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บทคัดยอ 

บทความนี้นําเสนอการพัฒนาซอฟตแวรสวนตอประสานกราฟกกับ
ผู ใชงานดวยโปรแกรมภาษาไพทอนทําการตรวจจับวัตถุ สีดวยการ
ประมวลผลภาพดิจิทัล เพ่ือควบคุมการเคลื่อนท่ีของแขนหุนยนตอัตโนมัติ 
แขนหุนยนตถูกควบคุมการทํางานผานบอรด Raspberry Pi 4 และการ
ตรวจจับวัตถุสีดวยโมดูลกลอง Raspberry Pi จากน้ันทําการทดลอง
ควบคุมแขนหุนยนตใหหยิบจับวัตถุสีจํานวน 3 สี คือ สีแดง สีเขียว และสี
น้ําเงิน ท่ีมีการสั่งการทํางานผานซอฟตแวรสวนตอประสานกราฟกกับ
ผูใชงานดวยการประมวลผลภาพดิจิทัล ผลการทดลองการประมวลผลภาพ
ดิจิทัลตรวจจับวัตถุสีควบคุมใหแขนหุนยนตสามารถหยิบจับวัตถุสีไดทั้ง 3 
สี     

คาํสาํคัญ: แขนหุนยนต ซอฟตแวร GUI การประมวลผลภาพดิจิทัล 

Abstract 
This paper proposes the development of a graphical user 

interface (GUI) software using the python programming language 
to detect colored objects using digital image processing to 
control the movement of an automatic robotic arm. The robotic 
arm is controlled via a raspberry pi 4 board and colored object 
detection using a raspberry pi camera module. After that, an 
experiment was conducted to control the robotic arm to pick 
up three colored objects: red, green, and blue, which were 
controlled via the GUI software using digital image processing. 
The results of the experiment show that the digital image 
processing detects colored objects and controls the robotic arm 
to pick up all three colored objects.  
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1. ขอมูลทัว่ไป 
ในปจจุบันหุนยนตไดเขามามีบทบาทในภาคอุตสาหกรรมดานตาง ๆ 

และชีวิตประจําวันของมนุษยมากขึ้น โดยแขนกลหรือแขนหุนยนต 
(Robotic Arm) คือระบบการทํางานที่มีการใชเคร่ืองจักรกลในการทํางาน
แทนมนุษยผานการควบคุมแบบอัตโนมัติ หรือแบบก่ึงอัตโนมัติที่สามารถ
ทํางานซ้ําๆ และซับซอนไดดี ทั้งสามารถทํางานในงานท่ีมีความอันตราย
และมีความเสี่ยงเกินกวาที่จะใหมนุษยทําได เชน งานที่มีการหยิบจับวัตถุท่ี
อุณหภูมิสูง หรือการเคลื่อนยายวัตถุจากตําแหนงหน่ึงไปอีกตําแหนงหน่ึง 
เปนตน 

ระบบอุตสาหกรรมที่ซับซอนการควบคุมการทํางานของหุนยนตหรือ
แขนหุนยนตสามารถทํางานดวยอุปกรณคอมพิวเตอรขนาดเล็กท่ีพอ
เหมาะสม หรือหุนยนตอัตโนมัติอัจฉริยะสามารถทํางานไดดวยไมโครชิป

เพียงตัวเดียวใหสามารถดําเนินการงานตางๆ ในโรงงานได ดังน้ันนักวิจัยจึง
มีจุดมุ งหมายในการพัฒนาเพื่อนําเสนอการควบคุมแขนหุนยนตดวย
ไมโครคอนโทรลเลอร Arduino และ Raspberry Pi [1] จากน้ันไดมีการ
พัฒนาแขนหุนยนตใหมีการทํางานแบบอัตโนมัติพรอมระบบจดจําสีท่ีมีการ
ใชงานบนบอรด Raspberry PI ซึ่งระบบการเชื่อมตอกับกลองเว็บแคม 
Logitech C270 หรือกลอง IP TP-LINK TL-SC3230 ท่ีมีการสื่อสารผาน 
USB ควบคุมแขนหุนยนต โดยระบบจดจําสีจะใช OpenCV ใหสามารถ
จดจําสีไดดวยการใชฟลเตอรสีเพ่ือควบคุมแขนหุนยนตใหสามารถเคลื่อนท่ี
ไปยังตําแหนงท่ีตองการได  [2] ในงานวิจัย B. Araujo [3] นําเสนอการ
พัฒนาระบบตรวจจับวัตถุทรงกระบอกที่ใชแขนหุนยนตอุตสาหกรรม
เคลื่อนที่ไปหยิบ โดยใชเทคโนโลยีที่เขาถึงได เชน Raspberry Pi แบบ
ระบบฝงตัวโมดูล PiCamera และ OpenCV ซ่ึงเปนไลบรารีโอเพนซอรส
สําหรับการพัฒนาระบบการมองเห็นดวยคอมพิวเตอรและการประมวลผล
ภาพดิจิทัลสรางโฮโมกราฟระหวางระนาบหุนยนตและระนาบของภาพโดย
ใชการแปลงเชิงเสนตรง ซึ่งทําใหสามารถจับภาพช้ินสวนเปาหมายไดโดย
อัตโนมัติ ในงานวิจัย K. Pagonis [4] จะศึกษาการออกแบบ การผลิต และ
การจําลองแขนหุนยนต ท่ีมีความสามารถในการใชขอมูลที่ได รับจาก
สภาพแวดลอมผานระบบการมองเห็นของเครื่องจักร วัตถุประสงคคือการ
ออกแบบสราง และจําลองระบบหุนยนตท่ีสามารถจดจําและระบุวัตถุ
เปาหมายตางๆ ที่อยูภายในสวนท่ีทํางานของหุนยนตได โดยการใชกลอง 
ทําการการประมวลผลภาพที่จะดําเนินการดวยโครงขายประสาทเทียม
แบบคอนโวลูชัน จากน้ันศึกษาจลนศาสตรของหุนยนต 5-dof ซึ่งแขน
หุนยนตจะถูกออกแบบดวยการใชโปรแกรมออกแบบ 3 มิติ ชิ้นสวนทางกล
ของหุนยนตจะถูกสรางขึ้นดวยเคร่ืองพิมพ 3 มิติและประกอบเขากับ
มอเตอรเซอรโว จากน้ันสัญญาณท่ีตองการจะถูกสงไปยังมอเตอรเซอรโว
ผานโปรแกรม Matlab Simulink และไมโครคอนโทรลเลอร Arduino 
เพ่ือควบคุมการหมุนขอตอของแขนหุนยนต 

ดังน้ันบทความวิจัยน้ีพัฒนาซอฟตแวรสวนตอประสานกราฟกกับ
ผูใชงานดวยโปรแกรมภาษาไพทอนควบคุมจําลองแขนหุนยนต โดย
โครงสรางแขนหุนยนตไดมีการติดตั้งมอเตอรเซอรโวที่มีการประยุกตใช
ไมโครคอนโทรลเลอรเปนตัวควบคุม พรอมทั้งการใชกลอง Raspberry Pi 
Camera ในการประมวลผลภาพดิจิทัลของวัตถุและสีควบคุมแบบจําลอง
แขนหุนยนตแบบอัตโนมัติสําหรับการหยิบจับส่ิงของ 

2. กรอบแนวคิดการวิจัย 

2.1 การออกแบบระบบควบคุมแขนหุนยนต 
การออกแบบระบบควบคุมการทํางานของแบบจําลองแขนหุนยนต 

แสดงดังรูปท่ี 1 เร่ิมตนการทํางานปอนคําสั่งท่ีบอรด Raspberry Pi 4 ให
กลอง Raspberry Pi ทําการตรวจจับวัตถุสีและระบุตําแหนงวัตถุ เมื่อ
บอรดควบคุมไดรับขอมูลจากกลอง ใหประมวลผลขอมูลวัตถุและตําแหนง
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เพ่ือใหเซอรโวมอเตอรที่ติดตั้งกับตัวแขนหุนยนตทําการหยิบจับวัตถุสีตาม
พื้นที่ท่ีตรวจพบ รวมถึงสงภาพไปแสดงท่ีจอแสดงผลของวัตถุสี 

- บอรด Raspberry Pi 4 ใชในการปอนคําสั่งประมวลผลขอมูลและ
ควบคุมการทํางาน 

- กลอง Raspberry Pi ใชในการตรวจจับภาพวัตถุสี 
- จอแสดงผล ใชแสดงผลภาพของการตรวจจับวัตถุสีและบอก

ตําแหนง 
- บอรดวงจรขับมอเตอร ใชรับคําสั่งจากบอรดควบคุมและสั่งขับเซอร

โวมอเตอร 
- เซอรโวมอเตอร ใชรับคําสั่งการทาํงานมาจากบอรดขับมอเตอร 
- แขนหุนยนต ติดตั้งเซอรโวมอเตอรเขากับตัวแขนเพ่ือใชในการ

ทํางานหยิบจับวัตถ ุ
 

 
รูปท่ี 1 ไดอะแกรมการควบคุมการทํางานของแบบจําลองแขนหุนยนต 

2.2 การออกแบบแขนหุนยนตและติดต้ังเซอรโวมอเตอร 
 

 
รูปท่ี 2 การออกแบบแขนหุนยนตและติดตั้งเซอรโวมอเตอร 

การออกแบบโครงสรางของแขนหุนยนตและการติดต้ังเซอรโว
มอเตอรใหเหมาะกับการใชงานการนําเซอรโวมอเตอรประกอบเขากับชิ้น
วัสดุของตัวแขนกล แสดงดังรูปท่ี 2 แบบภาพโครงสรางแขนกลพรอมจุด
หมุน แสดงลักษณะโครงสรางตัวแขนกลและตําแหนงที่ติดตั้งเซอรโว

มอเตอรท้ังหมด 5 ตัว เขากับจุดหมุน 5 จุด โดยการทํางานในแตละจุด
หมุนน้ันมีการกําหนดการทําหนาท่ีของเซอรโวมอเตอรดังนี้ 

- เซอรโวมอเตอรตัวที่ 1 ทําหนาท่ีเปนจุดหมุนท่ี 1 ในสวนฐานของตัว
แขนหุนยนต 

- เซอรโวมอเตอรตัวท่ี 2, 3 และ 4 ทําหนาท่ีเปนจุดหมุนสวนขอตอ 
- เซอรโวมอเตอรตัวท่ี 5 ทําหนาที่ เปนจุดหมุนในสวนมือจับหรือ

เรียกวา กริปเปอร (Gripper) 

2.3 การออกแบบการประมวลผลภาพดิจิทัลตรวจจับคาของสี 
  

 

รูปท่ี 3 แผนผังงานการประมวลผลภาพคุณลักษณะสีของแบบจําลอง HSI 

การออกแบบลักษณะคาสีของการประมวลผลภาพดิจิทัลสําหรับการ
ตรวจจับตามแบบจําลอง HSI ประกอบดวย ลักษณะคาของเฉดสี (H: Hue) 
คาการอ่ิมตัวของสี (S: Saturation) และคาความเขมแสง (I: Intensity) ดัง
แสดงแผนผังงานในรูปที่ 3 อธิบายการตรวจจับภาพวัตถุสี มีข้ันตอนดังน้ี  
กลอง Raspberry Pi ทําการตรวจจับภาพวัตถุสี จากน้ันรับคาจากกลองมา
ทําการประมวลผลภาพดิจัทัลหาคุณสมบัติลักษณะของสี ไดแก 

- สีแดงมีคาเฉดสีอยูระหวางชวง 150 - 255 คาการอ่ิมตัวของสีอยู
ในชวง 155 - 255 และคาความเขมแสงอยูในชวง 50 - 255 หากไม
สามารถตรวจจับภาพวัตถุสีแดงได จากน้ันจะทําการตรวจจับหาวัตถุสีเขียว
ในลําดับถัดไป 

- สีเขียวมีคาเฉดสีอยูในชวง 50 - 80 คาการอ่ิมตัวของสีอยูในชวง 80 
- 255 และคาความเขมแสงอยูในชวง 64 - 255 ซึ่งหากไมสามารถตรวจจับ
ภาพวัตถุสีเขียวได ตอไปจะทําการตรวจจับหาวัตถุสีนํ้าเงิน 
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- สีน้ําเงินมีคาเฉดสีอยูในชวง 90 - 145 คาการอ่ิมตัวของสีอยูท่ี 150 
- 255 และคาความเขมแสงอยูท่ี 50 - 255 หากไมสามารถตรวจจับภาพ
วัตถุสีนํ้าเงินได จะตองทําการเร่ิมตนรับคาของสีใหม  

ถาหากสามารถทําการตรวจจับภาพวัตถุสีแดง สีเขียว และสีนํ้าเงิน 
ได จะทําการประมวลผลภาพดิจิทัลตรวจจับคาสีและมีการแสดงคาของสี
บนหนาตางซอฟตแวรสวนตอประสานกราฟกผูใชงาน 

การออกแบบการหยิบจับวัตถุสีของแบบจําลองแขนหุนยนตดวยการ
ประมวลผลภาพดิจิทัลตรวจจับวัตถุสีแบบอัตโนมัติ แสดงแผนผังงานดังรูป
ที่ 4 เริ่มตนทําการกําหนดพ้ืนท่ีวางวัตถุในตําแหนงท่ี 1, 2 และ 3 และทํา
การกําหนดลักษณะระดับคาเฉดสีในการตรวจจับวัตถุดังน้ี  

- สีแดงระดับคาเฉดสีอยูท่ี 150 ถึง 255 
- สีเขียวระดับคาเฉดสีอยูท่ี 50 ถึง 80 
- สีน้ําเงินระดบัคาเฉดสีอยูท่ี 90 ถึง 145 
จากน้ันรับคาจากกลองท่ีไดจากการจับภาพวัตถุมาทําการประมวลผล

ภาพดิจิทัลของคุณลักษณะระดับคาเฉดสีดวย Raspberry Pi แลวจะนํา
การประมวลผลคาเฉดสีที่ไดไปควบคุมแขนหุนยนต ไดแก สีแดงแขน
หุนยนตจะไปหยิบวัตถุตําแหนงที่ 1 สีเขียวจะไปหยิบวัตถุตําแหนงท่ี 2 
และสีนํ้าเงินไปหยิบวัตถุตําแหนงท่ี 3 ถาหากตรวจพบไมใชท้ังสามสีจะ
กลับไปรับคาจากกลองมาทําการประมวลผลใหม 

 

 
รูปท่ี 4 แผนผังงานการตรวจจับวัตถุสีแบบอัตโนมัติ 

 

3. การทดลอง 
การกําหนดพ้ืนท่ีหรือจุดวางวัตถุสีใหเหมาะสมกับตําแหนงของแขน

หุนยนต ประกอบดวย พ้ืนท่ีตําแหนงที่ 1, 2 และ 3 เพ่ือทําการประมวลผล
ภาพสําหรับการตรวจจับภาพของวัตถุ ในหองท่ีมีคาความสวางเทากับ 320 
ลักซ และควบคุมใหแขนหุนยนตไปหยิบจับวัตถุสี ดังรูปที่ 5 (ก) และ (ข)  

   
 (ก)  (ข) 

รูปท่ี 5 การออกแบบพื้นท่ีตําแหนงการวางวัตถุสี 
(ก) การกําหนดพ้ืนท่ีตําแหนงการวางวัตถุสี 

(ข) ตัวอยางการวางวัตถุสี 

จากนั้นทําการทดลองวางวัตถุสี คือ สีแดง สีเขียว และสีน้ําเงิน บน
พ้ืนท่ีตําแหนงท่ี 1, 2 และ 3 ตามลําดับ (สามารถวางวัตถุสีสลับตําแหนง
กันได )  ซอฟตแวรส วนตอประสานกราฟกกับผู ใชงานแสดงผลการ
ประมวลผลภาพดิจิทัลตรวจจับวัตถุสีแดง สีเขียว และสีนํ้าเงิน เม่ือทําการ
ตรวจจับสีได แบบจําลองแขนหุนยนตจะทําการเคลื่อนท่ีไปหยิบจับวัตถุสี
แบบอัตโนมัติ ตามเงื่อนไขที่มีการกําหนดคุณลักษณะสีที่ตองการ เมื่อหยิบ
จับวัตถุสีไดแลว จะนําวัตถุสีไปวางบนพ้ืนที่ท่ีกําหนดไว ดังแสดงในรูปที่ 6 

 
รูปท่ี 6 การประมวลผลภาพดิจิทัลตรวจจับภาพวัตถุสี 

4. ผลการทดลอง 
การทดลองหาคุณสมบัติของสีดวยการประมวลผลภาพดิจิทัล

ตรวจจับวัตถุสี พิจารณาการหาคุณสมบัติลักษณะของคาเฉดสี คาการ
อ่ิมตัวของสี และคาความเขมแสง โดยทําการทดลองดวยการนําวัตถุสีแดง 
สีเขียว และสีน้ําเงินมาวางในตําแหนงพ้ืนท่ีกําหนด แลวใหกลองทําการ
ตรวจจับวัตถุสี เพ่ือทําการประมวลผลภาพดิจิทัลเปนขอมูลของแตละสี ซึ่ง
ไดทาํการทดลองตรวจจับสีวัตถุ จํานวนวัตถุสีละ 3 คร้ัง แสดงดงัรูปท่ี 7 

 
รูปท่ี 7 การทดลองแขนหุนยนตใหเคลื่อนท่ีไปหยิบจับและวางวัตถุสี 
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ตารางที่ 1 การประมวลผลภาพดิจิทัลตรวจจับคุณลักษณะสีแดง 

คร้ังที่ 
คาเฉดสี คาการอ่ิมตัว คาความเขมแสง 

ตํ่าสุด สูงสุด ต่ําสุด สูงสุด ตํ่าสุด สูงสุด 
1 150 255 155 255 50 255 
2 152 255 151 255 49 255 

3 149 255 154 255 50 255 
คาเฉลี่ย 150.33 255 153.33 255 49.66 255 

คาสวนเบ่ียงเบนมาตรฐาน 1.53 - 2.08 - 0.58 - 

จากตารางท่ี 1 ผลการทดลองตรวจจับวัตถุสีแดงคาเฉดสีต่ําสุดมีเฉลี่ย
เทากับ 150.33 และคาสวนเบ่ียงเบนมาตรฐานเทากับ 1.53 คาเฉดสีสูงสุด
มีคาเฉลี่ยเทากัน 255 คาการอ่ิมตัวตํ่าสุดมีคาเฉลี่ยเทากับ 153.33 และคา
สวนเบ่ียงเบนมาตรฐานเทากับ 2.08 คาการอ่ิมตัวสูงสุดมีคาเฉลี่ยเทากัน 
255 คาความเขมแสงต่ําสุดมีคาเฉลี่ยเทากับ 49.66 และคาสวนเบ่ียงเบน
มาตรฐานเทากับ 0.58 คาความเขมแสงสงูสุดมีคาเฉลี่ยเทากัน 255 

ตารางที่ 2 การประมวลผลภาพดิจิทัลตรวจจับคุณลักษณะสีเขียว 

คร้ังที่ 
คาเฉดสี คาการอ่ิมตัว คาความเขมแสง 

ตํ่าสุด สูงสุด ต่ําสุด สูงสุด ตํ่าสุด สูงสุด 
1 50 80 80 255 64 255 

2 49 79 80 255 63 255 
3 51 77 81 255 64 255 

คาเฉลี่ย 50 78.66 80.33 255 63.66 255 

คาสวนเบ่ียงเบนมาตรฐาน 1.00 1.53 0.58 - 0.58 - 

ตารางท่ี 2 ผลการทดลองตรวจจับวัตถุสีเขียวคาเฉดสีตํ่าสุดมีเฉลี่ย
เทากับ 50 และคาสวนเบ่ียงเบนมาตรฐานเทากับ 1.00 คาเฉดสีสูงสุดมี
คาเฉลี่ยเทากับ 78.66 และคาสวนเบ่ียงเบนมาตรฐานเทากับ 1.53 คาการ
อ่ิมตัวต่ําสุดมีคาเฉลี่ยเทากับ 80.33 และคาสวนเบ่ียงเบนมาตรฐานเทากับ 
0.58 คาการอ่ิมตัวสูงสุดมีคาเฉลี่ยเทากัน 255 คาความเขมแสงต่ําสุดมี
คาเฉลี่ยเทากับ 63.66 และคาสวนเบี่ยงเบนมาตรฐานเทากับ 0.58 คา
ความเขมแสงสูงสุดมีคาเฉลี่ยเทากัน 255 

ตารางที่ 3 การประมวลผลภาพดิจิทัลตรวจจับคุณลักษณะสีนํ้าเงิน 

คร้ังที่ 
คาเฉดสี คาการอ่ิมตัว คาความเขมแสง 

ตํ่าสุด สูงสุด ต่ําสุด สูงสุด ตํ่าสุด สูงสุด 
1 90 145 150 255 50 255 
2 92 144 150 255 51 255 

3 92 142 151 255 50 255 
คาเฉลี่ย 91.33 143.66 150.33 255 50.33 255 

คาสวนเบ่ียงเบนมาตรฐาน 1.15 1.53 0.58 - 0.58 - 

จากตารางท่ี 3 ผลการทดลองตรวจจับวัตถุสีเขียวคาเฉดสีต่ําสุดมี
เฉล่ียเทากับ 91.33 และคาสวนเบ่ียงเบนมาตรฐานเทากับ 1.15 คาเฉดสี
สูงสุดมีคาเฉลี่ยเทากับ 143.66 และคาสวนเบ่ียงเบนมาตรฐานเทากับ 1.53 
คาการอ่ิมตัวต่ําสุดมีคาเฉลี่ยเทากับ 150.33 และคาสวนเบี่ยงเบนมาตรฐาน
เทากับ 0.58 คาการอ่ิมตัวสูงสุดมีคาเฉล่ียเทากัน 255 คาความเขมแสง
ต่ําสุดมีคาเฉลี่ยเทากับ 50.33 และคาสวนเบ่ียงเบนมาตรฐานเทากับ 0.58 
คาความเขมแสงสูงสุดมีคาเฉลี่ยเทากัน 255  
ตารางที่ 4 การจับเวลาควบคุมแขนหุนยนตใหเคลื่อนที่ไปหยิบจับวัตถุสี  

คร้ังที่ 
สีแดง สีเขียว สีน้าํเงนิ 

การหยิบ
วัตถุสี 

เวลา 
(วินาที) 

การหยิบ
วัตถุสี 

เวลา 
(วินาที) 

การหยิบ
วัตถุสี 

เวลา 
(วินาที) 

1 1 29 1 29 1 30 
2 1 29 1 30 1 30 
3 1 28 1 30 1 29 

คาเฉลี่ย 1 28.67 1 29.67 1 29.67 

คาสวนเบ่ียงเบนมาตรฐาน - 0.58 - 0.58 - 0.58 

จากตารางที่ 4 ผลการทดลองการควบคุมแขนหุนยนตใหเคลื่อนท่ีไป
หยิบจับวัตถุสีแดง สีเขียว และสีน้ําเงิน ไปวางในพ้ืนท่ีท่ีกําหนดไว ซ่ึงแขน
หุนยนตสามารถหยิบวัตถุสีไดถูกตองท้ังหมด (กําหนดหยิบวัตถุสีถูกตอง
แทนดวยเลข 1) และใชเวลาเฉลี่ยสีแดง สีเขียว และสีนํ้าเงินเทากับ 28.67, 
29.67 และ 29.67 วินาที ตามลําดับ และคาสวนเบ่ียงเบนมาตรฐานของสี
แดง สีเขียว และสีนํ้าเงินเทากัน 0.58 วินาที นอกจากนี้ไดทําการทดลอง
ประมวลผลภาพตรวจจับวัตถุสีท่ีมีความแตกตางจากสีท่ีกําหนด ซึ่งแขน
หุนยนตสามารถเคลื่อนท่ีไปหยิบจับและวางไดตรงตําแหนง ดังในรูปที่ 8 

 
รูปท่ี 8 การทดลองแขนหุนยนตหยิบจับและวางวัตถุสีตางจากสีที่กําหนด 

5. สรปุผลการทดลอง 
ในบทความวิจัยน้ีเปนการพัฒนาซอฟตแวรสวนตอประสานกราฟก

กับผูใชงานดวยภาษาไพทอนที่ใชการประมวลผลภาพดิจิทัลสําหรับการ
ตรวจจับวัตถุสี เพ่ือควบคุมแขนหุนยนตใหเคล่ือนที่ไปหยิบจับวัตถุ จากผล
การทดลองการประมวลผลภาพสีจํานวน 3 สี คือ สีแดง สีเขียว และสีนํ้า
เงิน สามารถทําการประมวลผลภาพสีตามคุณลักษณะแบบจําลอง HSI 
และควบคุมแขนหุนยนตใหเคลื่อนท่ีไปหยิบจับวัตถุสีไดถูกตองและวางใน
พ้ืนท่ีตามท่ีกําหนดไว 
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