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บทคัดยอ 
 

โครงงานนี้เปนโครงงานกอกน้ำ เปด-ปด อัตโนมัติดวยระบบ Infrared sensor ซึ่งมีวัตถุประสงค    
เพื่อเปนการประหยัดทรัพยากรน้ำ และลดการสัมผัสที่ทำใหเกิดการแพรระบาดของเชื้อโรค อีกทั้งยังอำนวย
ความสะดวกในการใชอางลางมือและสามารถเคลื่อนยายไปยังสถานที่ตางๆ และพื้นที่ที ่ไมมีไฟฟาเขาถึง              
ซ่ึ ง มีส  วนประกอบหลั ก คือ  GP2YOA415K Sharp Infrared Sensor, BoardArduinoMEGA2560R3 , 
Solenoid- Value water, Relay Module, Battery 12V 

โดยมีหลักการทำงาน คือ เมื่อมีวัตถุผานหนาเซนเซอร เซ็นเซอรจะตรวจจับวัตถุ ขอมูลที่ไดรับมา    
จาก Infrared sensor จะถูกสงไปยัง Arduino เพ่ือนำขอมูลไปประมวลผล จะประมวลผลขอมูล และสงตอไป
ท่ี  Solenoid Valves โดยจะผ านต ัว Relay Module ท่ีจะทำหน าท ี ่ เป นสว ิตช ทางอ ิ เล ็กทรอน ิกส                  
ทำให solenoid vales เปดน้ำใหไหลออกมา น้ำจะไหลอยู ตลอดเวลาหากวัตถุอยู ในระยะการทำงาน              
ของเซ็นเชอร 

 จากผลการทดลอง ตำแหนงการติดตั้งเซนเซอรและระยะการทำงานของเซนเซอร มีผลตอการทำงาน
ของระบบมากที่สุด จึงทดสอบระยะการทำงานที่เหมาะสมของเซ็นเซอร เพื่อใหระบบเปนไปตามวัตถุประสงค
ของโครงงานและทำงานไดอยางมีประสิทธิภาพมากท่ีสุด ซ่ึงระยะท่ีเหมาะสมมากท่ีสุด คือ 15-20 เซนติเมตร 
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บทท่ี1  

บทนำ 
 

1.1 ท่ีมาและความสำคัญ 

ตามที่ รร.อล.กวก.อล.ทร.มีวัตถุประสงค ใหนักเรียนจา พรรค พศ. เหลา ยย.(อล.- ฟฟ.) ชั้นปที่ 2 

จัดทำโครงงานสิ่งประดิษฐ ประจำปการศึกษา 2564 เพื่อบูรณาการความรูที ่ไดรับการศึกษา นำมาสราง

โครงงานสิ ่งประดิษฐที ่ม ุ งเน นการประหยัดพลังงาน กลุ มของเราจึงมีแนวคิดในการจัดทำโครงงาน              

อางลางมืออัตโนมัติ (Automatic Sink) นี้ขึ้น โดยมีวัตถุประสงคเพื่อการประหยัดพลังงาน และตอบสนอง

นโยบายของผ ู บ ังค ับบัญชา ซ ึ ่งโครงงานที ่สร างข ึ ้นมานี ้  เพ ื ่อแกป ญหาระบบเปด-ปดน้ำแบบเดิม                      

ที่จะมีการสิ ้นเปลืองน้ำ เปนจำนวนมากตอการใชใน 1 ครั ้ง ซึ ่งการนำระบบเซ็นเซอรเปด-ปด กอกน้ำ           

ยังสามารถแกปญหาในการลืมปดน้ำ แลวยังเพิ่มความสะดวกสบายของผูใชงาน และโครงงานนี้ไดสอดคลอง

กับเหตุการณปจจุบัน จากการแพรระบาด Covid-19 เพ่ือลดการสัมผัสของผูใชงานอีกดวย  

1.2 วัตถุประสงคของการทำโครงาน 

1.2.1 เพ่ือประหยัดทรัพยากรน้ำ จากการเปดกอกน้ำท้ิงไว 

1.2.2 เพ่ือปองกันการแพรระบาดจากการสัมผัส 

1.2.3 เพ่ืออำนวยความสะดวก ในการใชอางลางมือและสามารถเคลื่อนยายไปยังสถานท่ีตางๆ 

1.3 ขอบเขตของโครงงาน 

1.3.1 ระบบอางลางมืออัตโนมัติดวยเซ็นเซอร ตรวจจับการเคลื่อนไหวและสงสัญญาณ เปด – ปด   
กอกน้ำ 

1.3.2 สามารถเคลื่อนยายไปในสถานท่ีตางๆ ไดสะดวก 

1.4 ประโยชนท่ีคาดวาจะไดรับ 

1.4.1 ลดการใชทรัพยากรน้ำ 

1.4.2 ลดการสัมผัสเพ่ือปองกันการแกแพรระบาดจากเชื้อโรค 

1.4.3 อำนวยความสะดวกในการใชอางลางมือและการเคลื่อนยายไปใชงานในท่ีตางๆ 

1.5 ระยะเวลาการดำเนินงาน 

ระยะเวลาการดำเนินงาน 8 สัปดาห 

บทท่ี2  

ทฤษฎีท่ีเก่ียวของ 
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 การงจ ัดทำโครงงานนั ้น จำเปนอยางย ิ ่งในการประกอบสวนตางๆของอุปกรณ ใหเขากัน               
และสามารถเขียนโปรแกรมใหทำงานเปนไปตามวัตถุประสงค ตองมีการวิเคราะหขอมูลที ่รวบรวมมา          
เพ่ือนำไปใชในโครงงานและตอยอด จึงไดมีการศึกษาทฤษฎีท่ีเก่ียวของดังนี้ 

2.1. ทฤษฎี Infrared sensor  

2.2 ทฤษฎี Microcontroller Arduino 

2.3 ทฤษฎี Relay Module  

2.4. ทฤษฎี Solenoid Valves 

2.1 ทฤษฎี Infrared sensor 

หลักการทำงาน 

 อินฟาเรดถูกสงออกโดยเซ็นเซอรซึ ่งกระทบวัตถุออก แรงดันไฟฟาที่ถูกสงกลับจะเปน ตัวกำหนด     
วาว ัตถ ุท ี ่ ใกลหร ือไกลเทาไหร ย ิ ่ งใกล เขามามากเทาใดเซ ็นเซอร ย ิ ่ งสามารถตรวจจ ับไดมากข้ึน                
ภายในต ัว เซ ็น เซอรแบบน ี ้ จะม ีต ั วส ง  Emitter และ ต ัวร ับ  Receiver ต ิดต ั ้ งภายในต ัว เด ียว กัน                        
ทำใหไมจำเปนตองเดินสายไฟทั้งสองฝง เหมือนแบบ Opposed Mode ทำใหการติดตั้งใชงานไดงายกวา     
แตอยางไรก็ตาม จำเปนตองติดตั้งตัวแผนสะทอนหรือ Reflector ไวตรงขามกับตัวเซ็นเซอรเอง โดยโฟโต
เซ็นเซอรแบบที่ใช แผนสะทอนแบบนี้จะเหมาะสำหรับชิ้นงานที่มีลักษณะทึบแสงไมเปนมันวาว เนื่องจาก     
อาจทำใหตัวเซ็นเซอรเขาใจผิดวาเปนตัวแผนสะทอน และทำใหทำงานผิดพลาดไดโดยจะมี ชวงในการทำงาน 
หรือระยะในการตรวจจับจะ ไดใกลกวาแบบ Opposed mode ซ่ึงในสภาวะการ ทำงานปกติตัวรับ Receiver 
จะสามารถรับสัญญาณแสงจากตัวสง Emitter ไดตลอดเวลา เนื่องจากลำแสงจะสะทอนกับแผนสะทอน 
Reflector อยูตลอดเวลา จะแสดงคาเปน 0 

 

รูปท่ี 2.1 แสดงการทํางานของเซ็นเซอรในเวลา 

ท่ีมา : Arduino Line Follower Robot Code and Circuit Diagram (circuitdigest.com) 

 

หล ักการตรวจจ ับของเซ ็นเซอรจะคอยตรวจจ ับว ัตถ ุท ี ่ เคล ื ่ อนท ี ่ ต ัดผานหนาเซ ็น เซอร                       
เมื ่อวัตถุ หรือ ชิ้นงานผานเขามาที ่หนาเซ็นเซอร แลวจะการขวางลำแสงที ่สงจากตัวสง Emitter ที่สงไป        
ยังแผนสะทอน จึงทำใหตัวรับ Receiver ไมสามารถรับลำแสงท่ีจะสะทอนกลับมาได จะแสดงคา เปน 1 

https://circuitdigest.com/microcontroller-projects/line-follower-robot-using-arduino
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รูปท่ี 2.2 แสดงการทํางานของเซ็นเซอรสามารถตรวจจับวัตถุ 

ท่ีมา : Arduino Line Follower Robot Code and Circuit Diagram (circuitdigest.com) 

 

2.2 ทฤษฎี Microcontroller Arduino 

 คือบอรด Arduino คือบอรดไมโครคอนโทรลเลอรสำเร็จรูป ที ่รวมเอาตัวไมโครคอนโทรลเลอร     
และอุปกรณอื ่นๆที ่จำเปน มาในบอรดเดียว แถมยังเปดเผยขอมูลทุกๆอยาง ทั ้งลายวงจรและตัวอยาง 
โปรแกรม ทำใหผู ใชสามารถนำไปพัฒนาตอไดงาย เพียงแคมีบอรด Arduino กับคอมพิวเตอรก็พรอม          
ใชงานได โดยท่ีไมตองกังวลกับวงจรท่ีซับซอน หรือการติดตั้งโปรแกรมท่ียุงยาก 

 

รูปท่ี 2.3 สัญลักษณ Arduino 

ท่ีมา : File:Arduino Logo.svg - Wikimedia Commons 

 

 

Arduino Platform ประกอบไปดวย 

  1. สวนที่เปนฮารดแวร (Hardware) บอรดอิเล็กทรอนิกส ขนาดเล็กที ่มีไมโครคอนโทรลเลอร 
(MCU) เปนชิ้นสวนหลัก ถูกนำมาประกอบรวมกับอุปกรณอิเล็กทรอนิกส อื ่นๆ เพื่อใหงายตอการใชงาน           
หรือที ่เรียกกันวา บอรด Arduino, โดยบอรด Arduino เองก็มีหลายรุ นใหเลือกใช โดยในแตละรุ นอาจ          
มีความแตกตางกันในเรื่อง ขนาดของบอรด หรือ สเปค เชน จำนวนของขารับสงสัญญาณ, แรงดันไฟฟาที่ใช, 
ประสิทธิภาพของ MCU   

https://circuitdigest.com/microcontroller-projects/line-follower-robot-using-arduino
https://commons.wikimedia.org/wiki/File:Arduino_Logo.svg
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2. สวนท่ีเปนซอฟตแวร (Software) ภาษา Arduino(ภาษาC/C++) ใชสำหรับเขียนโปรแกรมควบคุม 
MCU Arduino IDE เปนเครื่องมือสำหรับเขียนโปรแกรมดวยภาษา Arduino, คอมไพลโปรแกรม (Compile) 
และอับโหลดโปรแกรมลงบอรด (Upload) 

ตารางเปรียบเทียบแตละรุนของ Arduino 

 

รูปท่ี 2.4 ตารางเปรียบเทียบรุนของ Arduino 

ท่ีมา : การเขียนแลการประยุกตใชงานโปรแกรม ARDUINO (images-se-ed.com) 

 

 

 

2.2.1 โปรแกรม Arduino IDE  

https://images-se-ed.com/ws/Storage/PDF/978616/083/9786160831449PDF.pdf
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รูปท่ี 2.5 โปรแกรม Arduino IDE 

ท่ีมา : Self Driving Car Using Arduino(autonomous Guided Vechicle) : 5 Steps (with Pictures) - 

Instructables 

 

โครงสรางของการเขียนโปรแกรม Arduino โครงสรางของการเขียนโปรแกรมออกเปนสวนยอย ๆ 
หลายๆ สวน โดยเรียกแตละสวนวา ฟงกชั่น และ เมื่อนำฟงกชั่น มารวมเขาดวยกัน ก็จะเรียกวาโปรแกรม   
โดยโครงสรางการเขียนโปรแกรม ของ Arduino นั้น ทุกๆโปรแกรมจะตองประกอบไปดวยฟงกชั่นจำนวน
เทาใดก็ได แตอยางนอยท่ีสุด ตองมีฟงกชัน่ จำนวน 2 ฟงกชั่น คือ setup() และ loop()  

โครงสรางพ้ืนฐานของภาษาซีท่ีใชกับ Arduino ประกอบไปดวย 3 สวนคือ  

1. Header ในสวนนี้จะมีหรือไมมีก็ได ถามีตองกำหนดไวในสวนเริ่มตนของโปรแกรม  

2.  setup() ในส วนน ี ้ เปนฟ งก ช ั ่ นบ ั งค ับท ี ่ ต องกำหนดให ม ี ในท ุ กๆโปรแกรม ถ ึ งแม ว า                          
ในบางโปรแกรมจะไมตองการใชงานก็ยังจำเปนตองประกาศไวดวยเสมอ เพียงแตไมตองเขียนคำสั่งใดๆ            
ไวในระหวางวงเล็บปากกา {} ที่ใชเปนตัวกำหนดขอบเขตของฟงกชั่น โดยฟงกชั่นนี้จะใชสำหรับบรรจุคำสั่ง     
ใน   สวนที ่ตองการใหโปรแกรมทำงานเพียงรอบเดียวตอนเริ ้มตนทำงานของโปรแกรมครั ้งแรกเทานั้น          
ซึ่ง ไดแกคำสั่งเกี่ยวกับการ Setup คาการทำงานตางๆ เชน การกำหนดหนดคาที่การใชงานของ PinMode 
และการกำหนดคา Baudrat สำหรับใชงานพอรตสื่อสารอนุกรม เปนตน  

3. loop() เปนสวนฟงกช ั ่นบังคับที ่ตองกำหนดใหม ีในทุกๆโปรแกรมเชนเดียวกันกับฟงกชั่น     
setup() โดยฟงกชั ่น loop() นี้จะใชบรรจุคำสั่งที่ตองการใหโปรแกรมทำงานเปนวงรอบซ้ำๆกันไปไมรูจบ      
ซ่ึงถาเปรียบเทียบกับรูปแบบของ ANSI-C สวนนี้ก็คือ ฟงกชั่น main() นั่นเอง  

 

 

หนาท่ีของฟงกช่ันของ Arduino  

#Include <heard.h> 

https://www.instructables.com/Self-Driving-Car-Using-Arduinoautonomous-Guided-Ve/
https://www.instructables.com/Self-Driving-Car-Using-Arduinoautonomous-Guided-Ve/
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เมื ่อพบคำสั่ง #include ตัวแปลภาษาของ Arduino จะไปคนหาไฟลที ่ระบุไวในเครื่องหมาย <>   
หลังคำสั ่ง #include จากตำแหนง Directory ที่เก็บไฟล Library ของโปรแกรม Arduino ไว ซึ ่งแนนอน         
วาสวนของ Header จะนับรวมไปถึง คำส ั ่งสวนที ่ ใชประกาศสรางต ัวแปร (Variable Declaration)           
และคาคงท่ี (Constant Declaration) รวมทั้ง ฟงกชั่นตางๆ (Function Declaration) ดวย ซึ่งจากตัวอยาง
ไดแกสวนท่ีเปนคำสั่ง สำหรับสวนที่สำคัญที ่สุดและขาดไมได คือ ฟงกชั ่น setup() และ ฟงกชั ่น loop()       
ซึ ่งฟงกชั ่น ทั ้ง 2 สวนนี ้มีรูปแบบโครงสรางที ่เหมือนกัน แตถูกกำหนดดวยชื ่อ ฟงกชั ่นเปนการเฉพาะ           
คือ setup() และ loop() โดย setup() จะเขียนไวกอน loop() ซึ ่งทัง 2 ฟงกช ั ่น นี ้ ม ีขอบเขต เร ิ ่มตน         
และสิ้นสุด อยูภายใตเครื่องหมาย {}  

Void setup ()  

{  

คำสั่งตางๆ ท่ีตองการเขียนไวภายใตฟงกชั่น setup()  

}  

หนาที ่ของฟงกช ั ่น setup() ใน Arduino คือ ใชทำหนาท่ีเปนสวนของโปรแกรมยอยสำหรับ            
ใชบรรจุคำสั่งตางๆที่ใชสำหรับกำหนดกาทำงานของระบบ หรือ กำหนดคุณสมบัติการทำงานใหกับอุปกรณ  
ตางๆซึ ่งคำสั ่งทั ้งหมดที่บรรจุไวภายใตฟงกชั ่นของ Setup() นี ้ จะถูกเรียกขึ ้นมาทำงานเพียงรอบเดียว          
คือ ตอนเริ่มตนการทำงานของโปรแกรม โดยคำสั่งท่ีนิยมบรรจุไวในฟงกชั่นสวนนี้ ไดแก คำสั่ง สำหรับกำหนด
โหมดการทำงานของ Digital Pin หรือ คำสั่งสำหรับ กำหนดคุณสมบัติของพอรตสื่อสาร อนุกรม เปนตน  

void loop ()  

{  

คำสั่งตางๆท่ีตองการใหทำงานภายใตฟงกชั่น loop()  

}  

หนาที ่ของฟงกช ั ่น loop() ใน Arduino คือใชทำหนาที ่ เปนสวนของโปรแกรมหลัก สำหรับ              
ใชบรรจุคำสั ่งควบคุมการทำงานตางๆของโปรแกรม ที ่ตองการใชโปรแกรมทำงาน โดยคำสั ่งที ่บรรจุไว          
ใน   ฟงกชั่นนี้จะถูกเรียกข้ึนมาทำงานซ้ำๆกันตามลำดับและเง่ือนไขท่ีกำหนดไว 3  

 

ภาษา C++  

ภาษา C++ เปนภาษาโปรแกรมคอมพิวเตอรอเนกประสงคมีโครงสรางภาษาที ่มีการจัดชนิด      
ขอม ูลแบบสแตต ิก (statically typed) และสน ับสน ุนร ูปแบบการเข ียนโปรแกรมท ี ่หลากหลาย 
(multiparadigm- language) ไดแกการโปรแกรมเชิงกระบวนคำสั ่ง การนิยามขอมูล การโปรแกรมเชิง     
ว ัตถุ และการโปรแกรมแบบเจเนร ิก (generic programming) ภาษา C++ เปนภาษาโปรแกรมเชิง      
พาณิชยที ่นิยมมากภาษาหนึ่งนับตั ้งแตชวงทศวรรษ 1990 เบียเนอ สเดราสดร็อบ (Bjarne Stroustrup)    
จากเบลลแล็บส (Bell Labs)    เปนผูพัฒนาภาษา C++ (เดิมใชช ื ่อ "C with classes") ในปค.ศ. 1983          
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เพื่อพัฒนาภาษาซีดั้งเดิมสิ่งที่พัฒนาขึ้นเพิ่มเติมนั้นเริ่มจากการเพิ่มเติมการสรางคลาสจากนั้นก็เพิ่มคุณสมบัติ     
ตางๆตามมา  ไดแก เวอรชวลฟงกชันการโอเวอรโหลดโอเปอรเรเตอรการสืบทอดหลายสาย เทมเพลต               
และ   การจัดการเอก-เซพชัน มาตรฐานของภาษา C++ ไดรับการรับรองในปค.ศ. 1998 เปนมาตรฐาน       
ISO/IEC 14882:1998 เวอรชั่นลาสุดคือเวอรชั่นในป ค.ศ. 2003 ซึ ่งเปนมาตรฐาน ISO/IEC 14882:2003    
ในปจจุบันมาตรฐานของภาษาในเวอรชั่นใหม (รูจักกันในชื่อC++0x) กำลังอยูในข้ันพัฒนา  

รูปแบบของการออกแบบภาษา C++  

ภาษา C++ไดถูกออกแบบมาเพื ่อเปนภาษาสำหรับการเขียนโปรแกรมทั ่วไป สามารถรองรับ         
การเขียนโปรแกรมใน ระดับภาษาเครื่องไดเชนเดียวกับภาษาซี ในทางทฤษฎีภาษา C++ ควรจะมีความเร็ว
เทียบเทาภาษาซีแตในการเขียนโปรแกรมจริงนั้น ภาษา C++ เปนภาษาที่มีการเปดกวางใหโปรแกรมเมอร
เล ือกรูปแบบการเขียนโปรแกรม ซึ ่งทำใหม ีแนวโนมที ่โปรแกรมเมอรอาจใชร ูปแบบที ่ ไมเหมาะสม                
ทำใหโปรแกรมที่เขียนมีประสิทธิภาพต่ำกวาที่ควรจะเปน และภาษา C++ นั้นเปนภาษาที่มีความซับซอน
มากกวาภาษาซี จึงทำใหมีโอกาสเกิดบั๊กขณะคอมไพลมากกวา ภาษา C++ ไดรับการออกแบบเพื่อเขากัน     
ไดกับภาษาซีในเกือบทุกกรณี มาตรฐานของภาษา C++ ถูกออกแบบมาเพื่อไมใหมีการเจาะจง แพลตฟอรม
คอมพิวเตอร ภาษา C++ ถูกออกแบบมาใหรองรับรูปแบบการเขียนโปรแกรมท่ีหลากหลาย (multiparadigm) 

ตัวอยางโคดท่ีใสในโปรแกรม 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;  
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}  

if(i>1 {  

  i--;  

  digitalWrite(Pin_relay,LOW);  

 }else{  

  digitalWrite(Pin_relay,HIGH);  

   }  

}  

 

2.3 ทฤษฎี Relay Module  

รีเลยเปนอุปกรณที ่นิยมนำมาทำเปนสวิตชทางดานอิเล็กทรอนิกส โดยจะตองปอนกระแสไฟฟา       
ใหไหลผานขดลวดจำนวนหนึ่ง เพื่อนำไปควบคุมวงจรกำลังงานสูง ๆ ที่ตออยูกับหนาสัมผัสหรือ คอนแทค    
ของรีเลย หลักการทำงานเบื้องตนของรีเลย การทำงานเริ่มจากดูสวิตช เพื่อปอนกระแสใหกับขดลวด (Coil) 
โดยทั่วไปจะเปนขดลวดพัน รอบแกนเหล็ก ทำใหเกิดสนามแมเหล็กไปดูดเหล็กออนที่เรียกวาอารเมเจอร 
(Armature) ใหต่ำลงมาท่ีปลายของอารเมเจอรดานหนึ่งมักยึดติดกับสปริง (Spring) และปลายอีกดานหนึ่งยึด
ติดกับหนาสัมผัส (Contacts) การเคลื ่อนที ่อารเมเจอร จึงเปนการควบคุมการเคลื ่อนที ่ของหนาสัมผัส                 
ใหแยกจาก หรือ แตะกับหนาสัมผัสอีกอันหนึ ่งซึ ่งยึดติดอยูกับที ่ เมื ่อเปดสวิตชอารเมเจอรก็จะกลับสู             
ตำแหนงเดิม เราสามารถนำหลักการนี้ไปควบคุมโหลด (Load) หรือวงจรอิเล็กทรอนิกสตางๆ ไดตามตองการ  

ประเภทของรีเลย  

แบงออกตามลักษณะการใชงานไดเปน 2 ประเภทคือ  

1. รีเลยกำลัง (power relay) หรือมักเรียกกันวาคอนแทกเทอร (Contactor or 
Magneticcontactor) ใชในการควบคุมไฟฟากำลัง มีขนาดใหญกวารีเลยธรรมดา  

2. รีเลยควบคุม (control Relay) มีขนาดเล็กกำลังไฟฟาต่ำ ใชในวงจรควบคุมทั่วไปที่มีกำลังไฟฟา   
ไมมากนัก หรือเพ่ือการควบคุมรีเลยหรือคอนแทกเทอรขนาดใหญ 

 

รูปท่ี 2.6 ประเภทของ Relay 
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ท่ีมา : โตะปฏิบัติงานชางอิเล็กทรอนิกส ระบบ Senser PIR: บทท่ี 2 หลักการและทฤษฎีท่ีเก่ียวของ 

(electronics-table-with-pir-senser.blogspot.com) 

 

สวนประกอบของ Relay 

1. สวนของขดลวด (coil) เหนี ่ยวนำกระแสต่ำ ทำหนาที ่สรางสนามแมเหล็กไฟฟาใหแกนโลหะ       
ไปกระทุงใหหนาส ัมผัสตอกัน ทำงานโดยการรับแรงดันจากภายนอกตอครอมที ่ขดลวดเหนี ่ยวนำนี้             
เมื่อขดลวดไดรับแรงดัน (คาแรงดันที่รีเลยตองการขึ้นกับชนิดและรุนตามที่ผูผลิตกำหนดจะเกิดสนามแมเหล็ก
ไฟฟาทำใหแกนโลหะดานในไปกระทุงใหแผนหนาสัมผัสตอกัน  

2. สวนของหนาสัมผัส (contact) ทำหนาที่เหมือนสวิตชจายกระแสไฟใหกับอุปกรณที่เราตองการ
น ั ่นเอง จ ุดตอใชงานมาตรฐาน ประกอบดวย จ ุดตอ NC ยอมาจาก normal close หมายความวา                   
ปกติปด หรือ หากยังไมจายไฟใหขดลวด เหนี่ยวนำหนาสัมผัสจะติดกัน โดยท่ัวไปเรามักตอจุดนี้เขากับอุปกรณ
หรือเครื่องใชไฟฟาท่ีตองการให ทำงานตลอดเวลา  

จุดตอ NO ยอมาจาก normal open หมายความวาปกติเปด หรือหากยังไมจายไฟใหขดลวด 
เหนี่ยวนำหนาสัมผัสจะไมติดกัน โดยทั่วไปเรามักตอจุดนี้เขากับอุปกรณหรือเครื่องใชไฟฟาที่ตองการควบคุม
การเปด - ปด เชน โคมไฟสนามหรือหนาบาน จุดตอ C ยอมากจาก common คือจ ุดรวมท่ีตอมา                 
จากแหลงจายไฟ 

 

รูปท่ี 2.7 สวนประกอบของรีเลย 

ท่ีมา : โตะปฏิบัติงานชางอิเล็กทรอนิกส ระบบ Senser PIR: บทท่ี 2 หลักการและทฤษฎีท่ีเก่ียวของ 

(electronics-table-with-pir-senser.blogspot.com) 

 

2.4 ทฤษฎี Solenoid Valves  

หลักการทำงานของ Solenoid Valves  

เปนอุปกรณแมเหล็กไฟฟาชนิดหนึ่ง ที่มีหลักการทำงานคลายกับรีเลย (Relay) ภายในโครงสราง       
ของโซลินอยล จะประกอบดวยขดลวดที่พันอยูรอบแทงเหล็กที่ภายในประกอบดวยแมเหล็กชุดบนกับชุดลาง     
เมื่อมีกระแสไฟฟาไหลผานขดลวดที่พันรอบแทงเหล็ก ทำใหแทงเหล็กชุดลางมีอำนาจแมเหล็ก ดึงแทงเหล็ก 
ชุดบนลงมาสัมผัสกันทำใหครบวงจรทำงาน เมื่อวงจรถูกตัดกระแสไฟฟาทำใหแทงเหล็ก สวนลางหมดอำนาจ

http://electronics-table-with-pir-senser.blogspot.com/2017/02/2.html
http://electronics-table-with-pir-senser.blogspot.com/2017/02/2.html
http://electronics-table-with-pir-senser.blogspot.com/2017/02/2.html
http://electronics-table-with-pir-senser.blogspot.com/2017/02/2.html
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แมเหล็ก สปริงก็จะดันแทงเหล็กสวนบนกลับสูตำแหนงปกติ จากหลักการดังกลาว ของโซลินอยลก็จะนำมา  
ใชในการเลื่อนลิ้นวาลวของระบบนิวแมติกส การปด-เปดการจายน้ำหรือ ของเหลวอ่ืนๆ  

วาลวที ่ทำงานดวยไฟฟามีทั ้งชนิด 2/2, 3/2, 4/2, 5/2 และ 5/3 ในบทความนี ้จะไดกลาวถึง             
เฉพาะวาลวชนิด 2/2 ซึ่งใชควบคุมการ เปดปด ของเหลว และกาซเทานั้น สวนวาลวชนิด 3/2, 4/2, 5/2    
และ 5/3 ซึ ่งสวนใหญใชกับระบบนิวแมติกส และระบบไฮดรอริคเมื ่อกลาวถึงชนิดของวาลวเปนตัวเลข              
เชน 2/2, 4/2 หรือ 5/2 นั้น ตัวเลขหนาบอกถึงจำนวนทางเขาออกของวาลว นั้นๆวามีกี่ทางหรือ มีกี่รู (port) 
สวนตัวเลขที่ตามหลังเครื่องหมายทับ / นั้นบอกถึงจำนวนสถานะ หรือ จำนวนตำแหนง (position) ของวาลว 
เชน วาลว 2/2 ก็คือ วาลวที่มี 2 ทาง และ มี 2 สถานะ คือ ปดและเปด สวนวาลว 5/2 ก็คือวาลวที่มี 5 ทาง 
และมี 2 สถานะ เปนตน 

 

รูปท่ี 2.8 Solenoid Valve 

ท่ีมา : SOLENOID VALVES - http://www.engineerfriend.com 

 

การทำงานของโซลินอยลวาลว 2/2 โดยท่ัวไป Solenoid Valves 2/2 มีการควบคุมให เปด - ปด        
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) 

1. ระบบเปดปดโดยตรง (Direct Acting หรือ Direct Operated)  

ระบบเปดปดโดยตรงโซลินอยลวาลว 2 ทางแบบปกติปด (N/C) ที่มีระบบการทำงาน แบบเปด - ปด
โดยตรงนั้น มีทางเขาหนึ่งทาง และ ทางออกหนึ่งทาง ทุน (plunger) ซึ่งมีซีล อยูปลายดานลางทำ หนาที่เปด
และปดรูทางผาน (orifice) ของของไหลเม่ือจายไฟฟาเขาหรือตัดไฟฟาออกจากคอยล 

http://www.engineerfriend.com/2012/articles/solenoid-valves-2/
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รูปท่ี 2.9 ระบบเปดปดโดยตรง 

ท่ีมา : SOLENOID VALVES - http://www.engineerfriend.com 

2. ระบบเปดปดทางออม (Indirect Acting หรือ Pilot Operated)  

ร ะบบ เป ดป ด ท า ง อ อม  (pilot control) โ ซ ล ิ น อยล ว า ล ว  2 ทา งแบบปกต ิ ป ด  ( N/C)                               
ที่มีระบบการทำงาน แบบเปดปดทางออมนั้น มีทางเขาหนึ ่งทาง และ ทางออกหนึ่งทาง รูทางผานหลัก          
(main orifice) ซึ่งอยูในตัววาลวนั้นเปดไดดวยวิธีการทำใหความดันที่กระทำตอพื้นผิวดานบน และดานลาง
ของแผนไดอะแฟรม (diaphragm) เกิดการเสียสมดุล ในขณะที ่ย ังไมม ีไฟฟาจายไปยังคอยลของไหล           
จะมีความดันสงไปทั้งในชองบนซึ่งมีพื้นที่ผิวเต็มพื้นที่ของแผนไดอะแฟรม และในขณะเดียวกันก็มีความดัน
สงไปที ่พื ้นผิวดานลาง แตสงไปเฉพาะพื ้นที ่ผ ิวรอบๆ รูทางผานเทานั ้น ซึ ่งเปนพื ้นที ่ที ่นอยกวาดานบน          
เมื่อตองการใหวาลวเปด โดยการปอนไฟฟาเขาที่คอยล ทุน (plunger) ของ โซลินอยลวาลวตัวชวยจะยกเปด
และระบายของไหลซึ่งอยูดานบนของไดอะแฟรมทิ้งออกไปทางรู (orifice) ยอยของโซลินอยลวาลวตัวชวย     
ซ่ึงผลใหเกิดการเสียสมดุลของแผนไดอะแฟรม เกิดการเคลื่อนท่ีเปดรูทางผานหลักใหของไหลไหลผานไปได 

 

รูปท่ี 2.10 ระบบเปดปดทางออม 

ท่ีมา : SOLENOID VALVES - http://www.engineerfriend.com 

 

3. ระบบลูกผสม (Combined Acting หรือ Combine Operated)   

http://www.engineerfriend.com/2012/articles/solenoid-valves-2/
http://www.engineerfriend.com/2012/articles/solenoid-valves-2/
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โซล ินอยลวาลว 2 ทางชนิดปกติปด (N/C) ท ี ่ม ีระบบการทำงานแบบลูกผสมนั ้น ม ีทางเขา            
หนึ่งทางและทางออกหนึ่งทาง การเปดรูผานหลัก (orifice) ซึ ่งอยูภายในตัววาลวนั ้นเปนการผสมผสาน               
ทั้งการทำใหความดันของพื ้นที ่ดานบน และ ดานลาง ของแผนไดอะแฟรมเสียสมดุลบวกกับแรงที ่ทุน 
(plunger) ของ โซล ิ นอยล ต ั ว ช ว ยออกแรงยกแผน ไดอะแฟรมโดยตรงด วย  การทำงานหล ั กๆ                         
ของแผนไดอะแฟรม ก็เหมือนกับระบบเปด-ปด ทางออมจะตางกันตรงที ่วา แมจะมีความดันขาเขา                      
เพียงนอยนิด วาลวก็สามารถเปดไดดวยแรงยกของทุน (plunger) 

 

รูปท่ี 2.11 ระบบลูกผสม 

ท่ีมา : SOLENOID VALVES - http://www.engineerfriend.com 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

http://www.engineerfriend.com/2012/articles/solenoid-valves-2/
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บทท่ี 3  

วิธีการดำเนินงาน 
 

ข้ันตอนการดำเนินงานนั้นจำเปนตองวางแผนการทำงานเพื่อเปนแนวทางและเปนการตรวจสอบ  
ความถูกตอง ของการทำงานของระบบ วาทำงานไดมีประสิทธิภาพหรือไม เพ่ือเปนการจัดการกับเวลาใหลงตัว
ที่เหมาะสมกับการดำเนินงานโดยมีจุดประสงคใหโครงงานออกมามีประสิทธิภาพ อยางสูดสุด ในการดำเนิน
โครงงานมีข้ันตอนดังนี้  

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 ที่กำหนดใหนักเรียนจาชั้นปท่ี 2 
ประยุกตใชความรู ที่ไดศึกษามาตลอดหลักสูตร จัดสรางนวัตกรรมโครงงานสิ่งประดิษฐ ซึ่งในปการศึกษา       
ท่ี 2564 ผูบังคับบัญชาไดมีนโยบายใหนักเรียนจาไดจัดทำโครงงานสิ่งประดิษฐ ที่มุงเนนการประหยัดพลังงาน 
รักษาสิ่งแวดลอม รวมถึงประยุกตใชความรูทางดานอุปกรณควบคุม และโปรแกรม จึงทำใหกลุมของขาพเจา  
ไดม ีแนวความคิดในการจ ัดสราง อางลางมือน้ำอ ัตโนมัต ิ เพื ่อเปนการตอบสนองนโยบายดังกลาว               
โดยมีรูปแบบแผนการดำเนินโครงงาน ตาม Flowchart และ ตารางแผนการดำเนินงาน ดังนี้ 
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        รูปท่ี 3.1 ผังงาน (Flowchart) 

 

3.2 ศึกษาขอมูลท่ีเกี่ยวของ 

  ตามนโยบายของผูบังคับบัญชาและตามหลักสูตรโครงสรางของ รร.อล.กวก.อล.ทร.กลุมของขาพเจา
จึงไดมีแนวความคิดที่จัดทำระบบเปด-ปดกอกน้ำอัตโนมัติ โดยจะใชในสวนของโปรแกรม Arduino IDE       

เร่ิมตน 

รับนโยบายผูบังคับบัญชาใหจัดทำ 

ศึกษารวบรวมขอมูล 

เสนอโครงงานที่ปรึกษา 

เสนอ รร อล กวก อล ทร  

จัดเตรียมวัสดุอุปกรณ 

ออกแบบโครงานและเขียนโปรแกรมควบคุม 

ดำเนินการจัดทำโครงงาน 

ตรวจสอบความถูกตอง 

ทดสอบระบบ 

สรุปจดัทำรูปเลมรายงาน 

จบ 

ไมผาน 

ไมผาน 

ไมผาน 

ผ่าน 

ผ่าน 

ผ่าน 
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มาเปนตัวควบคุมการทำงานของระบบ และไดศึกษาอุปกรณตางๆ รวมถึงทฤษฎีที ่เกี ่ยวที ่จะนำมาใช            
ในการจัดทำโครงงาน เพ่ือใหสามารถดำเนิน โครงงานไดตามวัตถุประสงค 

 3.3 เสนอโครงงานท่ีปรึกษาและ รร.อล.กวก.อล.ทร. เพ่ืออนุมัติ  

จากการประชุมวางแผนงานและแบงหนาที่รับผิดชอบในสวนตางๆของการทำโครงงานจึงไดนำเสนอ
ระบบเปด-ปดกอกน้ำอัตโนมัติกับครูท่ีปรึกษา เพ่ือใหครูท่ีปรึกษาพิจารณาและเสนอใหกับ รร.อล.กวก.อล.ทร.
พิจารณาเพ่ือการเสนออนุมัติในการจัดทำโครงงาน แบบฟอรมเสนอโครงงานสิ่งประดิษฐ 

        

        

รูปท่ี 3.2 เสนอโครงงานกับครูท่ีปรึกษา 

 

 

 

 

3.4 จัดเตรียมวัสดุอุปกรณ  

เมื ่อโครงงานที่เสนอกับครูที ่ปรึกษา และ รร.อล.กวก.อล.ทร. ไดรับการอนุมัติใหจัดทำแลวจึงได         
มีการประชุมวางแผนการจัดเตรียมอุปกรณสำหรับการดำเนินโครงงานใหม ีความคุมคาและสามารถ               
นำมาประยุกตใชกับความรูที ่ไดศึกษามา รวมถึงการนำวัสดุอุปกรณที ่เหลือใชภายในโรงเรียนมาใช                  
ใหเกิดประโยชนอยางสูงสุด โดยอุปกรณท่ีนำมาจัดทำโครงงานมีรายการดังตอไปนี ้

3.4.1 Board Arduino MEGA 2560 R3 
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รูปท่ี 3.3 Board Arduino MEGA 2560 

ท่ีมา : Arduino Mega 2560 Microcontroller at Rs 710/piece | Delhi| ID: 22148860662 
(indiamart.com) 

รายละเอียดวัสดุอุปกรณ 

 Arduino Mega 2560 R3 เปนบอรด Arduino ที ่ออกแบบมาสำหรับงานที ่ตองใช I/O 
มากกวา Arduino Uno R3 เชน งานที่ตองการรับสัญญาณจาก Sensor หรือควบคุมมอเตอร Servo หลายๆ 
ต ัว  ทำให  Pin I/O ของบอรด Arduino Uno R3 ไมสามารถรองร ับได  ท ั ้ งน ี ้บอรด  Mega 2560 R3                
ยังมีหนวยความจำแบบ Flash มากกวา Arduino Uno R3 ทำใหสามารถเขียนโคดโปรแกรม เขาไปไดมากกวา
ในความเร็วของ MCU ท่ีเทากัน 

คุณสมบัติ  

1) แรงดันไฟฟา 5V  

2) แรงดันไฟฟาขาเขา 7-12V  

3) แรงดันไฟฟาขาเขา (สูงสุด 6-20V)  

4) Digital I / O Pins 54 (ซ่ึง 14 มีเอาตพุต PWM)  

5) ขาอินพุตแบบ Analog 16  

6) DC ปจจุบันตอ I / O Pin 40 mA  

7) กระแสตรงสำหรับ 3.3V Pin 50 mA  

8) หนวยความจำแฟลช 256 KB ท่ีใชโดย bootloader 8 KB  

9) EEPROM 4 KB  

10) Clock speed 16 MHz 

3.4.2 GP2YOA415K Sharp Infrared Sensor 4 – 30 cm 

https://www.indiamart.com/proddetail/arduino-mega-2560-microcontroller-22148860662.html
https://www.indiamart.com/proddetail/arduino-mega-2560-microcontroller-22148860662.html
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รูปท่ี 3.4  GP2Y0A415K sharp Infrared sensor 4-30 cm. 

ท่ีมา : DFRobot SEN0143 SHARP GP2Y0A41SKOF Infrared Distance Sensor (4-30cm) 
(shopintertex.com) 

 

รายละเอียดวัสดุอุปกรณ 

เซ็นเซอรวัดระยะทางตัวนี้ ชวงการตรวจจับของรุนนี้ประมาณ 4 - 30 ซม. GP2Y0A41SK0F ใชข้ัวตอ 
JST PH แบบ 3 ขาที ่ทำงานรวมกับสาย JST PH แบบ 3 พินของเราสำหรับเซ็นเซอรตรวจจับระยะหาง         
ท่ีคมชัดรวมอยูในสายเคเบิล JST PH แบบ 3 ขา 7.87 นิ้ว (20 ซม. ในแตละยูนิต) 

คุณสมบัติ  

1) แรงดันไฟฟา: 4.5V ถึง 5.5V  

2) ปริมาณการไฟฟาในปจจุบันโดยเฉลี่ย: 12 mA  

3) ชวงการวัดระยะ: 4 ซม. ถึง 30 ซม. (1.5″ ถึง 12″)  

4) ประเภทขาออก: แรงดันไฟฟาแบบ Analog  

5) ความแตกตางของแรงดันเอาทพุตในชวงระยะทาง: 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 

3.4.3 วาลวน้ำโซลินอยล สำหรับ Water Dispense 12V. 4 หุน 

https://shopintertex.com/dfrobot-sen0143-sharp-gp2y0a41skof-infrared-distance-sensor-4-30cm.html
https://shopintertex.com/dfrobot-sen0143-sharp-gp2y0a41skof-infrared-distance-sensor-4-30cm.html
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รูปท่ี 3.5 Solenoid Valve สําหรับ Water Dispense 12V G2/2 4หุน 

ท่ีมา : โซลินอยดวาลว 12V DC - ขาย จำหนายหัวพนหมอก ปมน้ำพนยา ปมพนหมอก เครื่องควบคุม

อุณหภูมิ : Inspired by LnwShop.com (xn--12cfj8d6bj2dne1cxc9fxe5c.com) 

 

รายละเอียดวัสดุอุปกรณ 

โซลินอยลวาลวใชไฟ 12V DC ใชไดกับขอตอเกลียวทอขนาด1/2นิ้ว (ขนาด4หุน เหมาะสำหรับการใช

งานกับน้ำและของเหลวความหนืดต่ำ) 

คุณสมบัติ  

1) กระแส: 0.6A  

2) แรงดันไฟฟา: 12V DC  

3) พลังงาน: 8w  

4) ความดัน: 0.02-0.8MPa  

5) โหมดการทำงาน: ตามปกติปด  

6) ขนาดสูงสุด: 84x56x36 มม.  

7) เสนผานศูนยกลางของสกรู: 20 มม.  

8) ความยาวของสกรู: 19 มม.  

9) เสนผานศูนยกลางของข้ัวตอ: 14 มม. 

3.4.4 Relay Module 5V 1 channel 

http://www.%E0%B9%80%E0%B8%84%E0%B8%A3%E0%B8%B7%E0%B9%88%E0%B8%AD%E0%B8%87%E0%B8%97%E0%B9%8D%E0%B8%B2%E0%B8%AB%E0%B8%A1%E0%B8%AD%E0%B8%81.com/category/35/%E0%B9%82%E0%B8%8B%E0%B8%A5%E0%B8%B4%E0%B8%99%E0%B8%AD%E0%B8%A2%E0%B8%94%E0%B9%8C%E0%B8%A7%E0%B8%B2%E0%B8%A5%E0%B9%8C%E0%B8%A7-solenoid-valve/%E0%B9%82%E0%B8%8B%E0%B8%A5%E0%B8%B4%E0%B8%99%E0%B8%AD%E0%B8%A2%E0%B8%94%E0%B9%8C%E0%B8%A7%E0%B8%B2%E0%B8%A5%E0%B9%8C%E0%B8%A7-12v-dc
http://www.%E0%B9%80%E0%B8%84%E0%B8%A3%E0%B8%B7%E0%B9%88%E0%B8%AD%E0%B8%87%E0%B8%97%E0%B9%8D%E0%B8%B2%E0%B8%AB%E0%B8%A1%E0%B8%AD%E0%B8%81.com/category/35/%E0%B9%82%E0%B8%8B%E0%B8%A5%E0%B8%B4%E0%B8%99%E0%B8%AD%E0%B8%A2%E0%B8%94%E0%B9%8C%E0%B8%A7%E0%B8%B2%E0%B8%A5%E0%B9%8C%E0%B8%A7-solenoid-valve/%E0%B9%82%E0%B8%8B%E0%B8%A5%E0%B8%B4%E0%B8%99%E0%B8%AD%E0%B8%A2%E0%B8%94%E0%B9%8C%E0%B8%A7%E0%B8%B2%E0%B8%A5%E0%B9%8C%E0%B8%A7-12v-dc
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รูปท่ี 3.6 Relay Module 5V 

ท่ีมา : Module รีเลย relay 5V 1 Chanel 250V/10A Active HIGH - รับทำโปรเจคและจำหนาย 
Arduino NodeMCU ราคาถูกเวอร กรงุเทพฯ จัดสงฟรี : Inspired by LnwShop.com (ec-bot.com) 

 

โมดูลรีเลย 2 ชอง 5V (2 Channel Relay Module) เปนโมดูลที่ใชควบคุมโหลดไดทั้ง แรงดันไฟฟา 
DC และ AC ซึ ่งโหลดสูงสุด (Maximum Load) คือ AC 250V/10A, DC 30V/10A โดยใชสัญญาณในการ
ควบคุมการทำงานดวยสัญญาณลอจิก TTL ทำงานดวยสัญญาณแบบ Active Low, กระแสขับรีเลย (Drive 
Current) 15-20mA, มีการออกแบบให เปน Isolate ดวย Optocoupler, มี LED แสดงสถานะ Relay 
สามารถนำไปประยุกตใชงาน PLC Control, บานอัจฉริยะ, ใชในโรงงานอุตสาหกรรม หรืองานอ่ืนๆ ข้ึนอยูกับ
การเขียนโปรแกรมและการตอใชงานภายนอก สามารถเชื่อมตอใชงานกับบอรด Raspberry Pi, Arduino, 
ARM, MCS-51, AVR, PIC, 8051, DSP, MSP430, TTL logic  

คุณสมบัติของอุปกรณ  

1) ไฟเลี้ยงโมดูลรีเลย VCC = 5VDC.  

2) ควบคุมโหลดไดท้ังแรงดันไฟฟา AC ไดสูงสุด 250VAC 10A หรือ แรงดันไฟฟา DC ไดสูงสุด 
30VDC 10A (Maximum Load)  

3) ระดับสัญญาณอินพุต ควบคุมแบบ TTL ทำงานดวยสัญญาณแบบ Active Low  

4) กระแสขับรีเลย (Drive Current) 15-20mA.  

5) มีการออกแบบใหเปน Isolate ดวย Optocoupler  

6) โมดูลขนาด 3.85cm.(ก)x 5.05cm.(ย) x 1.85cm.(ส) 

3.5 ออกแบบโครงงานและเขียนโปรแกรมควบคุม  

เมื่อขั้นตอนการจัดเตรียมวัสดุอุปกรณเรียบรอยแลว ซึ่งจะมาอยูในสวนของขั้นตอนการออกแบบ
เพื่อใหตัวระบบนั้นสามารถทำงานไดจริงและมีประสิทธิภาพ การออกแบบนี้จะจัดทำใน รูปแบบของอุปกรณ
ตนแบบ เพื ่อแสดงใหเห็นถึง หลักการทำงานของระบบ ซึ ่งวิธีการออกแบบวงจร และระบบการทำงาน               
ของระบบจะแสดงในสวนของ Block Diagram หลักการเขียนโปรแกรมควบคุมจะใชโปรแกรม Arduino IDE 
มาเปนสวนของการควบคุม การทำงานของระบบ การเขียนโปรแกรมจะเปนในรูปแบบของภาษาซี               
ซ่ึงการเขียนโปรแกรมจะเปนใน สวนของการควบคุมและตั้งคาระยะการทำงานของเซ็นเซอร 

https://www.ec-bot.com/product/126/module-%E0%B8%A3%E0%B8%B5%E0%B9%80%E0%B8%A5%E0%B8%A2%E0%B9%8C-relay-5v-1-chanel-250v-10a-active-high
https://www.ec-bot.com/product/126/module-%E0%B8%A3%E0%B8%B5%E0%B9%80%E0%B8%A5%E0%B8%A2%E0%B9%8C-relay-5v-1-chanel-250v-10a-active-high
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รูปท่ี 3.7 โปรแกรมควบคุม  

ท่ีมา : Self Driving Car Using Arduino(autonomous Guided Vechicle) : 5 Steps (with Pictures) - 

Instructables 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Block Diagram ของระบบเปด-ปดกอกน้ำอตัโนมัต ิ

https://www.instructables.com/Self-Driving-Car-Using-Arduinoautonomous-Guided-Ve/
https://www.instructables.com/Self-Driving-Car-Using-Arduinoautonomous-Guided-Ve/
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รูปท่ี 3.8 Block Diagram 

ข้ันตอนการทำงานของระบบเปด-ปดกอกน้ำอัตโนมัต ิ

1. โดยปกติเม่ือมีการเปดระบบ เซ็นเซอรตรวจจับวัตถุ แบบวัดระยะ จะทำการตรวจจับวัตถุเม่ือมีวัตถุ
หรือมือ ยื ่นมาในระยะของเซ็นเซอร ซึ ่งตั ้งระยะไวที ่ประมาณ 12-30 ซม. (เปนระยะหางจากเซ็นเซอร          
ถึงหัวกอก เซ็นเซอรจะสงสัญญานใหระบบทำงาน   

2. เมื่อเซ็นเซอรสามารถตรวจจับวัตถุที่ผานหนาเซ็นเซอรได ขอมูลที่ไดรับมาจาก Infrared sensor 
จะถูกสงไปยัง Arduino เพื่อนำขอมูลไปประมวลผล ซึ่ง Arduino นั้นเปนตัวควบคุมในการทำงานทั้งหมด    
ซ่ึงการควบคุมจะใชโปรแกรม Arduino IDE เปนโปรแกรมตั้งคาระยะเซ็นเซอรในการควบคุม  

3. Arduino ที่ไดรับขอมูลมาจากตัวเซ็นเซอรที ่สามารถตรวจจับวัตถุไดก็จะประมวลผลขอมูล            
สงตอไปท่ี Solenoid Valves โดยจะผานท่ีตัว Relay Module ท่ีจะทำหนาท่ีเปนสวิตชทางอิเล็กทรอนิกส  

4. ขอมูลที ่สงมาจาก Arduino ผานตัว Relay Module ขอมูลทั ้งหมดจะถูกสงไปที ่ Solenoid- 
Valve เพื ่อสั ่งใหตัว Solenoid Valves เปดน้ำใหน้ำไหลออกมาสู ว ัตถุหรือมือ น้ำจะไหลอยู ตลอดเวลา       
หากวัตถุอยูในระยะการ ทำงานของเซ็นเชอร  

5. หากวัตถุหรือมือไมอยูในระยะท่ีเซ็นเซอรทำงานเปนเวลา 1 วินาที ระบบจะทำการตัดน้ำโดยทันที 

 

 

 

 

 

 Infrared 

Start 
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 รูปท่ี 3.9 หลักการทำงาน  

 

 

รูปท่ี 3.10 วงจรการทำงาน 

 

3.6 ดำเนินการจัดทำโครงงาน  

เมื ่อขั้นตอนการจัดเตรียมอุปกรณ ไดดำเนินการเสร็จสิ้นแลว ขั ้นตอนการดำเนินจัดทำโครงงาน       
จะเปนสวนท่ีจะทำโครงงาน ซ่ึงจะมีการดำเนินวิธีการตามท่ีไดศึกษาขอมูล 

ระยะตรวจจับ 4 -30 CM. 

Relay ON 

Stop 

ไมผาน 

ผ่าน 
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รูปท่ี 3.11 ดำเนินการจัดทำโครงงาน 

 

3.7 ตรวจสอบความถูกตอง  

ขั ้นตอนการจัดทำอุปกรณตนแบบพรอมติดตั ้งเซ็นเซอรเสร็จสิ ้นนั ้น การดำเนินการในขั ้นตอน      
ตอไปจะเปนการตรวจสอบความถูกตองทั้ง การติดตั ้งเซ็นเซอร สัญญาณของตัวอุปกรณ การตรวจสอบ      
การปอนขอมูลลง โปรแกรม Arduino IDE ท่ีทำหนาท่ีเปนในสวนการควบคุมการทำงานของระบบ 
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รูปท่ี 3.12 ตรวจสอบความถูกตอง 

3.8 ทดสอบระบบ 

เปนขั้นตอนที่จะวัดประสิทธิภาพการทำงานของระบบ รวมถึงขอบกพรอง อุปสรรค ปญหาตางๆ       
ที่เกิดขึ้นในขั้นตอนนี้ ซึ่งการทดสอบหากผานไปไดดวยดี ก็จะแสดงถึงการทำงาน ของระบบที่สามารถทำได
อยางเต็มประสิทธิภาพ หากเกิดขอขัดของก็จะสามารถตรวจสอบความถูกตอง และแกปญหาไดทันที 
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รูปท่ี 3.13 ทดสอบระบบ 

3.9 จัดทำรูปเลมรายงานพรอมนำเสนอ 

 เปนข ั ้นตอนส ุดทายในการจ ัดทำโครงงาน ซ ึ ่ งจะเปนข ั ้นตอนที ่จะสร ุปผลในทุกข ั ้นตอน                    
การจัดทำรูปเลมรายงานนั้นจะเปนสวนที่จะรายงานถึงวิธีการดำเนินงานการทดสอบ รวมถึงปญหาตาง ๆ
ท้ังหมดและการนำเสนอ จะเปนการนำเสนอผลของโครงงานตอผูท่ีมีความสนใจใน โครงงานนี้ 
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รูปท่ี 3.14 จัดทำรูปเลมรายงานพรอมนำเสนอ 

 

บทท่ี 4  

ผลการทดลอง 
 

        การทดสอบการทำงานของระบบเปด-ปดกอกน้ำอัตโนมัติ เปนการทดสอบประสิทธิภาพในการทำงาน
ของระบบทั ้งหมด และตรวจสอบการทำงานรวมของอุปกรณตางๆ การติดตั ้งอุปกรณในตำแหนง                 
ในการทดสอบในแตละสวนออกเปน 3 สวน  
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  4.1 การตอวงจรและทดสอบวงจรหลังเขียนโปรแกรมควบคุมเสร็จ 

  4.2 การตรวจสอบระยะการทำงานเม่ือวัตถุผานเขามาหนาเซ็นเซอร  

  4.3 การตรวจสอบระยะการทำงานของเซ็นเซอรท่ีเหมาะสม * 

4.1 การตอวงจรและทดสอบวงจรหลังเขียนโปรแกรมควบคุมเสร็จ 

  ตารางท่ี 2.1 การตอวงจรและทดสอบวงจรหลังเขียนโปรแกรมควบคุม 

การทดลองครั้งท่ี 
ผลการทดลอง 

หมายเหตุ ขอแกไข 
ผาน ไมผาน 

1  √ 
เนื่องจากตอวงจรผิด  
ทำใหเซนเซอรลัดวงจร 

ศึกษาวงจรเพ่ิมเติม, ศึกษาการ
ทำงาน, จัดหาเซนเซอรใหม 

2 √  ตอวงจรใหม และตรวจสอบเซนเซอร - 

3  √ 
เพ่ิม Solenoid  
เขามาและทดลองการทำงาน 

การทำงานของ Solenoid มีน้ำ
รั่วผานวาลวตลอดเวลา 

4  √ 

จัดหา Solenoid ตัวใหมมา  
แตกระแสไฟไมเพียงพอตอโซลินอยด
ตัวใหม 

ทำการแยกแหลงจาย 
ระหวาง Solenoid กับวงจร  
และเพ่ิมแบตเตอรี่ 12V เขามา
แทน 

5  √ 

การทดลองครั้งนี้เปนการตอหนาสัมผัส 
NO ผลปรากฏวา น้ำไหลตลอด 
เม่ือเซนเซอรตรวจจับวัตถุได 
น้ำหยุดไหล 

เปลี่ยนจุดตอใชงานจาก NO 
เปน NC 

6 √  
เปลี่ยนหนาสัมผัสจาก NO เปน NC จึง
ทำใหน้ำไหลตามวัตถุประสงคโครงงาน 

- 

4.2 การตรวจสอบระยะการทำงานเม่ือวัตถุผานเขามาหนาเซ็นเซอร 

  ตารางท่ี 2.2 การตรวจสอบระยะการทำงานเม่ือวัตถุผานเขามาหนาเซ็นเซอร 

ระยะเม่ือเซนเซอร
ผานหนาวัตถ ุ

ผลการทดลอง หมายเหตุ 

5 ซม. ใชงานไดสะดวก 
ตองยื่นมือหรือวัตถุเขาใกลตัวเซ็นเซอรมากเกินไปอาจ
ทำใหไมสะดวกตอการใชงาน 

15 ซม. ใชงานไดสะดวกมาก 
เซ็นเซอรอยูในระยะท่ีพอดีวัตถุหรือมือจะอยูท่ีปลาย
กอกและกลางอางลางมือ 

25 ซม. ใชงานไดสะดวก 
ระยะท่ีไกลเกินเม่ือมีวัตถุผานเซ็นเซอรอาจทำงานได
โดยท่ีไมตองการใชงาน 
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4.3 การตรวจสอบระยะการทำงานของเซ็นเซอรท่ีเหมาะสม 

   ตารางท่ี 2.3 การตรวจสอบระยะการทำงานของเซ็นเซอรท่ีเหมาะสม 

ระยะการทำงานของ
เซ็นเซอร 

ผลการทดลอง หมายเหตุ 

10 ซม. ทำงานไดดีท่ีสุด เซ็นเซอรรับสัญญาณไดดี 

20 ซม. ทำงานไดดี 

เซ็นเซอรอยูในระยะการตรวจจับท่ีเกือบ
ไกลท่ีสุด ทำใหในการตรวจจับวัตถุไม
คอยดีในบางครั้ง 

30 ซม. ทำงานไดไมดี 
ตรวจจับวัตถุไดยากเพราะเซ็นเซอรอยู
ในระยะขีดจำกัดในการทำงาน 

 

 

 

 

 

 

 

 

บทท่ี 5  

สรุปโครงงาน ปญหา และขอเสนอแนะ 
 

5.1 สรุปโครงงาน  

 ระยะการทำงานของเซ็นเซอร มีผลตอความสะดวกสบายตอการใชงาน และมีผลตอการตรวจจับ

สัญญาณของเซ็นเซอร มีลายระเอียดดังนี ้

 1.ระยะของเซ็นเซอรที่นอยเกินไป 5-10 ซม. ทำใหผูใชงานตองยื่นมือหรือวัตถุเขาใกลตัวเซ็นเซอร  

มากเกินไป ซึ่งอาจทำใหวัตถุชนขอบอางซึ่งไมสะดวกตอการใชงาน ในระยะนี้เซ็นเซอรมีการรับสัญญาณ          

การตรวจจับไดดีมาก                                                                                                                       
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          2.ระยะของเซ็นเซอรที่พอดี 15-20 ซม. ทำใหผูใชงานไมตองยื่นมือหรือวัตถุเขาใกลตัวเซ็นเซอรและ

มากเกินไปอีกทั้งเปนระยะที่มือหรือวัตถุอยูปลายกอกน้ำและกลางอางลางมือพอดีในระยะนี้เซ็นเซอรมีการรับ

สัญญาณการตรวจจับไดคอนขางดี 

 3.ระยะของเซ็นเซอรที่มากเกินไป 25-30 ซม. เมื่อมีวัตถุหรือมือผานเขามาในระยะการทำงานของ

เซ็นเซอรอาจทำใหน้ำไหลโดยท่ีไมตองการใชงานทำใหเปลืองน้ำ ในระยะนี้เซ็นเซอรมีการรับสัญญาณไมคอยดี

เนื่องจากเซ็นเซอรมีขีดจำกัดในการรับสัญญาณ 

5.2 ปญหาท่ีเกิดข้ึน  

จากการทดลองระบบอางลางมืออัตโนมัตินั ้น เม่ือมีปญหาจะทำการดำเนินการแกไขตรวจสอบ

ขอบกพรองตลอดจนการทดสอบระบบการทำงานจนสามารถทำงานไดอยางมีประสิทธิภาพสูงสุด เนื่องจาก   

มีทำงานเปนหมูคณะ รวมกันคิดแกไขปญหาขอบกพรอง จนสำเร็จตามวัตถุประสงค ซ่ึงปญหามีดังตอไปนี้  

1.เม่ือไฟ Battery ต่ำจะทำให Board Arduino สั่งงานผิดพลาดและโซลินอยลทำงานไมเสถียร 

2.การใชงาน DC Adapter ทำใหแหลงจายกระแสไฟไมเพียงพอ 

3.การใช Battery เปนตัวจายแรงดันไฟมีความยุงยากในการชารตแบตเตอรี่ 

5.3 ขอเสนอแนะ  

1. ติดตั้งแผงโซลารเซลลเพ่ือชารตไฟใหกับ Battery เม่ือใชงานในท่ีท่ีไมมีไฟฟา 

2. เพ่ิมตัวชารตใหกับ Battery โดยไมตองยก Battery ออกจากตัวถัง 

3. เพ่ิมฐานท่ีมีลอ เพ่ือสะดวกตอการคลื่อนยายและยกระดับถังใหสูงจากพ้ืน เพ่ือปองกันน้ำทวม 
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โปรแกรมท่ีใชควบคุมระบบ 

#define sensor A0 // Sharp IR GP2Y0A41SK0F (6-30cm, 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(10 ; // slow down serial port  
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  if (distance <= 22 && distance!=0  

  { 

    Serial.println(distance);   // print the distance  

    i=10; 

  } 

  if(i>1  

  {  

    i--; 

    digitalWrite(Pin_relay,LOW);  

  } 

  else 

  { 

    digitalWrite(Pin_relay,HIGH );  

  } 

} 

 

 

แผนการดำเนนิงาน 

 
รายการปฏิบัติ 

ธ.ค. ม.ค. ก.พ. มี.ค. 

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

นักเรียนเสนอชื่อโครงงาน                 

เสนอโครงงานครูท่ีปรึกษา                 

กลั่นกรองโครงงาน                 

เสนอ รร.อล. ขออนุมัติจัดทำโครงงาน                 

คนควาขอมูลโครงงาน                 

จัดทำเอกสารเสนอขออนุมัติโครงงาน                 

เสนอรายการสิ่งของ                 

ดำเนินการจัดทำโครงงาน                 

ฝกนำเสนอโครงงาน                 
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สงชิ้นงานและเอกสารโครงงาน                 

จัดทำบอรดนำเสนอโครงงาน                 

นำเสนอโครงงาน                 
 

 

 

 

งบประมาณ 

   ลำดับท่ี รายการ จำนวน  หนวย   ราคา/หนวย รวม 
(บาท  

1 BordArduinoMEGA2560 R3 1 บอรด 340 340 
2 GP2YOA415K Sharp Infrared Sensor 1 ตัว 210 210 
3 Solenoid Value Water Dispense 12V 4 หุน 1 ตัว 175 175 
4 Relay Module 5 V 1 channel 1 ตัว 90 90 
5 Battery 12V  1 ตัว 300 300 
6 ชุด Sink 1 ชุด 500 500 
7 กอกน้ำติดตั้งบนโตะ  1 ตัว 300 300 
8 Jumper male – male ดำ 127 (15 เสน/ชุด) 1 ชุด 35 35 
9 Jumper male – male เหลอืง 128 (12 เสน/ชุด) 1 ชุด 35 35 
10 Jumper male – male แดง 129 (12 เสน/ชุด) 1 ชุด 35 35 
11 ถัง 200 ลิตร, สีน้ำมัน, สติกเกอร 1 ชุด 1,200 1,200 

  รวมท้ังหมด 3,220 

 

แบบฟอรมนําเสนอโครงงานท่ีไดรับการ แกไขในบางสวนในบางสวน 
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ประวัติผูจัดทำ 

 

ช่ือ-นามสกุล  : นรจ.รุงโรจน ม่ันหมาย 

พรรค-เหลา  : พรรคพิเศษ เหลาทหารชางยุทธโยธาอิเล็กทรอนิกส 

ท่ีอยู   : 387/4 ม.2 ต.พลวงทอง อ.บอทอง จ.ชลบุรี 20270 

เบอรโทรศัพท  : 0987434613 
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E-mail   : - 

ประวัติการศึกษา : โรงเรียนสวนปาเขาชะอางค จ.ชลบุร ี

 

 

ช่ือ-นามสกุล  : นรจ.พรพระพรหม สุรำไพ 

พรรค-เหลา  : พรรคนาวิน เหลาอุทกศาสตรและอุตุนิยมวิทยา 

ท่ีอยู   : 6/3 ซ.พโลชัย9 ถ.พโลชัย ต.ในเมือง อ.เมือง จ.อุบลราชธานี 34160 

เบอรโทรศัพท  : 0628875629 

E-mail   : - 

ประวัติการศึกษา : โรงเรียนนารีนุกูล จ.อุบลราชธานี 

 

ช่ือ-นามสกุล  : นรจ.พานเพชร   รุงเรือง 

พรรค-เหลา  : พรรคพิเศษ เหลาทหารชางยุทธโยธาอิเล็กทรอนิกส 

ท่ีอยู   : 74/1 ม.1 ต.นางบวช อ.เดิมบางนางบวช จ.สุพรรณบุรี 72120 

เบอรโทรศัพท  : 0854292191 

E-mail   : - 

ประวัติการศึกษา : โรงเรียนสามชุกรัตนโภคาราม จังหวัดสุพรรณบุรี 
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ช่ือ-นามสกุล  : นรจ.ธีรเทพ ภูตะดา 

พรรค-เหลา  : พรรคพิเศษ เหลาทหารชางยุทธโยธาอิเล็กทรอนิกส(บก.ทท.  

ท่ีอยู   : 47 ม.9 ต.ทาลาด อ.ชุมพวง จ.นครราชสีมา 30270 

เบอรโทรศัพท  : 0981070223 

E-mail   : - 

ประวัติการศึกษา : โรงเรียนชุมพวงศึกษา จังหวัดนครราชสีมา 

 

 

ช่ือ-นามสกุล  : นรจ.วงศธร เวชมุข 

พรรค-เหลา  : พรรคพิเศษ เหลาทหารชางยุทธโยธาอิเล็กทรอนิกส 

ท่ีอยู   : 19/5 ม.6 ต.น้ำจืด อ.กระบุรี จ.ระนอง 85110 

เบอรโทรศัพท  : 0963078075 

E-mail   : - 

ประวัติการศึกษา : โรงเรียนกระบุรีวิทยา จังหวัดระนอง 
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ช่ือ-นามสกุล  : นรจ.จิณภัค ลาวรรณา 
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ท่ีอยู   : 105/19 ม.6 ต.พลูตาหลวง อ.สัตหีบ จ.ชลบุรี 20180 
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