้าร์แล้วใช้ 
Fast Fourier Transfrom แยกสัญญาณเสียง
ออกเป็นส่วนประกอบของความถี่ต่าง ๆ จากนั้น
แปลงค่าความถี่นั้นเป็นโน๊ตโดยใช้ตารางแปลง
ค่าความถี่เป็นโน๊ต

ค านวณความต่างระหว่างค่าความถี่ที่วัดได้
และค่ามาตรฐาน และใช้ค่านี้ในการควบคุม
มอเตอร์เพื่อปรับอินโทเนชั่นให้เที่ยงตรง

Intonation Calculation

Feature

• ปรับ Intonation ได้โดยอัตโนมัติ
• ขนาดเล็ก น ้าหนักเบา พกพาสะดวก
• รองรับกีต้าร์หลากหลายประเภท
• มีฟังชั่น Tuner ในตัว

How to use

Note Calculation

System diagram

User Customer

1. นักดนตรีมืออาชีพ

2. นักดนตรีสมัครเล่น

3. ช่างซ่อมกีต้าร์

1. เชื่อมต่ออุปกรณ์กับกีต้าร์ด้วยสายแจ๊ค
2. เล่นโน๊ตสายเปิดที่ต้องการจะต้ังแล้วกดปุ่ม save

3. น าตัวปรับไปต่อกับตัวตั้งอินโทเนชั่นของกีต้าร์

4. เล่นโน๊ตที่เฟร๊ต 12 แล้วกดปุ่ม tune

5. กดปุ่ม tune ค้างไว้จนการปรับเสร็จสิ้น
6. ท าให้ครบทั้ง 6 สาย

ศุภสกร วรอุไร
supasakorn.wora@kmutt.ac.th

ศศิศ แก้วสิงห์
sasish.kaew@kmutt.ac.th

นิธิศ สีแสงสุวรรณชัย 
nithit.sris@mail.kmutt.ac.th

ภาคิน อินทรวิเชียร
phakin.intr@mail.kmutt.ac.th



Introduction
  แอปพลิเคชั�นส่วนเสริมที�จะเข้ามาช่วยแนะนําท่าทางในการตี
กอล์ฟให้เหมาะสมกับร่างกายผู้เล่น โดยสามารถใช้งานร่วมกับ
ระบบจําลองสนามกอล์ฟ และ ระบบวิเคราะในสนามกอล์ฟ

Target Groups

ศูนย์บริการกอล์ฟในร่ม

Customer User

ผู้เล่นทั�วไป นักกีฬา ผู้ฝึกสอน

Key Features

สร้างแบบจําลอง 3 มิติส่วนตัวของผู้ใช้งาน
แบบจําลอง 3 มิติแสดงท่าทางของนักกีฬาที�เลือกโดยใช้
โครงสร้างร่างกายของผู้ใช้งาน
ผู้ใช้สามารถเปรียบเทียบรูปแบบการเล่นของตนกับท่าทางที�
เหมาะสมและปรับแต่งเทคนิคของตนได้

เปรียบเทียบโครงสร้างร่างกายและท่าทางของผู้ใช้กับฐาน
ข้อมูลของนักกอล์ฟชื�อดัง
ระบุนักกอล์ฟมืออาชีพที�มีลักษณะทางกายภาพคล้ายกับผู้ใช้
มากที�สุด

จับภาพโครงสร้างและมุมของร่างกายด้วยกล้อง Webcam
User Body Analysis

Comparison with Golf Pros and Risk assessments 

Training and Visualization

System Architecture

Sensor: 

Process: 

Display: 

ประกอบไปด้วยกล้อง Webcam ที�ใช้ถ่ายภาพของผู้ใช้งานเพื�อนําไปใช้ในขั�นตอนต่อไป

ระบบเก็บข้อมูล วิเคราะห์และเปรียบเทียบข้อมูลด้วยระบบที�สร้างขี�นดว้ย Python ซึ�ง
ผลลัพธ์ที�ได้คือ แบบจําลอง 3 มิติที�ใช้โครงสร้างร่างกายของผู้ใช้งาน พร้อมกับ
ท่าทางของผู้ใช้งานที�ถูกคํานวณมาจากท่าทางพื�นฐานนักกีฬา

แสดงผลท่าทางที�เหมาะสมให้กับผู้ใช้งานพร้อมคําอธิบาย

How to use
กรอกข้อมูล นํ�าหนัก ส่วนสูงและเพศ ของผู้ใช้งาน1.
ผู้ใช้งานสแกนร่างกายตามขั�นตอนในโปรแกรม2.
โปรแกรมจะแสดงผลลัพธ์การวิเคราะห์โครงสร้างร่างกายและให้ผู้ใช้งานบันทึกผลการสแกน3.
ให้ผู้ใช้เลือกลักษณะการเล่นที�ตนเองต้องการ4.
ต่อมาระบบจะแสดงนักกีฬาที�มีสรีระใกล้เคียงกับผู้ใช้งาน, ความใกล้เคียง, ความปลอดภัยและ
ประสิทธิภาพของท่านั�นๆโดยให้ผู้ใช้งานสามารถเลือกได้ว่าต้องการฝึกด้วยท่าทางของนักกีฬา
คนใด อีกทั�งยังดูความแตกต่างของผู้ใช้งานและนักกีฬาได้อีกด้วย

5.

เมื�อผู้ใช้งานเลือกนักกีฬาที�ต้องการแล้ว ระบบจะแสดงแบบจําลอง 3 มิติที�ใช้โครงสร้างร่างกาย
ของผู้ใช้งาน แต่จะมีท่าทางที�เป็นของนักกีฬาที�มีโครงสร้างร่างกายใกล้เคียงกับผู้ใช้งาน

6.

ผู้ใช้งานสามารถฝึกฝนท่าทางที�เลือกได้ด้วยตัวเอง โดยจะมีคําอธิบายการทําท่าต่างๆ อย่าง
เป็นขั�นตอน

7.

Concept

Member Kittipon Lamphong

กิตติภณ หลําพงษ์
66340500004

ณัฏฐณิชา ถนัดกิจ
66340500016

ธัญนพ ศรีวานิช
66340500073

ณฏัฐ์พัชร์ ลาภสิทธิวงศ์
66340500077

Natthanicha Thanadkit John S Thanyanop Natthaphat Lapsittiwong

How it works

Adapt and Adjust

นําท่าทางนักกีฬาที�มีร่างกายคล้ายคลึงกับผู้ใช้มาเป็นพื�นฐานและทําการ
ปรับปรุุงให้เหมาะสมกับผู้ใช้งาน
การปรับปรุงท่าทางทําโดยการปรับท่าทางพื�นฐาน โดยใช้ข้อมูลร่างกายผู้ใช้
มาทําการคํานวณรัศมีการเคลื�อนไหวของร่างกายและปรับตําแหน่งของข้อ
ต่อต่างๆของผู้ใช้จนกว่าจะมีลักษะการเคลื�อนไหวที�ใกล้เคียงกับท่าพื�นฐาน

ปรบัเทียบ ปรบัปรุง และ
คํานวณให้เหมาะสมกับผู้ใช้

ท่าทางจาก
นักกีฬา

ท่าทางใหม่
ของเรา

GOLFITPRO
Motion Analysis



   Target Group

   Introduction

   Problem

   Key Technology

   Key Function

   System Architecture Diagram

    Pang Pang Pew Pew เกิดจากความสนใจและตั้งใจในการแก้

ปัญหาในวงการปืนไทย โดยจากการสํารวจปัญหา พบว่าผู้ที่ต้องการ

มายิงปืนส่วนใหญ่ต้องการมาซ้อมคุมแรงดีดปืน แต่การมายิงปืนนั้นมี

ค่าใช้จ่ายต่างๆมากมายทําให้ไม่ได้ฝึกอย่างที่ควร เราจึงมุ่งเน้นพัฒนา

อุปกรณ์จําลองแรงดีดปืนที่สามารถระบุตําแหน่งที่ยิงได้ โดยออกแบบให้

สามารถใช้งานได้อย่างสะดวกสบายและเข้าใจได้ง่ายและใช้ได้ทุกที่ทุก

เวลา

User : ผู้ที่สนใจในการยิง ซ้อมยิง ปืน

Customer : ผู้ที่สนใจในการยิง ซ้อมยิง ปืน

    ความไม่สะดวกในการไปสนามยิงปืนเพื่อฝึกคุมแรงดีดปืน ไม่ว่าจะไม่

สะดวกเดินทาง ไม่มีเวลาไป ค่าใช้จ่ายต่างๆในการฝึกยิงปืน ทําให้ไม่ได้

ฝึกอย่างที่ต้องการ

Open CV : ตรวจหา led แล้วคํานวณแสดงผลควบคุมตําแหน่ง

เป้าที่เล็ง

Raspberry Pi Zero : รับข้อมูลจากกล้องและคํานวณโปรแกรม

Fast api : ใช้ส่งสัญญาณตําแหน่งไปแสดงอีกหน้าจอ

Pygame : ใช้วาดเป้าปืน

การระบุตําแหน่ง : สามารถรู้ตําแหน่งที่เรายิงได้

การจําลองแรงดีด

PANG PANG PHEW PHEW

Members

นายคุณานนต์ เศวตคชกุล

นายนาราชล นรากุลพัชร์

นายวราธนัท กิจก้องขจร

นายปวริศ ตั้งตระกูล

66340500006

66340500027

66340500071

66340500074



APPLICATION

HOW TO USE

CORE TECHNOLOGY

TARGET GROUP

โค้ชที่ต้องการหาผู้เรียน

ผู้เรียนที่ต้องการหาโค้ช

USER

CUSTOMER
โค้ชที่ต้องการหาผู้เรียน

COACH

2 31

STUDENT

1 2 3 4

FEATURE

ระบบแนะนําโค้ช ตารางเรียน ระบบแชทกับโค้ช ระบบเลือกสนาน

STYLE SIMILARITY CALCULATION

TRUST CALCULATION 

     ใช้การให้นํ้าหนักคะแนนตามความต้องการของ User

โดยแบ่งได้เป็น คะแนนที่ได้จากการรีวิว 60% คะแนนที่ได้

จากประวัติการแข่งขัน 40% และคะแนนเพิ่มเติมสําหรับการ

มี  วิดิโออยู่ในโพสต์อีก 10% 

PAIN POINT
       จากการลงพื้นที่เพื่อสํารวจและสอบถามรอบบริเวณมหาวิทยาลัยพระจอมเกล้า

ธนบุรี จากการสอบถามผู้คนทั้งสิ้นจํานวน 70 คน พบว่ามีกลุ่มคนที่มีปัญหากับการ

หาเรียนกีฬา คิดเป็น 70% ของทั้งหมด ซึ่งมาจากการที่ไม่สามารถหาโค้ชที่ตรงต่อ

สไตล์การเรียนของตน รวมไปถึงโค้ชบางคนก็ขาดความน่าเชื่อถือ       

       ซึ่งจากการลงพื้นที่ไปสํารวจเพิ่มเติมพบว่าโค้ชนั้นก็มีปัญหาเช่นเดียวกับกับผู้

เรียน จึงทําให้สรุปได้ว่าผู้เรียนและโค้ชไม่สามารถเข้าถึงกันได้ตามที่สมควร เนื่องจาก

มีการโพสต์ข้อความซํ้าและไม่ตรงต่อความต้องการที่กําหนด จึงทําให้ผู้เรียนและโค้ช

เสียโอกาสในการพบเจอกันตามความต้องการ

MEMBER
นายกฤษณ์ ลี้ตระกูล         66340500002

นายศิวัช เจดีย์                  66340500054

นายศุภวิชญ์ แก้วปั๋น             66340500055

นายภาณุกร ชนปราชญา      66340500066

แอปพลิเคชันที่จะช่วยให้โค้ชและผู้เรียนเข้าถึงกันได้มากขึ้น
“COACHMATCH”

     ใช้ Jaccard Similarity ในการคํานวณความตรงกันของ

สไตล์การสอนของโค้ชและสไตล์การสอนที่ผู้เรียนชื่นชอบ

                                เป็นช่องทางที่ช่วยอํานวยความ

สะดวกสําหรับทั้งผู้เรียนและโค้ช ในการค้นหาและติดต่อกัน

ได้อย่างมีประสิทธิภาพในระยะเวลาอันสั้น โดย

COACHMATCH

ผู้เรียนสามารถเลือกโค้ชให้ตรงกับความต้องการของตัวเอง หรือผ่าน

ตําเเหน่งเเละสถานที่ที่ใกล้เคียง

ผู้เรียนสามารถรีวิวโค้ชที่สอนได้

โค้ชสามารถโปรโมทตนเองและแสดงประวัติการสอน

สามารถจองสนามกีฬาต่างๆ ได้

มุ่งเน้นไปที่ความต้องการระหว่างผู้เรียนและโค้ช ให้ได้ผลประโยชน์กับทั้งสองฝ่าย

เพ่ือลดช่องว่างในการสื่อสารและส่งเสริมการพัฒนาทักษะทางกีฬาในสังคมให้มี

ประสิทธิภาพมากขึ้น 



Methods

Conclusion

“สร้างห้องแชทจัดหมวดหมู่ค าถาม พร้อมตอบค าถามอัตโนมัติ, high 

performance, easy to learn, ready for production”

User สามารถเพิ่มช่องค าถามได้

AI Identify User Roles and 

Categorize Question Types

User ตอบค าถามตามหมวดหมู่ท่ีเกี่ยวข้อง
mongoDB --> GoogleSheet Backend

User สามารถเพิ่มช่องค าถามได้
QA Llama AI

SmartCivil

Introduction & Motivation

•ความล่าช้าในโครงการก่อสร้างเกิดจากการวางแผนที่ไม่มี
ประสิทธิภาพและการสื่อสารที่ไม่ครบถ้วน
•ปัญหาที่พบ: ค าถามที่ไม่ได้รับค าตอบ การตอบกลับล่าชา้ และการ
ติดตามแผนงานที่ไม่เป็นระบบ
•86% ของความล่าช้า เกิดจากปัญหาการสื่อสารที่ไม่สมบูรณ์

การออกแบบและการวาดภาพที่เกี่ยวข้อง ความลา่ช้า ในการอนุมัติ
การ เปลี่ยนแปลง การออกแบบ
ข้อผิดพลาดอื่น ๆ ฯลฯ > 86%

Top causes of delays in construction projects in Thailand

แอปพลิเคชันส าหรับการจัดหมวดหมู่และระบบ Chatbot เพื่อตอบค าถาม

SmartCivil คือแอปพลิเคชันส าหรับวิศวกรก่อสร้าง ที่ช่วยติดตามและ
ตรวจสอบกระบวนการ พร้อมสนับสนุนการสื่อสารและความเข้าใจร่วมกัน ด้วย 
AI Chatbot ที่รองรับการประสานงานและความคิดเห็นอย่างมีประสิทธิภาพ

Chatbot ตอบค าถามอัตโนมัติ

User ส่งค าถามในช่องแชท 

Key Technology

Insights Finding & Target group

Frontend Backend AI Chatbot สกัดข้อมูลจากเอกสาร

Jaccard Score =    89%

AI Identify User Roles 

83.33%

AI Categorize Question Types 

Jaccard Score =    

Results

จากค าถามด้านการก่อสร้างทั้งหมดจ านวน 14 ค าถาม โดยให้วิศวกร
ก่อสร้างท าประเมิน พบว่าผู้ประเมินคนที่ และประเมินคนที่ 2 ไดค้ะแนนดังนี้ 

ผู้ประเมินที ่1 ผู้ประเมินที่ 2

Daily work feedback 

การท างานรายวนั

รูปภาพหมดอายุ สมาชิกกลุม่มจี านวนมาก

มีการระบุ Progress งานตาม
หน้าที่ของแตล่ะคนอย่างเปน็ระบบ

User เลือก Project 

ที่เกี่ยวข้อง 
User เลือก
ขั้นตอนย่อย

มีการบันทกึรูปภาพ 

Defect อย่างเปน็ระบบ

User เลือกว่าจะ Update งาน
หรือรายงานปัญหา

รายชื่อสมาชิก
• นายณพสัญญ์ จีระวัฒนะนนท์ รหัสนักศึกษา 66340500014
• นางสาวนันท์นภัส ค าสอน รหัสนักศึกษา 66340500023
• นายบอลตัน อาทิตย์ เดวิส รหัสนักศึกษา 66340500029
• นางสาววรกาญจน์ ลาสุดี รหัสนักศึกษา 66340500048



Introduction

สื่อการเรียนรู้ระบบจ าลองอุตสาหกรรม

จากการที่คณะผู้จัดท าเคยมีประสบการณ์ไม่ประทับใจกับพิพิธภัณฑ์เนื่องจากว่าสื่อการเรียนรู้ต่างใน
พิพิธภัณฑ์นั้นมีการเสื่อมสภาพและไม่สามารถใช้งานหรือมีปฎิสัมพันธ์กับสิ่งนั้นได้  ทางคณะผู้จัดท าจึงได้
มีความสงสัยว่ามีบุคคลอื่นประสบปัญหาเดียวกันหรือไม่จึงได้ท า Google form ที่มีชื่อว่า “แบบสอบถาม
เกี่ยวกบัพฤติกรรมและความคิดเห็นต่าง ๆ เมื่อมาเที่ยวพิพิธภัณฑ์” โดยมีผู้ตอบแบบสอบถามทั้งสิ้น 101 
คน ซึ่งก็พบว่ามีมากถึง 56.5% ที่ไม่ประทับใจที่สื ่อต่าง ๆ เสื ่อมสภาพ และมีมากถึง 74.3% ที่สนใจ
แบบจ าลอง เช่น แบบจ าลองวิทยาศาสตร์ เป็นต้น อีกทั้งทางคณะผู้จัดท ายังได้มีโอกาสสัมภาษณ์กับหน่วย
ซ่อมสร้าง ซึ่งเป็นหน่วยงานที่ดูแลการซ่อมบ ารุงของพิพิธภัณฑ์วิทยาศาสตร์แห่งชาติ อพวช. ซึ่งก็พบว่า 
คนในหน่วยงานซ่อมสร้างที่ดูแลทางด้านการซ่อมแซมนั้นมีประมาณ 10 คน แต่ว่าสื่อการเรียนรู้ที่ต้องท า
ดูแลนั้นมีมากกว่า 1,000 ชิ้นงานท าให้การซ่อมบ ารุงนั้นเป็นไปได้ยาก โดยเฉพาะการซ่อมแซมสื่อการ
เรียนรู้ประเภทหุ่นยนต์นั้นเป็นได้ยากมาก เนื่องจากว่าต้องใช้ความรู้ที่เฉพาะทาง และอะไหล่ที่ใช้ในการซ่อม
บ ารุงนั้นเป็นชิ้นส่วนที่เฉพาะทาง ท าให้การจัดหาอะไหล่ต้องใช้เวลานานหรือไม่สามารถจั ดหาซื้อได้ ทาง
คณะผู้จัดท าจึงได้สนใจปัญหานี้และน ามาสร้าง Solution ในล าดับถัดไป

พร้อมระบบตรวจสอบความเสียหาย

Impacts

ภาพแสดงตัวอย่างของผล Detailed Scan

Business Model

Empathize

องคก์ารพพิธิภณัฑว์ทิยาศาสตรแ์ห่งชาติ

หน ่วยงานในการซ ่อมแซมของทาง
พิพิธภัณฑ์สามารถทราบถึงจุดที่เสียหายได้
อย่างรวดเร็ว และยังสามารถหาซื ้ออะไหล่
หรืออุปกรณ์ที่จะน ามาซ่อมแซมได้โดยง่าย 
ส่งผลให้ให้ดึงดูดผู ้ชมเข้ามาท่องเที ่ยวที่
พิพิธภัณฑ์ได้มาก

Experiment & Results
Software

Hardware

นายฉตัรพัฒน์ สุขพันธ์อ ่า  66340500010 ปี 2
นายภมูิภัทร งามเผือก  66340500043 ปี 2
นายภษูิญ ประเสริฐสม  66340500045 ปี 2
นายวชิาญ วิชญานุภาพ 66340500051 ปี 2

โดยกิจกรรมนี้จะเป็นกิจกรรมที่ผู้เข้าชมสามารถเข้าร่วมกิจกรรม
นี้ก็จะได้พวงกุญแจไม้ที่มีการสลักข้อความของผู้เข้าชมที่ได้ท าการ
วาดไว้ซึ่งกิจกรรมนี้จะมีขั้นตอนการร่วมกิจกรรมทั้งหมด 4 ขั้นตอน 
ที่จะได้เล่นกิจกรรมนี้

ซึ่งเป็น Software ส าหรับตรวจสอบสภาพการท างานของสื่อการเรียนรู้โดยใช้ Sensor ที่ติดตั้ง
อยู่ทั่วสื่อ และมี Log ส าหรับเก็บข้อมูลย้อนหลังของสื่อการเรียนรู้ที่ท างานผิดพลาด โดยที่คัวเครื่อง
สามารถจะระบุจุดที่เกิดความเสียหายได้อย่างแม่นย าตามที่ได้ก าหนดไว้



Key Features
เควสรับงานเสริมสําหรับเพิ่มรายไดประเภทอื่น ๆเควสเรียนรูเรื่องภาษีอากรพื้นฐาน

เควสประเภทของเงินได

The Tax Trials

Member
นางสาวนันทนภัส วราธนสิน 66340500024
นางสาวนันทมนัส วราธนสิน 66340500026
นางสาวเพ็ญพิชชา ชอบชน 66340500035

Introduction

กลุมคนที่ยังไมเคยยื่นแบบฯ และเสียภาษี
แตตองการศึกษาหาความรูไวลวงหนาหรือ

ตองการเรียนรูเรื่องภาษี

ในป 2565 มีคนไทยรอยละ 64.3 ไมไดยื่นแบบ
แสดงรายการภาษี โดยกลุมคนที่อยูในเกณฑตอง
ยื่นแตไมไดยื่น คิดเปนรอยละ 74.9 ที่มีระดับความ
รูตํ่าหรือไมมีความรูเกี่ยวกับภาษีเลย เนื่องจากใน
หลักสูตรการเรียนการสอนของประเทศไทย ไมมี

การสอนและเตรียมความพรอมเรื่องภาษีตั้งแตเด็ก

The Tax Trials เกมที่ใหผูเลนไดลองเรียนรู
เรื่องภาษีอากรผานการทําภารกิจ เปนการเรียนรู
อยางเปนขั้นตอน และขอมูลภายในเกมสามารถนํา

ไปปรับใชในชีวิตประจําวันได

เควสคํานวณและยื่นภาษี

Solution

Target Group



หัวข�อ
การประชุมถัดไป :

System Architecture

Microcon
troller

Hall
Sensor

RGB

Magnets

Botton

60%

BoardGame
เพ่ือนองๆ

Our Board Game Target groups

Problems
       เด็กในวัยประถมมักเผชิญปญหาการเรียนรู
ในวิชาที่ซับซอนอยางคณิตศาสตรและวิทยาศาสตร
เนื่องจากตองอาศัยการจดจําและคํานวณ การสอนแบบ
บรรยายที่ขาดสื่อ ที่นาสนใจทําใหเด็กหลายคนรูสึกเครียด
และเบื่อหนาย โดยทั่วโลกพบวา 60% 
ของนักเรียนมีความเบื่อหนาย
กับการเรียนในหองเรียน

นักเรียนวัยประถมศึกษา 
เด็กที่มีปญหาดานการเรียนรูหรือ
ความเบื่อหนายในวิชาที่เนนการจดจํา
และคํานวณ

 ครูและผูสอนในระดับประถมศึกษา
ครูที่สอนวิชาคณิตศาสตรและวิทยาศาสตร
ซึ่งอาจตองปรับเปลี่ยนวิธีการสอนใหดึงดูด
ความสนใจของนักเรียน  

ผูปกครองของนักเรียนวัยประถม
ผูปกครองที่ตองการสนับสนุนการเรียนรู
ของบุตรหลานและลดความเครียดในการ
เรียน  

หนวยงานดานการศึกษา
กลุมที่สามารถสรางสรรคนวัตกรรมการ
เรียนรูใหมๆ เพื่อแกปญหาความเบื่อหนาย
ในการเรียน

      บอรดเกมเพื่อเสริมสรางการเรียนรูในวิชาตาง ๆ 
ชวยเพิ่มความสนุกและ ความสนใจใหกับผูเรียน เนื้อหาคําถาม 
และกิจกรรมในเกมสามารถปรับเปลี่ยนไดตามวิชาที่ครูกําลังสอน
เชน คณิตศาสตร วิทยาศาสตร ภาษาไทย หรือวิทยาการคํานวน

วิธีเลน
1. จํานวนผูเลน: 2-4 คน  
2. ผูเลนทอยลูกเตาเพื่อเดินตามจํานวนแตมที่ได  
3. จุดพิเศษในเกม:
   - จุดสุมการด Event: จั่วการดเพื่อรับเหตุการณพิเศษ เชน เดิน
หนา หยุดเลน หรือตอบคําถาม  
   - จุดทาทายพิเศษ: ครูใหตอบคําถามหรือทํากิจกรรมเกี่ยวกับวิชา
ที่เรียน หากตอบถูกจะไดรับพื้นที่รอบจุดนั้น ยกเวนจุดสีเขียว  
   - จุดหามเดิน: หยุดเลน 1 ตา  

Member
Annop sekhow 

     66340500061
Jitapon THithithamcharoen 

     6634050072





BINGSU

Problem

Solution

Black Carbon (BC) มีคุณสมบัติดูดซับรังสีและแปลงเป็น
พลังงานความร้อน ส่งผลกระทบต่อการเพิ่มอุณหภูมิโลกสูง
กว่า CO₂ หลายเท่า แม้อายขุัยในชั้นบรรยากาศจะสั้น (1-2
สัปดาห์) แต่ BC ที่ตกลงบนแผ่นน ้าแข็งกลับสะสมอยู่เป็น
เวลานาน ส่งผลให้ลดค่าสัมประสิทธิ์การสะท้อนแสง
(Albedo) และเร่งการละลายของน ้าแข็ง

เพื่อลดผลกระทบนี้ ทางเราจึงพัฒนาต้นแบบเพื่อใช้ในการตรวจจับ BC บนแผ่นน ้าแข็งผ่านการวัดความแตกต่างของ
อุณหภูมิระหว่างพื้นผิวน ้าแข็งที่มีและไม่มี BC หุ่นยนต์สามารถขูดพื้นน ้าแข็งในระดับความลึกที่ก าหนด (1-2 ซม.) โดย
รักษาพื้นผิวหลังการขูดให้เรียบที่สุด พร้อมช่องเก็บน ้าแข็งที่ขูดออกเพื่อน าไปแยก BC และพ่นน ้าคสนสู่พื้นที่เดิม

Benefit
ช่วยชะลอผลกระทบของการเปลี่ยนแปลง
สภาพภูมิอากาศ ขณะโลกยังคงพยายาม
ลดการปล่อย Emission ในระยะยาว



Problem

GasGuard ผู�พ�ทักษ�การรั่วไหล

การร่ัวไหลของระบบขนส�ง
ก�าซคือสาเหตุหลักท่ีเพ��ม
ก�าซมีเทนในบรรยากาศ

การร่ัวไหลของก�าซเกิดข�้น
จากบร�เวณวาล�วถึง 60 %

พัฒนา end-effector ของ mobile robot เพ�่อตรวจจับการร่ัวไหลล็อคป�ด
การใช�งานวาล�วแทนมนุษย�

Gas sensing Gripper 
ตรวจจับการร่ัวไหลของแก�ส ด�วย 
MQ-4 sensor ได�ภายใน 5 ว�นาที

Lockout Tag Gripper 
ล็อคและป�ดการเข�าถึงการใช�งานของวาล�ว

วาล�วอยู�ในพ�้นท่ีแคบและเข�าถึง
ยาก ทําให�การสํารวจไม�ท่ัวถึง
และเสี่ยงอันตราย

ลดความเสี่ยงของการทํางานใน
พ�้นที่เขาถึงยากและอันตราย

หุ�นยนต�เข�าไปในจ�ด
ร่ัวไหลท่ีอันตราย

Gas sensing Gripper 

ตรวจจับการร่ัวไหล
Lockout Tag Gripper 

ล็อควาล�วท่ีมีการร่ัวไหล

หมายเหต:ุ ภาพนี้แสดงเพ�ยงตัวอย�างจําลองของหุ�นยนต� mobile 

robot ซึ่งในโครงการนี้มีการพัฒนาส�วนของ gripper เท�านั้น

ช�วยให�รับรู�การร่ัวไหลของก�าซ
เพ�่อแก�ไขได�ทันท�วงที

มีเทน(CH4) ก�อให�เกิด
ภาวะเร�อนกระจกมากกว�า 
CO2 ถึง 25 เท�า

Painpoint

Concept and Component

Our solution

Impact



Creating Coral Digital twin

(Machine learning models)
Raw Data Data Management Process

อัตราการเติบโตของปะการงั
การฟอกขาวของปะการงั

Image Processing

อุณหภมูขิองนํ�าทะเล
ออกซเิจนในทะเล
ค่า pH ในทะเล

ระบบ IoT เพาะพนัธ์ุปะการงั
(Adaptation Benefits)

Predictive Analytics

(ใชป้ระโยชน์ในการวจิยั)

Real-Time Monitoring

(ระบบเตือนภัยปะการงั
ฟอกขาว)

Applications and Benefits

ติดตามสถาการณ์การเปลี�ยนแปลงของปะการงั (อัตราการ
เติบโตและเปอรเ์ซน็ต์การฟอกขาว) ได้อยา่งทันท่วงที
นักวจิยัสามารถเก็บ Data ได้สะดวกขึ�น ลดเวลาในการเก็บ
ขอ้มูลและความเสยีหายที�ปะการงัจะได้รบั
ขอ้มูลที�ได้จากโปรแกรมสามารถนําไปต่อยอดในการทํา
Coral Digital Twin ได้

พฒันากระบวนการถ่ายภาพ 2D-image ใต้นํ�า1.
เพื�อประมวลผลภาพ Image Matching

2. พฒันาโปรแกรมสว่นประเมนิการฟอกขาว
ของปะการงัจากภาพ 2D-image

การเก็บขอ้มูลบางครั�งใชเ้ครื�องมอืหรอืวธิกีารที�
สง่ผลกระทบต่อปะการงัโดยตรง เชน่ การสมัผสั
การหยบิตัวอยา่งหรอืการใชเ้ครื�องมอื เชน่ การใช้
เวอรเ์นียรค์าลิปเปอรอ์ยา่งไมร่ะมดัระวงั อาจทําให้
ปะการงัแตกหกัหรอืเสยีหายได้

Update Loop

Long Short-Term Memory

(LSTM) 

Marine Data Collection

เก็บภาพการเปลี�ยนแปลงของ
ปะการงัในแต่ละชว่งเวลา

2D Images

Sensors
เก็บขอ้มูลสภาพแวดล้อมในทะเล

เราเลือกทําสว่นการเก็บขอ้มูลประการงั โดยสรา้งโปรแกรมสาํหรบัประเมนิการเปลี�ยนแปลงสภาพปะการงั (อัตราการเจรญิเติบโต, เปอรเ์ซน็ต์การฟอกขาว)  โดยใชว้ธิกีาร Image Processing จากภาพ 2 มติิ เพื�อเพิ�ม
ความสะดวกในการเก็บขอ้มูลเพื�อศึกษาวจิยั และเพื�อต่อยอดสูก่ารพฒันา Coral Digital Twins ในอนาคต โดยแบง่การพฒันาออกเป�น 3 สว่นหลัก คือ

““CoralCoral Bleaching Bleaching  CrisisCrisis””
Pain Point

3. พฒันาโปรแกรมสว่นประเมนิการเจรญิเติบโต
ของปะการงัจากภาพ 2D-image

ปะการงัที�สะสมคารบ์อนได ้70-100 ล้านตันต่อป�
ซึ�งคิดเป�นประมาณ 5% ของคารบ์อนที�มหาสมุทร
ดดูซบัทั�งหมด กําลังเกิดวกิฤตฟอกขาว

Idea Solution
Coral Digital Twin

ปะการงัจากทะเลจรงิ Digital Twin

Data Analytics 
ใชป้ระโยชน์ในการวจิยั เชน่ วเิคราะหผ์ลกระทบจาก
อุณหภมูทิะเลที�เพิ�มขึ�นต่อการเติบโตของปะการงั

Real-Time Monitoring 
ใชร้ะบบเฝ�าติดตามเพื�อคาดการณ์การฟอกขาว
ของปะการงัและสรา้งการแจง้เตือนล่วงหน้า

จาํลองสิ�งแวดล้อม การเจรญิเติบโต
และการฟอกขาวของปะการงัในโลก
Digital (อ้างอิงจากขอ้มูลทะเลจรงิ)

1. ค่าสิ�งแวดล้อมในทะเล
อุณหภมูขิองนํ�าทะเล
ออกซเิจนในทะเล
ค่า pH ในทะเล

2. อัตราการเติบโต และการฟอกขาวของปะการงั

Adaptation Benefits
ระบบ IoT จาํลองสภาพแวดล้อมเพื�อหาเงื�อนไขที�ดี
ที�สดุสาํหรบัการปรบัตัว (Adaptation) ของปะการงั

Prototype 

การขาดความเท่าทันต่อสถานการณ์การเปลี�ยนแปลง
ของปะการงั สาํหรบัการติดตามสถานการณ์ปะการงั
ของนักวจิยั เนื�องจากป�ญหาความไมส่ะดวกในการ
เก็บขอ้มูล

HOW TO USE

System Diagram

IMPACT

ผลลัพธ ์prototype



- ลดการใชพ้ลงังานแสงกวา่การปลกูฟารม์แนวตัง้แบบเดมิ ในขณะทีไ่ดผ้ลผลติ
ใกลเ้คยีงกนักบัการปลกูและกลไกการประหยดัพลงังานผา่นการเปิด - ปิด LED

เน้นการพฒันาทีย่ ัง่ยนืโดยการลดการใช้ LED ท่ีส้ินเปลืองในฟารม์แนวตัง้
แบบปกติ

ระบบมกีารใชพ้ลงังานจากแสงอาทติยค์วบคู่ไปกบัการใช้พลงังานไฟฟ้า

SolarSync LED

ปัจจุบนัการใชพ้ลงังานใน Vertical Farming สว่น
ใหญ่นัน้มาจากการใช้ LED ซ่ึงสงูถึง 70% ของระบบ 

ซึ่งเป็นประเด็นหลักที่ควรปรบัปรุง เพื่อลดต้นทุน 
และเพิม่ประสทิธภิาพการใชพ้ลงังานแสงในการปลกู
พชืใหย้ัง่ยนืมากยิง่ขึน้ 

Problem

Impact

LED ESP32

Meter Light

MQTT Node Red

Raspberry Pi

Dashboard GG Sheet

Solution

ระบบควบคมุปริมาณแสง LED ให้เหมาะสม
กบัความต้องการของพืช และปริมาณ

แสงอาทิตยท่ี์พืชได้รบั

ควบคุมการเปิด - ปิดไฟ LED อตัโนมตัิ

1 2

ท างานตามคา่ความเขม้แสงจรงิทีพ่ชืไดร้บั

3

ควบคุมปรมิาณแสงสวา่งทีเ่หมาะสมกบัการเจรญิเตบิโตของพชืไดต้ลอดเวลา

System Overview



Self-Sustaining Electrical 

Measuring Device

Self-Sustaining Electrical Measuring Device คือ อุปกรณ์วัดไฟฟ้า
แบบกะทัดรัดที่สามารถ ตั้งได้ทุกจุดภายในอาคาร และ ไม่จ าเป็นต้องเชื่อมต่อ
แหล่งจ่ายไฟภายนอก เพื่อลดความซับซ้อน รวมถึงค่าใช้จ่ายในการติดตั้ง
ของอุปกรณ์วัดไฟฟ้า

• ไม่จ าเป็นต้องต่อแหล่งพลังงานในการใช้งาน
• ขั้นตอนการติดต้ังไม่จ าเป็นต้องท าการดัดแปลงสายไฟฟ้า
• มีการสรุปการใช้ไฟฟ้าโดยการแสดงผลเป็นกราฟ
• สามารถดาวโหลดข้อมูลได้ในรูปไฟล์ .CSV เพื่อน าไปใช้งานตอ่ได้

MEMBER
นายอิฟฟาน อัครามีน 65340500063
นายอาคม สนธิขันธ์ 65340500077

นายคณพล กาจธัญกิจ 65340500005
นายชยุตพล สีหราช 65340500013
นายธเนศพล หีบแก้ว 65340500027

แนวทางการลดการใช้พลังงานไฟฟ้าของอาคารในปัจจุบันมีอยู่
หลากหลายแนวทาง และทุกวิธีจ าเป็นต้องมีการวางแผน โดย
ประเมินจากข้อมูลการใช้พลังงานไฟฟ้า แต่จากการตรวจสอบ
ข้อมูลพลังงานไฟฟ้าที่ใช้งานภายในอาคารส่วนใหญ่ เป็นเพียงการ
วัดจากแหล่งจ่ายไฟหลักหรือมิเตอร์ ไฟฟ้าหลัก ซึ่งแสดงข้อมูล
เพียงว่ามีการใช้พลังงานไฟฟ้าทั้งหมดเท่าใด แต่ไม่สามารถระบุได้
ว่าอุปกรณ์ใดในอาคารใช้พลังงานสูง ข้อมูลที่ ไม่ละเอียดนี้เป็น
อุปสรรคส าคัญ ในการวางแผนด าเนินการลดการใช้พลังงาน
ไฟฟ้าของอาคาร อย่างมีประสิทธิภาพ

ทราบข้อมูลของแหล่งใช้ไฟฟ้าตามที่ต้องการ เพื่อคาดคะเนพฤติกรรม
การใช้พลังงานไฟฟ้าและวางแผนลดการใช้พลังงานไฟฟ้า

SYSTEM OVERVIEW

Architecture Diagram Software Diagram

WHY OUR DEVICE? PROBLEM STATEMENT

KEY ADVANTAGE

IMPACTIMPACT

No reliance for external power source



การใช้พลังงานไฟฟ้าในอาคาร ไม่ว่าจะเป็นการใช้
เครื่องปรับอากาศ แสงไฟ และอื่นๆ นั้นส่งผลกระทบต่อ
การปล่อยก๊าซเรือนกระจกมากถึง 20% ของการ
ปล่อยก๊าซเรือนกระจกจากทั่วทั้งโลก

How to use

ต้นไม้ตาย

การรดน ้ามาก / 

น้อยเกินไป
การรดน ้าแบบ Drip 

Irrigation

ปริมาณน ้าที่ให้ต้นไม้
ทุกต้นเท่ากัน น ้าไหลจากบนลงล่าง

Living Wall
การลงทุนใน
การติดตั้ง

ความคุ้มค่าใน
การติดตั้ง

++

+

-

Droptimized

+ + + + + +

+

+

+

+ + -

เราสามารถช่วยลดพลังงานไฟฟ้าได้ ซึ่งหนึ่งในวิธีนั้น
ก็คือการปลูก Vertical Forest หรือก็คือการปลูกต้นไม้
ขึ้นไปตามแนวอาคารเพื่อช่วยกันรังสีความร้อนจาก
แสงแดด

Solution Technology

ลดจ านวนหัวรดน ้าลง
ติดตั้งเซ็นเซอร์เพื่อเก็บข้อมูลและควบคุม

ระบบน ้าผ่านอินเตอร์เน็ต

Moisture Sensor VWC Type

20%

Blynk IoT

• ควบคุมอัตราการให้น ้า
• แสดงค่าจาก Sensors ในรูปแบบ 

Dash-board

• อ่านค่า VWC จากดิน

Relay+Water Pump + Solenoid

ESP-32 TTGO-T CELL

• สามารถส่งข้อมูลผ่าน Cellular Wi-fi

• รับข้อมูลจาก Moisture Sensor 

ผ่าน modbus

• ควบคุมการเปิด-ปิดของ Relay

Vertical Forest มีการดูแลรักษาที่ยากและมีค่าใช้จ่ายในการติดตั้งและดูแล
จึงน ามาสู่การแก้ปัญหานี้

• ลด Cost การติดตั้งหัว Drip Irrigation ให้อยู่ในปริมาณที่
เหมาะสม

• ลดปัญหาการดูแลรักษาการตายของต้นไม้ที่เกิดขึ้นจากต้นไม้
ที่ได้รับน ้าในปริมาณที่ไม่เหมาะสม

Droptimized

ส่วนที่ใช้ในการควบคุมการเปิด-ปิด ปั้มและ 
Solenoid

ส่วนที่ใช้ในการควบคุมจังหวะการเปิด-ปิด Solenoidเพื่อควบคุม
อัตราการไหลของน ้า โดยที่ CycleControl คือ การควบคุมรอบที่ท า
การเปิด-ปิด Period control คือ ช่วงเวลาในการเปิดน ้า Pause 

Period control คือ ช่วงเวลาในการปิดน ้า

ส่วนที่ใช้ส าหรับอ่านค่าความชื้น
ในดินแต่ละต าแหน่ง

ก าหนดค่าในเว็บ Blynk IOT

เมื่อเปิด Solenoid ระบบจะเริ่มหยดน า้ตาม 

Period และ Cycle ที่ก าหนด
อ่านค่าปริมาณน า้ในดินแต่ละต าแหน่งได้จาก 

Excel และ Blynk IOT

ใช้การควบคุมอัตราการให้น ้าเพื่อควบคุมกระจายตัวของน ้า  

ซึ่งจะสามารถลดปริมาณที่ต้องติดตั้งของหัวรดน า้

ธฤต นามนิราศภยั 65340500030 พรวลยั เฉลิมวฒันไตร 65340500042 อนวัช อนุสุเรนทร ์65340500056 อสมา ว่านกระ 65340500061 อิทธิกฤต กฤตเจรญินนท์ 65340500062

Problem

Impact



ALGAE CLEANUP

ป�ญหาการเกิดสาหรา่ยสะพรั�ง สง่ผลกระทบต่อความหลากหลายทางชวีภาพ ภายในแหล่งนํ�าเป�นอยา่งมาก เชน่การบดบงัแสงอาทิตย์
ที�จาํเป�นต่อการสงัเคราะหแ์สงของพชืนํ�า และการเกิด Dead Zone ที�ทําใหน้ํ�าในบรเิวณนั�นอยูใ่นภาวะขาดออกซเิจนซึ�งทําใหส้ิ�งมชีวีติ
ในบรเิวณโดยรอบนั�นอาศัยอยูไ่มไ่ด ้ซึ�งทําใหค้วามหลากหลายทางชวีภาพลดลง

PROBLEM

IMPACT

SOLUTION

สาหรา่ยสะพรั�งสามารถจาํแนกไดเ้ป�นสองรปูแบบหลัก ไดแ้ก่ สาหรา่ยที�แขวนลอยอยูใ่นนํ�า
และสาหรา่ยที�ลอยอยูบ่นผวินํ�า โดยในงานนี� กลุ่มของเราไดมุ้ง่เนน้การจดัการสาหรา่ยที�ลอย
อยูบ่นผวินํ�า ซึ�งสาหรา่ยชนดินี�มลัีกษณะการรวมตัวกันเป�นแพบนผวินํ�า โดยการเก็บเกี�ยว
สาหรา่ยสะพรั�งประกอบดว้ยสองสว่นสาํคัญ ไดแ้ก่ สว่นของระบบเคลื�อนที� และสว่นของ
สายพานลําเลียง

โดยในการทํา Prototype กลุ่มของเราแบง่การทําการทดลองเป�นสองสว่นคือ ระบบการเคลื�อนที� และสายพานลําเลียง 

ปรบัสมดลุของระบบนิเวศนํ�า  : การกําจดัสาหรา่ยสะพรั�งชว่ยลดป�ญหาการเน่าเสยี 
และเพิ�มระดับออกซเิจนในนํ�า ซึ�งสง่ผลดีต่อสิ�งมชีวีติที�อยูใ่นนํ�า 

ลดการสะสมของสารพษิ : สาหรา่ยจาํพวก Cyanobacteria หรอืสาหรา่ยสเีขยวแกมนํ�าเงิน
การกําจดัสาหรา่ยจาํพวกนี�ทําใหล้ดความเสี�ยงต่อสิ�งมชีวีติในนํ�า

ระบบการเคลื�อนที� สายพานลําเลียง

หุน่ยนต์จดัเก็บสาหรา่ยสะพรั�งบนผวินํ�า



IMPACT
โมเดล Machine Learning ของเราสามารถแจง้เตือนถงึคุณภาพของดินลว่งหนา้ทาํใหบ้คุคลากรที�เกี�ยวข้อง
กบัการดูแลสิ�งแวดลอ้มและระบบนเิวศสามารถวางแผนรบัมอืและปรบัปรงุคุณภาพดินได้อย่างเหมาะสม

 การรวบรวมข้อมลู1.
       - ข้อมลูคุณภาพดินในพื�นที�ของประเทศต่าง ๆ จากฐานข้อมลู 
          ดินนสากลหรอืฐานข้อใูลที�มคีวามนา่เชื�อถอื
       - ตัวแปรที�ศึกษา : แรธ่าตุภายในดิน, สารเคมใีนดิน และสภาพ
         อากาศโดยรอบของพื�นที�ที�จะพยากรณ์

   2. การพฒันาโมเดล
       - โมเดลที�ศึกษา: Random Forest, Decision Tree, Neural 
          Network ฯลฯ
       - การวเิคราะหค์วามแมน่ยํา: ใชค้่าความคลาดเคลื�อนระหวา่ง
        ค่าที�พยากรณ์และค่าจรงิที�ถกูบนัทกึเพื�อประเมนิความแมน่ยํา

  3. การทดสอบโมเดล
       - การนาํชดุข้อมลูคุณภาพดิน 3 ป�มาใชพ้ยากรณ์คุณภาพดิน
         ของป�ที�ถดัมา

METHODOLOGY

DATABASE

INNOVATION CONCEPT

INTRODUCTION

GREEN SOIL MODEL
โมเดลคาดการณ์คุณภาพดินในอนาคตเพื�อการจดัการทรพัยากรดินอย่างยั�งยืน

RESULTS

ป�จจบุนั การเสื�อมสภาพของดิน นบัเป�นป�ญหาที�ทวคีวามรนุแรงขึ�นทั�วโลก
โดยองค์การอาหารและการเกษตรแหง่สหประชาชาติ (FAO) ระบวุา่ กวา่
40% ของพื�นที�ดินทั�วโลกกาํลงัเผชญิกบัภาวะเสื�อมโทรม  ประกอบกบัผูค้น
ส่วนใหญ่ทราบวา่ดินจะเสื�อมสภาพในตอนที�ป�ญหาลกุลามจนยากที�จะแกไ้ข

การพฒันาโมเดลพยากรณ์คุณภาพดินโดยการใช ้Machine Learning
แนวคิดนี�มุง่เนน้การแกป้�ญหาทางออ้มเรื�องการเสื�อมสภาพของดินที�ส่ง
ผลกระทบต่อความมั�นคงทางอาหารและระบบนเิวศ โดยใชน้วตักรรม
ด้าน Data Science และ Machine Learning เพื�อพยากรณ์คุณภาพดิน
ในอนาคตอย่างแมน่ยํา

จากการทดลองนาํข้อมลูแรธ่าตุและสารเคมภีายในดิน,
สภาพอากาศโดยรอบของพื�นที�ที�จะพยากรณ์ ของ 3 ป�
ป�ละ 103 ชดุข้อมลูเพื�อพยากรณ์คุณภาพดินของ
ป�ที� 4 ทาํใหไ้ด้ความแมน่ยําเฉลี�ยอยู่ที� 86.16%

MODEL
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Our Prototype
ต้นเเบบสําหรับควบคุม Temperature Trajectory Profiler(TTP) ของเตาเผา

ระยะเวลาในการเผาอิฐลดลง เเละยังคงคุณภาพของอิฐ

ลดการใช้เชื้อเพลิง เเละการปล่อย GHGs ในขั้นตอนการเผา

Temperature 
sensor

Control system

Blower สําหรับ
ระบบผสมอากาศเย็น

Blower สําหรับ
ระบบเร่งการเผาไหม้สมบูรณ์

Problem Scope

Benefit
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กราฟเปรียบเทียบอุณหภูมิต่อเวลา กราฟเปรียบเทียบ GHGs ต่อเวลา

Oxygen control system: อัดอากาศเข้าไปใน

ห้องเผาเพื่อให้การเผาไม้สมบูรณ์

Temperature Control System: อัดอากาศ

เข้าไปเพื่อควบคุมอุณหภมูิในช่องเผา

ภาพเตาที่นํามาใช้อ้างอิงภาพต้นเเบบห้องเผา

เป้าหมายสําคัญของ Prototype คือระบบต้อง

สามารถควบคุม TTP ให้ใกล้เคียงค่า Ideal

มากที่สุด

System Overview

Ideal
เตาเผาปัจุบัน

อุตสาหกรรมการผลิตวัสดุขนาดใหญ่

มีระบบการควบคุมการปล่อย GHGs

ปูนซีเมนต์ เหล็ก พลาสติก

อุตสาหกรรมขนาดเล็ก

และไม่มีการควบคุม

การปล่อย GHGs

การผลิตอิฐ problem
ปล่อย GHGs จํานวนมาก

ใช้ไม้ฟืนเป็นเชื้อเพลิง

มีพลังงานความร้อนรั่วไหล

ต้องควบคุมอุณหภูมิให้

เหมาะสมในแต่ละขั้นตอน

solution
ระบบควบคุมอุณหภูมิและการเผาไหม้เชื้อเพลิง

การก่อสร้าง

กระบวนการผลิต

วัสดุก่อสร้าง

25% - 30%อุตสาหกรรม

การขนส่ง

อื่นๆ

การปล่อย GHGs

“เอกสารเพิ่มเติม/ข้อมูลติดต่อ เเสกน QR Code” 



Seagrass Restoration

สถานการณ์ในปัจจุบันความส าคัญของหญ้าทะเล

Blue Carbon

ปัจจัยท่ีส่งผลต่อปริมาณหญ้าทะเลที่ลงลง

หญ้าทะเลเป็นแหล่งที่อยู่อาศัยและแหลง่อนุบาล
ส าหรับสัตว์น ้าหลากหลายชนิง เช่น กุ้ง หอย ปู 
ปลา รวมถึงสัตว์ขนางใหญ่อย่างพะยูนและ
เต่าทะเล ซึ่งหญ้าทะเลเป็นแหล่งอาหารหลกัของ
พวกมัน นอกจากนี ้หญ้าทะเลยังมีบทบาท
ในการงักจับตะกอน ลงความแรงของกระแสน ้า 

และช่วยป้องกันท้องทะเลจากภัยธรรมชาติ.
ช่วงสิงหาคม 2564 ช่วงมีนาคม 2567

คาร์บอนไงออกไซง์ถูกงูงซับไว้โงยมหาสมุทรและระบบนิเวศชายฝั่ง อาทิ ป่าชายเลน ท่ีราบน ้าท่วมถึง แหล่งหญ้าทะเล และลุ่มน ้าเค็ม ระบบนิเวศ
เหล่านี้จะท าหน้าที่กักเก็บคาร์บอนในรูปแบบชีวมวลและการทับถมของตะกอนลงสู่ชั้นงิน

ปริมาณความเข้มของแสง อุณหภูมิของน ้า

จากกราฟแสงงถึงสถิติการพบพะยูนเกยตื้น
ซึ่งพะยูนเป็นสัตว์กินพืช(Herbivore)

โงยเฉพาะหญ้าทะเล ซึ่งสถิติการพบพะยนู
เกยตื้นนั้นสองคล้องกับระบบนิเวศหญ้าทะเล
ที่เสื่อมโทรมเนื่องจากการขางแหล่งอาหาร
ช่วงตุลาคม 2567

Prototype

หญ้าทะเลสามารถงูงซับและกักเก็บ
คาร์บอนไง้มากกว่าป่าบนบก 7-10 
เท่าและสามารถกักเก็บคาร์บอนไว้ไง้ถึง
ปีละ 19.9 กิกะตันหรือคิงเป็นปริมาณ 
10-18 % ของคาร์บอนที่เกิงขึ้นใน
ทะเล

จากภาพถ่ายหญ้าทะเล เกาะมุก จ.ตรัง สังเกตจากภาพในช่วงมีนาคม 
พ.ศ. 2567 หญ้าทะเลมีปริมาณลงลงเป็นอย่างมากเมื่อเทียบกับช่วง
สิงหาคม พ.ศ. 2564

ความแรงของคลื่น ค่า pH ของน ้า ความเค็มของน ้า

Researcher

Controller

Actuator
Sensor

etc.

Feedback

Control

นักวิจัยท าการ set 

ค่า Environment ที่ต้องการ

โงยระบบบ่อจ าลองจะท าการอนุบาลหญ้าทะเล
ง้วย ระบบนิเวศที่นักวิจัยต้องการ
ในช่วงเวลาประมาณ 3 เงือน(ระยะอนุบาล)
หลังจากครบ 3 เงือนจะน าลงปลูกสู่ทะเล
และติงตามอัตราการอยู่รองของหญ้าทะเล

Servo

Temp Sensor

Ambient Light Sensor

Heater

LED Light

เนื่องง้วยวิธีการเพาะอนุบาลหญ้าทะเลในปัจจุบันนั้น ใช้วิธีการเพาะภายในบ่อ
ทีไ่ม่ไง้มีการควบคุมตัวแปรอย่างมีประสิทธิภาพ งังนั้นระบบบ่อจ าลองของเรา
จึงมุ่งเน้นไปที่การควบคุมตัวแปรที่มีผลต่อหญ้าทะเล เพื่อใหน้ักวิจัยสามารถ
ทงลองเพาะหญ้าทะเลในระบบนิเวศที่ควบคุมตัวแปรเหล่านั้นในรูปแบบต่างๆ
เพื่อหาวิธีการการเพาะหญ้าทะเลให้สามารถน าไปปลูกและสามารถรองใน
ธรรมชาติไง้อย่างมีประสิทธิภาพมากขึ้น

Seagrass Restoration

ภาพจาก : https://ngthai.com/environment/75059/seagrasses-thailand-2024/

ภาพจาก : Thon Thamrongnawasawat

ภาพจาก : https://www.thairath.co.th/futureperfect/articles/2710031

ภาพจาก : https://www.sdthailand.com/2023/07/blue-carbon-

ecosystem-opportunity-of-carbon-offsets-and-cobenefit-business/



รายงานจากส านักงานปกป้องสิ่งแวดล้อมสหรัฐฯ (EPA) เมื่อเดือนตุลาคม 2563 ระบุว่าอุตสาหกรรมภาคปศุสัตว์             
และการเกษตรสร้างก๊าซเรือนกระจกประมาณ 37% ของกิจกรรมมนุษย์ทั้งหมด โดยส่วนใหญ่นั้นมาจากสัตว์เคี้ยวเอ้ืองจ าพวกวัว
โดยทางกลุ่มของเราสนใจเรื่อง การจดัการมลูสตัว์โดยการน าไปตากแดดเพือ่น ามาท าเปน็ปุย๋คอก

พัดลมส าหรับพาลม
ร้อนจากฮีตเตอรเ์ข้า
สู่ภายในถังหมุน

เครื่องอบมลูสตัวร์ักษ์โลก
Manuven

• เครื่องอบมูลวัวช่วยลดการใช้พื้นที่และเวลาในการตากมูล
• ลดการเกิดก๊าซมีเทนจากการทับถมของมูลวัว

Solution

ระบบการส่งก าลังโดยใช้โซ่และเฟืองโซ่ พัดลมระบายไอน ้า

How to use

Impact

Problem



IMPACT

ลดจํานวนคนทีใ่ชใ้นการสรา้งแนวกนัไฟ ลดระยะเวลาทีใ่ชใ้นการสรา้งแนวกนัไฟ

หุน่ยนตส์รา้งแนวกนัไฟ

PROBLEMS

CONCEPT & SOLUTION

100-200
กิโลเมตร

>10 คน
1 วนัทําไดป้ระมาณ 1-2 กโิลเมตร 

สง่ผลให้

ปลอ่ย CO2
ตกคา้งในชัน้
บรรยากาศ

ความรอ้นสะสม
ในโลก

ในแตล่ะปตีอ้งทําแนวกนัไฟ
ประมาณ 100-200 กโิลเมตร 

จํานวนบคุลากรทีไ่มเ่พยีงพอ
ทําใหด้ําเนนิการลา่ชา้

ไมส่ามารถปอ้งกนัไฟปา่ลกุลามได ้สง่ผลใหเ้กดิการปลอ่ยกา๊ซเรอืนกระจก เชน่
กา๊ซคารบ์อนไดออกไซด ์ซึง่กระทบตอ่การเปลีย่นแปลงสภาพภมูอิากาศ และสง่

ผลกลบัมาทวคีวามรนุแรงของการเกดิไฟปา่

นวตักรรมตน้แบบไดร้บัแรงบนัดาลใจจากอปุกรณ์
ทีใ่ชใ้นการจดัการเชือ้เพลงิในปจัจบุนัทีส่ามารถ

จดัการเชือ้เพลงิไดท้ัง้ใบไมแ้ละกิง่ไม้

MOBILE ROBOT ทีต่ดิตัง้อปุกรณใ์นการกําจดัเชือ้เพลงิออกจากแนวกนัไฟโดยสามารถปรบัระดบัของทีเ่กลีย่เชือ้เพลงิตามพืน้ผวิของสภาพแวดลอ้มได ้โดยสามารถ
ควบคมุการเคลือ่นผา่นจอยบงัคบัไรส้ายเพือ่ลดแรงงานทีใ่ชใ้นการสรา้งแนวกนัไฟ

นายทศันพ์ล สนิเมอืง
นายปวรศิ อศัวกจิธนานนท์
นายพบเพชร เพชรชาํลิ
นางสาวสริมิณ ีมณเีวศยว์โรดม
นางสาวอภชิญา ศรวีงค์
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ออกแบบตวัคํ้าเพือ่ชว่ยในการเคลือ่นทีท่ีต่า่งระดบั 
ตดิตัง้ LINEAR BALL BEARING เพือ่ใหท้ีเ่กลีย่
สามารถขยบัขึน้ลงตามลกัษณะพืน้ทีต่า่งระดบั

สรา้งขอบเพือ่ปอ้งกนัการไหลออกของเชือ้เพลงิ
ตดิตัง้สปรงิเพือ่ชว่ยเพิม่แรงในการกดของทีเ่กลีย่ และตอ้งการลดการสัน่
ของหุน่ในขณะเคลือ่นทีย่งัพืน้ทีต่า่งระดบั



ฐานตัว L เพื่อใช้ประโยชน์จากนํ้า
หนักนํ้าช่วยกดให้ซีลกับพื้น

หนา 3 cm
ฟังก์ชันเสริม (กรณีไม่พอดี)

แผ่นเล็กกว้าง 10 ซม.   (ปรับหลักสิบ)
ยางหนา 1 ซม. ใช้ติดเพิ่มระหว่าง
กําแพงกับราง 2 ฝั่ง (ปรับหลักหน่วย)

Tee Kun Nam

Problems

Introduction
อุณหภูมิโลกที่สูงขึ้น ทําให้การระเหยรุนแรงมากขึ้นวัฏจักรนํ้าจึง

เริ่มแปรปรวนและรุนแรงขึ้นเรื่อย ๆ ส่งผลให้เกิดฝนตกหนักและฝน

ตกนาน ดินจึงไม่สามารถดูดซับนํ้าได้ทันและระดับนํ้าในแหล่งนํ้า

เพ่ิมขึ้นจนเกินความสามารถในการรองรับ ทําให้เกิดนํ้าท่วมและ

สร้างความเสียหายให้ชาวบ้านในที่สุด

อายุการใช้งานค่อนข้างน้อย พังง่าย

ไม่สามารถทนต่อแรงดันนํ้าที่เยอะได้

ใช้เวลาและทักษะในการติดตั้ง

ข้อเสียของที่กั้นนํ้าในปัจจุบัน

Solution

Impact

Slide Bar Part
(เจาะยึดสกรู)

Toggle Latch

ทุกรอยต่อจะมีการติดยางเพื่อซีล

Link Part

ป้องกันการ crack

80 cm

90 cm
60 cm

Barrier Part

ติดตั้ง Slide bar part เข้ากับกําแพงบ้านทั้ง 2 ฝั่ง เริ่มติดตั้ง Link part เข้ากับ Slide bar ฝั่งแรก และประกอบแผ่นกั้นนํ้าไปเรื่อยๆจนถึง
กําแพงบ้านอีกฝั่ง และสามารถปรับขนาดจากแผ่นเสริมเพื่อให้พอดีกับขนาดตัวบ้านมากที่สุด จากนั้นติดตั้ง Link part ของอีกฝั่ง

สามารถป้องกันทรัพย์สินและสิ่งมีชีวิตให้ปลอดภัยเมื่อเกิดเหตุการณ์นํ้าล้นตลิ่งได้
ติดตั้งได้ง่าย รวดเร็ว และป้องกันนํ้าได้
มีอายุการใช้งานที่นาน ลดขยะที่เกิดจากการใช้วัสดุอื่นๆ 



เกษตรกรจงึเกบ็มลูววัมาถมกนัจน
                                                 รวมถงึ                               
                                   ทําเกดิภาวะโลกรอ้น

เกิดการ
หมักหมมและส่งกลิ่นเหม็น เกิดก๊าซ
มีเทนลอยสู่อากาศ

Solutions หุ่นยนต์เกลี่ยมูลวัวเพื่อตากแห้ง Mobile Autonomous

Work Process

หุ่นยนต์เกลี่ยมูลวัวเพื่อตากแห้ง 
Mobile Autonomous

Problems

เกษตรกร                 และ               มากพอในการ
จดัการมลูววัทัง้ในคอกและลานเกลีย่

ไม่มีเวลา แรงงาน

Introduction

กา๊ซมเีทน เปน็กา๊ซเรอืนกระจกทีส่ง่ผลตอ่การ
เปลีย่นแปลงสภาพภมูอิากาศ ในภาคการเกษตร
โดยเฉพาะการเลีย้งววั ทีเ่ปน็แหลง่ปลอ่ยสําคญั
โดยการจดัการมลูววัทีไ่มเ่หมาะสมนัน้นําไปสูก่าร
ปลอ่ยมเีทนและมลพษิ หากแกไ้ขสว่นนีไ้ดจ้ะชว่ยลด
ผลกระทบและสรา้งความยัง่ยนืได้

หุ่นยนต์จะเดินเข้าไปในคอกวัว

หุ่นยนต์จะเข้าไปเก็บมูลวัวใน
คอกและเดินออกจากคอกวัว

ไปยังพื้นที่ด้านนอกที่เตรียมไว้

1

2

3

Impact การจัดการมูลวัวแบบเกลี่ย
ลดการหมักหมมของมูลวัวที่กองไว้ทําให้ลดการเกิดการย่อยสลายแบบไร้อากาศส่งผลให้ลดการปล่อยก๊าซมีเทนได้
ช่วยลดเวลาและลดแรงงานในการจัดการมูลวัวของเกษตรกร
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หุ่นยนต์เกลี่ยมูลวัวที่
พื้นที่ว่างที่เตรียมไว้





AUTOMATIC WRITING SYSTEM

ระบบเขียนเอกสารอัตโนมัติ
Abstract

Objective

ในปัจจุบันเทคโนโลยีวิทยาการหุน่ยนต์และระบบอัตโนมัติมีบทบาทในการอ านวยความ
สะดวกในดา้นการ ท างานต่าง ๆ มากยิ่งขึ้น รวมไปถึงการประยุกต์ใช้เทคโนโลยีดังกล่าวเพื่อลด
ภาระงานโดยเฉพาะอย่างยิ่งกับงานที่ต้องการการท างานซ ้าๆ และเนื่องจากภายในส านกังาน
อธิการบดีของมหาวิทยาลัยเทคโนโลยีพระจอมเกล้าธนบุรีมีเอกสารที่ต้องจัดการไมต่ ่ากว่า
7,000 ฉบับต่อปี ฝ่ายบริการการศึกษาของสถาบันวิทยาการหุ่นยนต์ภาคสนามจึงได้เข้ามา
พัฒนาระบบทางด้าน Hardware และ Software ที่จะเข้ามาช่วยจัดการงานที่ซ ้าซ้อนนี้ให้
รวดเร็วและมีประสิทธิภาพมากยิ่งขึ้น

Hardware & Firmware

Software Authentication

Software & User Interface

ผู้รับผิดชอบ : อลังการ เพชรจิตต์ / Email : alungran.pj@gmail.com / Phone number : 084-558-2280 / Advisor : นายบัณฑูร ศรีสุวรรณ

ผู้รับผิดชอบ : อัญชิสา พิริยะกฤต/ Email : anchisapiriyakrit@gmail.com / Phone number : 063-858-0002 / Advisor : ผศ.ดร.อรพดี จูฉิม

1.พัฒนาระบบล าเลียงเอกสารอัตโนมัติที่ท างานต่อเนื่องร่วมกับระบบอื่น ๆ และรองรับเอกสาร
จ านวนมากได้
2.พัฒนาส่วนติดต่อการท างานกับผู้ใช้ในการรับการตั้งค่าระหว่างระบบล าเลียงเอกสาร ระบบ
แกนพล็อตเตอร์ปากกา ผ่านเว็บไซต์แอปพลิเคชันที่ติดตั้งกับตัวเครื่องบนคอมพิวเตอร์ ให้
ท างานได้อัตโนมัติ
3.พัฒนาระบบความปลอดภัยของข้อมูลผู้ใช้งาน ในด้านการเข้าถึงและจัดเก็บข้อมูล

System Hierarchy

User Interface Page

User Interface Pages

Purpose

Functions Overview Workflow

System Overview

System Workflow

Mechanism Design Design Prototype Electronic Prototype Electronic Design

Firmware Control & Communication

System Integration Overview

ระบบล าเลียงเอกสาร

• ป้อนการเขียนหรือวาดภาพจาก HMI

• เก็บข้อมูลที่ป้อนเข้าไว้ในบัญชีผู้ใช้ส่วนตัว
• ก าหนดต าแหน่งและขนาดการวาดภาพบนเอกสาร
• ตั้งค่าเอกสารและการตั้งค่าความเร็วการท างานของระบบ
• ระบบท างานอัตโนมัติจนครบตามตั้งค่า
• แสดงต าแหน่งและขนาดเอกสารให้ผู้ใช้ตั้งค่าได้สะดวก

ผู้รับผิดชอบ : ภัทรนรินท์ มากรักษ์/ Email : jame.makrak@gmail.com / Phone number : 061-780-5554 / Advisor : นายบัณฑูร ศรีสุวรรณ

• รับค่าภาพวาด 
• บันทึกภาพวาด

1. ผู้ใช้ป้อนวาดภาพด้วยปากกาดิจิตอล
2. บันทึกข้อมูลเข้าบัญชีผู้ใช้

3. เลือกข้อมูลภาพวาดจากบัญชีส่วนตัวที่
บันทึกไว้ใน Database

4. แสดงผลเอกสารเป็นวิดีโอให้ผู้ใช้
5. ตั้งค่าขนาดและต าแหน่งภาพวาดบนเอกสาร
6. ตั้งค่าจ านวน ความเร็วการท างานของระบบ

7. ท างานแบบอัตโนมัติจนครบและแสดงเวลา
และสถานะ วิดีโอให้ผู้ใช้ทราบ

8. สามารถยกเลิกท างานหรือท างานซ ้าได้

• บันทึกและเรียกข้อมูล
• Database แก้ไขและ

จัดการภาพวาดในระบบ

• สั่งงานวาดภาพแบบอัตโนมัติ
• แสดงสถานะการท างาน

• แสดงวิดีโอต าแหน่งเอกสาร
• ปรับขนาดและต าแหน่งการเขียน
• สร้างไฟล์สั่งงานการวาดภาพ

Result

• ระบบท างานได้ด้วยความเร็วเอกสารขั้นต ่า 3 แผ่นต่อนาที
• รองรับท างานต่อเนื่อง 10 ใบขึ้นไป
• สั่งงานและตั้งค่าต าแหน่งและขนาดภาพวาดได้ครั้งละสูงสดุพร้อม

กัน 3 ต าแหน่ง จากคอมพิวเตอร์ที่ตัวเครื่อง
• ท างานอัตโนมัติ ต่อเนื่อง สามารถบันทึกข้อมูลผู้ใชไ้ด้
• ท างานได้กับเอกสารที่มีหลายขนาดสูงสุดเท่ากับกระดาษ A4

• มีความปลอดภัยในการเข้าถึงข้อมูลแต่ละบัญชีผู้ใช้เปน็ส่วนตัว

Software overview

เนื่องจากระบบเขียนเอกสารอัตโนมัติ จะถูกน าไปใช้งานกับเอกสารราชการและธุรการ
ท าใหระบบมีความจ าเป็นที่จะต้องพัฒนา ระบบจัดการการเข้าถึงข้อมูลต่าง ๆ ของผู้ใช้งาน
ผู้จัดท าจึงพัฒนาระบบลงชื่อเข้าใช้งานที่มีการน าเทคโนโลยี Biometric Authentication 

เข้ามาใช้งานร่วมเพ่ือเพ่ิมความง่ายต่อการใช้งาน และมีความปลอดภัยที่มากกว่าการใช้
Password ทั่วไปเพียงอย่างเดียว

A Sheet with 

drawing



การตรวจจับโรคไวรัสในต้นเมล่อนด้วยเทคนิคการ
ประมวลผลภาส าหรับต้นเมล่อนที่ปลูกในโรงเรือน

ผู้วิจัย: ภาณุพสุ ปานเพ็ชร  Email: usapanupsu@gmail.com Tel: +66 61 4242399
อาจารย์ที่ปรึกษา: ผศ.ดร. อรพดี จฉูิม,  อาจารย์ที่ปรึกษาร่วม : ผศ.ดร. สุริยา นฏัสสภคพงศ์

Abstract

เมล่อนเป็นพืชเศรษฐกิจที่ส าคัญในประเทศไทย แต่การปลูกในพื้นที่ชื้นและฝนตกชุกท าให้เกิดโรคและแมลงศัตรูพืชได้ง่าย โดยเฉพาะโรคไวรัสทีม่ีแมลงเป็น
พาหะ ส่งผลให้ต้นแคระแกร็นและผลผลิตเสียคุณภาพ การควบคุมโรคไวรัสท าได้ยาก เกษตรกรจึงมักก าจัดต้นที่ติดเช้ือแทน อย่างไรก็ตาม การใช้
เทคโนโลยีประมวลผลภาพช่วยตรวจหาโรคไวรัสในเมล่อนอย่างแม่นย าและรวดเร็ว ช่วยป้องกันการแพร่กระจายของเชื้อ ลดการใช้สารเคมีเกินจ าเป็น และ
เพิ่มประสิทธิภาพในการจัดการโรคและแมลงในระบบการปลูกเมล่อน

OBJECTIVE

1) เพื่อศึกษาและพัฒนาวิธีการประมวลผลภาพ (Image Processing) ส าหรับการตรวจจับและวิเคราะห์โรคไวรัสในต้นเมล่อน
2)เพื่อศึกษาวิธีการการแปลงภาพ(Preprocessing)การแบ่งส่วนภาพ(Image Segmentation) และการสกัดคุณลักษณะ (Feature Extraction) ในการ
ตรวจสอบโรคไวรัสตั้งแต่ระยะเริ่มต้น ก่อนที่อาการจะปรากฏสอย่างชัดเจน
3)เพื่อพัฒนาระบบที่สามารถแจ้งเตือนไปยังเกษตรกรเมื่อพบการติดเช้ือไวรัสในต้นเมล่อน พร้อมระบุต าแหน่งของต้นที่ติดเชื้อภายในโรงเรือนกระจก

Conclusion

ระบบช่วยเกษตรกรตรวจโรคไวรัสในต้นเมล่อนต้ังแต่ระยะแรก ลดการสูญเสียผลผลิต พร้อมระบบแจ้งเตือนเพ่ือป้องกันการพร่เชื้อ เพิ่มประสิทธิภาพการ
จัดการและวางแผนผลิต เหมาะส าหรับเกษตรกรทุกระดับ ลดการพึ่งพาผู้เชี่ยวชาญ

Methodology

ใบเมล่อนสุขภาพดีใบเมล่อนเป็นโรค

ตรวจจับ พบจุดด่างในใบเมล่อน   
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Abstract

เนื่องด้วยปัจจุบันเทคพโนโลยีคพวามจริงเสริม (Augmented 

Reality) สามารถสร้างประสบการณ์ให้ผู้ใช้งานทั้งทางด้าน
คพวามน่าดึงดูดและการแสดงข้อมูลต่าง ๆ งานวิจัยนี้จึงได้เอา
เทคพโนโลยีคพวามจริงเสริมมาใช้การออกแบบและงัฒนาเกมที่
ช่วยเสริมการเรียนรู้ ที่รวมเข้ากับบทเรียนทฤษฎีการ
คพวบคพุม PID

- น าเอาทฤษฎีของ PID มาปรับใช้ในรูปแบบของเกมส์
- น าเอาประโยชน์ของ AR เข้ามาช่วยเงิ่มคพวามน่าสนใจ
และแสดงข้อมูลภายในเกมส์

- เงื่อศึกษาการสร้างสื่อการเรียนรู้ที่น่าดงึดูดและมี
   ประสิทธิภางกับผู้เรียน

Game Design

Player usability survey methodology

ตัวเกมได้รับแรงบันดาลใจมาจากเกม Flappy Bird เนื่องจากสามารถแสดงการเคพลื่อนที่ของวัตถุได้อย่างชัดเจน และ
ลักษณะของเกมจะเป็นการผ่านสิ่งกีดขวาง โดยเราจะใช้ System Requirement ส าหรับการจูนคพ่า PID มาเป็น
ตัวก าหนดสิ่งกีดขวางที่ผู้เล่นต้องเล่นให้ผ่านในทุก ๆ ด่าน นอกจากนี้ ตัวเกมยังถูกงัฒนาขึ้นบน AR เงื่อให้ผู้เล่น
สามารถใช้การขยับกล้องเป็นการเลือกดูข้อมูล ณ จุดต่าง ๆ

Current Process

System Visualization (P: แดง, I: เขียว, D: น ้าเงิน)

*Preview Durning Development Process

การท าแบบประเมินเงื่อวัดการสร้างเสริมคพวามรูแ้ละ 
คพวามน่าสนใจ จะท าในรูปแบบ Pre-test และ       
Post-test แต่เนื่องจากตัวเกม ยังอยู่ระหวา่งการ
งัฒนา ท าให้ยังไม่มีผลจากทางผู้ใช้งาน

Objective

•น ำเอำทฤษฎีของ PID มำปรับใชใ้นรูปแบบของเกม
•น ำเอำประโยชนข์อง AR เขำ้มำช่วยเพิ่มควำมน่ำสนใจ
และแสดงขอ้มูลภำยในเกม 



ABSTRACT

Automatic Removal System 

from 3D  Printer with Blade Leveling

OBJECTIVE

งานวิจัยนี้น าเสนอการพัฒนาระบบถอดช้ินงานอัตโนมัติส าหรับเครื่องพิมพ์ 3 มิติ ซึ่งเป็นนวัตกรรมที่ช่วยเพิ่มประสิทธิภาพในกระบวนการ
ผลิต ระบบนี้ออกแบบมาเพ่ือให้สามารถท างานได้อย่างแม่นย า ปลอดภัย และมีความเสถียรในทุกขั้นตอน กระบวนการท างานของระบบเริ่มจากการ
ตรวจจับต าแหน่งของใบมีดส าหรับแซะชิ้นงาน ซึ่งเชื่อมโยงกับกลไกการปรับต าแหน่งทั้งในแนวตั้งและแนวนอนเพ่ือให้เหมาะสมกับขนาดและรูปร่างของ
ชิ้นงาน จากนั้นใบมีดจะท าหน้าที่แซะชิ้นงานออกจากฐานพิมพ์ด้วยความระมัดระวังเพื่อป้องกันความเสียหายต่อชิ้นงานและเครื่องพิมพ์ เมื่อชิน้งานถูก
ถอดออก ระบบจะท าการคืนต าแหน่งของเครื่องพิมพ์กลับสู่ต าแหน่งเริ่มต้นโดยอัตโนมัติ เพื่อเตรียมพร้อมส าหรับการถอดชิ้นงานครั้งถัดไป

ระบบถอดชิ้นงานนี้จะช่วยให้การด าเนินงานถอดชิ้นงานกับเครื่องพิมพ์ 3 มิติให้สามารถท างานได้อย่างมีประสิทธิภาพยิ่งขึ้นในกระบวนการ
ผลิตจ านวนมาก อีกทั้งยังสามารถน าไปปรับใช้กับเครื่องพิมพ์ 3 มิติได้หลากหลายเครื่องพิมพ์ ช่วยยกระดับกระบวนการผลิตด้วยเทคโนโลยีอัตโนมัติ
ที่คุ้มค่าและเชื่อถือได้

1. เพื่อออกแบบและปรับปรุงระบบกลไกเครื่องถอดชิ้นงาน ส าหรับใช้งานกับเครื่องพิมพ์ 3 มิติแบบ FDM หลากหลายเครื่องพิมพ์
2. เพื่อศึกษารูปแบบการถอดชิ้นงานและค่าพารามิตเตอร์ต่างๆ กับเครื่องถอดชิ้นงานอัตโนมัติที่ปรับระดับใบมีดได้ 
3. เพื่อวิเคราะห์ทดสอบประสิทธิภาพในการท างานของกลไกเครื่องถอดชิ้นงานอัตโนมัติที่ปรับระดับใบมีดได้

METHODOLOGY

ลักษณะชิ้นงานที่จะทดสอบเก็บผลการทดลอง

(ระบบถอดชิ้นงานจากเครื่องพิมพ์ 3 มิติแบบอัตโนมัติพร้อมการปรับระดับใบมีดได้)

วงกลม สี่เหลี่ยม วงรี รูปดาว

รูปแบบของชิ้นงานที่จะน ามาทดสอบทางผู้วิจัยได้ท าการเลือกไว้หลากหลายรูปแบบ โดยที่แต่ละแบบจะมีความแตกต่างกัน โดยมีความหน้าอยู่ที่
ประมาณ 3-5 มิลลิเมตร และการปรับการตั้งค่า Slicer ของชิ้นงานก่อนพิมพ์

CONCLUSION

ระบบถอดชิ้นงานจากเครื่องพิมพ์ 3 มิติแบบอัตโนมัติพร้อมการปรับระดับใบมีดได้ก าลังอยู่ในขั้นตอนการพัฒนาอย่างตอ่เนื่อง โดยได้ด าเนิน
ในช่วงการติดตั้งเซ็นเซอร์และเปลี่ยนอุปกรณ์ที่จ าเป็น พร้อมทั้งทดสอบการเคลื่อนที่ของแต่ละแกนผ่านการเขียนโปรแกรมควบคุม ซึ่งผลการทดสอบ
แสดงให้เห็นว่า ทุกแกนท างานได้อย่างปกติและมีความเสถียร รองรับการพัฒนาเพ่ือเพ่ิมประสิทธิภาพในขั้นถัดไป.

ผู้วิจัย: นายปุณยวัฒน์ เจริญท้าว
อีเมล: punyawat4074@gmail.com

เบอร์โทร: 09 3921 2583

อาจารย์ที่ปรึกษา: ผศ. ดร.เอกชัย เป็งวังและนางสาว พูนสิริ ใจลังการ์



ABSTRACT

AUTONOMOUS BEHAVIOR TREE GENERATION
USING DEEP REINFORCEMENT LEARNING AND MONTE CARLO TREE SEARCH

Author:  Wasupol Hengsritawat Email: wasupol.heng@gmail.com Tel: 064-023-0358 

Advisor:  Mr. Bawornsak Sakulkueakulsuk

This research introduces an autonomous framework for planning in robotics by generating Behavior Trees (BTs) by integrating Deep Reinforcement 
Learning (DRL) with Monte Carlo Tree Search (MCTS). While BTs have proven effective as planning tools due to their modularity and reactivity, 
existing automatic generation methods often struggle with scalability in complex scenarios that require larger trees, which lead to more exhaustive 
searches. The proposed system employs a policy network that constructs BTs node by node using a prefix tree string notation, with the network 
being iteratively improved through MCTS-guided exploration and supervised learning. The framework is evaluated on a mobile manipulator robot 
performing search tasks, delivery tasks, and search-and-rescue tasks in a simulated planar cave environment while managing battery constraints. 
Performance is assessed using a reward function that considers successful deliveries, object discovery efficiency, execution time, and energy 
management, demonstrating the framework's capability to generate sophisticated and adaptable BTs for complex robotic tasks.

OBJECTIVES

METHODOLOGY

• Develop a framework for Behavior Tree (BT) generation that combines the strengths of Reinforcement 
Learning (RL) and Monte Carlo Tree Search (MCTS) to automate the creation of BTs for mobile manipulators.

• Evaluate the proposed BT generation framework by analyzing search space size, computation time, and task 
performance, comparing generated BTs to manually designed baselines.

• Investigate the impact of the reward function within the framework on the robot's planning capabilities.

Given a set of possible behavior nodes, the key concept of the proposed approach is to train a policy network that constructs BTs node by node. 
The dataset called experience is generated using MCTS.      

Experience Generation using MCTS

Node Sampling Sampled BT Evaluation Backup

𝑘 ≠ 𝐿 𝑘 = 𝐿
Loops to create more samples

Probability Distribution 
over possible nodes and its position on 

the latest BT 

Behavior Tree

Select a node with the highest probability to expand the Behavior Tree

𝑘 = Step𝐿 = Terminal Step𝜏 = Temperature Parameter

when
    𝑠 = state which is the latest BT  
    𝒑 = the probability distribution over 
           possible nodes and its position on the    
           latest BT  𝜃 = neural network parameters
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System Overview

Select action 𝑎 which If state 𝑠𝐿 has not been visited before, 
update its prior probability :

Then, execute the BT in 𝑠𝐿 to obtain the 
reward 𝑅.

Update edge statistical value for every k≤ 𝐿:

CURRENT PROGRESS

Simulation Setup

Behavior Tree Nodes Development

The current phase of the research focuses on developing the 
framework outlined in the system overview. Progress to date 
includes the completion of the simulation setup and the 
development of BT nodes.

The simulation The mobile manipulator robot

To set up behavior and condition nodes for the experiment, the nodes were developed and verified by executing a manually designed 
behavior tree to ensure successful task completion. Details of the manually designed tree for the search and rescue task, as well as the 
results of BT node development, can be accessed using the research materials QR code provided below.

The simulation has been implemented using the Omniverse 
Isaac Sim physics simulator platform. 



Design and Optimization of a Dual-Cable Actuation System 

in a Cable-Driven Parallel Robot for Precision Agricultural Automation

To address the growing global food demand, with the population expected to reach 9.8 billion by 2050, and to 

ensure environmental sustainability, adopting new technologies in agriculture is essential. Precision Agriculture is a key 

approach that focuses on developing strategies based on observation, measurement, and response to temporal and 

spatial variability to enhance sustainable production. Unlike traditional agriculture, which manages entire fields based 

on average conditions, precision agriculture considers variations within specific areas and adjusts practices accordingly. 

This results in more efficient use of resources such as water, fertilizers, and energy.

 Advances in robotics have been integrated into precision agriculture, supporting diverse tasks such as automated 

fruit harvesting, pruning, crop monitoring, weed control, and targeted pesticide application. However, agricultural robots 

face challenges, including motion planning, control, environmental perception, and efficient mobility in complex 

agricultural terrains. To enhance the capabilities and autonomy required in agriculture, rapid adaptability is crucial.

 Cable-Driven Parallel Robots (CDPRs) have gained attention in robotics research due to their high load capacity, 

lightweight structure, and high speed. However, these robots still face limitations in accuracy, dynamic control, and 

operational workspace. These challenges stem from the difficulty in maintaining cable tension within an optimal range to 

ensure stable operation. As a result, the effective operational workspace is limited to only 40–70% of the frame size, 

posing an obstacle to their application in agricultural industries.

 Despite these limitations, CDPRs have the potential to address labor shortages and improve plant-level 

management efficiency in agriculture. These robots can perform various tasks, such as spraying, weeding, harvesting, 

and monitoring plant health. By integrating sensors and AI-based processing, CDPRs achieve high precision and 

efficiency.

 This study focuses on the development of CDPRs utilizing the Dual-Cable Actuation technique. This technique 

employs two cables per motor to enhance the stability and precision of the end-effector’s movement. The design 

reduces the number of motors required while maintaining the ability to operate in a three-dimensional space. It also 

improves agricultural efficiency in tasks such as planting, watering, spraying, and crop monitoring by expanding the 

operational workspace and maintaining optimal cable tension for stable operation.

Planar Parallel Cable-Driven Robots are a type of Cable-Driven 

Robot that utilizes two cables per motor and operates in a horizontal plane 

perpendicular to the ground, with a height 𝐻 and width 𝐿. The end-

effector is positioned at the endpoints of the cables 1𝑢 2𝑢 3𝑙 4𝑙 .These four 

cables are anchored onto a pulley system, where 1 and 3 are part of the 

same cable, forming a Tension Loop that includes 3 and 4, each 

connected to a motor, as shown in Figure (a). At pulley 𝑖, the tension force 𝐹𝑅𝑖   or cable tension is measured, as illustrated in Figure (b).

 The system also includes one motor per cable, which drives a winch 

responsible for winding and unwinding the cable. The winding and 

unwinding are controlled by the motor's rotation angle 𝛼𝑖. The winding and 

unwinding of the cables directly affect the position of the end-effector 𝑄 =𝑥, 𝑦

Real-time processing in this system is designed to respond promptly to sensor data and control 

motor operations. The system efficiently allocates processing tasks through a well-structured design, 

leveraging the Dual-Core Architecture of the Lolin ESP32-S3 to enable parallel processing and meet 

real-time constraints using a 100 Hz control loop.

 Low Latency Response: The system can quickly read data from load cells and encoders, 

process it, and control the motors in real time.

 Parallel Processing: Both cores of the ESP32-S3 are utilized for distinct functions:

• Core 0: Handles tasks requiring fast response, such as sensor readings and motor control.

• Core 1: Manages data handling and communication, such as converting data into JSON 

format and transmitting it to a PC.

 Task Scheduling: Each task is allocated processing time appropriately using the features of 

FreeRTOS (a real-time operating system supported by the ESP32-S3). High-priority tasks, such as 

motor control, are given precedence over lower-priority tasks like data transmission.

This architecture ensures the system maintains real-time performance while handling multiple tasks 

simultaneously.

Marker Detection and Identification : Images captured by the camera are processed to locate 

markers that consist of distinctive patterns for identification. Each marker has a unique ID, allowing it to 

be identified and tracked.

 Position (Translation) Calculation : The position of the marker is calculated using camera 

projection equations. This involves determining the distance between the camera and the marker in 

meters.

 Rotation Calculation : The detected marker's rotation is represented as a rotation vector, 

indicating its orientation in 3D space across the x, y, and z axes. This process ensures accurate 

detection and recording of both the position and orientation of the ArUco marker relative to the camera.



Introduction

One of the principal challenges in developing humanoid robots lies 

in achieving locomotion that maintains stability. While traditional 

methods, such as offline gait planning, suffice in generating stable 

walking patterns, they are not enough to handle various dynamic 

factors, including changes in the environment, real-time adjustments to 

walking direction and velocity, and external forces that may deviate the 

robot from its initially planned path. To address these issues, online 

optimization techniques such as Model Predictive Control (MPC) have 

been employed to enable online gait planning, allowing the robot to 

adapt to its current state, modify direction and speed instantaneously, 

and respond effectively to external disturbances. 

Development of a Locomotion

Framework for Humanoid Robots

Objectives

1. Design a framework for locomotion of a humanoid robot.

2. Design an online gait planner using MPC technique.

3. Deploy the designed framework on a real humanoid robot 

platform.

Expected Result 

 The expected result is a framework that enables the Hanuman 

humanoid robot to walk and maintain stability while adjusting 

direction and speed, as well as effectively responding to external 

disturbances. Additionally, this framework can be deployable on a 

real-world humanoid robot.

Current Progress

 In the current phase of progress, we are focusing on simulating the robot’s walking behavior using Drake[2]. The completed tasks so far include 

robot modeling based on real robot, simulation setup ,forward and inverse pose kinematics[3] of the robot’s legs and offline gait planning using the 

Linear Inverted Pendulum (LIP) model.

P.Tanawat, T.Kitti Tel: 092 9084598  Email: tanawat84598@gmail.com
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𝑝𝐶𝑜𝑀

𝑆𝑤𝑖𝑛𝑔 𝐹𝑜𝑜𝑡 𝑇𝑟𝑎𝑗𝑒𝑐𝑡𝑜𝑟𝑦
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User’s Input
Candidate 

Gait Planner
MPC[1]

Methodology

Humanoid Platform

Center of Mass and foot placement position generated by LIP model

Foot area

L Foot L Foot

R Foot R Foot

Step length

𝜏: Joint torque𝑞, ሶ𝑞: Joint position and velocity ො𝑥𝑓, ො𝑦𝑓, 𝜃𝑓 : Candidate foot pose

𝑝𝐶𝑜𝑀: Center of Mass position

Future Plans

 The ultimate goal of this work is 

to further develop this framework in 

combination with whole-body 

control, enabling the robot to perform 

dynamic walking on diverse terrains, 

including uneven and compliant 

surfaces conditions.



Dynamics and Control of 

Wheeled Bipedal Jumping Robot

Introduction

Figure: Traditional Two-wheeled self 
balancing Robots

Wheel

CoG

Flat terrain Rough terrain

▪ Compactness
▪ Low noise generation
▪ Lightweight

Using “Wheel-climbing robots” 
to overcome the obstacle

Figure: Stair climbing wheel

Figure: A wheel-legged stair climbing robot

Bioinspired Jumping robots

Figure: Bioinspired Jumping Robot with a six-bar 
leg mechanism

Wheel legged Jumping Robot

And its application

Figure: Two-wheel and Hopping 
Robot with a linkage mechanism 

Two-wheeled self balancing robots 

▪ Good environment adaptability.
▪ Can overcome obstacles that are several or 

ten times lager than themselves.

Research Focus

High AdaptabilityLow Adaptability

High Speed

Low Speed

Experiment

Robot Simulation

• Inertial Properties from SolidWorks

Inertial properties, including mass, center of gravity, and 
moments of inertia, were extracted from CAD models in 
SolidWorks to ensure accurate simulations 

• Dynamic Properties of Joints with Commercial Actuators

Joint dynamics were modeled using real-world actuator 
specifications, incorporating torque, speed, and friction

Optimization

Model

MPC Controller

Operator 
Command

Flight Trajectory

𝐅
WBC controller

𝑣𝑥𝑑 , 𝜔𝑑

Jump command

𝜃𝑑

𝒛𝒅, ሶ𝒛𝒅
Flight Controller

𝜏ℎ, 𝜏𝑘

𝜏𝑤

𝜏ℎ, 𝜏𝑘

Flight Task

Stabilize Task

Posture Task

Methodology

Exp 1. Stabilization task using LQR based EOC

Exp 2. Height adjustment task

Results

• Stabilization task with only LQR (left)

Maintains stability but fails to fully recover desired position 
under a 5 N disturbance.

• Stabilization task using LQR assisted with EOC (right)

Ensures full recovery to equilibrium point under disturbance, 
with faster stabilization but minor position errors.

Result

• The robot achieved accurate height adjustment while maintaining 
stability using LQR-based equilibrium offset compensation.

Controller

• MPC Controller: Generates feedforward torques for the 
wheels and legs, enhancing robot responsiveness. 

• WBC Controller (LQR-based): Maintains robot stability during movement. 
• Flight Controller: Enables the robot to perform jumping.
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Enhance Direct Visual Odometry in 
Embedded Systems with Deep Learning

Researcher: Mr. Tanakon Apithanakun Advisors: Mr. Bawornsak Sakulkueakulsuk

Dr. Narongsak Tirasuntarakul091-499-2892tanakon.apit@gmail.com 

This research enhances direct visual odometry (DVO) by integrating deep learning for robust pose estimation, brightness 
transformation, and uncertainty prediction, addressing challenges like lighting variations and dynamic objects. To enable 
deployment on resource-constrained embedded devices, the framework utilizes neural processing units (NPUs), employing 
lightweight models for real-time, energy-efficient performance. Combining traditional filtering with deep learning for pose 
prediction and a novel loss function for pose refinement, the system achieves high accuracy and resource efficiency, making 
it ideal for autonomous vehicles and handheld applications in complex environments.

INTRODUCTION

OBJECTIVE METHODOLOGY
 Enhance Traditional Direct Visual Odometry (DVO):

Integrate deep learning techniques to improve the 
accuracy and reliability of traditional DVO methods, 
particularly in challenging environments with lighting 
variations, large displacements, and moving objects.

 Real-Time Operation on Embedded Systems: 
Adapt the deep learning-based DVO framework for real-
time processing on embedded systems, enabling practical 
use in autonomous vehicles and similar applications.

 Improve localization in areas with poor GPS signal:
Develop a system that can provide precise localization in 
environments where GPS signals are unavailable, such as 
indoors, tunnels, or rural areas.

RESULT

CONCLUSION
This research validates three key assumptions. First, gradient features are more robust than 
intensity features in handling illumination changes, making them particularly effective in 
challenging environments. Second, multi-frame optimization significantly reduces estimation 
errors by leveraging information from multiple frames. Finally, combining intensity and gradient 
features improves convergence speed compared to using gradient features alone, enhancing the 
overall performance of the system.



Learning-Based Approach in Monocular Visual 

SLAM using Event-Frame Data

This project aims to enhance Visual Simultaneous Localization and Mapping (vSLAM) by integrating event 

cameras with deep learning techniques. Traditional frame-based vSLAM struggles with motion blur and low-light 

conditions, while event cameras offer high temporal resolution and robustness in such environments. The proposed 

framework combines event and frame-based data for monocular vSLAM, focusing on depth and pose estimation to 

improve performance in challenging scenarios and advance event-based vSLAM methods.

ABSTRACT

OBJECTIVE

METHODOLOGY

SCOPE

This research aims to integrate both event and frame 

camera data into the current visual SLAM framework 

to improve mapping and trajectory accuracies, in 

learning-based visual SLAM.

• The visual SLAM framework design will prioritize 

performing in an urban driving environments and not 

on real time application.

• The final output of this visual SLAM system will be a 

dense 3D map.

• The sensor data (events, frames) will only be received 

from monocular camera.

Depth Estimation model architecture 

Our system contains 3 deep learning networks 

following general graph-based SLAM framework. 

• Depth Estimation

• Pose Estimation 

• Loop Closure 

Estimated Depth Map

CONTACT

The camera pose estimation and loop closure 

modules are still in the process of training and 

testing. 

Our depth estimation module also require more 

testing from various dataset to validate the 

robustness of our work.

WORK IN PROGRESS

Author: Punyawat Prachongkij Advisor: Dr. Rattanachai Ramaithitima

ABOUT ME

Email: punyawatpck@gmail.com

Tel: 092-614-1993

DEMO VIDEO



F1TENTH Autonomous Drifting Robot

This research focuses on implementing autonomous drifting techniques in the F1TENTH racing robot, a 1:10 scale 

autonomous Ackermann-steering vehicle, to optimize lap times and enhance vehicle performance in challenging 

conditions. While traditional cornering requires significant deceleration to maintain traction through turns, drifting 

enables vehicles to maintain higher speeds in sharp corners. The study aims to develop control and planning 

algorithms for autonomous drifting, improve the localization system through sensor fusion with a tracking 

camera and Extended Kalman Filter (EKF), and compare the performance of the developed system against existing 

autonomous racing solutions. The project utilizes the Robot Operating System (ROS) framework for Autonomous 

Systems, focusing on the bicycle model for vehicle dynamics.

1. Implement the Drifting Technique in the planning and control systems of the 

F1TENTH autonomous racing robot using MPC technique.

2. Optimize the robot's lap time while avoiding collisions during autonomous racing.

3. Improve the localization system by integrating a tracking camera and fusing 

positional data with the Extended Kalman Filter (EKF).

Researcher:  Monsicha Sopitlaptana  Email: kwan20995@gmail.com  Tel. 0950944595

Advisor:  Dr. Kitti Thamrongaphichartkul

ABSTRACT

OBJECTIVES

In the current phase of research, 

we are studying drift models and 

related equations while focusing on 

simulating robot circular drifting using 

Model Predictive Control (MPC). The 

implementation involves two distinct 

MPCs: Motion Generation and Motion 

Tracking. The expected result, we aim 

to simulate the drifting behavior in 

GAZEBO to validate framework.

METHODOLOGY

CURRENT PROGRESS

Forward Drifting Backward Drifting

We simulated circular drifting maneuvers along a 1.5m radius path in both forward 

and backward directions. The simulation demonstrates how lateral velocity 

enables drifting, with the vehicle first accelerating to reach target longitudinal 

velocity and yaw rate before stabilizing into steady-state circular motion. 



INTRODUCTION

FAULT-TOLERANT LOCOMOTION & RECOVERY
WITH A QUADRUPED ROBOT USING DEEP REINFORCEMENT LEARNING

Researcher: Napassorn Techasombooranakit    napassorn.bn@gmail.com   099-292-1655

Advisor:  Mr. Bawornsak Sakulkueakulsuk

• To investigate locomotion strategies in quadruped 

robots to enable them to reach a target point despite leg 

damage caused by joint locking failure, using a deep 

reinforcement learning approach.

• To develop a damage diagnosis system for quadruped 

robots to identify the damaged components

• Develop an online adaptation algorithm for failure 

recovery and fault-tolerant locomotion

METHODOLOGY

1. Reinforcement Learning 

 Employ Deep RL to allow robots to learn 

recovery strategies through trial and error and 

focuses on decision-making within an 

environment, aiming to maximize cumulative 

rewards through experience.

2. Self-Diagnose Module

 Analyze sensor data, such as joint position, 

torque, and velocity, to detect and predict 

joint damage.

3. Random joint lock command

  Simulate joint failures by randomly locking 

specific joints during training. This ensures the 

robot learns to adapt its locomotion under 

various damage scenarios.

RESULTS

PPO Algorithm

The two neural networks for update new 

policy (Actor and Critic) 

• Structure: Multi layer perceptron (MLP)

• Hidden layer: [512, 256, 128]

• Activation function: ELU

Random joint locked

• Command: 1 is normal and 0 is locked joint. 

The size of command is 12 (number of joint)

Self-Diagnose Module

• Input: Joint position at time t, t-1 and t-2

• Output: State of each joint 1 is normal joint and 0 is damage 

joint. The size of observation is 12 (number of joint)

Develop an online adaptation algorithm for failure recovery and fault-tolerant locomotion in quadruped robots with leg 

damage, such as joint lock, to prevent task failures during missions using deep reinforcement learning. The objectives of 

this project are:

Joint LockState of joint 

Immediate recovery 

required after joint lock 

to prevent a fall.

Specify fully functional or 

damaged joint.

Continue walking 

despite a damaged leg

Failure recoveryDamage diagnosis system Fault-tolerant locomotion

Work in Progress: This poster presents ongoing work on a framework enabling 

robots to locomote on flat terrain, track velocity, and target position, and achieve 

fault-tolerant locomotion. This demonstrates a key sub-skill for failure recovery 

and fault tolerance in online adaptation.

Locomotion task Navigation task Fault-tolerant task

Move by tracking velocity in the x 

and y directions.

Move by tracking velocity and a 

target position.

Move by tracking velocity with a 

single-joint lock.

The gait pattern of the locomotion task The gait pattern of the navigation task The gait pattern of the fault-tolerant task

The gait pattern is a trot 

gait of a quadruped 

robot. It can track the 

commanded velocity x, 

y = (1.0, 0.0) while 

maintaining stable and 

smooth movement.

The velocity x, y and z of the locomotion task The velocity x, y and z of the navigation task The velocity x, y and z the fault-tolerant task

The gait pattern is a trot gait of a 

quadruped robot. It can track the 

commanded velocity x, y = (1.0, 

0.0), with slight deviations, and 

maintain stability. It can also track 

and stop at the target position.

When using a model trained with randomized joint-lock 

scenarios, and a joint lock occurs in the simulation at 

timestep 250, the robot continues to move after the lock. 

However, it may not fully track the commanded velocity x, y =

(0.7, 0.0). This training improves the robot's performance and 

stability with a locked joint compared to the initial phase 

when all joints function normally.

CONCLUSION

The agent effectively performs 

locomotion tasks following 

velocity commands with stable 

and precise movement. For 

navigation tasks, it maintains a 

trot gait pattern, tracks velocity 

x and y commands with minor 

deviations, and stops at the 

target position. In fault-tolerant 

locomotion tasks, the agent 

can walk with a damaged joint 

after training the model on joint 

lock scenarios, though it may 

not fully track the commanded 

velocity.

We conduct the experiment using

Isacc Lab as our simulation with 

The ANYmal D legged robot model.



TurnRun

Generalized Framework for Learning Complex Task 

through Deep Reinforcement Learning and Learning 

From Demonstration in Humanoid Robot

Author:   Tuchapong Sangthaworn

Advisor: Mr. Bawornsak Sakulkueakulsuk

Email: s.tuchapong@gmail.com 

Tel: 093-674-2513

Humanoid robots possess the potential to operate in environments inaccessible to 
wheeled robots while seamlessly integrating into human-centric workspaces. However, 

challenges such as complex mechanical design, stability control, and dynamic adaptability 

hinder their widespread application. This thesis proposes a generalized framework that 

integrates deep reinforcement learning (DRL) and learning from demonstration (LfD) to address 

these challenges, enabling humanoid robots to execute pick-and-place tasks while maintaining 

stable locomotion. The framework combines motion retargeting to adapt human mocap 

motions for robot kinematics, imitation learning guided by Adversarial Motion Priors 

(AMP) for natural movement transitions. This hybrid approach ensures both stability and 

adaptability by leveraging prior knowledge from demonstrations to enhance data efficiency, 

reduce unsafe exploration, and accelerate learning.

▪ Developed end-to-end deep reinforcement learning framework, 

utilizing demonstration-based learning, to empower a humanoid 

robot to execute pick and place task in simulation Isaac sim.

▪ Evaluate the effectiveness of the developed framework in 

completing objective tasks, including navigating to a target 

location, grasping specific object, and transporting it steadily to a 

designated goal.

Velocity tracking tasks

Single-clip imitation tasks

Walk

Single-clip imitation tasks

This evaluation assesses imitation learning 

performance using a single-clip motion dataset 

comprising basic locomotion skills. The discriminator 

loss graph illustrates the learning efficiency for each 

locomotion skill by quantifying the number of training 

steps required to achieve comparable behavior.

Velocity tracking tasks
This evaluation assesses performance using simple 

command (tracking velocity command). The 

cumulative reward during the training phase 

demonstrates learning progression, while command 

tracking error in the testing phase quantifies the 

agent's execution accuracy.

Video demoCV

Training phase result

Testing phase result

Straight Velocity Tracking 

(1.32 – 3.25 m/s)

Angular Velocity Tracking 

(14.35 – 28.7 deg/s)

Stand

Discriminator loss 

(Behavior loss)

Walk Run

Turn Stand

Work in progress: The current implementation has demonstrated success in achieving basic 

locomotion skills including walking, running, and turning. While these foundational capabilities 

validate the framework's effectiveness, work remains ongoing to implement the complete pick-
and-place functionality, which represents the next phase of development in this research.

ABSTRACT Objective

Methodology
System 

Overview
Sub-task Pipeline

Conclusion

Result

The agent successfully demonstrates potential in basic 
locomotion skills through both imitation learning and 
velocity command tracking. The framework effectively 
enables the learning agent to accomplish targeted 
objectives while maintaining naturalistic human-like 
movement patterns, validating our integrated 
approach.



Hybrid Upper-limb 
Exoskeleton

ABSTRACT

The development of a Hybrid Upper-limb Exoskeleton, which integrates Passive and Active Exoskeleton 

systems to reduce fatigue from gravity compensate during overhead arm-lifting tasks. The Passive 

system employs springs to assist elbow extension and lateral arm lifting in abduction at the shoulder 

joint, reducing the muscular effort required. And the Active system uses a motor to provide additional 

support in high-torque-demanding movements, specifically in the shoulder joint during flexion and 

extension. The exoskeleton is ergonomically designed to ensure easy to wear and natural movement. 

The control system incorporates Direct Adaptive Control to transform user interaction forces into target 

movement positions and Model Reference Adaptive Control (MRAC) to align the exoskeleton’s behavior 

with a predefined reference model. This exoskeleton aims to reduce muscular effort, enhance work 

efficiency, and alleviate long-term fatigue. It is particularly suitable for industrial applications that 

demand durability and precision

Author :Ms.Kunyarak Nielsen Email : kunyaraknielsen@gmail.com Tel : +66 94-6861292

Mr.Nathaphong Chinyooyong Email : nathaphong.meng@gmail.com Tel : +66 87-5896661

Adivisors : Mr.Bantoon Srisuwan, Asst. Prof. Dr.Thavida Maneewarn

OBJECTIVE

1. To study the processes and methods in designing the structure and 

control system of a Hybrid Upper-limb Exoskeleton.

2. To create and develop a Hybrid Upper-limb Exoskeleton that can 

reduce fatigue and the risk of injury from work, enhancing 

performance in tasks that require arm elevation for prolonged periods.

3. To test and evaluate the efficiency of the Hybrid Upper-limb 

Exoskeleton in reducing physical strain and increasing comfort during 

actual use in a working environment.

On progress

Currently,for the mechanical part, information has been gathered, and the appropriate spring 

specifications have been calculated. The project is in the design phase and selecting materials to 

proceed with testing. For the control part, already testing on separate components, and the next 

steps is integrate with mechanical part and improve the system.

Conclude
To development the Hybrid Upper-limb Exoskeleton in both mechanical and control system design, in 

exoskeleton features 4 degrees of freedom, with innovative combinations of passive and active systems to 

enhance performance and adapt to human motion. The control system, utilizing Direct Adaptive Control 

and Model Reference Adaptive Control (MRAC), ensures real-time adaptability to varying tasks and loads. 

And using static model  to compensate the structure weight  and gravity. Through design the testing in 

environments requiring prolonged arm elevation, the device have to have a  potential to improve work 

efficiency, reduce fatigue and the risk of injuries. These advancements the Hybrid Upper-limb 

Exoskeleton's capacity to support workers in physically demanding tasks, marking 

METHODOLOGY

Control diagram

Compare using spring and without using spring torque

Design by using static model ( passive part )

Design active part 

Control Experimental Result

a significant step forward in ergonomic assistance and wearable robotics.



ICE BLOCK-BREAKING TOOLS

INNOVATION CONCEPT

ABSTRACT

งานวิจัยนี้มุ่งเน้นในการพัฒนาเครื่องมือส าหรับช่วยล้มน ้าแข็งซอง เพื่อพัฒนาเครื่องมือที่มีส่วนช่วยในการลดภาระงานจากการล้มน ้าแข็งซอง 
โดยการเปลี่ยนขั้นตอนในการล้มน ้าแข็งซอง ซ่ึงเป็นขั้นตอนที่จ าเป็นต้องใช้ผู้เช่ียวชาญในการท า ให้ผู้ที่มีความช านาญน้อยสามารถท าหน้าที่ในการ
ล้มน ้าแข็งซองได้ ด้วยการใช้กลไกการท างานด้วยระบบไฟฟ้าเข้ามาช่วยทุ่นแรง และมีวิธีการใช้งานที่ไม่ซับซ้อน ท าให้สามา รถมีผู้เข้ามาท าหน้าที่
แทนผู้เชี่ยวชาญได้เมื่อขาดแคลนแรงงาน และการล้มน ้าแข็งซองด้วยเครื่องมือที่แม่นย ายังสามารถรักษาคุณภาพของน ้าแข็ งซองให้สมบูรณ์มาก
ยิ่งขึ้นอีกด้วย

TARGET GROUP

- โรงน ้าแข็งส าหรับแช่ปลา แช่วัตถุดิบ (ไม่มีบริโภคน ้าแข็ง)
- มีการจัดเก็บน ้าแข็งซ้อนกัน 2 ชั้น ในแนวตั้ง (แยกเป็นคู)่
- ต้องการลดภาระการใช้แรงในการล้มน ้าแข็ง
- ต้องการให้น ้าแข็งไม่เสียหายจากการล้ม
- ต้องการล้มน ้าแข็งได้ แม้ไม่มีผู้เชี่ยวชาญในการล้มน ้าแข็ง

OBJECTIVE

- เพื่อพัฒนาเครื่องมือส าหรับช่วยล้มน ้าแข็งซอง
- เพื่อลดภาระการใช้แรงของผู้ที่ต้องการล้มน ้าแข็ง
- เพื่อลดอัตราการล้มและแตกหักของน ้าแข็งซอง

IMPACT

- ลดภาระการใช้แรงของผู้ที่ต้องการล้มน ้าแข็งซอง - ลดอัตราการแตกหักของน ้าแข็งซอง

เครื่องมือส าหรับช่วยล้มน ้าแข็งซอง

ผู้วิจัย: นายสหกร บุญชู Email: sahakon.b@gmail.com

อาจารย์ที่ปรึกษา: ผศ.ดร. สุภชัย วงศ์บุณย์ยง 

INJURIES

- เศษน ้าแข็ง และน ้ากระเด็นเข้าตา ศีรษะ ใบหน้า ล าตัว
- ลื่นล้มจากเศษน ้าแข็งบนพื้นหรือพื้นที่ลื่น
- โดนน ้าแข็งที่มีความแหลมคมบาด
- โดนตะขอเฉาะเข้าร่างกาย
- โดนน ้าแข็งชนหรือล้มทับ (จากการควบคุมน ้าแข็งทีผ่ิดพลาด)
- อันตรายจากโม่บดน ้าแข็ง (ร่างกายเข้าไปโดนใบมีดโม่บด)

Tel: 0910055979
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nior Project

Interactive Art 

and Projection Mapping on Water
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ABSTRACT

 This project is present new way to make learning media by using 

interactive art as mini game and prject the media on water. The 

mini-games will have a moderate difficulty level suitable for 

children aged 5-12 year olds or elementary school age. In the 

mini-game, a small remote-controlled boat is given to the player. The 

player must control the boat to hit the fish correct answer. There 

will be islands and wrong answers as obstacles during the game to 

increase the challenge. 

 The main equipment used to create the work is a projector to 

project images, a camera to detect objects, a boat to represent the 

players, and using the Touchdesigner and Unity programs to create the 

interactive work. When the project is complete, it will be tested 

with the target children to collect satisfaction data and collect 

data on the computer's processing efficiency.

After testing with the tester and collecting the 

computer performance results, the tester's 

results must have a positive response of at least 

80% in the learning and fun aspects. In the 

computer aspect, the results must be smooth and 

in good criteria.

� For study Interactive Art Game Design and Projection mapping

� To create and experiment with new forms of learning media.

EXPECTED RESULT

The process of creating this piece of Interactive 

art starts with designing a mini game. We start by 

processing images from the camera, detecting 

movement within the image, and capturing objects 

that represent the player. In the part of 

detecting movement, we use that information to 

create a wave effect and use the position of the 

captured objects to create a mini game. Then we 

project the results of the mini game onto an 

inflatable pool with boats and other objects 

inside the pool.

After creating the work, checking and correcting 

errors of the work, the work will be tested with 

the target group, which are children aged 5-12 

years or elementary school children.

OBJECTIVE

METHODOLOGY

Motion Detection

Sea wave effect
Game design Mini Game

Camera

Object Detection

Projector

Projection



Development and Application of 

LoRaWAN Gateway for IoT Network

ABSTRACT

 This project focuses on developing and testing a LoRaWAN Gateway to enhance IoT networks with efficient, 

long-range, and low-power communication. The gateway supports applications such as environmental monitoring, 

long-distance tracking, and energy-efficient data exchange. By improving scalability, data accuracy, and IoT-specific 

application integration, this project contributes to advancing IoT networks to meet diverse real-world needs.

OBJECTIVES

1. Design and develop a LoRaWAN Gateway for efficient IoT data 

transmission. 

2. Test the Gateway with 15–20 end devices under real-world conditions. 

3. Create an application for secure and convenient device access. 

4. Develop an application for data visualization and IoT device control. 

5. Design network routing and backend system for IoT data management. 

EXPECTED RESULTS

 This project aims to develop an efficient LoRaWAN Gateway and a user-friendly application for 

managing IoT devices. It will enhance understanding of LoRaWAN technology, support long-range, 

energy-efficient communication, and improve IoT applications in urban environmental monitoring 

and long-distance tracking, leading to better data management and device control.

Researcher: Thakdanai Lamphukkanont  Email: thakdanai.fiat@gmail.com

Tel: 090-956-1936 Adviser: Dr. Boontariga Kasemsontitum

SYSTEM ARCHITECTURE

LoRa Gateway

UDP Packet Forwarder

Cloud / server / VM

Gateway Bridge
UDP

MQTT Broker

MQTT

Web-Interface
MQTT

Integrations

HTTP

MQTT

LoRa End-Device

LoRa

LoRa Modulation



NLP-Based Application for Thai Government
PDF-to-HTML Conversion Tool with Formatting

Preservation and Spacing Correction

Introduction & Objective

Methodology

Result

ในปัจจุบัน การศึกษาและเปรียบเทียบการเปลี่ยนแปลงของบทบัญญัติในเอกสารการประชุมรัฐสภา ตั้งแต่สมัยที่ 1 ปีพ.ศ. 2475 จนถึงสมัยปัจจุบันเป็น
เรื่องที่ทําได้ยาก เนื่องจากเอกสารที่มีให้เข้าถึงทั้งหมดเป็นไฟล์ PDF ซึ่งไม่เอื้อต่อการค้นหาหรือเปรียบเทียบข้อมูล โดยเฉพาะในกรณีที่บางมาตรา มี
การเปลี่ยนเลขมาตราหรือพิจารณาข้ามการประชุม ผู้ที่ต้องการเทียบข้อมูลต้องทําทีละเอกสาร ทําให้เสียเวลาและเกิดความสับสนได้ง่าย
งานวิจัยนี้จึงไดพ้ัฒนาแอปพลิเคชันที่ช่วยผู้ใช้งานเปรียบเทียบการเปลี่ยนแปลงในบทบัญญัติของเอกสารการประชุมรัฐสภาได้อย่างสะดวก
แอปฯ นี้จะ output ข้อความที่ถูกเพิ่ม (ข้อความขีดเส้นใต้) หรือลบ (ข้อความขีดทับอักษร) ในแต่ละมาตรา และเรียงลําดับตามการประชุม โดย
รับ input เป็นไฟล์ PDF ทั้งหมดในการประชุม อัปโหลดเข้ามาในระบบ ช่วยลดความยุ่งยากและทําให้การศึกษาเอกสารมีประสิทธิภาพมากขึ้น
งานวิจัยนี้ใช้เอกสารการประชุมร่างรัฐธรรมนูญปี 2560 เป็นกรณีศึกษา โดยเน้นที่การแก้ไขเว้นวรรค คําผิด และการเปลี่ยนแปลงข้อความในเอกสาร

System Architecture

Document Preprocessing part
การ Tokenization ในระดับคํา การตรวจสอบการสะกดคําผิด

การตรวจสอบเว้นวรรคที่เกิดจากการแปลงตกบรรทัด (เคสส่วนใหญ่)

ผลการแบ่งคําของ Tokenization Engine แต่ละประเภท ใน
การจัดการคํานอกพจนานุกรม (คําเฉพาะ)

ผลการแบ่งคําของ Tokenization Engine
ประเมินจากความยาวของ token ที่ตัดออกมา

การแบ่งประเภทของ Error ที่เกิดจาก Tokenization Engine
แต่ละประเภท

ผลการตรวจสอบการสะกดคําผิดโดยวิธี CRF เทียบกับมนุษย์ ผลการตรวจสอบการสะกดคําผิดโดยวิธี Norvig
algorithm เทียบกับมนุษย์

การแบ่งประเภทของ Error ที่เกิดจากวิธีทั้งสอง

ผลการตรวจสอบการเว้นวรรคของวิธี PoS + Rule-based เทียบกับมนุษย์

Conclusion (work in progress)
ในการทํา Tokenization จากทั้งสาม engine พบว่า engine ที่เหมาะสมในการใช้งานคือ
newmm engine เนื่องจากสามารถจัดการตําแหน่งประชุมและคํานามเฉพาะได้ในระดับที่ดี แต่มีข้อ
ผิดพลาดในชื่อบุคคล ซึ่งสามารถเพิ่มในพจนานุกรมได้ง่ายกว่าคํานามเฉพาะอื่นๆ เนื่องจากมี
ข้อมูลอยู่ในหน้าปกเล่มประชุม
ในการตรวจสอบการสะกดคําผิด Norvig algorithm สามารถจัดการกับข้อมูลได้ดีกว่า

          มนุษย์ทั้ง 2 หมวด
ในการตรวจสอบการเว้นวรรคจากการแปลงตกบรรทัด

          ยังจัดการกับข้อมูลได้ไม่ดีเท่ามนุษย์

 process ที่ศึกษา และสําเร็จ

 process ที่ศึกษา และยังไม่สมบูรณ์

 process ที่ยังไม่ได้ศึกษา

Contact Us

ในการทําธิสิสต่อไป จะเน้นไปที่การเพิ่มประสิทธิภาพของการตรวจสอบเว้นวรรคที่เกิดจากการแปลงตกบรรทัด, การ
ทํา text similarity analysis สําหรับการจัดลําดับการเปลี่ยนแปลงในมาตรา และการทําแอปพลิเคชัน

ผู้วิจัย: ณัฐพล สุวรรณสว่าง อาจารย์ที่ปรึกษา: ดร.ไพสิฐ ขันอาสาmobile: +66 945106970 email: nattapol.su64191@gmail.com



Methodology

This study aims to develop a real-time guitar amplifier modeling 

system using deep learning to emulate the warmth and non-linear 

behavior of analog tube amplifiers. Two modeling paradigms will be 

examined: an end-to-end model to process raw audio signals and a 

spectrum-based model using Fourier Transform for feature extraction. 

The end-to-end model captures intricate audio features, while the 

spectrum-based model leverages frequency domain information to 

improve efficiency. Both models will be evaluated using objective metrics 

like Error-to-Signal Ratio (ESR) for accuracy and subjective assessments 

like MUSHRA listening tests to gauge user satisfaction. The goal is to 

simulate the analog tube amplifier's warmth.

Papinwit Rattanasiri      

Email: Papinwitrat@hotmail.com         Tel: 0625930661          

Advisor: Bawornsak Sakulkueakulsuk

1) To simulate the analog guitar tube amplifier to 

achieve the warmth of sound.

2) To design and implement a deep learning model 

that ensure low-latency performance, ensuring 

suitability for real-time applications.

3) To compare the performance of two deep 

learning models: an end-to-end approach versus 

a spectrum-based approach using Fourier 

Transform for feature extraction.

Objectives

Evaluation

Objective Results:

• Evaluate performance using the loss 

function during training.

• Extract audio signal features and 

analyze them visually through spectrum 

analysis to assess accuracy and 

fidelity.

Subjective Results:

• Conduct listening tests with 

participants.

• Gather feedback through a 

questionnaire to evaluate the quality of 

the output based on human perception

System Overview

Guitar signal flow on the stage

Proposed Guitar Signal Flow on Stage with Amplifier Modeling

Model

This approach using a 

window of the raw input signal 

as input and the corresponding 

output signal as the prediction.

Abstract 

Model

FFT

iFFT

Training

The training process will follow two approaches:

This approach converting the 

input and output signals into 

spectrograms using FFT with the 

input spectrogram serving as the 

input and the output spectrogram 

as the prediction.

End-to-End Approach: Spectrum-Based Approach:

REAL-TIME GUITAR AMPLIFIER

MODELING USING DEEP LEARNING

Data Acquisition

Input Signal (Pre-Amplifier):

 Captured directly from the guitar before 

being processed by the amplifier.

To gather the data, the process involves playing a 

guitar through an analog amplifier and recording the signals 

via an audio interface. The two recorded signals are:

Output Signal (Post-Amplifier):

 Captured using a microphone placed 

near the amplifier's speaker to record the 

processed sound.



Interactive 3D Object 

Localization System

Abstract
งานวิจัยน้ีมีเพ่ือพัฒนางาน Interactive Media เน่ืองจากในปัจจุบันเทคโนโลยีน้ีได้รับความสนใจเป็น

อย่างมากในเชิงการศึกษา และการจัดงานอีเวนต์ต่าง ๆ ท้ังในประเทศ และต่างประเทศ ซ่ึงมีการน าเสนอ
งานหลายรูปแบบ แต่ในประเทศไทยยังไม่มีการน าเสนองานท่ีใช้การหาต าแหน่งของวัตถุในพื้นท่ีสามมิติ 
ร่วมกับงาน Interactive Media ผู้จัดท าจึงมีความสนใจท่ีจะศึกษาหาต าแหน่งของวัตถุในพื้นท่ีสามมิติ และ
น าต าแหน่งของวัตถุในพ้ืนท่ีสามมิติ ไปต่อยอดเพื่อน าเสนองานออกมาในรูปแบบใหม่ของเทคโนโลยี 
Interactive Media เพ่ือสร้างประสบการณ์ใหม่ ๆ ให้กับผู้ใช้ท้ังในเชิงการศึกษา และการบันเทิง

Objective
1. หาต าแหน่งของวัตถุในพื้นท่ีสามมิติ
2. ศึกษาการใช้ต าแหน่งของวัตถุร่วมกับ

เทคโนโลยี Interactive Media

3. น าต าแหน่งของวัตถุท่ีได้ไปต่อยอดใน
งาน Interactive Media

Author: นางสาวพรรณวภทัร์ โลหะสัมมากลุ   Email: phanwaphat.45@gmail.com Tel: 091-716-2002 Advisor: ดร.อาบทิพย์ ธีรวงศ์กิจ

• สรุปผลประสิทธิภาพของเซนเซอร์ในแกน Z
เมื่อใช้งานเซนเซอร์ติดต่อกันเป็นเวลานาน ต าแหน่งท่ีได้จาก

เซนเซอร์จะม ีError ที่มากข้ึนเร่ือย ๆ และข้อมูลท่ีได้จะมีการกระจายตัวท่ี
มากข้ึนเร่ือย ๆ ตามเวลาการใช้งานเซนเซอร์ และต าแหน่งท่ีได้แนวแกน 
Z ค่อนข้างแปรปรวน และเปล่ียนแปลงบ่อยเมือ่เทียบกับ
ต าแหนง่ท่ีไดใ้นแนวแกน XY

Methodology

Conclusion
• สรุปผลประสิทธิภาพของเซนเซอร์ในแกน XY

การใช้เซนเซอร์จ านวน 5 ตัว ท่ีติดตั้งเพียง 3 มุม ท่ีความสูง 2.4 
เมตร และอีก 1 มุม ท่ีความสูง 1.7 เมตร ต าแหน่งท่ีได้จะเสถียรแค่
บริเวณท่ีม ีAnchor จึงควรเพิม่จ านวน Anchor ให้ครอบคลุมท้ัง 4 มุม ท้ัง
ด้านบน และด้านล่าง เมื่อเพิ่มจ านวนเซนเซอร์แล้วสามารถสรุปได้ว่า 
เม่ือมีส่ิงกีดขวางในพ้ืนท่ี ต าแหน่งท่ีได้จะมี Error และการกระจายตัว

ของข้อมูลท่ีมากกว่าขณะท่ีไม่มีส่ิงกีดขวาง และเมื่อใช้งาน
เซนเซอร์ติดต่อกันเป็นเวลานาน Error ก็จะสูงข้ึนเร่ือย ๆ 
แม้ว่าจะไม่มีส่ิงกีดขวางก็ตาม

Result

รูปที่ 5 พื้นที่ที่ท าการทดลองจริง รูปที่ 6 ทดลองคุมไฟทั้ง 23 แท่ง 
รูปที่ 3 กราฟ Histogram Error แกน Z ที่ความสูง 1 เมตร รูปที่ 4 กราฟ Histogram Height แกน Z ที่ความสูง 1 เมตร

รูปที่ 1 ตารางแกน XY รูปที่ 2 กราฟ Histogram Error แกน XY

แนวแกน XY

• ตารางส่วนใหญ่เปน็สีน้ าเงินแสดงให้เห็นว่าผลการทดลองม ีError ที่ต่ า
• จากกราฟ Histogram Error จะเห็นไดว้า่ Error ค่อนขา้งกระจกุตวัอยู่ในช่วง 0.0 - 0.2 

เมตร แสดงให้เห็นว่าการทดลองน้ีมี Error ค่อนขา้งต่ า  
แนวแกน Z
• จากกราฟ Histogram Error จะเห็นได้ว่า Error ค่อนข้างมีการกระจายตวั และจาก

กราฟแสดงให้เห็นว่ามีช่วง Error ท่ีสูงเมือ่เทยีบกับการทดลองในแนวแกน XY 

• จากกราฟ Histogram Height จะเห็นได้ว่าข้อมูลค่อนขา้งกระจกุตัวอยู่ในชว่งประมาณ 
0.5 ถึง 1.5 เมตร และจะเห็นได้ว่าข้อมูลส่วนใหญ่มักอยู่ใกล้ ๆ กับ 1 เมตร 



HARDWARE DESIGN AND CONTROL 

FOR PHARMACEUTICAL INSPECTION MACHINE

บทคัดย�อ
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วัตถุประสงค�
• เพõ่อออกแบบฮาร�ดแวร�และระบบการทํางานของเครé่องตรวจสอบ

ยาสําหรับการทํางานร�วมกับซอฟต�แวร�ที่ทีมพัฒนาขè้นที่ใช�ในการ
อ�านชื่อยา วันหมดอายุ และปรæมาณยา

• เพõ่อลดความผิดพลาดที่อาจเกิดขè้นในกระบวนการจ�ายยา และ
เพòöมประสิทธิภาพในการจัดการยา

• เพõ่อนําฮาร�ดแวร�และระบบที่ออกแบบไปทําการทดสอบกับกลุ�ม
ผู�ใช�งานที่เกี่ยวข�องกับกระบวนการและรวบรวมความคิดเห็นเพõ่อ
นําไปพัฒนาต�อในอนาคต

Hardware Design

Control Design

จากการทดสอบระบบสามารถหมุนกล�องยาโดยมีค�าความคลาดเคลื่อนที่เกิดขè้นในระบบอยู�ในช�วง 0.1 – 0.25 องศา และระบบสามารถตรวจสอบ
กล�องยาได�เวลาเฉลี่ยต�อกล�องอยู�ที่ 4.72 วæนาที โดยมีประสิทธิภาพในการตรวจสอบอยู�ที่ 75.14 เปอร�เซ็นต� ซึ่งจะมีกล�องยาบางชนิดที่ระบบไม�สามารถ
ตรวจสอบได� เนื่องจากลักษณะของตัวเลขวันหมดอายุเป�นแบบป��ม ทําให�รูปภาพที่กล�องเก็บภาพไม�สามารถเห็นตัวเลขของวันหมดอายุที่ชัดเจน

สรุปผล

โครงการวæจัยนี้มีวัตถุประสงค�เพõ่อพัฒนาระบบฮาร�ดแวร�สําหรับ
ตรวจสอบยาประเภทกล�องยา โดยเน�นการออกแบบกลไกการ
ทํางานของเครé่องและระบบควบคุม รวมถึงการออกแบบตําแหน�ง
ติดตั้งกล�องและแสงในการใช�งานกล�องในการเก็บภาพเพõ่อนํา
ภาพไปประมวลผลกับซอฟต�แวร� ให�สามารถตรวจสอบช่ือยา 
ปรæมาณยา วันหมดอายุได�อย�างมีประสิทธิภาพ การพัฒนาระบบ
นี้คาดว�าจะช�วยเพòöมความปลอดภัยในกระบวนการจ�ายยาและลด
ป�ญหาความคลาดเคลื่อนทางยาที่อาจเป�นอันตรายต�อผู�ป�วย

ระเบียบวæธีวæจัย
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Pharmaceutical Inspection and

Introduction & Objectives

This research focuses on developing an OCR-based inspection system to enhance medication dispensing accuracy by 

identifying medication names, dosages, and expiry dates, thereby reducing errors and risks in pharmacies. Challenges such as 

image quality, unusual fonts, and pumped text in OCR can lead to inaccuracies, particularly in detecting expiry dates. The 

study aims to create a robust inspection pipeline that selects suitable OCR-extracted text using a reliable medication database 

to ensure accuracy, followed by integrating the inspection pipeline into a system with software for effective management and 

control.

Object Detection    Utilizing YOLOv8-OBB as the detection 

model to identify the medication area in images prior to 

processing with the OCR engine.

OCR Engine   Utilizing PaddleOCR as the OCR framework, 

combined with a Key Information Extraction (KIE) model to 

assist in extracting relevant textual information.

Information retrieval   Processes the textual information 

extracted by the OCR engine using similarity matching and 

regular expressions. This is compared with the medication 

information stored in the database to extract the medication 

name, dosage size, and expiry date.

Conclusion

We tested the inspection pipeline, which utilizes a KIE model integrated with custom-designed software, using a dataset 

that includes 122 types of medication with 6 samples per type. The pipeline achieved extraction accuracies of 94.54% for 

medication names, 91.26% for doses, and 76.37% for expiry dates. Additionally, the inspection pipeline processes each 

medication in an average time of 2.01 seconds.

 The result show that the limitations of the inspection pipeline stem from the appearance of fonts or imprints on packaging, 

particularly Dot Matrix and Pump text, which contribute to inaccuracies in date extraction.

Dot Matrix Text
Pump Text

Expiry Date Recognition System

Methodology



Design of a gripper 
for machine tending of carrier assy

“การออกแบบมือจับในการท างานรว่มกับเครื่องจักร ส าหรับหยิบชิ้นส่วนเฟืองทาาย”

WiL Project
ผูาวิจัย : นางสาวธยดิา เทียมทัด     E-mail : thayida.03@gmail.com     เบอร์โทร : 093-513-5115
อาจารยท์ีป่รกึษา : ผศ.ดร.สภุชัย วงศ์บณุยย์ง     E-mail : Supachai.von@kmutt.ac.th

บทคัดย่อ
ปัจจุบันบริษัทตานทางมีปัญหาในการหยิบชิ้นงานและเนื่องจากไลน์ผลิตในปัจจุบัน

ตาองผลิตชิ้นงาน 2 Model ซึ่งเมื่อเปลี่ยน Model ที่ผลิตจึงจ าเป็นตาองปรับเปลี่ยน
Gripper รวมถึงตั้งค่า Robot ใหม่ทุกครั้ง ท าใหาเสียเวลา ทางบริษัทตานทางจงึมีความ
ตาองการใหาออกแบบ Gripper ใหม่ เพื่อแกาไขปัญหาดังกล่าว จึงน าไปสู่การวิเคราะห์
ปัญหาและออกแบบ Gripper ส าหรับชิ้นส่วนเฟืองทาายที่มีลักษณะไม่เหมือนกัน 2
Model น ้าหนักแตกต่างกัน เขาาออกเครื่องจักร 2 เครื่อง ท างานร่วมกับ Robot 

Yaskawa GP110 ท างานในสภาพแวดลาอมที่มีสารหล่อเย็นและเศษฝุ่นและวัสดุจากการ
Machine ชิ้นงาน จึงไดาเป็นชุด Gripper ที่มีทั้ง Parallel gripper และ Centric gripper 

ในชุดเดียวกัน โดยที่ค่า Safety factor ของชิ้นงานตาองมากกว่าหรือเท่ากับ 3 เนื่องจาก
ท างานร่วมกับ Robot โดยวิเคราะห์ผลลัพธ์การออกแบบผ่านการค านวณ และ FEA 

ผ่าน Solidwork

วัตถุประสงค์
1. เพื่อศึกษาวิธีการท า Machine tending

2. เพื่อศึกษาวิธีการออกแบบ Jaw Gripper ส าหรับหยิบเฟืองทาาย
3. เพื่อแกาไขปัญหาการหยิบชิ้นงานหล่น และกระดก
4. เพื่อลดระยะเวลาในการเปลี่ยน Gripper เมื่อเปลี่ยน Model ชิ้นงานที่ผลิต

ระเบียบวิจัย

จาก Gripper ตัวปัจจุบันที่มีปัญหาดังนี้
• หยิบชิ้นงานหล่น และกระดก
• ระยะเวลาในการปรับเปลี่ยน Gripper และตั้งค่า Robot เมื่อตาองเปลี่ยน Model 

ชิ้นงานที่ผลิต ใชาเวลานาน
จึงน าไปสู่การออกแบบ Gripper แบบ Multiple gripper ที่สามารถหยิบจับ

ชิ้นงานที่มีน ้าหนัก 25 kg. และ 23 kg. ไดา และมี IP 67 ที่สามารถท างานใน
สภาพแวดลาอมที่มีสารหล่อเย็นและฝุ่นไดา

โดยที่ Gripper จะแบ่งเป็น 2 ส่วนไดาแก่
• Parallel gripper ที่หยิบชิ้นงานที่เขาาระบบ มาเขาา Machine เครื่องที่ 1 และหยิบ

ออกไปที่ตัวพลิกชิ้นงาน โดยจะจับชิ้นงานแบบ Line contact และมีตัวกนัชิ้นงาน
กระดกตอนที่ Parallel gripper หยิบชิ้นงาน

• Centric gripper ที่จะหยิบชิ้นงานจากตัวพลิกชิ้นงานเขาา Machine เครื่องที่ 2
และน าชิ้นงานออกจากระบบ โดยจะจับชิ้นงานเป็น Surface contact  และม ีPin 

ส าหรับป้องกันการหมุนของชิ้นงาน Pin ที่ส่วนดาานในหัวชิ้นงาน
โดย Gripper สามารถหยิบชิ้นงานทั้ง 2 Model ไดาโดยไม่ตาองมีการปรับเปลี่ยน

Gripper ซึ่งจากการค านวณและการท า FEA และ Simulation แลาวพบว่า Gripper 

สามารถหยิบชิ้นงานไดาโดยไม่เสียหายทั้งคู่ และสามารถท างานร่วมกันระบบเดิมไดา
โดยที่ Cycle time ลดลง 80 sec (จาก 290 sec ลดเหลือ 210 sec)

สรุปผลการด าเนินการ

Current layout 

System process Gripper Design (With Carrier Assy)

Parallel Gripper Jaws

Centric Gripper Jaw

Parallel Gripper

Anti Tilt

Anti Rotate Pin

Tool Flange

จ าลองการท างานของ Gripper ผ่าน RobotStudio

Cycle time : 

210 sec

(เดิม 290 sec)

FEA Gripper (Solidwork Simulation)

องค์ประกอบของ Gripper

FEA Parallel Gripper Jaws (Stress) FEA Tool Flange (Stress)

FEA Centric Gripper Jaws (Stress)
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ABSTRACT PURPOSE

METHODOLOGY

RESULT

ป�จจ�บันการบูรณาการ Solar cell เข�ากับ Battery มีบทบาทสําคัญในการชดเชยพลังงานส�วนที่ขาดจาก
การผลิตของ Solar cell และลดการใช� Grid power เพ�่อลดรายจ�ายค�าไฟที่สูง แต�ด�วยความแปรปรวนของ
สภาพอากาศทําให�การบร�หารจัดการแหล�งพลังงานอย�าง Battery ที่อาศัยการกําหนดค�า Threshold ใน
การกําหนดการทํางานเป�นเร�อ่งท่ีท�าทาย โดยงานว�จัยน้ีมุ�งพัฒนา Machine Learning เพ�อ่ทํานายการผลิต
พลังงานของ Solar cell ในวนัถดัไปโดยใช�ข�อมูลสภาพอากาศในอดตี จากการศกึษาพบว�าฤดกูาลส�งผลต�อ
ผลลัพธ�ของ Model ทําให�ผลลัพธ�ออกมามีประสิทธิภาพมากข�น้  ซ่ึง ฤดรู�อน Support Vector Regression 
ให�ผลลัพธ�ที่ดีที่สุดด�วย RMSE อยู�ที่ 38.392 kW ในโดยรวม, ฤดูฝน Gated Recurrent unit ให�ผลลัพธ�
ที่ดีที่สุดด�วย RMSE อยู�ที่ 79.07 kW  และฤดูหนาว Extra Trees Regression ให�ผลลัพธ�ที่ดีที่สุดด�วย 
RMSE อยู�ที่ 61.190 kW ในโดยรวม และเมื่อนําผลลัพธ�จาก Model ที่ดีที่สุดในแต�ละฤดูกาลมาใช�ในการหา
ค�า Threshold ด�วย Searching algorithm เพ�่อบร�หารจัดการ Battery พบว�าการใช�ผลการทํานายช�วย
ลดค�าพลังงานไฟฟ�าสูงสุดโดยเฉลี่ย 1.89%  (1,295.926 kW) ต�อเดือน อีกทั้งยังสามารถลดค�าไฟโดยรวม
ได� 4.44% (15,220.522 kW) ต�อเดือน เมื่อเทียบกับว�ธีการจัดการในป�จจ�บัน

- เพ�่อสร�าง Model สำหรับการทำนายการผลิตพลังงาน
ของ Solar cell ที่สามารถผลิตได�ในวันถัดไป โดยใช�
ข�อมูลสภาพอากาศที่เป�นข�อมูลรูปแบบอนุกรมเวลาที่
มีความผันผวน

- เพ�่อศึกษาป�จจัยที่อาจก�อให�เกิดอิทธิพลต�อการเร�ยน
รู�ของ Model ในการทำนายการผลิตพลังงานของ 
Solar cell

- เพ�่อสร�าง Model ที่ใช�เป�นเคร�่องมือในการช�วยวางแผน
การใช�แหล�งพลังงานให�มีประสิทธิภาพมากข�้นด�วย
การนำผลการทำนายการ ผลิตพลังงานของ Solar 
cell ไปใช�ประกอบการประกอบการ วางแผน

CONCLUSION

การว�เคราะห� Bar Plot Frequency และ Heat Intensity 
แสดงให�เห็นว�า Model สามารถทํานายชัว่โมงท่ีมีโอกาสเกิด
ค�าพลังงานไฟฟ�าสูงได�ใกล�เคียงกับข�อมูลจร�งโดยที่
- ฤดูร�อน และฤดูหนาว : ช�วงเวลา 17:00 -19:00 น. มี

ความถี่และความเข�มข�นสูงสุด
- ฤดูฝน : ช�วงเวลา 16:00 - 19:00 น. มีความถี่สูง แม� 

Model อาจประเมิน Heat Intensity ตํ่ากว�าความจร�ง
เล็กน�อยในบางช�วงเวลา แต�ยังสามารถแสดงศกัยภาพใน
การจับแนวโน�มที่สอดคล�องกับค�าจร�ง

- การเปร�ยบข�อมูลรวมทุกฤดูกาลทุกฤดูกาลพบว�า 
Model มีึความแม�นยําในช�วง  

   เวลา 17:00 น. ซึ่งเป�น
   ช�วงเวลาสําคัญ

INSIGHT

การใช� Model ในการทํานายค�าพลังงานเพ�่อหา Threshold 
สําหรับจัดการ Battery มีผลดังนี้
- ลดค�าพลังงานไฟฟ�าสูงสุดได�เฉลี่ย 1.89% (1,295.926 kW)
- ลดค�าพลังงานไฟฟ�าสะสมได�เฉลี่ย 12.02% (32,913.97 kW)
- ลดค�าไฟโดยรวมได�เฉลี่ย 4.44% (15,220.522 kW) 

*รวมค�าพลังงานไฟฟ�าสูงสุด, ค�าพลังงานไฟฟ�าสะสม และค�าชาร�จแบตเตอร�่สําหรับวันที่ใช�งาน

แสดงให�เห็นว�าการใช� Model และ Searching algorithm ก็สามารถ
ช�วยเพ��มประสิทธิภาพในการจัดการพลังงาน และลดค�าใช�จ�ายได�

ตัวอย�าง กราฟการทํานายการผลิตพลังงานของ Solar cell

ตัวอย�าง กราฟการนําผลการทํานายไปหาค�า Threshold ด�วย Searching algorithm

ตัวอย�าง Bar plot frequency ของ Grid power ทั่เกิดข�้นจร�ง

ตัวอย�าง Bar plot frequency ของ Grid power ที่แปลงจากการทํานายการผลิต
พลังงานของ Solar cell



This research develops a Flutter-based mobile app for 

real-time monitoring and analysis of machine performance in 

industrial settings. Compatible with iOS and Android, the app uses 

REST APIs to retrieve data for calculating Overall Equipment 

Effectiveness (OEE) metrics, including availability, performance, and 

quality. It provides detailed insights from factory-wide overviews to 

individual machines, enabling faster issue resolution and improved 

decision-making. The results demonstrate enhanced production 

monitoring, reduced inspection time, and more efficient 

manufacturing operations.

Development of a mobile application 

for monitoring OEE in industrial factories

METHODOLOGY

OBJECTIVES

RESULT

1. Develop application using the Flutter Framework.

2. Establish real-time data connectivity between the 

application and SQL Server databases via REST APIs.

3. Design a user-friendly interface to enhance usability.

4. Analyze and display machine performance data 

across multiple levels, from the factory to individual 

machines.

This project successfully developed an efficient system for monitoring and analyzing factory machinery performance using OEE as the 

primary metric. By assessing machinery potential through Availability, Performance, and Quality, the system reduces production 

losses and enhances organizational competitiveness.

Key aspects of the project:

• Mobile Application Development: Built with Flutter, providing managers and executives with real-time OEE data for informed 

decision-making.

• Accurate OEE Calculations: Ensures precise metrics, presented in an intuitive format for easy interpretation.

• Performance Analysis: Enables detailed comparisons between machines and production lines.

• User-Centric Design: Enhances convenience and efficiency in real-time data tracking.

CONCLUSION

Researcher: Aekasit Makham Email: Aekasit.mk@gmail.com

Advisor: Dr. Boontharika KasemSantitham, Dr. Paisit Khanasa

ABSTRACT

Adapta-MES provides real-time OEE insights to enhance 

production efficiency and support decision-making. 

Test No. scenario Run Time Total Pieces Good Pieces Availability Performance Quality OEE

1 Baseline 585 400 390 96.69% 96.86% 97.50% 91.32%

2 A Increase 595 400 390 98.34% 95.23% 98.75% 92.47%
3 A Decrease 565 385 375 93.39% 96.53% 97.40% 87.80%
4 P Increase 585 410 400 96.69% 99.29% 97.56% 93.65%

5 P Decrease 585 390 380 96.69% 94.44% 97.43% 88.98%

6 Q Increase 585 400 395 96.69% 96.86% 98.75% 92.49%

7 Q Decrease 585 400 385 96.69% 96.86% 96.25% 90.14%
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เครื่องเลเซอร์มาร์กบาร์โค้ดแบบสองมติิ
(Laser Mark)

Abstract

งานวิจัยนี้น าเสนอเรื่องของการปรับปรุงกระบวนการของเครื่องเลเซอร์มาร์กบาร์โค้ดแบบสองมิติจากการใช้คนงานมาเป็นระบบอัตโนมัติเพือ่สร้างบาร์โค้ดแบบ
สองมิตแิบบอัตโนมัติ และเพิ่มการตรวจสอบคุณภาพของบาร์โค้ดแบบสองมิตดิ้วยแสกนเนอร์โดยอ้างอิงจากมาตรฐาน ISO/IEC TR29158

Objective

1.เพื่อเพิ่มการตรวจคุณภาพของบาร์โค้ดแบบสองมิติโดยใช้แสกนเนอร์ด้วยมาตรฐาน ISO/IEC TR 29158

2. เพื่อเพิ่มประสิทธิภาพการผลิต Rotor โดยใช้ระบบอัตโนมัติในการท างาน
3 เพื่อลดเวลาการผลิต Rotor ให้ Cycle time ได้เวลา 10 วินาที

Conclusion

1. การปรับค่าพารามิเตอร์การตรวจสอบคุณภาพบาร์โค้ดแบบสองมิติตามมาตรฐาน ISO/IEC TR 29158

ผลจากการวิจัยพบว่าผลการที่ดีที่สุดคือชุดที3่ การทดลองที่ 20 ซึ่งใช้พารามิเตอร์ เปอร์เซ็นต์ที่ใช้พลังงานของเลเซอร์ 100 ความเร็วในการท าบาร์โค้ดแบบ 2 มิติ 
100 การท าซ ้า 1  และระยะห่างระหว่างบาร์โค้ดแบบสองมิติ 0.05 ที่สามารถแสกนเกรดตามมาตรฐาน ISO/IEC TR29158และใช้เวลาน้อยที่สุดซึ่งใช้เวลาไปทั้งหมด 
6 วินาที
2. การปรับค่าพารามิเตอร์เพื่อหาเกรดที่ผ่านการตรวจสอบคุณภาพบาร์โค้ดแบบสองมิติตามมาตรฐาน ISO/IEC TR 29158

การปรับค่าพารามิเตอร์เพื่อหาเกรดที่ผ่านการตรวจสอบคุณภาพบาร์โค้ดแบบสองมิติตามมาตรฐาน ISO/IEC TR 29158 และมีเวลาในการท าเลเซอร์มาร์กน้อย

3. Cycle time ของเครื่องเลเซอร์มาร์ก

Cycle time ไม่ได้ค่าตามเป้าหมายที่ 10 วินาทีโดยเครื่องเลเซอร์มาร์กท าเวลาได้ 15 วินาทีโดยอิงจากเวลาที่งานแรก
ออกจากเครื่องไปถึงเวลาที่งานที่สองออกจากเครื่องโดยการจะลด Cycle time ได้ต้องลดเวลาในส่วนของสถานีของ 
Laser mark และ Transfer 

Machine components Block Diagram 

Detail Stations

ผู้วิจัย : นายมนพัทธ์ กลิ่นโพธิ์ Email: manapath.klin@gmail.com Tel: 086-405-8655 อาจารย์ที่ปรึกษา : อ. บัณฑูร ศรีสุวรรณ 

ที่สุดคือชุดที่ 3 การทดลองที่ 12 ซึ่งใช้ เปอร์เซ็นต์ที่ใช้พลังงานของเลเซอร์ 90 ความเร็วในการท าบาร์โค้ดแบบ 2 มิติ 50 การท าซ ้า 5  และ
ระยะห่างระหว่างบาร์โค้ดแบบสองมิติ 0.1 โดยสามารถแสกนเกรดตามมาตรฐาน ISO/IEC TR 29158 ได้ A และใช้เวลาน้อยที่สุด ซึ่งใช้เวลา
ไปทั้งหมด 9 วินาที 

แบ่งออกเป็น 8 สถานีย่อยคือ 1. Autoload ส าหรับน า Tray ใส่ชิ้นงานขึ้นไป 2. TransferTray ส าหรับการน าที่วางโรเตอร์ที่น าโรเตอร์ออกครบสิบสองชิ้นออกจาก
ต าแหน่ง Autoload   3. Scara Load-in ส าหรับน างานจาก Autoload ไปต าแหน่ง Transfer 4.Transfer ส าหรับการน าโรเตอร์ไปในแต่ละสถานี 5. Laser mark 

ส าหรับการหมุนชิ้นงานเพ่ือหามุม และสร้างบาร์โค้ดแบบสองมิติ  6. Scanner ส าหรับการเช็คเกรดของบาร์โค้ดแบบสองมิติโดยใช้มาตรฐาน ISO/IEC TR 29158  

7. Flip ส าหรับการกลับด้านโรเตอร์เพื่อเตรียมเข้าเครื่องถัดไป 8.Scara Load-out ส าหรับน าชิ้นงานไปเครื่องถัดไป 

mailto:manapath.klin@gmail.com
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Interactive Origami Workshop 

เว�ร�คชอ็ปพบักระดาษโอร�กามเิชงิโต�ตอบ

       การพับกระดาษโอร�กามิเป�นหน่ึงในเทคนิคการพับกระดาษเพ�อ่สร�าง
เป�นรูปร�างต�าง ๆ ซ่ึงในป�จจ�บันถูกนำมาใช�เป�นกิจกรรมท่ีหลากหลายเพ�อ่
ฝ�กสมาธิ เสร�มสร�างจ�นตนาการ ช�วยผ�อนคลาย พัฒนาการทำงาน
ประสานกันของกล�ามเน้ือมือและตา รวมถึงพัฒนาทักษะคณิตศาสตร� เพ�อ่
เป�นการต�อยอดคุณค�าของการพับกระดาษโอร�กามิในฐานะงานศิลปะ และ
เคร�อ่งมือส�งเสร�มการเร�ยนรู� ผู�จัดทำได�นำความรู�แขนงศิลปะปฏิสัมพันธ�
มาพัฒนาเว�ร�คช็อปพับกระดาษโอร�กามิเชิงโต�ตอบ มีจ�ดมุ�งหมายเพ�่อ
ผสานองค�ความรู�ทางด�านเทคโนโลยีและด�านศิลปะเข�าด�วยกัน รวมถึง
เพ�อ่สร�างเสร�ม และส�งมอบประสบการณ�ท่ีดีให�กับผู�ใช� โดยงานว�จัยฉบับน้ี
มีการวัดผลประสบการณ�ที่ผู�ใช� ได�รับในด�านต�าง ๆ ได�แก� ด�านเทคโนโลยี 
ด�านศิลปะ ด�านการออกแบบประสบการณ�ผู�ใช� และความพ�งพอใจ โดย
จากการวัดผลพบว�าระบบสามารถเติมเต็มประสบการณ�ผู�ใช� ได� 

สรุปผล
       จากผลการประเมินประสบการณ�ที่ได�รับจากการเข�าร�วมเว�ร�คช็อป
พับกระดาษโอร�กามิเชิงโต�ตอบสามารถสร�างประสบการณ� และความพ�ง
พอใจให�กับผู� ใช�ในระดับสูง ทั้งในด�านเทคโนโลยี ด�านศิลปะ และด�าน
ออกแบบประสบการณ� อย�างไรก็ตามเพ�อ่เป�นการยกระดับประสบการณ�
ผู�ใช�ยังสามารถพัฒนาด�านการออกแบบคอนเซ็ปต� และว�ธีการนำเสนอ
เพ�่อถ�ายทอดผลงานไปยังผู�ใช� รวมถึงยังสามารถเพ��มความแม�นยำ และ
ความเสถียรในการตรวจจับวัตถุที่สภาพแวดล�อมที่หลากหลายมากข�้น 
เช�น สีพ�้น ความสว�างที่เปลี่ยนไป เป�นต�น 

       (2) ส�วนการตรวจจับรูปร�างกระดาษท่ีพับ โดยส�วนน้ีเป�นพ�น้ท่ีสำหรับการ
ตรวจจับรูปร�างกระดาษด�วยโมเดลท่ีเทรนข�น้ และรวมถึงตรวจจับสีกระดาษท่ี
ผู�ใช� ได�พับกระดาษในข้ันต�น โดยในส�วนน้ีมีพ�น้ท่ีให�ผู�ใช�นำกระดาษไปวางในพ�น้ที่
ที่กำหนด และมีการฉายภาพในพ�้นที่ที่กำหนดเป�นรูปการ�ตูนสัตว�ที่มีรูปร�าง 
และสีตามกระดาษของผู�ใช�ด�วยเทคนิค Projection Mapping โดยมีหลักการ
ทำงาน ดังรูป

ภายในเว�ร�คช็อปพับกระดาษโอร�กามิเชิงโต�ตอบ
แบ�งออกเป�น 2 ส�วน ดังนี้ 

1.เพ�่อศึกษา ออกแบบ และพัฒนาเว�ร�กช็อปการพับกระดาษโอร�กามิเชิง
โต�ตอบด�วยโปรแกรม TouchDesigner
2.เพ�อ่ประเมินผลเว�ร�กช็อปการพับกระดาษโอร�กามิเชิงโต�ตอบในเชิงการ
ทำงานของระบบ และประสบการณ�ที่ผู�ใช� ได�รับในด�านต�าง ๆ ได�แก� ด�าน
เทคโนโลยี ด�านศิลปะ ด�านการออกแบบประสบการณ�ผู�ใช� และด�านความ
พ�งพอใจ
3.เพ�่อประยุกต�ใช�ความรู�ในสาขาว�ศวกรรมหุ�นยนต�และระบบอัตโนมัติ
ร�วมกับศิลปะให�เกิดผลงานที่สามารถแก� ไขป�ญหาที่เกิดข�้นได� และสร�าง
ประสบการณ�ที่ดีให�กับผู�ใช�

คอนเซ็ปต�การออกแบบ
       ผลงานชิ�นนี้ได�รับแรงบันดาลใจจากประสบการณ�ส�วนตัวในวัยเด็ก
ซ่ึงเคยมองว�าการพับกระดาษเป�นเร�อ่งท่ีน�ากลัว เพราะมองว�ามันพับยาก 

และผลลัพธ�สุดท�ายกระดาษเหล�าน้ันเราไม�สามารถเล�นได� ก�อให�เกิดคำถาม 

“พับไปเพ�อ่อะไร?" และ "กระดาษเหล�าน้ันจะทำอะไรได�" ด�วยแนวคิดน้ีจ�ง
กลายเป�นสิ�งท่ีอยากถ�ายทอดออกมาผ�านผลงานเว�ร�คช็อปการพับกระดาษ
โอร�กามิเชิงโต�ตอบ โดยการใช�ระบบตรวจจับวัตถุปลุกกระดาษธรรมดา
ให�กลายเป�นสิ�งที่มีชีว�ตชีวาผ�านเทคนิค Projection Mapping 

       (1) ส�วนการพับกระดาษ เป�นพ�้นที่สำหรับการพับกระดาษ โดยผู� ใช�
สามารถเลือกสีกระดาษที่พับได� เป�นกระดาษขนาด 15x15 ตร.ซม. ประกอบ
ไปด�วย สีน้ำเง�น สีแดง และสีเหลือง ส�วนรูปร�างท่ีมีให�ผู�ใช�เลือกมี 3 รูปร�าง ตาม
ระดับความซับซ�อน ได�แก� หน�าแมว กบกระโดด และนก

#1 ง�าย
หน�าแมว

#2 ปานกลาง
กบกระโดด

#3 ยาก
นก
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INTRODUCTION
In the oil and gas industry, robotic ultrasonic thickness measurement improves safety and efficiency but faces challenges with probe

alignment, couplant application, and equipment protection. This research proposes a new inspection mechanism to enhance

accuracy, reliability, and safety.

OBJECTIVES
Design a probe holder mechanism for ultrasonic thickness measurements in spherical and cylindrical chemical storage tanks.

Ensure the probe remains perpendicular to the inspection surface.

Reduce inspection time, cost, and manpower for GC Maintenance and Engineering  

Improve safety and operational efficiency.
METHODOLOGY

INSPECTION PROBE MECHANISM
To design a mechanism that keeps the ultrasonic probe parallel to the surface, ensuring proper couplant gel application and protecting both probe

and surface from damage. The design uses soft materials to minimize wear, a compact Scotch Yoke mechanism for probe lifting, and a gimbal probe

mechanism to maintain alignment on uneven surfaces or around obstructions, enabling precise, continuous measurements
EXPERIMENT

CONCLUSION

Precision Inspection Mechanism 
For Ultrasonic Inspection Robot

GIMBAL PROBE MECHANISMINSPECTION PROBE MECHANISM SCOTCH YOKE MECHANISM

COUPLANT GEL FEEDING SYSTEM

Horizon Probe Mechanism Experiment
The design was tested on a 3mm-thick carbon steel plate at five points

as shown in the figure. Three inspection methods were performed:

1.Inspection without obstruction 2.Inspection with obstruction

3.Inspection by hand (reference) ,Each method was repeated 20 times

to evaluate performance and accuracy.

Vertical Probe Mechanism Experiment
The design was tested on a 2.5mm-thick carbon steel plate using

three inspection methods:

1.Inspection without obstruction 2.Inspection with obstruction

3.Inspection by hand (reference) ,Each method was repeated 30 times

to assess performance and accuracy.
Result : Result :

This research develops a stability-enhancing device for ultrasonic thickness measurement (UTM) tools in a

tank-climbing robot for the petrochemical industry. Tests showed 100% accuracy on horizontal surfaces but

errors up to +1.17 mm on vertical surfaces due to gravitational force, material deformation, and reduced

couplant gel flow from unstable robot posture.
Author
Advisor

Dintanarat Chansangsri
Eakkachai Pengwang
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Abstract
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Objective
This project focuses on designing and developing an 

electronic system and firmware for controlling multiple 

actuators and reading sensor data on a drone station. The 

system communicates with a computer via the Modbus 

protocol to execute commands and it is built around an 

MCU with optimized PCB and firmware for efficiency and 

cost-effectiveness. Testing confirms that the PCB and 

firmware enable the drone station to operate autonomously, 

accurately, and reliably.

1. To design a system that can control the operation of 

the drone station, which can change the batteries 

automatically.

2. To design an electrical system and firmware that are 

reliable and stable enough for use in a real drone  

station.

3. To design the system to be self-sufficient and able to 

remain operational throughout use.

HG Robotics CO., LTD.

ELECTRONIC SYSTEM DESIGN 

FOR DRONE STATION

Methodology

Conclusion

The methodology can be divided 

into two parts: PCB design and 

firmware development. The PCB 

design begins with creating a 

conceptual design to identify the 

requirements for the devices to be 

connected. For the firmware 

development, since the drone 

station operates each actuator 

sequentially, the finite state 

machine concept is deemed the 

most suitable approach.

Figure 1 Finite state machine of firmware

Figure 2 Conceptual design of PCB

Figure 3 Drone station PCB

The testing through use of the PCB with the developed 

firmware is divided into the full-cycle test and three 

other experiments according to the main functions of 

the drone station. In these three experiments, each 

experiment can be divided into two other sub-

experiments to cover the most events that occur. Each 

position will be tested 10 times, resulting in the finding 

that the firmware and PCB can work 100% correctly 

without any errors or damages.

Test result

PCBs are designed to be able to 

handle : 

• 3 Quadrature encoder 

• 2 Stepper motor driver

• 10 2pins input (NO, NC)

• 4 3pins input (NPN, PNP)

• 3 pilot lamp output 

• 1 8pins relay output 

• 1 2pins relay output

• 1 SW Debugger



Observability Implement on 

Athena-mind Chat-bot Platform. 

Author : Vasin Yuenyongvasin     Email: vasin.yyv@gmail.com    Tel: (+66)090-469-5692

Advisors: Warasinee Chaisangmongkon 

ABSTRACT
 This study enhances Athena-mind, an open-source chatbot platform built on microservices, by incorporating observability features to improve performance 

analysis and system reliability. Using OpenTelemetry, distributed tracing and metrics monitoring were implemented to identify bottlenecks and optimize 

operations. 

The data preparation service was redesigned as an independent microservice, supporting multiple file formats (PDF, TXT, DOCX) and ensuring data quality 

through enhanced workflows. 

Additionally, an adaptive evaluation framework was developed, leveraging advanced reasoning techniques like few-shot learning and chain-of-thought 

reasoning, to automate chatbot quality assessment for scalable and reliable applications

OBJECTIVE
1. Enable real-time observability by implementing distributed tracing and metrics monitoring with OpenTelemetry to analyze result of system performance.

2. Redesign data preparation into an independent microservice, supporting multiple formats (PDF, TXT, DOCX) and improving data processing by over 200%.

3. Create an evaluation framework to assess chatbot response quality, utilizing advanced reasoning techniques for scalability and automation.

METHODOLOGY
To enhance monitoring, debugging, and performance, the Athena-Mind platform implemented a comprehensive 

observability framework alongside rigorous load testing. OpenTelemetry was used to collect distributed traces and 

metrics across key services, including NLU, LLM, Adapter, and Vector. Jaeger visualized request flows to identify 

bottlenecks, while Prometheus aggregated metrics like CPU usage and memory consumption. These metrics were 

displayed on Grafana dashboards for real-time system health monitoring and analysis. Load testing, performed with K6, 

simulated user traffic under varying conditions, exposing inefficiencies in the Message Queue (MQ) communication 

system. To address this, the platform transitioned to gRPC, which utilized HTTP/2 for low-latency communication and 

Protobuf serialization for compact and efficient data transfer. Further optimizations, such as adjusting pool sizes and 

batch processing configurations, ensured system scalability and stability under peak loads.

 The data-preparation service was redesigned as an independent gRPC-based microservice, decoupled from system-

wide workflows to allow autonomous operation without disruptions. It now supports diverse file formats, including PDF, 

Word, Excel, and Markdown, with specialized parsers for extracting and processing content. Post-processing steps 

ensured data was cleaned, structured, and prepared for downstream Retrieval-Augmented Generation (RAG) 

workflows. Quality assurance mechanisms, such as manual reviews and automated logging, were integrated to maintain 

data accuracy and traceability.

 An adaptive evaluation framework was also developed to automate the assessment of chatbot responses, focusing 

on relevance, accuracy, coverage, and completeness. The framework employed a prompt-based approach, 

incorporating advanced techniques like few-shot learning and chain-of-thought reasoning to guide the evaluation 

process. A judge script automated the scoring process, leveraging Gemini 1.5-flash as a cost-effective evaluation model 

that balanced performance and token efficiency. Rigorous testing ensured consistent and structured evaluations, 

significantly reducing manual workload while enabling scalable and reliable chatbot performance assessments.

System Diagram Overview 

CONCLUSION
The integration of observability, data preparation improvements, and evaluation automation has significantly 

enhanced the Athena-Mind platform's reliability, scalability, and efficiency. Observability tools like OpenTelemetry, 

Jaeger, Prometheus, and Grafana identified bottlenecks and optimized resources, while transitioning to gRPC resolved 

inefficiencies, reduced response times, and ensured system stability under peak loads.

 The redesigned data-preparation service processed over 250 documents per minute, supporting diverse file formats 

with high accuracy through quality assurance mechanisms.

  Additionally, the evaluation framework automated chatbot performance assessments with over 80% alignment to 

human standards, reducing manual workload and ensuring scalability. Together, these advancements prepare Athena-

Mind to meet evolving demands with robust performance and adaptability.



Condition based tool change 

and monitoring

Introduction & Objective

This project aims to optimize CNC machining center efficiency through advanced cutting tool monitoring and wear analysis. A key challenge was 

the initial absence of historical tool wear data and operating conditions, necessitating new baseline measurements through SCADA system data 

collection.

Methodology Conclusion

 The methodology involves processing raw 

data into averaged values and applying moving 

averages for effective monitoring. The system uses 

cumulative load meters to track cutting tool wear. We 

conducted two experiments testing the load up to 

100% of the wear threshold. Results show this 

method can be successfully implemented to determine 

tool changes within the company's operations.

CNC

Machine data
Filtering data

Database Filtering data
Finding insight to ware 

of tool

Transform data 

Create condition Monitoring board

Alarm tool 

change

Author: Chanatip Santongsangyotin Mail: chanatip46069@gmail.com Tel: 0988288796

Advisor: Aj.Bantoon Srisuwan Co-Advisor: PhD.Paisit Khanarsa

Result monitoring dashboard
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Embedded-based Digital Sun Sensor 

for Spacecraft Attitude Determination System

National Research Infrastructure for Deep-Space Exploration Project and Research Group

ผู้วิจยั : ธมกร ทองยอด Email : thamakornthongyod@gmail.com เบอรโ์ทร : 0966244605

อาจารยท่ี์ปรึกษา  : บณัฑูร ศรสีุวรรณ

Abstract
งานวิจยันี้น าเสนอการออกแบบและพฒันาเซ็นเซอร์แสงอาทิตย์แบบดิจทิัลส าหรบัตรวจวดัการ
วางตวัของดาวเทียม โดยใช้หลกัการกล้องรูเขม็ร่วมกบัเซ็นเซอร์ CMOS และโครงสร้างพรีะมดิ
สามเหลี่ยมเพื่อเพิม่มุมรบัแสง  (FOV) และลดข้อจ ากดัของเซ็นเซอร์แสงแบบดัง้เดมิ โครงสร้าง
พรีะมิดช่วยเพิ่มความครอบคลุมในการตรวจจบั ลดข้อผดิพลาดบริเวณขอบเซ็นเซอร์ และ เพิ่ม
ความแม่นย าในการระบุต าแหน่งดวงอาทติย์ ระบบนี้ท างานร่วมกับไมโครคอนโทรลเลอร์ เพื่อ
ประหยัดพลังงาน ตอบสนองต่อการเปลี่ยนแปลงต าแหน่งดวงอาทิตย์ได้ต่อเน่ือง ลดเวลา
ประมวลผล และเพิม่เสถยีรภาพในสภาวะความเรว็เชงิมุมสงู ช่วยให้การตดิตัง้และการท างานของ
ระบบมปีระสทิธภิาพยิง่ขึน้

National Astronomical Research Institute of Thailand (Public Organization)

objective
1. เพื่อศกึษาและทดสอบระบบพกิดัการวางตวัของดาวเทียม 
โดยน าองค์ความรูท้างวศิวกรรมมาปรบัใชใ้นการออกแบบและ
พฒันาระบบ
2. เพื่อออกแบบและพฒันาเซนเซอร์แสงอาทิตย์โดยใช้ Pin 

hole model วางตวัในรปูแบบ Pyramid Model

3. เพื่อออกแบบและพัฒนาการท างานร่วมกันระหว่าง
เซนเซอรแ์สงอาทติยม์ากกว่าหน่ึงตวั
4. ศึกษาและพัฒนาโมเดลส าหรับการจ าลองและทดสอบ
กระบวนการท างานของเซนเซอรแ์สงอาทติยโ์ดยใช ้MATLAB

5. เพื่อสร้างต้นแบบของเซนเซอร์แสงอาทิตย์ และท าการ
ทดสอบในสภาพแวดล้อมที่จ าลองจากฐานปรบัระดบั รวมถึง
การทดสอบร่วมกบัเซนเซอร์อื่นๆ เพื่อประเมนิการท างานของ
ระบบทัง้หมด
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Abstract
        Space technology is advancing rapidly, but challenges in
achieving mission success remain. Traditional satellite
testing methods, which require launching into orbit, are
time-consuming and costly. This thesis proposes the
development of a low-thrust satellite propulsion technique
using the Thruster-In-The-Loop (TIL) approach to analyze
spacecraft trajectories and evaluate thruster performance.
The research includes the development of a Thrust system
and testing with the Thrust Force Verification Subfunction to
assess stability. MATLAB is used to simulate the
environment and convert thrust into acceleration, enhancing
reliability while reducing testing costs.

Objective

Conclusion

To study the Thruster in the Loop (TIL) system by
integrating a Cold Gas Thruster with simulation.
To develop a Cold Gas Thruster thrust simulation
system and design it to replicate microgravity
conditions, enabling the simulation of stable thrust for
an Ion Thruster, which can be applied to the TIL system.
To study and develop objectives 1 and 2 using
engineering principles for system design, collecting
data, and data analysis.

Low-Thrust Spacecraft Trajectory
Techniquebased Hardware-in-the

loop simulation testbed.

Real-Time Communication and Data Analysis Algorithm for
Thruster-in-the-Loop (TIL) This work involves designing a
protocol in MATLAB for real-time communication and data
analysis with TIL. The algorithm references time and thruster
status parameters and receives data from the load cell via
the ASCII Upload Protocol.
The thruster design involves developing a pneumatic system
comprising a pressure regulator, pressure sensor, solenoid
valve, and nozzle. Additionally, the structural design
incorporates a two-joint pendulum configuration to ensure
precise testing and measurement of thrust performance.
The Thruster-in-the-Loop system integrates the thruster
mechanism with astro-dynamic simulations to enable
comprehensive analysis of the resulting performance.

Methodology

        This research presents a Thruster In The Loop (TIL)
system, which integrates computer simulations and the
practical application of a thruster. The system demonstrates
the stability of the thruster through structural design and
analysis using simulation software, alongside engineering
principles, to achieve the most stable thrust output under
the limitations of available equipment. Experimental results
show that when the thruster is integrated into the TIL
system, it can produce sufficient and stable thrust, enabling
the spacecraft to reach its target as planned. This thruster
effectively simulates the operation of an ion thruster with
high efficiency. However, fluctuations or instability in thrust
can impact the spacecraft's orbital trajectory. If the thrust is
unstable, it could cause the spacecraft to deviate from its
orbit or re-enter Earth's atmosphere.

National Research Infrastructure for Deep-Space Exploration Project and Research Group



Pursuit and evasion games are fundamental problems in robotics and control theory, where one or more pursuers 
aim to approach one or more evaders within a specified distance while considering dynamic uncertainties and 
environmental conditions. This project explores a scenario involving three drones as pursuers tasked with defending an 
area against two adversarial drones in a 2D environment. The evader's strategy and inputs remain unpredictable, 
challenging the pursuers' coordination and decision-making processes. A pursuers' algorithm approach utilizing Voronoi 
diagrams is proposed to partition the environment, ensuring that each evader's Voronoi cell does not intersect with the 
protected area. The proposed algorithm requires each pursuer to have knowledge only of its Voronoi neighbors and the 
evaders, operating in real time. Simulation results are presented to demonstrate the effectiveness of the algorithm in 
strategically partitioning and allocating search areas among the pursuers.

The objective of this project is to 
develop and implement an algorithm for 
multiple drones to collaboratively defend 
the area from two drones in a 2D semi-
circular area. The focus will be on designing 
strategies that optimize the drones' 
movements to effectively encircle to pursuit, 
block and intercept the evaders, 
considering dynamic uncertainties and 
environmental conditions.

Evader’s Strategy
• Attractive Force

This attractive force encourages the agents to move towards the goal.

Fatt = −∇Uatt = −ξ ej t − A  if ej t − A ≤ σ0 −ξσ0 ej t − Aej t − A  if ej t − A > σ0
where σ0 is threshold to the goal

• Repulsive Force
The agent getting away from obstacles for avoiding collisions. 

Frep = −∇Urep = η 1ej t − oi t − 1ρ0 ej t − oi tej t − oi t 3  if ej t − oi t  ≤  ρ0 0 if ej t − oi t  >  ρ0 
where ρ0 is obstacle influence radius 

Pursuer’s Strategy
From the diagram in the pursuer's decision block, it is combined with two strategies.
A.  Chasing Strategy 𝑖𝑓 𝑉𝐸𝑗 ∈ 𝑅𝑐ℎ𝑎𝑠𝑒 , 𝑈𝑃𝑖 =  𝜂𝑖ℎ +  𝐹𝑟𝑒𝑝𝜂𝑖ℎ = 𝐸𝑗 − 𝑃𝑖𝐸𝑗 − 𝑃𝑖

where 𝜂𝑖ℎis heading vector of pursuers, 𝐹𝑟𝑒𝑝 is a repulsive force

B.  Intercepting Strategy𝑖𝑓 𝑉𝐸𝑗 ∈ 𝑅𝑖𝑛𝑡𝑒𝑟𝑐𝑒𝑝𝑡 , 𝑈𝑃𝑖 =  𝜂𝑖ℎ + 𝛼ℎ𝛼ℎ2 + 𝛼𝑣2 ∙ 𝜂𝑖ℎ + 𝛼𝑣𝛼ℎ2 + 𝛼𝑣2 ∙ 𝜂𝑖𝑣 +  𝐹𝑟𝑒𝑝𝛼ℎ = − 𝐿𝑖2 , 𝛼𝑣 = − 𝑙𝑖2 − 𝐿𝑖 − 𝑙𝑖 22 𝐸𝑗 − 𝑃𝑖 , 𝜂𝑖𝑣 = −𝜂𝑖ℎ(2) 𝜂𝑖ℎ(1)
where 𝐿𝑖is the length of the Voronoi edge, 𝑙𝑖 is a length segment of the 𝐿𝑖 , 𝛼ℎ and 𝛼𝑣 are parameters that adjust the influence of the motion.

Evaders DJI Mini 2𝒗𝒎𝒂𝒙𝒆𝒋 = 𝟏𝟎 𝒎/𝒔𝒂𝒎𝒂𝒙𝒆𝒋 = 𝟑 𝒎/𝒔𝟐𝒅𝒎𝒂𝒙𝒆𝒋 = 𝟑 𝒎/𝒔𝟐

𝒗𝒎𝒂𝒙𝒑𝒊 = 𝟖 𝒎/𝒔𝒂𝒎𝒂𝒙𝒑𝒊 = 𝟑 𝒎/𝒔𝟐𝒅𝒎𝒂𝒙𝒑𝒊 = 𝟑 𝒎/𝒔𝟐

Pursuers DJI Avata
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RESULTRESULT
Evader Strategies Using Potential Field
The potential field strategy was implemented in a 50x50 grid environment with 
predefined goals and obstacles. The results demonstrated the effectiveness of the 
potential field strategy in guiding the evader. Based on 100 iterations the evader 
can reach goal 92%

(a)                               (b) (c)                              (d)

Fig. 1. Result of the evader’s strategy. Evader (blue circle) VS static obstacle (red and triangle circle) (a-d)

Pursuer Strategies Using Voronoi-based

The experiments are conducted in a 600x400 meter grid 2D environment, partitioned into 

three zones with different response strategies based on the senser from protected area can 

detected.

A.  Baseline Strategy

This experiment evaluates the performance of a Baseline strategy where pursuers move 

directly toward their assigned evader based on proximity without strategic approach. Based 

on 6 iterations the pursuers can protected the area 33.33%

B. Voronoi Strategy

This experiment evaluates the performance of a Voronoi-based strategy where the 

environment is dynamically partitioned into Voronoi cells, and pursuers adjust their 

positions to minimize the evaders’ Voronoi cell area. Based on 6 iterations the pursuers can 

protected the area 83.33%

(e)                                       (f)                                       (g)                                      (h)

Fig. 2. Result of the Baseline strategy in iterations 2 (e-h). 

(i)                                       (j)                                       (k)                                        (l)

Fig. 3. Result of the Voronoi strategy in iterations 2 (i-l). 

The pursuers relied on a strategy based on Voronoi diagrams. This method 
significantly improved their ability to intercept evaders. By focusing on reducing the 
Voronoi area of the evaders, the pursuers were better able to predict and block the 
evaders’ movements, making it harder for them to succeed. When comparing the 
strategies, it is clear differences in performance. A simpler baseline strategy failed to 
stop evaders from reaching the protected area. On the other hand, the Voronoi-based 
strategy showed much better results, demonstrating its effectiveness in pursuit-
evasion scenarios. Several factors influenced the outcomes of these scenarios. The 
starting positions of both pursuers and evaders were important. Pursuers performed 
more effectively when evaders started close together or far from the protected area, 
allowing them to take advantage of coordinated strategies. The Voronoi-based 
approach consistently outperformed the baseline strategy, demonstrating the 
importance of advanced planning and dynamic adaptation. Additionally, dividing the 
environment into zones affected how well the strategies worked. 

CONCLUSIONCONCLUSION

mailto:thitiporn.suwa@gmail.com


RESULT

Smart IoT Gateway

for Energy Management System
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Client System - Software ที่ท างานบนตัวเครื่องเกตเวย ์มี Back-end ในการสื่อสารกับ
เซนเซอร์และการส่งข้อมูล รวมถึงมี Front-end ส าหรับการตั้งค่า

Management Cloud - ระบบการจัดการการเข้าถึงระยะไกลผ่านอินเตอร์เน็ต 

METHODOLOGY

System Architecture

Working Principle

Design Principle

• No-Code

• Single Page Application (SPA)

OBJECTIVES

INTRODUCTION

งานวิจัยนี้เป็นการสร้างระบบ IoT Gateway ส าหรับระบบบริหารจัด
การพลังงาน (EMS) มีหน้าที่เป็นตัวกลางในการส่งข้อมูลจาก
เซ็นเซอร์ต่าง ๆ เช่นเซ็นเซอร์วัดการใช้พลังงาน มิเตอร์อัจฉริยะ 
เซนเซอร์วัดอุณหภูมิและความชื้น ฯลฯ ไปยังระบบ EMS โดยมุ่งเน้น
การลดขั้นตอนและฐานความรู้ที่ต้องใช้ในการตั้งค่าระบบ Gateway

ท าให้ทีมช่างติดตั้งสามารถช่วยลดภาระของทีมวิศวกรในการตั้งค่า
ระบบได้ รวมถึงมีระบบการเข้าถึงระยะไกลเพื่อช่วยอ านวยความ
สะดวกการแก้ไขการตั้งค่า

1. พัฒนาระบบ IoT Gateway ที่ช่วยให้การตั้งค่าเป็นเรือ่งง่าย
2. ออกแบบ User Interface รูปแบบ No-Code ที่เข้าใจได้ง่าย ใช้

งานได้โดยจ าเป็นต้องมีพื้นฐานโปรแกรมมิ่ง
3. รองรับการท างานร่วมกับระบบ Modbus และ MQTT

4. มีระบบตรวจสอบสถานะการท างานของระบบเพื่อช่วยในการ
ตรวจสอบการท างานและแก้ไขปัญหา

5. พัฒนาระบบการเข้าถึงระยะไกลผ่านอินเตอร์เน็ต สามารถ
แก้ไขการตั้งค่าได้โดยไม่ต้องลงหน้างาน

ชุด Software ประกอบไปด้วย 2 ส่วน

Scan QR Code For Live Demo, Information, Portfolio & More.

ผลคะแนนจากผู้ทดสอบ



Planter Vision Module 
For Inspecting Automated Vegetable Planting System

ผู้วิจัย: นายปณัณพัฒน์ เกตุแก้ว          Email: Punnapat.getg@gmail.com          Tel: 0994592444
อาจารย์ที่ปรึกษา: ผศ.ดร.ถวิดา มณีวรรณ์ และ อ.วรวิทย์ พันธุ์ปัญญาเทพ 

Abstract
งานวิจัยนี้น าเสนอการพัฒนาระบบ Planter Vision Module เพื่อใช้ใน
กระบวนการตรวจสอบระบบปลูกผักอัตโนมัติของบริษัท ไร่นา โรโบเทค จ ากัด 
ซึ่งประกอบด้วยสองส่วนหลัก ได้แก่ ระบบติดตามการเจริญเติบโตของต้นกล้า 
และระบบตรวจสอบถาดปลูกผัก โดยใช้การเรียนรู้แบบ Unsupervised 
Learning ที่ไม่ต้องการข้อมูลล่วงหน้าของสีหรือชนิดของต้นกล้า ระบบนี้อาศัย
การวิเคราะห์ด้วย GMM ใน YCbCr color space ร่วมกับ Bayes’ theorem 
เพื่อค านวณความน่าจะเป็นของพิกเซลในภาพส าหรับการแบ่งส่วนต้นกล้า โดย
ข้อมูลสีและต าแหน่งของต้นกล้าจากภาพก่อนหน้าถูกน ามาใช้เป็นข้อมูล
เบื้องต้นเพื่อช่วยให้ระบบสามารถเรียนรู้การเปลี่ยนแปลงของสีและต าแหน่งที่
เกิดจากการเจริญเติบโตและสภาพแสงได้ และยังสามารถแยกต้นกล้าที่ทับซ้อน
กันได้อย่างแม่นย า ผลการทดลองแสดงให้เห็นว่าการถ่ายภาพทุกชั่วโมงใน
ช่วงเวลา 8:00–17:00 ให้ความแม่นย าสูงสุดที่ 100% ในการตรวจสอบสถานะ
ต้นกล้าในแต่ละหลุม ขณะที่ระบบตรวจสอบถาดปลูกผักที่ใช้วิธีการแบ่งส่วน
ภาพแบบเดียวกันและใช้ DBSCAN เพื่อระบุต าแหน่งและขนาดของต้นกล้าได้ก็
สามารถท างานได้แม่นย า 100% เช่นกัน ดังนั้นระบบนี้ช่วยเพิ่มความแม่นย าใน
การย้ายต้นกล้า ลดการพึ่งพาแรงงานคน และสามารถน าไปประยุกต์ใช้กับการ
เพาะปลูกผักหรือพืชชนิดอื่น ๆ ได้อีกด้วย

Objective
• พัฒนาระบบติดตามการเจริญเติบโตของต้นกล้า 
• พัฒนาระบบตรวจสอบถาดปลูกผักเพื่อแยกถาดปลูกที่พร้อมน าไปเพาะปลูก

กับถาดปลูกที่ต้องได้รับการแก้ไข  
• ออกแบบการระบุ ID และต าแหน่งของถาดเพาะต้นกล้าและถาดปลกูผัก

Methodology

Planter Vision 

Module

เกษตรกร โรงเพาะ

เพาะกล้าและดูแล 

ภาพถ่ายถาดเพาะกล้า
จากมุมมองด้านบน

แจ้งเตือนสถานะของ
ต้นกล้าและความผิดปกติ

เครื่องย้ายต้นกล้า

ถาดเพาะกล้าท่ีพร้อมย้าย

เกษตรกร

ถาดปลูกที่สมบูรณ์

โรงปลูก

ID ถาดเพาะขาเข้า
ภาพถ่ายถาดปลูกขาออก ผลการย้ายต้นกล้า

ด าเนินการแก้ไข

แจ้งเตือนปัญหา
ถาดปลูกขาออก

Seedling Growth 
Monitoring System

ช้อมูลต้นกล้า Seedling Growth 
Monitoring System

ภาพถาดเพาะกล้าท่ี 1 ภาพถาดเพาะกล้าท่ี 2

… Seedling Growth 
Monitoring System

ภาพถาดเพาะกล้าท่ี t

Planting Tray 
Inspection System

ภาพถาดปลูกผัก

ช้อมูลต้นกล้า

ที่เพาะกล้า เครื่องย้ายต้นกล้า

Result

Conclusion

Planter Vision Module
1. ระบบติดตามการเจริญเติบโตของต้นกล้า

• การแบ่งส่วนภาพต้นกล้าด้วย Gaussian Mixture Model และ Bayes’ Classification 
• การอปัเดตโมเดลเชิงความน่าจะเป็นส าหรับต้นกลา้และพื้นหลงัแบบออนไลน์ด้วย Bayes’ Updating

2. ระบบตรวจสอบถาดปลูกผัก
• การแบ่งส่วนภาพต้นกล้าด้วย Gaussian Mixture Model และ Bayes’ Classification 
• การระบุต้นกล้าด้วย DBSCAN

แสงและเงาบนถาดเพาะกล้าแตกต่างกันมากในภาพต่อเนื่อง นอกจากนี้ระบบยังสามารถรายงานข้อมูลตัวเลขของต้นกล้าได้หลากหลาย เช่น ต าแหน่ง ขนาด สี และ
จ านวนต้นกล้าในแต่ละวัน ท าให้สามารถติดตามวันเริ่มงอก การเจริญเติบโต และการเปลี่ยนแปลงสีได้อย่างละเอียด ส่วนระบบการตรวจสอบถาดปลู กผักใช้ 
DBSCAN ใน Spatial domain เพื่อระบุต าแหน่งและขนาดของต้นกล้า โดยสามารถระบุต้นกล้าและรายงานข้อผิดพลาดได้อย่างถูกต้อง ดังนั้นระบบที่พัฒนาขึ้นจึง
สามารถตอบโจทย์ความต้องการของบริษัทในการเพิ่มความแม่นย าในการย้ายต้นกล้าและช่วยลดการพึ่งพาแรงงานคนในการตรวจสอบ ซึ่งถือเป็นการเพิ่ ม
ประสิทธิภาพในการเพาะปลูกด้วยระบบปลูกผักอัตโนมัติและยังสามารถน าไปประยุกต์ใช้ในการติดตามการเจริญเติบโตของต้นกล้าชนิดอื่น ๆ ได้ด้วย

ต้นกล้าก่อนหน้าเป็นส่วนหนึ่งของการค านวณด้วย Bayes’ theorem ผลการทดลองแสดงให้เห็นว่าความถี่และช่วงเวลาของการถ่ายภาพมีผลต่อความแม่นย าของระบบ โดยการถ่ายภาพ
ทุก 1 ชั่วโมง ตั้งแต่ 8.00 ถึง 17.00 ให้ความแม่นย า 100% ในการระบุสถานะต้นกล้าในแต่ละหลุม แต่ความแม่นย าลดลงเมื่อเพิ่มระยะเวลาห่างระหว่างการถ่ายภาพ หรือในกรณีที่ภาพมี

Planter Vision Module ประกอบไปด้วยระบบติดตามการเจริญเติบโตของต้นกล้าและระบบตรวจสอบถาดปลูกผัก โดยใช้การเรียนรู้แบบ Unsupervised Learning ที่ไม่ต้องการข้อมูลสีหรือชนิดของต้นกล้า
ล่วงหน้า ระบบอาศัยการวิเคราะห์เชิงสถิติและความน่าจะเป็น โดยการเรียนรู้สีของต้นกล้าด้วย GMM ใน YCbCr color space และใช้ Bayes’ theorem ค านวณความน่าจะเป็นที่แต่ละพิกเซลจะเป็นต้นกล้าใน
การแบ่งส่วนภาพ ท าให้ระบบสามารถเรียนรู้การเปลี่ยนแปลงสีของต้นกล้าที่เกิดจากการเจริญเติบโตและสภาพแสงได้ นอกจากนี้ยังถูกออกแบบให้สามารถแยกต้นกล้าที่ทับซ้อนกันได้โดยใช้ข้อมูล

ระบบติดตามการเจริญเติบโตของต้นกล้า ระบบตรวจสอบถาดปลูกผัก

• รายงานสถานะของต้นกล้า ต าแหน่ง รูปทรงพุ่ม ขนาด และสีของต้นกล้าแต่ละหลุมในแต่ละวัน
• ทนทานต่อสภาพแสงเงาที่ไม่คงที่และต้นกล้าที่มีการเปลี่ยนแปลงของสีได้
• การถ่ายภาพทุก 1 ชั่วโมง (8.00-17.00) ให้ความแม่นย า 100% ในการระบุสถานะต้นกล้า
• การติดตามต้นกล้าที่มีการเปลี่ยนแปลงสีดว้ยภาพวันละ 1 ภาพให้ความแม่นย า 97.66 – 100% และความแม่นย า

ในการระบุสถานะต้นกล้าลดลง เมื่อเพิ่มระยะห่างเวลาการถ่ายภาพหรือเมื่อภาพมีแสงและเงาแตกต่างกันมาก

• รายงานขอ้มลูต าแหน่ง ทรงพุม่ ขนาด และสีของตน้กลา้ในแตล่ะจดุปลกู 
• การระบขุอ้ผิดพลาดที่ประกอบไปดว้ย จดุปลกูที่ไม่มีตน้กลา้ มีตน้กลา้ขนาด

เล็ก และตน้กลา้อยูไ่กลจากจดุปลกูมีความแมน่ย า 100% 
• สามารถแยกถาดปลกูที่พรอ้มน าไปเพาะปลกูกบัถาดปลกูที่จะตอ้งไดร้บัการ

แกไ้ขไดแ้มน่ย า 100% 

รายงานผลการเพาะต้นกล้า ข้อมูลต้นกล้าในแต่ละวัน

ถาดปลูกที่พร้อมน าไปเพาะปลูกต่อ

ถาดปลูกที่ต้องได้รับการแก้ไข



หุ่นยนต์ตัดหญ้าระบบอัตโนมัติส าหรับ
สวนไม้ยืนต้น (Smart Mower)

การทดสอบการเคลื่อนที่รอบต้นไม้จ าลอง โดยใช้ Pure Pursuit

- ค่า RMSE เฉลี่ยของ Cross-Track Error ค่าที่น้อยที่สุดเกิดขึ้นที่ระยะ lookahead ที่ 0.75 และ 1.00 เมตร ขณะทีค่่ามากที่สุด
เกิดขึ้นที่ระยะ lookahead ที่ 1.25 เมตร

- ระยะ lookahead ที่ 0.75 เมตร การเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ไม่ราบรื่น และมีความกระจัดกระจาย 
- ระยะ lookahead ที่ 1.00 เมตร การเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์ราบรื่น และมีค่าเฉลี่ยของ Cross-Track Error น้อยที่สุดสะท้อนให้เห็น

ว่า Pure Pursuit สามารถน าทางหุ่นยนต์ให้เคลื่อนที่ไปรอบต้นไม้ได้อย่างมีประสิทธิภาพ
- แม้หุ่นยนต์จะสามารถติดตามเส้นทางได้ดี แต่ความสามารถในการประมาณสถานะต าแหน่งของหุ่นยนต์ที่ยังมีประสิทธิภาพไม่

เพียงพอ เป็นสาเหตุที่ท าให้ในการทดลองที่ใช้ระยะ lookahead ที่ 1.00 และ 1.25 เมตรเกิดการชนต้นไม้ได้ 
- ต้องพิจารณาการใช้ข้อมูลเพิ่มเติมเพื่อช่วยปรับปรุงการประมาณสถานะของต าแหน่งหุ่นยนต์ให้มีความแม่นย ามากยิ่งขึ้น

Author : กุลกันต์ แก้วกัลยา 64340500006 Email : kaew.kullakant@gmail.com Tel. : +66954237769
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Abstract
โครงงานน้ีน าเสนอเรื่องการจัดท าหุ่นยนต์อัตโนมัติส าหรับใช้ในการก าจัดหญ้ารอบโคนต้นทีข่ับเคลื่อน 4 ล้อ ที่ชื่อว่า Smart Mower โดยมีจดุประสงค์เพื่อออกแบบ และจัดท า
หุ่นยนต,์ ระบบควบคุม, ระบบประมาณสถานะต าแหน่งของหุ่นยนต์ผ่านการท า sensor fusion และการค านวณทางจลนศาสตร,์ ระบบวางแผนเส้นทาง และน าทางส าหรบั
ภารกิจในการก าจัดหญ้า และวัชพืช รอบโคนต้น ภายในสวนไม้ยืนต้น โดยจะมีรูปแบบการควบคุมทั้งหมด 3 แบบ คือ 1. การควบคุมด้วยรีโมตบังคับวิทยุ 2. การควบคุมตาม 
รูปแบบที่ได้ก าหนดเอาไว้ เช่น การเคลื่อนที่เป็นเส้นตรง, การเคลื่อนที่เป็นวงกลม 3. การเคลื่อนที่ตัดหญ้ารอบโคนต้นไม้แบบอัตโนมัติ และหุ่นยนต์ที่พัฒนาจะถูกน า ไปทดสอบ
ในสวนไม้ยืนต้น

Objective

1. ออกแบบ และพัฒนาหุ่นยนต์ส าหรับตัดหญ้าในสวนไม้ยืนต้น เช่น สวนปาล์ม, สวนมะม่วง
2. ออกแบบ และพัฒนาหุ่นยนต์ให้ควบคุมความเร็ว และทิศทางได้ทั้งผ่านรีโมท และการเคลื่อนที่ตามรูปแบบที่ก าหนด
3. ออกแบบ และพัฒนาหุ่นยนต์ให้สามารถตัดหญ้ารอบโคนต้นไม้อัตโนมัติ
4. ออกแบบ และพัฒนาหุ่นยนต์ให้สามารถระบุต าแหน่งระหว่างการเคลื่อนที่ได้
5. ออกแบบ และพัฒนาระบบ Safety ของหุ่นยนต์เพื่อป้องกันอันตรายจากใบตัดหญ้า

Hardware/Software System Architecture

Conclusion

การทดสอบการเคลื่อนที่เส้นตรงระยะ 20 เมตร
- R-Squared = 0.921สะท้อนถึงความแม่นย าของ

หุ่นยนต์ในการรักษาเส้นทางการเคลื่อนที่แบบเส้นตรง
- ระยะคลาดเคลื่อนสุดท้าย ในแกน x = 1.38 เมตร และใน

แกน y = -0.28 เมตร จ าเป็นต้องพิจารณาเพิ่มข้อมูล
อื่นเสริม เพื่อช่วยในการประมาณสถานะของต าแหน่ง- 

- หุ่นยนต์ท ามุมกับแกน y = 0 เท่ากับ -0.92 องศา เกิด
จากการตั้งค่าต าแหน่งเริ่มต้นของหุ่นยนต์ที่ท าได้ยาก 
เนื่องจากน ้าหนัก และโครงสร้างของหุ่นยนต์

ชุดหัวตัดหญา้
ล้อขับเคลื่อน
พร้อมโช๊คอพั

ตู้ควบคมุ

ชุดบังคับเลีย้ว

Smart Mower
Lidar,IMU
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Gantry-Based Overhead Robot for

Automated Load-Unload Process
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OBJECTIVE

This research focused on developing a procedure for 

making Gears 50-19 and 38-54 for Kubota Corporation 

by replacing manpower with an automated system. This 

alteration increased the efficiency of production and 

standardized procedures. the loading and unloading 

process of workpieces into the machine using a 6-DOF 

robot and a gantry robot. The development included the 

creation of grippers that handle workpieces, the 

simulation of how robots operate,  the analysis and 

improvement of the system through simulation software. 

The automated system must have a production capacity 

equivalent to that of manual labor.

• To design and develop automated system for handling 

workpieces

• To implement automated system to reduce 4 manpower

• To simulate the robot's operations as a prototype for 

robot teaching

• To perform gripper strength analysis

ABSTRACT

CONCLUSION

Topic
Operator Robot

Gear 50-19 Gear 38-54 Gear 50-19 Gear 38-54

Cycle time (sec) 76 124 82 128

Working time (sec) 72,000 72,000 82,800 82,800

Efficiency (%) 95 95 95 95

Capacity (pcs./day) 900 551 959 614

• The designed system has a production capacity that is higher than what the employees 

can produce.

• The gripper design was evaluated using structural strength simulation. The result shows 

actual workpiece remaining undamaged, no deformation and the gripper provided 

sufficient gripping force to handle the workpiece.

Result from process simulation

METHODOLOGY

This research is divided into two main parts: gripper and 

automation system.

Dual Gripper

Process Simulate

Gantry

Handling Robot

Robot 2 Robot 1

Workpieces

Gear 50-19

Gear 38-54

Gear 50-19 Process flow

Automation system uses 

two robots in production.

Draw rod

Finger

Jaw

Gripper

Handle 2 workpieces 

in 1 process

Design the gripper to avoid 

machine's draw rod

Production Layout

Gripper Design for Robot 2 Gripper Design for Robot 1



Development of machine learning to identify

Individual critical illness risk using population 

data and group health insurance claim history

Abstract
Critical illnesses are complex and challenging to predict, often 

requiring long treatments and posing risks of complications or 

death. Insurance company cannot reliably forecast the risk of critical 

illness, affecting health insurance decisions like renewals, 

premiums, and preventive measures. To address this, researchers 

are developing machine learning models to predict risks for illnesses 

like lung disease, liver disease, cancer, chronic kidney failure and 

cardiovascular issues using health insurance claim data (2017–

2024). Four tree-based models were implemented: Decision Tree, 

Random Forest, XGBoost, and LightGBM. Among them, LightGBM

performed best, with sensitivity ranging from 0.492–0.849 and 

specificity from 0.465–0.813.

Purpose
To develop a model and compare the performance of 

different models for predicting various critical illnesses in 

the next 3 months using insurance domain data.

To develop a system that can integrate into other models.

Input Output

- Demographic

- Insurance claims

- Air quality

- Rate of patients

- Overall risk

Probability of critical 

illness that can tell

the level of risk in 

each critical illness

Risk estimator

Methodology

Result

Sensitivity Specificity

Cancer 0.62 (+0.19) 0.67 (+0.14)

Lung disease 0.49 (+0.22) 0.59 (+0.2)

Cardiovascular disease 0.66 (+0.1) 0.54 (+0.21)

Liver disease 0.65 (+0.2) 0.55 (+0.17)

Chronic kidney failure 0.67 (+0.13) 0.47 (+0.23)

Conclusion
This paper demonstrates the advantage of using claim histories, air 

quality, and patient statistics in predicting critical illness risks. Models 

like XGBoost and LightGBM, which use gradient boosting, outperform 

the baseline in sensitivity and specificity. While Decision Tree and 

Random Forest show lower sensitivity due to a trade-off with specificity, 

they still perform better overall. Future developments could leverage 

claim history data to analyze customers' past cardiovascular-related 

illnesses. Improvements could also be achieved by integrating data from 

the Jolly application. Key metrics, such as calories burned, steps taken, 

sleep hours, and heart rate, could be incorporated as 

features to enhance the model's predictive capabilities in 

real-world scenarios. 

Distribution of predicted probabilities
Cancer customer

Healthy customer

Insight
Long-term exposure to poor air quality is linked to a higher risk 

of chronic health problems that can lead to serious illness. 

Older people are especially at risk, likely because they have 

been exposed to harmful factors for a longer 

time. The data also shows that patients tend 

to have more OPD and IPD visits before their

first serious illness, pointing to a growing 

need for medical care as their health worsens.

Author: Miss Napat Uraisomsurat     Tel: +66 873233568    Email: contact.napat@gmail.com Advisor: Dr.Paisit Khanarsa



AUTO FIX SCREW SUBLINE CONTROL PANEL

WiL Project
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INTRODUCTION

OBJECTIVE

EXPERIMENTAL

METHODOLOGY

EXPECTED RESULTS

ปัจจุบันยังมีการใช้แรงงานมนุษย์ในการยิงสกรูให้กับแผงหน้าปัดเครื่องซักผ้า
อยูซ่ึ่งใช้เวลานานในการท างานต่อหนึ่งชิ้น คิดเป็นเวลา 11.5 วินาที และเป็นการใช้
แรงงานมนุษย์ที่มีลักษณะการท างานซ ้าซาก ซึ่งหากเปลี่ยนมาใช้หุ่นยนต์ในการ
ท างานจะช่วยลดค่าใช้จ่ายในการจ้างพนักงาน ลดความผิดพลาดของมนุษย์ และ
เพิ่มประสิทธิภาพการในท างานให้มากยิ่งขึ้น

ทางบริษัทจึงมีความต้องการให้ออกแบบระบบกลไกอัตโนมัติที่มีต้นทุนต ่า 
(Low Cost Intelligent Automation, LCIA) โดยระบบจะมีหน้าที่ในการยิงสกรู
ให้กับแผงหน้าปัดเครื ่องซักผ้าทั ้งหมด 3 และ 4 ต าแหน่ง ซึ ่งแต่ละโมเดลจะมี
ต าแหน่งในการยิงสกรูที่แตกต่างกัน โดยที่หุ่นยนต์ตัวหนึ่งจะมีหน้าที่ในการยิงสกรู
มากที่สุด 2 รู เพื่อเพิ่มประสิทธิภาพ เพิ่มก าลังการผลิตให้กับระบบ และช่วยลด
ระยะเวลาการท างานให้เหลือเพียง 10 วินาที

1) เพื่อพัฒนาระบบอัตโนมัติโดยออกแบบระบบกลไกอัตโนมัติที่มีต้นทุนต ่า 
(Low Cost Intelligent Automation, LCIA) เพื่อใช้ส าหรับการยิงสกรู
ซึ่งจะเข้ามาแทนที่การใช้พนักงาน 1 คน

2) เพี่อออกแบบและพัฒนาระบบ เพื่อลดระยะเวลาการท างาน (Cycle Time) 

จาก 11.5 วินาที ให้ใช้ระยะเวลาน้อยกว่า 10 วินาที
3) เพื่อพัฒนาและออกแบบระบบที่สามารถยิงสกรูลงบนแผงหน้าปัดเครื่อง

ซักผ้าที่มีความแตกต่างกันทุกโมเดลได้ (มีทั้งสิ้น 4 โมเดล)
4) เพื ่อออกแบบระบบเชิงกล วางแผนขั ้นตอนการท างาน เลือกอุปกรณ์ 

วิเคราะห์ความแข็งแรงของโครงสร้าง ทดลองการท างานและสรุปผล

1) การทดลองการเคลื่อนที่
• วัตถุประสงค์ : เพื่อตรวจสอบว่าจากการออกแบบ แกนการเคลื่อนที่

สามารถเคลื่อนที่ได้จริงโดยสามารถไปยังต าแหน่งไดถู้กต้อง
• ตัวช้ีวัด และ วิ ธีการวัดผล :

o เครื่องสามารถเคลื่อนที่ไปยังต าแหน่งที่ต้องการจะไปได้ตาม
ต าแหน่งรูที่ก าหนด: ท าการวิเคระห์ผ่านการเคลื่อนที่จาก Solid 

Work ด้วย Motion Analysis

o เวลาที่ใช้ในการเคลื่อนที(่Sec.): จับเวลาผ่านโปรแกรม
2) การทดลองการจัดต าแหน่งชิ้นงาน (Centering Machine) 

• วัตถุประสงค์ : เพื่อตรวจสอบการออกแบบ ว่าชุดการจัดต าแหน่ง 
สามารถจัดต าแหน่งได้โดยชิ ้นงานคาดเคลื ่อนออกจากต าแหน่ง
ไม่เกินกว่าที่ยอมรับได้หรือ 0.6 mm

• ตัวช้ีวัด และ วิธีการวัดผล :

o ระยะคลาดเคลื่อนออกจากต าแหน่งที่ต้องการ (mm): ท าการ
ก าหนดต าแหน่งที่ชิ ้นงานต้องหยุด จากนั้นทดลอง 10 ครั้ง 
โดยวัดระยะคลาดเคลื่อนโดยเวอร์เนีย จากต าแหน่งที่ชิ้นงาน
หยุดจริงถึงต าแหน่งที่ก าหนดไว้ว่าชิ้นงานต้องหยุด

1) ระบบสามารถยิงสกรูลงแผงหน้าปัดเครื่องซักผ้าได้จริง
2) ระบบมีเวลาการท างานน้อยกว่า 10 วินาที
3) ระบบลดพนักงานในกระบวนการผลิตได้ 1 คน

ภาพรวมระบบเคร่ืองยิงสกรูส าหรับแผงหน้าปัดเคร่ืองซักผ้าอัตโนมัติ

ระบบ Centering 1 ระบบ Moving and Centering

เคร่ืองยิงสกรูอัตโนมัติ

ผลการ Simulation FEA ของตัวอย่างชิ้นงานท่ีต้องรับแรง

ชุดทดลอง

Automation Screw 

Driving Machine

Moving And Centering

Machine

Centering 

Machine 1
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Robot Auto Attach Label Box

ผู้วิจัย: นันท์นภัส อุ่นจิตต ิ    Email: nannapat.ounjitti@gmail.com     Tel: 065-838-9326

อาจารย์ที่ปรึกษา: ผศ.ดร. อรพดี จูฉิม

ABSTRACT
ทางโรงงานได้มีการยุบรวมสายการผลิตเตาอบ โดยปัจจุบันระบบใช้ LCiA ซึ่งสามารถท าการติดฉลากลงบนกล่องบรรจุเตาอบได้เพียง 1 รุ่น ดังนั้นทางผู้จัดท าจึงท าการ

ออกแบบระบบที่ใช้กับหุ่นยนต ์KUKA รุ่น KR10-R1420 Payload 10 kg. จ านวน 2 ตัว ที่สามารถติดฉลากให้ครอบคลุมทั้งหมด 22 รุ่น และต้องลด Cycle Time ให้มีเวลาน้อยกว่า
16 วินาที ซึ่งจากการจ าลองการเคลื่อนที่ของระบบผ่านโปรแกรม ABB RobotStudio พบว่า Cycle Time ของต าแหน่งที่ติดฉลากสูงสุด (รุ่น J) อยู่ที่ 11.4 วินาที และ Cycle Time 

ของต าแหน่งที่ติดฉลากต ่าสุด (รุ่น U) อยู่ที่ 11.8 วินาที

OBJECTIVE
1. ออกแบบระบบติดฉลากลงบนกล่องบรรจุเตาอบอัตโนมัติที่ใช้งานร่วมกับหุ่นยนต์ KUKA รุ่น KR10-R1420 Payload 10 kg.

2. ออกแบบระบบอัตโนมัติให้สามารถลดระยะเวลาการท างานให้มีเวลาน้อยกว่า 16 วินาที
3. ออกแบบระบบอัตโนมัติที่สามารถน าฉลากไปติดลงบนกล่องบรรจุเตาอบที่ต าแหน่งการติดที่แตกต่างกัน ได้ครอบคลุมทั้งหมด 22 รุ่น ในสายการผลิตเตาอบ
4. ออกแบบโครงสร้างของระบบโดยรวม เลือกอุปกรณ์ภายในระบบ วิเคราะห์ความแข็งแรงของโครงสร้าง (FEA) และจ าลองการเคลื่อนที่ของระบบผ่านโปรแกรม ABB RobotStudio

CONCLUSION
จากการออกแบบระบบแปะฉลากกล่องเตาอบอัตโนมัติ สามารถติดฉลากลงบนกล่องบรรจุเตาอบได้ครอบคลุมทั้งหมด 22 รุ่น ซึ่งจากการจ าลองระบบโดยใช้โปรแกรม 

ABB RobotStudio โดยได้จ าลองระบบ พบว่า Cycle Time ของต าแหน่งที่ติดฉลากสูงสุด (รุ่น J) อยู่ที่ 11.4 วินาที และ Cycle Time ของต าแหน่งที่ติดฉลากต ่าสดุ (รุ่น U) อยู่ที่
11.8 วินาที ซึ่งจากการวิเคราะห์และจ าลองระบบสรุปได้ว่า ระบบสามารถแก้ไขปัญหา Cycle Time ให้มีระยะเวลาน้อยกว่า 16 วินาที ได้

ระบบแปะฉลากกล่องเตาอบอัตโนมัติ

ผลการวเิคราะหค์วามแขง็แรงของโครงสรา้งหลกั Gripper

ผลการจ าลองการท างานของระบบผ่านโปรแกรม ABB RobotStudio

กล่องบรรจุเตาอบ รุ่น U กล่องบรรจุเตาอบ รุ่น J 

ภาพรวมระบบแปะฉลากอัตโนมตัิ Gripper ที่ติดตั้งบนหุ่นยนต์ KUKA

Stress Factor of Safety



Development of 3D LiDAR for 
topographical surveying drones

This research aims to develop a small, low-cost LiDAR system for topographical surveying. It 
features a pulsed laser diode driver with an ultra-fast driver, ensuring safety through IEC 60825-1 
standards. An avalanche photodiode with a high-gain transimpedance amplifier and reverse bias 

circuit enhances signal detection. A time-to-digital circuit converts time intervals to digital data. The 
system employs a coaxial galvo-mirror scanning mechanism with a 150° horizontal and 30° 

vertical range, using a smart servo and a gimbal motor with encoder. An STM32F411RE 
microcontroller processes and streams data to a computer.

Here's a more concise version of the text that retains the key content:

Abstract

Objective
❖ To design a sub-5-ns-wide pulsed laser diode driver
❖ To design an analog front end for a few-photons 

detector utilizing avalanche photodiode
❖ To design an avalanche photodiode bias circuit
❖ To design a time to digital breakout circuit
❖ To design a coaxial galvo-mirror scanning 

mechanism
❖ To design the system while adhering to the IEC 

60825.1:2014

Methodology

Pulsed Laser Diode Driver

Avalanche Photodiode Analog Front-End Avalanche Photodiode Bias Circuit

Gimbal Motor Controller & Encoder

Main Controller BoardTime to Digital Converter

The methodology consists of designing a small 1-D ToF Rangefinder and a scanning mechanism to 
scan for 3-D data. This research is still in progress and is in the Rangefinder stage. This stage can 
be further divided into 3 parts: Mechanical design, PCB design, and Firmware design. The overall 

mechanical design is shown in figure 1. The PCB designs are as followed.

Figure 1. Overall Rangefinder Design 

Author : Mr. Sanpat Boonyong

Advisor : Dr. Narongsak Tirasuntarakul

Email : sanpat.by@gmail.com

Tel : 084-115-3395

8x telescopic lens bracket

Red guiding laser

Rangefinder compartment 

Avalanche Photodiode Analog Front-End

Avalanche Photodiode 
Reverse Bias Circuit

Time to Digital Converter

Pulsed Laser Diode Driver



“INTEGRATION OF CPG,RL, AND SELF-ORGANIZED, 
SYSTEMS FOR DEVELOPING LOCOMOTION SYSTEMS IN 
LEGGED ROBOT”

Abstract
Legged robots demonstrate exceptional adaptability across diverse terrains, making them invaluable for tasks ranging from exploration to urban 
applications. However, achieving stable and efficient locomotion remains a challenge due to the complexities of coordinating multiple limbs. Traditional 
methods like Model Predictive Control (MPC) are computationally demanding, while Reinforcement Learning (RL) requires extensive training data, 
limiting real-world practicality. Bio-inspired approaches, such as Central Pattern Generators (CPGs), offer an alternative by mimicking natural 
movement patterns. This research integrates CPG-Radial Basis Function (RBF) networks with the Tegotae concept, which measures the alignment of 
expected and actual feedback during motion, to create a hybrid system that combines structured optimization with rapid adaptability. The proposed 
approach significantly enhances locomotion stability and efficiency, advancing the practicality of legged robots in complex real-world scenarios.

Objective
1.Highlight the challenges of achieving stable and efficient locomotion in legged robots due to the complexity of coordinating multiple limbs
2.Compare traditional model-based methods, learning-based approaches like Reinforcement Learning (RL), and bio-inspired techniques such 

as Central Pattern Generators (CPGs)
3.Present the benefits of integrating CPG-Radial Basis Function (RBF) networks with Tegotae-based control to enhance adaptability and 

stability
4.Demonstrate that the proposed hybrid approach improves locomotion performance compared to standalone CPG-RBF or Tegotae-based 

methods

Methodology

● Central Pattern Generators (CPGs)
CPGs are neural circuits generating rhythmic motor patterns without sensory 
feedback, producing oscillatory outputs controlled by synaptic weights, rotation 
matrices, and phase adjustments to mimic natural locomotion

● Radial Basis Function (RBF)
The RBF network transforms CPG outputs into motor commands, shaping the 
signals using Gaussian functions and clustering techniques to generate smooth 
and adaptive trajectories with fewer parameters

● Tegotae-Based Control
Tegotae evaluates the difference between expected and actual feedback from 
foot contact, modifying the CPG phase to ensure inter-limb coordination and 
improve the robot’s adaptability in real-time

● Proximal Policy Optimization (PPO)
PPO is used to train the RBF network by optimizing policy updates within safe 
bounds, employing a multi-agent framework for each legs trajectory

Expected Result
CPG-RBF Initially slower but improves over time to achieve better synchronization, stability, and efficiency, especially in dynamic environments

Self-Org (Tegotae-Based Control): Learns quickly due to pre-learned coordination but may lack long-term adaptability and performance optimization 
compared to CPG-RBF.

PPO-Self-Org Hybrid Approach: Combines fast learning from Self-Org with ongoing optimization through PPO, resulting in the best overall 
performance with high speed, low instability, and efficient energy usage.

Evaluation Metrics
Reward Average Speed, Instability Value
Tracks forward speed, balance assess the learned gait's effectiveness.

Convergence Learning and Adaptation
Evaluates how quickly the robot's reward stabilizes during training, reflecting 
learning efficiency.

Gait Analysis (Leg Phases vs. Time)
Analyzes synchronization of leg movements to assess intra-limb and 
inter-limb coordination.

Author : Mr.Chayapol Hansanelak Email : chayapol.nine@gmai.com Tel : +66 99-324-0054

Adivisors : Dr.Pitiwut Teerakittikul



HARVESTING AND ANALYSIS BASIC HORSE 

MOTION DATA FOR RECONSTRUCTION

ABSTRACT

Rotomation is a technique used to translate real-world motion into 

3D animations. This research proposes a method to capture and 

analyze 3D horse motion for re-targeting to other 3D horse models. 

Motion data is captured from Autodesk Maya, focusing on gait 

cycles through Y-axis changes for flat terrain and X-axis joint 

rotations for inclined surfaces. Gaussian Process and Least Square 

– Support Vector Machine are employed to analyze average 

movement poses. Joint rotation data is converted into controller 

positions using the Newton Method minimizer, and the Cartesian 

Coordinate Space Normalization Method is applied to standardize 

motion poses, allowing consistent motion transfer across models 

with different characteristics.

PURPOSE

• To collect and categorize historical horse motion data 

for future applications.

• To test the hypothesis of applying articulate model 

motion data to basic animation processes.

• To study the characteristics of 3D motion data and 

adapt them for use with other 3D models.

• To design and develop program features for 

implementing experimental results in the company’s 

Rotomation department.

• To reduce the processing time required for horse-

related Rotomation tasks.

METHODOLOGY

CONCLUSION

• Horse motion analysis only needs raw data from 

previous rotomation tracking of any horse.

• Gait cycles can be identified from the raw motion 

data using either of the two methods explained in 

this project.

• The re-targeting method  can handle with different 

proportional joint and DOF of 3D models while 

keeping the movements natural.

• This proposed process can reduce the process time 

of rotomation for a horse with similar gait by 

90.57% to 92.74%

Researcher: Kittichet Arriyathanasak Email: Kitticheta91@gmail.com Tel. 090-984-8009

Advisor: Thavida Maneewarn, PhD.
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““อุปกรณ์ตรวจจับสัญญาณชีพบริเวณห”ู
ผู้วิจัย: นางสาวชวิศา อนันต์เธียร       Email: Chawisa.ananthean@gmail.com     Tel: 0889415040

อาจารย์ทีป่รึกษา: ดร.ปิติวุฒญ์ ธีรกิตติกุล

1.เพื่อศึกษาส่วนประกอบและการออกแบบอุปกรณ์ตรวจจับสัญญาณ
ชีพที่มีในปัจจุบัน
2.เพื่อศึกษาและทดลองประสิทธิภาพการท างานของ Sensor แบบต่างๆ
3.เพื่อออกแบบวงจรทางอิเล็กทรอนิกส์ ระบบทางกล และ Firmware 

ของระบบตรวจจับสัญญาณชีพที่วัดสัญญาณจาก บริเวณหู และ
สามารถวัดค่าสัญญาณชีพได้ถูกต้อง

งานวิจัยนี้มีวัตถุประสงคเ์พื่อพัฒนาอุปกรณ์ตรวจจับ
สัญญาณชีพบริเวณหู โดยใช้เทคโนโลยี
Photoplethysmography (PPG) เพื่อแก้ไขปัญหาความไม่
แม่นย าในการวัดอัตราการเต้นของหัวใจจากอุปกรณ์ที่สวมใส่
บริเวณข้อมือ เนื่องจากการเคลื่อนไหวของข้อมือส่งผลกระทบ
ต่อความแม่นย าของสัญญาณ PPG โดยการศึกษานี้มุง่เน้น
การออกแบบและพัฒนาอุปกรณ์ตรวจจับสัญญาณชีพ
บริเวณหู โดยใช้เทคโนโลยี PPG เพื่อวัดอัตราการเต้นของ
หัวใจ การทดลองประกอบด้วยการศึกษาเซนเซอร์ที่มีอยู่ใน
ปัจจุบัน การออกแบบวงจรอิเล็กทรอนิกส์ และ Firmware และ
การทดลองกับต าแหน่งต่างๆ บนใบหู โดยพบว่าบริเวณติง่หูให้
สัญญาณที่เหมาะสมที่สุด อุปกรณ์ที่พัฒนาขึ้นประกอบด้วย
PPG Sensor (MAX30101) ไมโครคอนโทรลเลอร์
(nRF52840) และระบบจัดการพลังงาน (nPM1300)
นอกจากนี้ การทดลองแสดงให้เห็นว่าสัญญาณจาก LED 

อินฟราเรดให้ผลที่ชัดเจนที่สุด และสามารถปรับปรุงความ
แม่นย าได้ด้วยการตั้งค่า Configuration ที่เหมาะสม ผลการ
ทดลองยืนยันว่าอุปกรณ์นี้สามารถวัดอัตราการเต้นของหัวใจ
ด้วยความคลาดเคลื่อน ±5bpm ได้ร้อยละ 70 ถึง 80

จากการเปรียบเทียบอุปกรณ์ตรวจจับสัญญาณชีพที่พัฒนาขึ้น
เองกับอุปกรณ์ Masimo ในผู้ทดลอง 4 คน พบว่าอุปกรณ์ที่
พัฒนาขึ้นสามารถวัดอัตราการเต้นของหัวใจได้มีความแม่นย าสูง
โดยมีความคลาดเคลื่อนไม่เกิน ±5 bpm ถึง 72.99 - 85.06% 

(ค านวณแยกแต่ละบุคคล) ซึ่งสาเหตุของข้อผิดพลาดส่วนใหญ่มาจาก
สัญญาณรบกวน

หมายเหตุ เนื่องจากข้อจ ากัดของการทดลอง ผลลัพธ์ที่ไดจ้ึงใช้ได้
กับผู้ที่มีสีผิวบริเวณติ่งหูระดับ 2 และ 3 เท่านั้น โดยอ้างอิงระดับสีผิว
จาก FitzPatrick Chart

บทน า วัตถุประสงค์

สรุปผล

วิธีด าเนินการ
• Electronics

• Firmware

• Experiment

1.การหาค่า Configuration ของ Sensor ในการวัดหา HR

2.การตรวจสอบความแม่นย าในการค านวณหา HR



This project aims to develop an automated system for the production process of M-Shells (compressor casings) at Siam Compressor 

Industry Co., Ltd., focusing on enhancing workplace safety and operational efficiency. The system is designed to mitigate risks 

associated with manual handling of M-Shells, which weigh 4.2 kilograms, during their transfer to and from welding machines used to join 

the upper shell with the main shell. By automating these tasks, the system reduces worker fatigue, minimizes the likelihood of workplace 

accidents, and improves overall production efficiency. The automated system utilizes a robotic arm controlled by a PLC (Programmable 

Logic Controller) to ensure precise operation and seamless integration into the production line. This approach not only replaces manual 

labor but also increases productivity while maintaining high safety standards within the manufacturing process.

Robot for M-Shells

Author: Ms.Papassaya Satja Email: papassayasatja@gmail.com Tel: 092-589-8717  Advisor: Mr.Bantoon Srisuwan

1) To reduce manpower requirements while increasing 

productivity and operational efficiency.

2) To safety improvement by reduce operator fatigue.

3) To save cost from outside maker.

4) To handle 3 models of M-Shells (NN/NH, QN, and 

QPB) with outer diameters of 162.6–163.5 mm, 163.5 

mm, and 163.5 mm, respectively.

5) To ensure the cycle time of the automated robot does 

not exceed 18 seconds.

INTRODUCTION

OBJECTIVE METHODOLOGY

CONCLUSION

FINGER DESIGN

SIMULATION: FEA

SIMULATION & TEST THE ROBOT PROGRAM

RESULT FROM PROJECT

• The installation of the robot for M-Shells has been completed.

• The gripper is capable of securely gripping M-Shells without causing damage.

• The system achieves a cycle time of 15.62 seconds.

The installation of the robot system for M-Shells has been 

successfully completed. The robot operates smoothly without any 

issues, and the gripper is capable of handling M-Shells effectively 

without causing any damage to the parts. The system achieves a 

cycle time of 15.62 seconds, meeting the performance 

requirements and improving overall productivity and efficiency.

Resume Additional
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