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บทคัดย่อ 

 

 ปริญญานิพนธ์นี้ถูกจัดทำขึ้นโดยมีวัตถุประสงค์ ทำการศึกษาและพัฒนาทางด้านเครื่องคัด

แยกแบบสายพานลำเลียงที่ถูกควบคุมด้วยไมโครคอนโทรลเลอร์ ให้มีต้นทุนที่น้อยแต่มีคุณภาพที่สูง

เพ่ือมาใช้ในการคัดแยกผลแอปเปิล  และมีการนำฟังก์ชันการจัดเก็บข้อมูลของชิ้นงานด้วย โดยใช้การ

ทำงานผ่านระบบIOT,จะทำการรวบรวมข้อมูลที่ได้จากสายพานลำเลียงอับโหลดไปยังไฟล์เก็บข้อมูล

แบบออนไลน์ และสามารถประมวลผลในรูปแบบ Real Time ได้  

 ขั้นตอนในการดำเนินงานเริ่มจากการศึกษาประเภทการทำงานของสายพานลำเลียง ศึกษา

และออกแบบวงจรควบคุมที่เป็นคอนโทรลเลอร์ประกอบด้วยบอร์ดควบคุม ESP8266 เซ็นเซอร์

ตรวจจับวัตถุด้วยการสะท้อนของวัตถุใช้เซ็นเซอร์ Infrared Proximity Sensor  โมดูลรีเลย์ควบคุม

กระบอกสูบ วงจรแปลงแรงดันและจ่ายไฟเลี้ยงแก่ระบบ ทำงานด้วยโปรแกรม Arduino เพื่อทำการ

เชื่อมต่อกับเครือข่ายไร้สายและสามารถใช้งานบนสมาร์ทโฟน,คอมพิวเตอร์และแท็ปเล็ตได้ สุดท้ายทำ

การทดสอบระบบการทำงานทั้งหมดและปรับการแก้ไขให้ทำงานตามท่ีออกแบบไว้ 
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ABSTRACT 

 thesis is present objectives. Studied and developed a low cost but high quality 

micro-controlled conveyor belt sorting machine for apples sorting. And the workpiece's 

data storage function is implemented as well Using an IOT operation, the data obtained 

from the conveyor belt is uploaded to an online archive file. And can be processed in 

Real Time format 

 Procedure of the operation begins study of the working type of the conveyor 

Study and design a control circuit that is a controller consisting of an ESP8266 control 

board, object reflection sensor, using Infrared Proximity Sensor, Cylinder Control Relay 

Module. Voltage converter circuit and power supply to the system Work with the 

Arduino program 
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บทที่ 1 

บทนำ 

 

1.1 ความเป็นมาและความสำคัญของปริญญานิพนธ์ 

 ประเทศไทยมีแหล่งอุตสาหกรรมหลายแห่ง ซึ่งในปัจจุบันตามแหล่งอุตสาหกรรมได้มีการนำเอา

ระบบอัตโนมัติมาใช้ควบคุมเครื่องจักรกันอย่างแพร่หลาย เพราะระบบอัตโนมัติสามารถลดการใช้จำนวน

คนตามสายการผลิตต่างๆได้อย่างมาก ซึ่งการจ้างคนมาทำงานมักมีค่าใช้จ่ายที่สูงมากเมื่อเทียบกั บ

ค่าใช้จ่ายในการใช้เครื่องจักรในการทำงาน ทางผู้วิจัยมีความคิดที่จะสร้างเครื่องคัดแยกชิ้นงานแบบ

สายพานลำเลียงโดยใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์ โดยทำการออกแบบและพัฒนาชุดควบคุมแบบต้นทุนต่ำที่

สามารถใช้งานได้จริง อีกทั้งยังสามารถเก็บและบันทึกข้อมูลได้ ช่วยลดขั้นตอนและข้อผิดพลาดได้อย่าง

มากเพราะสามารถตรวจสอบข้อมูลผ่านทาง Cloud ได้ โดยมีระบบจัดเก็บและบันทึกข้อมูลจะนำเอา

ระบบ IOT (Internet of thing) และระบบจัดเก็บข้อมูลออนไลน์หรือ Cloud Computer System 

เอาไว้ใช้ประมวลผลแบบ Real Time บนคอมพิวเตอร์ , มือถือ ฯลฯ ไม่เพียงเท่านั้นยังนำเอาข้อมูลที่

บันทึกไว้ใน Cloud Computer System ไปพัฒนาต่อได้อีกด้วย 

 

1.2 วัตถุประสงค์ของปริญญานิพนธ์ 

 เพ่ือออกแบบและพัฒนาเครื่องคัดแยกชิ้นงานแบบสายพานลำเลียงควบคุมด้วย

ไมโครคอนโทรลเลอร์ที่ใช้ต้นทุนที่ต่ำ , สะดวกต่อการใช้งานและมีประสิทธิภาพที่สูง พร้อมระบบจัดเก็บ

และบันทึกข้อมูลที่สามารถประมวลผลด้วยระบบ IOT และ Cloud ได้แบบเวลาจริง 

 

1.3 ขอบเขตของโครงงาน 

      1. ศึกษารูปแบบการทำงานและประเภทของระบบสายพานลำเลียง 

       2. ศึกษารูปแบบและหลักการของเซ็นเซอร์ที่เหมาะสมกับประเภทของสายพานลำเลียง 

       3. ออกแบบเครื่องคัดแยกชิ้นงานแบบสายพานลำเลียงควบคุมด้วยไมโครคอนโทรลเลอร์ 

       4. ทำระบบการจัดเก็บและบันทึกข้อมูลประมวลผลด้วยระบบ IOT และ Cloud  

 

1.4 ขั้นตอนการดำเนินงาน  

     1. ศึกษาค้นคว้าทฤษฎีและเอกสารที่เก่ียวข้องกับโครงงาน 

      2. ศึกษาหลักการทำงานของไมโครคอนโทรลเลอร์และเซ็นเซอร์ที่นำมาใช้ในโครงงาน  

      3. ศึกษาหลักการทำงานของมอเตอร์ที่มีความเหมาะสมกับโครงงาน 

      4. วางแผนในการเลือกใช้ประเภท,ขนาดความกว้างและความยาวของเส้นสายพานลำเลยีง

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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      5. ทำการวางแผนและออกแบบลูกกลิ้งสำหรับสายพานลำเลียง  

      6. ทำการออกแบบบ่ารองสำหรับตุ๊กตาของลูกกลิ้ง 

      7. ทำการออกแบบบ่ารองสำหรับใช้ในการปรับความตึงและความหย่อนของสายพาน 

      8. ทำการสั่งซื้ออุปกรณ์ไมโครคอนโทรลเลอร์ในการทำโครงงาน 

      9. ทำการวางแผนและออกแบบชุดควบคุมไมโครคอนโทรลเลอร์ 

      10. ทำการออกแบบในส่วนของฐานที่ใช้สำหรับรองกระบอกสูบ 

      11. ทำการออกแบบในส่วนของฐานทีใช้สำหรับการติดตั้งเซ็นเซอร์ 

      12. เขียนโปรแกรมสั่งการและแสดงผลจากการรับค่าของเซ็นเซอร์ 

      13. ทดสอบเซ็นเซอร์และชุดควบคุมไมโครคอนโทรลเลอร์กับชุดสายพานลำเลียง 

      14. ทดสอบเซ็นเซอร์และชุดควบคุมไมโครคอนโทรลเลอร์กับชุดสายพานลำเลียงผ่านระบบ IOT 

      15. ทดสอบและแก้ไขชุดควบคุมไมโครคอนโทรลเลอร์ 

      16. สรุปและจัดทำเอกสารรายงานการวิจัย  

 

1.5 ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ 

      1. ได้รับการพัฒนาศักยภาพทางด้านกระบวนการคิด การวิเคราะห์ การวางแผน     

           การตัดสินใจในระหว่างการทำโครงงาน 

       2. ได้รับการพัฒนาทักษะทางด้านการเขียนโปรแกรม การออกแบบระบบ 

           การออกแบบชุดไมโครคอนโทรลเลอร์ 

       3. สามารถศึกษาและเข้าใจ รวมถึงประดิษฐ์ชุดไมโครคอนโทรลเลอร์ได้อย่างเสร็จสมบูรณ์ 

       4. สามารถนำชิ้นงานไปประยุกต์ใช้งานทางด้านอ่ืนได้เพ่ิมเติม 

 

1.6 รายละเอียดของปริญญานิพนธ์ 

      เนื ้อหาที ่จะกล่าวในปริญญานิพนธ์ฉบับนี ้ประกอบด้วย 5 บท และ 4 ภาคผนวก ซึ ่งจะมี

รายละเอียดดังต่อไปนี้ 

      บทที่ 1 บทนำ โดยบทนี้จะเป็นการกล่าวถึงปัญหาและที่มาของปริญญานิพนธ์ วัตถุประสงค์ของ

การทำปริญญานิพนธ์ ขอบเขตของโครงงาน ขั้นตอนในการดำเนินโครงงาน ประโยชน์ที่ คาดว่าน่าจะ

ได้รับ และรายละเอียดต่างๆของปริญญานิพนธ์ 

      บทที่ 2 ทฤษฎีที่เกี่ยวข้อง หลักการที่เกี่ยวข้อง อุปกรณ์ท่ีเกี่ยวข้องที่ใช้ในการทำโครงงาน รวมถึง

ความรู้ที่ใช้ในการออกแบบระบบสายพานลำเลียง การเข้าใจในอุปกรณ์ ก่อนเริ่มการทำโครงงาน 

      บทที่ 3 ขั ้นตอนในการดำเนินงาน เป็นการอธิบายขั ้นตอนในการทำชิ ้นงานโดยละเอียดทั้ง

ทางด้านของฮาร์ดแวร์และทางด้านซอฟต์แวร
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆท้ังสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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      บทที่  4 ผลของการดำเน ินงาน จะเป ็นการแสดงผลของการใช ้งานของช ุดควบคุม

ไมโครคอนโทรลเลอร์ รวมถึงจะมีการอธิบายการตรวจดูจำนวนของชิ้นงานที่ได้ 

      บทที่ 5 บทสรุปและข้อเสนอแนะของโครงงาน โดยจะเป็นบทสรุปและภาพรวมของชิ้นงานที่จะ

สามารถพัฒนาต่อไปได้ในอนาคต 

      ภาคผนวก ก Infrared Proximity Sensor 

      ภาคผนวก ข ESP8266 

      ภาคผนวก ค Power Supply 24 Volt 

      ภาคผนวก ง Program

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆท้ังสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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บทที่ 2 

ทฤษฎีที่เกี่ยวข้อง 

 
2.1 หลกัการทำงานของชุดสายพานลำเลียง 

     จากภาพจะเป็นชุดของสายพานลำเลียงที่ทางคณะผู้จัดทำได้ศึกษาหลักการทำงาน โดยภายใน

ชุดของสายพานลำเลียงนั้นจะประกอบไปด้วยชุดควบคุมไมโครคอนโทรลเลอร์ ชุดเซ็นเซอร์ที่ใช้

ภายในอุตสาหกรรม ชุดขับเคลื่อนสายพาน AC Motor และมีระบบ Pneumatic โดยชุดการทำงาน

ของไมโครคอนโทรลเลอร์ คือชุดที่มีหน้าที่หลักในการควบคุมการทำงาน เมื่อวัตถุท่ีมีขนาดแตกต่างกัน

เคลื่อนที่มาตามสายพานลำเลียง เซ็นเซอร์นั้นจะทำการตรวจจับวัตถุและสั่งการให้ Solenoid Valve 

ทำการเปิดและปิด เพ่ือที่จะทำให้ระบบของ Pneumatic ที่ได้มีการอัดแรงดันอากาศไว้ในกระบอกสูบ

สำหรับคัดแยกชิ้นงาน โดยการคัดแยกตัวของชิ้นงานนั้นขึ้นอยู่กับการติดตั้งเซ็นเซอร์ที่ตำแหน่งสูง-ต่ำ

แตกต่างกันไป ดังรูปภาพที่ 2-1 

 

รูปภาพที่ 2-1 ชุดของสายพานลำเลียงเอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆท้ังสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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2.2 ระบบขับเคลื่อนสายพานลำเลียง 

 ในการขับเคลื่อนของระบบสายพานลำเลียงนั้นจะมีการใช้ตัว AC Motor ในการขับเคลื่อน

สายพานลำเลียงวัตถุ จากตำแหน่งต้นทางไปยังตำแหน่งปลายทางของสายพาน โดยจะมีการใช้

เกียร์ทดรอบเข้ามาช่วยชะลอความเร็วของมอเตอร์ ดังรูปภาพที่ 2-2  โดยใช้มอเตอร์อัตราส่วน 

1:18 มีความเร็วรอบอยู่ที ่ประมาณ 83 รอบต่อนาที และมีเกียร์ทดรอบอยู่ที ่ 1:12.5 อุปกรณ์

ควบคุมความเร็วของมอเตอร์มีชื่อว่า Inverter จะใช้อุปกรณ์ตัวนี้เพ่ือควบคุมความเร็วของมอเตอร์ 

โดยมีหลักการเกี่ยวกับแรงดันไฟฟ้า จะสามารถเพิ่มหรือลดปริมาณแรงดันไฟฟ้าเพื่อให้ความเร็ว

มอเตอร์ตรงตามที่กำหนดดังรูปภาพที่ 2-3 

รูปภาพที่ 2-2 มอเตอร์หัวเกียร์ 

 
รูปภาพที่ 2-3 Inverter Mitsubishi FREQROL – E500 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆท้ังสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 

This material is reserved for educational use only, not allowed for commercial use.  

Forbidden to modify the content, and cite the document when use.



6 
 

 
 

2.3 การตรวจจับของเซ็นเซอร์ 

ในการเลือกใช้เซ็นเซอร์นั้น จะต้องคำนึงถึงการนำเซ็นเซอร์ไปใช้ให้ตรงตามวัตถุประสงค์ของ

งานที่ทำ ความคุ้มค่าของราคาเซ็นเซอร์ ความเหมาะสมและความเข้ากันได้ของตัวควบคุมและ

เซ็นเซอร์ เพราะฉะนั้นทางผู้จัดทำจึงเลือกใช้ Infrared Proximity Sensor ดังรูปภาพที่ 2-4 

รูปภาพที่ 2-4 Infrared Proximity Sensor 

 

 

เซ็นเซอร์ตัวนี ้จะเป็นแบบ Diffuse Mode หรือเป็นแบบสะท้อนกับวัตถุโดยตรง โดยใช้

หลักการหักเหของแสงรวมถึงหลักการสะท้อนของแสง โดยมีตัว Emitter หรือ LED Infrared เป็น

ภาคส่งสัญญาณไปยังตัวรับสัญญาณ หรือโฟโต้ทรานซิสเตอร์เป็นตัวรับสัญญาณไปยังวงจร PLL หรือ 

Phase Lock Loop เป็นการกรองสัญญาณแทรกหรือสัญญาณรบกวนออกและส่งไปยังเอาต์พุต ดัง

รูปภาพที่ 2-5 และรูปภาพที่ 2-6 

รูปภาพที่ 2-5 หลักการทำงานของ Infrared Proximity Sensor E-18 ตรวจเจอวัตถุ LED จะติด 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆท้ังสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปภาพที่ 2-6 หลักการทำงานของ Infrared Proximity Sensor E-18 ตรวจไม่เจอวัตถุ LED จะดับ 

 

2.4 วงจรลดแรงดันไฟฟ้า 

วงจรลดแรงดันแบบ Step Down โดยอุปกรณ์ชิ้นนี้มีหน้าที่ในการลงปริมาณแรงดันไฟฟ้า

จาก 24 Vdc เป็น 5Vdc เพื่อนำกระแสไฟฟ้า 5 Vdc ไปใช้กับอุปกรณ์ไมโครคอนโทรลเลอร์ให้

สามารถทำงานได้ ดังรูปภาพที่ 2-7 

รูปภาพที่ 2-7 Step Down 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆท้ังสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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2.5 โมดูลรีเลย์ 4 Channel 

เป็นอุปกรณ์ท่ีเปลี่ยนพลังงานไฟฟ้าเป็นพลังงานแม่เหล็ก เพ่ือใช้ในการดึงดูดหน้าสัมผัสของ

คอนแทกให้เปลี่ยนสภาวะ โดยการป้อนกระแสให้กับขดลวด เพ่ือทำการปิดหรือเปิดหน้าสัมผัสคล้าย

กับสวิตช์อิเล็กทรอนิกส์ โมดูลลีเลย์ 4 Channel 5V (4 Channel Relay Module) เป็นโมดูลที่ใช้

ควบคุมโหลดได้ทั้งแรงดันไฟฟ้า DC และ AC ซึ่งโหลดสูงสุด (Maximum Load) คือ AC 250V/10A , 

DC 30V/10A โดยใช้สัญญาณในการควบคุมทำงานด้วยสัญญาณลอจิก TTL ทำงานด้วยสัญญาณแบบ 

Active Low , กระแสขับรีเลย์ (Drive current) 15-20 mA, มีการออกแบบให้เป็น Isolate ด้วย ดัง

รูปภาพที่ 2-8 

รูปภาพที่ 2-8  โมดูลรีเลย์ 4 Channel 

 

รีเลย์ ประกอบด้วยส่วนสำคัญ 2 ส่วนหลักก็คือ  

 1. ส่วนของขดลวด (Coil) เหนี่ยวนำกระแสต่ำ ทำหน้าที่สร้างสนามแม่เหล็กไฟฟ้าให้แกน

โลหะไปกระทุ้งให้หน้าสัมผัสต่อกัน ทำงานโดยรับแรงดันจากภายนอกต่อคร่อมที่ขดลวดเหนี่ยวนำนี้ 

เมื ่อขดลวดได้รับแรงดัน(ค่าแรงดันที ่รีเลย์ต้องขึ ้นกับชนิดและรุ ่นตามที่ผู ้ผลิตกำหนด) จะเกิด

สนามแม่เหล็กไฟฟ้าทำให้แกนโลหะด้านในไปกระทุ้งให้แผ่นหน้าสัมผัสต่อกัน 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆท้ังสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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2. ส่วนของหน้าสัมผัส (Contact) ทำหน้าที่เหมือนสวิตช์จ่ายกระแสไฟฟ้าให้กับอุปกรณ์ที่เรา

ต้องการนั ่นเอง จุดต่อใช ้งานมาตรฐาน ประกอบด้วย จุดต่อ NC ย ่อมาจาก Normal close 

หมายความว่าปกติปิด หรือหากยังไม่จ่ายไฟให้ขดลวดเหนี่ยวนำหน้าสัมผัสจะติดกัน โดยทั่วไปเรามัก

ต่อจุดนี้เข้ากับอุปกรณ์หรือเครื่องใช้ไฟฟ้าที่ต้องการทำงานตลอดเวลา เช่น จุดต่อ NO ย่อมาจาก 

Normal open หมายความว่าปกติเปิด หรือหากยังไม่จ่ายไฟฟ้าเข้าให้ขดลวดเหนี่ยวนำหน้าสัมผัสจะ

ไม่ติดกัน โดยทั่วไปเรามักต่อจุดนี้เข้ากับอุปกรณ์หรือเครื่องใช้ไฟฟ้าที่ต้องการควบคุมการเปิดปิด เช่น

โคมไฟหรือสนาม หรือบ้านจุดต่อ C ย่อมากจาก common คือจุดร่วมที่ต่อมาจากแหล่งจ่ายไฟ ดัง

รูปภาพที่ 2-9 

รูปภาพที่ 2-9 หลักการทำงานของรีเลย์ 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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2.6 ระบบนิวเมติก (Pneumatic) 

โดยระบบนิวเมติกจะเป็นการทำงานโดยใช้อากาศเป็นตัวส่งกำลังในการขับเคลื่อนอุปกรณ์

ของเครื่องจักรชนิดต่าง ๆ เช่น กระบอกสูบเป็นตัวนำอากาศอัดมาประยุกต์ใช้งานนั้นมีวัตถุประสงค์

หลักเพ่ือให้เกิดการทำงานอย่างอัตโนมัติ (Automation) ดังรูปภาพที่ 2-10 และ2-11 

รูปภาพที่ 2-10 Solenoid Valve 

 

 

 

 

 

 

 

รูปภาพที่ 2-11 CG3 ROUND BODY CYLINDER 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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2.7 ESP8266 

ESP8266 เป็นชื่อเรียกของชิฟของโมดูล ESP8266 สำหรับการติดต่อสื่อสารบนมาตรฐาน

WIFI ทำงานที่แรงดันไฟฟ้า 3.0 -3.6 Volt ทำงานโดยใช้กระแสเฉลี่ยประมาณ 80 mA มีหน้าที่รับค่า

มาจากเซ็นเซอร์ และทำการประมวลผล โดยบอร์ดส่งผลไปแสดงบนหน้าจอมอนิเตอร์ และไฟแสดง

สถานะที่ชุดอุปกรณ์ และส่งค่าไปทำการเปิด-ปิดโซลินอยวาล์ว รวมไปถึงค่าที่แสดงผลเว็บไซต์บน

โทรศัพท์มือถือผ่านเครือข่าย WiFi ดังรูปภาพที่ 2-12 และรูปภาพที่ 2-13 

รูปภาพที่ 2-12 บอร์ด ESP8266 

 

รูปภาพที่ 2-13  พอร์ตของ ESP8266 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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2.8 แหล่งจ่ายไฟ 24 Volt  

 แหล่งจ่ายพลังงานไฟฟ้าให้กับตัวอุปกรณ์หรือ Device ที่ใช้งาน ซึ่งมีมากมายหลายประเภท

โดยเฉพาะ Switching Power Supply เป็นอุปกรณ์ที่จ่ายพลังงานไฟฟ้าให้กับอุปกรณ์ไฟฟ้าต่างๆ 

โดยจะทำหน้าที่แปลงแรงดันไฟฟ้ากระแสสลับ (AC) เป็นแรงดันไฟฟ้ากระแสตรง (DC) เนื่องจาก

อุปกรณ์ไฟฟ้าต่างๆ ต้องการแรงดันไฟฟ้ากระแสตรงเพ่ือให้ฟังก์ชันในอุปกรณ์ทำงานคือ ระบบนิวเม

ติกท่ีส่วนของโซลินอยวาล์ว ดังรูปภาพที่ 2-14 

รูปภาพที่ 2-14 Switching Power Supply 220 Vac to 24 Vdc Module 

 

2.9 โปรแกรม Arduino IDE 

 โปรแกรมสำหรับการใช้เขียนโปรแกรม,คอมไพล์,และอับโหลดโปรแกรมลงบอร์ด Arduino 

หรือบอร์ดตัวอื่นๆ ที่คล้ายๆกัน เช่น Node MCU เป็นต้นโดยการเขียนโปรแกรมด้วยภาษา C/C++ 

ดังรูปภาพที่ 2-15 

รูปภาพที่ 2-15 ตัวอย่างหน้าต่างโปรแกรม Arduino IDE 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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2.10 NETPIE (Cloud Computing System) 

 เป็นแพลตฟอร์มบริการการเชื่อมต่อข้อมูลและแลกเปลี่ยนข้อมูล ระหว่างอุปกรณ์ต่างๆ ซึ่ง

รูปแบบการใช้งานจะเหมือนกับ  MQTT (Message Queuing Telemetry Transport) โดยมีการ

เพ่ิมความปลอดภัยในการสื่อสารและจะสามารถเชื่อมต่อกับ NETPIE ได้หลายอุปกรณ์ เช่น Arduino 

, Raspberry P I , HTML 5 หรือแม้กระทั่ง Javascript ดังรูปภาพที่ 2-16 

รูปภาพที่ 2-16 NETPIE 

 

2.11 Micro Gear  

 Micro Gear คือ ซอฟต์แวร์ไลบราลี่ของ NETPIE ที่ติดตั้งบนอุปกรณ์ ที่ต้องการเชื่อมต่อ

สื่อสารผ่านทางด้าน Cloud ของ NETPIE โดย Micro Gear นั้นเปรียบเสมือนตัวกลางที่คอยดูแลการ

เชื่อมต่อให้มีความเสถียร ปลอดภัยในการสื่อสารแลกเปลี่ยนข้อมูลระหว่างอุปกรณ์ 

ดังรูปภาพที่ 2-17 

รูปภาพที่ 2-17 หลักการสื่อสาร Micro Gear

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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บทที่ 3 

วิธีการดำเนินงาน 

 

3.1 ขั้นตอนการดำเนินงาน 

 3.1.1 ขั้นตอนการดำนเนินงานได้วางแผนไว้ดังนี้ 

 1. ศึกษาค้นคว้าทฤษฎีและเอกสารที่เกี่ยวข้อง 

 2. ศึกษาในหลักการทำงานของไมโครคอนโทรลเลอร์,เซ็นเซอร์และประเภทของสายพาน 

 3. ทำการออกแบบชุดสายพานลำเลียงตามความเหมาะสมกับงานท่ีนำไปใช้ 

 4. ทำการวางแผนและออกแบบการติดตั้งเซ็นเซอร์ 

 5. ทำการจัดหาจัดซื้ออุปกรณ์ 

 6. ทำการออกแบบวงจรและประดิษฐ์ชุดควบคุมไมโครคอนโทรลเลอร์ 

 7. ทำการเขียนโปรแกรมสั่งการและแสดงผล 

 8. ทดสอบเซ็นเซอร์และขุดควบคุมไมโครคอนโทรลเลอร์เข้ากับชุดสายพานลำเลียง 

 9. ทดสอบเซ็นเซอร์, ชุดควบคุมไมโครคอนโทรลเลอร์กับชุดสายพานลำเลียงผ่านระบบIOT 

 10. ทดสอบและแก้ไขชุดควบคุมไมโครคอนโทรลเลอร์ 

 11. สรุปและจัดทำเอกสารรายงานการวิจัย 

 

3.2 อุปกรณ์ที่เกี่ยวข้อง 

 3.2.1 ESP 8266 

ทำหน้าที ่ในการรับข้อมูลจากเซ็นเซอร์แล้วทำการส่งสัญญาณผ่านไปยังวงจรขยาย

กระแสไฟฟ้าเพื่อที่จะไปสั่งการเปิด-ปิดของโซลินอยวาล์วด้วยขาดิจิตอลเอาต์พุต D5-D8 ดังรูปภาพที่ 

3-1 

รูปภาพที่ 3-1 ESP8266

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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          3.2.2 Infrared Proximity Sensor 

โดย Infrared Proximity Sensor ทำหน้าที่เป็นตัวตรวจจับขนาดของชิ้นงานและคละขนาด 

โดยการติดตั้งเซ็นเซอร์ในตำแหน่งสูง – ต่ำที่แตกต่างกันดังรูปภาพที่ 3-2 

รูปภาพที่ 3-2 Infrared Proximity Sensor  

 

         3.2.3 Switching Power Supply 220Vac to 24Vdc Module 

เป็นแหล่งจ่ายกระแสไฟฟ้าที่มีการแปลงแรงดันไฟฟ้าจากไฟฟ้ากระแสสลับ 220 โวลต์ ไป

เป็นไฟฟ้ากระแสตรง 24 โวลต์ เพ่ือเตรียมจ่ายกระแสไฟฟ้าไปยังโซลินอยวาล์ว ดังรูปภาพที่ 3-3 

รูปภาพที่ 3-3 Switching Power Supply 220 Vac to 24 Vdc Module 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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 3.2.4 Step down 

 ทำหน้าที่แปลงแรงดันไฟฟ้าให้มีปริมาณแรงดันไฟฟ้าที่น้อยลงจาก 24 Vdc ให้เหลือ 5Vdc 

เพ่ือทำแรงดันไฟฟ้า 5 Vdc ไปจ่ายเป็นไฟเลี้ยงวงจร ดังรูปภาพที่ 3-4 

รูปภาพที่ 3-4 Step down 

 

3.3 ซอฟต์แวร์ที่เกี่ยวข้อง 

 3.3.1 Arduino Program 

 โปรแกรมนี้ใช้สำหรับเขียนคำสั่งเพื่อรับข้อมูลจากตัว Infrared Proximity Sensor และส่ง

ค่าท่ีได้ไปยังโปรแกรมท่ีใช้แสดงผลบริเวณหน้าจอ Monitor ดังรูปภาพที่ 3-5 

รูปภาพที่ 3-5 Arduino Program 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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3.3.2 NETPIE 

 NETPIE ใช ้เป็น Cloud Computing System ซึ ่งมีหน้าที ่ในการใช้อับโหลดข้อมูลโดย

NETPIE จะแสดงค่าต่างๆ ผ่านหน้าจอซึ่งจะแสดงค่าได้แบบ Real Time ดังรูปภาพที่ 3-6 

รูปภาพที่ 3-6 NETPIE Program 

 

3.4 การออกแบบและการวางแผนในการทำงาน 

 3.4.1 การออกแบบและการวางแผนในส่วนของ Hardware 

1. ศึกษาหาข้อมูลเกี่ยวกับรูปแบบ,ประเภทและการใช้งานของสายพานลำเลียง 
 2. ออกแบบในส่วนของขนาดและความยาวของสายพานลำเลียง 

 3. ศึกษาข้อมูลในส่วนของ Infrared Proximity Sensor 

4. วางแผนการวางระดับของตัวเซ็นเซอร์แต่ละชิ้น ให้มีความสูง-ต่ำตามท่ีเหมาะสมที่จะ 

    สามารถตรวจจับผลแอปเปิลได้  

 5. ทำการทดสอบตัว Infrared Proximity Sensor  

 6. ทำการออกแบบวงจรที่ประกอบไปด้วยบอร์ดArduino, Step down ฯลฯ ลงในกล่อง 

              ควบคุมไมโครคอนโทรลเลอร์ ให้ได้ขนาดที่เหมาะสมกับตัวกล่องควบคุม 

 7. ทำการประกอบชิ้นงานต่างๆ รวมถึงประกอบอุปกรณ์ต่างๆ ตามท่ีได้อออกแบบไว้  

3.4.2 การออกแบบและการวางแผนในส่วนของ Software 

 1. ศึกษาหลักการทำงานของโปรแกรม Arduino IDE  

 2. ศึกษาในส่วนของโปรแกรม NETPIE 

 3. วางแผนการสร้างInterfaceแสดงผลผ่านทางNETPIE 

 4. เขียนโปรแกรมรับค่าจาก Infrared Proximity Sensor โดยใช้โปรแกรม Arduino IDE  

              และส่งค่ากลับไปยัง Infrared Proximity Sensor  

 5. เขียนโปรแกรมเพ่ือให้บอร์ด ESP8266 สามารถเชื่อมต่อกับสัญญาณ WIFI ได้  

 6. ทำการตกแต่งบริเวณหน้า Interface บน NETPIE 

 7. ทำการทดสอบระหว่างในส่วนของตัวโปรแกรมกับชิ้นงาน 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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3.5 วิธีการดำเนินงาน 

 3.5.1 ตารางการดำเนินงานในภาคการศึกษาที่ 1  

การดำเนินงาน 
ระยะเวลา 

ส.ค. ก.ย. ต.ค. พ.ย. ธ.ค. ม.ค. ก.พ. มี.ค. เม.ย. 

ศึกษาทฤษฎี

และข้อมูลที่

เกี่ยวข้อง 

         

ออกแบบ

ชิ้นงาน 
 

 
    

 
  

จัดหาอุปกรณ์          

ประกอบ

ชิ้นงาน 
         

ทดสอบส่วน

ฮาร์ดแวร์ 
         

เขียนโปรแกรม          

ทดสอบส่วน

ซอฟต์แวร์ 
         

ทดสอบระบบ

ทั้งหมด 
         

สรุปและทำ

รายงาน 
         

 

3.5.2การดำเนินงานในภาคการศึกษาที่ 1 

1. ทำการศึกษาทฤษฎีและข้อมูลที่เกี่ยวข้องกับการทำสายพานลำเลียง เพื่อนำไปใช้ในการ

ออกแบบและสร้างสายพานลำเลียง ในการคัดแยกแอปเปิลต้องใช้สานพานลำเลียงที่มีขนาดความ

กว้าง , ความยาวและความสูงเท่าไร ถึงจะเพียงพอในการใช้คัดแยก ควรใช้อุปกรณ์ชนิดไหนจึงจะ

เหมาะสมกับวัตถุประสงค์ท่ีใช้งานและเกิดข้อผิดพลาดที่น้อยที่สุด พิจารณาในการเลือกใช้เซ็นเซอร์ให้

มีความเหมาะสมกับวัตถุประสงค์ของงานที่นำไปคัดแยก  ศึกษาการออกแบบกล่องคอนโทรลเลอร์

เพื่อนำไปใช้ในการควบคุมสายพานลำเลียง รวมไปถึงการออกแบบสายพานลำเลียงที่มีต้นทุนที่ต่ำ 

โดยทำการศึกษาทั้งแหล่งข้อมูลแบบออนไลน์และแหล่งข้อมูลของหอสมุดและแหล่งข้อมูลตามบริษัท

ต่างๆ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆท้ังสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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แหล่งที่มา : https://www.asgco.com/assets/Uploads/Conveyor-Data-Sheet3.pdf 

รูปภาพที่ 3-7 ศึกษารูปแบบและประเภทของสายพานลำเลียง 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆท้ังสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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2. ทำการเลือกใช้ Belt ของสายพานลำเลียงโดยใช้ประเภท PVC Belt จากการที่ได้ค้นคว้า

หาข้อมูลพบว่าสายพานลำเลียง PVC Belt Conveyor ใช้สำหรับการลำเลียงวัสดุหรือลำเลียงชิ้นงาน

ที่มีน้ำหนักเบา ระบบสายพานลำเลียง PVC Belt สามารถทนความร้อนได้และมีราคาถูก ลักษณะการ

ทำงานของระบบสายพานลำเลียงแบบ PVC จึงเหมาะสำหรับอุตสาหกรรมอาหาร สินค้าที่มีน้ำหนัก

เบาและต้องสะอาด โดยกำหนดขนาดความกว้างของสายพานลำเลียง 20 เซนติเมตรและความยาว 

147.5 เซนติเมตร 

รูปภาพที่ 3-8 การเลือกใช้สายพานลำเลียงประเภท PVC Belt 

 

  3. ทำการออกแบบโครงสร้างของสายพานลำเลียงขึ้นมา และทำการออกแบบตัวลูกกลิ้ง

สายพานลำเลียงด้วยตนเอง เพื่อนำมาอำนวยความสะดวกในการเคลื่อนย้ายผลแอปเปิล การทำ

ลูกกลิง้ของสายพานลำเลียงเป็นกระบวนการที่ต้องอาศัยการกลึง ดังรูปภาพที่ 3-9 

 

 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆท้ังสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 

This material is reserved for educational use only, not allowed for commercial use.  

Forbidden to modify the content, and cite the document when use.



21 
 

 
 

รูปภาพที่ 3-9  การออกแบบลูกกลิ้งของสายพานลำเลียง 

 

 4. ทำการออกแบบบ่ารองของลูกกลิ้งสายพานลำเลียง และบ่ายาวสำหรับปรับความตึง ความ

หย่อนของสายพานลำเลียง ให้มีทั้งขนาดความกว้างและความยาวตามท่ีเหมาะสมดังรูปภาพที่ 3-10 

รูปภาพที่ 3-10 การออกแบบบ่ารองลูกกลิ้งของสายพานลำเลียง 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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  5. ทำการออกแบวงจรภายในกล่องคอนโทรลเลอร์ ที่นำไปใช้ในการควบคุมสายพานลำเลียง

โดยใช้บอร์ด MCU ESP8266 เพื่อให้สามารถเก็บข้อมูลบน Cloud ได้และใช้ Infrared Proximity 

Sensor ในการตรวจจับวัตถุ มีรีเลย์ในการเปิด-ปิดโซลินอยวาล์ว เมื่อเซ็นเซอร์ทำการตรวจพบวัตถุ

และทำการส่งสัญญาณออกไป มีStep down Module สำหรับการแปลงแรงดันไฟฟ้าจาก 24Vdc

เป็น 5Vdc และมี Power Supply Module สำหรับแปลงแรงดันไฟฟ้าจาก 220Vac เป็น 24Vdc ดัง

รูปภาพที่ 3-11 

รูปภาพที่ 3-11 การออกแบบวงจรภายในกล่องคอนโทรลเลอร์ 

 

 6. ทำการออกแบบฐานรองกระบอกสูบ และทำการออกแบบฐานเพื่อติดตั้งเซ็นเซอร์ 

รูปภาพที่ 3-12 ออกแบบฐานรองกระบอกสูบ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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รูปภาพที่ 3-13 ฐานรองกระบอกสูบที่ออกแบบไว้สำเร็จ 

 

 

รูปภาพที่ 3-14 เมื่อนำฐานรองมาประกอบเข้ากับกระบอกสูบ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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รูปภาพที่ 3-15 การออกแบบฐานสำหรับใช้ในการติดตั้งเซ็นเซอร์ 

 

รูปภาพที่ 3-16 เมื่อนำฐานรองมาประกอบเข้ากับ Infrared Proximity Sensor 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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7. จัดหาอุปกรณ์ที่จำเป็นจากนั้นทำการประกอบขึ้นเป็นสายพานลำเลียง 

รูปภาพที่ 3-17 ทำการตัดและเชื่อมโครงสร้างของสายพานลำเลียง 

 

รูปภาพที่ 3-18 ทำการประกอบมอเตอร์เข้ากับชุดของสายพานลำเลียง 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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 รูปภาพที่ 3-19 ทำการประกอบกระบอกสูบเข้ากับสายพานลำเลียง 

 

 

รูปภาพที่ 3-20 ทำการติดตั้งโซลินอยวาล์วเข้ากับชุดของสายพานลำเลียง 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆท้ังสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 

This material is reserved for educational use only, not allowed for commercial use.  

Forbidden to modify the content, and cite the document when use.



27 
 

 
 

รูปภาพที่ 3-21 ทำการติดตั้งอินเวอร์สเตอร์เข้ากับชุดของสายพานลำเลียง 

 

ทำการเขียนโปรแกรมควบคุมสายพานลำเลียงด้วยโปรแกรม Arduino 

 

รูปภาพที่ 3-22 การเขียนโปรแกรมควบคุมสายพานลำเลียง 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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 8. ทำการทดลองในส่วนของSoftware โดยถ้าเซ็นเซอร์ตรวจจับเจอวัตถุ ไฟLEDจะติด 

รูปภาพที่ 3-23 ทำการทดสอบในส่วนของSoftware 

รูปภาพที่ 3-24 นำแผงวงจรต่างๆ ลงในกล่องคอนโทรลเลอร์ 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆท้ังสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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9.ติดตั้งกล่องคอนโทรลเลอร์ที่บริเวณด้านข้างของสายพานลำเลียง 

รูปภาพที่ 3-25 ติดตั้งกล่องคอนโทรลเลอร์เข้ากับชุดของสายพานลำเลียง 

รูปภาพที่ 3-26 ทำการทดสอบระบบทั้งหมด 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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รูปภาพที่ 3-27 บริเวณด้านหน้าของสายพานลำเลียง 

 

รูปภาพที่ 3-28 บริเวณด้านข้างของสายพานลำเลียง 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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รูปภาพที่ 3-29 บริเวณด้านหลังของสายพานลำเลียง 

 

รูปภาพที่ 3-30 กล่องคอนโทรลเลอร์ของสายพานลำเลียง 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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ส่วนของในการเขียนโปรแกรม  

รูปภาพที่ 3-31 เขียนโปรแกรมในส่วนของการเชื่อมต่อ WIFI 

รูปภาพที่ 3-32 เขียนโปรแกรมในส่วนของการทดสอบรับ-ส่งค่าของเซ็นเซอร์ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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เมื่อเซ็นเซอร์ทำการตรวจจับวัตถุได้ หน้าจอมอนิเตอร์จะแสดงค่าเป็น 0 

แต่ถ้าเซ็นเซอร์ตรวจจับไม่เจอวัตถุ หน้าจอมอนิเตอร์จะแสดงค่าเป็น 1 

รูปภาพที่ 3-33 ตัวอย่างโค้ดในการตรวจจับวัตถุ 

 

ทำการปรับปรุงคุณภาพของโค้ดโปรแกรม จากการที่ตรวจจับวัตถุแบบธรรมดาอาจจะก่อให้เกิดความ

ไม่เสถียรที่มากพอ จึงทำการปรับปรุงโค้ดโปรแกรม ให้เป็นแบบขอบขาข้ึนขอบขาลง  

ดังรูปภาพที่ 3-34 และรูปภาพที่ 3-35 

 

รูปภาพที่ 3-34 หน้าต่างโปรแกรมท่ีแสดงโค้ดแบบขอบขาข้ึน-ขอบขาลงและแสดงจำนวนชิ้นงาน(1) 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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รูปภาพที่ 3-35 หน้าต่างโปรแกรมท่ีแสดงโค้ดแบบขอบขาข้ึน-ขอบขาลงและแสดงจำนวนชิ้นงาน(2) 

 

การเชื่อมต่อ NETPIE กับ ESP8266 

 ในขั้นตอนนี้จะมีการเรียกใช้ในส่วนของไลบรารี่ Micro Gear เพ่ือที่จะอับโหลดข้อมูลขึ้นไป

แสดงผลบนเว็บไซต์ NETPIE ดังรูปภาพที่ 3-36 

รูปภาพที่ 3-36 การเรียกใช้ Micro Gear 
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วิธีการเรียกใช้ Micro Gear จะต้องไปทำการดาวน์โหลดLibrary CodeของMicro Gear จาก 

 https://github.com/netpieio/microgear-esp8266-arduino 

รูปภาพที่ 3-37 การดาวน์โหลด Library ของ Micro Gear จากเว็บไซต ์Github 

 

จากนั้นเมื่อทำการเรียกใช้ Micro Gear ได้สำเร็จ จะทำการป้อนค่าต่างๆทั้งชื่อWIFI พร้อม

รหัสการเข้าถึง WIFI รวมไปถึงการตั้งค่า APPID KEY  SECRET ของทางเว็บไซต์ NETPIE ซึ่งค่าเหล่านี้

จะแสดงหลังจากการ Login เข้าไปยังเว็บไซต์ NETPIE ดังรูปภาพที่ 3-37 

รูปภาพที่ 3-38 การป้อนรหัส WIFI บนโค้ดของ Micro Gear  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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รูปภาพที่ 3-39 ตัวอย่างการใส่ค่าชอง WIFI APPID KEY SECRETของ NETPIE 

 

การแสดงผลบน NETPIE 

 เมื่อทำการป้อนค่าทุกอย่างตามที่NETPIE ได้กำหนดไว้ เมื่อจะเข้าใช้เน็ตNETPIE จะมีขั้นตอน

ในการดำเนินงาน ดังนี้ 

 1. ทำการเชื่อมต่อ WIFI กับบอร์ด ESP8266 

 2. Login ผ่าน http://netpie.io/ โดยใช้รหัสที่ลิงก์ไว้กับบอร์ด ESP8266 

 3. ไปที่หน้า Freeboard และเลือกไปที่ชื่องานที่ได้ทำการตั้งค่าไว้ 

 4. เมื่อESP8266 ได้ทำการเชื่อมต่อ WIFI และเม่ือการทดลองดำเนินการอยู่ระบบจะ 

              ออนไลน์จะสามารถดูได้จากเวลา 
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รูปภาพที่ 3-40 NETPIE Web Browser 

 

รูปภาพที่ 3-41 การ Login เข้าสู่หน้าเว็บไซต์ NETPIE 
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รูปภาพที่ 3-42  ตัวอย่างApplication ที่สร้างไว้ 

 

 

รูปภาพที่ 3-43 หน้าFreeboard บนเว็บไซต์ NETPIE 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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โดยสามารถโหลดแอพพลิเคชั่น NETPIE ได้ผ่านทาง APP Store และ Play Store ดังรูปที่ 3-44 

รูปภาพที่ 3-44 NETPIE บน APP Store และ Play Store 

 

3.5.3 สรุปโครงงานภาคการศึกษาที่ 1 และภาคการศึกษาที่ 2 

 จากภาคการศึกษาที่ 1 พบว่าการทำโครงงานสำเร็จตามระยะเวลาที่ได้กำหนดไว้ โดยใช้เวลา

ในการโครงงานทั้งสิ ้น 80 วัน ปัญหาและอุปสรรคที่พบ เนื่องจากระยะเวลาที่จำกัดและเป็นการ

ประยุกต์ใช้องค์ความรู้ที ่มีอยู่มาใช้ในการทำโครงงาน การออกแบบชิ้นงานใช้เวลาค่อนข้างนาน 

รวมทั้งการจัดหาอุปกรณ์ ข้อจำกัดของเครื ่องมือทีมีอยู ่นั ้นชำรุด ก่อให้เกิดความล่าช้าในการ

ดำเนินงาน ในวงจรอิเล็กทรอนิกส์ต้องใช้ประณีตในการทำ จึงทำให้เกิดข้อผิดพลาดอันเนื่องมาจาก

หลายสาเหตุ ทั้งนี้ก็สำเร็จลุล่วงตามเป้าหมายที่ได้วางไว้อย่างชัดเจนและได้ผลการทดลองเป็นที่น่าพึง

พอใจ
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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บทที่ 4 

ผลการทดลอง 

 

4.1 แผนผังการทำงานของเครื่องคัดแยกขนาด 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปภาพที่ 4-1 แผนผังการทำงานของเครื่องคัดแยกขนาด 

 

4.2 ผลการออกแบบจอแสดงผล 

 ภายในหน้าจอแสดงผลประกอบด้วยทั้งหมด 2 ส่วนได้แก่ 

 4.2.1 ส่วนที่ปรากฏเป็นแท่งข้อมูล 

โดยในส่วนนี้จะมีจำนวนทั้งหมด 4 หน้าต่างการแสดงผลซึ่งเป็นส่วนแท่งข้อมูลใน การนับใน

แต่ละชิ้นของผลแอปเปิล ซึ่งจะสามารถแสดงค่าได้แบบ Real Time 

4.2.2 ส่วนที่เป็นกราฟข้อมูล 

โดยในส่วนนี้เป็นส่วนที่แสดงผลการเปรียบเทียบข้อมูลทั้ง 4 แท่งข้อมูลออกมาเป็นกราฟ

เทียบเวลาซึ่งสามารถแสดงผลออกมาเป็นแบบ Real Time ได้

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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รูปภาพที่ 4-2 หน้าจอการแสดงผลบน NETPIE 

 

4.3 ผลการสร้างกล่องชุดควบคุมไมโครคอนโทรลเลอร์  

ในกล่องชุดควบคุมนั้นประกอบไปด้วย บอร์ด ESP8266 ซึ่งบอร์ดนี้มีไว้สำหรับรับและส่งค่า

สัญญาณจาก Infrared Proximity Sensor ส่วนที่ 2 นั้นจะเป็นส่วนของ Step down มีไว้สำหรับ

การแปลงแรงดันเพื่อให้มีขนาดที่ลดลงจาก 24Vdc เป็น 5Vdc ส่วนที่3จะเป็น Power Supply เป็น

ตัวที่จ่ายไฟเลี้ยงทั้งวงจรในการทำงานของกล่องควบคุมไมโครคอนโทรลเลอร์ ส่วนที่ 4 เป็นส่วนของ

โมดูลรีเลย์ 4 ช่อง ทำหน้าที่เปลี่ยนพลังงานไฟฟ้าเป็นพลังงานแม่เหล็ก เพ่ือใช้ดึงดูดหน้าสัมผัสให้

เปลี่ยนสภาวะ เปรียบเสมือนสวิตช์อิเล็กทรอนิกส์ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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รูปภาพที่ 4-3 กล่องอุปกรณ์ไมโครคอนโทรลเลอร์แบบสำเร็จรูป 

 

4.4 การเตรียมวัตถุในการทำการทดลอง 

วัตถุที่ได้นำมาทำการทดสอบโครงงานสายพานลำเลียงควบคุมด้วยไมโครคอนโทรลเลอร์นี้ 

จะเลือกเป็นผลแอปเปิล อันเนื่องมาจากว่าผลแอปเปิลนั้นเป็นผลไม้ยอดนิยมของคนไทย จึงมีการ

นำเข้าและส่งเป็นจำนวนถึงหลายพันล้านบาทต่อปี และมีการเพาะปลูกภายในประเทศปริมาณมากถึง 

140,000 ต้นต่อปี ทำให้การเก็บเกี่ยวต้องใช้เวลาที่นานมาก จึงได้นำสายพานลำเลียงมาทำการคัด

แยกผลแอปเปิล โดยเครื่องสามารถคัดแยกขนาดแอปเปิลได้มากถึง 4 ขนาดที่เป็นมาตรฐาน 

รูปภาพที่ 4-4 ผลแอปเปิลทั้ง 4 ขนาดที่นำมาใช้ในการทดสอบสายพานลำเลียง 
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รูปภาพที่ 4-5 กราฟแสดงถึงปริมาณการนำเข้าและส่งออกของผลแอปเปิล(หน่วยล้านบาท) 

แหล่งที่มา : 

http://www.agriinfo.doae.go.th/5year/export/5337/fruit2/apple.pdf?fbclid=lwAR3k3U1

T_1dRp5qUWDJjJuFNouaxDsGLThzzgwsraA0bSR5wL2pXbo 

 

รูปภาพที่ 4-6 กราฟแสดงถึงปริมาณการนำเข้าและส่งออกของผลแอปเปิล(หน่วยพันต้น) 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆท้ังสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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4.5 การทดสอบความเร็วมอเตอร์ในช่วงก่อนการคัดแยกขนาดผลแอปเปิล 

โดยทำการปรับความเร็วของมอเตอร์ให้มีความถี่ประมาณ 7.45 HZ ผลแอปเปิลจะเคลื่อนที่

จากเซ็นเซอร์ตัวที่ 1 ไปถึงเซ็นเซอร์ตัวที่ 4 โดยใช้เวลา 14.74 วินาที โดยใช้เวลาเฉลี่ยในการตรวจจับ

ผลแอปเปิล 1 ผลจะใช้เวลาในการคัดแยกผลแอปเปิลประมาณ 3.68 วินาทีต่อ 1 ผล หรือคิดเป็น 16 

ผลต่อนาทีและคัดแยกได้ประมาณ 978 ผลต่อชั่วโมง 

รูปภาพที่ 4-7 การปรับความเร็วของมอเตอร์ให้มีความถ่ี 7.45 Hz 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆท้ังสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปภาพที่ 4-8 เวลาทั้งหมดในการเคลื่อนที่จากเซ็นเซอร์ตัวที่1-4ด้วยความถี่ 7.45 Hz 
 

และเม่ือทำการปรับความเร็วมอเตอร์ให้มีความเร็วเพ่ิมขึ้นให้มีความถี่ประมาณ 51.09 Hz ผล

แอปเปิลจะเคลื่อนที่จากเซ็นเซอร์ตัวที่ 1 ไปถึงเซ็นเซอร์ตัวที่ 4 โดยใช้เวลาเฉลี่ยในการตรวจจับผล

แอปเปิล 1 ผลโดยใช้เวลา 2 วินาที โดยใช้เวลาเฉลี่ยในการตรวจจับผลแอปเปิล 1 ผลจะใช้เวลาใน

การคัดแยกผลแอปเปิลประมาณ 0.5 วินาทีต่อ 1 ผล หรือคิดเป็น 120 ผลต่อนาทีและคัดแยกได้

ประมาณ 7200ผล/ชั่วโมง  
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆท้ังสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปภาพที่ 4-9 การปรับความเร็วของมอเตอร์ให้มีความถ่ี 51.09 Hz 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆท้ังสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปภาพที่ 4-10 เวลาทั้งหมดในการเคลื่อนที่จากเซ็นเซอร์ตัวที่1-4ด้วยความถี่ 51.09 Hz 

 

ตารางเปรียบเทียบจำนวนผลของแอปเปิลที่คัดแยกต่อเวลาที่เคลื่อนที่ของแอปเปิลในความความเร็ว

ของมอเตอร์ที่แตกต่างกัน 

               ระยะเวลา 

ความเร็วมอเตอร์ 
10 วินาที 1นาที 1ชั่วโมง 

7.45 Hz 2 ผล 16 ผล 978 ผล 

51.09 Hz 20 ผล 120 ผล 7,200 ผล 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆท้ังสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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เมื่อวางผลแอปเปิลให้เคลื่อนที่บนสายพานลำเลียงและสังเกตการตรวจจับของเซ็นเซอร์ เมื่อ

มีผลแอปเปิลเคลื่อนที่ผ่านเซ็นเซอร์และเมื่อเซ็นเซอร์สามารถตรวจจับผลแอปเปิลได้ ไฟLEDสีแดงที่

อยู่บนเซ็นเซอร์จะติด ดังรูปภาพที่ 4-11 

    รูปภาพที่ 4-11 การเคลื่อนที่ของผลแอปเปิลบนสายพานลำเลียงและการตรวจจับของเซ็นเซอร์ 

รูปภาพที่ 4-12 การเคลื่อนที่ของผลแอปเปิลบนสายพานลำเลียงและการตรวจจับของเซ็นเซอร์ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆท้ังสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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นำแอปเปิลที่มีขนาดใหญ่ที่สุดโดยมีขนาดเส้นผ่านศูนย์กลางอยู่ที่ประมาณ 12 เซนติเมตรมา

ทดสอบให้เคลื่อนที่บนสายพานลำเลียง และเพ่ือทดสอบแรงผลักของกระบอกสูบ 

รูปภาพที่ 4-13 การเคลื่อนที่ของแอปเปิลผลใหญ่บนสายพานลำเลียง 

 

รูปภาพที่ 4-14 กระบอกสูบทำการคัดแยกผลของแอปเปิล 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆท้ังสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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4.6 การทดลองรับข้อมูลแสดงผลทางเว็บไซต์ NETPIE 

จากการทดลองพบว่าเมื่อให้ตัวบอร์ด ESP8266 ได้ทำการเชื่อมต่อกับ WIFI แล้วสามารถ

เชื่อมต่อการเก็บข้อมูลบน NETPIE ได้อย่างปกติและมีการรับ-ส่งค่าเป็นแบบ Real Time ดังรูปภาพที่ 

4-15 

รูปภาพที่ 4-15 การทดลองรับ-ส่งค่า ผ่านหน้าจอการแสดงผล (1) 

รูปภาพที่ 4-16 การทดลองรับ-ส่งค่า ผ่านหน้าจอแสดงผล (2) 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆท้ังสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปภาพที่ 4-17 การทดลองรับ-ส่งค่า ผ่านหน้าจอการแสดงผล (3) 

 

 ตารางชุดการควบคุมไมโครคอนโทรลเลอร์ ESP 8266 ใช้ความถ่ี 7.45 Hz 

ชุดควบคุมไมโครคอนโทรลเลอร์ ESP8266 

        ขนาด(ชิ้น) 

เวลา(นาที) 
ขนาดA ขนาดB ขนาดC ขนาดD 

5 นาที 24 20 22 9 

10 นาที 41 31 37 28 

15 นาที 67 59 65 52 

20 นาที 89 82 80 69 

 

ตารางชุดควบคุมไมโครคอนโทรลเลอร์ ESP8266 ใช้ความถี่ 51.09 Hz 

ชุดควบคุมไมโครคอนโทรลเลอร์ ESP8266 

        ขนาด(ชิ้น) 

เวลา(นาที) 
ขนาดA ขนาดB ขนาดC ขนาดD 

5 นาที 42 35 36 30 

10 นาที 89 78 78 74 

15 นาที 112 97 85 79 

20 นาที 135 129 112 94 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆท้ังสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปภาพที่ 4-18 ผลการทดลองชุดควบคุม ESP8266 ใช้ความเร็วมอเตอร์ที่ความถ่ี 7.45 Hz 

 

 

รูปภาพที่ 4-19 ผลการทดลองชุดควบคุม ESP8266 ใช้ความเร็วมอเตอร์ที่ความถ่ี 51.09 Hz

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆท้ังสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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บทที่ 5 

สรุปผลการทดลองและข้อเสนอแนะ 

 

5.1 สรุปผลการดำเนินงาน 

 จากการที่ได้ดำเนินงานไปตามขั้นตอนที่ได้กล่าวไปแล้วนั้น เริ่มจากขั้นตอนในการศึกษาหา

ข้อมูลและหลักการที่เกี่ยวช้องกับโครงงาน พร้อมกับทำความเข้าใจในขอบเขตของโครงงาน ดังนั้น

สามารถแบ่งส่วนการดำเนินงานเป็นทั้งหมด 2 ส่วนคือ 

 1. ส่วนของการประดิษฐ์กล่องควบคุม (Hardware) ในส่วนนี้ได้ทำการศึกษาการทำงานของ

อุปกรณ์ไมโครคอนโทรลเลอร์และนำมาปรับใช้ก ับชุดของสายพานลำเลียงที ่ถูกควบคุมโดย

ไมโครคอนโทรลเลอร์ 

 2. ส่วนของการเขียนโปรแกรม (Software) โดยในส่วนนี้จะเป็นส่วนของการเขียนโปรแกรม 

Arduino เพื่อส่งคำสั่งไปควบคุมในการผลักตัวของวาล์วเพื่อใช้ในการคัดแยกขนาดของผลแอปเปิล

ตามท่ีต้องการ รวมไปถึงการเขียนโค้ดโปรแกรมในการเชื่อมต่อข้อมูล เพ่ือเก็บข้อมูลไว้บนคลาวด์และ

แสดงค่าท่ีได้บนเว็บไซต์ NETPIE เพ่ือแสดงข้อมูลแบบ Real Time  

 เมื ่อทางคณะผู ้ว ิจ ัยได้ทำในสองส่วนข้างต้นเสร็จแล้วคือการออกแบบกล่องควบคุม

ไมโครคอนโทรลเลอร์และเขียนโปรแกรม ได้มีการนำไปทดสอบแยกขนาดวัตถุคือแอปเปิลโดยมีขนาด

ที่แตกต่างกันตามขนาดมาตรฐานที่ได้มีการวิจัยผลแอปเปิล จากผลการทดลอง พบว่าสามารถแยก

ขนาดของวัตถุได้ตามที่ต้องการได้อย่างดี และยังสามารถทำการเชื่อมต่อ WIFI เพ่ือที่จะเก็บข้อมูลไว้

บน Cloud และแสดงข้อมูลออกมาบนจอแสดงผลแบบ Real Time ได้ทั้งในรูปแบบของตัวเลขและ

ในรูปแบบของกราฟได้อย่างดี 

 ทั้งนี้ต้องขอขอบพระคุณผู้ที่เกี่ยวข้องกับการดำเนินงานทุกคน ไม่ว่าจะเป็นเพื่อร่วมโปรเจกต์ 

เพื่อนในสาขาภาควิขา อาจารย์ที่ปรึกษา และสื่อการเรียนรู้ต่างๆ ที่มีส่วนช่วยในการให้คำปรึกษา 

ตลอดจนการช่วยเหลือในด้านต่างๆ จนสามารถทำให้โครงงานเสร็จลุล่วงไปได้ด้วยดี 

 

5.2 ปัญหาและอุปสรรคในการดำเนินงาน 

 1. เนื่องมาจากการทำโครงงานชิ้นนี้เป็นการใช้ความรู้ส่วนใหญ่ผสมกับความรู้ที่ได้ศึกษาเล่า

เรียนมา จึงต้องมีการศึกษาหาความรู้เพ่ิมเติมจึงทำให้เกิดความล่าช้าในการทำโครงงาน 

 2. เครื่องมือหรืออุปกรณ์ท่ีมีอยู่ส่วนมากนั้นชำรุดเป็นจำนวนมาก จึงต้องทำการหาอุปกรณ์ทำ 

ให้เกิดความล่าช้าอย่างมาก 

 3. เนื่องจากสายพานลำเลียงที่ควบคุมด้วยไมโครคอนโทรลเลอร์นั้นมีขนาดที่คอนข้างใหญ่ จึง 

ก่อให้เกิดปัญหาทางด้านสถานที่การทำโครงงาน และการดำเนินงานขั้นตอนการเก็บผลการทดลอง
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4. จากการที ่มีการเก็บค่าขึ ้น Cloud นั ้นเพ่ือแสดงผลออกทางหน้าจอ จำเป็นต้องใช้

อินเตอร์เน็ตเพื่อทำการเชื่อมต่อ จากปัญหาที่เกิดขึ้นเพราะได้มีการใช้โทรศัพท์มือถือในการเชื่อมต่อ

อินเตอร์เน็ตก่อให้เกิดความไม่เสถียรในการเชื่อมต่อ 

5. เนื่องจากสถานการณ์การแพร่ระบาดของโรค COVID- 19 ก่อให้เกิดความล่าช้าในการ

ดำเนินการอย่างมาก เพราะไม่สามารถเข้าสถานที่เพ่ือไปปฏิบัติงานได้อย่างต่อเนื่อง  

 

5.3 แนวทางการแก้ไข 

 1. ศึกษาหาข้อมูลและแนวทางเพ่ิมเติมจากสื่อต่างๆที่หลากหลาย และไปศึกษาหาความรู้จาก 

              อาจารย์ที่ปรึกษาบ่อยมากขึ้น  

 2. ขอความช่วยเหลือจากเพ่ือนในการเก็บข้อมูลการทดลอง 

 3. ใช้อินเตอร์เน็ตที่มีความเร็วขึ้นและมีความเสถียรมากกว่าในการใช้มือถือในการเชื่อมต่อ 

  4. เปลี่ยนการดำเนินงานที่สามารถ Work from home ให้มากขึ้น เป็นการแก้ปัญหาเฉพาะ 

              หน้าและลดความเสี่ยงจากโรคระบาด
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E18-D90NK-N Infrared Proximity Sensor 

รูปภาพที่ ก.1 คุณสมบัติของ Infrared Proximity Sensor(1)

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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รูปภาพที่ ก.2 คุณสมบัติของ Infrared Proximity Sensor(2)

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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ภาคผนวก ข 

ESP8266 

รูปภาพที่ ข.1 คุณสมบัติของ Arduino ESP8266(1)

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆท้ังสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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รูปภาพที่ ข.2 คุณสมบัติของ Arduino ESP8266(2)
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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ภาคผนวก ค 

Power Supply 24 Volt 

รูปภาพที่ ค.1 คุณสมบัติของ Power Supply 24 Volt(1) 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆท้ังสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้ 
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ภาคผนวก ง 

Program 

#include <MicroGear.h> 

#include <ESP8266WiFi.h> 

 

const char*ssid = "Thanabordin"; 

const char*password = "12345678"; 

 

#define APPID   "Conveyor" 

#define KEY     "UXEXF7kihbtVjgR" 

#define SECRET  "PVPhDnyeaHiF5CxPBJ53yCBLv" 

#define ALIAS   "NodeMCU1" 

#define FEEDID  "COUNTNUMBER" 

#define APIKEY "cqOY9655Hc77xDo83en9yLfGIW6uYBlP" 

 

WiFiClient client; 

int timer = 0; 

MicroGear microgear(client); 

 

 

void onMsghandler(char *topic, uint8_t* msg, unsigned int msglen)  

{ 

    Serial.print("Incoming message --> "); 

    msg[msglen] = '\0'; 

    Serial.println((char *)msg); 

} 

 

void onConnected(char *attribute, uint8_t* msg, unsigned int msglen)  

{ 

    Serial.println("Connected to NETPIE..."); 

    microgear.setAlias(ALIAS); 

}

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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int ledPin1 = 14; 

int ledPin2 = 12; 

int ledPin3 = 13; 

int ledPin4 = 15;  

 

boolean sensorstate = LOW; 

boolean sensorstate2 = LOW; 

boolean sensorstate3 = LOW; 

boolean sensorstate4 = LOW; 

boolean sensorstatelast = HIGH; 

boolean sensorstatelast2 = HIGH; 

boolean sensorstatelast3 = HIGH; 

boolean sensorstatelast4 = HIGH; 

  

int digitalPin1 = 16; 

int digitalPin2 = 5; 

int digitalPin3 = 4; 

int digitalPin4 = 0; 

 

boolean statepass = LOW; 

boolean statepass2 = LOW; 

boolean statepass3 = LOW; 

boolean statepass4 = LOW; 

 

int count1 = 0; 

int count2 = 0; 

int count3 = 0; 

int count4 = 0; 

 

void setup() { 

  microgear.on(MESSAGE,onMsghandler); 

  microgear.on(CONNECTED,onConnected); 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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  Serial.begin(115200); 

  Serial.println("Starting..."); 

 

  if(WiFi.begin(ssid, password)); 

  { 

  while (WiFi.status() != WL_CONNECTED) 

  { 

    delay(250); 

    Serial.print("."); 

  } 

  } 

  Serial.println("WiFi Connected"); 

  Serial.println("IP address : "); 

  Serial.println(WiFi.localIP()); 

   

  microgear.init(KEY,SECRET,ALIAS); 

  microgear.connect(APPID); 

     

  pinMode(ledPin1, OUTPUT);  

  pinMode(ledPin2, OUTPUT); 

  pinMode(ledPin3, OUTPUT); 

  pinMode(ledPin4, OUTPUT); 

  pinMode(digitalPin1, INPUT); 

  pinMode(digitalPin2, INPUT); 

  pinMode(digitalPin3, INPUT); 

  pinMode(digitalPin4, INPUT); 

   

} 

 

void loop() { 

 if (microgear.connected()) 
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 { 

  Serial.println("connected"); 

  microgear.loop(); 

  sensorstate = digitalRead(digitalPin1); 

  if( sensorstate != sensorstatelast) 

  { 

    if((statepass == LOW) && (sensorstate == LOW)) 

    { 

      statepass = HIGH; 

      digitalWrite(ledPin1,LOW); 

    } 

  } 

  if( statepass == HIGH &&(sensorstate == HIGH)) 

  { 

    { 

      statepass = LOW; 

      digitalWrite(ledPin1,HIGH); 

      delay(100); 

      count1 ++; 

      Serial.println("count1"); 

      microgear.chat("digitalPin1",count1); 

      String data = "{\"COUNT1\":"; 

      data += count1; 

      data += "}"; 

      microgear.publish("/NodeMCU1",data); 

      microgear.writeFeed("COUNTNUMBER",data); 

    } 

    { 

      delay(500); 

      digitalWrite(ledPin1,LOW); 

    } 

   } 
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   sensorstate2 = digitalRead(digitalPin2); 

  if( sensorstate2 != sensorstatelast2) 

  { 

    if((statepass2 == LOW) && (sensorstate2 == LOW)) 

    { 

      statepass2 = HIGH; 

      digitalWrite(ledPin2,LOW); 

    } 

  } 

  if( statepass2 == HIGH &&(sensorstate2 == HIGH)) 

  { 

    { 

      statepass2 = LOW; 

      digitalWrite(ledPin2,HIGH); 

      delay(100); 

      count2 ++; 

      Serial.println("count2"); 

      microgear.chat("digitalPin2",count2); 

      String data = "{\"COUNT2\":"; 

      data += count2; 

      data += "}"; 

      microgear.publish("/NodeMCU1",data); 

      microgear.writeFeed("COUNTNUMBER",data); 

    } 

    { 

      delay(500); 

      digitalWrite(ledPin2,LOW); 

    } 

  } 

    sensorstate3 = digitalRead(digitalPin3); 

  if( sensorstate3 != sensorstatelast3) 
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  { 

    if((statepass3 == LOW) && (sensorstate3 == LOW)) 

    { 

      statepass3 = HIGH; 

      digitalWrite(ledPin3,LOW); 

    } 

  } 

  if( statepass3 == HIGH &&(sensorstate3 == HIGH)) 

  { 

    { 

      statepass3 = LOW; 

      digitalWrite(ledPin3,HIGH); 

      delay(100); 

      count3 ++; 

      Serial.println("count3"); 

      microgear.chat("digitalPin3",count3); 

      String data = "{\"COUNT3\":"; 

      data += count3; 

      data += "}"; 

      microgear.publish("/NodeMCU1",data); 

      microgear.writeFeed("COUNTNUMBER",data); 

    } 

    { 

      delay(500); 

      digitalWrite(ledPin3,LOW); 

    } 

   } 

    

   sensorstate4 = digitalRead(digitalPin4); 

  if( sensorstate4 != sensorstatelast4) 

  { 

    if((statepass4 == LOW) && (sensorstate4 == LOW)) 
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    { 

      statepass4 = HIGH; 

      digitalWrite(ledPin4,LOW); 

    } 

  } 

  if( statepass4 == HIGH &&(sensorstate4 == HIGH)) 

  { 

    { 

      statepass4 = LOW; 

      digitalWrite(ledPin4,HIGH); 

      delay(100); 

      count4 ++; 

      Serial.println("count4"); 

      microgear.chat("digitalPin4",count4); 

      String data = "{\"COUNT4\":"; 

      data += count4; 

      data += "}"; 

      microgear.publish("/NodeMCU1",data); 

      microgear.writeFeed("COUNTNUMBER",data); 

    } 

    { 

      delay(500); 

      digitalWrite(ledPin4,LOW); 

    } 

   } 

 } 

 else 

 { 

  Serial.println("connection lost, reconnect..."); 

  if(timer >= 5000) 

  { 

    microgear.connect(APPID); 
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    timer =0; 

  } 

 else timer += 100; 

 } 

 delay(100); 

} 
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