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บทคัดย่อ 
(Abstract) 

        มีวัตถุประสงค์เพื่อส่งเสรมิการใช้เวลาว่างให้เกิดประโยชน์และสร้างเสริมค่านิยมจิตสาธารณะ
แก่สังคม ชุมชนและเพื่อพัฒนาอุปกรณ์สำหรับอำนวยความสะดวกแก่ผู้พิการทางสายตาให้สามารถดำรงชีวิต
อยู่ในชีวิตประจำวันได้อย่างเป็นปกติสุขโดยใช้บอร์ด Arduino  

        ผลการทดลองพบว่า ไม้นำทางแจ้งเตือนสิ่งกีดขวางสามารถทำงานได้ตามความพึงพอใจ ของ
คณะผู้จัดทำโดยเมื่อนำไม้นำทางแจ้งเตือนสิ่งกีดขวางไปทดลองใช้งานจริง ไม้นำทางของทางคณะผู้จัดทำ
สามารถทำงานได้จริง และสามารถแจ้งเตือนสิ่งกีดขวางได้อย่างมีประสิทธิภาพ 
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บทที่ 1 
บทนำ 

1.1 ท่ีมาและความสำคัญของโครงงาน 
   ในปัจจุบันผูพ้ิการทางสายตามีจำนวนมากซึ่งด้วยสภาพสายตาที่ไม่เอื้ออำนวยจงึสง่ผลใหก้ารใช้ชีวิตผิดจาก
คนปกติจึงมีความต้องการทางด้านเครื่องมือเพื่ออำนวยความสะดวกในการดำเนินชีวิตให้แก่ผูพ้ิการทางสายตา
คือเทคโนโลยีสำหรบัช่วยในการเดินทาง ดังนั้นทางคณะผู้จดัทำโครงงานได้ตระหนกัถึงปญัหาน้ีจึงได้ทำให้เกิด
โครงงานนี้ข้ึนมาเพื่อให้เป็นสิง่อำนวยความสะดวกในการเดนิทางสำหรบัผูพ้ิการทางสายตา 
1.2 วัตถุประสงค์ของโครงงาน 
    1.เพื่อศึกษาการทำงานของ Ultrasonic sensor และArduino Nano V3 
    2.เพื่อศึกษาการเขียนโปรแกรมด้วยภาษา C เพื่อใช้ควบคุม Arduino  
    3.เพื่อออกแบบและสร้างไม้นำทางสำหรบัช่วยอำนวยความสะดวกในการเดินทางให้กบัผูพ้ิการทางสายตา 
1.3  ขอบเขตการศึกษา 
สำหรับโครงงานนีม้ีขอบเขตโดยแบ่งการทำงานออกเป็น 2 ส่วนคือ 
   1. ตรวจจับสิ่งกีดขวาง 
      -  สามารถตรวจจับสิ่งกีดขวางที่อยู่ข้างหน้าก่อนก่อนผูใ้ช้งานจะเดินไปถึง 50 cm  
   2. ส่วนแสดงผลการแจ้งเตือน 
      -  ก่อนถึงสิ่งกีดขวาง 50 cm Ultrasonic sensor จะทำงานทำใหบ้ัซเซอร์ทำงานมีเสียงเตือนดังข้ึน 
      -  เมื่อบัซเซอร์ทำงานจะทำให้มอเตอร์ทำงานทำให้เกิดการสั่นข้ึนทำให้ผู้ใช้งานรู้สกึได้ว่ามีสิ่งกีดขวางอยู่
ด้านหน้า 
1.4  สมมตติฐาน 
   เมื่อ Ultrasonic sensor ตรวจพบสิ่งกีดขวางระยะ 50 เซนติเมตร จะทำให้ sensorทำงาน และสัง่ให้    
มอเตอร์สั่น ทำงานทำการสั่นเพื่อใหผู้้พกิารทางสายตา ทราบว่ามีสิ่งกีดขวางอยู่ด้านหน้าเพื่อทำการหลบสิง่กีด
ขวาง 
1.5  ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รบั 
   1. สามารถอำนวยความสะดวกแกผู่้พิการทางสายตาได้โดยการเตือนว่าจะชนสิ่งกีดขวาง  
   2. สามารถนำความรู้ที่ได้มาใช้ในการประกอบวิชาชีพ  
   3. สามารถนำความรู้ทางด้านทฤษฎีมาประยุกต์ใช้ในทางปฏิบัติ  
   4. สามารถเป็นแนวทางในการนำเอาไปพฒันาต่อยอดทางด้านอุตสาหกรรมด้านพาณิชย์ 
 
 
 
 
 
 



 

บทท่ี 2 
ทฤษฎีและหลักการท่ีเกี่ยวข้อง 
ข้อมูลอุปกรณ์ท่ีใช่ในอุปกรณ ์

 
2.1 Ultrasonic sensor HC-SR04 
 เป็นอุปกรณ์ใช้วัดระยะทางโดยไม่ต้องมีการสัมผัสกับตำแหน่งที่ต้องการวัด วัดได้ตั้งแต่ 2  cm ถึง 400 cm 
โดยส่งสัญญาณ Ultrasonic ความถ่ี 40 kHz ไปที่วัตถุที่ต้องการวัดและรับสัญญาณที่สะท้อนกลับมา พร้อมทั้ง
จับเวลาเพื่อนำมาใช้ในการคำนวณระยะทาง ข้อดีของ Ultrasonic sensor เมื่อเทียบกับ Photoelectric Sensors 
แบบใช้วัดระยะทางก็คือ แม้แต่ในสภาวะที่ไม่เอื้ออำนวยเช่นฝุ่นผงและความสกปรก สามารถตรวจวัดระยะหา่ง
ของวัตถุได้ดีแม้ว่าวัตถุนั้นจะมีความโปร่งใสโปร่งแสงมีความแวววาวได้อย่างแม่นยำ และยังเหมาะสำหรับการ
ตรวจจับของเหลวและวัตถุที่เป็นเม็ดได้เป็นอย่างดี 

อัลตร้าโซนคิ (Ultrasonic) 
    Ultrasonic คือ คลื่นเสียงที่มีความถี่สูงเกิน 20,000 Hz มาก จนหูมนุษย์ไม่สามารถได้ยินได้ คลื่นเสียงที่
มนุษย์สามารถได้ยินได้ดีนั้นจะอยู่ที่ประมาณ 20 Hz จนถึง 15 kHz โดยเฉลี่ยสำหรับบุคคลคนที่มีอายุเลยวัยเด็ก
จะประมาณ 20 Hz จนถึง 20 kHz สำหรับเด็กที่มีอายุน้อยๆแต่คลื่น Ultrasonic จะมีความถ่ีอยู่ที่ 20 kHz ข้ึนไป 
ซึ่งมีความถี่ที่สูงจนมนุษย์ไม่สามารถได้ยินได้เลย ซึ่งความถี่นี้จะมีสัตว์อยู่บางประเภทที่สามารถได้ยินได้ เช่น 
ค้างคาว และ โลมา เนื่องจากค้างคาวมีดวงตาที่เล็กและออกหากินในเวลากลางคืนทำให้ค้างคาวต้องมีสิ่งที่ 
มาทดแทนคือ คลื่นUltrasonicนั่นเองซึ่งค้างคาวจะใช้คลื่นความถ่ีUltrasonicเพื่อใช้ระบุตำแหน่ง รูปร่าง 
ทิศทาง ของวัตถุที่ขวางเส้นการเดินทางและความเร็วในการเคลื่อนที่ของสิ่งๆนั้นได้อย่างแม่นยำ ด้วยหลักการ
สะท้อนของคลื่นเสียงที่ว่า มุมตกกระทบเท่ากับมุมสะท้อน ด้วยหลักการเดียวกันนี้ มนุษย์จึงนำคลื่นย่าน  

Ultrasonic นี้มาใช้งาน เนื่องจากเป็นคลื่นที่มีทิศทาง ทำให้สามารถเล็งคลื่นไปที่ตำแหน่งหรือเป้าหมายที่ต้องการ
ได้อย่างแม่นยำ เนื่องจากคุณสมบัติของคลื่นที่ว่า ยิ่งคลื่นมีความถ่ีสูงมากเท่าไหร่ ความยาวคลื่นก็จะยิ่งสั้น
ลง 
ถ้าความยาวของคลื่นยาวกว่าช่องเปิด หรือช่องที่คลื่นเสียงสามารถออกมาได้เช่น คลื่น 300 Hz จะมีความยาว
คลื่นประมาณ 1 เมตร ซึ่งยาวกว่าช่องเปิดที่คลื่นเสียงสามารถออกมาได้ ทำให้คลื่นน้ันเกิดการหักเบนออก ที่
ขอบด้านนอกของช่องเปิด ทำให้คลื่นมีการกระจายตัว ไม่สามารถระบุตำแหน่งหรือโฟกัสไปที่ จุดๆหนึ่งได้ แต่ถ้า
คลื่น 
มีความถ่ีสูง ความยาวคลื่นก็จะสั้นลง เช่น คลื่น 40 kHz จะมีความยาวคลื่นประมาณ 8 มม.ซึ่งเล็กกว่าช่องเปดิ
ของคลื่น ทำให้เสียงไม่มีการหักเห หรือเลี้ยวเบน ทำให้คลื่นเสียงที่ส่งออกมาจะพุ่งออกมาเป็นลำแคบๆ ซึ่ง
หมายความว่า คลื่นเสียงนั้นมีทิศทางนั่นเอง ดังตัวอย่างในรูป 



 

 
 
รูปท่ี 2.1.1 แสดงการหักเบนของคลื่นเสียงแบบกระจายตวั (รูปบน) และ คลื่นเสียงท่ีมีทิศทาง (รูปลา่ง) 
 
 
   เมื่อเสียงที่สง่ออกมามีทิศทางนั้น เราจึงสามารถนำคลืน่เสียงไปใช้งานได้หลายอย่าง ทั้งการวัดความลกึใต้ทอ้ง
ทะเลโดยใช้โซนาร์ การจับตำแหน่งอวัยวะต่างๆในร่างกาย ใช้ทดสอบการรั่วของท่อ ซึ่งจะใช้ความถี่ที่แตกตา่ง
กันไปตามงานที่นำไปใช้ เช่น คลื่นเสียงที่เดินทางผ่านอากาศนั้นจะต้องไม่เกิน 50 kHz เนื่องจากถ้าความสูง
มากกว่านี้ อากาศจะดูดซับความแรงของคลื่นเสียงไปจนหมดนั้นเอง ส่วนในทางการแพทย์ที่ต้องการ ระยะในการ
ตรวจจับสั้นๆ แต่แม่นยำสูง ก็จะใช้คลื่นเสยีงที่มีความถ่ีมากๆ ซึ่งอยู่ที่ประมาณ 1 MHz ถึง 10 MHz จะเห็นได้ว่า
คลื่นเสียงUltrasonic นั้น สามารถนำไปใช้กับงานรูปแบบต่างๆได้อย่างมากมาย 
 
Features : ข้อมูลสำคัญ 
ใช้แรงดันประมาณ :+5V DC 
Quiescent Current : <2mA 
ทำงานโดยใช้กระแสประมาณ: 15mA 
ความกว้างเชิงมุมในการวัด: <15° 
ช่วงการวัดระยะทาง : 2cm – 400 cm/1" - 13ft 
ความละเอียด : 0.3 cm 
Measuring Angle: 30 degree 
Trigger Input Pulse width: 10uS 
Dimension: 45mm x 20mm x 15mm 
ตัวเซ็นเซอรจ์ะมีอยู่ 4 ขา 
1. ขา VCC สำหรบัต่อแรงดันไฟเลี้ยงไม่เกิน 5V 



 

2. ขา Trig เป็นขาอินพุตรับสัญญาณพัลส์ความกว้าง 10 ไมโครวินาทีเพื่อกระตุ้นการสร้าง Ultrasonic ความถ่ี 
40kHz ออกสู่อากาศจากตัวสง่ 
3. ขา Echo เป็นขาเอาต์พุตสำหรับส่งสัญญาณพัลส์ออกจากโมดูลไปยังไมโครคอนโทรลเลอร์ เพื่อตรวจจับ    
ความกว้างของสัญญาณพัลส์และคำนวณเป็นระยะทาง 
4. ขา GND สำหรับต่อจุดกราวด์ร่วมแรงดัน และสญัญาณ 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.1.2 แสดงขาตา่งๆของ Ultrasonic sensor HC-SR04 

 

หลักการทำงาน 

    โมดูล HC-SR04 เป็นอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ สำหรับวัดระยะห่างด้วยคลื่น Ultrasonic ( ใช้คลื่นเสียง
ความถี่ ประมาณ 40kHz ) มีสองส่วนหลักคือ ตัวส่งคลื่นที่ทำหน้าที่สร้างคลื่นเสียงออกไปในการวัดระยะแตล่ะ
ครั้ง("Ping") แล้วเมื่อไปกระทบวัตถุหรือสิ่งกีดขวาง คลื่นเสียงถูกสะท้อนกลับมายังตัวรับแล้วประมวลผลด้วยวงจ
อิเล็กทรอนิกสภ์ายในโมดูล ถ้าจับเวลาในการเดินทางของคลืน่เสยีงในทิศทางไปและกลบั และถ้าทราบความเร็ว
เสียงในอากาศ ก็จะสามารถคำนวณระยะห่างจากวัตถุกีดขวางได้  
    สิ่งที่จะต้องทราบคือ Ultrasonic คือเสียง ซึ่งความเร็วในการเดินทางของเสียงจะแปรผันตามอุณหภูมิ  
ที่ เปลี ่ยนแปลงไป จึงอาจทำให้ค่าระยะทางที ่วัดได้มีความคลาดเคลื ่อน แต่ Sensor บางรุ ่นจะมี
เซ็นเซอร์ 
วัดอุณหภูมิมาด้วย ทำให้สามารถวัดระยะทางได้แม่นยำมากข้ึน สำหรับรุ่นที่ไม่มี อาจใช้เซนเซอร์วัดอุณหภูมิมาใช้
เพื่อแก้ไขค่าผิดพลาดเองได้ หรือใช้อุณหภูมิเฉลี่ยของประเทศไทยที่ 27 องศาเซลเซียสก็ได้อีกส่วนที่จะต้องรู้
คือช่วงวัดและมุมที่สามารถวัดได้ เช่น Sensor บางตัวอาจมีระยะที่วัดได้ระหว่าง 2 ซ.ม. - 400 ซ.ม. และมีมุม
วัด 15 องศา เป็นต้น ทั้งนี้ข้ึนกับรูปร่างลักษณะของลำโพงที่ใช้กำเนิดเสียงด้วย 



 

 

รูปท่ี 2.1.3 และ รูปท่ี 2.1.4 แสดงการทำงานของ Ultrasonic sensor HC-SR04 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 2.1.4 โมดูล Ultrasonic sensor HC-SR04 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

2..2 Arduino Nano v3 
    บอร์ด Arduino Nano 3.0 มีฟังก์ชันและความสามารถเหมือนกับบอร์ด Arduino รุ่น Uno R3 , Pro mini , 
Duemilanove เพราะใช้ชิฟตัวเดียวกันคือ Atmega328 โดยรุ่น nano 3.0 เปลี่ยนหัว DC Jack เป็นการต่อ
กับขา VIN แทน และส่วนหัวเช่ือมต่อกับเครื่องคอมเป็นแบบ Mini USB ทำให้มีขนาดเล็กที่สุดหรือสรุปง่าย ๆ 
บอร์ด Arduino รุ่น Nano 3.0 คือบอร์ด Arduino รุ่น Uno R3 ที่ย่อส่วนให้เล็กลงมา ประหยัดพื้นที่ ราคาถูกลง 
แต่ความสามารถยังเท่าเดิมเหมือนกับ Uno R3 
 
ข้อมูลจำเพาะ Arduino Nano v3 
    ซอฟต์แวร์ Arduino (IDE) ใช้สำหรบัโปรแกรม Arduino Nano ซอฟต์แวร์ Arduino เป็นสภาพแวดล้อม
การพัฒนาแบบบูรณาการที่ใช้ร่วมกันกับบอร์ด Arduino ทัง้หมดและทำงานทั้งแบบออนไลน์และออฟไลน ์
 
ข้อกำหนดรายละเอียดของบอร์ด Arduino Nano มีดังต่อไปนี้: 
ไมโครคอนโทรลเลอร์ ATmega328 
แรงดันไฟฟ้าที่ใช้งาน (ระดับตรรกะ): 5 V 
แรงดันไฟฟ้าขาเข้า (แนะนำ): 7-12 V 
แรงดันไฟฟ้าขาเข้า (จำกัด ): 6-20 V 
Digital I / O Pins: 14 (ซึ่ง 6 ขาเอาต์พุต PWM) 
ช่องใส่แบบอะนาล็อก: 8 
กระแสไฟกระแสตรงต่อขา I / O: 40 mA 
หน่วยความจำแฟลช 32 KB (ATmega328) ซึ่งมี 2 กิโลไบต์ใช้สำหรบับูตโหลด 
SRAM: 2 KB (ATmega328) 
EEPROM: 1 KB (ATmega328) 
ความเร็วสัญญาณนาฬิกา: 16 MHz 
การวัด: 0.73 "x 1.70" 
 
 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.2.1 แสดงขาตา่งๆของ Arduino Nano v3 

 

บอร์ดรุ่น Nano 3.0 ขาใช้งาน Pin Out 



 

 

Pin Category Pin Name Details 

Power Vin, 3.3V, 5V, GND 

Vin: Nano 3.0 ขาใช้งานนี้สำหรับ ไฟเข้าสำหรับจ่ายไฟให้
บอร์ด Arduino โดยใช้ไฟจากภายนอก ไม่ผ่านช่อง USB 
รับไฟได้ช่วง 6-12V 
5V: Nano 3.0 ขาใช้งานนี้คือ ขาไฟออก 5V สำหรบัจ่ายให้
อุปกรณ์ Arduino Sensor ต่าง ๆ 
3.3V:ขาไฟออก 3.3V จ่ายกระแสได้สูงสุดเพียง 50mA 
GND: ขากราวน ์

Reset Reset ขารีเซต สำหรบัรเีซตบอร์ด nano 3.0 

Analog Pins A0 – A7 
Nano 3.0 ขาใช้งานแบบ Analog สำหรบัรบัค่าแบบ 
Analog เป็นไฟในช่วง 0-5V 

Input/Output Pins Digital Pins D0 – D13 
Nano 3.0 ขาใช้งาน แบบ Digital สามารถเป็นได้ทั้งแบบ 
Input และ Output 0V (low) และ 5V (high) 

Serial Rx, Tx 
Nano 3.0 ขาใช้งาน สำหรบัรบัและส่งข้อมูล สือ่สารแบบ 
Serial TTL 

External Interrupts 2, 3 Nano 3.0 ขาน้ีใช้ฟังก์ชัน Interruptinterrupt ได ้

PWM 3, 5, 6, 9, 11 Nano 3.0 ขาสำหรับเอาต์พุตแบบ PWM ความละเอียด 
8 บิต หรือช่วงเลข 0-255 

SPI 10 (SS), 11 (MOSI), 
12 (MISO) and 13 (SCK) 

ใช้สำหรบัสื่อสารแบบ SPI 

Inbuilt LED 13 ขาน้ีมี LED ที่ติดตั้งมาให้ในบอร์ด ให้เราทดลองไดร้วดเร็ว 

IIC A4 (SDA), A5 (SCA) ใช้สำหรบัสื่อสารแบบ I2C 



 

AREF AREF ใช้เป็นแรงดันไฟฟ้าอ้างอิง หรบัไฟ input 

 

 
บอร์ดทดลอง Arduino รุ่น Nano 3.0 ใช้ไฟเลี้ยง 5 โวลต์ การจ่ายไฟทำได้ 3 แบบคือ 

1. Arduino บอร์ด Nano 3.0 จ่ายไฟ 5V ที่ช่อง USB ตอนที่เราเสียบ USB กับเครื่องคอม บอร์ดจะได้รับ
ไฟ 5 โวลต์จากเครื่องคอมผ่านสาย USB ดังนั้น เราไม่ต้องต่อไฟเพิ่ม 

2. Arduino บอร์ด Nano 3.0 ใช้ไฟ 5V โดยจ่ายไฟภายนอก 5V เข้าที่ขา 5V และ GND 
3. Arduino บอร์ด Nano 3.0 ใช้ไฟ 6-12V โดยจ่ายไฟภายนอก 6-12V เข้าที่ขา VIN และ GND 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.2.2 โมดูล Arduino Nano v3 



 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
2.3 Buzzer 
   Buzzer บัซเซอร์  คือ ลำโพงแบบแม่เหล็กหรือ แบบเปียโซที ่มีวงจรกำเนิดความถี ่ ( oscillator )            
อยู่ภายในตัว ใช้ไฟเลี้ยง 3.3 - 5V สามารถสร้างเสียงเตือนหรือส่งสัญญาณที่เป็นรูปแบบต่างๆ ลำโพงบัซเซอร์
เป็นอุปกรณ์ที ่ให้กำเนิดเสียงทำหน้าที ่เปลี ่ยนสัญญาณไฟฟ้าให้อยู ่ในรูปสัญญาณเสียง ลำโพงบัซเซอร์               
มีอยู่ 2 ประเภท ได้แก่ 
      1. แบบแอคทีฟ (Active Buzzer) ลำโพงชนิดนี้มีวงจรกำเนิดความถี่อยู่ภายใน สามารถสร้างสัญญาณเสียง
เตือนได้ทันทีเพียงแค่จ่ายแรงดันไฟฟ้าเข้าไป 
     2. แบบพาสซีฟ (Passive Buzzer) ลำโพงชนิดนี้ทำงานเหมือนลำโพงขนาดเล็ก คือ ถ้าป้อน แรงดนัไฟฟ้า
กระแสตรงเข้าไปไม่มีเสียงถ้าต้องการให้มีสัญญาณเสียงต้องทำการป้อนสัญญาณความถ่ี เข้าไป ลำโพงชนิดนี้
สามารถกำเนิดเสียงที่มีความแต่กต่างกันตามความถี่ที่ป้อนเข้ามาเราอาจจะเคยได้ยินเสียงบัซเซอร์อยู่บ่อยๆ 
เช่น เสียงปี๊บที่อยู่ในคอมพิวเตอร์ก็ใช้บัซเซอร์ในการส่งสัญญาณให้ทราบสถานะของคอมพิวเตอร์ให้ทราบ
ว่า 
มีปัญหาอะไร 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.3.1 Buzzer 

 

 

 

 

 

 

 

2.4 แบตเตอรี่ลิเธียมไอออน 
 ในช่วงทศวรรษที่ 1970 เริ่มมีแบตเตอรี่ปฐมภูมิ (แบตเตอรี่ที่ไม่สามารถประจุไฟใหม่ได้) ชนิดที่มีโลหะลิเทียม
เป็นวัสดุข้ัววางจำหน่าย และได้มีการพัฒนาวัสดุอย่างต่อเนื่องจนได้แบตเตอรี่ทุติยภูมิที่มีโลหะลิเทียม เป็นข้ัว 
อย่างไรก็ตาม แบตเตอรี่ลิเทียมอาจเกิดเดนไดรต์ของโลหะลิเทียมข้ึนขณะใช้งาน ทำให้แบตเตอรี่เกิดการ ลัดวงจร
จากภายในได้จึงไม่ปลอดภัย ทำให้มีการพัฒนาวัสดุข้ัวที่มีความปลอดภัยสูงข้ึน กระทั่งได้สารประกอบ จำพวก
ลิเทียมเมทัลออกไซด์ (lithium metal oxide) เป็นวัสดุขั้วในแบตเตอรี่ลิเทียมไอออน ดังที่ใช้กันอยู่ทุกวันน้ี 
แบตเตอรี ่ล ิเทียมไอออนพัฒนามาตั ้งแต่ช่วงต้นทศวรรษที่ 1980 โดยบริษัท Asahi Chemicals และได้ 
วางตลาดในปี 1991 โดยบริษัท Sony ซึ่งแบตเตอรี่รุ่นแรกนี้ได้ใช้ในโทรศัพท์มือถือของ Kyocera จุดเด่นของ 
แบตเตอรี่ลิเทียมไอออนคือความจุพลังงานและกำลังไฟฟ้าที่สูงกว่าแบตเตอรี่ตระกูลนิกเกิลและกรดตะกั่ว 
นอกจากนี้ ยังมีค่าศักย์ไฟฟ้าสูง มีอัตราการสูญเสียประจุระหว่างไม่ใช้งาน (self-discharge rate) ที่ต่ำ          
ไม่มีปรากฏการณ์ ความจำและมีความปลอดภัยสูงกว่าแบตเตอรี่ที่ใช้โลหะลิเทียมเป็นข้ัว 



 

     สำหรับคุณสมบัติหลักของแบตเตอรี่ลิเธียมไอออน คือ การจ่ายไฟที่แรง และคงที่อยู่ตลอดเวลา แม้ไฟใน
แบตเตอรี่ใกล้จะหมด แถมยังมีระยะเวลาการชาร์จไฟจนเต็มความจุที่เร็วกว่าแบตเตอรี่แบบอื่นๆ และยังใช้ได้
นานกว่าอีกด้วยเช่นกัน 
    อายุการใช้งานของแบตเตอรี่ลิเธียมไอออน ในระยะที่เต็มประสิทธิภาพ จะอยู่ระหว่าง 1.0-1.5 ปี ข้ึนอยู่กับ
ปริมาณการใช้งานว่ามากหรือน้อยรวมไปถึงการดูแลรักษา และหลังจากนั้นก็จะเสื่อมลง และถึงแม้ว่าเราจะ
เก็บแบตเตอรี่ชนิดนี้เอาไว้เฉยๆ โดยไม่ได้ใช้งานอะไรเลย แบตเตอรี่ก็สามารถเสื่อมประสิทธิภาพลงได้อยู่ดี 
   การดูแลรักษาแบตเตอรี่แบบลิเธียมไอออน 

- เก็บแบตเตอรี่ หรืออุปกรณ์ที่ใช้แบตเตอรี่ชนิดนี้ให้อยู่ภายในอุณหภูมิ และความชื ้นที่เหมาะสม 
หลีกเลี่ยงการชาร์จไฟภายใต้อุณหภูมิที่สูง (เพราะจะยิ่งทำให้แบตเตอรี่เสื่อมเร็วข้ึน) 

- อย่าใช้งานจนแบตเตอรี่หมดเกลี้ยง หรือใกล้หมดสุดๆ ควรหมั่นชาร์จให้มีไฟเลี้ยงตัวแบตเตอรี่อยู่
บ่อยๆ เพราะการชาร์จไฟบ่อยๆ ไม่ได้มีผลต่อการเสื่อมสภาพของแบตเตอรี่ 

- ใช้อุปกรณ์ชาร์จไฟที่ได้มาตรฐาน มีการจ่ายไฟเข้าแบตเตอรี่ที่นิ่ง และคงที่ ไม่ควรชาร์จไฟในรถบ่อยๆ 
เพราะไฟในรถไม่ค่อยน่ิงเท่าไหร่นัก 

 
ประเภทของแบตเตอรี่ลิเธียมไอออน 
แบตเตอรีล่เิทียมไอออนที่มีใช้ในปจัจบุันมี 6 ประเภทหลัก โดยทั่วไปจะแบง่ตามวัสดุที่ใช้ทําข้ัวบวก ส่วนข้ัวลบ
ทําจากแกรไฟต์เป็นหลักแต่จะมีประเภท LTO (Lithium Titanate) ที่แตกต่างออกไปคือมีขั้วลบเป็นลิเทียมไททาเนต 
ทั้งนีเ้นือ่งจากแบตเตอรีล่เิทยีมไอออนแตล่ะประเภทมสีมบัติแตกต่างกัน จงึเหมาะสมต่อการใช้งานทีแ่ตกต่างกัน
ไปด้วย 
 



 

 
รูปท่ี 2.4.1 ประเภทของแบตเตอรี่ลิเธยีมไอออน 

 
 
หลักการทำงาน 
แบตเตอรี ่ลิเทียมไอออนมีส่วนประกอบที่สำคัญ คือ ขั ้วลบ มีองค์ประกอบหลักเป็นคาร์บอนที่มีรูพรุน (เช่น 
แกรไฟต์) เคลือบบนแผ่นทองแดง ข้ัวบวก เป็นลิเทียมเมทัลออกไซด์เคลือบบนแผ่นอะลมูิเนียม – สารละลายอิ
เล็กโทรไลต์ ประกอบด้วยเกลือของลิเทียม เช่น LiPF 6 หรือ LiBF 4 ในตัวทำละลาย เช่น เอทิลีนคาร์บอเนต 
(ethylene carbonate) ไดเอทิลคาร์บอเนต (diethyl carbonate) และ/หรือ ไดเมทิลคาร์บอเนต (dimethyl 
carbonate)  เยื่อเลือกผ่าน (separator) กั้นระหว่างข้ัวทั้งสอง ทำจากพอลิโพรพิลีน (polypropylene, PP) และ/ 
หรือ         พอลิเอทิลีน (polyethylene, PE) เมื่อมีการอัดประจุ (charge) ไอออน  ของลิเทียม จะเคลื่อน
ออกจากโครงสร้างของขั้วบวก ผ่านเยื่อ เลือกผ่าน เข้าสู่ขั้วลบ เกิดเป็นสารประกอบ    ของลิเทียม  และ



 

คาร์บอน และขณะเดียวกันอิเล็กตรอนจะเคลื่อน จากข้ัวบวกสู่ข้ัวลบผ่านวงจรภายนอก และขณะเกิดการคาย
ประจุ (discharge) ปฏิกิริยาจะเกิดใน ทางตรงกันข้าม ดังแสดงในภาพที่ 1 กระบวนการที่ ไอออนของลิเทียม
สอดแทรกเข้าไปอยู่ในโครงสร้าง ของวัสดุขั้วบวกหรือขั้วลบ เรียกว่า lithium intercalation หรือ lithium 
insertion 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.4.2 แบตเตอรี่ลิเธียม - ไอออน 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

2.5 มอเตอร์ ( Motor ) 
2.5.1 ความหมายและชนิดของมอเตอร์ 
    มอเตอร์ เป็นอุปกรณ์ไฟฟ้าที่เปลี่ยนพลังงานไฟฟ้าเป็นพลังกล มอเตอร์ที่ใช้งานในปัจจุบันแต่ละชนิดก็จะมี
คุณสมบัติที่แตกต่างออกไปต้องการความเร็ว รอบหรือกำลังงานที่แตกต่างกัน ซึ่งมอเตอร์แต่ละชนิด จะแบ่งได้
เป็น 2 ชนิดตามลักษณะการใช้งานกระเเสไฟฟ้า 
มอเตอร์ไฟฟ้าแบ่งออกตามการใช้ของกระแสไฟฟ้าได้ 2 ชนิดดังนี้ 
2.5.1.1 มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับ(Alternating Current Motor)หรอืเรยีกว่าเอ.ซี มอเตอร์(A.C. MOTOR)การแบง่
ชนิดของมอเตอร์ไฟฟ้าสลับแบ่งออกเป็น 3 ชนิดได้แก่ 
               1. มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับชนิด 1 เฟส หรือเรียกว่าซิงเกิลเฟสมอเตอร์ (A.C. Sing Phase) จะใช้
กับแรงดันไฟฟ้า 220 โวลต์มีสายไฟ เข้า 2 สาย มีแรงม้าไม่สูง ส่วนใหญ่ตามบ้านเรือน 
               - สปลิทเฟส มอเตอร์( Split-Phase motor) 
               - คาปาซิเตอร ์มอเตอร์ (Capacitor motor) 
               - รีพัลช่ันมอเตอร์ (Repulsion-type motor) 
               - ยูนิเวอร์แวซลมอเตอร์ (Universal motor) 
               - เช็ดเดดโพล มอเตอร์ (Shaded-pole motor) 
               2. มอเตอร์ไฟฟ้าสลับชนิด 2 เฟสหรือเรียกว่าทูเฟสมอเตอร์ (A.C.Two phas Motor) 
               3. มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับชนิด 3 เฟสหรือเรียกว่าทีเฟสมอเตอร์ (A.C. Three phase Motor) 
เป็นมอเตอร์ที่ใช้ในงานอุตสาหกรรมต้องใช้ระบบไฟฟา้ 3 เฟส ใช้แรงดัน 380 โวลต์มีสายไฟเข้ามอเตอร์ 3 สาย  
2.5.1.2 มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (Direct Current Motor )หรือเรียกว่าดี.ซี มอเตอร์(D.C. MOTOR)การแบ่ง
ชนิดของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงแบ่งออกได้ดังนี้  
               มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงแบ่งออกเป็น 3 ชนิดได้แก่ 
               1.มอเตอร์แบบอนุกรมหรือเรียกว่าซีรีส์มอเตอร์ (Series Motor)  
               2.มอเตอร์แบบอนุขนานหรือเรียกว่าชันท์มอเตอร์ (Shunt Motor) 
               3.มอเตอร์ไฟฟ้าแบบผสมหรือเรียกว่าคอมเปาวด์มอเตอร์ (Compound Motor) 
 
การทำงานของมอเตอร์ 
   การทำงานเบือ้งต้นของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง มีแรงดันไฟตรงจ่ายผ่านแปรงถ่านไปคอมมิวเตเตอร์ ผ่านไป
ให้ขดลวดตัวนำที่อาร์เมเจอร์ ทำให้ขดลวดอาร์เมเจอร์เกิดสนามแม่เหล็กไฟฟ้าข้ึนมา ทางด้านซ้ายมือเป็น  
ข้ัวเหนือ (N) และด้านขวาเป็นข้ัวใต้ (S) เหมือนกับข้ัวแม่เหล็กถาวรที่วางอยู่ใกล้ๆ เกิดอำนาจแม่เหล็กผลักดันกัน 
อาร์เมเจอร์หมุนไปในทิศทางตามเข็มนาฬิกาพร้อมกับคอมมิวเตเตอร์หมุนตามไปด้วย แปรงถ่านสัมผัสกับส่วนของ
คอมมิวเตเตอร์ เปลี่ยนไปในอีกปลายหนึ่งของขดลวด แต่มีผลทำให้เกิดข้ัวแม่เหล็กที่อาร์เมเจอร์เหมือนกับ 
ชั ้วแม่เหล็กถาวรที ่อยู ่ใกล้ๆอีกครั ้ง ทำให้อาร์เมเจอร์ยังคงถูกผลักให้หมุนไปในทิศทางตามเข็มนาฬิกา
ตลอดเวลา เกิดการหมุนของอาร์เมเจอร์คือมอเตอร์ไฟฟ้าทำงาน 
 



 

 

  

 

 

 

 

  

รูปที่ 2.5.1 การทำงานของมอเตอร ์

 

2.5.2 มอเตอร์สั่น (Motor Vibrator) 

  มีหลักการทำงานและโครงสร้างภายในเหมือนกับมอเตอร์ไฟฟ้าทั่วไป เพียงแตเ่พิ่มส่วนปลายของมอเตอรจ์ะมี            
เหล็กเป็นตัวเหว่ียงเข้ามาทำให้เกิดการสั่นหรือการเขย่าเกิดข้ึน 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 2.5.2 มอเตอรส์ั่น (Motor Vibrator) 

 

 

 

 

 

 

 



 

2.6 โปรแกรม Arduino IDE โครงสรา้งของการเขยีนโปรแกรม Arduino 
      โครงสร้างของการเขียนโปรแกรมแบง่ออกเป็นสว่นย่อย  หลายๆส่วน โดยเรียกแต่ละสว่นว่า ฟังก์ชัน และ เมื่อ
นําฟังก์ชันมารวมเข้าด้วยกันก็จะเรียกว่าโปรแกรม โดยโครงสรา้งการเขียนโปรแกรมของ Arduino นั้น ทุกโปรแกรม
จะต้องประกอบไปด้วยฟังก์ชันจํานวนเท่าใดก็ได้แต่อย่างน้อยที ่ส ุด ต้องมีฟังก์ชัน จํานวน 2 ฟังก์ชัน คือ 
setup() และ loop() โครงสร้างพื้นฐานของภาษาซีที่ใช้กับ Arduino นั้นจะประกอบไปด้วย 3 ส่วนคือ 
      2.6.1 Header ในส่วนน้ีจะมีหรือไม่มีก็ได้ ถ้ามีต้องกําหนดไว้ในส่วนเริ่มต้นของโปรแกรม 
      2.6.2 setup() ในส่วนนี้เป็นฟังก์ชันบังคับที่ต้องกําหนดให้มี ในทุกๆโปรแกรม ถึงแม้ว่าในบาง
โปรแกรม 
จะไม่ต้องการใช้งานก็ยังจําเปน็ต้องประกาศไว้ด้วยเสมอ เพียงแต่ไม่ต้องเขียนคําสั่งใดๆไว้ในระหว่างวงเล็บปกีกา {} 
ที่ใช้เป็นตัวกําหนดขอบเขตของฟังก์ชัน โดยฟังก์ชันนี้จะใช้สําหรับบรรจุคําสั่งในส่วนที่ต้องการให้โปรแกรมทํางาน
เพียงรอบเดียวตอนเริ่มต้นทํางานของโปรแกรมครั้งแรกเท่านั้น ซึ่งได้แก่คําสั่งเกี่ยวกับการ Setup ค่าการทํางาน
ต่างๆ เช่น การกําหนดหน้าที่การใช้งานของ PinMode และการกําหนดค่า Baudrat สําหรับใช้งานพอร์ต
สื่อสารอนุกรม เป็นต้น 
       3 loop() เป็นส่วนฟังก์ชันบังคับที่ต้องกําหนดให้มีในทุกๆโปรแกรมเช่นเดียวกันกับฟังก์ชัน setup()     
โดยฟังก์ชัน loop()นี้ จะใช้บรรจุคําสั ่งท ี ่ต ้องการให้โปรแกรมทํางาน เป็นวงรอบซ้ำๆกันไปไม่รู ้จบ ซึ่ง                 
ถ้าเปรียบเทียบกับรูปแบบของ ANSI-C ส่วนน้ีก็คือ ฟังก์ชัน main() นั่นเอง  
หน้าที่ของฟังก์ชันของ Arduino  
#include <header.h> 
     เมื่อพบคําสั่ง #include ตัวแปลภาษาของ Arduino จะไปค้นหาไฟล์ที่ระบุไว้ในเครื่องหมาย <> หลัง
คําสั่ง #include จากตําแหน่ง Directory ที่เก็บไฟล์ Library ของโปรแกรม Arduino ไว้ ซึ่ง แน่นอนว่าส่วนของ 
Header   จะนับรวมไปถึง คําส ั ่งส่วนที ่ใช้ประกาศสร้าง ตัวแปร (Variable Declaration) และค่าคงที่ 
(Constant Declaration) รวมทั้ง ฟังก์ชันต่างๆ (Function Declaration) ด้วย ซึ่งจากตัวอย่างได้แก่ส่วนที่
เป็นคําสั่ง สําหรับส่วนที่สําคัญที่สุดและขาดไม่ได้ คือ ฟังก์ชัน setup() และ ฟังก์ชัน Loop) ซึ่งฟังก์ชัน ทั้ง 2 
ส่วนน้ี                   มีรูปแบบโครงสร้างทีเ่หมือนกนั แต่ถูกกําหนดด้วยช่ือ ฟังก์ชันเป็นการเฉพาะ คือ setup() 
และ loop()          โดย setup() จะเขียนไว้ก่อน loop() ซึ่งทั้ง 2 ฟังก์ชัน นี้ มีขอบเขต เริ่มต้นและสิ้นสุด อยู่
ภายใต้เครื่องหมาย{} Voidsetup() 
{ 
คําสั่งต่างๆ ที่ตอ้งการเขียนไว้ภายใต้ฟังก์ชัน setup() 
 
} 
 หน้าที่ของฟังก์ชัน setup() ใน Arduino คือ ใช้ทําหน้าที่เป็นส่วนของโปรแกรมย่อยสําหรับใช้ บรรจุคําสั่ง
ต่างๆที่ใช้สําหรับกําหนดการทํางานของระบบ หรือ กําหนดคุณสมบัติการทํางานให้กับ อุปกรณ์ต่างๆซึ่งคําสั่ง
ทั้งหมดที่บรรจุไว้ภายใต้ฟังก์ชันของ Setup() นี้ จะถูกเรียกขึ้นมาทํางานเพียงรอบเดียวคือตอนเริ่มต้นการ
ทํางานของโปรแกรม โดยคําสั่งที่นิยมบรรจุไว้ในฟังก์ชันส่วนนี้ ได้แก่ คําสั่ง สําหรับกําหนดโหมดการทํางาน
ของ Digital Pin หรือ คําสั่งสําหรับ กําหนดคุณสมบัติของพอร์ตสื่อสาร อนุกรม เป็นต้น  



 

voidloop() 
{ 
คําสั่งต่างๆที่ต้องการใหท้ํางานภายใต้ฟังก์ชัน loop() 
 
} 
   หน้าที่ของฟังก์ชัน loop() ใน Arduino คือใช้ทําหน้าที่เป็นส่วนของโปรแกรมหลัก สําหรับใช้ บรรจุคําสั่ง
ควบคุมการทํางานต่างๆของโปรแกรม ที่ต้องการใช้โปรแกรมทํางาน โดยคําสั่งที่บรรจุไว้ใน ฟังก์ชันนี้จะถูก
เรียกข้ึนมาทํางานซ้ำๆ กันตามลําดับและเงื่อนไขที่กําหนดไว้   
ภาษา C++ 
   ภาษา C++ เป็นภาษาโปรแกรมคอมพิวเตอร์อเนกประสงค์มีโครงสร้างภาษาที่มีการจัดชนิด ข้อมูลแบบสแตติก 
(Statically typed) และสนับสนุนรูปแบบการเขียนโปรแกรมที่หลากหลาย (multiparadigm language) 
ได้แก่ การโปรแกรมเชิงกระบวนคําสั่ง การนิยามข้อมูล การโปรแกรมเชิงวัตถุ และการโปรแกรมแบบเจเนริก 
(generic programming) ภาษา C++ เป็นภาษาโปรแกรมเชิง พาณิชย์ที่นิยมมากภาษาหนึ่งนับตั้งแต่ช่วง
ท ศ ว ร ร ษ  1990 เ บ ี ย เ นอ  ส เ ด ร า ส ดร ็ อบ  ( Bjarne Stroustrap) จ า ก เ บล ล ์ แ ล ็ บ ส ์  ( BelLabs)                        
เป ็นผู ้พ ัฒนาภาษา C++ (เดิมใช้ชื ่อ "C with classes") ในปี  ค.ศ. 1983 เพื ่อพัฒนาภาษาซีดั ้งเดิม            
สิ่งที่พัฒนาขึ้นเพิ่มเติมนั้นเริ่มจากการเพิ่มเติมการสร้างคลาสจากนั้นก็เพิ่ม คุณสมบัติต่างๆตามมา ได้แก่ 
เวอร์ชวลฟังก์ชันการโอเวอร์โหลดโอเปอเรเตอร์การสืบทอดหลายสาย เทมเพลต และการจัดการเอกเซพชัน 
มาตรฐานของภาษา C++ ได้รับการรับรองในปี ค.ศ. 1998 เป็น มาตรฐาน ISO/IEC 14882:1998 เวอร์ช่ัน
ล่าสุดคือเวอร์ชันในปี ค.ศ. 2003 ซึ่งเป็นมาตรฐาน ISO/IEC 14882:2003 ในปัจจุบันมาตรฐานของภาษา      
ในเวอร์ช่ันใหม่ (รู้จักกันในช่ือC++Ox) กําลังอยู่ในข้ัน พัฒนา  
 
 
รูปแบบของการออกแบบภาษา C++ 
     ภาษา C++ ได้ถูกออกแบบมาเพื่อเป็นภาษาสําหรับการเขียนโปรแกรมทั่วไป สามารถรองรับการเขียน
โปรแกรมในระดับภาษาเครื่องได้เช่นเดียวกับภาษาซี ในทางทฤษฎีภาษา C++ ควรจะมีความเร็วเทียบเท่า
ภาษา C แต่ในการเขียนโปรแกรมจริงนั ้น ภาษา C++ เป ็นภาษาที ่มีการเปิดกว้างให้ โปรแกรมเมอร์            
เลือกรูปแบบการเขียนโปรแกรม ซึ่งทำให้มีแนวโน้มที่โปรแกรมเมอร์อาจใช้รูปแบบที่ไม่เหมาะสม ทําให้
โปรแกรมที่เขียนมีประสิทธิภาพต่ำกว่าที่ควรจะเป็น และภาษา C++ นั้นเป็นภาษาที่มีความซับซ้อนมากกว่า
ภาษาซี จึงทําให้มีโอกาสเกิดบกัขณะคอมไพลม์ากกว่า ภาษา C++ ได้รับการออกแบบเพื่อเข้ากันได้กับภาษา C
ในเกือบทุกกรณี มาตรฐานของภาษา C++ ถูกออกแบบมาเพื่อไม่ให้มีการเจาะจงแพลตฟอร์มคอมพิวเตอร์ 
ภาษา C++ ถูกออกแบบมาให้รองรับรูปแบบการเขียนโปรแกรมที่ หลากหลาย (multiparadigm) 
 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.6 โปรแกรม Arduino IDE 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

2.7 โปรแกรมควบคุมการทำงาน 

// defines pins numbers 

const int trigPin1 = 5; 

const int echoPin1 = 6; 

const int trigPin2 = 7; 

const int echoPin2 = 8; 

const int trigPin3 = 9; 

const int echoPin3 = 10; 

const int motor = 13; 

const int PIEZO = 2;  

// defines variables 

long Duration1; 

int Distance1; 

long Duration2; 

int Distance2; 

long Duration3; 

int Distance3; 

int safetyDistance; 

void setup()  

{ 

pinMode(trigPin1, OUTPUT); // Sets the trigPin as an Output 

pinMode(echoPin1, INPUT); // Sets the echoPin as an Input 

pinMode(trigPin2, OUTPUT); // Sets the trigPin as an Output 

pinMode(echoPin2, INPUT); // Sets the echoPin as an Input 

pinMode(trigPin3, OUTPUT); // Sets the trigPin as an Output 



 

pinMode(echoPin3, INPUT); // Sets the echoPin as an Input 

pinMode(motor, OUTPUT); 

pinMode(PIEZO, OUTPUT); 

Serial.begin(9600); // Starts the serial communication 

} 

void Activate1() 

 { 

  digitalWrite(trigPin1, LOW); 

  delayMicroseconds(2); 

  digitalWrite(trigPin1, HIGH); 

  delayMicroseconds(10); 

  digitalWrite(trigPin1, LOW); 

} 

void Activate2() 

 { 

  digitalWrite(trigPin2, LOW); 

  delayMicroseconds(2); 

  digitalWrite(trigPin2, HIGH); 

  delayMicroseconds(10); 

  digitalWrite(trigPin2, LOW); 

} 

void Activate3()  

{ 

  digitalWrite(trigPin3, LOW); 

  delayMicroseconds(2); 



 

  digitalWrite(trigPin3, HIGH); 

  delayMicroseconds(10); 

  digitalWrite(trigPin3, LOW); 

} 

void loop()  

{ 

  Activate1(); 

  Duration1 = pulseIn(echoPin1, HIGH); 

  Distance1 = Duration1 * 0.017; 

  Activate2(); 

  Duration2 = pulseIn(echoPin2, HIGH); 

  Distance2 = Duration2 * 0.017; 

  Activate3(); 

  Duration3 = pulseIn(echoPin3, HIGH); 

  Distance3 = Duration3 * 0.017; 

  Serial.print(Distance1); 

  Serial.print("      "); 

  Serial.println(Distance2); 

  Serial.println(Distance3); 

 if (Distance1 <= 50 ) { 

    digitalWrite(motor, HIGH); 

    tone(PIEZO, 3000,100 ); 

    delay(200); 

    tone(PIEZO, 3000,100 );     

  } 



 

  Else 

 { 

    digitalWrite(motor, LOW); 

    noTone; 

  } 

  if (Distance2 <= 50 ) 

 { 

    digitalWrite(motor, HIGH); 

    tone(PIEZO, 1000,100); 

    delay(200); 

    tone(PIEZO, 1000,300); 

  } 

  else  

{ 

    digitalWrite(motor, LOW); 

    noTone; 

  } 

  if (Distance3 <= 50 ) 

 { 

    digitalWrite(motor, HIGH); 

    tone(PIEZO, 200,100); 

    delay(200); 

    tone(PIEZO, 200,300); 

  } 

  Else 



 

 { 

    digitalWrite(motor, LOW); 

    noTone; 

  } 

  } 

 
 
 
 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

ศึกษารวบรวมข้อมูล 

เสนอหัวข้อโครงงานกับครูที่ปรึกษา 

เสนอ รร.อล.กวก.อล.ทร. 

ออกแบบวงจรและเขียนคำสั่งควบคุมการทำงาน 

ทดสอบคำสั่ง 

บันทึกผลและวิเคราะห์ผลการทดลอง 

Start 

สรุปผลการทดลอง 

END 

นำเสนอโครงงาน 

บทท่ี 3 

วิธีดำเนินงาน 

3.1 วิธีการดำเนนิงาน 

 

 

 

 

 

 

  

 

  

 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

  

ไม่ผ่าน 

ไม่ผ่าน 

ผ่าน 

ผ่าน 

ไมถู่กต้อง 

ถูกต้อง 



 

3.2 การทำงานของระบบ  



 

3.3 วัสดุอุปกรณ ์

ลำดับ รายการ จำนวน ราคา (บาท) ราคา (รวม) รูปภาพประกอบ 

1  
Ultrasonic Sensor 

 
3 

 
40 

 
120 

 
2  

Arduino Nano V3 
 
1 

 
125 

 
125 

 
 
 
3 

 
 

Switch 

 
 
1 

 
 

10 

 
 

10 

 
 
 
4 

 
 

rumble motor 

 
 
1 

 
 

40 

 
 

40 

 

 
 
5 

 
 

กล่อง 

 
 
1 

 
 

50 

 
 

50 

 



 

 
 
6 

 
 

ไม้นำทาง 

 
 
1 

 
 

80 

 
 

80 

 
 
 
7 

 
 

แบตลิเธียม 3.7โวลตUltrafire 

 
 
3 

 
 

30 

 
 

90 

 
 
 
8 

 
 

Buzzer 

 
 
1 

 
 

19 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

3.4 ขั้นตอนการดำเนินงาน 

1 ประชุมวางแผนเรื่องหัวข้อในการทำงาน  

2 แบ่งหน้าที่การทำงานให้แกส่มาชิกในกลุ่ม  

3 ค้นหาข้อมลูในการทำโครงงานเกี่ยวกับอปุกรณ์หลกัการทำงานราคาของอปุกรณ์  

4 ศึกษาการใช้งานโปรแกรม Arduino IDE  

5 ซื้ออปุกรณ์ในการทำงาน  

6 ทำตามหน้าที่ที่ได้รบัมอบหมาย 

 

 

 
- เขียนโปรแกรมคำสั่งการทำงาน 

 

 

 

 

 

 



 

- ทดลองการทำงานของโปรแกรมคำสั่ง 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

- ประกอบวงจรเข้ากบักล่อง 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

- ประกอบกล่องติดกับไม้นำทาง 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

  

ไม้นำทางแจง้เตือนสิ่งกีดขวาง 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

บทท่ี 4 
ผลการดำเนนิงาน 

 

สำหรับโครงงานนี้มผีลการดำเนินงานโดยแบ่งการทำงานออกเป็น 2 ส่วนคือ 

   1. ตรวจจับสิ่งกีดขวาง 

   2. ส่วนแสดงผลการแจ้งเตือน 
 

 

ตารางแสดงความสามารถในการตรวจจบัวัตถุของไม้นำทางแจ้งเตือนสิ่งกีดขวาง 

 

ตารางแสดงระยะที่ไม้นำทางแจ้งเตือนสิ่งกีดขวางสามารถตรวจจบัได้ 

 
- ไม้นำทางแจ้งเตือนสิ่งกีดขวางสามารถใช้งานได้นานประมาณ 7 - 8 ชั่วโมง 
- ใช้เวลาในการชาร์จแบตเตอรี่ประมาณ 2 ชั่วโมง 30 นาที 

 

วัตถุ ความสามารถในการตรวจจับ 

กล่อง ปกติ 

กำแพง ปกติ 

ต้นไม้ ปกติ 

รองเท้า ปกติ 

ระยะทาง (cm) ความสามารถในการตรวจจับ 

10 ตรวจจับได้ 

20 ตรวจจับได้ 

30 ตรวจจับได้ 

40 ตรวจจับได้ 

50 ตรวจจับได้ 

55 ตรวจจับได้แต่ไม่เสถียร 

60 ตรวจจับไม่ได้ 



 

บทท่ี 5 

สรุปผลการทดลองและข้อเสนอแนะ 

5.1 สรุปผลการทดลอง 

   โครงงานนี้เป็นการออกแบบและสร้างไม้นำทางแจ้งเตือนสิ่งกีดขวาง โดยมีการประยุกต์ใช้บอร์ด Arduino 
nano v3 ในการควบคุมการทำงานมีการใช้อัลตร้าโซนิคเซนเซอร์ในการตรวจจับวัตถุสิ่งกีดขวางโดยแสดงผล
และแจ้งเตือนผ่าน Buzzer และMotor Vibrator ไม้นำทางแจ้งเตือนสิ ่งกีดขวางสามารถใช้งานได้นาน
ประมาณ 7 - 8 ชั ่วโมง สามารถตรวจจับวัตถุได้ 3 ทิศทางที ่แม่นยำ มีระยะการตรวจจับอยู ่ที่  0 - 50 
เซนติเมตร ใช้เวลาในการชาร์จแบตเตอรี่ประมาณ 2 ช่ัวโมง 30 นาที 

5.2 ประโยชน์ที่ได้รับ 

   1. อำนวยความสะดวกแก่ผู้พิการทางสายตาได้โดยการเตอืนว่าจะชนสิ่งกีดขวาง  
   2. นำความรู้ที่ได้มาใช้ในการประกอบวิชาชีพ  
   3. นำความรู้ทางด้านทฤษฎีมาประยกุต์ใช้ในทางปฏิบัติ  
   4. เป็นแนวทางในการนำเอาไปพฒันาต่อยอดทางด้านอุตสาหกรรมด้านพาณิชย์ 

5.3 ข้อเสนอแนะ 

1.ควรพัฒนาวิธีการชารจ์แบตเตอรี่ใหม้ีวิธีที่ง่ายยิ่งขึ้น 
2.ควรนำ โมดูลJQ-6500หรือโมดูลเล่นเสียงมาใช้เพื่อเพิ่มประสิทธิภาพของไม้นำทางแจง้เตือนสิ่งกีดขวาง 
3.ควรติดGPSเพื่อใหญ้าติสามารถทราบตำแหนง่ของผู้ใช้งานไม้นำทางแจง้เตือนสิ่งกีด 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

บรรณานุกรม 
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ภาคผนวก 

ภาคผนวก ก. 

// defines pins numbers 
const int trigPin1 = 5; 
const int echoPin1 = 6; 
const int trigPin2 = 7; 
const int echoPin2 = 8; 
const int trigPin3 = 9; 
const int echoPin3 = 10; 
const int motor = 13; 
const int PIEZO = 2;  
// defines variables 
long Duration1; 
int Distance1; 
long Duration2; 
int Distance2; 
long Duration3; 
int Distance3; 
int safetyDistance; 
void setup()  
{ 
pinMode(trigPin1, OUTPUT); // Sets the trigPin as an Output 
pinMode(echoPin1, INPUT); // Sets the echoPin as an Input 
pinMode(trigPin2, OUTPUT); // Sets the trigPin as an Output 
pinMode(echoPin2, INPUT); // Sets the echoPin as an Input 
pinMode(trigPin3, OUTPUT); // Sets the trigPin as an Output 
pinMode(echoPin3, INPUT); // Sets the echoPin as an Input 
pinMode(motor, OUTPUT); 
pinMode(PIEZO, OUTPUT); 
Serial.begin(9600); // Starts the serial communication 
} 
void Activate1()  
{ 
  digitalWrite(trigPin1, LOW); 



 

  delayMicroseconds(2); 
  digitalWrite(trigPin1, HIGH); 
  delayMicroseconds(10); 
  digitalWrite(trigPin1, LOW); 
} 
void Activate2() 
{ 
  digitalWrite(trigPin2, LOW); 
  delayMicroseconds(2); 
  digitalWrite(trigPin2, HIGH); 
  delayMicroseconds(10); 
  digitalWrite(trigPin2, LOW); 
} 
void Activate3()  
{ 
  digitalWrite(trigPin3, LOW); 
  delayMicroseconds(2); 
  digitalWrite(trigPin3, HIGH); 
  delayMicroseconds(10); 
  digitalWrite(trigPin3, LOW); 
} 
 
void loop()  
{ 
  Activate1(); 
  Duration1 = pulseIn(echoPin1, HIGH); 
  Distance1 = Duration1 * 0.017; 
  Activate2(); 
  Duration2 = pulseIn(echoPin2, HIGH); 
  Distance2 = Duration2 * 0.017; 
  Activate3(); 
  Duration3 = pulseIn(echoPin3, HIGH); 
  Distance3 = Duration3 * 0.017; 
  
  Serial.print(Distance1); 



 

  Serial.print("      "); 
  Serial.println(Distance2); 
  Serial.println(Distance3); 
 if (Distance1 <= 50 ) 
 { 
    digitalWrite(motor, HIGH); 
    tone(PIEZO, 3000,100 ); 
    delay(200); 
    tone(PIEZO, 3000,100 ); 
  } 
  Else 
 { 
    digitalWrite(motor, LOW); 
    noTone; 
  } 
  if (Distance2 <= 50 ) 
 { 
    digitalWrite(motor, HIGH); 
    tone(PIEZO, 1000,100); 
    delay(200); 
    tone(PIEZO, 1000,300); 
  } 
  Else 
 { 
    digitalWrite(motor, LOW); 
    noTone; 
  } 
  if (Distance3 <= 50 ) 
 { 
    digitalWrite(motor, HIGH); 
    tone(PIEZO, 200,100); 
    delay(200); 
    tone(PIEZO, 200,300); 
  } 
  else  



 

{ 
    digitalWrite(motor, LOW); 
    noTone; 
 } 
 } 
 
 
 
 
 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

ภาคผนวก ข.  
 

- เขียนโปรแกรมคำสั่งการทำงาน 
 

 

 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

- ทดลองการทำงานของโปรแกรมคำสั่ง 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

- ประกอบวงจรเข้ากบักล่อง 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

- ประกอบกล่องติดกับไม้นำทาง 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

- ไม้นำทางแจ้งเตือนสิ่งกีดขวาง 

 

 



 

ภาคผนวก ค. 

คู่มือการใช้งาน 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

1. เปิดสวิตช์ที่กล่องควบคุม                                    2.   ใช้ไม้นำทางเหมือนไม้เท้าทั่วไป  

 

               

 

 

 

 

 

 

 

 

3.  ใช้ประสาทสัมผัสจากการสั่นหรือเสียงจะมสีัญญาณเสียงและสั่นเมื่อเจอสิ่งกีดขวาง 

  

 



 

ภาคผนวก ง. 
ประวัติผูจ้ัดทำ 

 
1. นรจ.วันชัย นาคนาคา             เหล่าอิเลก็ทรอนิกส์   ( หัวหน้ากลุม่ ) 

ที่อยู่    66 ม.7 ต.โคกกรวด อ.ปากพลี จ.นครนายก 26130 
           จบจาก    โรงเรียนมัธยมวัดป่ามะไฟ 
 

2. นรจ.เฉลมิวงศ์ คำแพง            เหล่าอิเลก็ทรอนิกส์   ( รองหัวหน้ากลุ่ม ) 
ที่อยู่    1ม.3 ต.ด่านม่วงคำ อ.โคกศรีสุพรรณ จ.สกลนคร 47280 

           จบจาก    วิทยาลัยเทคนิคสกลนคร 
 

3. นรจ.ณัฐพงษ์ ศาสนาไทย         เหล่าอิเล็กทรอนิกส์   ( สมาชิก ) 
ที่อยู่    220/273 ม. 4 ต.ในคลองบางปลากด อ. พระสมุทรเจดีย์ จ. สมุทรปราการ 10290  

     จบจาก    โรงเรียน ปอ้งนาคราชสวาทยานนท ์
 
4. นรจ.กฤตพจน์ สายสิม            เหล่าอเิล็กทรอนิกส์   ( สมาชิก ) 

ที่อยู่    117/3 ม.11 ต.โนนสัง อ.กันทรารมย์ 33130  
จบจาก    โรงเรียนกันทรารมณ ์
 

5. นรจ.พฒันะ ทรัพยส์ุนทร         เหล่าอิเล็กทรอนิกส์   ( สมาชิก ) 
ที่อยู ่   227/81 หมู่.3 ซอย.ประสบโชค ต.สำโรง อ.พระประแดง จ.สมุทรปราการ 10130  

     จบจาก    โรงเรียนมัธยมวัดด่านสำโรง 
 
6. นรจ.ณัฐกฤษฏ์ิ จันทร์ประทัด    เหล่าอเิล็กทรอนิกส์    ( สมาชิก )  

ที่อยู ่   322 ถ.ทุ่งโพธ์ิ ต.ในเมือง อ.เมือง จ.สรุินทร์ 32000 
จบจาก    โรงเรียนเทศบาล3เทศบาลอนุสรณ์ 

 

 

 

 

  

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


