
      ปัจจุบันผู้คนจำนวนมากหันมาปลูกต้นไม้
กันอย่างแพร่หลายแต่อาจจะประสบกับปัญหา
ไม่สามารถออกไปรถน้ำต้องไม้ได้เพราะปัจจัย
หลายอย่างเช่น อากาศร้อน เป็นต้น
         ทางผู้จัดทำจึงเล็งเห็นว่าการทำให้ควบคุม
ผ่านมือถือได้อาจจะทำให้รดน้ำต้นไม้ได้สะดวก
สบายมากยิ่งขึ้นและทำให้มีเวลาไปทำกิจกรรม
อย่างอื่น

หลักการและความสำคัญ

หุ่นยนต์บังคับรดน้ำต้นไม้
342222 Introduction to Computer Networking
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วัตถุประสงค์

- เพื่อศึกษาการทำงานของระบบเครือข่ายไร้
สาย(IoT)
- เพื่อพัฒนาทักษะการต่อวงจร ARDUINO
- เพื่อศึกษาการเขียนโปรแกรมในการควบคุม
อุปกรณ์
- เพื่อเพิ่มความสะดวกสบายให้ผู้ใช้งาน

เครื่องมือที่ใช้พัฒนา
- Arduino
- Blynk

ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ

ระบบหุ่นยนต์บังคับรดน้ำต้นไม้สามารถนำไป
พัฒนาเป็นระบบหุ่นยนต์ดับเพลิงไร้คนขับเพื่อลด
จำนวนคนดับเพลิงที่ต้องเข้าไปเสี่ยงชีวิตในการ
ควบคุมเหตุการเพลิงไหม้
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วิธีการใช้งาน

สามารถบังคับผ่าน​ Blynk บังคับทิศทางโดยใช้
ปุ่มที่อยู่ข้างบนเพื่อบังคับทิศทาง​และสามารถกด
ปุ่มปล่อยน้ำได้โดยกดปุ่มตรงกลาง

หน้าจอแอป อุปกรณ์

ขอบเขต

- สามารถบังคับทิศทาง
- สามารถควบคุมการปล่อยน้ำ

สรุปผล
หุ่นยนต์รถบังคับสามารถควบคุมผ่านทางระยะ
ไกลได้แต่ยังไม่มีกล้องติดตั้งทำให้ไม่สามารถดูได้
ว่าอุปกรณ์อยู่ที่ไหนทำให้ต้องให้คอยดูอุปกรณ์ไป
ด้วย

อ้างอิง
https://www.youtube.com/watch?
v=ck14xBec_gk


