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บทคดัยอ่ 

        บทความนี้เป็นการน าเสนอ การเปิด-ปิดไฟแสงสว่างด้วยระบบเซ็นเซอร์จับความเคลื่อนไหว  เพ่ือ

แสดงการท างานการเปิด-ปิดไฟด้วยระบบเซ็นซอร์จับความเคลื่อนไหว เพ่ือให้เกิดความสะดวกสบาย และช่วย

ประหยัดพลังงานในการ ลืมปิดไฟ โดยเซ็นเซอร์จะท าการจับความเคลื่อนไหว เมื่อมีสิ่งเคลื่อนไหวไฟก็จะติด  

และถ้าไม่มีสิ่งเคลื่อนไหวไฟก็จะดับ ซึ่งจะมีการเขียนโปรแกรม ค าสั่งไปยัง บอร์ด ไมโครคอนโทรเลอร์ 
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บทที ่1 

บทน ำ 
1.1 ที่มำและควำมส ำคัญ 

           เนื่องจำกมนุษย์เรำใช้ไฟฟ้ำเป็นประจ ำ บำงครั้งอำจจะหลงลืมที่จะปิดไฟ จนท ำให้เกิดกำรสูญเสีย

พลังงำนไปอย่ำงสิ้นเปลือง และเปล่ำประโยชน์ ดังนั้น เรำคิดค้นสิ่งประดิษฐ์ที่สำมำรถเปิด-ปิดไฟได้โดย

อัตโนมัติ ซึ่งใช้เซ็นเซอร์ในกำรตรวจจับควำมเคลื่อนไหว เพียงเท่ำนี้ไฟก็จะสำมำรถติดเองได้ ทั้งนี้ยังเพ่ิมควำม

สะดวกสบำย โดยไม่ต้องใช้สวิตซ์ไฟ และลดกำรสัมผัสกับแบคทีเรีย ที่อำจท ำให้เกิดเชื้อโรคต่ำงๆตำมมำ 

 

1.2 วัตถุประสงค์ 

      1.2.1 เพ่ือสร้ำงโครงงำนเปิด-ปิดไฟด้วยระบบเซ็นเซอร์ตรวจจับควำมเคลื่อนไหว 

      1.2.2 เพ่ือศึกษำกำรท ำงำนของระบบเซ็นเซอร์ในกำรตรวจจับควำมเคลื่อนไหว 

      1.2.3 เพ่ือประยุกต์ใช้และน ำควำมรู้ที่ได้เรียนมำใช้ให้เกิดประโยชน์ 

      1.2.4 เพ่ือเพ่ิมควำมสะดวกในกำรเปิด-ปิดไฟ 

      1.2.5 เพ่ือจัดท ำเป็นสื่อช่วยในกำรเรียนกำรสอนและน ำไปเป็นแบบอย่ำงเพ่ือพัฒนำต่อไป 

 

 1.3 ขอบเขตของโครงงำน 

      1.3.1 ศึกษำกำรท ำงำนของไมโครคอนโทรเลอร์ เพ่ือประยุกต์ใช้ในกำรควบคุมกำรท ำงำนกำรเปิด-

ปิดไฟ 

      1.3.2 ศึกษำระบบ กำรติดตั้งและกำรท ำงำนของเซ็นเซอร์ตรวจจับควำมเคลื่อนไหว 

      1.3.3 ศึกษำกำรตอบสนองของระบบเซ็นเซอร์กับกำรเปิด-ปิดไฟอัตโนมัติ 

 

1.4 ประโยชน์ที่คำดว่ำจะได้รับ 

       1.4.1 เข้ำใจเนื้อหำทฤษฎีมำกข้ึนและสำมำรถน ำไปประยุกต์ใช้ในชีวิตประจ ำวันได้จริง 

       1.4.2 เพ่ิมควำมสะดวกสบำยในกำรเปิดปิดไฟแสงสว่ำงโดยใช้กำรประยุกต์กับเทคโนโลยี 
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บทที ่2 

ทฤษฎแีละเอกสำรเกีย่วขอ้ง 
        ในกำรจัดท ำโครงงำนเปิด-ปิดไฟแสงสว่ำงด้วยระบบเซ็นเซอร์จับควำมเคลื่อนไหว นี้ ผู้จัดท ำโครงงำน

ได้ศึกษำเอกสำรและจำกเว็บไซต์ต่ำงๆ ที่เก่ียวข้องดังต่อไปนี้ 

        2.1  บอร์ด Arduino mega 2560  

        2.2  เซ็นเซอร์ตรวจจับควำมเคลื่อนไหว Sensor pir hc-sr501 

        2.3  รีเลย์ (Relay)   

        2.4  ภำษำซ ี

        2.5  กำรต่อวงจรไฟฟ้ำ 

 

2.1 บอร์ด Arduino Mega 2560  

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 2.1.1  บอร์ด Arduino mega 2560 

          คือบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ที่พัฒนำจำก ATmega2560 มี 54 digital input/output โดยมี 14 

ขำ สำมำรถใช้เป็น output แบบ PWM ได้ มี analog inputs 16 ขำ มี UARTs(hardware serial ports) 4 

ขำ ท ำงำนที่ควำมถี่ 16 MHz สำมำรถเชื่อมต่อกับคอมพิวเตอร์ด้วยสำยเคเบิล USB หรือใช้ adaptor AC-to-

DC เพ่ือเริ่มต้นใช้งำน และมีปุ่ม reset สำมำรถต่อเข้ำกับ shields ที่ออกแบบเพ่ือใช้งำนกับ Arduino 

Duemilanove หรือ Diecimila. 
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Pin ทั่วไป  

      • VIN เป็น input voltage ของบอร์ด Arduino โดยใช้แหล่งจ่ำยจำกภำยนอก  

      • 5V เป็น output pin ที่ควบคุม 5 V จำกบอร์ด  

        • 3V3 เป็น 3.3 volt supply ที่สร้ำงขึ้นจำก regulator บนบอร์ด และให้กระแสได้สูงสุด 50 mA 

      • GND เป็น groud pin 

      •  IOREF เป็น pin ที่ให้ voltage reference กับไมโครคอนโทรลเลอร์ เพ่ือเลือกค่ำแรงดันให้กับ

shield ที่มำเชื่อมต่อกับบอร์ด 

หน่วยควำมจ ำ 

   ATmega2560 มีหน่วยควำมจ ำ 256 KB (8 KB ใช้ส ำหรับ bootloader ) นอกจำกนี้ยังมีอีก 8 KB 

ส ำหรับ   SRAM และ 4 KB ส ำหรับ EEPROM 

Input and Output 

     ในแต่ละ digital pins ทั้ง 54 pins บนบอร์ด Arduino Uno สำมำรถเป็นได้ทั้ง input และoutput 

โดยจะท ำงำนที่แรงดัน 5 V และให้กระแสสูงสุด 40 mA       

ฟังก์ชันอื่นๆ 

     • External Interrupts: 2 (interrupt 0) , 3 (interrupt 1), 18 (interrupt 5), 19 (interrupt 4), 

20 (interrupt 3), 21 (interrupt 2). pins เหล่ำนี้สำมำรถที่จะก ำหนดค่ำที่เรียกinterrupt ในค่ำต่ ำๆ, ขอบขำ

ขึ้นและลง หรือเปลี่ยนแปลงค่ำ 

     • PWM: 2 ถึง 13 และ 44 ถึง 46 ให้ output PWM output 8-bits  

     • SPI: 50 (MISO), 51 (MOSI), 52 (SCK), 53 (SS) ใช้ส ำหรับรองรับกำรสื่อสำรแบบ SPIโดยที่ไม่

เกี่ยวข้องกันกับ ICSP header ซึ่งจะมีลักษณะคล้ำยกับ Uno, Duemilanove และDiecimila 

     • LED 13 : เป็น build-in LED ที่เชื่อมต่อกับ digital pin 13 เมื่อ pin มีค่ำเป็น HIGH LEDจะติด  

แต่เมื่อ pin เป็น LOW LED จะดับ 

    • TWI : 20 (SDA) and 21 (SCL). รองรับกำรเชื่อมต่อแบบ TWI(I2C) 

   • บอร์ด Mega2560  มี 16 analog inputs  แต่ละ pins ให้ควำมละเอียด 10 bits   

   • AREF. แรงดันอ้ำงอิง ส ำหรับ analog input 

    • Reset ใช้ในกำร reset ไมโครคอนโทรลเลอร์  โดยทั่วไปจะใช้โดยกำรเพ่ิมปุ่ม reset ไว้บน shield 

เพ่ือป้องกันปุ่มท่ีอยู่บนบอร์ด 
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2.2 เซน็เซอร์ตรวจจบัควำมเคลื่อนไหว Sensor pir hc-sr 501 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที ่2.2.1 Sensor pir hc-sr 501 

        

 PIR Sensor ใช้ส ำหรับตรวจจับควำมเคลื่อนไหวจำกควำมร้อน เช่นสิ่งมีชีวิต เมื่อมีคนเดินผ่ำน 

motion sensor switch ก็จะจับค่ำควำมร้อนที่เปลี่ยนแปลง แล้วส่งค่ำสัญญำณมีไฟ ออกมำ ในกรณีท่ีไม่มีกำร

เปลี่ยนแปลงส่งค่ำไฟ สัญญำณ 0V ออกมำ เรำสำมำรถน ำค่ำนี้ไปสั่งควบคุม Arduino ได้ สำมำรถปรับเวลำ

หน่วงเวลำในกำรตรวจจับครั้งต่อไปได้ ปรับระยะทำงกำรตรวจจับได้ 3-7 เมตร มีช่องให้ต่อ LDR เพ่ิม เพ่ือให้

ท ำงำนตรวจจับแค่ตอนกลำงคืน 

 โมดูล PIR ตรวจจับควำมเคลื่อนไหว จับสิ่งมีชีวิต 6-12m ใช้ตรวจจับขโมย ก็ได้ ต่อหุ่นยนต์กู้ภัย ใช้
ไฟ 5v  ต่อกับ Arduino ได้ เพรำะมี output 3.3v มี output เป็น ลอจิก 1 
 

Spec HC--SR501 

voltage 4.5-20V 

I <50uA 

OUTPUT 3.3 V /0V 

logic out L/H 

time detect 5-200S 

time out 2.5S 

size 32mm*24mm 

temp <100 

temp -15-+70 
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องค์ประกอบของ Sensor pir hc-sr501     

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 2.2.2 องค์ประกอบของ Sensor pir hc-sr501     

 
กำรใช้งำนกับไมโครคอนโทรลเลอร์ 
      ขำ DATA จะให้เอำต์พุตออกมำในรูปของดิจิตอล สำมำรถปรับลักษณะของสัญญำณขำออกได้จำก
กำรเปลี่ยนจั้มเปอร์ มีรูปแบบสัญญำณเอำต์พุต 2 แบบ คือ 
    • สัญญำณแบบคลื่นพัลส์ต่อเนื่อง 
    • สัญญำณลอจิก 1 ค้ำงไว้ จนกว่ำจะไม่สำมำรถจับควำมเคลื่อนไหวได้ จึงจะกลับมำเป็นลอจิก 0 
      ปุ่มปรับ Delay Time Adjust ใช้ปรับกำรหน่วงเวลำตรวจจับ หำกปรับไวมำก จะท ำให้ค้ำงสถำนะ 1 
ไว้นำน เนื่องจำกกำรตรวจจับไม่ให้ผลแบบทันทีทันใด เมื่อตรวจจับพบ จะให้สถำนะทำงเอำต์พุตเป็น 1 ค้ำงไว้ 
เวลำที่ค้ำงไว้ขึ้นอยู่กับกำรปรับ Delay Time Adjust เมื่อหมดเวลำจึงตรวจจับอีกครั้ง หำกตรวจจับไม่เจอก็จะ
ให้สถำนะเป็น 0 แต่หำกจับเจอ จะค้ำงสถำนะ 1 ไว้ 
      ปุ่มปรับ Sensitivity Adjust ใช้ปรับควำมไว และระยะในกำรตรวจจับ 
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ตัวอย่ำงกำรใช้งำนร่วมกับ Arduino 

 

 

 

 

 

รูปที่ 2.2.3 กำรใช้งำนร่วมกับ Arduino 

int ledPin= 13; 
int inputPin= 3; 
void setup(){ 
  pinMode(ledPin, OUTPUT); 
  pinMode(inputPin, INPUT); 
} 
void loop(){ 
  int value= digitalRead(inputPin); 
  if (value == HIGH) 
  { 
    digitalWrite(ledPin, HIGH); 
    delay(1000) ; 
  } 
  else 
  { 
    digitalWrite(ledPin, LOW); 
  } 
} 
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2.3 รเีลย ์(Relay)     
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 2.3.1 รีเลย์ (Relay)   

 
        เป็นอุปกรณ์ท่ีเปลี่ยนพลังงำนไฟฟ้ำให้เป็นพลังงำนแม่เหล็ก เพื่อใช้ในกำรดึงดูดหน้ำสัมผัสของคอน
แทคให้เปลี่ยนสภำวะ โดยกำรป้อนกระแสไฟฟ้ำให้กับขดลวด เพ่ือท ำกำรปิดหรือเปิดหน้ำสัมผัสคล้ำยกับสวิตช์
อิเล็กทรอนิกส์ ซึ่งเรำสำมำรถน ำรีเลย์ไปประยุกต์ใช้ ในกำรควบคุมวงจรต่ำงๆในงำนช่ำงอิเล็กทรอนิกส์มำกมำย 
 

         
รูปที่ 2.3.2 ลักษณะของรีเลย ์
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รีเลย์ ประกอบด้วยส่วนส ำคัญ 2 ส่วนหลักก็คือ 
         1. ส่วนของขดลวด (coil) เหนี่ยวน ำกระแสต่ ำ ท ำหน้ำที่สร้ำงสนำมแม่เหล็กไฟฟ้ำให้แกนโลหะไป
กระทุ้งให้หน้ำสัมผัสต่อกัน ท ำงำนโดยกำรรับแรงดันจำกภำยนอกต่อคร่อมที่ขดลวดเหนี่ยวน ำนี้ เมื่อขดลวด
ได้รับแรงดัน(ค่ำแรงดันที่รีเลย์ต้องกำรขึ้นกับชนิดและรุ่นตำมที่ผู้ผลิตก ำหนด) จะเกิดสนำมแม่เหล็กไฟฟ้ำท ำให้
แกนโลหะด้ำนในไปกระทุ้งให้แผ่นหน้ำสัมผัสต่อกัน2. ส่วนของหน้ำสัมผัส (contact) ท ำหน้ำที่เหมือนสวิตช์
จ่ำยกระแสไฟให้กับอุปกรณ์ท่ีเรำต้องกำรนั่นเอง 
จุดต่อใช้งำนมำตรฐำน ประกอบด้วย 
        จุดต่อ NC ย่อมำจำก normal close หมำยควำมว่ำปกติดปิด หรือ หำกยังไม่จ่ำยไฟให้ขดลวด
เหนี่ยวน ำหน้ำสัมผัสจะติดกัน โดยทั่วไปเรำมักต่อจุดนี้เข้ำกับอุปกรณ์หรือเครื่องใช้ไฟฟ้ำที่ต้องกำรให้ท ำงำน
ตลอดเวลำเช่น 
 จุดต่อ NO ย่อมำจำก normal open หมำยควำมว่ำปกติเปิด หรือหำกยังไม่จ่ำยไฟให้ขดลวด
เหนี่ยวน ำหน้ำสัมผัสจะไม่ติดกัน โดยทั่วไปเรำมักต่อจุดนี้เข้ำกับอุปกรณ์หรือเครื่องใช้ไฟฟ้ำที่ต้องกำรควบคุม
กำรเปิดปิดเช่นโคมไฟสนำมหนือหน้ำบ้ำน 
 จุดต่อ C ย่อมำกจำก common คือจุดร่วมที่ต่อมำจำกแหล่งจ่ำยไฟ 
 

รูปที่ 2.3.3 ลักษณะจุดต่อของรีเลย์ 
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ข้อค ำถงึในกำรใชง้ำนรีเลยท์ัว่ไป       

 1. แรงดันใช้งำน หรือแรงดันที่ท ำให้รีเลย์ท ำงำนได้ หำกเรำดูที่ตัวรีเลย์จะระบุค่ำ แรงดันใช้งำนไว้ 

(หำกใช้ในงำนอิเล็กทรอนิกส์ ส่วนมำกจะใช้แรงดันกระแสตรงในกำรใช้งำน) เช่น 12VDC คือต้องใช้แรงดันที่ 

12 VDC เท่ำนั้นหำกใช้มำกกว่ำนี้ ขดลวดภำยใน ตัวรีเลย์อำจจะขำดได้ หรือหำกใช้แรงดันต่ ำกว่ำมำก รีเลย์จะ

ไม่ท ำงำน ส่วนในกำรต่อวงจรนั้นสำมำรถต่อขั้วใดก็ได้เพรำะตัวรีเลย์ จะไม่ระบุขั้วต่อไว้ (นอกจำกชนิดพิเศษ) 

       2. กำรใช้งำนกระแสผ่ำนหน้ำสัมผัส ซึ่งที่ตัวรีเลย์จะระบุไว้ เช่น 10A 220AC คือ หน้ำสัมผัสของ

รีเลย์นั้นสำมำถทนกระแสได้ 10 แอมแปร์ที่ 220VAC ครับ แต่กำรใช้ก็ควรจะใช้งำนที่ระดับกระแสต่ ำกว่ำนี้จะ

เป็นกำรดีกว่ำครับ เพรำะถ้ำกระแสมำกหน้ำสัมผัส ของรีเลย์จะละลำยเสียหำยได้ 

 3. จ ำนำนหน้ำสัมผัสกำรใช้งำน ควรดูว่ำรีเลย์นั้นมีหน้ำสัมผัสให้ใช้งำนกี่อัน และมีขั้วคอมมอนด้วย

หรือไม ่

 

ชนดิของรเีลย ์

 รีเลย์ที่นิยมใช้งำนและรู้จักกันแพร่หลำย 4 ชนิด 

       1.อำร์เมเจอร์รีเลย์ (Armature Relay) 

       2.รีดรีเลย์ (Reed Relay) 

       3.รีดสวิตช์ (Reed Switch) 

       4.โซลิดสเตตรีเลย์ (Solid-State Relay) 

 

ประเภทของรเีลย์ 

       เป็นอุปกรณ์ท ำหน้ำที่เป็นสวิตช์มีหลักกำรท ำงำนคล้ำยกับขดลวดแม่เหล็กไฟฟ้ำหรือโซลินอยด์ 

(solenoid) รีเลย์ใช้ในกำรควบคุมวงจร ไฟฟ้ำได้อย่ำงหลำกหลำย รีเลย์เป็นสวิตช์ควบคุมที่ท ำงำนด้วยไฟฟ้ำ 

แบ่งออกตำมลักษณะกำรใช้งำนได้เป็น 2 ประเภทคือ 

      1.รี เ ล ย์ ก ำ ลั ง  (power relay) ห รื อ มั ก เรี ย ก กั น ว่ ำ ค อ น แ ท ก เต อ ร์  (Contactor or 

Magneticcontactor) ใช้ในกำรควบคุมไฟฟ้ำก ำลังมีขนำดใหญ่กว่ำรีเลย์ธรรมดำ 

 2.รีเลย์ควบคุม (control Relay) มีขนำดเล็กก ำลังไฟฟ้ำต่ ำ ใช้ในวงจรควบคุมท่ัวไปที่มีก ำลังไฟฟ้ำไม่

มำกนัก หรือเพ่ือกำรควบคุมรีเลย์หรือคอนแทกเตอร์ขนำดใหญ่ รีเลย์ควบคุม บำงทีเรียกกันง่ำย ๆ ว่ำ “รีเลย์” 
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ชนดิของรเีลย ์

 กำรแบ่งชนิดของรีเลย์สำมำรถแบ่งได้ 11 แบบ คือ 

ชนิดของรีเลย์แบ่งตำมลักษณะของคอยล์ หรือ แบ่งตำมลักษณะกำรใช้งำน (Application) ได้แก่รีเลย์

ดังต่อไปนี้  

     1.รีเลย์กระแส (Current relay) คือ รีเลย์ที่ท ำงำนโดยใช้กระแสมีทั้งชนิดกระแสขำด (Under- 

current) และกระแสเกิน (Over current) 

 2.รีเลย์แรงดัน (Voltage relay) คือ รีเลย์ ที่ท ำงำนโดยใช้แรงดันมีทั้งชนิดแรงดันขำด (Under-

voltage) และ แรงดันเกิน (Over voltage)  

        3.รีเลย์ช่วย (Auxiliary relay) คือ รีเลย์ที่เวลำใช้งำนจะต้องประกอบเข้ำกับรีเลย์ชนิดอ่ืน จึงจะ

ท ำงำนได ้

 4.รีเลย์ก ำลัง (Power relay) คือ รีเลย์ที่รวมเอำคุณสมบัติของรีเลย์กระแส และรีเลย์แรงดันเข้ำ

ด้วยกัน      

 5.รีเลย์เวลำ (Time relay) คือ รีเลย์ที่ท ำงำนโดยมีเวลำเข้ำมำเกี่ยวข้องด้วย ซึ่งมีอยู่ด้วยกัน 4 แบบ 

คือ     

    5.1 รีเลย์กระแสเกินชนิดเวลำผกผันกับกระแส (Inverse time over current relay) คือ รีเลย์ ที่

มีเวลำท ำงำนเป็นส่วนกลับกับกระแส        

    5.2 รีเลย์กระแสเกินชนิดท ำงำนทันที (Instantaneous over current relay) คือรีเลย์ที่ท ำงำน

ทันทีทันใดเมื่อมีกระแสไหลผ่ำนเกินกว่ำที่ก ำหนดที่ตั้งไว 

    5.3 รีเลย์แบบดิฟฟินิตไทม์เล็ก (Definite time lag relay) คือ รีเลย์ ที่มีเวลำกำรท ำงำนไม่ขึ้นอยู่

กับควำมมำกน้อยของกระแสหรือค่ำไฟฟ้ำอ่ืนๆ ที่ท ำให้เกิดงำนขึ้น 

    5.4 รีเลย์แบบอินเวอสดิฟฟินิตมินิมั่มไทม์เล็ก (Inverse definite time lag relay) คือ รีเลย์ ที่

ท ำงำนโดยรวมเอำคุณสมบัติของเวลำผกผันกับกระแส ( Inverse time) และ แบบดิฟฟินิตไทม์แล็ก (Definite 

time lag relay) เข้ำด้วยกัน 

 6.รีเลย์กระแสต่ำง (Differential relay) คือ รีเลย์ที่ท ำงำนโดยอำศัยผลต่ำงของกระแส 

 7.รีเลยม์ีทศิ (Directional relay) คือรีเลย์ที่ท ำงำนเมื่อมีกระแสไหลผิดทิศทำง มีแบบรีเลย์ก ำลังมีทิศ 

(Directional power relay) และรีเลย์กระแสมีทิศ (Directional current relay)  

 8.รีเลย์ระยะทำง (Distance relay) คือ รีเลย์ระยะทำงมีแบบต่ำงๆ ดังนี้ 
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 - รีแอกแตนซ์รีเลย์ (Reactance relay)- อิมพีแดนซ์รีเลย์ (Impedance relay) 

 - โมห์รีเลย์ (Mho relay) 

    - โอห์มรีเลย์ (Ohm relay) 

 - โพลำไรซ์โมห์รีเลย์ (Polaized mho relay) 

 - ออฟเซทโมห์รีเลย์ (Off set mho relay) 

 9.รีเลย์อุณหภูมิ (Temperature relay) คือ รีเลย์ที่ท ำงำนตำมอุณหภูมิที่ตั้งไว้ 

 10.รีเลย์ควำมถี่ (Frequency relay) คือ รีเลย์ที่ท ำงำนเมื่อควำมถี่ของระบบต่ ำกว่ำหรือมำกกว่ำ

ที่ตั้งไว้ 

 11.บูคโฮลซ์รีเลย์ (Buchholz ‘s relay) คือรีเลย์ที่ท ำงำนด้วยก๊ำซ ใช้กับหม้อแปลงที่แช่อยู่ในน้ ำมัน

เมื่อเกิด ฟอลต์ ขึ้นภำยในหม้อแปลง จะท ำให้น้ ำมันแตกตัวและเกิดก๊ำซขึ้นภำยในไปดันหน้ำสัมผัส ให้รีเลย์

ท ำงำน 

 

ควำมรู้ทัว่ไปเกีย่วกบัรเีลย์ 

 1.1 หน้ำที่ของรีเลย์ คือ เป็นอุปกรณ์ ไฟฟ้ำที่ ใช้ตรวจสอบสภำพกำรณ์ของทุกส่วน ในระบบ

ก ำลังไฟฟ้ำอยู่ตลอดเวลำหำกระบบมีกำรท ำงำนที่ผิดปกติ รีเลย์จะเป็นตัวสั่งกำรให้ตัดส่วนที่ลัดวงจรหรือส่วนที่

ท ำงำนผิดปกติ ออกจำกระบบทันทีโดยเซอร์กิตเบรกเกอร์จะเป็นตัวที่ตัดส่วนที่เกิดฟอลต์ออกจำกระบบจริงๆ 

 1.2 ประโยชน์ของรีเลย์         

       1.ท ำให้ระบบส่งก ำลังมีเสถียรภำพ (Stability) สูงโดยรีเลย์จะตัดวงจรเฉพำะส่วนที่เกิด

ผิดปกติ ออกเท่ำนั้น ซึ่งจะเป็นกำรลดควำมเสียหำยให้แก่ระบบน้อยที่สุด     

       2.ลดค่ำใช้จ่ำยในกำรซ่อมแซมส่วนที่เกิดผิดปกติ       

       3.ลดควำมเสียหำยไม่เกิดลุกลำมไปยังอุปกรณ์อ่ืนๆ     

       4.ท ำให้ระบบไฟฟ้ำไม่ดับทั้งระบบเมื่อเกิดฟอลต์ขึ้นในระบบ 

 1.3 คุณสมบัติที่ดีของรีเลย์ 

       1.ต้องมีควำมไว (Sensitivity) คือมีควำมสำมำรถในกำรตรวจพบสิ่งที่ผิดปกติเพียงเล็กน้อยได้ 

            2.มีควำมเร็วในกำรท ำงำน (Speed) คือควำมสำมำรถท ำงำนได้รวดเร็วทันใจ ไม่ท ำให้เกิด 

ควำมเสียหำยแก่อุปกรณ์และไม่กระทบกระเทือนต่อระบบโดยทั่วไปแล้วเวลำ ที่ใช้ในกำรตัดวงจรจะขึ้นอยู่กับ

ระดับ 
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ของแรงดันของระบบด้วย 

ระบบ 6-10 เควี จะต้องตัดวงจรภำยในเวลำ 1.5-3.0 วินำท ี

ระบบ 100-220 เควี จะต้องตัดวงจรภำยในเวลำ 0.15-0.3 วินำที 

ระบบ 300-500 เควี จะต้องตัดวงจรภำยในเวลำ 0.1-0.12 วินำที 

 

2.4 หลกักำร ภำษำซ ี

       ภำษำ C ได้รับกำรออกแบบและพัฒนำขึ้นโดย Dennis Ritchie เมื่อปีค.ศ. 1972 ณ ห้องปฏิบัติกำร

เบลล์ (Bell Laboratory) โดยออกแบบเพ่ือใช้งำนบนระบบปฏิบัติกำร Unixบนเครื่องเมนเฟรมคอมพิวเตอร์ 

DEC PDP-11ในควำมเป็นจริงภำษำ C ได้สืบสำนมำจำกภำษำ B ที่พัฒนำขึ้นโดย Ken Thompson ซึ่งภำษำ 

B นี้ตั้งอยู่บนภำษำ BCPL ซึ่งพัฒนำโดย Martin Richards  

        ในยุคแรกภำษำ C ได้ถูกก ำหนดมำตรฐำนที่สร้ำงขึ้นเองในกลุ่มคณะ De Facto Standard ซึ่งเป็น

เวอร์ชั่นที่น ำมำใช้งำนบนเครื่อง Unix System V จนกระทั่งปี ค.ศ. 1978 Brian Kernighan และ Dennis  

Ritchie ได้ เสนองำนเขียน "The C Programming Language" จัดพิมพ์โดยส ำนักพิมพ์  Prentice-Hall   

ประเทศหรัฐอเมริกำ 

        ในช่วงแรกมำตรฐำนภำษำ C ในบำงส่วนถูกก ำหนดไว้คลุมเครือ ไม่ชัดเจนนัก ส่งผลให้ผู้ผลิตคอม  

ไพล์น ำมำตีควำมหมำยแตกต่ำงกันไป จนกระทั่งในรำวปี ค.ศ. 1983 ทำงสถำบัน ANSI (American National 

Institute)เข้ำมำแก้ไขปัญหำนี้ ด้วยกำรน ำภำษำ C มำบรรจุไว้เป็นมำตรฐำนที่รับรองโดย ANSIจึงเป็นที่มำของ 

ANSI C ในที่สุด และในปี ค.ศ. 1988 นี้ เอง Brian Kernighan และ Dennis Ritchie ก็ได้มีกำรปรับปรุง

หนังสืกที่เขำเขียนอีกครั้งซึ่งเป็นฉบับ Second Edition ภำยใต้ชื่อว่ำ "The C Programming Language"โดย

มีกำรประทับค ำว่ำ "ANSI C "ลงไปด้วย 

         ต่อมำในปี ค.ศ. 1990 นี้ เองทำง ANSI ได้ก ำหนดมำตรฐำนของภำษำ C เสร็จสมบูรณ์ เพ่ือให้

ผู้พัฒนำคอมไพล์เลอร์ทั้งหลำยน ำไปสร้ำงคอมไพล์เลอร์มำตรฐำน แต่อย่ำงไรก็ตำมคอมไพล์เลอร์ที่ถูกพัฒนำขึ้น

มำโดยส่วนใหญ่แล้ว มักมิได้พัฒนำตำมมำตรฐำน ANSI อย่ำงเคร่งครัดเสียที่เดียว   ถึงแม้นว่ำปัจจุบันภำษำ C 

ได้ถูกน ำไปต่อยอดและพัฒนำปรับปรุงให้มีประสิทธิภำพยิ่งขึ้น ในเรื่องของชุดค ำสั่งที่สนับสนุนกำรโปรแกรมเชิง

วัตถุ (Object-Oriented Programming) ไม่ว่ำจะเป็นBorland C++ หรือ MS-Visual C++ ก็ตำม แต่ทั้งนี้

มำตรฐำนชุดค ำสั่งของ ANSI C ส่วนใหญ่แล้วจะสำมำรถน ำมำใช้งำนร่วมกันได้อย่ำงไม่มีปัญหำ                     
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ลักษณะเดน่ของภำษำ C (Features Of C) 

    หำกพิจำรณำในรำยละเอียดของภำษำ C แล้ว ภำษำ C มีลักษณะเด่นกว่ำภำษำระดับสูงทั่วไปหลำย

ด้ำนด้วยกัน คือ 

 1. ควำมสำมำรถในกำรใช้งำนบนสภำพแวดล้อมที่แตกต่ำงกัน (Portability)เป็นลักษณะเด่นที่ถือ

เป็นจุดเด่นของภำษำ C เลยที่เดียว กล่ำวคือ ภำษำ C สำมำรถรันอยู่บนคอมพิวเตอร์ได้หลำยระดับ ตั้งแต่

เมนเฟรมคอมพิวเตอร์ จนถึงไมโครคอมพิวเตอร์ ดังนั้นซอร์สโค้ดภำษำC ที่เขียนในคอมพิวเตอร์ระดับหนึ่ง 

สำมำรถน ำไปใช้งำนบนคอมพิวเตอร์อีกระดับหนึ่งโดยไม่ต้องเปลี่ยนชุดค ำสั่งเลย และยังสำมำรถน ำไปใช้งำน

บนระบบปฏิบัติกำรที่แตกต่ำงกันได้อีกด้วย 

 2. มีประสิทธิภำพสูง (Efficiency)ประสิทธิภำพที่น ำมำใช้วัดกับภำษำ C สำมำรถวัดได้จำก 2 

แนวทำง คือ 

           - ชุดค ำสั่งที่มีควำมกระทัดรัด และกระซับมำก  

           - กำรจัดกำรหน่วยควำมจ ำบนภำษำ C มีประสิทธิภำพสูงมำก 

          - มีกำรท ำงำนที่รวดเร็ว เทียบเท่ำภำษำระดับต่ ำ ทั้งนี้เนื่องจำกภำษำ C มีควำมใกล้ชิดกับฮำร์แวร์

มำกกว่ำภำษำระดับสูงอ่ืนๆ โดยสำมำรถติดต่อกับรีจิสเตอร์ และหน่วยควำมจ ำโดยตรง เช่นเดียวกับภำษำแอส

แซมบลี 

 3. ควำมสำมำรถในกำรโปรแกรมแบบโมดูล (Modularity)ภำษำ C อนุญำตให้มีกำรแบ่งโมดูลเพ่ือ

คอมไพล์ได้ ซึ่งสำมำรถลิงค์เชื่อมโยงเข้ำกันได้ดี รูปแบบโปรแกรมสำมำรถเขียนขึ้นได้ตำมแบบแผนกำร

โปรแกรมเชิงโครงสร้ำงได้อย่ำงดีเยี่ยม ภำษำ C   คือภำษำที่ประกอบด้วยฟังก์ชั่น ทั้งนี้โมดูลต่ำงๆจะเขียนอยู่

ในรูปของฟังก์ชั่นทั้งสิ้น 

  4. พอยน์เตอร์ (Pointer Operation)ภำษำ C มีควำมสำมำรถในกำรท ำงำนแบบพอยน์เตอร์เป็น

อย่ำงมำก ยำกที่จะพบได้ในภำษำระดับสูงทั่วไป โดยพอยน์เตอร์หรือตัวชี้สำมำรถก ำหนดได้จำกชนิดข้อมูล 

(Data Type) หลำยชนิด ด้วยกัน เช่นเดียวกับฟังก์ชั่น หรือโครงสร้ำง รวมถึงตัวแปรแบบอำร์เรย์ ก็สำมำรถถูก

จัดกำรด้วยกำรน ำ พอยน์เตอร์เข้ำมำช่วยก็ยังได้ 

    

 5. มีควำมยืดหยุ่นสูง (Flexible Level)ถึงแม้นภำษำ C จะจัดอยู่ในภำษำคอมพิวเตอร์ระดับสูงก็ตำม 

แต่ภำษำ C ก็ยังสำมำรถเขียนใช้งำนร่วมกับภำษำระดับต่ ำอย่ำงภำษำแอสแซมบลีได้ ดังนั้นจึงมีกำรกล่ำวว่ำ 

"ภำษำ C เป็นภำษำท่ีอยู่ กึ่งกลำงระหว่ำงภำษำระดับต่ ำและภำษำระดับสูง" 



14 
 

 6. ตัวอักษรตัวพิมพ์เล็กและตัวอักษรพิมพ์ใหญ่แตกต่ำงกัน (Case Sensitivity)ตำมปกติภำษำ

ระดับสูงทั่วไป ตัวแปรที่ตั้งขึ้นด้วยตัวอักษรพิมพ์เล็กและตัวพิมพ์ใหญ่ สำมำรถน ำ มำใช้ร่วมกันได้ แต่ในภำษำ 

C จะถือว่ำแตกต่ำงกันอย่ำงสิ้นเชิง เช่น NUM ไม่เท่ำกับ num 
 

โครงสร้ำงภำษำซี 

     ค ำสั่งที่ใช้งำนในภำษำ C นั้นล้วนเป็นฟังก์ชั่นทั้งสิ้น ดังนั้นโปรแกรมที่เขียนขึ้นจึงประกอบไปด้วย

ฟังก์ชั่นมำกมำย ที่ถูกก ำหนดให้ท ำหน้ำที่ใดหน้ำที่หนึ่งในลักษณะของโมดูลย่อย เพ่ือท ำงำนให้บรรลุเป้ำหมำย 

และในเมื่อภำษำ C คือภำษำที่ประกอบไปด้วยฟังก์ชั่น ดังนั้นจึงจ ำเป็นท ำควำมเข้ำใจเกี่ยวกับ ควำมหมำยของ

ฟังก์ชั่นเสียก่อน 

      ฟังก์ชั่น (Function) คือ ชุดค ำสั่งที่เขียนขึ้นเพ่ือสั่งให้คอมพิวเตอร์ท ำงำน ที่อนุญำตให้สำมำรถรับ

ข้อมูล (Input) ประมวลผล (Processes) และแสดงผลข้อมูล (Output) โดยฟังก์ชั่นที่ถูกเขียนขึ้นใช้งำน และ

สำมำรถเรียกมำใช้งำนได้ทันที จะถูกจัดเก็บไว้ในไลบำรีมำตรฐำน (Standard Library) ในขณะที่ฟังก์ชั่นอ่ืนๆ

จะเป็นฟังก์ชั่นที่ถูกเขียนขึ้นโดยโปรแกรมเมอร์ อย่ำงไรก็ตำมในภำษำ C จะมีฟังก์ชั่นพิเศษฟังก์ชั่นหนึ่งที่

จ ำเป็นต้องมีไว้ในโปรแกรมเสมอ คือ ฟังก์ชั่น main() ทั้งนี้ฟังก์ชั่นดังกล่ำวจัดเป็นฟังก์ชั่นหลักที่น ำมำใช้เป็น

จุดเริ่มต้นของโปรแกรมเพ่ือสั่งให้ท ำงำน โดยฟังก์ชั่นอื่นๆจะถือเป็นรูทีนย่อย (Subroutines) 

 

 

 
รูปที่ 2.4.1 โครงสร้ำงภำษำซี  
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รูปที่ 2.4.2 โครงสร้ำงภำษำซ ี

 

โครงสร้ำงของโปรแกรมภำษำ C สำมำรถแบ่งเป็นส่วนส ำคัญต่ำงๆ ดังนี้ คือ 

 1.พรีโปรเชสเชอร์ไดเรคทีฟ (Pre-processor Directive)  

   ส่วนหัวของโปรแกรม(Header File)เป็นส่วนส ำคัญส่วนหนึ่งของภำษำ C เป็นส่วนที่บอกให้คอม ไพล์

เลอร์รับทรำบว่ำ ให้น ำไฟล์ส่วนดังกล่ำวมำคอมไพล์ร่วมด้วยดังตัวอย่ำงเฮดเดอร์ไฟล์ คือ  #include  

<stdio.h> โดยชื่อเฮดเดอร์ไฟล์ที่ผนวกเข้ำมำสำมำรถเขียนอยู่ภำยในเครื่องหมำย  

<  > หรือ "   " ก็ได้ 

 เฮดเดอร์ไฟล์เป็นไฟล์ชนิดข้อควำม (Text File) ที่ภำยในโปรแกรมจะมีกำรประกำศค่ำตัวแปร และ

ค่ำคงที่ต่ำงๆ ซึ่งจะบรรจุฟังก์ชั่นมำตรฐำนต่ำงๆ รวมเข้ำด้วยกันตำมลักษณะงำนที่ใช้ และเก็บลงในไลบำรี โดย

จ ำถูกน ำมำอ่ำนรวมกันกับชุดค ำสั่งขณะท ำกำรคอมไพล์เลอร์ 

            เฮดเดอร์ไฟล์ที่เรำนิยมใช้บ่อยมีอยู่ 2 เฮดเดอร์ คือ stdio.h  และ  conio.h stdio.h เป็นเฮดเดอร์ที่

เกี่ยวข้องกับฟังชั่นอินพุตและเอำต์พุต Input and Output) เช่น  

ฟังก์ชั่น printf( ) , scanf ( ) conio.h เป็นเฮดเดอร์ที่เกี่ยวกับฟังก์ชั่น รอรับค ำสั่ง เช่น getch ( ) 

  ควำมหมำยของพรีโปรเชสเชอร์ก็คือ "ตัวประมวลผลก่อน" ชึ่งจะต้องถูกก ำหนดไว้นอกฟังก์ชั่นเสมอ 

โดยส่วนนี้จะได้รับกำรประมวลผลก่อนชุดค ำสั่งภำยในฟังชั่น จึงเป็นที่มำของพรีโปรเชสเชอร์นั่นเอง กำร เขียน

จะต้องน ำหน้ำด้วยเครื่องหมำย # เสมอ อย่ำงไรก็ตำมพรีโปรเชสเชอร์จะมีอยู่หลำยตัวด้วยกัน เช่น 
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#if             #ifdef          #ifndef       #else            #elif            #endif                      

#include           #define            #undef                #line                #error               #pragma 

 

2. ฟังก็ชั่นหลัก (Main Function) 

 ฟังก็ชั่น main( ) ในภำษำ C จัดเป็นฟังก็ชั่นที่ท ำหน้ำเสมือนกับเป็นโปรแกรมหลักที่สั่งให้ชุดค ำสั่ง 

ท ำงำนรวมถึงกำรเรียกใช้ฟังก์ชั่นย่อยๆอ่ืนท ำงำน กล่ำวคือกำรสั่งงำนในโปรแกรมจะอยู่ภำยในฟังก์ชั่น   main 

( ) นั่นเอง 

3. ประโยคค ำสั่ง (Compound Statement) 

   เป็นชุดค ำสั่งที่บรรจุอยู่ในฟังชั่นนั่นๆ ซึ่งอำจจะเป็น 

- ประโยคที่ใช้ส ำหรับประกำศตัวแปร (Variable) หรือกำรก ำหนดค่ำเริ่มต้นให้กับตัวแปรต่ำงๆโดยตัวแปรที่ใช้

งำนในโปรแกรม จ ำเป็นต้องได้รับกำรประกำศชนิดข้อมูลของตัวแปรนั้นๆด้วย    - ประโยคนิพจน์คณิตศำสตร์ 

เช่น ประโยคค ำนวณตัวเลขต่ำงๆ 

- ประโยคค ำสั่งควบคุมอ่ืนๆ เช่น ค ำสั่งควบคุมวงจรลูป ค ำสั่งควบคุมเงื่อนไข เป็นต้น 

4. ค ำอธิบำยภำยในโปรแกรม (Program Comment) 

 ค ำอธิบำยโปรแกรม เป็นส่วนที่ผู้เขียนโปรแกรมน ำมำใช้อธิบำยจุดส ำคัญต่ำงๆ ภำยในโปรแกรมเช่น 

ใช้อธิบำยจุดประสงค์ของโปรแกรมส่วนนั้นๆ รวมถึงกำรป้องกำรหลงลืม กรณีที่ต้องกลับมำ ปรับปรุงโปรแกรม

ใหม่ รูปแบบกำรเขียนค ำอธิบำยในภำษำ C 

        /*ค ำอธิบำย*/    หรือ  //ค ำอธิบำย  เช่น    /*comment*/   หรือ  //comment 

อักขระในภำษำ C (C Character Sets) 

ภำษำ C ได้ เต รียมกลุ่ ม อักขระต่ ำงๆ  ให้ ใช้ งำนที่ เรี ยกว่ ำ  Character Sets โดยแบ่ งออก เป็ น   2                     

กลุ่มใหญ่ๆ คือ Basic Character set และ Execution Character set 

 1. Basic Character set ประกอบด้วยกลุ่มอักขระ ดังต่อไปนี้  

 - อักษรตัวพิมพ์ใหญ่ (Alphabets Upper Case) ประกอบด้วยอักษร A-Z จ ำนวน 26 ตัว ดังนี้ 

     A B C D E F G H I J K L M N O P Q R S T U V W X Y Z 

 - อักษรตัวพิมพ์เล็ก (Alphabets Lower Case) ประกอบด้วยอักษร a-z จ ำนวน 26 ตัว ดังนี้ 

 a b c d e f g h i j k l m n o p q r s t u v w x y z 
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 - ตัวเลข (Decimal Digits) ประกอบไปด้วยตัวเลข 0 - 9 จ ำนวน 10 ตัว ดังนี้ 

 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 

 - ตัวอักขระแบบกรำฟิก ประกอบด้วยสัญลักษณ์ต่ำงๆ จ ำนวน 29 ตัว ดังนี้ 

  ,    (comma)                                     (    (left parenthesis) 

  ;    (semicolon)                                 )    (right parenthesis) 

  .    (period)                                      [    (left bracket) 

  ?   (question mark)                           ]    (right bracket) 

  !   (exclamation)                               {    (left brace) 

  :    (colon)                                       }    (right brace) 

  +   (plus)                                         <   (less than) 

  -    (minus)                                       >   (greater than) 

  *    (asterisk)                                     =   (equal sign) 

                 /     (slash)                                        &   (ampersand) 

  \    (backslash)                                  %   (percent sign) 

  |    (vertical bar)                                 #   (number sign) 

          '    (single quote)                                ^   (caret) 

  "   (double quote)                              _   (under score) 

                                                              ~    (tild) 

 

 -ตัวอักขระแบบช่องว่ำง (White space Character ประกอบด้วยอักขระที่เป็นช่องว่ำงในลักษณะ

ต่ำงๆ จ ำนวน 5 ตัว ดังนี้ 

 blank space, horizontal tab, vertical tab, newline, form feed 

 2. Execution Character set  ประกอบด้วยกลุ่มอักขระ ดังต่อไปนี้ 

  -อักขระท่ีเป็นค่ำว่ำง (Null Character) อักขระท่ีเป็นค่ำว่ำง หรือค่ำ Null จะใช้สัญลักษณ์ \0 

 -อักขระควบคุม (Escape Sequence)เป็นรหัสที่ใช้ควบคุมกำรแสดงผลทำงจอภำพและเครื่องพิมพ์ 

ประกอบด้วย : 

 \a        alert (bell)                         \\        backslash 
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 \b        backspace                         \?       backslash 

 \f         form feed                          \'        single quote 

 \n        new line                            \"        double quote 

 \r        carriage return                    \ooo   octal number 

 \t        horizontal tab                      \xhh    hexadecimal number 

   \v        vertical tab 

 

กฎเกณฑ์กำรเขียนภำษำซี 

   กฎเกณฑ์ในกำรเขียนภำษำ C ที่ควรค ำนึง มีดังนี้ 

             1. จ ะ ต้ อ ง ก ำ ห น ด พ รี โป ร เช ส เช อ ร์ ที่ ต้ น โป ร แ ก ร ม ก่ อ น  เช่ น  #include<stdio.h>, 

#include<conio.h> 

            2. ค ำสั่งต่ำงๆจะใช้อักษรพิมพ์เล็ก 

            3. ตัวแปรที่ใช้งำนในโปรแกรมต้องประกำศไว้เสมอ 

            4. ภำยในโปรแกรมต้องมีอย่ำงน้อยหนึ่งฟังก์ชั่น คือ main ( ) 

             5. ใช้เครื่องหมำย { เพ่ือบอกจุดเริ่มต้นของชุดค ำสั่ง และเครื่องหมำย } เพ่ือบอกจุดสิ้นสุดของ

ชุดค ำสั่ง โดยสำมำรถซ้อนเครื่องหมำย { } เพ่ิมไว้ภำยในได้ 

 6. สิ้นสุดของแต่ละประโยคค ำสั่ง จะต้องจบด้วยเครื่องหมำย ; (semicolon) 

 7. สำมำรถใช้เครื่องหมำย /*comment*/ หรือ //comment เพ่ือระบุหมำยเหตุภำยในโปรแกรม 

โดยค ำอธิบำยที่อยู่ภำยใต้เครื่องหมำย /*comment*/ หรือ //comment จะไม่ถูกน ำไปประมวลผลตัว

แปลภำษำ (Translator)  เนื่องจำกภำษำคอมพิวเตอร์โดยเฉพำะภำษำรับสูง จะมีจุดประสงค์เพ่ือให้มนุษย์

สำมำรถสื่อสำรเพ่ือ กำรเขียนโปรแกรมได้ง่ำยขึ้น แต่ภำษำระดับสูงเป็นภำษำที่คอมพิวเตอร์ไม่รู้จัก ดังนั้นจึง

ต้องน ำภำษำระดับสูงผ่ำนกระบวนกำรแปลเพ่ือให้เป็นภำำำเครื่องเสียก่อน ตัวแปลภำษำแบ่งออกเป็น 2 ชนิด 

คือ 

            1. อินเตอร์พรีเตอร์ (Interpreter) 

 ตัวแปลภำษำชนิดอินเตอร์พรีเตอร์ จะท ำกำรแปลค ำสั่งที่ละค ำสั่ง และจะปฏิบัติตำมในค ำสั่งนั้นๆ 

หำกไม่พบข้อผิดพลำดใดๆ จำกนั้นก็จะน ำค ำสั่ งต่อไปมำแปลต่อ จะกระท ำเช่นนี้ไปเรื่อยๆจนจบ ถ้ำมี

ข้อผิดพลำดในโปรแกรม เครื่องก็จะหยุดแล้วรำยงำนให้ทรำบทันทีทำงจอภำพ 
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 2. คอมไพลเลอร์ Compiler) 

 กำรแปลของคอมไพล์จะแปลทั้งโปรแกรมที่เดียว นั่นคือซอร์สโค้ดทั้งโปรแกรมจะถูกน ำมำแปล เพียง

ครั้งเดียว ถ้ำเจอข้อผิดพลำดก็จะรำยงำนให้ทรำบเพียงครั้งเดียวโดยไม่บอกต ำแหน่งของกำรผิดพลำด 

 

 
2.5 หลกักำร กำรต่อวงจรไฟฟ้ำ 
      ตำมปกติวงจรไฟฟ้ำใด ๆ จะมีควำมเปลี่ยนแปลงและคุณสมบัติต่อกระแสไฟฟ้ำ แรงดันไฟฟ้ำ
แตกต่ำงกันไป ตำมแต่ วิธีกำรต่อวงจรนั้น ๆ และตำมกำรเปลี่ยนแปลงตัวต้ำนทำนหรืออุปกรณ์ไฟฟ้ำนั้นด้วย 
ซึ่งเรำมีวิธีกำรต่อ 
วงจรไฟฟ้ำได้ 3 แบบ คือ 
 1. กำรต่อแบบอนุกรม (Series Circuit)  
 2. กำรต่อแบบขนำน (Parallel Circuit)  
 3. กำรต่อแบบผสม (Compound Circuit) 

ตัวแปลภำษำ ข้อดี ข้อเสีย 

ค อ ม ไ พ เ ล อ ร์ 
(Compiler) 

- ท ำงำนได้เร็ว เนื่องจำกท ำกำรแปลผลทีเดียว 
แล้ วจึ งท ำงำนตำมค ำสั่ งของโปรแกรมใน
ภำยหลัง 
- เมื่อท ำกำรแปลผลแล้ว   ในครั้ งต่อไปไม่
จ ำเป็นต้องท ำกำรแปลผลใหม่อีก เนื่องจำก
ภ ำ ษ ำ เค รื่ อ ง ที่ แ ป ล ได้ จ ะ ถู ก เก็ บ ไ ว้ ที่
หน่วยควำมจ ำสำมำรถเรียกใช้งำนได้ทันที 

เมื่อเกิดข้อผิดพลำดขึ้นกับโปรแกรมจะ
ตรวจสอบหำข้อผิดพลำดได้ยำก เพรำะ
ท ำกำรแปลผลทีเดียวทั้งโปรแกรม 

อิ น เต อ ร์ พ รี เ ต อ ร์   
(Interpreter) 

- หำข้อผิดพลำดของโปรแกรมได้ง่ำยเนื่องจำก
ท ำกำรแปลผลทีละบรรทัด 
- เนื่องจำกท ำงำนทีละบรรทัดดังนั้นจึงสั่งให้
โปรแกรมท ำงำนตำมค ำสั่งเฉพำะจุดที่ต้องกำร
ได ้
- ไม่ เสี ย เวลำรอ  กำรแปลโป รแกรม เป็ น
เวลำนำน  

ช้ำ เนื่องจำกท่ีท ำงำนทีละบรรทัด 
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1. วงจรไฟฟ้ำแบบอนุกรม หมำยถึง กำรน ำอุปกรณ์ไฟฟ้ำมำต่อเรียงล ำดับกันไป โดยน ำปลำยด้ำนใดด้ำนหนึ่ง
ของอุปกรณ์ตัวที่หนึ่งมำต่อกับอุปกรณ์ตัวที่สอง จำกนั้นน ำปลำยที่เหลือของอุปกรณ์ที่สอง ไปต่อกับอุปกรณ์ตัว
ที่สำม และต่อในลักษณะที่เรียงกันไปเรื่อย ๆ จนถึงอุปกรณ์ตัวสุดท้ำยให้ต่อปลำยที่เหลือเข้ำกับแหล่งก ำเนิด
ไฟฟ้ำ 
 
 

 

ภำพที ่1.1  กำรต่อวงจรไฟฟ้ำแบบอนุกรม 
ที่มำ : http://www.kksci.com 

 
2. วงจรไฟฟ้ำแบบขนำน หมำยถึง กำรน ำอุปกรณ์ไฟฟ้ำตั้งแต่ 2 ตัวขึ้นไปมำต่อเรียงแบบขนำนกัน โดยน ำ
ปลำยด้ำนเดียวกันของอุปกรณ์แต่ละตัวมำต่อเข้ำด้วยกัน แล้วต่อปลำยของอุปกรณ์แต่ละตัวที่ต่อกันแล้วนั้นเข้ำ
กับแหล่งก ำเนิดไฟฟ้ำ 
 
 

 
 

 

 

 

 

ภำพที ่1.2  กำรต่อวงจรไฟฟ้ำแบบขนำน 
ที่มำ : http://www.kksci.com 

https://sites.google.com/site/electronicisfun/hnwy-thi-5/kd-khxng-xohm/kar-tx-wngcr-fifa-baeb-tang/2.png?attredirects=0
https://sites.google.com/site/electronicisfun/hnwy-thi-5/kd-khxng-xohm/kar-tx-wngcr-fifa-baeb-tang/E9.jpg?attredirects=0
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 จำกตัวอย่ำงกำรต่อวงจรไฟฟ้ำข้ำงต้น พบว่ำหลอดไฟสองดวงที่เชื่อมต่อกันแบบขนำนจะให้แสงสว่ำง
รวมทุกหลอดมำกกว่ำ เพรำะกระแสไฟฟ้ำในวงจรมีปริมำณมำกกว่ำ และถ้ำหลอดไฟหลอดใดหลอดหนึ่งช ำรุด 
หลอดไฟที่เหลือก็ยังคงสำมำรถใช้งำนได้ เนื่องจำกยังคงมีตัวน ำไฟฟ้ำหรือสำยไฟฟ้ำที่สำมำรถน ำกระแสไฟฟ้ำ
ให้ไหลผ่ำนหลอดไฟดวงอ่ืนได้ครบวงจร แตกต่ำงจำกกำรต่อหลอดไฟแบบอนุกรม ซึ่งหำกมีหลอดไฟดวงใดดวง
หนึ่งใช้งำนไม่ได้ ก็จะท ำให้หลอดไฟที่เหลือไม่สำมำรถใช้งำนได้ทั้งหมด เนื่องจำกกระแสไฟฟ้ำไม่สำมำรถไหล
ผ่ำนวงจร เพรำะมีตัวน ำไฟฟ้ำหรือสำยไฟเส้นเดียวกัน ซึ่งข้อแตกต่ำงของกำรต่อหลอดไฟแบบอนุกรมและแบบ
ขนำน อำจสรุปได้ดังตำรำงต่อไปนี้ 
 

คุณลักษณะ วงจรไฟฟ้ำแบบอนุกรม วงจรไฟฟ้ำแบบขนำน 

ควำมสว่ำงของหลอดไฟ 
รวมทุกหลอด 

สว่ำงน้อย สว่ำงมำกกว่ำ 

หลอดไฟดวงใดดวงหนึ่งช ำรุด หลอดไฟที่เหลือดับหมด หลอดไฟที่เหลือยังสำมำรถใช้งำนได้ 

        นอกจำกนี้กำรน ำอุปกรณ์ไฟฟ้ำมำต่อแบบอนุกรมและขนำนแล้ว ก็ยังสำมำรถน ำเซลล์ไฟฟ้ำมำต่อ

แบบอนุกรมและขนำนได้เช่นกัน กำรน ำเซลล์ไฟฟ้ำมำต่อกันแบบอนุกรมหรือต่อแบบขนำนนั้น จะท ำให้เรำมอง
เซลล์ไฟฟ้ำทั้งหมดรวมกันเป็นแหล่งจ่ำยพลังงำนแหล่งหนึ่งได้ 
         กำรน ำเซลล์ไฟฟ้ำมำต่อกันแบบขนำน แรงดันไฟฟ้ำจะเท่ำกับแรงดันไฟฟ้ำเพียงเซลล์เดียว แต่จะท ำ
ให้จ่ำยไฟฟ้ำได้มำกหรือจ่ำยได้นำนกว่ำกำรใช้เซลล์ไฟฟ้ำเพียงเซลล์เดียว 
 

 

ภำพที ่1.3  กำรต่อเซลล์ไฟฟ้ำแบบขนำน 
ที่มำ : http://2.bp.blogspot.com 

        

https://sites.google.com/site/electronicisfun/hnwy-thi-5/kd-khxng-xohm/kar-tx-wngcr-fifa-baeb-tang/E10.jpg?attredirects=0
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 ส่วนกำรน ำเซลล์ไฟฟ้ำมำต่อกันแบบอนุกรมนั้น จะท ำให้พลังงำนหรือแรงดันไฟฟ้ำรวมหำได้จำก
ผลรวมของแรงดันไฟฟ้ำแต่ละเซลล์เมื่อแรงดันมำกขึ้นจะท ำให้กระแสไฟฟ้ำที่ไหลในวงจรมีค่ำมำกขึ้น 
 

 

ภำพที ่1.4  กำรต่อเซลล์ไฟฟ้ำแบบอนุกรม 
ที่มำ : http://3.bp.blogspot.com 

        ดังนั้นหำกน ำเซลล์ไฟฟ้ำที่มีแรงดันไฟฟ้ำแต่ละเซลล์เท่ำกันมำต่อกันแบบอนุกรม จะท ำให้ได้ผลรวม
ของแรงดันไฟฟ้ำมำกกว่ำกำรต่อแบบขนำน หรือหำกต่อในวงจรไฟฟ้ำของหลอดไฟ ก็จะท ำให้หลอดไฟของ
วงจรที่ต่อเซลล์ไฟฟ้ำแบบอนุกรมสว่ำงมำกกว่ำวงจรที่ต่อเซลล์ไฟฟ้ำแบบขนำนนั่นเอง 
 สรุปได้ว่ำ กำรต่อวงจรไฟฟ้ำแบบอนุกรมหรือขนำนนั้น มีข้อดี – ข้อเสียแตกต่ำงกัน ขึ้นอยู่กับ
วัตถุประสงค์ในกำรใช้งำน หรือบำงครั้งต้องต่อวงจรแบบผสม คือมีทั้งแบบอนุกรมและขนำน 
         ในกำรต่อเซลล์ไฟฟ้ำแบบขนำน หำกเซลล์ไฟฟ้ำมีแรงดันไม่เท่ำกัน อำจท ำให้เซลล์ไฟฟ้ำระเบิดได้ ใน
งำนทั่วไปจะพบกำรต่อเซลล์ไฟฟ้ำลักษณะนี้ ถ้ำหำกต้องกำรกระแสไฟฟ้ำปริมำณมำกจะเลือกใช้เซลล์ไฟฟ้ำ
ก้อนใหญ่ขึ้นแทน 
 หำกสังเกตกำรท ำงำนของหลอดไฟฟ้ำภำยในบ้ำนจะพบว่ำ เมื่อหลอดไฟฟ้ำหลอดใดหลอดหนึ่งเสีย 
หลอดไฟฟ้ำที่เหลือภำยในบ้ำนยังคงสำมำรถใช้งำนได้อยู่ ค ำตอบคือ หลอดไฟฟ้ำภำยในบ้ำนต่อแบบขนำน 
ดังนั้นเพ่ือป้องกันควำมเสียหำยที่จะเกิดแก่เครื่องใช้ไฟฟ้ำชนิดอ่ืน ๆ ภำยในบ้ำน ในกรณีที่เครื่องใช้ไฟฟ้ำตัวใด
ตัวหนึ่งช ำรุด จึงนิยมต่ออุปกรณ์ไฟฟ้ำหรือเครื่องใช้ไฟฟ้ำแบบขนำน เพ่ือให้เรำสำมำรถใช้งำนเครื่องใช้ไฟฟ้ำ
เหล่ำนั้นต่อไปตำมปกติได้ 
 
 
 
 

https://sites.google.com/site/electronicisfun/hnwy-thi-5/kd-khxng-xohm/kar-tx-wngcr-fifa-baeb-tang/E11.jpg?attredirects=0
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3. กำรต่อแบบผสม (Compound Circuit) 
 กำรต่อแบบผสม คือ กำรต่อวงจรทั้งแบบอนุกรมและแบบขนำนเข้ำไปในวงจรเดียว กำรต่อแบบนี้ 
โดยทั่วไปไม่นิยมใช้กัน เพรำะเกิดควำมยุ่งยำก จะใช้กันแต่ในทำงด้ำนอิเล็กทรอนิกส์เป็นส่วนใหญ่ เช่น ตัว
ต้ำนทำนตัวหนึ่ง ต่ออนุกรมกับตัวต้ำนทำนอีกตัวหนึ่ง แล้วน ำตัวต้ำนทำนทั้งสองไปต่อขนำนกับตัวต้ำนทำนอีก
ชุดหนึ่ง ดังในรูป           

 

 
 
 
 
 

 
 
 

รูปที่ 1.5 กำรต่อวงจรแบบผสม 

        
 จะสังเกตเห็นได้ว่ำลักษณะกำรต่อวงจรแบบผสมนี้เป็นกำรน ำเอำวงจรอนุกรมกับขนำนมำรวมกัน 
และสำมำรถประยุกต์เป็นรูปแบบอ่ืน ๆ ได้ ขึ้นอยู่กับกำรน ำไปใช้งำนให้เหมำะสม เพรำะกำรต่อแบบผสมนี้ไม่มี
กฎเกณฑ์ตำยตัว เป็นกำรต่อเพ่ือน ำค่ำที่ได้ไปใช้กับงำนอย่ำงใดอย่ำงหนึ่ง เช่น ในวงจรอิเล็กทรอนิกส์ เป็นต้น 

 

 

 

 

 

 

 

 

https://sites.google.com/site/electronicisfun/hnwy-thi-5/kd-khxng-xohm/kar-tx-wngcr-fifa-baeb-tang/E12.jpg?attredirects=0
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บทที ่3 

วธิีกำรด ำเนนิงำน              
  ในกำรจัดท ำโครงงำน เปิด-ปิดไฟแสงสว่ำงด้วยระบบเซ็นเซอร์จับควำมเคลื่อนไหว (On-off lighting 

with motion sensor system) ผู้จัดท ำโครงงำนมีวิธีกำรด ำเนินงำนโครงงำน ตำมข้ันตอนดังต่อไปนี้ 

3.1ขั้นตอนและวิธีด ำเนินงำน 

      3.1.1 คิดหัวข้อโครงงำนเพ่ือน ำเสนอครูที่ปรึกษำโครงงำน 

      3.1.2 ศึกษำและค้นคว้ำข้อมูลที่เกี่ยวข้องกับเรื่องที่สนใจ คือเรื่อง เปิด-ปิดไฟแสงสว่ำงด้วยระบบ

เซ็นเซอร์จับควำมเคลื่อนไหว ว่ำมีเนื้อหำมำกน้อยเพียงใดและต้องศึกษำค้นคว้ำเพ่ิมเติมจำกเว็บไซต์ต่ำงๆและ

เก็บข้อมูลไว้เพื่อจัดท ำเนื้อหำต่อไป 

      3.1.3 ออกแบบกำรทดลอง จัดท ำโครงร่ำงโครงงำนเปิด-ปิดไฟแสงสว่ำงด้วยระบบเซ็นเซอร์จับควำม

เคลื่อนไหว 

      3.1.4 จัดเตรียมวัสดุอุปกรณ์ในกำรท ำโครงงำน และจัดกำรหำซื้อวัสดุเพ่ิมเติมในกำรท ำโครงงำน 

      3.1.5 ออกแบบวงจรและต่อวงจร เพ่ือควำมสะดวกสบำยในกำรติดตั้งในสถำนที่จริง 

      3.1.6 เขียนโปรแกรมค ำสั่งไปยัง บอร์ด ไมโครคอนโทรเลอร์ เพ่ือให้เซ็นเซอร์ท ำงำนตำมท่ีได้ก ำหนด 

      3.1.7 ทดสอบและแก้ไขโครงงำน โดยกำรทดสอบกำรท ำงำนของเซ็นเซอร์และแก้ไขเพ่ือเป็นไปตำม

วัตถุประสงค์ที่ก ำหนดไว้ 

      3.1.8 จัดท ำรูปแบบโครงงำน และตรวจสอบแก้ไขให้รูปเล่มโครงงำนให้เป็นไปด้วยควำมเรียบร้อย 
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3.2 แผนกำรด ำเนินงำน 

รำยกำรปฏบิตั ิ
ต.ค. 61 พ.ย.61 ธ.ค.61 ม.ค. 62 ก.พ. 62 ม.ีค. 62 

1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 
ขอครูเป็นที่ปรึกษำ                         

ค้นคว้ำหำข้อมูล                         
เสนอชื่อโครงงำนกับครูที่
ปรึกษำ 

                        

กลั่นกรองโครงงำน                         

เสนอรำยกำรอุปกรณ์                         

ขออนุมัติจัดท ำโครงงำน                         

จัดท ำโครงงำน                         
จัดท ำเอกสำรโครงงำน                         

น ำเสนอโครงงำน                         

ส่งโครงงำน-เอกสำร
โครงงำน 

                        

จัดนิทรรศกำรโครงงำน                         
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3.3 ชิ้นส่วนประกอบของโครงงำนเปิด-ปิดไฟแสงสว่ำงด้วยระบบเซ็นเซอร์ตรวจจับควำมเคลื่อนไหว 

                                                                     

 

 
 

 

รูปที่ 3.3.1 บอร์ด Arduino mega 2560 พร้อมสำย                                   รูปที่ 3.3.2 Sensor pir hc-sr 501 

 

 

                                                    
  
 

      รูปที ่3.3.3  Relay 4 ch 5v                                                                 รูปที่ 3.3.4 แผ่นอะครลิิค 

 

 
    

 

 
                    

          

      รูปที่ 3.3.5 ชุดหลอดไฟ                                                                          รูปที่ 3.3.6 น็อต     

 

 

 
            

 

 

รูปที่ 3.4 สำยจั้มเปอร์ ผู้เมีย 
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3.4 โฟร์ชำร์ตกำรท ำงำน เปิด-ปิดไฟแสงสว่ำงด้วยระบบเซ็นเซอร์จับควำมเคลื่อนไหว 

 

 

                                                        

                     

                                                                                              

 

 

 

 

 

 

 

 

                                                                                          

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

บอร์ด ไมโครคอนโทรเลอร์ 

เริ่ม 

 

เซ็นเซอร์ 1 

รีเลย ์

 

จบ 

หลอดไฟ 

ใช่ 

เซ็นเซอร์ 2 เซ็นเซอร์ 3 เซ็นเซอร์ 4 

ตรวจสอบปรับปรุง แก้ไข 

ไม่ 
มีกำรเคลื่อนไหวแล้วไฟติดหรือไม ่? 
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3.5 ขั้นตอนกำรด ำเนินงำน 

 ออกแบบกำรทดลอง 

 

           
รูปที่ 3.4.1 ออกแบบกล่องใส่วงจร 

 

 

 

             
รูปที่ 3.4.2 ตัดแผ่นอะคริลิคท ำบอร์ดทดลอง 
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 ตรวจสอบอปุกรณ์ 

 

 
รูปที ่3.4.3 ตรวจสอบอุปรณ์โดยใช้สโคป 

 

 

 

 

 

 

 
รูปที่ 3.3.4 ตรวจสอบอุปกรณ์โดยใช้มิตเตอร ์
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 ทดลองตอ่วงจรเข้ำกบับอรด์ทดลอง 

 

 
รูปที่ 3.3.5 ต่อวงจรเข้ำกับบอร์ดทดลอง 

              

 

 

 

 
รูปที่ 3.4.6 เขียนโปรแกรมควบคมุกำรท ำงำน 
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ท ำกำรตดิตั้งสถำนทีจ่ริง 

 

 
รูปที่ 3.4.7 เช็คไฟ 

 

 

 

 

 

 
รูปที่ 3.4.8 เดินสำยไฟ 
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รูปที่ 3.3.9 ท ำกำรติดตั้ง 

 

 

 

 

 

 

 

 
รูปที่ 3.3.10  ปิดให้เรียบร้อย 

 

 



33 
 

บทที ่4 

สรปุผลกำรทดลอง 
           ซึ่งจำกกลุ่มที่ 13 ได้ด ำเนินกำรหำประสิทธิภำพของ บอร์ด Arduino mega 2560   

Sensor pir และรีเลย์ (Relay) ในกำรเปิด-ปิดไฟด้วยระบบเซ็นเซอร์จับควำมเคลื่อนไหวโดยมีรูปแบบกำร

ทดลอง ดังนี้  

 1.ออกแบบกำรทดลอง ต่อวงจร และหำห้องจ ำลองในกำรทดสอบกำรท ำงำนของระบบเซ็นเซอร์  

 2.เขียนโปรแกรมชุดค ำสั่งไปยังบอร์ด ไมโครคอนโทรเลอร์ เพ่ือควบคุมกำรท ำงำนของหลอดไฟและ

ตัวเซ็นเซอร์  

 3.ท ำกำรทดลองกำรเปิด-ปิดไฟจำกกำรเคลื่อนไหวผ่ำนเซนเซอร์  ซึ่งเซ็นเซอร์สำมำรถท ำกำร

ตรวจจับได้ 3-7 เมตร มุม 25 องศำ ซึ่งได้ตั้งเวลำ กำรเปิด-ปิดไว้ตำมที่ก ำหนด ถ้ำมีกำรเคลื่อนไหวเซ็นเซอร์จะ

ท ำงำนตลอดหำกไม่มีกำรเคลื่อนไหวระบบเซ็นเซอร์จะไม่จับกำรเคลื่อนไหวและท ำให้ปิดตำมที่ได้เขียน

โปรแกรมชุดค ำสั่งไว้ 

           ซึ่งพบว่ำกำรทดลองทั้ง 3 ครั้งนี้สำมำรถท ำตำมรูปแบบกำรทดลองได้ครบถ้วน ดังนั้นกำรทดลองทั้ง 3 

ครั้งนี้มีประสิทธิภำพ และสำมำรถน ำไปใช้ในชีวิตประจ ำวันได้อีกด้วย 
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บทที่5 

สรปุปญัหำและขอ้เสนอแนะ 
           จำกผลกำรด ำเนินงำนทั้งหมดท ำให้ได้เรียนรู้ คิด วิเครำะห์ กำรเปิด-ปิดไฟด้วยระบบ เซ็นเซอร์จับ

ควำมเคลื่อนไหวสำมำรถท ำงำน ได้จริง ตำมรูปแบบที่ออกแบบไว้ และมีทักษะควำมรู้ควำมเข้ำใจและกำร

ประยุกต์ใช้ในเรื่องของกำรเขียนโปรแกรม และวงจรไฟฟ้ำ และวงจรควบคุมได้ดียิ่งขึ้น และอุปกรณ์หรือกำร

ท ำงำนของอุปกรณ์ต่ำงๆทั้งนี้ผลจำกกำรท ำงำนเป็นหมู่คณะ ตลอดจนกำรคิดแก้ไขข้อบกพร่องและพัฒนำต่อ

ยอดจนบรรลุผลส ำเร็จ 

 

ข้อเสนอแนะ 

  1.ควรมีพ้ืนฐำนทำงกำรเขียนโปรแกรมและกำรต่อวงจรไฟฟ้ำที่ด ี

  2.ควรมีฐำนข้อมูลที่สำมำรถสืบค้นได้สะดวกรวดเร็ว  

  3.ควรเก็บรำยละเอียดกำรต่อวงจร เก็บสำยไฟให้เรียบร้อย  

  4.ควรมีควำมพร้อมทำงด้ำนอุปกรณ์ เครื่องมือและงบประมำณ มำกข้ึนในกำรจัดท ำโครงงำน รวมถึง

ระยะเวลำในกำรท ำโครงงำนที่เพ่ิมข้ึนเพื่อให้โครงงำนออกมำสมบูรณ์มำกท่ีสุด 

  5.สำมำรถน ำโครงงำนนี้น ำไปพัฒนำและศึกษำต่อได้และยังสำมำรถน ำไปใช้ในชีวิตประจ ำวันได้และ

ยังสำมำรถถ่ำยทอดควำมรู้ให้กับหน่วยงำนต่ำงๆของกองทัพเรือและหน่วยงำนภำยนอกได้อีกด้วย 
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บรรณานกุรม 
บอรด์ arduino mega 2560  https://gravitechthai.com 

เซน็เซอรต์รวจจับการเคลื่อนไหว Sensor pir hc-sr501 https://www.ioxhop.com 

รเีลย ์ http://www.psptech.co.th 

โครงสรา้งภาษาซ ี https://sites.google.com 

การต่อวงจรไฟฟ้า https://sites.google.com 

 
 

https://gravitechthai.com/
https://www.ioxhop.com/
http://www.psptech.co.th/
https://sites.google.com/
https://sites.google.com/

