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บทคัดยอ 
 
 โครงงานนี้เปนโครงงานหุนยนตพนแอลกอฮอลเคลื่อนที่อัตโนมัติมีสวนประกอบคือ Arduino Mega 2560,               
Ultrasonic sensor, L298N, color sensor, Relay โดยมีหลักการคือใช Ultrasonic sensor ในการ
ตรวจจับระยะและสงคาไปยัง Arduino Mega 2560 โดยมีการเขียนโปรแกรมใหเคลื่อนท่ีหลบสิ่งกีดขวาง
จากนั้นโปรแกรมนี้จะสงไปยัง L298N ในการสั่งมอเตอรใหหมุนตามคําสั่งโปรแกรมจากนั้นหุนยนตจะเคลื่อนที่
ตามโปรแกรมที่เขียนสวนการพนแอลกอฮอลจะใช Relay ควบคมุปมน้ําในการพนแอลกอฮอล 
  

 จากการทดลองพบวา การทดสอบตรวจจับระยะของ Ultrasonic sensor ที่ระยะ 30 cm นั้นเปนระยะที่

สามารถสงคาให Arduino mega 2560 ทําการสั่งให L298N ไปทําการสั่งควบคุมมอเตอรใหหยุดกอนชน    

สิ่งกีดขวางและระยะตรวจจับระยะไกลสุด 4 m สวนการทดลองใชแรงดันกับ Relay นั้นตองใช 9V ถึง Relay 

จะทํางานไดและการทดลองปมน้ําครั้งแรกใชแรงดันไฟฟาขนาด 9 V ทําใหปมน้ําสามารถพนออกไปไดแตระยะ

ในการพนน้ันสั้นไปจึงเปลี่ยนมาใชแรงดันไฟฟาที่ 12 V ปมน้ําสามารถพนไดระยะไกลไดจากระยะเดิม 
 
 

 ขอเสนอแนะ สําหรับโครงงานนี้ ควรเลือกใช sensor ที่มีมาตรฐานสูงเพื่อลดคาความผิดพลาดของ sensor 
และทําการปรับเทียบคาตางๆนั้นใหแมนยํามากยิ่งขึ้นยังจะสามารถพัฒนาใหหุนยนตพนแอลกอฮอลเคลื่อนท่ี
อัตโนมัติทํางานไดมีประสิทธิภาพมากย่ิงข้ึนและโปรแกรม Arduino IDE นั้นมีความเขาใจยากสําหรับผูจัดทํา  
ที่มีพื้นฐานในการเขียนคําสั่งนอยรวมไปถึงระยะเวลาที่จะศกึษาโปรแกรมใหเขาใจลึกซึ้ง 

 

  น.ต. 

                                                  (เสถยีร  ตงัพรประเสรฐิ) 

                                                                                                ครทูปีรกึษาโครงงาน 
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บทที่ 1 

บทนาํ 
1.1 ที่มาและความสําคัญของโครงงาน 

 เนื่องดวยสถานการณการแพรระบาดของโรคติดเชื้อไวรัสโคโรนา 2019 โควิด-19) ในปจจุบัน                          
ทั้งที่หนวยงานภาครัฐและเอกชนรวมถึงสถานรักษาพยาบาลผูปวยติดเชื้อกําลังประสบปญหาอยู
โดยหนวยงานตางๆนั้นจะกําหนดมาตรการตางๆเพื่อปองกันการแพรระบาดท่ีเกิดขึ้นโดยคํานึงถึง
ความอันตรายของโรคโควิด-19 ซึ่งอาจทําใหมีผูติดเชื้อเสียชีวิตได โดยปกติการฆาเชื้อมีอยู 2 แบบ
คือการฆาเชื้อดวยเจาหนาที่และเครื่องมือท่ีสรางขึ้น เชน หุนยนตพนแอลกอฮอลเคลื่อนที่อัตโนมัติ 
การฆาเชื้อโดยเจาหนาที่จะทําใหเจาหนาที่ไดรับความเสี่ยงจากเชื้ออาจทําใหครอบครัวของ
เจาหนาที่ไดรับความเสี่ยงจากการติดเชื้อไปดวยดังนั้น การที่นําหุนยนตพนแอลกอฮอลเคลื่อนท่ี
อัตโนมัติมาเพื่อใชอํานวยความสะดวกเพื่อฆาเชื้อโรคบนพ้ืน จึงเปนทางเลือกในการชวยลดอัตรา
การติดเชื้อ โควิด-19 อีกทั้งยังชวยลดการสูญเสียและยังเปนการเพิ่มความปลอดภัยใหกับบุคลากร
ทางการแพทยหรือหนวยงานตางๆ ไดอีกทางหนึ่ง 

1.2 วัตถุประสงค 
 1.2.1 เพื่อสรางหุนยนตพนแอลกอฮอลเคลื่อนที่อัตโนมตัิ 
  1.2.2 เพื่อนําความรูที่ไดรับจากการศึกษาในหองเรียนท้ังภาคทฤษฎีและปฏิบัติมาประยุกตใชใน    
 .        การสรางชิ้นงานโครงงานสิ่งประดิษฐ 
 1.2.3 เพื่อเพื่อลดความเสี่ยงในการติดเชื้อโควิด–19 ของเจาหนาที่ในการพนแอลกอฮอลฆาเชื้อ  
1.3 ขอบเขตของโครงงาน 
    หุนยนตสามารถเคลื่อนที่และพนแอลกอฮอลบนพื้นไดอัตโนมัติในหองโลง 
1.4 ประโยชนที่คาดวาจะไดรับ 

  1.4.1 ไดหุนยนตพนแอลกอฮอลเคลื่อนที่อัตโนมัติ 
     1.4.2 ไดความรูที่ไดรับจากการศึกษาในหองเรียนท้ังภาคทฤษฎีและปฏิบัติมาประยุกตใชใน 

                         การสรางชิ้นงานโครงงานสิ่งประดิษฐ 
  1.4.3 เปนตนแบบแกการพัฒนาตอไป 
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บทที่ 2 
ทฤษฎีที่เกี่ยวของ 

 การสรางหุนยนตพนแอลกอฮอลเคลื่อนที่อัตโนมัติดวยโปรแกรม Arduino IDEมีสวนประกอบ
ไปดวย Arduino Mega 2560, Ultrasonic sensor, L298N, Relay 
2.1 ทฤษฎีที่เกี่ยวของของโครงงาน 
 2.1.1 กฏของนิวตัน    ผูคนพบ เซอรไอแซค นิวตัน (Sir Isaac Newton) 

กฎขอที่ 1 ΣF = 0 หรือกฎของความเฉ่ือย 
วัตถุจะรักษาสภาพหยุดนิ่งหรือเคลื่อนที่ดวยความเรว็คงท่ีในทิศทางเดิมก็ตอเมื่อแรงลัพธท่ีมา
กระทําตอวัตถุมีคาเทากับศูนย 

กฎขอที่ 2 ΣF = ma หรือกฎของความเรง 
 เมื่อมีแรงลัพธที่ไมเปนศูนยมากระทํากับวัตถุ วัตถุจะมีความเรงในทิศทางเดยีวกับแรงลัพธนั้น 
  
 2.1.2 กฎของโอหม    ผูคนพบ เกอรค ซีม็อน โอหม (Georg Simon Ohm) 

V=IR 
 โดยที่        V = ความตางศักยระหวางปลายของตัวนํา 
                I  = กระแสไฟฟาที่ไหลผานตวันํา 
                R = ความตานทาน ซึ่งเปนคาคงท่ีจากกฎของโอหม 

ความตานทาน (R) มีหนวยคือ โอหม (Ω) 
  
 2.1.3 ทฤษฎีเสียง 
  คลื่นเสียง สามารถเคล่ือนที่ผานตัวกลางไดทุกสถานะ ไมวาจะเปนวัตถุของแข็ง ของเหลว หรือ    

กาซคลื่นเสียงนั้นมีคุณสมบัติเชนเดียวกับคลื่นอ่ืนๆ เชน แอมพลิจูด (Amplitude)ความเร็ว 
(Velocity) หรือ ความถ่ี (Frequency) 
 เสียง (Sound) คือ การถายทอดพลังงานจากการสั่นสะเทือนของแหลงกําเนิดเสียงผานโมเลกุล
ของตัวกลางไปยังผูรับ โดยที่หูของเรานั้น สามารถรับรูถึงการสั่นสะเทือนของโมเลกุลเหลานี้ได 
และไดทําการแปลผลลัพธออกมาในรูปของเสียงตางๆ 
   ตัวกลาง (Medium) จึงกลายเปนปจจัยสําคัญตอการไดยินเสียงเพราะคลื่นเสียงเคลื่อนที่โดย
อาศัยตัวกลางในการถายทอดพลังงานเทานั้นสงผลใหในภาวะสุญญากาศซึ่งเปนพ้ืนที่วางที่ไมมี
อนุภาคตวักลางใดๆ คลื่นเสียงจึงไมสามารถเคลื่อนที่ผานไปได 

vt = 331 + 0.6t 
 โดย    vt  ..คืออัตราเร็วเสียงในอากาศขณะอุณหภูมิ t องศาเซลเซียส (m/s) 
  T    คืออุณหภูมิของอากาศในหนวยเซลเซยีส (C) 
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 2.1.4 ภาษาซ ี(C)  ผูคนพบ เดนนสิ แม็กคาลิสแตร รติชี  (Dennis MacAlistair Ritchie)                                 

เปนภาษาโปรแกรมสําหรับวัตถุประสงคทั่วไปภาษาซีเปนภาษาที่มีความยืดหยุนในการเขียนโปรแกรม

มีเครื่องมืออํานวยความสะดวกสําหรับการเขียนโปรแกรมเชิงโครงสรางและอนุญาตใหมีขอบขายตัว

แปร (scope) และการเรียกซํ้า (recursion) 

 2.1.5 การเหนี่ยวนําแมเหล็กไฟฟา   ผูคนพบ ไมเคิล ฟาราเดย  (Michael Faraday)           

  กฎการเหนี่ยวนําของ ไมเคิล ฟาราเดย กลาววา ขนาดของแรงเคลื่อนไฟฟาเหนี่ยวนําเปน

สัดสวนกับอตัราการเปล่ียนแปลงสนามแมเหล็ก  

            

 

 
 

 

 

 

 

รูปที่ 2.1 การเหนี่ยวนําแมเหลก็ไฟฟา 

ที่มาจาก: http://www.neutron.rmutphysics.com/ 
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ตารางที่ 2.1 มอเตอรที่ใชทําหุนยนต 

 
หมายเหต ุ
- L298N (24 VDC)  ความเร็วอยูที่ 200 rpm รับแรงดันไดสูงสุด 36 V 
- น้ําหนัก Dc Gear Motor2GA37 12 VDC อยูที่ 500 กรัม 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รุนมอเตอร 
ความยาว 

(cm) 
เสนผานศูนยกลาง 

(cm) 
ขนาดแกน

(mm) 
กระแส
(mA) 

ความเร็ว
(rpm) 

รับนํ้าหนัก 
(kg) 

Dc Gear Motor 3 2.2 1.5 150-200 90 2-3 

Dc Gear Motor 
2GA37  
12 VDC 

8 3.5 6 - 420 5-10 

DC Gear Motor 
2GA37F 

12 VDC/24 VDC 
9 3.5 6 - 450 20 

Dc Gear Motor 
2GA60F 

12 VDC/24VDC 
12.5 4.3 8 - 500 30 
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2.2 ภาษาคอมพิวเตอร 
      ภาษาคอมพิวเตอร มี 3 แบบ 
 - ภาษาเครื่อง 
 - ภาษาระดับต่ํา 
 - ภาษาระดับสูง 
 2.2.1 ภาษาเครื่อง (Machine Language) เปนภาษาโปรแกรมคอมพิวเตอรระดับต่ําที่สุดซึ่ง
คอมพิวเตอรเขาใจไดทันที โดยไมตองผานตัวแปลภาษาเพราะเขียนคําสั่งและแทนขอมูลดวย
เลขฐานสอง (Binary Code) ทั้งหมด ซึ่งเปนการเขียนคําสั่งดวยเลข 0 หรือ 1 แทนลักษณะของการ
ปด (Off) และเปด (On) และคําสั่งตางๆ  
 2.2.2 ภาษาระดับต่ํา (Machine – Oriented Language) เปนภาษาที่ใกลเคียงกับภาษาเครื่อง
ไดแก ภาษาแอสแซมบลี เปนภาษาที่ใชคําในอักษรภาษาอังกฤษเปนคําสั่งใหเครื่องทํางาน เชน ADD 
หมายถึง บวก SUB หมายถึง ลบ 
 2.2.3 ภาษาระดับสูง เปนภาษาที่พัฒนามาจากภาษาแอสแซมบลี โดยมีจุดประสงคเพื่อใหใชงาน
และเรียนรูคาํสั่งไดงาย สะดวกตอการเขียนโปรแกรมภาษา เชน ภาษาซี (C ) ภาษาซีเปนภาษาที่รวม
ขอมูลของภาษาระดับต่ําและภาษาขอมูลระดับสูงเขาไวดวยกัน เปนที่นิยมของนักเขียนโปรแกรม 
เพราะเปนภาษาที่มีไวยากรณเขาใจงาย มีประสิทธิภาพและความเร็วในการทํางานดีกวา 
ตัวอยางภาษาซ ี       

#include <stdio.h> 

int main() 

{ 
   char input[100]; 
   int sum; 
   int i; 
   printf(" Enter number (100 MAX): "); 
   scanf("%s", &input); 
   for(i=0; i<100; i++){ 
         if(input[i] == '\0') 
            break; 
         sum += input[i] - '0'; 
    } 
  printf("Sum total is %d", sum); 
  printf("\n\n\n"); 
  return 0; 
} 
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2.3 ไมโครคอนโทรลเลอร (Arduino Mega 2560)  

      Arduino Mega 2560 คือ บอรดรุนใหญในกลุมบอรดของ arduino ใช Atmega2560  
เปนไมโครคอนโทรลเลอรหลัก ดวยความที่ใช Atmega เบอรนี้ทําใหมี IO pin ใหใชไดอยาง
เหลือเฟอ อีกทั้งยังสามารถใช AC/DC adapter เพื่อเปนแหลงจายพลังงานใหกับบอรดได 

 
 

 

 

 

รูปที่ 2.2 Arduino Mega 2560 
ที่มาจาก: https://www.gravitechthai.com 

 
2.4 Color sensor 

     RGB Color Sensor (TCS230/TCS3200) Module Arduino ใชสําหรับการอานคาสี RGB 

ใชสําหรับการอานคาวาเปนสีอะไรโดยการแยกสีท่ีอยูตอหนา Sensor เปนสีอะไรโดย Output ที่

แสดงออกมาเปนคา RGB ใชงานงายมีไฟ สีขาวเรงแสงเพื่อใหมองเห็นชัดขึ้นมีความถูกตองมาก

ที่สุด สามารถนําไปใชงานในที่มืดไดและยังมีกระบอกพลาสติกสีดําใชกันไมใหแสงหรือสีอ่ืนๆเขา

มารบกวน 

 
   

 

 

 

 

 
 

รูปที่ 2.3 TCS230 
ที่มาจาก: https://www.cybertice.com/ 
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2.5 เซนเซอรตรวจจับระยะ 

     เซนเซอรตรวจจบัระยะ คือ เปนโมดูลสําหรับใชหาระยะหางของวัตถุกับตัวเซนเซอรอาศัยการ
ทํางานของคล่ืนเสียงที่ความถ่ี 40 kHz ซ่ึงจัดอยูในขบยาน Ultrasonic  

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 2.4  Ultrasonic sensor 
ที่มาจาก: https://www.omi.co.th 

การใชงาน Ultrasonic sensor 

 ใชสําหรับตรวจจับวัตถุตางๆโดยอาศัยหลักการสะทอนของคล่ืนความถี่เสียงและคํานวณหา    
คาระยะทางไดจากการเดินทางของคลื่นและนํามาเทียบกับเวลาดวยกลไกดังกลาวทําใหเราสามารถ
นํามาประยกุตใชงานในรูปแบบงานตางๆไดอยางมากมาย เชน งานวัดระดับน้ํา,งานตรวจจับชิ้นงาน, 
งานตรวจจับความหนาของวัตถ ุ
โดยจะมี 4 ขา 
  -VCC (แดง) 5VDC 
 -TRIG 

-ECCHO                                                                                                        
-GROUND 
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ขอควรระวัง 

1.ไมเหมาะกับวัตถุที่สามารถดูดซับเสียงหรือมีซึ่งจะทําใหการสะทอนเกิดความผิดพลาด 
2.การติดตั้งของUltrasonic Sensorดานบนอาจทําใหการใชงานเกิดความผิดพลาดถาหากอากาศ    
.  มีความชื้น 
3.ไมสามารถใชในถังปดหรือพื้นที่สุญญากาศได 
4.ใชในพื้นที่อุณหภูมิสูงมากไมได 

  5.ใชในพื้นที่ท่ีมีความดันสูงไมไดสวนใหญผูผลิตออกแบบใหในความดันบรรยากาศและเต็มที่ไมเกิน      
     ไดเต็มที่ 2 bar  

6.ไมสามารถใชในพื้นที่หรือถังที่มีวัตถุที่ทําใหเกิดฝุนฟุงกระจายในถัง  
คุณสมบัติ 
 1. การทํางานใชแรงดันไฟฟา 5 V 
 2. เอาทพุทจะเปนสัญญาณอนาล็อก 0 - 10 VDC 
 3. Ultrasonic Sensor สามารถทํางานโดยไมตองสัมผัสกับของเหลว 
 4. สามารถใชวัดระดับของวัตถุในสถานะของเหลวและของแข็ง เชน ฝุนผง เมล็ดพืช เม็ดพลาสติก
ขอกําหนดทางเทคนิค 
 - แรงดันไฟฟาขาเขา : 5 V 
 - สัญญาณขาออก : 0 - 10 VDC 
 - กระแสไฟฟาในการทํางาน : 15 mA 
 - ความถูกตองของการวัด 2 - 400 Cm 
 - ขนาด : 2.1*4.5 Cm 

- องศาในการวัด 15 องศา                                                                                            
- Trigger Input Signal 10 us TTL Pulse 

ภายในบรรจุภัณฑประกอบดวย 
 - พื้นผิวการแผรังสีอัลตราโซนิค 
 - เซรามิกเพียโซอิเล็กทรกิ  
 - ชั้นจับคูอะคูสติก 
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2.6 วิธีการตอ Arduino  

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 2.5 การตอ Arduino Mega 2560  กับ HC-SR04 

ที่มาจาก: https://www.cybertice.com/ 

 

          

 

 

 

 

 

รูปที่ 2.6 การตอ Arduino UNO กบั L298n DC Motor 
ที่มาจาก: http://fitrox.lnwshop.com 
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2.7 Gear Motor  

                   

 

 

 

 

 

รูปที่ 2.7 Gear Motor เกยีรมอเตอร 3V - 12V 
ที่มาจาก: https://www.indiamart.com/ 

DC Gear Motor เปนอุปกรณไฟฟาชนิดหนึ่ง โดยอาศัยหลักการทํางานจากมอเตอรในการแปลง
พลังงานไฟฟาเปนพลังงานกลเพื่อทําใหวัตถุมีการเคล่ือนที่และมีฟนเฟองหรือเกียรทําหนาที่ลดรอบ
ความเร็วหรือทดรอบและเพิ่มแรงบิดเพื่อใหสามารถขับงานไดตามที่ตองการ 
 แรงดันไฟเขา 3V - 12V  
 กระแสโหลด 150mA – 200mA 
 เฟอง 1:48 คู 
 ความเร็วรอบ 90 rpm 
 ทอรก 0.4 kgf.cm 

2.8 Relay 
 

 

                                           

 

รูปที่ 2.8 Relay 1 Channels Relay Module (High/Low Level Trigger) 
ที่มาจาก: https://www.thaieasyelec.com/ 

บอรดรีเลยขนาด 1 ชอง มเีอาตพุตคอนเน็คเตอรที่รีเลยเปน NO/COM/NC สามารถใชกับโหลดไดท้ัง
แรงดันไฟฟา DC และ AC รับแรงดันสูงสุดถึง 10A โดยใชสัญญาณในการควบคุมการทํางานดวย
สัญญาณโลจกิ TTL 
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2.9 ปมนํ้า  

 

 

 

 

 

 
รูปที่ 2.9 Pump Water DC ปมน้ํา DC 6-12V 

ที่มาจาก: https://www.ab.in.th/ 

Pump Water DC ปมน้ํา DC 6-12V ชนิด ไดอะแฟรม เปนปมขนาดเล็กโครงสรางแบบไดอะเฟรม 
สามารถนําไปใชงาน รดน้ําตนไม หรือพนหมอก ดูดน้ําออกจากตูปลา ไดอีกดวยตอวงจรงายไมตอง
เสียงกับปมน้ําตูปลาที่ใชไฟฟาแรงดัน AC ที่มคีวามอันตรายอาจจะเกิดไฟรั่วได  

2.10 L298N (Drive motor) 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 2.10 L298N (Drive Motor) 
ที่มาจาก: http://naringroup.blogspot.com/ 

L298N เปนชุดขับมอเตอรชนิด H-Bridge ซึ่งสวนใหญจะถูกนําไปใชในการควบคุมทิศทาง และ
ความเร็วของมอเตอร ซ่ึงสามารถควบคุมมอเตอรไดท้ังหมด 2 Channel 
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2.11 วิธกีารตอวงจรความตานทาน (Resistor circuit)  

 

 

 

 

 
 

 
รูปที ่2.11 การตอความตานทานแบบอนุกรม 

ที่มาจาก: https://www.trueplookpanya.com/ 

 

 

 

 

รูปที่ 2.12 การตอความตานทานแบบขนาน 
ที่มาจาก: https://www.trueplookpanya.com/ 
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2.12 คามาตรฐานแอลกอฮอลที่ใชในการฆาเชื้อ 

       ตารางที่ 2.2 คามาตรฐานแอลกอฮอลที่ใชในการฆาเชื่อ 

 

 

 

 

 

 

แหลงที่มา  : มาตรฐานแอลกอฮอลท่ีใชในการฆาเชื้อ – กรมควบคุมโรคwww.ddc.moph.go.th 

2.13 คามาตรฐานความเขมขนของแอลกอฮอล 
 แอลกอฮอลเขมขน 70-90%โดยปริมาตรในน้ํา (62.4- 85.8% โดยน้ําหนักในน้ํา) เปนสาร    
ฆาเชื้อท่ีมีประสิทธิภาพ มีความปลอดภัยสูง ราคาไมแพง ไมมีสี ไมมีกลิ่น และไมตกคางไมวาจะ
เลือกใชแอลกอฮอลเจลหรือแอลกอฮอลสเปรยควรระมัดระวังความถี่ในการใชเพราะอาจจะทําใหผิว
แหงและควรระวังในเรื่องการจัดเก็บใหพนแสงสวางและความรอน เพราะแอลกอฮอลสามารถติดไฟ
ไดอยางไรก็ตามผลิตภัณฑแอลกอฮอลท่ีมีจําหนายในปจจุบัน ผูผลิตอาจเติมสี แตงกลิ่นในตํารับ เชน 
เตรียมเปนสารละลายใสหรือเจลสีฟานั้นเพื่อใหผูบริโภคตระหนักวาผลิตภัณฑดังกลาวเปนผลิตภัณฑ
สําหรับใชภายนอกเทานั้น หามรับประทาน 

2.14 Conductivity หรือ การนําไฟฟา 
 การวัดคาการนําไฟฟาทําไดโดยการใชหัววัด (probe) และเครื่องวัด (meter) โดยการใส
แรงดันไฟฟาระหวางขั้วไฟฟาสองข้ัวในหัววัดซึ่งจุมลงไปในน้ําการลดลงของแรงดันไฟฟาซึ่งเกิดจาก
การตานของน้ําจะนําไปใชคํานวณคาการนําไฟฟาตอเซนติ เมตรเครื่องวัดจะแปลงคาเปน              
ไมโครโมหตอเซนติเมตร และจะแสดงผลใหผูตรวจวัดทราบเครื่องวัดคาการนําไฟฟาบางชนิดสามารถ
ใชตรวจวัดปริมาณของแข็งละลายน้ํา (Total dissolved solids; TDS) และความเค็ม (Salinity) ได
โดยใช TDS จะวัดไดเปนมิลลิกรัมตอลิตร (mg/L ) และสามารถคํานวณไดจากการนําคาการนําไฟฟา
คูณดวยคาคงท่ีระหวาง 0.55 ถึง 0.9 ซึ่งเปนคาที่ไดจากการทดลอง  

 

 

 

รายการ มาตรฐานคุณภาพแอลกอฮอล หนวย 

1.เอทิลแอลกอฮอล 70 - 75 เปอรเซน็ต 

2.การระเหยชอง       
  แอลกอฮอล 10 - 20 วินาท ี
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บทที ่3 

วิธีการดําเนินงาน 

    ในบทนี้ไดอธิบายในวิธีการดําเนินงานของแตละสวนท่ีจะใชในโครงงานนี้ซึ่งจะประกอบไปดวย
วิธีการดําเนินงานโครงงาน วิธีดําเนินงานของระบบ บล็อกไดอะแกรม วงจรการทํางาน แผนการ
ดําเนินงาน สําหรับรายละเอียดโปรแกรมควบคุมระบบ 

3.1 ขั้นตอนและการดําเนินงาน   

 
  
 
  
  
 
  
 
 
 
 
  
 
  
 
 
 
 
 
  
 
 
 

 

 

รูปที่ 3.1 ผังการดําเนินงาน 

START 

ศึกษารวบรวมขอมูล 

เสนอโครงงานตอ รร.อล.ทร. 

เสนอโครงงานตออาจารยที่ปรึกษา 

ออกแบบโครงสรางและเขียนโปรแกรมควบคุมหุนยนตพนแอลกอฮอลเคล่ือนที่อัตโนมัติ 
 

ทดสอบ

จัดเตรียมวัสดุอุปกรณ 

ไมผาน 

ไมผาน 

ผาน 

ผาน 

C 

ผาน 
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รปูที่ 3.2 ผังการดําเนินงาน 

 

 

ทําแบบจําลองหุนยนตพนแอลกอฮอลเคล่ือนที่อัตโนมัติ 
 

แกไขโปรแกรม 

ทดสอบระบบหุนยนตพนแอลกอฮอล

เคลื่อนที่อัตโนมัติ 

C 

END 

นําเสนอโครงงาน 

บันทึกผลและวิเคราะหผลการทดลอง 

ผาน 

ไมผาน 

ออกแบบวงจรที่ใชในหุนยนตพนแอลกอฮอลเคล่ือนที่อตัโนมัติ 
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3.2  หลักการทํางาน 

               
  

 

 

     

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Scan 

Sensor 1,2 > 40 cm 

Start 

backward 
Forward 

Turnleft 

180 องศา 

7,8 Scan 

7=8 

Forward 

7<8 

TurnRight Turnleft 

Scan 

Sensor1,2>40 
cm 

Forward backward 

TurnRight 

180 องศา 

7,8 Scan 

7=8 

Forward 
7<8 

Turnleft TurnRight 

YES NO 

YES NO 

YES NO 

YES NO 

NO YES 

รูปที่ 3.3 ผังการทํางานของของระบบ 
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3.3 บล็อกไดอะแกรมหุนยนตพนแอลกอฮอลเคลื่อนที่อัตโนมัติ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รปูที ่3.4  Block Diagram ของระบบการทํางานหุนยนตพนแอลกอฮอลเคลื่อนที่อัตโนมัติ 

จากรูปท่ี 3.4 บล็อกไดอะแกรมของระบบเมื่อเริ่มทํางานจะทําการพนแอลกอฮอลอัตโนมัติเปนระยะๆ
โดยใชเปนรีเลยเปนตวัควบคุมและ Ultrasonic sensor จะเร่ิมสแกนไปดานหนาเมื่อไมพบสิ่งกีดขวาง
จะสงสัญญาณพัลสไฟ 5V ไปเขา L298N เพื่อทําการควบคุมมอเตอรใหเคลื่อนที่ไปดานหนาและเมื่อ 
Ultrasonic sensor นั้นตรวจพบส่ิงกีดขวางในระยะ 30 cm Ultrasonic sensor จะทําการสงคา
สัญญาณพัลสไปขา Arduino จากนั้น Arduino จะสงคาไปหา L298N เพื่อสงใหมอเตอรหยุดจากนั้น 
Arduino จะสงใหทําการเล้ียวขวาหรือซายเปนเวลา 3 วินาที จากนั้นเมื่อ Ultrasonic sensor ไม
ตรวจพบสิ่งกีดขวางจะสงคาพัลสไปหา Arduino จากนั้น Arduino จะสงไฟ 5V ไปเขา L298N 
เพื่อใหควบคุมมอเตอรใหเคลื่อนที่ไปดานหนาตอ 

 



 
 

 

18 

3.4  วงจรการทํางาน 

รูปที ่3.5  วงจรการทํางานของระบบ 

จากรูปที่ 3.5 เม่ือสัญญาณดิจิตอลจาก Arduino สงไปยัง Ultrasonic และ Ultrasonic จะทําการ
เปล่ียนสัญญาณดิจิตอลเปนคลื่นเสียงสงไปกระทบกับวัตถุแลวสะทอนกลับมาเขาที่ Ultrasonic 
เปลี่ยนสัญญาณดิจิตอลทีส่งกลับมาไปยัง Arduino จะคํานวณระยะทางระหวาง Ultrasonic กบั วัตถุ
หากระยะทางมากกวา 40 cm จะสงสัญญาณดิจิตอลจาก Arduino เขา L298N เพื่อควบคุม OUT1, 
OUT2, OUT3, OUT4 ควบคุมทิศทางการหมุนของมอเตอรใหเคลื่อนที่เดินหนา เล้ียวซาย เล้ียวขวา 
ถอยหลังและสัญญาณอนาลอกเขา ENA และ ENB เพื่อควบคุมความเร็วของมอเตอรโดยใช Power 
12 V ในการเล้ียงมอเตอรและเมื่อรถเดินหนาจะทําให Arduino สงสัญญาณ Digital ไปยัง IN1 ของ 
Relay ทําให Relay เปลี่ยนสัญญาณ Digital เปนสนามแมเหล็กที่เกิดขึ้นในขดลวดจึงทําใหหนาสมัผัส
ของวงจรปมน้ํา 12 V เปนวงจรปดจึงพนแอลกอฮอลออกมาเมื่อ TCS2300 วัดคา RGB โดยรับ
สัญญาณ Digital จาก Arduino ไปยัง S1,S2,S3,S4 เปล่ียนกระแสไฟฟาเปน LED แสงสงไปกระทบ
กับสีและใชการหักเหของสีสเปกตรมัหากสีไหนใกลเคียงกับโฟโตไดโอดจะรับสีที่ตรงกับโฟโตไดโอด
เปล่ียนเปนคลื่นความถี่สงคาคลื่นความถี่กลับไปยัง Arduino โดยทาง Output ของ TCS2300 เมื่อ
คาความถี่ สีตรงกับที่กําหนด เชน สีดําจะสั่งไปArduinoหยุดทํางานสงสัญญาณดิจิตอลใหกับ 
Ultrasonic, Relay, L298N เปนการจบการทํางาน 
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3.5 แผนการดําเนินงาน 

ตารางที่ 3.1 แผนการดําเนินงาน 

 

 

 

ก รายการปฏิบัติ 
พ.ย.64 ธ.ค. 64 ม.ค. 65 ก.พ. 65 มี.ค. 65 

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

1 ศึกษาคนควาขอมูลและประชุมวางแผน                      
2 เสนอหัวขอโครงงานตอครูท่ีปรึกษา                      
3 เสนอหัวขอโครงงานตอ รร.อล.                      

4 
นักเรียนจัดทําเอกสารเสนอขออนุมัติ
จัดทาํโครงงาน 

                     

5 เสนอ รร.อล. ขออนุมัติจัดทําโครงงาน                      

6 ประชุมครู                      

7 ดําเนินการจัดทําโครงงาน                      

 

7.1 พบอาจารยที่ปรึกษาเพ่ือขอแนะนํา                      
7.2 กําหนดหัวขอโครงงาน                      
7.3 ศึกษาคนควาขอมูลและทฤษฎีท่ี
เก่ียวของ 

                     

7.4 เตรียมวัสดุอุปกรณ                      
7.5 ทําการวัดและคํานวณ                      
7.6 แกไขปรบัปรุง                      
7.7 พบอาจารยที่ปรึกษาเพ่ือรายงาน
ความกาวหนา 

                     

7.8 ศึกษาการจัดเก็บขอมูลออกแบบ                      
7.9 เขียนโปรแกรมแสดงผล                      
7.10 ทดลองเครื่องวัดและคํานวณ                     

8 ติดตามความการหนา                      

9 ฝกนําเสนอโครงงาน                      
10 สงช้ินงานและเอกสารโครงงาน                      
11 สอบโครงงาน                      
12 จัดทําบอรดนิทรรศการโครงงาน                      
13 สรปุผลคะแนนสงฝายศึกษา                      

14 จัดนทิรรศการโครงงาน                      
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บทที่ 4 

ผลการทดลอง 

 ผลการทดลองของหุนยนตพนแอลกอฮอลเคล่ือนที่อัตโนมัติประกอบไปดวยผลการทดลอง 
Ultrasonic sensor ผลการทดลองใชงาน Bluetooth ผลการทดลอง L298N 
 

4.1 การทดลอง Ultrasonic sensor 

  ตารางที่ 4.1 ผลการทดลอง Ultrasonic sensor 

จํานวน Ultrasonic 
ระยะที่กําหนดใหตรวจจับระยะได (Cm) 

9 10  15  25 

Ultrasonic 1 ตัวตอขา Trig  Echo 9 10 15 25 

Ultrasonic 2 ตัวตอขา Trig  Echo 9 10 15 25 

Ultrasonic 2 ตัว 

ตัวแรกตอขาTrig 

ตัวสองตอขา Echo 

0 0 0 0 

 
   จากการทดลองพบวา  คล่ืนเสียงที่สงจาก Ultrasonic จะไมกระทบกัน   
                

 
 
 

 

 

 

 

รูปที่ 4.1 การทดลอง Ultrasonic sensor แสดงผลบนจอ Monitor 
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4.2 การทดลองระยะทางการพนน้ําของปมน้ํา 

 ตารางที่ 4.2 ผลการทดลองระยะทางการพ่นนาํของปัมนาํ 

แรงดันไฟฟา (V) 1 3 4.6 7 12 

ระยะทางท่ีน้ําพนได (inch) 1.5 3 5 6.5 8.5 

 จากการทดลองพบวา เมื่อแรงดันไฟฟาปมน้ําสูงขึ้นระยะทางท่ีน้ําพนออกไปจะไกลข้ึนตามขนาด
แรงดันไฟฟาที่เพิ่มข้ึน 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 4.2 การตรวจวัดแรงดันของปมน้ํา 
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4.3 การทดลองเคล่ือนที่ตามขอบเขต 

 ตารางที่ 4.3 ผลการทดลองเคล่ือนท่ีตามขอบเขต 

ขา แรงดัน (V) เวลา (S) การเคล่ือนที่ ลอสัมผัสพื้น 
เดินหนา 6.4 - ได พื้นหองเรียน 
ถอยหลงั 3.4 0.8 ได พื้นหองเรียน 
เลี้ยวซาย 6.4 0.06 ได พื้นหองเรียน 
เลี้ยวขวา 6.4 0.06 ได พื้นหองเรียน 

เลี้ยวซายลอเดียว 6.4 1 ได พื้นหองเรียน 
เลี้ยวขวาลอเดียว 6.4 1 ได พื้นหองเรียน 
รถหยุดจายไฟ 0 4 ไมได พื้นหองเรียน 

รถหยุดไมจายไฟ 0 1 ไมได พื้นหองเรียน 

 จากผลการทดลองพบวา การเคล่ือนที่ของหุนยนตพนแอลกอฮอลสามารถเคลื่อนทีบ่นพื้นหอง 
 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 4.3 ผลการทดลองเคล่ือนท่ีตามขอบเขต 
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บทที่ 5 
สรุป ปญหาและขอเสนอแนะ 

  
5.1 สรุป  
 หุนยนตพนแอลกอฮอลเคลื่อนที่อัตโนมัติสามารถพนแอลกอฮอลและเคลื่อนที่อัตโนมัติโดยใช    

Ultrasonic sensor เปนตัวตรวจจับสิ่งกีดขวางกับใช L298N ในการควบคุมมอเตอรในการเคลื่อนท่ี

ของหุนยนตพนแอลกอฮอลโดยกําหนดทิศทางการเคลื่อนที่เปนรูปตัว S เชน เมื่อหุนยนตเคลื่อนที่ไป

ดานหนาแลวถึงสิ่งกีดขวางในระยะทางที่กําหนดในรอบแรกทําการเลี้ยวซาย 180 องศา แลวเคลื่อนท่ี

ไปดานหนาอีกครั้ง เมื่อมาถึงสิ่งกีดขวางในระยะทางที่กําหนดอีกครั้งหน่ึงจะทําการเลี้ยวขวา        

180 องศา แลวเคลื่อนที่ไปดานหนาเปนแบบนี้ไปเรื่อยๆและระยะของการพนแอลกอฮอลผานปมน้ํา

เปนแบบละอองฝอยด วย Relay โดยผ านการควบคุ มของบอรด ไมโครคอนโทรล เลอร           

Arduino Mega 2560  

5.2 ปญหา 
 5.2.1 การเลี้ยว ตั้งเวลา น้าํหนักของน้ําและแรงของมอเตอรไมสัมพันธกันจึงทําใหหุนยนตเลี้ยว
180 องศามีความคลาดเคลื่อนเปนอยางมาก 
 5.2.2 การตรวจจับของ TCS 230 มีความถี่ที่สงมายังบอรด Arduino Mega 2560 ท่ีไมเสถียร
คือ คาที่สงมีความเปลี่ยนแปลงตลอดเวลา 
 5.2.3 เนื่องจากความเสียหายของลอทําใหการทดลองการเลี้ยวของหุนยนตเกิดความลาชาใน
การทําโครงงาน 

5.3 ขอเสนอแนะ 
 เนื่องจากมอเตอรมีขนาดเล็กและแรงขับเคลื่อนที่นอยเกินไปทําใหหุนยนตเคลื่อนที่ไดอยาง  ไม
เต็มประสิทธิภาพถาหากใชมอเตอรที่มีขนาดใหญข้ึนและมีแรงขับเคลื่อนที่มากข้ึนจะทําใหหุนยนต
เคลื่อนที่ไดอยางเต็มประสิทธิภาพและทําที่พนแอลกอฮอลเพิ่มออกมาพนไดทั้งดานบนและดานลาง
เพื่อเพิ่มการพนแอลกอฮอลไดทั่วถึงมากขึ้นสวนการเลี้ยวควรเพิ่ม Compass Sensor HMC 5883L 
กับ Gyro Sensor GP-521 ในการเลี้ยวจะชวยในการลดเซนเซอรดานหลังและลดปญหาในการเลี้ยว
ไมตรง 
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บรรณานุกรม 

NatinBag./2559./Arduino IDE./สืบคนเมื่อ 5 มกราคม 2564./จาก/https://www.netinbag.com 

 

Omega./2564./Ultrasonic sensor./สืบคนเมื่อ 7 มกราคม 2564./ https://www.omi.co.th 

 

Compack./2560./Arduino Mega 2560./สืบคนเมื่อ 10 มกราคม 2564./ 

https://www.gravitechthai.com 

 

Fitroxelec./2563./L298N Dc Motor./สืบคนเมื่อ 12 มกราคม 2564./ 

http://fitrox.lnwshop.com 

 

PRC Technologies Corporation Ltd../Color sensor./2564./สืบคนเมื่อ13 มกราคม 2564./ 

http://www.prctechth.com/ 

 

Cybertice./2563./HC-06./สืบคนเม่ือ15 มกราคม 2564./ https://www.cybertice.com/ 

 

Misumi./2560./Jumper line./สืบคนเมื่อ 16 มกราคม 2564./ https://th.misumi-ec.com/ 
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ภาคผนวก ก 

วัสดุและอปุกรณ 

ลําดับ รายการที่สั่งซื้อ จํานวน หนวย ราคา/หนวย รวม(บาท) 

1. เสาขนาด 3.5 mm 2 ตน 5 10 



 
 

 

                                                                                                   
ตาราง วัสดุและอุปกรณ  

2. HC-06 1 ตัว 128 128 

3. Ultrasonic Module H-SR 04 8 ตัว 15 120 

4. มอเตอร 12V Dc Motor 2 ตัว 60 120 

5. สายยาง สาํหรับปมขนาดเล็ก 1 เมตร 1 สาย 25 25 

6. ลอลากขนาดเล็ก N20 Smart car 2 ลอ 20 80 

7. ปมนํ้า 12VDC 1 ตัว 90 90 

8. สายจัมเปอร 50 เสน 1 ชุด 100 100 

9. โมดูลวัดเซนเซอรวัดคาสี 1 ตัว 270 270 

10. ลอขนาดเล็ก 2 ลอ 15 30 

11. พลาสติกยึดตัว Ultrasonic sensor 8 ตัว 15 120 

12. แบตเตอรี่ 20000 mAh  1 กอน 1040 1040 

13. หัวพนแอลกอฮอล  1 ตัว 15 15 

 รวมเงินทั้งสิ้น 2028 บาท     
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ลําดับ รายการที่เบิกจากหองทดลอง จํานวน หนวย 

1. L298N 3 ตัว 

2. สายจัมเปอร 80 เสน 

3. แผนอคิลิค 5 แผน 

4. สายไฟดาํ-แดง อยางละ 1 เมตร 2 เสน 

5. เทปดําพันสายไฟ 1 มวน 

6. Arduino Mega 2560 2 ตัว 

7. ปมน้ํา 12VDC 1 ตัว 

8. น็อตกับแหวนรองน็อต 8 ตัว 

9. ไขควง 1 อัน 

10. Servo Motor S6-90 1 ตัว 

11. Arduino UNO 1 ตัว 

12. Relay 12 V 2 ตัว 

13. กระดาษทราย 1 แผน 

14. USB for Arduino Mega 2560 2 เสน 

15. I2C ของจอ LCD 2004 1 ตัว 

16. กระเปาเคร่ืองมือ 1 ชุด 
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ภาคผนวก ข 

ภาพการดําเนินงาน 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ปรึกษาครูที่ปรึกษาเพื่อศึกษา Arduino 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

วดัสัญญาณของ Ultra sonic โดยใช Oscilloscope 
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 วัดแรงดันไฟเขาของ Ultrasonic 

 

 

 

 

 

 

 

วัดคาสทีี่จับไดของ Color seneor 
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วัดคาความตานทานของ LCD 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ติดต้ังสายไฟในวงจร 
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บัดกรีขาของ LCD 

 

 

 

 

 

 

อพัโคดลงใน Arduino Mega 2560  
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ทดสอบความแรงของน้ําที่พนออกมา 

 

 

 

 

 

 

 

ทดลองการตรวจจับระยะของ Ultrasonic Sensor 
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ภาพโครงงานที่เสร็จสมบูรณ 
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ภาคผนวก ค 

โปรแกรมของหุนยนตพนแอลกอฮอลเคลื่อนที่อัตโนมัติ 

#include <NewPing.h> 

NewPing sonar  ( , );//trig:   echo: //////front 

NewPing sonar  ( , );//trig:   echo:  

NewPing sonar  ( , );//trig:   echo:   

NewPing sonar  ( , );//trig:   echo:   

NewPing sonar  ( , );//trig:   echo:   

NewPing sonar  ( , );//trig:   echo:   

long sensor_ ; 

long sensor_ ; 

long sensor_ ; 

long sensor_ ; 

long sensor_ ; 

long sensor_ ; 

int changState = ; 

int turnState = LOW; 

int lastState;  

int cerrentState;  

int enA = ; 

int IN  = ; 
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int IN  = ; 

//  motor right 

int enB = ; 

int IN  = ; 

int IN = ; 

int Delay = ; 

void setup() { 

Serial.begin( ); 

pinMode(Delay,OUTPUT); 

pinMode(IN ,OUTPUT);//a 

pinMode(IN ,OUTPUT);//b 

pinMode(IN ,OUTPUT);//c 

pinMode(IN ,OUTPUT);//d 

pinMode(enA,OUTPUT);// 

pinMode(enB,OUTPUT);// 

delay( ); 

} 

void loop() { 

sensor_  = sonar .ping_cm(); 

Serial.print("s  :"); 

Serial.println(sonar .ping_cm()); 

sensor_  = sonar .ping_cm(); 
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Serial.print("s  :"); 

Serial.println(sonar .ping_cm()); 

sensor_  = sonar .ping_cm(); 

Serial.print("s  :"); 

Serial.println(sonar .ping_cm()); 

boolean changTurn; 

int c; 

int x; 

int z; 

lastState = cerrentState; 

cerrentState = changTurn; 

Serial.println(" "); 

if(sensor_  > )  

{ 

c=HIGH; 

} 

else{ 

c=LOW; 

} 

if(sensor_  > )  

{ 

x=HIGH; 

} 

else{ 
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x=LOW; 

} 

 

if(sensor_  > ) 

{ 

z=HIGH; 

} 

else{ 

z=LOW; 

} 

if(c==LOW){ //   &&   <  

changTurn= ; 

} 

else{  // c = HIGH // forward 

changTurn= ; 

} 

if(changTurn ==  && cerrentState == ) 

{  // 

changState = ! changState; 

Serial.println(changState); 

} 

 if(c==HIGH){ 

forward(); 

Serial.println("forward"); 

digitalWrite(Delay,HIGH); 
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} 

else { 

digitalWrite(Delay,LOW); 

} 

if(c == LOW && changState == ) 

{      

brake(); 

delay( ); 

Serial.println("turnRight"); 

backward(); 

delay( ); 

brake (); 

delay( ); 

turnRight(); 

delay( ); 

brake(); 

delay( ); 

cas : 

sensor_  = sonar .ping_cm(); 

Serial.print("s  :"); 

Serial.println(sonar .ping_cm()); 

sensor_  = sonar .ping_cm(); 

Serial.print(" s  :"); 
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Serial.println(sonar .ping_cm()); 

delay( ); 

if((sensor_ ) != (sensor_ )) 

{ 

 if((sensor_ ) > (sensor_ )) 

{ 

Serial.println("  > ") 

 //    brake (); 

//    delay( ); 

turnLeft (); 

delay( ); 

brake(); 

delay( ); 

goto cas ; 

} 

 if((sensor_ ) < (sensor_ )) 

{ 

Serial.println("  < "); 

 //  brake(); 

//  delay( ); 

turnRight (); 

delay( ); 
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brake (); 

delay( ); 

goto cas ; 

} 

else{ 

goto cas ; 

}    

} 

 else{ 

 forward(); 

delay( ); 

 }                

 } 

 if (c == LOW && changState == ) 

{ 

brake(); 

delay( ); 

Serial.println("turnLeft"); 

backward(); 

delay( ); 

brake (); 

delay( ); 

turnLeft(); 
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delay( ) 

brake(); 

delay( ); 

//  check your backgronud//  

cas: 

sensor_  = sonar .ping_cm(); 

Serial.print("s  :"); 

Serial.println(sonar .ping_cm()); 

sensor_  = sonar .ping_cm(); 

Serial.print(" s  :"); 

Serial.println(sonar .ping_cm()); 

if((sensor_ ) != (sensor_ )) 

{ 

if((sensor_ ) > (sensor_ )) 

{ 

Serial.println("  > "); 

//    brake (); 

//  delay( ) 

 turnLeft (); 

delay( ); 

brake(); 

delay( ); 
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goto cas; 

} 

if((sensor_ ) < (sensor_ )) 

{ 

Serial.println("  < "); 

 // brake (); 

 // delay( ); 

turnRight (); 

delay( ); 

brake (); 

 delay( ); 

goto cas; 

} 

else{ 

 goto cas; 

} 

} 

else{ 

forward(); 

delay( ); 

} 

} 

if(c == LOW && changState ==  && x==LOW && z==HIGH){ 
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brake(); 

delay( ); 

turnRight(); 

delay( ); 

cas : 

sensor_  = sonar .ping_cm(); 

Serial.print("s  :"); 

Serial.println(sonar .ping_cm());sensor_  = sonar .ping_cm(); 

Serial.print(" s  :"); 

Serial.println(sonar .ping_cm()); 

if((sensor_ ) != (sensor_ )) 

{ 

if((sensor_ ) > (sensor_ )) 

{ 

Serial.println("  > "); 

 //    brake (); 

 //  delay( ); 

turnLeft (); 

delay( ); 

brake(); 

 delay( ); 

goto cas ; 
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} 

if((sensor_ ) < (sensor_ )) 

{ 

Serial.println("  < "); 

// brake (); 

// delay( ); 

turnRight (); 

delay( ); 

brake (); 

delay( ); 

goto cas ; 

} 

 else{ 

goto cas ; 

} 

} 

else{ 

forward(); 

delay( ); 

} 

} 

if(c == LOW && changState ==  && x==HIGH && z==LOW){ 

brake(); 
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delay( ); 

turnLeft(); 

delay( ); 

cas : 

sensor_  = sonar .ping_cm(); 

Serial.print("s  :"); 

Serial.println(sonar .ping_cm()); 

sensor_  = sonar .ping_cm(); 

Serial.print(" s  :"); 

Serial.println(sonar .ping_cm()); 

if((sensor_ ) != (sensor_ )) 

{ 

if((sensor_ ) > (sensor_ )) 

{ 

Serial.println("  > "); 

//    brake (); 

//  delay( ); 

turnLeft (); 

delay( ); 

brake(); 

delay( ); 
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goto cas ; 

} 

if((sensor_ ) < (sensor_ )) 

{ 

Serial.println("  < "); 

// brake (); 

// delay( ); 

turnRight (); 

delay( ); 

brake (); 

delay( ); 

goto cas ; 

} 

else{ 

goto cas ; 

} 

} 

else{ 

forward(); 

delay( ); 

} 

} 

if(c == LOW && changState ==  && x==LOW && z==LOW){ 
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brake(); 

delay( ); 

backward(); 

 delay( ); 

cas : 

sensor_  = sonar .ping_cm(); 

Serial.print("s  :"); 

Serial.println(sonar .ping_cm()); 

sensor_  = sonar .ping_cm(); 

 Serial.print(" s  :"); 

Serial.println(sonar .ping_cm()); 

if((sensor_ ) != (sensor_ )) 

{ 

if((sensor_ ) > (sensor_ )) 

{ 

Serial.println("  > "); 

//    brake (); 

//  delay( ); 

turnLeft (); 

delay( ); 

brake(); 

delay( ); 
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goto cas ; 

} 

if((sensor_ ) < (sensor_ )) 

{ 

Serial.println("  < "); 

// brake (); 

// delay( ); 

turnRight (); 

delay( ); 

brake (); 

delay( ); 

goto cas ; 

} 

else{ 

goto cas ; 

} 

} 

else{ 

forward(); 

delay( ); 

} 

} 

if(c == LOW && changState ==  && x==LOW && z==LOW){ 
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brake(); 

delay( ); 

backward(); 

delay( ); 

cas : 

sensor_  = sonar .ping_cm(); 

Serial.print("s  :"); 

Serial.println(sonar .ping_cm()); 

sensor_  = sonar .ping_cm(); 

Serial.print(" s  :"); 

Serial.println(sonar .ping_cm()); 

if((sensor_ ) != (sensor_ )) 

{ 

if((sensor_ ) > (sensor_ )) 

Serial.println("  > "); 

 //    brake () 

 //  delay( ); 

turnLeft (); 

delay( ); 

brake(); 

delay( ); 

 



 
 

 

49 

goto cas ; 

} 

if((sensor_ ) < (sensor_ )) 

{ 

Serial.println("  < "); 

 // brake (); 

// delay( ); 

turnRight (); 

delay( ); 

brake (); 

delay( ); 

goto cas ; 

} 

else{ 

goto cas ; 

} 

} 

else{ 

forward(); 

delay( ); 

} 

} 

} 
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////////////forward // / /  

void forward(){ 

digitalWrite(IN ,LOW); 

digitalWrite(IN ,HIGH); 

digitalWrite(IN ,HIGH); 

digitalWrite(IN ,LOW); 

digitalWrite(enA,HIGH); 

digitalWrite(enB,HIGH); 

analogWrite(enA, ); 

analogWrite(enB, ); 

} 

void backward(){//////////backward 

digitalWrite(IN ,HIGH); 

digitalWrite(IN ,LOW); 

digitalWrite(IN ,LOW); 

digitalWrite(IN ,HIGH); 

digitalWrite(enA,HIGH); 

digitalWrite(enB,HIGH); 

analogWrite(enA, ); 

analogWrite(enB, ); 

} 

void turnLeft(){/////////turnLeft 
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digitalWrite(IN ,LOW); 

digitalWrite(IN ,HIGH); 

 digitalWrite(IN ,LOW); 

digitalWrite(IN ,LOW); 

digitalWrite(enA,HIGH); 

digitalWrite(enB,LOW); 

analogWrite(enA, ); 

analogWrite(enB, ); 

} 

void turnRight(){/////////turnRight 

digitalWrite(IN ,LOW); 

digitalWrite(IN ,LOW); 

digitalWrite(IN ,HIGH); 

digitalWrite(IN ,LOW); 

digitalWrite(enA,LOW); 

digitalWrite(enB,HIGH); 

analogWrite(enA, ); 

analogWrite(enB, ); 

} 

void brake() 

{ 

digitalWrite(IN ,LOW); 
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digitalWrite(IN ,LOW); 

digitalWrite(IN ,LOW); 

digitalWrite(IN ,LOW); 

digitalWrite(enA,LOW); 

digitalWrite(enB,LOW); 

} 

void brake () 

{ 

digitalWrite(IN ,HIGH); 

digitalWrite(IN ,HIGH); 

digitalWrite(IN ,HIGH); 

digitalWrite(IN ,HIGH); 

digitalWrite(enA,HIGH); 

digitalWrite(enB,HIGH); 

analogWrite(enA, ); 

analogWrite(enB, ); 

} 

void turnRight () 

{/////////turnRight 

digitalWrite(IN ,HIGH); 

digitalWrite(IN ,LOW); 

digitalWrite(IN ,HIGH); 
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digitalWrite(IN ,LOW); 

 digitalWrite(enA,HIGH); 

digitalWrite(enB,HIGH); 

analogWrite(enA, ); 

analogWrite(enB, ); 

} 

void turnLeft () 

{/////////turnLeft 

digitalWrite(IN ,LOW); 

digitalWrite(IN ,HIGH); 

digitalWrite(IN ,LOW); 

digitalWrite(IN ,HIGH); 

digitalWrite(enA,HIGH); 

digitalWrite(enB,HIGH); 

analogWrite(enA, ); 

analogWrite(enB, ); 

} 
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ประวัติสวนตัว 
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