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บทคดัย่อ 
 บทความน้ีน าเสนอเคร่ืองช่วยถ่ายภาพหมู่อัตโนมัติ โดยวดัค่าองศา
ท่ีระยะเร่ิมต้นจาก 60 80 100 120 140 160 และ 180 องศา สามารถ
ถ่ายภาพไดสู้งสุด 9 ภาพต่อการท างานของเคร่ืองหน่ึงคร้ัง ใชอ้งศาในการ
หนักลอ้ง 180 องศา ใช้เวลาโดยเฉล่ียเพียง 12.03 วินาที  ใช้เวลาในการ
หนักลอ้ง 1 คร้ัง (20 องศา) 10.3 วินาที ไดค่้าความผิดพลาดขององศาการ
หนัของกลอ้ง 5.01 % 
 

Abstract 
 This article offers automatic group photography aids. By 
measuring the degree at the starting distance from 60 80 100 120 140 
160 and 180 degrees can shoot up to 9 images per operation of the 
machine once Use 180 degrees to turn the camera, take an average of 
only 12.03 seconds, take the camera to turn 1 time (20 degrees) 1.03 
seconds. The error of the degree of the camera's 5.01%. 
 

1. บทน า 
 ในการถ่ายรูปหมู่ต่างๆ เม่ือต้องเจอสถานการณ์ท่ีมีคนจ านวนมาก
ซ่ึงท าใหก้ลอ้งไม่สามารถบนัทึกภาพไดค้รอบคลุม จึงต้องน าเทคนิคการ
ถ่ายภาพเป็นชุดมาเรียงต่อๆ กนั รวมเป็นภาพใหญ่ภาพเดียว ซ่ึงการ
ถ่ายภาพแบบน้ีต้องใช้ความช านาญของผู ้ถ่ายภาพพอสมควร และมี
โอกาสท่ีจะเกดิความผิดพลาดข้ึนไดสู้งมาก มีโอกาสท่ีจะถ่ายออกมาแล้ว
ขนาดของภาพ หรือ ความเอียงไม่สม ่าเสมอเท่ากนัผูจ้ัดท าจึงได้คิดค้น
อุปกรณ์ท่ีมีช่ือว่าเคร่ืองช่วยถ่ายภาพหมู่อตัโนมติั ท่ีใชต้น้ทุนในการสร้าง
อุปกรณ์ช้ินน้ี ไม่สูงมากนกั 
 
2. หลักการและการออกแบบ 
กกก ในการออกแบบเคร่ืองช่วยถ่ายภาพหมู่อตัโนมติั ตอ้งมีการออกแบบ
ระบบทั้งหมดของชุดควบคุมและโครงสร้าง โดยเร่ิมตน้จากการออกแบบ
การท างาน ออกแบบวงจรของควบคุมมอเตอร์ ควบคุมชัตเตอร์  และ
โครงสร้างภายนอกของเคร่ืองช่วยถ่ายภาพหมู่อัตโนมัติ ส่วนการท างาน
ของเคร่ืองช่วยถ่ายภาพหมู่อตัโนมติัจะแสดงดงัภาพท่ี 1 
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รูปท่ี 1  บลอ็กไดอะแกรมแสดงการท างานของเคร่ืองช่วยถ่ายภาพหมู่อตัโนมติั 
 
 จากบล็อกไดอะแกรมแสดงการท างานของเคร่ืองช่วยถ่ายภาพหมู่
อตัโนมติัจะแบ่งออกเป็น 6 ส่วนไดแ้ก ่ส่วนท่ี 1 แบตเตอร่ี ท  าหน้าท่ีจ่าย
ไฟเล้ียงใหก้บัมอเตอร์ และ น าไฟไปเล้ียงวงจรควบคุมทั้งหมด ส่วนท่ี 2 
โมดูลขบัมอเตอร์รับค าสั่งจาก Arduino nano ท  าหน้าท่ีควบคุมการหมุน 
ของมอเตอร์  ส่วนท่ี 3 มอเตอร์และเอ็นโค๊ดเดอร์ ค าสั่งจากโมดูลขับ
มอเตอร์ ท าหนา้ท่ีหมุนแขนจบักลอ้งไปในทิศทางต่างๆ และมีการส่งค่า
องศากลับในให้   Arduino nano เ พ่ือสั่ งหมุนและหยุด  ส่วน ท่ี  4  
Arduino nano ท าหน้าท่ีควบคุมการหมุนของมอเตอร์ รับค าค่าองศาจาก 
เอ็นโค๊ดเดอร์ควบคุมการลั่นชัตเตอร์และแสดงผลผ่านหน้าจอแอลซีดี  
ส่วนท่ี 5  จอแอลซีดีแสดงผลการเลือกชุดค าสั่งการท างานของเคร่ืองช่วย
ถ่ายภาพหมู่อตัโนมัติจาก Arduino nano  ส่วนท่ี 6 ซัตเตอร์รับค าสั่งจาก 
Arduino nano  ผ่านดีเลยท์  าหนา้ท่ีในการลัน่ชดัเตอร์กลอ้งถ่ายภาพ 
 

2.1   ออกแบบการท างาน 
  ผงังานการท างานของเคร่ืองช่วยถ่ายภาพหมู่อตัโนมัติเร่ิมจากการ
ก  าหนดตวัแปรเกบ็ค่าองศา ท่ีตวัแปร N เป็นองศาท่ีผูถ่้ายต้องการจะเกบ็
ภาพทั้งหมด ตวัแปร A เป็นองศาท่ีไดท้  าการหมุนไปแลว้กีอ่งศา ต่อไปท า
การเลือกองศาท่ีตอ้งการถ่ายทั้งหมดดว้ยการกดปุ่มเพ่ิมและลดองศาเพ่ิม
ลดค่าองศาคร้ังละ 20 องศาตั้งแต่ 60 องศาไปจนถึง 180 องศาแล้วจึงกด
ปุ่มเร่ิมตน้โปรแกรมจะเกบ็ค่าตวัแปร N เพ่ือน าไปสั่งการถ่ายภาพแบบพา
โนราม่า เคร่ืองช่วยถ่ายภาพหมู่ท าการลั้นชัตเตอร์ 1 คร้ัง จากนั้นสั่งให้
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มอเตอร์หมุนตามเข็มนาฬิกา 20 องศา ท าการลั่นชัตเตอร์และหมุน
มอเตอร์ไปจนครบองศาท่ีก  าหนดไว้ มอเตอร์หมุนกลับมาต าแหน่ง  
ท่ีท  าการเร่ิมถ่าย แลว้กลบัไปรับค่าตวัแปร N อีกคร้ังจนกว่าจะปิดสวิตซ์
เป็นอนัจบการท างาน ดงัภาพท่ี 2  
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กรูปท่ี 2  โฟลวช์าร์ตแสดงการท างานของเคร่ืองช่วยถ่ายภาพหมู่อตัโนมติั 

2.2   ออกแบบวงจร 
         การออกแบบวงจรโดยใช้ Arduino nano เป็นสั่งการหมุนของ
มอเตอร์ การรับค่าจากปุ่มกด การแสดงผลผ่านจอแอลซีดี และการลั่น 
ชตัเตอร์   โดยท าเป็นช่องส าหรับอุปกรณ์ต่อพวง เช่น มอเตอร์ หน้าจอ  
แอลซีดี แบตเตอร่ี ดงัรูปท่ี 3 
 

 
ฟรูปท่ี 3 วงจรควบคุมการท างานของเคร่ืองถ่ายภาพหมู่อตัโนมติั 

 

2.3   ออกแบบโครงสร้าง 
       การออกโครงสร้างจะออก 2 อย่างไดแ้ก ่ส่วนท่ี 1 โครงเหล็กส าหรับ
ท าเป็นกล่องควบคุม มีขนาดความยาว 150 มิลลิเมตร  ความสูง 150 
มิลลิเมตรและความกวา้ง 80 มิลลิเมตร ส่วนท่ี 2 แขนจบักลอ้งส าหรับยืด
กลอ้งถ่ายภาพ มีขนาดความยาวและความสูง 140 มิลลิเมตร ความกวา้ง 
25 มิลลิเมตร และความหนา 10 มิลลิเมตร ดงัรูปท่ี 4 และ รูปท่ี 5 
 

 
รูปท่ี 4 ขนาดของโครงเหล็ก 

 

 
รูปท่ี 5 ขนาดของแขนจบักลอ้ง 
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3. การสร้างและการทดสอบ 
 การสร้างจะแบ่งออกเป็น 2 ส่วนได้แก ่ส่วนท่ี 1 วงจรควบคุมน า
วงจรท่ีออกแบบ มากดัลายวงจรและบดักรีอุปกรณ์ต่างๆ เขา้ดว้ยกนั ส่วน
ท่ี 2 โครงสร้างภายนอกและอุปกรณ์ต่อพ่วง น าเหล็กฉากมาวดัขนาด ตัด
ให้ได้ขนาดท่ีก  าหนด น ามาเช่ือมเข้าด้วย ท าสีเกบ็รายละเอียด และ น า
วงจรควบคุมและอุปกรณ์ต่อพ่วงมาประกอบเขา้ดว้ยกนั  แสดงดังรูปท่ี 6 
และรูปท่ี 7 
 

 
รูปท่ี 6 วงจรควบคุม 

 

 
รูปท่ี 7 โครงสร้างและวงจรควบคุม 

 

 เคร่ืองช่วยถ่ายภาพหมู่อตัโนมติัเม่ือประกอบส าเร็จ ดงัรูปท่ี 8  

 
 

รูปท่ี 8  เคร่ืองช่วยถ่ายภาพหมู่อตัโนมติั 

3.1 การทดสอบระยะเวลาการท างานในการถ่ายภาพ 
 การทดลองท าโดยการจบัเวลาตั้งแต่กดปุ่มเร่ิมตน้จนกระทัง่มอเตอร์
หมุนกลบัมาต าแหน่งเดิมดงัตารางท่ี 1  
 
ตารางท่ี 1 ผลการทดลองระยะเวลาการท างานของเคร่ืองช่วยถ่ายภาพหมู่ 

คร้ังที่ 
องศาที่ทดลองถ่ายภาพ 

60 80 100 120 140 160 180 
1 3.60 5.03 6.44 8.06 9.28 10.66 11.94 
2 3.71 4.95 6.53 7.94 9.25 10.57 12.10 
3 3.63 4.88 6.56 7.90 9.30 10.60 12.05 
4 3.75 5.00 6.47 7.88 9.25 10.62 12.03 
5 3.63 5.03 6.58 7.81 9.31 10.63 12.25 
6 3.85 4.95 6.56 8.04 9.29 10.59 11.97 
7 3.75 5.06 6.48 8.02 9.32 10.66 12.00 
8 3.66 5.05 6.45 8.00 9.28 10.55 12.01 
9 3.72 5.06 6.50 7.95 9.33 10.60 11.97 

10 3.63 5.05 6.52 7.96 9.33 10.55 12.02 
ค่าเฉล่ีย 3.69 5.01 6.51 7.96 9.29 10.6 12.03 

  
 จ าก ก ารทดล อง  10 ค ร้ั ง หา ค่ า เฉ ล่ี ย เ ว ล า เ ม่ื อ ตั่ ง อ ง ศ า  
60 องศา เวลาเฉล่ียท่ี 3.69 วินาที , 80 องศา เวลาเฉล่ียท่ี 5.01 วินาที  
100 องศา เวลาเฉล่ียท่ี 6.51 วินาที , 120 องศา เวลาเฉล่ียท่ี 7.96 วินาที 140 
องศา เวลาเฉล่ียท่ี 9.29 วินาที , 160 องศา เวลาเฉล่ียท่ี  10.60 วินาที และ 
180 องศา เวลาเฉล่ียท่ี 12.03 วินาที 
 

3.2 ทดสอบ ปุ่ มกด เพิ่ม ลดองศาที่ต้องการถ่ายภาพ 
       จากการทดลอง 5 คร้ัง เคร่ืองช่วยถ่ายภาพหมู่อตัโนมติัสามารถเลือก
องศาท่ีตอ้งการถ่ายภาพดว้ยการกดปุ่ม เพ่ิม ลด องศาได ้
 
 ตารางท่ี 2  ผลการทดลองกดปุ่ม เพ่ิม ลด องศาท่ีตอ้งการถ่ายภาพ 
เลือกองศา คร้ังท่ี 1 คร้ังท่ี 2 คร้ังท่ี 3 คร้ังท่ี 4 คร้ังท่ี 5 

60-80      
80-100      
100-120      
120-140      
140-160      
160-180      
180-160      
160-140      
140-120      
120-100      
100-80      
80-60      
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3.3 ทดสอบการใช้งานที่องศาต่างๆ 
 ภาพท่ีถ่ายด้วยเคร่ืองช่วยถ่ายภาพหมู่อัตโนมัติท่ีระยะ 60 องศา 
แสดงดังรูปท่ี 9 ท่ีระยะ 80 องศา แสดงดังรูปท่ี 10  ท่ีระยะ 100 องศา 
แสดงดงัรูปท่ี 11 ท่ีระยะ 120 องศา แสดงดังรูปท่ี 12 ท่ีระยะ 140 องศา 
แสดงดังรูปท่ี 13 ท่ีระยะ 160 องศา แสดงดังรูปท่ี 14 และท่ีระยะ 180 
องศา แสดงดงัรูปท่ี 15 
 

 
รูปท่ี 9 ภาพถ่ายท่ีตั้งค่าองศาการถ่าย 60 องศา 

 

 
รูปท่ี 10 ภาพถ่ายท่ีตั้งค่าองศาการถ่าย 80 องศา 

  

 
รูปท่ี 11 ภาพถ่ายท่ีตั้งค่าองศาการถ่าย 100 องศา 

 

 
รูปท่ี 12 ภาพถ่ายท่ีตั้งค่าองศาการถ่าย 120 องศา 

 

 
รูปท่ี 13 ภาพถ่ายท่ีตั้งค่าองศาการถ่าย 140 องศา 

 

 
รูปท่ี 14 ภาพถ่ายท่ีตั้งค่าองศาการถ่าย 160 องศา 

 

 
รูปท่ี 15 ภาพถ่ายท่ีตั้งค่าองศาการถ่าย 180 องศา 

 

4. บทสรุป 
กกก เคร่ืองช่วยถ่ายภาพหมู่อัตโนมัติ ใช้มอเตอร์และเอ็นโค๊ดเดอร์เป็น
มอเตอร์เกยีร์ทดท่ีความเร็วรอบ 150 รอบ/นาที อตัราทดท่ี 70/1 แรงบิดท่ี 
14 กโิลกรัม/เซนติเมตร มีเอ็นโค๊ดเดอร์ในการบอกองศาและใช้วงจร 
Arduino Nano V3 เป็นไมโครคอนโทลเลอร์เบอร์ Atmel ATmega 328 
เพ่ือประมวลผลต่าง ๆ สามารถถ่ายภาพไดสู้งสุด 9 ภาพต่อการท างานของ
เคร่ืองหน่ึงคร้ัง สามารถเลือกองศาในการถ่ายได ้7 แบบ ตั้งแต่ 60 80 100 
120 140 160 และ 180 องศา และสามารถดูค่าองศาในการถ่ายผ่านทาง
หนา้จอแสดงผลของเคร่ืองช่วยถ่ายภาพหมูอตัโนมติั 
 จากการทดลองเคร่ืองช่วยถ่ายภาพหมู่อตัโนมัติ มีค่าความผิดพลาด
ขององศาการหันของกล้อง 5.01 % ใช้เวลาในการหันกล้อง 1 คร้ัง  
(20 องศา) 1.03 วินาที ใช้องศาในการหันกล้อง 180 องศา ใช้เวลาโดย
เฉล่ียเพียง 12.03 วินาที แบตเตอร่ีสามารถใชไ้ดน้าน 40 นาที ต่อการชาร์จ
ไฟ 1 คร้ัง 
 
เอกสารอ้างอิง 
[1]    โครงงานเร่ืองหุ่นยนต์ทรงตัวสองล้อ  (Self Balancing Robot) ผูจ้ัดท า 

น า ย ธี ร ยุ ท ธ์  ย่ิ ง สั้ ว  ภ า ค วิ ช า วิ ศ ว ก ร ร ม ค อ ม พิ ว เ ต อ ร์
มหาวิทยาลัยสงขลานครินทร์ วิทยาเขตภูเก ็ต ,2557 สืบค้น 
วนัท่ี 7 เมษายน 2561 

 [2] เท ค นิค ก าร ถ่ า ยภ าพแบบพ าโนรา ม าแบ บ ต่อ เ ช่ื อมภ าพ  
ผูจ้ัดท า นายประภาภร ดลกจิ เอกสารการสอนวิชาทัศน์ศาสตร์
ทางการถ่ายภาพ สาขาเทคโนโลยีการถ่ายภาพและภาพยนตร์  
คณะเทคโนโลยีส่ือสารมวลชน มหาวิทยาลัยราชมงคลธัญบุรี  ,

สืบคน้วนัท่ี 7 เมษายน 2561 
                                    

 


