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บทคัดยอ 
 

  เนื่องจากปจจุบันไดมีการจัดการเรียนการสอนในหลายรูปแบบท่ีแตกตางกันออกไปตามแตละ
วิชาซ่ึงมีสื่อการเรียนการสอนท่ีแตกตางกัน เชน การใชคอมพิวเตอรหรืออุปกรณในการชวยสอนตางๆ 
แตท้ังนี้โรงเรียนอิเล็กทรอนิกสไดมีหลักสูตรการเรียนการสอนท่ีเนนใหนักเรียนจาทหารเรือไดรับความรู
ท้ังดานวิชาการและวิชาชีพท่ีจะตองนำไปใชจริงในการทำงานในการเรียนนั้นผูเรียนจะตองเจอปญหา
ตางๆ ท่ีจะเกิดข้ึนในการปฏิบัติงานและตัวผูเรียนจะไดสาขาวิชามีท้ังท่ีใชหนังสือในการเรียนรูการ
แกปญหา 

โครงงานสิ่งประดิษฐจัดทำข้ึนเพ่ือเปนการประหยัดพลังงานและลดภาระคาใชจาย อีกท้ังยัง
อำนวยความสะดวกใหกับนักเรียนจาและบุคลากรภายในโรงเรียนอิเล็กทรอนิกส กองวิทยาการ 
 กรมอิเล็กทรอนิกสทหารเรือ 

เนื่องจากทางโรงเรียนอิเล็กทรอนิกส กองวิทยาการ กรมอิเล็กทรอนิกสทหารเรือ เปนโรงเรียน
ชั้นนำดานเทคโนโลยีจึงไดนำความรูท่ีไดศึกษามาประยุกตใชในชีวิตประจำวันใหเกิดประโยชนอยาง
สูงสุด การใชระบบเปด-ปดกอกน้ำแบบเดิมทำใหสิ้นเปลืองทรัพยากรน้ำและคาใชจายอยางไมเหมาะสม 

ดังนั้น ผูจัดทำจึงไดคิดคนสิ่งประดิษฐอางลางมืออัตโนมัติข้ึนมาเพ่ือใหเกิดการใชสอยของนักเรียน
จาและขาราชการ เปนการประหยัดทรัพยากรน้ำภายในโรงเรียนเพ่ือลดปญหาคาใชจายท่ีมากข้ึนอีกท้ัง
เปนการยับยั้งเชื้อโรคเขาสูรางกาย 
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บทที่1 บทนำ 
1.1 ท่ีมาและความสำคัญ 

ตามท่ี รร.อล.กวก.อล.ทร. มีวัตถุประสงคใหนักเรียนจา พรรค พศ. เหลา ยย.(อล.และไฟฟา 
ชั้นปท่ี 2 จัดทำโครงงานสิ่งประดิษฐ ประจำปการศึกษา 2562 เพ่ือบูรณาการความรู ตลอดท่ีไดรับ
การศึกษาและตามนโยบายผูบังคับบัญชา ใหสรางโครงงานสิ่งประดิษฐท่ีมุงเนนการประหยัดพลังงาน 
กลุมของเราจึงมีแนวคิดในการจัดทำโครงงานระบบอางลางมืออัตโนมัติ (Automatic faucet นี้ข้ึน  
โดยมีวัตถุประสงคเพ่ือการประหยัดพลังงาน และตอบสนองนโยบายของผูบังคับบัญชา   

ซ่ึงโครงงานท่ีสรางข้ึนมานี้ เพ่ือแกปญหาระบบเปด-ปดน้ำแบบเดิม ท่ีจะมีการสิ้นเปลืองน้ำเปน
จำนวนมากตอการใชใน 1 ครั้ง  ซ่ึงการนำระบบเซ็นเซอรเปด-ปด กอกน้ำยังสามารถแกปญหาในการลืม
ปดน้ำ แลวยังเพ่ิมความสะดวกสบายของผูใชงาน  

1.2 วัตถุประสงคของการทำโครงงาน 
 1. เพ่ือเปนการนำความรูท่ีไดมาประยุกตใชงานเขากับนวัฒนกรรมสมัยใหม 
 2. เพ่ิมความสะดวกสบายของการใชงานกอกน้ำ 
 3. เพ่ือเปนการใชพลังงานน้ำไดอยางคุมคามากท่ีสุด 

1.3 สมมุติฐาน 
 ระบบเปด-ปดกอกน้ำอัตโนมัติสามารถใชปฏิบัติงานไดจริง 

1.4 ขอบเขตของโครงงาน 
1.4.1 กอกน้ำสามารถทำงานไดแบบอัตโนมัติเม่ือตรวจจับวัตถุไดในระยะ 4-30 เซ็นติเมตร 

จากระยะหางของ Infrared sensor 
1.4.2 ระบบจะหยุดทำงานหลังจากไมสามารถตรวจจับวัตถุเปนเวลาไมเกิน 4 วินาที 
1.4.3 ระบบอางลางมืออัตโนมัติ เหมาะสำหรับการใชงานในองคกร ท่ีมีบุคลากร 

ในองคกรไมเกิน 10-15 คน  

1.5 ประโยชนท่ีคาดวาจะไดรับ 

1.5.1 สามารถบูรณาการความรูมาประยุกตสรางโครงงานสิ่งประดิษฐท่ีมีประโยชน และ
ตอบสนองแกความตองการของผูใชงานได 

1.5.2 ระบบเปด -ปดกอกน้ำอัตโนมัติสามารถอำนวยความสะดวกในแกผูใชงาน ไดเปนอยางดี 
1.5.3 สามารถชวยประหยัดน้ำในการใชงานได 

  



 
 

 

1.6 ระยะเวลาการดำเนินงาน 
 ระยะเวลาการดำเนินงาน 8 สัปดาห 

1.7 แผนการดำเนินงาน 
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รายการปฏิบัติ 

ต.ค. พ.ย. ธ.ค. ม.ค. ก.พ. มี.ค. 

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

นักเรียนเสนอช่ือโครงงาน                                                 

เสนอโครงงานครูท่ีปรึกษา                                                 

กลั่นกรองโครงงาน                                                

เสนอ ร.ร.อล. ขออนุมัติจัดทำโครงงาน                                                 

คนควาขอมูลโครงงาน                                                 

จัดทำเอกสารเสนอขออนุมัติจัดทำโครงงาน                                                 

เสนอรายการสิ่งของ                                                 

ดำเนินการจัดทำโครงงาน                               1 2 3 4 5 6 7 8   

ฝกนำเสนอโครงงาน                                                 

สงช้ินงานและเอกสารโครงงาน                                                 

จัดทำบอรดนำเสนอโครงงาน                                                 

นำเสนอโครงงาน                                                 

ลำดับ รายการ จำนวน หนวย ราคา / หนวย รวม (บาท  

1 Arduino MEGA2560 R3 1 บอรด 340 340 

2 Relay Module 5V 2 channel A3,178 1 ตัว 89 89 

3 DC Adapter 12V 1A A8,110A 1 ตัว 60 60 

4 สายจัมเปอร male – male ดำ 127 (12 เสน/ชุด  1 ชุด 50 50 

5 สายจัมเปอร male – male เหลือง 128 (12 เสน/ชุด  1 ชุด 50 50 

6 สายจัมเปอร male – male แดง 129 (12 เสน/ชุด  1 ชุด 50 50 

7 คาปาซิสเตอร 470 uf 25V 1 ตัว 15 15 

8 GP2YOA415K Sharp Infrared Sensor 4 – 30 cm 1 ตัว 210 210 

9 วาลวน้ำโซลินอยดสำหรับ Water Dispense 12V. 4 หุน 1 ตัว 175 175 

10 กอกน้ำติดตั้งบนโตะสำหรับ Commercial 1 ตัว 356 356 

รวมท้ังหมด 1,395 

ตารางที1่.2 ตารางแสดง

 

ตารางที1่.1 ตารางแผนการ

 
1.8 งบประมาณ 



 
 

 

บทที่2 ทฤษฎีที่เกี่ยวของ 

การงจัดทำโครงงานนั้น จำเปนอยางยิ่งในการประกอบสวนตางของๆของอุปกรณในเขากันและ
สามารถเขียนโปรแกรมใหทำงานเปนไปตามวัตถุประสงค ตองมีการวิเคราะหขอมูลท่ีรวบรวมมาเพ่ือ
นำไปใชในโครงงานและตอยอด จึงไดมีการศึกษาทฤษฎีท่ีเก่ียวของดังนี้ 
 2.1. ทฤษฎ ี Infrared sensor 
 2.2 ทฤษฎ ี Microcontroller Arduino 
 2.3 ทฤษฎ ี Relay Module 
 2.4. ทฤษฎี  Solenoid Valves 

2.1 ทฤษฎี Infrared sensor  
หลักการทำงาน   

อินฟาเรดถูกสงออกโดยเซ็นเซอรซึ่งกระทบวัตถุออก แรงดันไฟฟาที่ถูกสงกลับจะเปน
ตัวกำหนดวาวัตถุท่ีใกลหรือไกลเทาไหร ยิ่งใกลเขามามากเทาใดเซ็นเซอรยิ่งสามารถตรวจจับไดมากข้ึน  
ภายตัวเซ็นเซอรแบบนี้จะมีตัวสง Emitter และ ตัวรับ Receiver ติดตั้งภายในตัวเดียวกัน ทำใหไม
จำเปนตองเดินสายไฟท้ังสองฝง เหมือนแบบ Opposed Mode ทำใหการติดตั้งใชงานไดงายกวา 
แตอยางไรก็ตามจำเปนตองติดตั้งตัวแผนสะทอนหรือ Reflector ไวตรงขามกับตัวเซ็นเซอรเอง 
โดยโฟโตเซ็นเซอรแบบท่ีใชแผนสะทอนแบบนี้จะเหมาะสำหรับชิ้นงานท่ีมีลักษณะทึบแสงไมเปนมันวาว 
เนื่องจากอาจทำใหตัวเซ็นเซอรเขาใจผิดวาเปนตัวแผนสะทอน และ ทำใหทำงานผิดพลาดได โดยจะมี
ชวงในการทำงาน หรือ ระยะในการตรวจจับจะไดใกลกวาแบบ Opposed mode ซึ่งในสภาวะการ
ทำงานปกติตัวรับ Receiver จะสามารถรับสัญญาณแสงจากตัวสง  Emitter ไดตลอดเวลา เนื่องจาก
ลำแสงจะสะทอนกับแผนสะทอน Reflector อยูตลอดเวลา จะแสดงคา เปน 0 

 
 
 
 
 
 
 

 
 

  
หลักการตรวจจับของเซ็นเซอรจะคอยตรวจจับวัตถุที่เคลื่อนที่ตัดผานหนาเซ็นเซอร เมื่อวัตถุ หรือ 
ชิ้นงานผานเขามาท่ีหนาเซ็นเซอร แลวจะการขวางลำแสงท่ีสงจากตัวสง Emitter ท่ีสงไปยังแผนสะทอน 
จึงทำใหตัวรับ Receiver ไมสามารถรับลำแสงท่ีจะสะทอนกลับมาได จะแสดงคา เปน 1 

 
 

 
 
 

   รปูที1่.1 แสดงการทาํงานของเซน็เซอรใ์นเวลา

 



 
 

 

 
 
 
 

 

  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

  

รปูที1่.2 แสดงการทาํงานเมือ่เซน็เซอรส์ามารถตรวจจบัวตัถุ

 

 รปูที1่.3 กราฟแสดงการทาํงานของ

 



 
 

 

2.2 ทฤษฎี  Microcontroller Arduino 

         คือบอรด Arduino คือบอรดไมโครคอนโทรลเลอรสำเร็จรูป ท่ีรวมเอาตัวไมโครคอนโทรลเลอร
และอุปกรณอ่ืนๆท่ีจำเปน มาในบอรดเดียว แถมยังเปดเผยขอมูลทุกๆอยาง ท้ังลายวงจรและตัวอยาง
โปรแกรม ทำใหผูใชสามารถนำไปพัฒนาตอไดงาย เพียงแคมีบอรด Arduino กับคอมพิวเตอรก็พรอมใช
งานได โดยท่ีไมตองกังวลกับวงจรท่ีซับซอน หรือการติดตั้งโปรแกรมท่ียุงยาก 

 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี1.4 สัญลักษณ Arduino 

 
Arduino Platform ประกอบไปดวย 
 1. สวนท่ีเปนฮารดแวร (Hardware)บอรดอิเล็กทรอนิกสขนาดเล็กท่ีมีไมโครคอนโทรลเลอร 
(MCU) เปนชิ้นสวนหลัก ถูกนำมาประกอบรวมกับอุปกรณอิเล็กทรอนิกสอ่ืนๆ เพ่ือใหงายตอการใชงาน
หรือท่ีเรียกกันวา บอรด Arduino, โดยบอรด Arduino เองก็มีหลายรุนใหเลือกใช โดยในแตละรุนอาจ
มีความแตกตางกันในเรื่องของขนาดของบอรด หรือสเปค เชน จำนวนของขารับสงสัญญาณ, แรงดันไฟ
ท่ีใช, ประสิทธิภาพของ MCU  
 2. สวน ท่ี เปนซอฟตแวร  (Software) ภาษา Arduino (ภาษา C/C++) ใชสำหรับ เขียน
โปรแกรมควบคุม MCU Arduino IDE เปนเครื่องมือสำหรับเขียนโปรแกรมดวยภาษา Arduino, 

คอมไพลโปรแกรม (Compile) และอัปโหลดโปรแกรมลงบอรด (Upload) 

ตารางเปรียบเทียบแตละรุนของ Arduino 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

ตารางท่ี2.1 ตารางเปรียบเทียบรุนของ Arduino 

  



 
 

 

2.2.1 โปรแกรม Arduino IDE 

 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี 1.5 โปรแกรม Arduino IDE 

โครงสรางของการเขียนโปรแกรม Arduino 
โครงสรางของการเขียนโปรแกรมออกเปนสวนยอยๆหลายๆสวน โดยเรียกแตละสวนวา 

ฟงกชั่น และ เม่ือนำฟงกชั่น มารวมเขาดวยกัน ก็จะเรียกวาโปรแกรม โดยโครงสรางการเขียนโปรแกรม
ของ Arduino นั้น ทุกๆโปรแกรมจะตองประกอบไปดวยฟงกชั่นจำนวนเทาใดก็ได แตอยางนอยท่ีสุด
ตองมีฟงกชั่น จำนวน 2 ฟงกชั่น คือ setup() และ loop() 
โครงสรางพ้ืนฐานของภาษาซีท่ีใชกับ Arduino นั้นจะประกอบไปดวย 3 สวนคือ 
 1 Header ในสวนนี้จะมีหรือไมมีก็ได ถามีตองกำหนดไวในสวนเริ่มตนของโปรแกรม 
 2 setup() ในสวนนี้เปนฟงกชั่นบังคับท่ีตองกำหนดใหมีในทุกๆโปรแกรม ถึงแมวาในบาง
โปรแกรมจะไมตองการใชงานก็ยังจำเปนตองประกาศไวดวยเสมอ เพียงแตไมตองเขียนคำสั่งใดๆไวใน
ระหวางวงเล็บปกกา {} ท่ีใชเปนตัวกำหนดขอบเขตของฟงกชั่น โดยฟงกชั่นนี้จะใชสำหรับบรรจุคำสั่งใน
สวนท่ีตองการใหโปรแกรมทำงานเพียงรอบเดียวตอนเริ้มตนทำงานของโปรแกรมครั้งแรกเทานั้น ซ่ึง
ไดแกคำสั่งเก่ียวกับการ Setup คาการทำงานตางๆ เชน     การกำหนดหนาท่ีการใชงานของ 
PinMode และการกำหนดคา Baudrat สำหรับใชงานพอรตสื่อสารอนุกรม เปนตน 
 3 loop() เปนสวนฟงกชั่นบังคับท่ีตองกำหนดใหมีในทุกๆโปรแกรมเชนเดียวกันกับฟงกชั่น 
setup() โดยฟงกชั่น loop() นี้จะใชบรรจุคำสั่งท่ีตองการใหโปรแกรมทำงานเปนวงรอบซ้ำๆกันไปไมรู
จบ ซ่ึงถาเปรียบเทียบกับรูปแบบของ ANSI-C สวนนี้ก็คือ ฟงกชั่น main() นั่นเอง 
หนาท่ีของฟงกช่ันของ Arduino[ 
#include <header.h> 

เม่ือพบคำสั่ง #include ตัวแปลภาษาของ Arduino จะไปคนหาไฟลท่ีระบุไวในเครื่องหมาย 
<> หลังคำสั่ง #include จากตำแหนง Directory ท่ีเก็บไฟล Library ของโปรแกรม Arduino ไว ซ่ึง
แนนอนวาสวนของ Header จะนับรวมไปถึง คำสั่ งสวนท่ี ใชประกาศสราง ตัวแปร(Variable 
Declaration)และคาคงท่ี(Constant Declaration) รวมท้ัง ฟงกชั่นตางๆ (Function Declaration) 
ดวย ซ่ึงจากตัวอยางไดแกสวนท่ีเปนคำสั่ง สำหรับสวนท่ีสำคัญท่ีสุดและขาดไมได คือ ฟงกชั่น setup() 
และ ฟงกชั่น loop() ซ่ึงฟงกชั่น ท้ัง 2 สวนนี้มีรูปแบบโครงสรางท่ีเหมือนกัน แตถูกกำหนดดวยชื่อ
ฟงกชั่นเปนการเฉพาะ คือ setup() และ loop() โดย setup() จะเขียนไวกอน loop() ซ่ึงทัง 2 ฟงกชั่น
นี้ มีขอบเขต เริ่มตนและสิ้นสุด อยูภายใตเครื่องหมาย{} 
Voidsetup() 
{ 



 
 

 

คำสั่งตางๆ ท่ีตองการเขียนไวภายใตฟงกชั่น setup() 
} 

หนาท่ีของฟงกชั่น setup() ใน Arduino คือ ใชทำหนาท่ีเปนสวนของโปรแกรมยอยสำหรับใช
บรรจุคำสั่งตางๆท่ีใชสำหรับกำหนดกาทำงานของระบบ หรือ กำหนดคุณสมบัติการทำงานใหกับ
อุปกรณตางๆซ่ึงคำสั่งท้ังหมดท่ีบรรจุไวภายใตฟงกชั่นของ Setup() นี้ จะถูกเรียกข้ึนมาทำงานเพียงรอบ
เดียวคือตอนเริ่มตนการทำงานของโปรแกรม โดยคำสั่งท่ีนิยมบรรจุไวในฟงกชั่นสวนนี้ ไดแก คำสั่ง
สำหรับกำหนดโหมดการทำงานของ Digital Pin หรือ คำสั่งสำหรับ กำหนดคุณสมบัติของพอรตสื่อสาร
อนุกรม เปนตน 
voidloop() 
{ 
คำสั่งตางๆท่ีตองการใหทำงานภายใตฟงกชั่น loop() 
 
} 
 หนาท่ีของฟงกชั่น loop() ใน Arduino คือใชทำหนาท่ีเปนสวนของโปรแกรมหลัก สำหรับใช
บรรจุคำสั่งควบคุมการทำงานตางๆของโปรแกรม ท่ีตองการใชโปรแกรมทำงาน โดยคำสั่งท่ีบรรจุไวใน
ฟงกชั่นนี้จะถูกเรียกข้ึนมาทำงานซ้ำๆกันตามลำดับและเง่ือนไขท่ีกำหนดไว3 

ภาษา C++ 

ภาษา C++ เปนภาษาโปรแกรมคอมพิวเตอรอเนกประสงคมีโครงสรางภาษาท่ีมีการจัดชนิด
ขอมูลแบบสแตติก (statically typed) และสนับสนุนรูปแบบการเขียนโปรแกรมท่ีหลากหลาย (multi-
paradigm language) ไดแกการโปรแกรมเชิงกระบวนคำสั่ง การนิยามขอมูล การโปรแกรมเชิงวัตถุ
และการโปรแกรมแบบเจเนริก (generic programming)  ภาษา C++ เปนภาษาโปรแกรมเชิ ง
พาณิชยท่ีนิยมมากภาษาหนึ่งนับตั้งแตชวงทศวรรษ 1990 เบียเนอ สเดราสดร็อบ (Bjarne Stroustrup) 
จากเบลลแล็บส (Bell Labs) เปนผูพัฒนาภาษา C++ (เดิมใชชื่อ "C with classes") ในปค.ศ. 1983 
เพ่ือพัฒนาภาษาซีดั้งเดิม สิ่งท่ีพัฒนาข้ึนเพ่ิมเติมนั้นเริ่มจากการเพ่ิมเติมการสรางคลาสจากนั้นก็เพ่ิม
คุณสมบัติตางๆตามมา ไดแก เวอรชวลฟงกชันการโอเวอรโหลดโอเปอเรเตอรการสืบทอดหลายสาย 
เทมเพลต และการจัดการเอกเซพชัน มาตรฐานของภาษา C++ ไดรับการรับรองในปค.ศ. 1998 เปน
มาตรฐาน ISO/IEC 14882:1998 เวอรชันลาสุดคือเวอรชันในปค.ศ. 2003ซ่ึงเปนมาตรฐาน ISO/IEC 
14882:2003 ในปจจุบันมาตรฐานของภาษาในเวอรชันใหม (รูจักกันในชื่อC++0x) กำลังอยูในข้ัน
พัฒนา 

รูปแบบของการออกแบบภาษา C++ 
ภาษา C++ไดถูกออกแบบมาเพ่ือเปนภาษาสำหรับการเขียนโปรแกรมท่ัวไป สามารถรองรับ

การ  เขียนโปรแกรมใน ระดับภาษาเครื่องไดเชนเดียวกับภาษาซี ในทางทฤษฎีภาษา C++ ควรจะ
มีความเร็วเทียบเทาภาษาซีแตในการเขียนโปรแกรมจริงนั้น  ภาษา C++ เปนภาษาท่ีมีการเปดกวางให
โปรแกรมเมอรเลือกรูปแบบการเขียนโปรแกรม ซ่ึงทำใหมีแนวโนมท่ีโปรแกรมเมอรอาจใชรูปแบบท่ีไม
เหมาะสม  ทำใหโปรแกรมท่ีเขียนมีประสิทธิภาพต่ำกวาท่ีควรจะเปน และภาษา C++ นั้นเปนภาษาท่ีมี
ความซับซอนมากกวาภาษาซีจึงทำใหมีโอกาสเกิดบั๊กขณะคอมไพลมากกวา ภาษา C++ ไดรับการ
ออกแบบเพ่ือเขากันไดกับภาษาซีในเกือบทุกกรณี  มาตรฐานของภาษา C++ ถูกออกแบบมาเพ่ือไมใหมี



 
 

 

การเจาะจงแพลตฟอรมคอมพิวเตอร ภาษา C++ ถูกออกแบบมาใหรองรับรูปแบบการเขียนโปรแกรมท่ี
หลากหลาย (multiparadigm) 

ตัวอยางโคดที่ใสในโปรแกรม Arduino IDE 
#define sensor A0 // Sharp IR GP2Y0A41SK0F (4-30cm, analog) 
#define Pin_relay A1 
int i=0; 
void setup() { 
 Serial.begin(9600 ; // start the serial port 
  pinMode(Pin_relay, OUTPUT); 
} 
void loop() { 
  // 5v float volts = analogRead(sensor)*0.0048828125;  // value from sensor * (5/1024  
  int distance = 13*pow(volts, -1 ; // worked out from datasheet graph 
  //float distance = 65 * pow(volts, -1.10 ; 
  delay(100 ; // slow down serial port  
   if (distance <= 30&& distance!=0 { 
    Serial.println(distance);   // print the distance 
    i=35; 
  } 
  if(i>1 {  
    i--; 
    digitalWrite(Pin_relay,LOW);  
  }else{ 
    digitalWrite(Pin_relay,HIGH);  
  } 
  } 

2.3 ทฤษฎี Relay Module 
  รีเลยเปนอุปกรณท่ีนิยมนำมาทำเปนสวิตชทางดานอิเล็กทรอนิกส โดยจะตองปอนกระแสไฟฟา
ใหไหลผานขดลวดจำนวนหนึ่ง เพ่ือนำไปควบคุมวงจรกำลังงานสูง ๆ ท่ีตออยูกับหนาสัมผัสหรือ 

คอนแทกตของรีเลย  

หลักการทำงานเบื้องตนของรีเลย 
การทำงานเริ่มจากปดสวิตช เพ่ือปอนกระแสใหกับขดลวด (Coil) โดยท่ัวไปจะเปนขดลวดพัน

รอบแกนเหล็ก ทำใหเกิดสนามแมเหล็กไปดูดเหล็กออนท่ีเรียกวาอารเมเจอร (Armature) ใหต่ำลงมา  
ท่ีปลายของอารเมเจอรดานหนึ่งมักยึดติดกับสปริง (Spring) และปลายอีกดานหนึ่งยึดติดกับหนาสัมผัส 
(Contacts) การเคลื่อนท่ีอารเมเจอร จึงเปนการควบคุมการเคลื่อนท่ีของหนาสัมผัส ใหแยกจากหรือ
แตะกับหนาสัมผัสอีกอันหนึ่งซ่ึงยึดติดอยูกับท่ี  เม่ือเปดสวิตชอารเมเจอร ก็จะกลับสูตำแหนงเดิม เรา
สามารถนำหลักการนี้ไปควบคุมโหลด (Load) หรือวงจรอิเล็กทรอนิกสตาง ๆ ไดตามตองการ 

  



 
 

 

ประเภทของรีเลย 
แบงออกตามลักษณะการใชงานไดเปน 2 ประเภทคือ  
1. รีเลยกำลัง (power relay) หรือมักเรียกกันวาคอนแทกเตอร (Contactor or Magneticcontactor)
ใชในการควบคุมไฟฟากำลัง มีขนาดใหญกวารีเลยธรรมดา  
2. รีเลยควบคุม (control Relay) มีขนาดเล็กกำลังไฟฟาต่ำ ใชในวงจรควบคุมท่ัวไปท่ีมีกำลังไฟฟา 
ไมมากนัก หรือเพ่ือการควบคุมรีเลยหรือคอนแทกเตอรขนาดใหญ 

 

 
สวนประกอบของรีเลย 
 1. สวนของขดลวด (coil) เหนี่ยวนำกระแสต่ำ ทำหนาท่ีสรางสนามแมเหล็กไฟฟาใหแกนโลหะ
ไปกระทุงใหหนาสัมผัสตอกัน ทำงานโดยการรับแรงดันจากภายนอกตอครอมท่ีขดลวดเหนี่ยวนำนี้    
เม่ือขดลวดไดรับแรงดัน(คาแรงดันท่ีรีเลยตองการข้ึนกับชนิดและรุนตามท่ีผูผลิตกำหนด  
จะเกิดสนามแมเหล็กไฟฟาทำใหแกนโลหะดานในไปกระทุงใหแผนหนาสัมผัสตอกัน 
 2. สวนของหนาสัมผัส (contact) ทำหนาท่ีเหมือนสวิตชจายกระแสไฟใหกับอุปกรณท่ีเรา
ตองการนั่นเองจุดตอใชงานมาตรฐาน ประกอบดวย 
 จุดตอ NC ยอมาจาก normal close หมายความวาปกติปด หรือ หากยังไมจายไฟใหขดลวด
เหนี่ยวนำหนาสัมผัสจะติดกัน โดยท่ัวไปเรามักตอจุดนี้เขากับอุปกรณหรือเครื่องใชไฟฟาท่ีตองการให
ทำงานตลอดเวลา  
 จุดตอ NO ยอมาจาก normal open หมายความวาปกติเปด หรือหากยังไมจายไฟใหขดลวด
เหนี่ยวนำหนาสัมผัสจะไมติดกัน โดยท่ัวไปเรามักตอจุดนี้เขากับอุปกรณหรือเครื่องใชไฟฟาท่ีตองการ
ควบคุมการเปดปดเชนโคมไฟสนามหนือหนาบาน 
จุดตอ C ยอมากจาก common คือจุดรวมท่ีตอมาจากแหลงจายไฟ 

     
 
 
 
 
 

 
 
  

รปูที1่.7 ส่วนประกอบของรเีลย ์

รปูที1่.6 ประเภทของรเีลย ์



 
 

 

2.4 ทฤษฎี Solenoid Valves  
หลักการทำงานของ Solenoid Valves 
         เปนอุปกรณแมเหล็กไฟฟาชนิดหนึ่ง ท่ีมีหลักการทำงานคลายกับรีเลย(Relay) ภายในโครงสราง
ของโซลินอยดจะประกอบดวยขดลวดท่ีพันอยูรอบแทงเหล็กท่ีภายในประกอบดวยแมเหล็กชุดบนกับชุด
ลาง เม่ือมีกระแสไฟฟาไหลผานขดลวดท่ีพันรอบแทงเหล็ก ทำใหแทงเหล็กชุดลางมีอำนาจแมเหล็ก   
ดึงแทงเหล็กชุดบนลงมาสัมผัสกันทำใหครบวงจรทำงาน เม่ือวงจรถูกตัดกระแสไฟฟาทำใหแทงเหล็ก
สวนลางหมดอำนาจแมเหล็ก สปริงก็จะดันแทงเหล็กสวนบนกลับสูตำแหนงปกติ จากหลักการดังกลาว
ของโซลินอยดก็จะนำมาใชในการเลื่อนลิ้นวาลวของระบบนิวแมติกส การปด-เปดการจายน้ำหรือ
ของเหลวอ่ืนๆ   

วาลวท่ีทำงานดวยไฟฟามีท้ังชนิด 2/2, 3/2, 4/2, 5/2 และ 5/3 ในบทความนี้จะไดกลาวถึง
เฉพาะวาลวชนิด 2/2 ซ่ึงใชควบคุมการ เปดปด  ของเหลว และกาซเทานั้น สวนวาลวชนิด 3/2, 4/2, 
5/2 และ 5/3 ซ่ึงสวนใหญใชกับระบบนิวแมติค และระบบไฮดรอลิคเม่ือกลาวถึงชนิดของวาลวเปน
ตัวเลขเชน 2/2, 4/2 หรือ 5/2 นั้น ตัวเลขหนาบอกถึงจำนวนทางเขาออกของวาลว นั้นๆวามีก่ีทางหรือ
มีก่ีรู (port) สวนตัวเลขท่ีตามหลังเครื่องหมายทับ (/นั้นบอกถึงจำนวนสถานะ หรือ จำนวนตำแหนง 
(position) ของวาลว เชน วาลว 2/2 ก็คือ วาลวท่ีมี 2 ทาง และ  มี 2 สถานะ คือ  ปด และ เปด สวน
วาลว 5/2 ก็คือวาลวท่ีมี 5 ทาง และมี 2 สถานะ เปนตน 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
การทำงานของโซลินอยดวาลว 2/2 โดยท่ัวไป Solenoid Valves 2/2 มีการควบคุมใหเปดปด

ไดดวย 3 ระบบ คือ 
 1. ระบบเปดปดโดยตรง (Direct Acting หรือ Direct Operated) 
 2. ระบบเปดปดทางออม (Indirect Acting หรือ Pilot Operated) 
 3. ระบบลูกผสม (Combined Acting หรือ Combined Operated) 

  

รปูที1่.8 Solenoid Valves 



 
 

 

1. ระบบเปดปดโดยตรง (Direct Acting หรือ Direct Operated) 
ระบบเปดปดโดยตรงโซลินอยดวาลว 2 ทางแบบปกติปด (N/C) ท่ีมีระบบการทำงาน แบบเปด

ปดโดยตรงนั้น มีทางเขาหนึ่งทาง และ ทางออกหนึ่งทาง ทุน (plunger) ซ่ึงมีซีล อยูปลายดานลางทำ
หนาท่ี เปดและปดรูทางผาน (orifice) ของของไหลเม่ือจายไฟฟาเขาหรือตัดไฟฟาออกจากคอยล 

 
 
 
 
 
 
 
 
2. ระบบเปดปดทางออม (Indirect Acting หรือ Pilot Operated) 

ระบบเปดปดทางออม (pilot control) โซลินอยดวาลว 2 ทางแบบปกติปด (N/C) ท่ีมีระบบ
การทำงาน แบบเปดปดทางออมนั้น มีทางเขาหนึ่งทาง และ ทางออกหนึ่งทาง รูทางผานหลัก 
(main orifice) ซ่ึงอยูในตัววาลวนั้นเปดไดดวยวิธีการทำใหความดันท่ีกระทำตอพ้ืนผิวดานบน และ
ดานลางของแผนไดอะแฟรม (diaphragm) เกิดการเสียสมดุล  ในขณะท่ียังไมมีไฟฟาจายไปยังคอยล
ของไหล จะมีความดันสงไปท้ังในชองบนซ่ึงมีพ้ืนท่ีผิวเต็มพ้ืนท่ีของแผนไดอะแฟรม และในขณะเดียว 
กันก็มีความดันสงไปท่ีพ้ืนผิวดานลาง  แตสงไปเฉพาะพ้ืนท่ีผิวรอบๆ รูทางผานเทานั้น ซ่ึงเปนพ้ืนท่ีท่ี
นอยกวาดานบน เม่ือตองการให วาลวเปด โดยการปอนไฟฟาเขาท่ีคอยล ทุน (plunger) ของ  
โซลินอยดวาลวตัวชวยจะยกเปดและ ระบายของไหลซ่ึงอยูดานบนของไดอะแฟรมท้ิงออกไปทางรู 
(orifice) ยอยของโซลินอยดวาลวตัวชวย ยังผลใหเกิดการเสียสมดุลของแผนไดอะแฟรม เกิดการ
เคลื่อนท่ีเปดรูทางผานหลักใหของไหลไหลผานไปได 
 
 

 
 
 
 
 
  

รปูที ่1.10 ระบบเปิด-ปิดทางออ้ม 

รปูที1่.9 ระบบเปิด-ปิด

 



 
 

 

3. ระบบลูกผสม (Combined Acting หรือ Combine Operated) 
โซลินอยดวาลว 2 ทางชนิดปกติปด (N/C) ท่ีมีระบบการทำงานแบบลูกผสมนั้น มีทางเขาหนึ่ง

ทางและทางออกหนึ่งทาง การเปดรูผานหลัก (orifice) ซ่ึงอยูภายในตัววาลวนั้นเปนการ ผสมผสานท้ัง
การทำใหความดันของพ้ืนท่ีดานบน และ ดานลาง ของแผนไดอะแฟรมเสียสมดุล บวกกับแรงท่ีทุน 
(plunger) ของโซลินอยดตัวชวยออกแรงยกแผนไดอะแฟรมโดยตรงดวย การทำงานหลักๆของแผน
ไดอะแฟรมก็เหมือนกับระบบเปดปดทางออมจะตางก็ตรงท่ีวาแมจะมีความดันขาเขาเพียงนอยนิดวาลว
ก็สามารถเปดไดดวยแรงยกของทุน (plunger) 

 
 
 

 
 
 
 
 
 

  รปูที1่.11 ระบบลูกผสม 



 
 

 

บทที่ 3 วิธีการดำเนินงาน 

 

ข้ันตอนการดำเนินงานนั้นจำเปนตองวางแผนการทำงานเพ่ือเปนแนวทางและเปนการ
ตรวจสอบความถูกตอง ของการทำงานของระบบ วาทำงานไดมีประสิทธิภาพหรือไม เพ่ือเปนการ
จัดการกับเวลาใหลงตัวท่ีเหมาะสมกับการดำเนินงานโดยมีจุดประสงคใหโครงงานออกมามีประสิทธิภาพ
อยางสูดสุด ในการดำเนินโครงงานมีข้ันตอนดังนี้ 
 1. เริ่มตนโครงงาน      
 2. ศึกษาขอมูลท่ีเก่ียวของ      
 3. เสนอโครงงานท่ีปรึกษาและ รร.อล.กวก.อล.ทร เพ่ืออนุมัติ  
 4. จัดเตรียมวัสดุอุปกรณ      
 5. ออกแบบโครงงานและเขียนโปรแกรมควบคุม 
 6. ดำเนินการจัดทำโครงงาน 

 7. ตรวจสอบความถูกตอง 
 8. ทดสอบระบบ 
 9. จัดทำรูปเลมรายงานพรอมนำเสนอ 
 

3.1 เริ่มตนโครงงาน 
ตามโครงสรางหลักสูตรของนักเรียนจาโรงเรียนอิเล็กทรอนิกส ท่ีกำหนดใหนักเรียนจาชั้นปท่ี2 

ประยุกตใชความรู ท่ีไดศึกษามาตลอดหลักสูตร จัดสรางนวัตกรรมโครงงานสิ่งประดิษฐ ซ่ึงในป
การศึกษาท่ี2562 ผูบังคับบัญชาไดมีนโยบายใหนักเรียนจาไดจัดทำโครงงานสิ่งประดิษฐ ท่ีมุงเนนการ
ประหยัดพลังงาน รักษาสิ่งแวดลอม รวมถึงประยุกตใชความรูทางดานอุปกรณควบคุม และการ
โปรแกรม  จึงทำใหกลุมของขาพเจาไดมีแนวความคิดในการจัดสราง ระบบอางลางมือน้ำอัตโนมัติ เพ่ือ
เปนการตอบสนองนโยบายดังกลาว โดยมีรูปแบบ แผนการดำเนินโครงงาน ตาม Flowchart และ
ตารางแผนการดำเนินงาน ดังน้ี  

 
 
 
 
 
 
  



 
 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

 

 

  

ผ่าน 

เร่ิมต้น 

ศึกษารวบรวมข้อมูล 

เสนอโครงงานท่ีปรึกษา 

เสนอ รร.อล.กวก.อล.ทร. 

ออกแบบโครงงานและเขียนโปรแกรมควบคมุ 

ทดสอบระบบ 

จดัเตรียมวสัดอุปุกรณ์ 

ไมผ่่าน 

ไม่ผ่าน 

ไม่ผ่าน 

รบันโยบายผู้บงัคบับญัชาให้จดัทาํ

ผ่าน 

ดาํเนินการจัดทาํโครงงาน 

ตรวจสอบความถูกตอ้ง 

ผ่าน 

ผ่าน 

สรปุจดัทาํรปูเล่มรายงาน 

จบ 



 
 

 

3.2 ศึกษาขอมูลท่ีเก่ียวของ      
ตามนโยบายของผูบังคับบัญชาและตามหลักสูตรโครงสรางของ รร.อล.กวก.อล.ทร.กลุมของ

ขาพเจาจึงไดมีแนวความคิดท่ีจัดทำระบบเปด-ปดกอกน้ำอัตโนมัติ โดยมุงเนนท่ีการประหยัดพลังงานให
คุมคา โดยจะใชในสวนของโปรแกรม Arduino IDE มาเปนตัวควบคุมการทำงานของระบบ และได
ศึกษาอุปกรณตางๆ รวมถึงทฤษฎีท่ีเก่ียวท่ีจะนำมาใชในการจัดทำโครงงาน เพ่ือใหสามารถดำเนิน
โครงงานไดตามวัตถุประสงค 

3.3 เสนอโครงงานท่ีปรึกษาและ รร.อล.กวก.อล.ทร เพ่ืออนุมัติ  
 จากการประชุม วางแผนงานและแบงหนาท่ีรับผิดชอบในสวนตางๆของการทำโครงงาน จึงได
นำเสนอระบบเปด-ปดกอกน้ำอัตโนมัติกับครูท่ีปรึกษา เพ่ือใหครู ท่ีปรึกษาพิจารณาและเสนอ
ใหกับรร.อล.กวก.อล.ทร.พิจารณาเพ่ือการเสนออนุมัติในการจัดทำโครงงาน 

 แบบฟอรมเสนอโครงงานส่ิงประดิษฐ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

 
 

 
 

 
 
 
3.4 จัดเตรียมวัสดุอุปกรณ   

เม่ือโครงงานท่ีเสนอกับครูท่ีปรึกษาและรร.อล.กวก.อล.ทร.ไดรับการอนุมัติใหจัดทำแลว จึงไดมี
การประชุมวางแผนการจัดเตรียมอุปกรณสำหรับการดำเนินโครงงานใหมีความคุมคาและสามารถนำมา
ประยุกตใชกับความรูท่ีไดศึกษามา รวมถึงการนำวัสดุอุปกรณท่ีเหลือใชภายในโรงเรียนมาใชใหเกิด
ประโยชนอยางสูงสุด โดยอุปกรณท่ีนำมาจัดทำโครงงานมีรายการดังตอไปนี้ 

 

รปูที2่.2 เสนอโครงงานกบัครทูี ่

 

รปูที2่.1 แบบฟอรม์นําเสนอโครงงานทีไ่ดร้บัการ

แกไ้ขในบางส่วนในบางส่วน 



 
 

 

3.4.1 Board Arduino MEGA 2560 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
3.4.2 GP2YOA415K Sharp Infrared Sensor 4 – 30 cm 

 
 
 
 
 
 
 
 
3.4.3 วาลวน้ำโซลินอยดสำหรับ Water Dispense 12V. 4 หุน 

 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
3.4.4 Relay Module 5V 2 channel A3.178 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

รปูที2่.3  Board Arduino MEGA 2560  

รปูที2่.5 Solenoid valve Water Dispense 12V. 4 หุน 

รปูที2่.6 Relay Module 5V 2 channel A3,178 

 

รปูที2่.4  GP2YOA415K Sharp Infrared Sensor  

 

 

 



 
 

 

รายละเอียดวัสดุอุปกรณ 
Board Arduino MEGA 2560 

Arduino Mega 2560 R3 เปนบอรด Arduino ท่ีออกแบบมาสำหรับงานท่ีตองใช  I/O 
มากกวา Arduino Uno R3 เชน งานท่ีตองการรับสัญญาณจาก Sensor หรือควบคุมมอเตอร Servo 
หลายๆ ตัว ทำให Pin I/O ของบอรด Arduino Uno R3 ไมสามารถรองรับได ท้ังนี้บอรด Mega 2560 
R3 ยังมีความหนวยความจำแบบ Flash มากกวา Arduino Uno R3 ทำใหสามารถเขียนโคดโปรแกรม
เขาไปไดมากกวา ในความเร็วของ MCU ท่ีเทากัน  
  

 

 
 
 
 

 
 
โครงสราง Arduino MEGA 2560 R3 

 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
คุณสมบัติ 
 แรงดันไฟฟา 5V 
 แรงดันไฟฟาขาเขา  7-12V 
 แรงดันไฟฟาขาเขา (สูงสุด 6-20V 
 Digital I / O Pins 54 (ซ่ึง 14 มีเอาตพุต PWM) 
 ขาอินพุตแบบอะนาล็อก 16 

รปูที2่.7 Board Arduino MEGA 2560 

รปูที2่.8 โครงสรา้ง Arduino MEGA 2560 R3 

 



 
 

 

 DC ปจจุบันตอ I / O Pin 40 mA 
 กระแสตรงสำหรับ 3.3V Pin 50 mA 
 หนวยความจำแฟลช 256 KB ท่ีใชโดย bootloader 8 KB 
 SRAM 8 KB 
 EEPROM 4 KB 
 Clock speed 16 MHz 

Relay Module 5V 2channel 
โมดูลรีเลย 2ชอง 5V (2 Channel Relay Module) เปนโมดูลที่ใชควบคุมโหลดไดทั้ง

แรงดนัไฟฟา DC และ AC ซึ่งโหลดสูงสุด (Maximum Load) คือ AC 250V/10A, DC 30V/10A 
โดยใชสัญญาณในการควบคุมการทำงานดวยสัญญาณโลจิก TTL ทำงานดวยสัญญาณแบบ 
Active Low, กระแสขบัรีเลย (Drive Current) 15-20mA., มีการออกแบบใหเปน Isolate ดวย 
Optocoupler, มี LED แสดงสถานะ Relay สามารถนำไปประยุกตใชงาน PLC Control,  
บานอัจฉริยะ, ใชในโรงงานอุตสาหกรรม หรืองานอื่นๆ ขึ้นอยูกับการเขียนโปรแกรมและการตอใช
งานภายนอก สามารถเชื่อมตอใชงานกับบอรด Raspberry Pi, Arduino, ARM, MCS-51, AVR, 
PIC, 8051, DSP, MSP430, TTL logic 

คุณสมบัติของอุปกรณ 
 1) ไฟเล้ียงโมดูลรีเลย VCC = 5VDC. 
 2) ควบคุมโหลดไดท้ังแรงดันไฟฟา AC ไดสูงสุด 250VAC 10A หรือ แรงดันไฟฟา DC ได
สูงสุด 30VDC 10A (Maximum Load) 
 3) ระดับสัญญาณอินพุทควบคุมแบบ TTL ทำงานดวยสัญญาณแบบ Active Low 
 4) กระแสขับรีเลย (Drive Current) 15-20mA. 
 5) มีการออกแบบใหเปน Isolate ดวย Optocoupler 
 6) มี LED แสดงสถานะ Relay 
 7) โมดูลขนาด 3.85cm. (กวาง x 5.05cm. (ยาว x 1.85cm. (สูง  
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Solenoid Valves สำหรับ Water Dispense 12V G1/2 4หุน 
  โซลินอยดวาลวใชไฟ 12V DC ใชไดกับขอตอเกลียวทอขนาด1/2นิ้ว(ขนาด4หุน เหมาะสำหรับ
การใชงานกับน้ำและของเหลวความหนืดต่ำ 

รปูที2่.9 Relay Module 5V 

 



 
 

 

คุณสมบัติ 
 1) กระแส: 0.6Aw 
 2) แรงดันไฟฟา: 12V DC 
 3) พลังงาน: 8w 
 4) ความดัน: 0.02-0.8MPa 
 5) โหมดการทำงาน: ตามปกติปด 
 6) อุณหภูมิ: 1-100C 
 7) ขนาดสูงสุด: 84x56 x36 ม.ม. 
 8) เสนผานศูนยกลางของสกรู: 20 ม.ม. 
 9) ความยาวของสกรู: 19 ม.ม. 
 10) เสนผานศูนยกลางของข้ัวตอ: 14 ม.ม. 
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GP2Y0A415K sharp Infrared sensor 4-30 cm. 

เซ็นเซอรวัดระยะทางนี้ ชวงการตรวจจับของรุนนี้ประมาณ 4 - 30 ซม. GP2Y0A41SK0F ใช
ข้ัวตอ JST PH แบบ 3 ขาท่ีทำงานรวมกับสาย JST PH แบบ 3 พินของเราสำหรับเซ็นเซอรตรวจจับ
ระยะหางท่ีคมชัดรวมอยูในสายเคเบิล JST PH แบบ 3 ขา 7.87 นิ้ว (20 ซม. ในแตละยูนิต  

คุณสมบัติ 
 1) แรงดันไฟฟา: 4.5 V ถึง 5.5 V 
 2) ปริมาณการใชไฟฟาในปจจุบันโดยเฉลี่ย: 12 mA (แนะนำใหใสตัวเก็บประจุ 10 µF หรือ
ใหญกวาหรือใกลกับเซ็นเซอรเพ่ือทำใหไฟเสถียร  
 3) ชวงการวัดระยะ: 4 ซม. ถึง 30 ซม. (1.5″ ถึง 12″) 
 4) ประเภทขาออก: แรงดันไฟฟาแบบอะนาล็อก 
 5) ความแตกตางของแรงดันเอาทพุทในชวงระยะทาง: 2.3 V (ปกติ  
 6) ระยะเวลาการอัพเดท: 16.5 ± 4 ms. 
 7) ขนาด: 44.5 มม. × 18.9 มม. × 13.5 มม. (1.75 0. × 0.75″ × 0.53″) 
8)น้ำหนัก: 3.5 กรัม  

 

 
 

รปูที2่.10 Solenoid Valves สาํหรบั Water Dispense 12V G1/2 4

 
 



 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

3.5 ออกแบบโครงงานและเขียนโปรแกรมควบคุม  
เม่ือข้ันตอนการจัดเตรียมวัสดุอุปกรณเรียบรอยแลว ซ่ึงจะมาอยูในสวนของข้ันตอนการ

ออกแบบเพ่ือใหตัวระบบนั้นสามารถทำงานไดจริงและมีประสิทธิภาพ การออกแบบนี้จะจัดทำใน
รูปแบบของอุปกรณตนแบบ เพ่ือแสดงใหเห็นถึง หลักการทำงานของระบบ ซ่ึงวิธีการออกแบบวงจร
และระบบการทำงานของระบบจะแสดงในสวนของ Block Diagram 

หลักการเขียนโปรแกรมควบคุมจะใชโปรแกรมของArduino IDE มาเปนสวนของการควบคุม
การทำงานของระบบ  การเขียนโปรแกรมจะเปนในรูปแบบของภาษาซี ซ่ึงการเขียนโปรแกรมจะเปนใน
สวนของการควบคุมและตั้งคาระยะการทำงานของเซ็นเซอร 
  

 
 
 
 
 

รปูที2่.11  GP2Y0A415K sharp Infrared sensor 4-30 cm 

รปูที2่.12 รปูแบบการป้อนค่าลงโปรแกรม Arduino 

 



 
 

 

Block Diagram ของระบบเปด-ปดกอกน้ำอัตโนมัติ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

ข้ันตอนการทำงานของระบบเปด-ปดกอกน้ำอัตโนมัติ 
 1. โดยปกติเม่ือมีการเปดระบบ เซ็นเซอรตรวจจับวัตถุ แบบวัดระยะ จะทำการตรวจจับวัตถุ 
เม่ือมีวัตถุหรือมือยื่นมาในระยะของเซ็นเซอร ซ่ีงตั้งระยะไวท่ีประมาณ 20-30 ซม. (เปนระยะหางจาก
เซ็นเซอรถึง หัวกอก โดยประมาณ  เซ็นเซอรจะสงสัญญาณใหระบบทำงาน    
 2. เม่ือเซ็นเซอรสามารถตรวจจับวัตถุท่ีผานหนาเซ็นเซอรได ขอมูลท่ีไดรับมาจาก Infrared sensor  
จะถูกสงไปยัง Arduino เพ่ือนำขอมูลไปประมวลผล ซ่ึงArduino นั้นเปนตัวควบคุมในการทำงาน
ท้ังหมด ซ่ึงการควบคุมจะใชโปรแกรมArduino IDE เปนโปรแกรมตั่งคาระยะเซ็นเซอรในการควบคุม  
 3. Arduino ท่ีไดรับขอมูลมากจากตัวเซ็นเซอรท่ีสามารถตรวจจับวัตถุไดก็จะประมวลผลขอมูล
ส งต อไป ท่ี  Solenoid Valves โดยจะผ าน ท่ีตั ว  Relay Module ท่ี จะทำหน า ท่ี เป นสวิตซทาง
อิเล็กทรอนิกส 
 4. ขอมูลท่ีสงมาจากArduino ผานตัว Relay Module ขอมูลท้ังหมดจะถูกสงไปท่ี Solenoid 
Valves เพ่ือสั่งใหตัว Solenoid Valves เปดน้ำใหไหลออกมาสูวัตถุหรือมือ น้ำจะไหลอยูตลอดเวลา
หากวัตถุอยูในระยะการทำงานของเซ็นเซอร 
 5. หากวัตถุหรือมือไมอยูในระยะท่ีเซ็นเซอรทำงานเปนเวลา 1 วินาที ระบบจะทำการตัดน้ำ
โดยทันท่ี 
  

Power supply 

Infrerad sensor Arduino MEGA 2560 

Relay module Solenoi  valves 

5v DC 

12v DC 

12v DC 

5v DC 
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Start 

Infrared 

 

Infrared Sensorตรวจจบั

Relay Module 

Solenoid Valves 

Stop 

Flowchart การทาํงานของระบบเปิด - ปิดกอ๊ก

 

Arduino ประมวลผลตรวจจบั

 

ตรวจจบัวตัถุ

 

ตรวจจบัวตัถุ

Wiring diagram แสดงการเชื่อมต่อระหว่างสายไฟและสญัญาณระหว่าง
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3.6 ดำเนินการจัดทำโครงงาน 

 

เม่ือข้ันตอนการจัดเตรียมอุปกรณ ไดดำเนินการเสร็จสิ้นแลว ข้ันตอนการดำเนินจัดทำโครงงาน
จะเปนสวนท่ีจะทำโครงงาน ซ่ึงจะมีการดำเนินวิธีการตามท่ีไดศึกษาขอมูล 
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รปูที2่.13 จดัทาํฐานอุปกรณ์ตน้แบบ 
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3.7 ตรวจสอบความถูกตอง 
 ข้ันตอนการจัดทำอุปกรณตนแบบพรอมติดตั้งเซ็นเซอรเสร็จสิ้นนั้น การดำเนินการในข้ันตอน
ตอไปจะเปนการตรวจสอบความถูกตองท้ัง การติดตั้งเซ็นเซอร การตรวจสอบการปอนขอมูลลง
โปรแกรม Arduino IDE ท่ีทำหนาท่ีเปนในสวนการควบคุมการทำงานของระบบ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

3.8 ทดสอบระบบ 

รปูที2่.15 เกบ็รายละเอยีดอุปกรณ์ตน้แบบ 

รปูที2่.14 ตดิตัง้เซน็เซอรแ์ละบอรด์ควบคุมลงบนอุปกรณ์ตน้แบบ 

รปูที2่.16 ขัน้ตอนการตรวจสอบความ

 



 
 

 

 การทดสอบระบบเปนข้ันตอนท่ีจะวัดประสิทธิภาพการทำงานของระบบ รวมถึงขอบกพรอง 
อุปสรรค ปญหาตางๆท่ีเกิดข้ึนในข้ันตอนนี้ ซ่ึงการทดสอบหากผานไปไดดวยดี ก็จะแสดงถึงการทำงาน
ของระบบท่ีสามารถทำไดอยางเต็มประสิทธิภาพ หากเกิดขอขัดของก็จะสามารถตรวจสอบความถูกตอง
และแกปญหาไดทันที 
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3.9 จัดทำรูปเลมรายงานพรอมนำเสนอ 
 เปนข้ันตอนสุดทายในการจัดทำโครงงาน ซ่ึงจะเปนข้ันตอนท่ีจะสรุปผลของข้ันตอนในทุก
ข้ันตอน การจัดทำรูปเลมรายงานนั้นจะเปนสวนท่ีจะรายงานถึงวิธีการดำเนินงานการทดสอบ รวมถึง
ปญหาตางๆท้ังหมดและการนำเสนอ  จะเปนการนำเสนอผลของโครงงานตอผู ท่ีมีความสนใจใน
โครงงานนี้ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

 
 
 
 

รปูที2่.18 จดัทาํรปูเล่มรายงานพรอ้ม

 

รปูที2่.17 การทดสอบระบบการ

 



 
 

 

บทที่4 ผลการทดลอง 
 

การทดสอบการทำงานของระบบเปด-ปดกอกน้ำอัตโนมัติ เปนการทดสอบประสิทธิภาพในการ
ทำงานของระบบท้ังหมด เพ่ือเปนการตรวจสอบการทำงานรวมของอุปกรณตางๆ การติดตั้งอุปกรณใน
ตำแหนง ในการทดสอบครั้งนี้จะแบงการทดสอบในแตจะสวนออกเปน 4สวน 

4.1 การตรวจสอบการวางตำแหนงของเซ็นเซอร 
4.2 การตรวจสอบระยะการทำงานเม่ือวัตถุผานเขามาหนาเซ็นเซอร 
4.3 การตรวจสอบระยะการทำงานของเซ็นเซอรท่ีเหมาะสม 
4.4 การตรวจสอบความสูงในการติดตั้งเซ็นเซอรบนกอกน้ำ 

4.1 การตรวจสอบการวางตำแหนงเซ็นเซอร 
ตำแหนงการวางเซ็นเซอร ผลลัพธ ขอจำกัด 
ติดกับผนัง ทำงานไดดี เซ็นเซอรจะจับ ท่ีตัวคนแทนมือท่ี

ตองการลาง 

ติดกับกอก ทำงานไดดีท่ีสุด 
สามารถตรวจจับไดงายแตเซ็นเซอร
จะถูกกับน้ำและความชื้นโดยตรง 

 
 

รายละเอียดการทดลอง  
 1. การทดลองติดตั้งตำแหนงเซ็นเซอรติดกับผนัง มีผลดีเรื่องตำแหนงการติดตั้งงาย แตมีขอเสีย
เรื่องระยะการตรวจจับไมตรงตำแหนงกับหัวกอกซ่ึงมีผลใหเซ็นเซอรตรวจจับวัตถุไดยาก  
 2. การทดลองติดตั้งตำแหนงเซ็นเซอรติดกับกอก เซ็นเซอรทำงานไดดีตลอดการทดลอง เพราะ
ลำแสงของเซ็นเซอรสามารถคอยตรวจจับวัตถุเคลื่อนท่ีผานหนาเซ็นเซอรไดโดยตรง  

4.2 การตรวจสอบระยะการทำงานเมื่อวัตถุผานเขามาหนาเซ็นเซอร 
ร ะ ย ะ เ ม่ื อ วั ต ถุ ผ า น ห น า
เซ็นเซอร (เซนติ เมตร) (นับ
จ ากก น อ า งล า งห น า โด ย
กำหนดความลึกของกนอางท่ี 
14 ซม.) 

ผลลัพธ ขอจำกัด 

6 จับสัญญาณไดยาก มืออยูในระยะขีดจำกัดท่ีเซ็นเซอรทำงาน 
8 พอจับสัญญาณได มืออยูในระยะท่ีเซ็นเซอรทำงานไดเล็กนอย 
11 จับสัญญาณไดดีท่ีสุด เซ็นเซอรอาจจับน้ำท่ีไหลมาแทน 
 

    

รายละเอียดการทดลอง  
 1. ในการทดลองตรวจสอบระยะการทำงานของเซ็นเซอรเม่ือมีวัตฺถุผานหนาเซ็นเซอร ในระยะ 
6 ซม. ไดผลลัพธ สามารถจับวัตถุได แตมีขอเสีย ระยะท่ีเซ็นเซอรทำงานจะถูกจำกัดดวยระยะทางท่ีไกล
มากทำใหจับสัญญาณไดยาก 

ตารางที3่.1 การวางตําแหน่ง

 

ตารางที3่.2 ระยะการทาํงานเมือ่วตัถุผ่านหน้าเซน็เซอร ์



 
 

 

 2. ในการทดลองตรวจสอบระยะการทำงานของเซ็นเซอรเม่ือมีวัตฺถุผานหนาเซ็นเซอร ในระยะ 
8 ซม. ไดผลลัพธ สามารถตรวจจับวัตถุไดมากข้ึน แตมีขอเสีย ไมสามารถตรวจจับวัตถุไดหากมือหาง
ออกไปจากอาง 
 3. ในการทดลองตรวจสอบระยะการทำงานของเซ็นเซอรเม่ือมีวัตฺถุผานหนาเซ็นเซอร ในระยะ 
11 ซม. ไดผลลัพธ สามารถตรวจจับวัตถุไดดีท่ีสุด ขอเสียเซ็นเซอรอาจจับน้ำท่ีไหลมาแทนมือ 

4.3 การตรวจสอบระยะการทำงานของเซ็นเซอรท่ีเหมาะสม 

ระยะการทำงานของเซ็นเซอร 
(เซนติเมตร) 

ผลลัพธ ขอจำกัด 

20 ทำงานไดด ี มือเซ็นเซอรมากเกินไปอาจทำใหน้ำจากการลางมือ
ถูกตัวเซ็นเซอรไดงายและไมสะดวกตอการใชงาน 

25 ทำงานไดดีท่ีสุด เซ็นเซอรอยูในระยะใกลเคียงกับระยะสูงสุดอาจทำ
ใหการจับสัญญาณไดไมดีในบางครั้ง 

30 ทำงานไดยาก ตรวจจับไดยากเพราะเซ็นเซอรอยูในระยะขีดจำกัด
ในการทำงาน 

 

 
รายละเอียดการทดลอง 
 1. ในการทดสอบระยะการทำงานของกอกน้ำทำการตรวจวัดในระยะ 20 ซม. ไดผลลัพธคือ 
เซ็นเซอรมีการทำงานไดดี แตเนื่องจากดวยระยะท่ีสั้นหากมีน้ำกระเด็นไปถูกเซ็นเซอรจะทำใหเกิดความ
เสียหายได 
 2. ในการทดสอบระยะการทำงานของกอกน้ำทำการตรวจวัดในระยะ 25 ซม. ไดผลลัพธคือ
เซ็นเซอรมีการทำงานไดเต็มประสิทธิ์ภาพมากท่ีสุด ดวยระยะทางท่ีเหมาะสมสามารถตรวจจับวัตถุได
งาย  
 3. ในการทดสอบระยะการทำงานของกอกน้ำทำการตรวจวัดในระยะ 30 ซม. ไดผลลัพธคือ 
เนื่องจากระยะการทำงานของเซ็นเซอรท่ีไกล ทำใหเกิดความไมแมนยำในการตรวจจับวัตถุและมี
ประสิทธิภาพการทำงานท่ีต่ำ 
 

4.4 การตรวจสอบความสูงในการติดตั้งเซ็นเซอรบนกอกน้ำ 
ระยะความสูงท่ีติดตั้งกอก 
(เซนติเมตร) (วัดจากฐาน
ความสูงของกอกน้ำ) 

ผลลัพธ ขอจำกัด 

7 ทำงานไดไมดี 
วาลวกอกน้ำบังระยะการทำงานของเซ็นเซอร ทำให
เซ็นเซอรไมสามารถตรวจจับวัตถุอ่ืนได 

9 ทำงานไดดี 
วาลวกอกน้ำบางสวนอาจบังระยะการทำงานของ
เซ็นเซอร 

11 ทำงานไดดีท่ีสุด 
อาจทำงานไดไมดีในกรณีท่ีติดตั้งบนกอกน้ำท่ีมีขนาด
เล็ก 

 

 

  ตารางที3่.4 ความสงูในการตดิตัง้เซน็เซอร ์

ตารางที3่.3 ระยะการทาํงาน

 



 
 

 

รายละเอียดการทดลอง 

 1. ในการทดลองระยะความสูงในการติดตั้งกอกน้ำท่ีความสูง 7 ซม ไดผลลัพธคือ เซ็นเซอรไม
สามารถตรวจจับวัตถุไดเต็มท่ีเพราะมีระยะและมุมการทำงานของเซ็นเซอรท่ีจำกัด 
 2. ในการทดลองระยะความสูงในการติดตั้งกอกน้ำท่ีความสูง 9 ซม ไดผลลัพธคือ การทำงาน
ของเซ็นเซอรจะตรวจจับวัตถุไดไมเต็มประสิทธิภาพเนื่องจากถูกบีบดวยระยะการทำงานของเซ็นเซอร 
 3. ในการทดลองระยะความสูงในการติดตั้งกอกน้ำท่ีความสูง 11 ซม ไดผลลัพธคือ เซ็นเซอร
ทำงานไดเต็มประสิทธิภาพสูงสุด เนื่องจากระยะความสูงท่ีสามารถตรวจจับวัตถุไดในระยะทีไกลและมุม
ท่ีกวาง 

บทที่5 สรุปผลการทดลอง ปญหา และขอเสนอแนะ 
สรุปผลการทดลอง 

จากการทดลองการทดสอบการทำงานของระบบ ระยะการทำงานและการติดต้ังอุปกรณของ
ระบบอางลางมืออัตโนมัติ ซ่ึงมีการทดสอบในหลายข้ันตอน มีขอสรุปดังตอไปนี้ 
 1.ตำแหนงการติดตั้งเซ็นเซอรมากท่ีสุดคือ ติดตั้งบนกอกน้ำ     
 2.ระยะการทำงานเม่ือวัตถุผานเขามาหนาเซ็นเซอร (กรณีนับจากกนอางลางหนาโดยกำหนด
ความลึกของกนอางท่ี 14 ซม. คือระยะ 11ซม.       
 3.ระยะการทำงานของเซ็นเซอรท่ีเหมาะสม คือระยะ 25ซม. 
 4.ความสูงในการติดตั้งเซ็นเซอรบนกอกน้ำ คือระยะ 11ซม. 
 

ปญหาท่ีเกิดข้ึน 
จากการทดลองท่ีเกิดข้ึน ปญหาของระบบอางลางมืออัตโนมตินั้น มีปญหาคือ จึงไดเกิดการ

แกไขตรวจสอบขอบกพรองตลอดจนการทดสอบการใชงานของระบบจนสามารถทำงานไดมี
ประสิทธิภาพสูงสุด  โครงงานสำริดผลไดจาการทำงานเปนหมูคณะ ตลอดจนการรวมกันคิดแกไขปญหา
ขอบกพรองท่ีเกิดข้ึนและพัฒนาตอยอดจนสำเร็จ ซ่ึงปญหามีดังตอไปนี้ 
 1. ปญหาการเลือกอุปกรณ การขาดความเขาใจในอุปกรณท่ีจะนำมาใช  
 2. ปญหาการตรวจสอบอุปกรณวาสามารถทำงานไดเต็มประสิทธิภาพ การจัดซ้ืออุปกรณบาง
ชนิดนั้น อุปกรณท่ีจัดซ้ือมาอาจมีบางตัวท่ีทำงานไดไมเต็มประสิทธิภาพ จนไปถึงไมสามารถทำงานได 
ซ่ึงทำใหอาจเปนอุปสรรคในการหาอุปกรณมาทดแทนอุปกรณท่ีไมสามารถใชงานไดหรือไดไมตรงกับท่ี
ตองการ   
 3. ปญหาการติดตั้งตำแหนงเซ็นเซอรเพ่ือใหสามารถตรวจจับวัตถุไดอยางมีประสิทธิภาพ  
การติดตั้งเซ็นเซอรนั้นมีหลายตำแหนงท่ีสามารถทำใหเซ็นเซอรทำงาน  
 4. ปญหาการตั้งคาระยะการทำงานของเซ็นเซอรใหเหมาะสมกับการทำงาน เนื่องจากเซ็นเซอร
มีระยะการทำงานอยูท่ี 4-30ซม.ซ่ึงมีขอบเขตในการเลือกระยะคอนขางมาก 
 5. ปญหาการศึกษาการใชงานโปรแกรมArduino IDE ท่ีไดนำมาเปนสวนท่ีควบคุมระบบนั้นมี
ความเขาใจยากสำหรับผูจัดทำท่ีมีพ้ืนฐานในการเขียนคำสั่งนอย รวมไปถึงระยะเวลาท่ีจะศึกษา
โปรแกรมใหเขาใจลึกซ้ึง  

  



 
 

 

ขอเสนอแนะ 

จากปญหาท่ีเกิดข้ึนในการจัดทำโครงงานชิ้นนี้  ในการจัดทำโครงงานนี้เปนในสวนของ
เครื่องตนแบบจึงทำใหเกิดบางอยางท่ีอาจจะมีขอผิดพลาดได เพราะเปนสวนท่ีจำลองการทำงานของ
ระบบการทำงาน ซ่ึงขอเสนอแนวทางในการแกปญหามีดังตอไปนี้ 
 1. การเลือกวัสดุอุปกรณ ทาง ร.ร.อล.กวก.อล.ทร. ควรจะใหนักเรียนไดมีเวลาการศึกษา
อุปกรณท่ีตองใชการทำดำเนินจัดทำโครงงาน ท้ังทฤษฎีการทำงาน วิธีการติดตั้ง รวมท้ังขนาดท่ี
เหมาะสมเพ่ือท่ีจะสะดวกในการติดตั้งอุปกรณ 
 2. การตรวจสอบอุปกรณวาทำงานไดเต็มประสิทธิภาพ เพ่ิมการตรวจสอบการจัดซ้ืออุปกรณ 
เพ่ือลด ปญหาท่ีอุปกรณไมสามารถทำงานไดเต็มประสิทธิภาพ  
 3. การติดตั้งตำแหนงเซ็นเซอรเพ่ือใหสามารถตรวจจับวัตถุไดอยางมีประสิทธิภาพ ไดมีการ
ทดลองการติดตั้งเซ็นเซอรในตำแหนงตางๆเพ่ือหาตำแหนงท่ีดีท่ีสุด 
 4. การตั้งคาระยะการทำงานของเซ็นเซอร เนื่องจากระยะการทำงานของเซ็นเซอรนั้นมีตั้งแต 
4-30ซม. จึงไดมีการทดลองในระยะการทำงานของเซ็นเซอร เพ่ือใหไดระยะการทำงานท่ีเหมาะสมท่ีสุด
ในการทำงานในระบบเปด-ปดกอกน้ำอัตโนมัต ิ

 5. การใชงานโปรแกรมArduino IDE เนื่องจากการใชโปรแกรมของผูจัดทำนั้นมีความเขาใจ
นอย และโปรแกรมมีลักษณะการใชภาษาซี ในการปอนขอมูล จึงทำใหควรเพ่ิมเวลาการศึกษาโปรแกรม
Arduino IDE เพ่ือความเขาในท่ีลึกซ้ึงในการใชโปรแกรมใหไดมีประสิทธิภาพมากข้ึน 

สรุป 
จากผลการดำเนินโครงงานสิ่งประดิษฐเรื่องระบบเปด-ปดกอกน้ำอัตโนมัติ เปนการนำความรูท่ี

ไดศึกษาตลอด2ปการศึกษา นำมาประยุกตใชและเปนการตอบสนองนโยบายของผูบังคับบัญชาท่ี
สงเสริมใหเปนสิ่งประดิษฐแบบประหยัดพลังงาน ซ่ึงกลุมของขาพเจาจึงไดจัดทำระบบเปด-ปดกอกน้ำ
อัตโนมัติ ท่ีสามารถทำงานไดตามฟงกชันและโปรแกรมท่ีถูกเขียนข้ึน และเหมาะท่ีจะนำมาติดตั้งและใช
งานภายใน ร.ร.อล.กวก.อล.ทร ในการจัดทำโครงงานนี้เปนในสวนของเครื่องตนแบบจึงทำใหเกิด
บางอยางท่ีอาจจะมีขอผิดพลาดได เพราะเปนสวนท่ีจำลองการทำงานของระบบการทำงาน  ในสวน
ของการพัฒนาตอยอดของระบบนั้นควรจะตองนำไปติดตั้งในสถานท่ีจริงเพ่ือจะทำใหระบบทำงานได
เต็มประสิทธิภาพอยางสูงสุด ซ่ึงโครงงานของกลุมขาพเจานี้จะสามารถนำไปใชงาน  และเปนแบบอยาง
ใหนักเรียนรุนตอไปไดนำมาศึกษาคนควาทดลอง 
 

  



 
 

 

บรรณานุกรม 
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โปรแกรมที่ใชควบคุมระบบ 
#define sensor A0 // Sharp IR GP2Y0A41SK0F (4-30cm, analog) 
#define Pin_relay A1 
int i=0; 
void setup() { 
  Serial.begin(9600 ; // start the serial port 
  pinMode(Pin_relay, OUTPUT); 
} 
void loop() { 
   // 5v 
  float volts = analogRead(sensor)*0.0048828125;  // value from sensor * (5/1024  
  int distance = 13*pow(volts, -1 ; // worked out from datasheet graph 
  //float distance = 65 * pow(volts, -1.10 ; 
  delay(100 ; // slow down serial port  
if   (distance <=30&& distance!=30  
   Serial.println(distance);   // print the distance 
   45 
 i=10; 
} 
  if(i>1 {  
    i--; 
    digitalWrite(Pin_relay,LOW);  
  }else{ 
    digitalWrite(Pin_relay,HIGH);  
  } 
 } 


