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วัตถุประสงคโ์ดยคร่าวของการน าเสนอโครงงาน TEAM-PROJECT 3 
 

1. เพื่อศกึษาและท าความเขา้ใจหลกัการท างานของเซนเซอรบ์นบอรด์ Blackboard 
เช่น Gyroscope, Accelerometer และ Compass รวมถึงรูปแบบขอ้มลูที่เซนเซอรส์รา้งขึน้ 

2. เพื่อศกึษาแนวคิดและอลักอรทิมึของ Estimation และ Filter ส าหรบัใชป้ระมาณค่าและลดสญัญาณ
รบกวน (Noise), เพื่อท าใหส้ญัญาณมีความแม่นย าของการอ่านค่าขอ้มลู 

3. เพื่อศกึษาการท างานของระบบประมวลผลแบบ System On Chip (SoC) โดยแบ่งการท างานระหว่าง 
Processing System (PS) และ Programmable Logic (PL) เพื่อเพิ่มประสิทธิภาพการประมวลผล
ขอ้มลูเซนเซอร ์

4. เพื่อพฒันาและทดสอบตน้แบบระบบประมวลผลขอ้มลูเซนเซอรร์ว่มกบั Estimation และ Filter บน
แพลตฟอรม์ Blackboard เพื่อใชเ้ป็นตน้แบบระบบประมวลผลค าสั่งหรือการควบคมุอปุกรณเ์คลื่อนที่
ในอนาคต 
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ขอบเขตของโครงงาน TEAM-PROJECT 3  
 

1. สรา้งระบบอ่านค่าเซนเซอร ์(Gyroscope, Accelerometer, Compass) บน Platform Blackboard โดย
ใช ้Processor (PS) เป็นตวัอ่านขอ้มลูหลกั 

2. สรา้งอลักอรทิมึ Estimation และ Filter เช่น Kalman filter และ Moving Average เพื่อประมวลผล
ขอ้มลูที่ไดจ้ากเซนเซอรใ์หม้ีความนิ่งและมีความแม่นย ามากขึน้ 

3. สรา้งระบบประมวลผลแบบรวม (Integrated Processing System) ที่เชื่อมระหว่าง PS และ PL บน 
SoC เพื่อแสดงผลทดลองทดสอบและตรวจสอบความถูกตอ้งของ Estimation และ Filter ใน
สถานการณจ์รงิ 

 

บล็อกไดอะแกรมของโครงงานที่น าเสนอ 

 

 

 

แผนการปฏิบัติงานตลอดภาคการศึกษา 

ช่วงการ 
ด าเนินงาน 

แผนงานทีจ่ะด าเนินการ 

เดือนที ่1  
(ธ.ค. 2568) 

สปัดาหท์ี่ 1 ศกึษาการอ่านค่าจาก sensor Gyroscope, Accelerometer, Compass
ผ่านการท างานบน Blackboard 

 สปัดาหท์ี่ 2 ศกึษาการเขียนโปรแกรมสรา้ง Estimation และ Filter 
 สปัดาหท์ี่ 3 ทดลองเขียนโปรแกรมเพื่อทดสอบค่าที่ไดจ้าก sensor  
 สปัดาหท์ี่ 4 จดัท าและสง่รายงานความกา้วหนา้ครัง้ที่ 1 
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แผนการปฏิบัติงานตลอดภาคการศึกษา (ต่อ) 

ช่วงการ 
ด าเนินงาน 

แผนงานทีจ่ะด าเนินการ 

เดือนที ่2 
(ก.พ. 2569) 

สปัดาหท์ี่ 1 น าค่าที่ไดจ้าก sensor Gyroscope, Accelerometer, Compass มา
สรา้งโปรแกรมทดสอบ Estimation และ Filter 

 สปัดาหท์ี่ 2 สรา้งโปรแกรมทดสอบ Estimation และ Filter จากขอ้มลู data base 
ภายนอก 

 สปัดาหท์ี่ 3 เปรียบเทียบประสิทธิภาพความแตกต่างจากค่าที่ไดจ้ากการทดลองกบั
ค่าของ data base ภายนอก 

 สปัดาหท์ี่ 4 จดัท าและสง่รายงานความกา้วหนา้ครัง้ที่ 2 
เดือนที ่3 

(มี.ค. 2569) 
สปัดาหท์ี่ 1 ศกึษาระบบการปฏิบติัการเขื่อมต่อระหว่าง Processing System และ 

Programmable Logic 
 สปัดาหท์ี่ 2 สรา้งโปรแกรมทดสอบการท างานบนระบบ Programmable Logic  ค่าที่

ไดจ้ากการทดลอง 
 สปัดาหท์ี่ 3 สรา้งโปรแกรมทดสอบการท างานบนระบบ Programmable Logic  ค่าที่

ไดจ้ากขอ้มลู data base ภายนอก 
 สปัดาหท์ี่ 4 จดัท าและสง่รายงานความกา้วหนา้ครัง้ที่ 3 

เดือนที ่4 
(มี.ค. 2569) 

สปัดาหท์ี่ 1 ปรบัปรุงและพฒันาระบบ System ใหส้มบรูณ ์

 สปัดาหท์ี่ 2 รวบรวมเนือ้หาทัง้หมด เตรียมการพรีเซนต ์
 สปัดาหท์ี่ 3 จดัท าและสง่รายงานฉบบัสมบรูณ ์

 

หมายเหตุ 

รายงานความกา้วหนา้ที่จะมีก าหนดสง่ของทกุๆเดือน ตามประกาศของภาควิชาโดยในรายงานจะตอ้งมี

หลกัฐานผลการด าเนินงานเชิงประจกัษ์ เช่น ผลการทดลอง ผลการทดสอบ และสอดคลอ้งตามแผนการ

ปฏิบติังานที่ไดแ้สดงไว ้
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บทคัดย่อโครงงาน TEAM-PROJECT 3 

ชื่อภาษาไทย การพฒันาระบบประมาณค่าและการกรองสญัญาณบนระบบ (SoC) 
ชื่อภาษาองักฤษ DEVELOPMENT OF ESTIMATION AND FILTERING ON SOC SYSTEM 

 

บทคัดย่อ 

โครงงานนีน้  าเสนอการพฒันา ระบบ Estimation และ Filter บนสถาปัตยกรรม System-on-Chip 

(SoC) โดยใชง้านบอรด์ Blackboard ซึ่งเป็นแพลตฟอรม์ที่ผสานการท างานระหว่างสว่นประมวลผลแบบ

ฮารด์แวร ์ (Programmable Logic: PL) และสว่นประมวลผลแบบซอฟตแ์วร ์ (Processing System: PS) เพื่อ

รองรบัการประมวลผลขอ้มลูเซนเซอรแ์บบเรียลไทม ์โครงงานมุ่งเนน้การอ่านขอ้มลูจากเซนเซอรบ์นบอรด์ ไดแ้ก่ 

Gyroscope, Accelerometer และ Compass (Magnetometer) จากนัน้สง่ขอ้มลูเขา้สู่ PL เพื่อท าการ-

ประมวลผลเบือ้งตน้ เช่น การกรองสญัญาณรบกวนและจดัรูปแบบขอ้มลู ก่อนถ่ายทอดเขา้สู่ PS ผ่านระบบบสั

สื่อสารภายใน SoC 

ภายใน Processing System (PS) จะท าการประมวลผลดว้ย อลักอรทิมึ Estimation และ Filter เพื่อ

ผสานขอ้มลูจากหลายเซนเซอร ์ (Sensor Fusion) และลดผลกระทบจาก Noise ท าใหไ้ดข้อ้มลูการเคลื่อนไหว

หรือทิศทางที่มีความนิ่ง ถูกตอ้ง และน าไปสั่งงานไดจ้รงิ ผลลพัธห์ลงัผ่าน Estimation และ Filter สามารถ

น าไปใชใ้นการควบคมุอปุกรณเ์ช่น มอเตอร ์หรือเซอรโ์วมอเตอร ์รวมถึงสามารถสง่ขอ้มลูออกไปยงัคอมพิวเตอร์

ภายนอกเพื่อแสดงผลหรือบนัทกึค่าการทดสอบ 

Abstract 

This project presents the development of an Estimation and Filtering system on a System-on-

Chip (SoC) architecture using the Blackboard board, which integrates both hardware-based 

processing (Programmable Logic: PL) and software-based processing (Processing System: PS) to 

support real-time sensor data processing. The project focuses on reading data from the onboard 
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sensors, including the gyroscope, accelerometer, and compass (magnetometer). The data is first 

sent to the PL for preliminary processing, such as noise filtering and data formatting, before being 

transferred to the PS through the internal SoC communication bus. 

Within the Processing System (PS), the data is processed using Estimation and Filtering 

algorithms to fuse multiple sensor inputs (Sensor Fusion) and reduce the effects of noise. This 

produces stable and accurate motion or orientation data that can be used for practical control tasks. 

The output after Estimation and Filtering can be applied to control devices such as motors or servo 

motors, and can also be transmitted to an external computer for visualization or test data logging. 


