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บทคัดย่อ 
 ปริญญานิพนธ์ฉบับนี้เป็นการนำเสนอระบบกล้องตรวจจับความเร็วเพื่อลดอุบัติเหตุจากการ
ฝ่าไฟแดงด้วยการประมวลผลภาพ ระบบจะประกอบไปด้วยสองส่วนคือ ระบบไฟจราจร และระบบ
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ราสเบอร์รี ่พายได้รับสัญญาณภาพจะทำการประมวลผลหาความเร็วรถ หากมีรถที่ขับขี ่มาด้วย
ความเร็วเกิน 30 กม./ชม. ในระยะที่กล้องจับ 20 เมตร จะทำการหน่วงเวลาไฟแดงจากฝั่งที่กำลัง   
จะเขียวไว้ 3 วินาทีแล้วทำการบันทึกภาพรถที่ฝ่าไฟแดงไว้ในโฟลเดอร์  
 จากการทดลองจับความเร็วรถด้วยจากการประมวลผลภาพการจับความเร็วรถที่ 35 กม./ชม. 
มีค่าความผิดพลาดน้อยที่สุดคือ 0.14 เปอร์เซ็นต์ และในการจับความเร็วรถท่ี 50 กม./ชม. มีค่าความ
ผิดพลาดมากท่ีสุดคือ 3.23 เปอร์เซ็นต์ เวลาในการประมวลผลของราสเบอร์รี่พายระบบจะใช้เวลามาก
ที่สุดที่ 0.000211 วินาที และทดสอบระบบลดอุบัติเหตุจากการฝ่าไฟแดงด้วยการประมวลผลภาพ
พบว่าระบบไฟจราจรสามารถทำงานได้ถูกต้องตามที่ได้ออกแบบ  
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ABSTRACT 
 This thesis presents the Reducing Accident from Breaking through Red Lights 
with Image Processing. The system consists of two parts, traffic light system and image 
processing system. The traffic light system has two sets, each consisting of a green 
light, a yellow light and a red light, each of which is made of 91 LED. The diameter of 
each light is 10 cm. It uses PLC to control traffic lights and the image processing system 
uses Raspberry Pi as the processor, which receives the video signal from the camera. 
The system starts from the Raspberry Pi receiving the video signal to process the 
vehicle speed. If there is a car driving over 30 km/h within a distance of 20 meters 
captured by the camera, it will delay the red light from the green side for 3 seconds 
and save the image of a car running a red light to a folder. 
 From the experiment to detect the speed of the car by image processing, the 
car speed at 35 km/h has the least error of 0.14 percent, and in the speed of a car at 
50 km/h there is an error. The highest error was 3.23 percent. The processing time of 
the raspberry pi took the most at 0.000211 seconds and testing the Reducing Accident 
from Breaking through Red Lights with Image Processing to found that the system can 
function properly as designed. 
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บทท่ี1 

บทนำ 
 

ในบทนี้จะกล่าวถึงความเป็นมาและความสำคัญของโครงงาน จุดมุ่งหมายและวัตถุประสงค์
ของการทำโครงงาน ขอบเขตของโครงงาน ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ ขั้นตอนและวิธีการดำเนินงาน 
รวมถึงโครงสร้างปริญญานิพนธ์ 
 

1.1  ความเป็นมาและความสำคัญของโครงงาน 
 ปัจจุบันการเดินทางของผู้คนส่วนมากใช้รถในการเดินทาง ซึ่งในสภาวะชั่วโมงเร่งด่วนผู้คน
มักจะใช้ความเร็วในการเดินทางเพ่ือให้ตนเองถึงจุดหมายปลายทางทันเวลา แต่การเร่งรีบอาจจะทำให้
เกิดอุบัติเหตุ หนึ่งในอุบัติเหตุเหล่านั้นเกิดเนื่องมาจากการฝ่าสัญญาณไฟจราจร โดยผู้ขับข่ีบางรายเมื่อ
สังเกตเห็นสัญญาณไฟเขียวจะเร่งเครื่องยนต์ให้เร็วขึ้นเพื่อไม่ให้ตนเองติดไฟแดงและเมื่อสัญญาณไฟ
จราจรเปลี่ยนจากไฟเขียวเป็นไฟเหลืองและเป็นไฟแดงในที่สุดรถยนต์ที่เร่งเครื่องมาด้วยความเร็วนั้น
ไม่สามารถเบรกเพื่อหยุดรถได้ทันจึงฝ่าไฟแดงไป ทำให้มีโอกาสสูงในการชนกับรถที่เพิ่งออกตัวจาก
การได้รับสัญญาณไฟเขียวจากอีกฝั่งซ่ึงจะเกิดอุบัติเหตุทำให้สูญเสียชีวิตและทรัพย์สินในที่สุด  
 ด้วยเหตุนี้กลุ่มของข้าพเจ้าเล็งเห็นความสำคัญของปัญหาจึงจัดทำระบบลดอุบัติเหตุจากการ
ฝ่าไฟแดงด้วยการประมวลผลภาพ ด้วยการหน่วงเวลาของไฟแดงในช่วงที่มีรถขับฝ่าไฟแดง และ
บันทึกภาพผู้ฝ่าไฟแดงไว้ ซึ่งจะช่วยลดอุบัติเหตุได้ในระดับหนึ่ง 
 

1.2 จุดมุ่งหมายและวัตถุประสงค์ของการทำโครงงาน 
 1. เพ่ือลดอุบัติเหตุจากการฝ่าไฟแดงด้วยการประมวลภาพ 
 2. เพ่ือใช้การประมวลผลภาพจับความเร็วรถขณะรถเข้าสู่สัญญาณไฟแดง 
 3. เพ่ือควบคุมไฟจราจรให้รถทั้งสองฝั่งไม่ชนกันหากความเร็วรถเกินพิกัด 
 4. เพ่ือบันทึกข้อมูลผู้ที่ฝ่าไฟแดง 
 
1.3 สมมุติฐานของการศึกษา 

 การตรวจจับความเร็วรถโดยการประมวลผลภาพสามารถนำไปใช้ประโยชน์ในการเช็ค

ระยะใกล้ไกลจากไฟจราจร ในความเร็วรถที่แตกต่างกันจะมีระยะในการหยุดรถหรือเบรกรถขณะเข้า

สู่สัญญาณไฟจราจรแตกต่างกันออกไป หากการประมวลผลภาพสามารถคำนวณความเร็วรถขณะ    

เข้าสู่สัญญาณไฟจราจรได้ จะสามารถควบคุมไฟจราจรเมื่อความเร็วรถเกินพิกัดซึ่งสามารถทำให้         

ลดอุบัติเหตุได้ในระดับหนึ่ง 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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1.4 ขอบเขตของโครงงาน 

 1. จำลองสี่แยกไฟจราจร 

 2. ไฟจราจรสามารถทำงานและให้สัญญาณไฟจราจรได้ 

 3. สามารถใช้ราสเบอร์รี่พาย (Raspberry pi) ประมวลผลภาพเพ่ือหาความเร็วรถได้ 

 4. ระบบกล้องตรวจจับความเร็วสามารถทำงานประมวลผลและคำนวณความเร็วรถได้เฉพาะ

เวลากลางวัน 

 5. ทดสอบระบบกล้องตรวจจับความเร็วถ้าความเร็วรถเกินพิกัดให้สามารถควบคุมไฟจราจร

ได ้

 

1.5 ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ 

 1. สามารถลดอุบัติเหตุจากการฝ่าไฟแดงได้ 

 2. สามารถบันทึกข้อมูลของผู้ที่ฝ่าไฟแดงได้ 

 3. สามารถเขียนและออกแบบวงจรการลดอุบัติเหตุจากการฝ่าไฟแดงด้วยการประมวลภาพ 

 4. ได้เรียนรู้การใช้ราสเบอร์รี่พายในการประมวลผลภาพ 

 

1.6 ขั้นตอนและวิธีการดำเนินงาน 
 ขั้นตอนและวิธีการดำเนินงานที่ผู้จัดทำได้วางแผนไว้แบ่งออกเป็น 2 ช่วงใหญ่ๆ คือแผนการ 
ดำเนินงานในภาคเรียนที่ 1 แผนการดำเนินงานในภาคเรียนที่ 2 ซึ่งได้แจกแจงรายละเอียดไว้ในตาราง
ที่ 1.1 และตารางท่ี 1.2 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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ตารางที่ 1.1 แผนการดำเนินงานภาคเรียนที่ 1 

 

ขั้นตอนการดำเนินงาน 

ระยะเวลาดำเนินงาน 

กันยายน ตุลาคม พฤศจิกายน ธันวาคม 

1. คิดหัวข้อโครงงานนำเสนออาจารย์ที่ปรึกษา     

2. ศึกษาค้นคว้าการทำสัญญาณไฟจราจร     

3. จำลองสี่แยกไฟจราจร     

4. ทดลองสี่แยกไฟจราจร     

 

ตารางท่ี 1.2 แผนการดำเนินงานภาคเรียนที่ 2 

 

ขั้นตอนการดำเนินงาน 

 

ระยะเวลาดำเนินงาน 

มกราคม กุมภาพันธ ์ มีนาคม เมษายน พฤษภาคม 

1. ศึกษาการใช้งานราสเบอร์รี่พาย 

     

2. ใช้ราสเบอร์รี่พายประมวลภาพและ

คำนวณความเร็วรถ 

     

3. ทดสอบระบบกล้องและตรวจจับ

ความเร็ว(เฉพาะเวลากลางวัน) 

     

4. ทดลองกล้องตรวจจับความเร็วกับ

สัญญาณไฟจราจร 

     

 

 

 

 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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1.7 โครงสร้างปริญญานิพนธ์ 

 ปริญญานิพนธ์ฉบับนี้แบ่งออกเป็น 6 ส่วนหลัก ๆ คือ บทที่ 1 ถึงบทที่ 5 และภาคผนวก ซึ่ง

ประกอบไปด้วย ภาคผนวก ก ภาคผนวก ข และภาคผนวก ค ซึ่งแต่ละส่วนอธิบายเนื้อหาทีเ่กี่ยวขอ้ง

กับการลดอุบัติเหตุจากการฝ่าไฟแดงด้วยการประมวลผลภาพ  

 บทที่ 1 ในบทนี ้จะกล่าวถึงความเป็นมาและความสำคัญของปัญหา จุดมุ่งหมายและ

วัตถุประสงค์ สมมุติฐานของการศึกษา ขอบเขตของการศึกษา ประโยชน์ที่ได้รับ ขั้นตอนวิธีการ

ดำเนินงาน รวมถึงโครงสร้างของโครงสร้างปริญญานิพนธ์ 

 บทที่ 2 ในบทนี้จะกล่าวถึงทฤษฎีที่เกี่ยวข้อง ในบทนี้จะกล่าวถึงทฤษฎีที่เกี่ยวข้องกับชิ้นงาน

และอุปกรณ์ท่ีมีความเก่ียวข้องกับระบบลดอุบัติเหตุจากการฝ่าไฟแดงด้วยการประมวลผลภาพ 

 บทที่ 3 ในบทความนี้จะกล่าวถึงการออกแบบระบบไฟจราจร โดยมีบล็อกไดอะแกรมการ

ทำงาน การออกแบบวงจร โฟร์ชาร์ต การคำนวณส่วนของการประมวลผลภาพ และโครงสร้างของ

ระบบลดอุบัติเหตุจากการฝ่าไฟแดงด้วยการประมวลผลภาพ 

 บทที่ 4 เนื ้อหาในบทนี้จะกล่าวถึงการทดลองการทำงานของการทดสอบระบบการลด

อุบัติเหตุจากการฝ่าไฟแดงด้วยการประมวลผลภาพ 

 บทที่ 5 เนื้อหาในบทนี้จะเป็นการสรุปผลการทดลองและการวิเคราะห์ปัญหาที่เกิดขึ้น และ

วิธีการแก้ปัญหาของระบบลดอุบัติเหตุจากการฝ่าไฟแดงด้วยการประมวลผลภาพ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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บทท่ี 2 

ทฤษฎีที่เกี่ยวข้อง 
 

 ในบทนี้จะกล่าวถึงการศึกษาค้นคว้าทฤษฎีที่เกี่ยวข้องกับการลดอุบัติเหตุจากการฝ่าไฟแดง
ด้วยการประมวลผลภาพและอุปกรณ์ ได้แก่ สัญญาณไฟจราจร ไดโอดเปล่งแสง มอสเฟต สวิตชิ่ง
เพาเวอร์ซัพพลาย ไมโครคอนโทรลเลอร์อาดุยโน่เมกะ 2560 แอลซีดี โปรแกรมเมเบิลลอจิก
คอนโทรลเลอร์ บอร์ดราสเบอร์รี่พาย ภาษาไพทอน รีเลย์ การประมวลผลภาพ แอปพลิเคชันจีพีเอส 
ความเร็วสมาร์ท ระยะเบรกรถ 
 

2.1 สัญญาณไฟจราจร 
 ไฟจราจร [1] เป็นอุปกรณ์สัญญาณไฟที่สำคัญในงานจราจรเป็นอย่างมากที่จะปรากฏตาม
แยกถนนต่างๆ ทั้งทางเดินเท้า และสถานที่อื่นๆ เพื่อควบคุมการจราจรบนท้องถนน สัญญาณไฟ
จราจรโดยการแสดงสัญญาณให้กับผู้ที่ขับรถอยู่ตามท้องถนนทุกเส้นทาง ซึ่งจะเป็นการบอกสัญญาณ
ให้รถหรือคนได้ระมัดระวัง เพ่ือป้องกันอุบัติเหตุ 
 2.1.1 ความหมายของสีที่ปรากฏบนสัญญาณไฟจราจร 

  1. สีเขียว อนุญาตให้รถขับผ่านไปได้ 
  2. สีเหลืองอำพัน เตรียมให้รถหยุด 
  3. สีแดง หยุดรถ 
  โดยรูปที่ 2.1 จะเป็นตัวอย่างสีของไฟจราจร   
   

 
 

รูปที่ 2.1 สีของไฟจราจร 
(ที่มา: https://1th.me/VTAKB) 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้

https://1th.me/VTAKB
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2.2 ไดโอดเปล่งแสง 
 ไดโอดเปล่งแสง (light-emitting diode: LED) [2] รูปที่ 2.2 เป็นอุปกรณ์สารกึ่งตัวนำจัดอยู่
ในจำพวกไดโอดที่เมื ่อถูกไบอัสตรงจะสามารถเปล่งแสงได้ในช่วงสเปกตรัมแคบ สีของแสงที่เปล่ง
ออกมาขึ้นอยู่กับองค์ประกอบทางเคมีของวัสดุที่ใช้และเปล่งแสงได้ใกล้ช่วงอัลตราไวโอเลตช่วงแสงที่
มองเห็นและช่วงอินฟราเรด  
 

 
 

รูปที่ 2.2 ไดโอดเปล่งแสง 
(ที่มา: https://1th.me/tLhdI/) 

 
 2.2.1 ตัวแปรต่าง ๆ ในการเลือกใช้ไดโอดเปล่งแสง 
  1. สีของแอลอีดี เป็นตัวบอกขนาดของความยาวคลื่นที่ไดโอดเปล่งแสงได้เปล่งแสง
ออกมา เช่น สีฟ้าจะมีความยาวคลื่นประมาณ 468 นาโนเมตร สีขาวจะมีความยาวคลื่นประมาณ 462 
นาโนเมตร สีเหลืองจะมีความยาวคลื่นประมาณ 468 นาโนเมตร สีเขียวจะมีความยาวคลื่นประมาณ 
565 นาโนเมตร สีแดงจะมีความยาวคลื่นประมาณ 630 นาโนเมตร เป็นต้น 

2. เลนส์ เป็นตัวบอกประเภทและวัสดุที่ใช้ทำ  
3. ความสว่างของแสง (millicandela rating) เป็นตัวบอกระดับความสว่างของแสง 

 4. อัตราการทนความต่างศักย์ไฟฟ้า เป็นความต่างศักย์ไฟฟ้าที่ไดโอดเปล่งแสงรับได้
และไมเ่สียหาย 

 

2.3 มอสเฟต 
 มอสเฟต [3] เป็นอุปกรณ์สารกึ่งตัวนําที่มีการทำงานในลักษณะที่แปลงแรงดันเป็นกระแส 
กระแสที่ได้เป็นผลมาจากอิเล็กตรอนหรือโฮล ซึ่งเป็นพาหะข้างมาก ขึ้นอยู่กับว่าอุปกรณ์ดังกล่าวเป็น      
มอสเฟตชนิดเอ็น (NMOS) หรือมอสเฟตชนิดพี (PMOS) มอสเฟตสามารถแบ่งได้เป็น 2 ประเภท 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้



7 
 

ได้แก่ มอสเฟตแบบดีพลีชัน (Depletion) และมอสเฟตแบบเอ็นฮานซ์เม็นท์ (Enhancement)     
มอสเฟตแต่ละประเภทยังสามารถแบ่งย่อยได้อีก 2 ชนิด คือ มอสเฟตชนิดเอ็น (NMOS) ซึ่งมีประจุ
พาหะอิเล็กตรอนเป็นตัวนํากระแส และมอสเฟตชนิดพี (PMOS) ซึ่งมีประจุพาหะโฮลเป็นตัวนํากระแส  
 

 
 

รูปที่ 2.3 โครงสร้างของมอสเฟตแบบเอ็นฮานซ์เม็นทช์นิดเอ็น 3 มิติ 
(ที่มา: https://1th.me/SA8d0/) 

 
 จากรูปที่ 2.3 แสดงโครงสร้างของมอสเฟตแบบเอ็นฮานซ์เม็นท์ชนิดเอ็น (NMOS) ขั้วซอส 
(Source) และขั้วเดรน (Drain) ถูกสร้างขึ้นโดยการแพร่อะตอมสารเจือชนิดเอ็นที่มีความหนาแน่น
มาก (Heavily Doped N-Type Region) เข้าไปในฐานรอง (Substrate) ของสารกึ่งตัวนําชนิดพี ซึ่ง
เป็นแผ่นผลึกซิลิกอนรูปเดี่ยว (Single-Crystal) ที่มีความหนาแน่นน้อย (Lightly Doped P-Type 
Substrate) ขั้วเกต (Gate) จะเป็นส่วนของโลหะ (Metal) หรือชั้นของโพลีซิลิกอน (Poly-Silicon) 
ซ่อนอยู่บนชั ้นของออกไซด์ระหว่างขั ้วเดรนและขั ้วซอส โดยมีระยะห่างระหว่างขั ้วทั ้งสองเป็น     
ความยาวของมอสเฟต (Channel Length: L) และมีระยะทางด้านข้าง (Side-Wall) เป็นความกว้าง
ของมอสเฟต (Channel Width: W) โครงสร้างของมอสเฟตแบบเอ็นฮานซ์เม็นท์ชนิดพี (PMOS) จะมี
ลักษณะคล้ายคลึงกับมอสเฟตแบบเอ็นฮานซ์เม็นท์ชนิดเอ็น (NMOS) แต่จะสลับกัน คือ มอสเฟต 
ชนิดพีจะประกอบด้วยผลึกฐานรองชนิดเอ็น (N-Type) ที่มีความหนาแน่นน้อยและมีการแพร่อะตอม
สารเจือชนิดพีที่มีความหนาแน่นมากเขา้ไปฐานรองเพ่ือเป็นขั้วซอสและขั้วเดรน 
 2.3.1 ย่านการทำงานของมอสเฟต 
  1. ช่วงคัทออฟ (VGS<VT) 
  ช่วงคัทออฟ คือช่วงที่มอสเฟตไม่ทำงาน กรณีนี้จะไม่มีช่องทางเดินกระแสจึงทำให้
มอสเฟตไมส่ามารถนำกระแสเดรน (ID) ได ้
  2. ช่วงเชิงเส้น (VDS<VG<VT) 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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  ช่วงเชิงเส้นเป็นช่วงที่แรงดันไบอัสที่ขาเกตและขาซอสมีค่ามากกว่าแรงดันขีดเริ่ม 
(VGS>VT) และแรงดันระหว่าง VDS มีค่าน้อยกว่า VGS–VT 
  3. ช่วงอ่ิมตัว (VDS≥VGS-VT) 
  ช่วงอิ่มตัวเป็นช่วงที่แรงดันที่ขาเกตและขาซอสมีค่ามากกว่าแรงดันขีดเริ่ม (VGS>VT) 
และแรงดัน VDS มีค่ามากกว่าหรือเทา่กับ VGS-VT 
 2.3.2 วงจรไบอัสมอสเฟต 
  การนํามอสเฟตไปใช้เป็นวงจรขยายสัญญาณหรือวงจรอื ่นจะต้องทำการไบอัส    
มอสเฟตให้ทำงานในย่านอิ่มตัว เมื่อทำการไบอัสแรงดันดีซีเข้าที่ขาเกตของมอสเฟตมีค่าเท่ากับศูนย์
โวลต์ มอสเฟตไมน่ำกระแส ส่งผลให้แรงดันเอาตพุ์ตเท่ากับ VDD เมื่อทำการปรับแรงดันเพ่ิมมากขึ้นแต่
น้อยกว่าแรงดันขีดเริ ่ม มอสเฟตยังไม่นำกระแส ส่งผลให้แรงดันเอาต์พุตยังคงเท่ากับ VDD ช่วงนี้    
มอสเฟตทำงานในย่านคัทออฟ เมื่อป้อนแรงดันที่ขาเกตมากกว่าแรงดันขีดเริ่ม มอสเฟตเริ่มนำกระแส 
ทำให้เกิดแรงดันเอาต์พุต เมื่อแรงดันไบอัสในช่วง VDS≥VGS-VT กระแส ID ไหลมากขึ้น ส่งผลให้แรงดัน
เอาต์พุตลดลงเนื่องจากแรงดันส่วนมากจะไปตกคร่อมที่ตัวต้านทาน RD ช่วงนี้มอสเฟตทำงานในย่าน
อิ่มตัว และเมื่อแรงดันไบอัสในช่วง VDS<VG<VT ส่งผลให้แรงดันเอาต์พุตลดลงน้อยกว่าแรงดัน VDSAT 
ช่วงนี้มอสเฟตทำงานในย่านเชิงเส้น 
 

2.4 สวิตชิ่งเพาเวอร์ซัพพลาย 
   สวิตชิ่งเพาเวอร์ซัพพลาย [4] คืออุปกรณ์แปลงแรงดันไฟฟ้ากระแสสลับที่มีแรงดันสูงไปเป็น
แรงดันไฟฟ้าที ่มีแรงดันต่ำ โดยหลักการทั ่วไปของสวิตชิ ่งเพาเวอร์ซัพพลายจะประกอบด้วย             
เรคติไฟเออร์ (Rectifier) ทำหน้าที่แปลงแรงดันไฟฟ้ากระแสสลับให้เป็นแรงดันไฟฟ้ากระแสตรง   
คอนเวอร์เตอร์ (Converter) ทำหน้าที่แปลงแรงดันไฟฟ้ากระแสตรงให้เป็นแรงดันไฟฟ้ากระแสสลับที่
ความถี่สูง และแปลงแรงดันไฟฟ้ากระแสสลับให้เป็นแรงดันไฟฟ้ากระแสตรง  
 ข้อได้เปรียบของสวิตชิ่งเพาเวอร์ซัพพลายเมื่อเปรียบเทียบกับแหล่งจ่ายไฟเชิงเส้น คือ
ประสิทธิภาพที่สูง ขนาดเล็ก และน้ำหนักเบากว่าแหล่งจ่ายไฟเชิง แต่สวิตชิ่งเพาเวอร์ซัพพลายจะมี
เสถียรภาพในการทำงานที่ต่ำกว่าและก่อให้เกิดสัญญาณรบกวนได้สูงเมื่อเปรียบเทียบกับแหล่งจ่ายไฟ
เชิงเส้น รวมทั้งสวิตชิ่งเพาเวอร์ซัพพลายยังมีความซับซ้อนของวงจรมากกว่าและมีราคาสูงที่กำลังงาน
ต่ำ ๆ สวิตชิ่งเพาเวอร์ซัพพลายจึงมักนิยมใช้กันในงานที่ต้องการกำลังงานตั้งแต่ 20 วัตต์ขึ้นไปเท่านั้น  

 

220 VAC Rectifier Converter Control Output 24 VDC

 
 

รูปที่ 2.4 หลักการทั่วไปของสวิตชิ่งเพาเวอร์ซัพพลาย   
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 จากรูปที่ 2.4 หลักการทำงานเป็นหลักการทั่วไปในการแปลงแรงดันไฟฟ้ากระแสสลับที่
แรงดัน 220 โวลต์ ไปเป็นแรงดันไฟฟ้ากระแสตรงที่ 24 โวลต์  
 

2.5 ไมโครคอนโทรลเลอร์อาดุยโน่เมกะ 2560 
 บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์อาดุยโน่เมกะ 2560 (Arduino Mega 2560) [5] คือบอร์ดกลุ่ม
บอร์ดอาดุยโน่ โดยใช้ Atmega2560 เป็นไมโครคอนโทรลเลอร์หลัก สามารถเขียนโปรแกรมบน     
อาดุยโน่ไอดีอี (Arduino IDE) และโปรแกรมผ่านยูเอสบี (USB)   
 2.5.1 คุณสมบัติของไมโครคอนโทรลเลอร์อาดุยโน่เมกะ 2560 
  1. ขา (Pin) ทั่วไป 

- ขา VIN เป็นแรงดันอินพุตของบอร์ดอาดุยโน่โดยใช้แหล่งจ่ายจากภายนอก  
 - ขา 5V เป็นขาเอาต์พุตที่ควบคุม 5 V จากบอร์ด 3V3 เป็น 3.3 volt supply ที่

สร้างข้ึนจาก regulator บนบอร์ด และให้กระแสได้สูงสุด 50mA 
- ขา GND เป็นขากราวด์ 

 - ขา IOREF เป็นขาที่ให้แรงดันอ้างอิงกับไมโครคอนโทรลเลอร์ เพื่อเลือกค่าแรงดัน
ให้กับ shield ที่มาเชื่อมต่อกับบอร์ด 

 2. หน่วยความจำ 
 ATmega2560 มีหน่วยความจำ 256 KB (8 KB ใช้สำหรับ bootloader) นอกจากนี้

ยังมีอีก 8 KB สำหรับ SRAM และ 4 KB สำหรับ EEPROM 
 3. พอร์ตอินพุตและเอาต์พุต 

   เป็นพอร์ตดิจิตอลทั้งหมด 54 พอร์ต สามารถเป็นได้ทั้งอินพุตและเอาต์พุตโดยจะ
ทำงานที่แรงดัน 5 V และให้กระแสสูงสุด 40 mA  
  4. ฟังก์ชันอื่น ๆ 
  - อินเตอร์รัพท์ภายนอกมี อินเตอร์รัพท์ 0 ขา 2 อินเตอร์รัพท์ 1 ขา 3 อินเตอร์รัพท์ 
2 ขา 21 อินเตอร์รัพท์ 3 ขา 20 อินเตอร์รัพท ์4 ขา 19 อินเตอร์รัพท ์5 ขา 18  
           - พอร์ต PWM 2 ถึง PWM 13 และ PWM 44 ถึง PWM 46 ให้ output PWM 
output  8-bits   
                     - พอร์ต SPI 50 (MISO), SPI 51 (MOSI), SPI 52 (SCK), SPI 53 (SS) ใช้สำหรับ
รองรับการสื่อสารแบบ SPI  
         - พอร์ต LED 13 เป็น build-in LED ที่เชื่อมต่อกับ digital pin 13 เมื่อ pin มีค่า
เป็น HIGH แอลอีดีจะติด , แต่เมื่อขาเป็น LOW แอลอีดีจะดับ  
           - พอร์ต TWI 20 (SDA) and 21 (SCL) รองรับการเชื่อมต่อแบบ TWI (I2C)  
           - บอร์ดเมกะ 2560 มี 16 อินพุตอนาล็อค แต่ละขาให้ความละเอียด 10 bits   
      - ขา AREF แรงดันอ้างอิงสำหรับอินพุตอนาล็อค  
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   - ขา Reset ใช้ในการ reset ไมโครคอนโทรลเลอร์ โดยทั่วไปจะใช้โดยการเพิ่มปุ่ม 
reset ไว้บน shield เพ่ือป้องกันปุ่มท่ีอยู่บนบอร์ด      
  โดยรูปที่ 2.5 เป็นตำแหน่งและรูปร่างของอาดุยโน่เมกะ 2560 
 

 
 

รูปที่ 2.5 ตำแหน่งและรูปร่างของไมโครคอนโทรลเลอร์อาดุยโน่เมกะ 2560 
(ที่มา: https://1th.me/6zAQr/)  

SOURCE 

7 to 12 V 

USB Connector 
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2.6 แอลซีดี 
 แอลซีดี (Liquid Crystal Display: LCD) [6] เป็นจอที่ทำมาจากผลึกเหลวของคริสตอล
หลักการคือด้านหลังจอจะมีไฟส่องสว่าง หรือที่เรียกว่า Backlight เมื่อมีการปล่อยกระแสไฟฟ้าเข้าไป
กระตุ้นที่ผลึก จะทำให้ผลึกโปร่งแสงทำให้แสงที่มาจากไฟ Backlight แสดงขึ้นมาบนหน้าจอ ส่วนอ่ืน
ที่โดนผลึกปิดก้ันไว้จะไม่สว่าง ผลึกมีสีที่แตกต่างกันตามสีของผลึกคริสตอล เช่นสีเขียว หรือ สีฟ้า ฯลฯ 
ทำให้เมื่อมองไปที่จอจะพบกับตัวหนังสือแล้วพบกับพ้ืนหลังสีต่างๆกัน 

จอแอลอีดีเป็นจอแสดงผลรูปแบบหนึ่งที่นิยมนำมาใช้งาน จอแอลซีดีมีทั้งแบบแสดงผลเป็น
ตัวอักขระเรียกว่า Character LCD ซึ่งมีการกำหนดตัวอักษรหรืออักขระที่แสดงผลไว้ และแบบที่
สามารถแสดงผลเป็นรูปภาพหรือสัญลักษณ์เรียกว่า Graphic LCD นอกจากนี้บางชนิดเป็นจอที่มีการ
ผลิตขึ้นมาใช้ฉพาะงาน ทำให้มีรูปแบบและรูปร่างเฉพาะเจาะจงในการแสดงผล เช่นนาฬิกาดิจิตอล 
เครื่องคิดเลข หรือ หน้าปัดวิทยุ เป็นต้น 

2.6.1 การแบ่งแอลซีดีตามลักษณะการแสดงผล  
 1. แอลซีดีแสดงผลเป็นอักขระ เป็นจอที่แสดงผลเป็นตัวอักษรตามช่องแบบตายตัว 

เช่น จอแอลซีดีขนาด 16x2 หมายถึงใน 1 แถวมีตัวอักษรใส่ได้ 16 ตัว และมีทั้งหมด 2 บรรทัดให้ใช้
งาน ส่วน 20x4 จะหมายถึงใน 1 แถวม ีตัวอักษรใส่ได้ 20 ตัว และมีทั้งหมด 4 บรรทัด  

 2. แอลซีดีแสดงผลเป็นรูปภาพหรือสัญลักษณ์ เป็นจอที่สามารถกำหนดได้ว่าจะให้
แต่ละจุดบนหน้าจอกั้นแสงหรือปล่อยแสงออกไปทำให้จอนี้สามารถสร้างรูปขึ้นมาบนหน้าจอได้ การ
ระบุขนาดจะระบุในลักษณะของจำนวนจุด (Pixels) ในแต่ละแนว เช่น 128x64 หมายถึงจอที่มี
จำนวนจุดตามแนวนอน 128 จุด และมีจุดตามแนวตั้ง 64 จุด  

2.6.2 โครงสร้างโดยทั่วไปของแอลซีด ี 
 โครงสร้างของแอลซีดีทั ่วไปจะประกอบขึ้นด้วย 2 แผ่นแก้วประกบกัน โดยเว้น

ช่องว่างตรงกลางไว้ 6-10 ไมโครเมตร ผิวด้านในของแผ่นแก้วจะเคลือบด้วยตัวนำไฟฟ้าแบบใส มีชั้น
ของสารที่ทำให้โมเลกุลของผลึกรวมตัวกันในทิศทางที่แสงส่องมากระทบ และผลึกเหลวที่ใช้โดยทั่วไป
จะเป็นแบบ Magnetic โดยแอลซีดีสามารถแสดงผลให้เรามองเห็นได้ทั้งหมด 3 แบบด้วยกันคือ 

 1. แบบใช้การสะท้อนแสง (Reflective Mode)  
 แบบนี้ใช้สารประเภทโลหะเคลือบอยู่ที ่แผ่นหลังของแอลซีดีซึ่งแอลซีดีประเภทนี้

เหมาะกับการนำมาใช้งานในที่ท่ีมีแสงสว่างเพียงพอ 
 2. แบบใช้การส่งผ่าน (Transitive Mode)  
 แบบนี้วางหลอดไฟไว้ด้านหลังจอ เพ่ือทำให้การอ่านค่าที่แสดงผลทำได้ชัดเจน 
 3. แบบส่งผ่านและสะท้อน (Transflective Mode) 
 แบบนี้เป็นการนำเอาข้อดีของจอแสดงผลแอลซีดีทั ้ง 2 แบบมารวมกัน มีทั้ง 16 

ตัวอักษร 20 ตัวอักษรหรือมากกว่า และจำนวนบรรทัดจะมีตั้งแต่ 1 บรรทัด 2 บรรทัด 4 บรรทัดหรือ
มากกว่า โดยรูปที่ 2.6 เป็นจอแอลซีดีขนาด 20 ตัวอักษร 4 บรรทัด 
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รูปที่ 2.6 จอแอลซีดี 20x4 
(ที่มา: https://b.lnwfile.com/_/b/_raw/ua/se/p7/) 

 

2.7 โปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์ 
 โปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์ (Programmable Logic Controller: PLC) [7] เป็น
อุปกรณ์ชนิดโซลิดสเตท (Solid State) ที่ทำงานแบบลอจิก (Logic Functions) การออกแบบการ
ทำงานของโปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์จะคล้ายกับหลักการทำงานของคอมพิวเตอร์         
จะประกอบด้วยอ ุปกรณ์ท ี ่ เร ียกว ่า Solid-State Digital Logic Elements ใช ้สำหร ับควบคุม
กระบวนการทำงานของเครื่องจักรและอุปกรณ์ในโรงงานอุตสาหกรรม  
 2.7.1 โครงสร้างของโปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์  
  โปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์จะมีการเช ื ่อมต่อกับโหลดสำหรับการ
ขับเคลื่อนโดยมีเงื่อนไขของสัญญาณหรือคำสั่งที่เป็นสัญญาณในแต่ละอุปกรณ์อีกทั้งสิ่งที่เชื่อมต่อกับ
ฝั่งอินพุตคืออุปกรณ์อินพุต และสิ่งที่จะเชื่อมต่อกับฝั่งเอาต์พุตเรียกว่าอุปกรณ์เอาต์พุต ซึ่งอุปกรณ์
อินพุต-เอาต์พุตจะมีการเชื่อมต่อระหว่างพีแอลซีกับข้ัวต่อในแต่ละตัว  
  สำหรับพีแอลซีสามารถเชื่อมต่อกับอุปกรณ์อินพุต-เอาต์พุตในแต่ละตัว การเชื่อมต่อ
เพ่ือที่จะทำการควบคุมซีเควนซ์ (Sequence Control) นั้นจะมีข้ันตอนอิเล็กทรอนิกส์ภายในพีแอลซี  
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 2.7.2 แบบแสดงการทำงาน (Schematic diagram) 
  1. แบบวงจรควบคุม 
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รูปที่ 2.7 แบบวงจรควบคุม 
 

  จากรูปที่ 2.7 เแบบวงจรควบคุมคือแบบที่ได้จับเอาวงจรจริงยืดออกเป็นเส้นตรง 
สายแยกต่างๆจะเขียนในแนวดิ่งและแนวระนาบเท่านั้น สำหรับส่วนประกอบของอุปกรณ์นำมาเขียน
เฉพาะในส่วนที่ใช้ในวงจรควบคุมเท่านั้น 
  2. แบบวงจรกำลัง 
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รูปที่ 2.8 แบบวงจรกำลัง 
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  จากรูปที่ 2.8 ระบบควบคุมจะประกอบด้วยแผงควบคุม ตู้สวิตช์บอร์ดและโหลดที่
ต้องการควบคุมซึ่งมักจะแยกกันอยู่ในที่ต่างกันออกไป ในส่วนต่างๆจะเขียนรายละเอียดด้วยวงจร    
งานจริง 
 2.7.3 ลักษณะการเขียนโปรแกรรม 
  1. การเขียนโปรแกรมแบบ Ladder Logic Editor (LAD Editor) 
  ในการเขียนหรือการสร้างโปรแกรมแบบ LAD Editor ดังรูปที่ 2.9 โปรแกรมจะ
เหมือนกับการสร้างไดอะแกรมการเดินสายไฟเป็นแบบที่นิยมใช้ ทางเดินของกระแสไฟจะเรียกว่า 
Network การสร้าง Project จะเริ่มจากซ้ายไปขวาและจากด้านบนลงล่าง 
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รูปที่ 2.9 การเขียนโปรแกรมแบบ Ladder Logic Editor  
 

  2. การเขียนโปรแกรมแบบ Function Block Diagram Editor (FBD Editor) 
  สำหรับการเขียนโปรแกรมแบบ FBD Editor ดังรูปที ่ 2.10 เหมาะสำหรับผู ้ที ่มี
พ้ืนฐานทางอิเล็กทรอนิกส์ ซึ่งจะเป็นการสร้างหรือเขียนโปรแกรม โดยเราจะใช้ชุดคำสั่ง Logic Boxes 
ที ่มีความคล้ายกับลอจิกเกทโดยไม่มีสัญญาลักษณ์ Contact และ coil เหมือนการสร้างแบบ         
LAD Editor แต่จะมีชุดคำสั่งที่ใกล้เคียงกันแสดงอยู่ใน ฺBox คำสั่งและการสร้างจะสร้างในลักษณะ
การนำแต่ละ block มาต่อกัน 
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รูปที่ 2.10 การเขียนโปรแกรมแบบ Function Block Diagram Editor 
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  3. การเขียนโปรแกรมแบบ Statement List Editor (STL Editor) 
  การเขียนโปรแกรมแบบ STL Editor ดังรูปที่ 2.11 เป็นการสร้างหรือเขียนโปรแกรม 
โดยใช้คำสั่งเป็นแบบภาษาเครื่อง โดยทั่วไปการสร้าง Project แบบนี้ผู้ใช้มักจะเป็นโปรแกรมเมอร์ที่มี
ความเชี่ยวชาญและมีประสบการณ์ทางด้านโปรแกรมเมเบิลลอจิกคอนโทรลเลอร์ และการโปรแกรม
ลอจิกโปรเจค โปรแกรมที่ถูกสร้างแบบ STL Editor นี้อาจจะไม่สามารถแปลงให้อยู่ในรูปแบบของ 
LAD Editor หรือ FBD Editor ได้ทุกโปรแกรม 
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รูปที่ 2.11 การเขียนโปรแกรมแบบ Statement List Editor  
 

2.8 บอร์ดราสเบอร์ร่ีพาย 
 บอร์ดราสเบอร์รี่พาย [8] คือบอร์ดคอมพิวเตอร์ขนาดเล็กที่สามารถเชื่อมต่อกับจอมอนิเตอร์ 
คีย์บอร์ด และเมาส์ได้ เป็นเครื่องคอมพิวเตอร์ตั้งโต๊ะขนาดเล็ก  บอร์ดราสเบอร์รี่พายรองรับระบบ 
ปฏิบัติการลินุกซ์ได้หลายระบบ เช่น Raspbian (Debian) Pidora (Fedora) และ Arch Linux โดย
ติดตั้งบน SD Card บอร์ดราสเบอร์รี่พายนี้ถูกออกแบบมาให้มี CPU, GPU และ RAM อยู่ภายในชิป
เดียวกัน มีจุดเชื่อมต่อจีพีไอโอให้ผู้ใช้สามารถนำไปใช้ร่วมกับอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์อ่ืนๆได้  
 2.8.1 คุณสมบัติทางเทคนิคของบอร์ด  
  บอร์ดราสเบอร์รี่พายปัจจุบันมีด้วยกัน 2 โมเดล คือโมเดลเอ และโมเดลบี ในรูปที่ 
2.12 จะเป็นโครงสร้างของราสเบอร์รี่พายโมเดลเอและโมเดลบี 

 

 
 

รูปที่ 2.12 ตัวอย่างโครงสร้างบอร์ดราสเบอร์รี่พายทั้ง 2 โมเดล 
(ที่มา : https://blog.thaieasyelec.com/raspberry-pi-programming-with-qt-ch1/) 
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 2.8.2 ส่วนประกอบของบอร์ดราสเบอร์รี่พายโมเดลบี 
  บอร์ดราสเบอร์รี่พายโมเดลบี (Model B) ประกอบด้วยอุปกรณ์ต่าง ๆ แสดงดังรูปที่ 
2.13 
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รูปที่ 2.13 ส่วนประกอบของบอร์ดบอร์ดราสเบอร์รี่พายโมเดลบี  
 

  1. พอร์ตจีพีไอโอ ซึ่งในโมเดลเอและโมเดลบี (Revision 1) ทุกขาจะเหมือนกัน แต่
โมเดลบี (Revision 2) จะแตกต่างกัน 
  2. พอร์ตเชื่อมต่อสัญญาณภาพออกแบบ RCA 
  3. จุดเชื่อมต่อสัญญาณเสียงขนาด 3.5 มิลลิเมตร 
  4. แสดงสถานะของบอร์ด  
  5. ชิปควบคุม LAN (LAN Controller) 
  6. พอร์ต USB 2.0 จำนวน 2 พอร์ต 
  7. พอร์ต RJ-45 Ethernet LAN 10/100Mbps 
  8. พอร์ต CSI (Camera Serial Interface) สำหรับเชื่อมต่อโมดูลกล้อง 
  9. พอร์ต HDMI สำหรับเชื่อมต่อสัญญาณภาพและเสียง 
  10. ชิพ Broadcom BCM2835 ARM11 700MHz 
  11. พอร์ต Micro USB Power สำหรับเป็นไฟเลี้ยงวงจรบอร์ด Raspberry Pi 
  12. พอร์ต DSI (Display Serial Interface) ใช้สำหรับต่อจอแสดงผล  
  13. ช่องเสียบ SD Card อยู่บริเวณด้านล่างของบอร์ด 
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2.9 ภาษาไพทอน 
 ไพทอน [9] คือชื่อภาษาท่ีใช้ในการเขียนโปรแกรมภาษาหนึ่ง ถูกพัฒนาขึ้นมาโดยไม่ยึดติดกับ
แพลตฟอร์ม สามารถรันภาษาไพทอนได้ทั ้งบนระบบ Unix, Linux, Windows และ FreeBSD   
ภาษาไพทอนเป็น Open Source เหมือนกับภาษา PHP การเขียนโปรแกรมไพทอนจะใช้เครื่องมือใน
การพัฒนาเร ียกว ่า ไอดีอี  ( Integrated Development Environment: IDE) ซึ ่งประกอบด้วย
เครื่องมือแก้ไขโปรแกรมต้นฉบับ (Source Code Editor) เครื่องมือแก้ไขจุดบกพร่อง (Debugger) 
และเครื่องมือช่วยให้โปรแกรมทำงาน (Run) โดยทั่วไปไพธอนไอดีอีจะทำงานตามคำสั่งได้ใน 2 โหมด 
คือ 
  1. โหมดอิมมีเดียท (immediate mode) เป็นโหมดที่ผู้ใช้จะพิมพ์คำสั่งลงไปในส่วน
ที่เรียกว่าเชลล์ (shell) หรือคอนโซน (console) ทีละคำสั่ง และตัวแปลภาษาจะแปลคำสั่ง หากไม่มี
ข้อผิดพลาดจะทำงานตามคำสั่งดังกล่าว 
            2. โหมดสคริปต์ (script mode) ในโหมดนี้ผู้เขียนโปรแกรมต้องพิมพ์คำสั่งหลาย
คำสั่งประกอบกันแล้วบันทึกเป็นไฟล์เพ่ือจะสั่งให้ตัวแปลภาษาทำงานตามคำสั่งตั้งแต่คำสั่งแรก จนถึง
คำสั่งสุดท้าย ถ้าหากต้องการตรวจสอบความถูกต้องสามารถใช้โหมดอิมมีเดียทในการทดสอบได้ 
  ตัวอย่างของภาษาไพทอนดังรูปที่ 2.14 

 

 
 

รูปที่ 2.14 ภาษาไพทอน 
(ที่มา: https://1th.me/AZU1c) 
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2.10 รีเลย์ 
 รีเลย์ [10] เป็นอุปกรณ์ที่ใช้เปลี่ยนพลังงานไฟฟ้าให้เป็นพลังงานแม่เหล็ก เพื่อนำพลังงาน
ดังกล่าวมาดึงดูดหน้าสัมผัสคอนแทคให้เปลี่ยนสถานะเป็นเปิดหน้าสัมผัสและปิดหน้าสัมผัส ซึ่งการ
ทำงานของรีเลย์ จะคล้ายกับการทำงานของสวิตช์อิเล็กทรอนิกส์ ซึ่งสามารถนำไปประยุกต์ใช้งานกับ
วงจรควบคุมต่างๆ ได้มากมาย 
 2.10.1 ส่วนประกอบหลักของรีเลย์ 

 1. ส่วนหน้าสัมผัส (Contact) ทำหน้าที่เป็นตัว เปิด-ปิด วงจร 
  2. ส่วนขดลวด (Coil) ทำหน้าที ่สร้างสนามแม่เหล็กไฟฟ้าให้แกนโลหะ เพื ่อให้
หน้าสัมผัส (Contact) ติดกัน โดยจะทำงานเมื่อได้รับแรงดันไฟฟ้า (ซึ่งปริมาณของแรงดันดังกล่าวจะ
ขึ้นอยู่กับ ชนิด และรุ่นของผู้ผลิต) 
  โดยส่วนประกอบดูได้จากรูปที่ 2.15 
 

               

NO

NC

C

 
 

รูปที่ 2.15 ส่วนประกอบของรีเลย์ 
 

 2.10.2 จุดต่อใช้งานมาตรฐานของรีเลย์ 
  1. จุดต่อแบบ NO (Normally Open) หรือ ปกติเปิด หมายความว่า หากไม่มีการ
จ่ายไฟฟ้าให้กับขดลวดเหนี่ยวนำ หน้าสัมผัสจะไม่ติดกัน โดยทั่วไปจะนำไปใช้งานกับวงจรที่ต้องการ
ควบคุมการทำงานเปิด-ปิดเอง 

  2. จุดต่อแบบ NC (Normally Close) หรือ ปกติปิด หมายความว่า หากยังไม่มีการ
จ่ายไฟให้กับขดลวดเหนี่ยวนำหน้าสัมผัสของรีเลย์จะติดกัน โดยทั่วไปจะใช้งานกับวงจรที่ต้องการให้
ทำงานตลอดเวลา 
 2.10.3 ประเภทของรีเลย์ 
  1. รีเลย์กำลัง (Power Reylay) หรือคอนแทคเตอร์ (Contactor or Magnetic 
Contactor) ใช้ในการควบคุมไฟฟ้ากำลัง จะมีขนาดที่ใหญ่กว่ารีเลย์แบบธรรมดาทั่วไป 
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  2. รีเลย์ควบคุม (Control Relay) หรือรีเลย์ที่เราใช้งานกันทั่วไป ใช้งานกับระบบที่
ใช้กำลังไฟฟ้าไม่สูงมาก 
 2.10.4 รีเลย์สามารถแบ่งออกตามลักษณะของคอยล์ 
  1. รีเลย์กระแส (Current Relay) เป็นรีเลย์ที ่ทำงานโดยใช้กระแสไฟฟ้า มี 2 
ลักษณะ รีเลย์กระแสขาด (Under Current) กับรีเลย์กระแสเกิน (Over Current) 
  2. รีเลย์แรงดัน (Voltage Relay) เป็นรีเลย์ที่ทำงานโดยใช้แรงดัน มีทั้งแบบ กระแส
ขาด (Under Current) และ รีเลย์กระแสเกิน (Over Current) 

 3. รีเลย์เสริม (Auxiliary Relay) เป็นรีเลย์ที่ใช้เสริมประสิทธิภาพรีเลย์ชนิดอื่น ๆ 
  4. รีเลย์กำลัง (Power Relay) เป็นรีเลย์ที่ใช้กับงานที่มีกำลังไฟมาก โดยจะรวม
คุณสมบัติของรีเลย์กระแส และรีเลย์แรงดันเข้าด้วยกัน 

  5. รีเลย์เวลา (Time Relay) เป็นรีเลย์ที่ทำงานร่วมกันกับเวลา 
  6. รีเลย์กระแสต่าง (Differential relay) คือ รีเลย์ที่ทำงานโดยอาศัยผลต่างของ
กระแส 
  7. รีเลย์มีทิศ (Directional relay) คือรีเลย์ที่ทำงานเมื่อมีกระแสไหลผิดทิศทาง มีทั้ง
แบบรีเลย์กำลังมีทิศ (Directional power relay) และรีเลย์กระแสมีทิศ (Directional current 
relay) 
  8. รีเลย์ระยะทาง (Distance relay) 
  9. รีเลย์อุณหภูมิ (Temperature relay) คือ รีเลย์ที่ทำงานตามอุณหภูมิที่ตั้งไว้ 
  10. รีเลย์ความถี่ (Frequency relay) คือ รีเลย์ที่ทำงานเมื่อความถี่ของระบบต่ำ
กว่าหรือมากกว่าที่ตั้งไว้ 
  11. บูคโฮลซ์รีเลย์ (Buchholz ‘s relay) คือรีเลย์ที่ทำงานด้วยก๊าซ ใช้กับหม้อแปลง
ที่แช่อยู่ในน้ำมันเมื่อเกิด ฟอลต์ (Fault) ขึ้นภายในหม้อแปลง จะทำให้น้ำมันแตกตัวและเกิดก๊าซขึ้น
ภายในไปดันหน้าสัมผัสให้รีเลย์ทำงาน 
 2.10.5 คุณสมบัติท่ีดีของรีเลย์ 
  1. ต้องมีความไวต่อการเปลี่ยนแปลงสูง (Sensitivity) คือมีความสามารถในการ
ตรวจพบสิ่งที่ผิดปกติเพียงเล็กน้อยได้ 
  2. มีความเร็วในการทำงาน (Speed) คือต้องสามารถทำงานได้อย่างรวดเร็วเมื่อเกิด
ปัญหาขึ้น เพื่อป้องกันไม่ให้เกิดความเสียหายแก่อุปกรณ์และไม่กระทบกระเทือนต่อระบบ โดยทั่วไป
แล้วเวลา ที่ใช้ในการตัดวงจรจะข้ึนอยู่กับระดับของแรงดันของระบบด้วย 
  - ระบบขนาด 6 - 10KV จะต้องตัดวงจรภายในเวลา 1.5 - 3.0 วินาที 
  - ระบบขนาด 100 - 220KV จะต้องตัดวงจรภายในเวลา 0.15 - 0.3 วินาที 
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2.11 การประมวลผลภาพ 
 การประมวลผลภาพ (Image Processing) [11] หมายถึงกระบวนการจัดการและวิเคราะห์
รูปภาพให้เป็นข้อมูลในแบบดิจิทัล โดยใช้คอมพิวเตอร์เพ่ือให้ได้ข้อมูลที่ต้องการทั้งในเชิงคุณภาพและ
ปริมาณ (ขนาด รูปร่าง) หลังจากนั้นสามารถนำข้อมูลไปวิเคราะห์ และสร้างเป็นระบบ  
 2.11.1 เทคนิคที่ใช้ในการประมวลผลภาพ 
  1. ปรับปรุงคุณภาพของภาพ (Image Enhancement)  เป็นกระบวนการในการ
แปลงข้อมูลภาพตัวเลข เพื่อที่จะสร้างภาพที่เน้นรายละเอียดที่ต้องการ หรือปรับพิสัยของโทนแสงที่
ต้องการของภาพ เมื่อเปรียบเทียบกับข้อมูลหรือรายละเอียดอื่นๆ ของภาพ 
  2. การกรองภาพหรือการกำจัดสัญญาณรบกวนออกจากภาพ ( Image Filters) คือ
การนำภาพไปผ่านตัวกรองสัญญาณเพื่อให้ได้ภาพผลลัพธ์ออกมา ภาพผลลัพธ์ที่ได้จะมีคุณสมบัติ
แตกต่างจากภาพเริ่มต้น วัตถุประสงค์หลักของการกรองข้อมูลภาพคือการเน้น (enhance) หรือ
ลดทอน (attenuate) คุณสมบัติบางประการของภาพ เพ่ือให้ได้ภาพที่มีคุณสมบัติตามต้องการ 
  3. การซ้อนทับภาพ (Image Registration) เป็นวิธีการนำข้อมูลของสองภาพหรือ
มากกว่า มารวมกันเพื่อให้เกิดภาพใหม่ที่มีข้อมูลภาพสมบูรณ์มากขึ้น โดยภาพใหม่ที่ได้นี้ จะเป็นการ
รวมตัวกันของข้อมูลหรือรายละเอียดในแต่ละภาพที่นำมาผสานกัน มีวัตถุประสงค์เพื่อให้ได้ภาพที่มี
รายละเอียดและข้อมูลที่เพียงพอสำหรับการนำไปใช้ 
  4. การคืนสภาพของภาพ (Image Restoration)  การทำให้ภาพคืนสู่สภาพเดิมหรือ
การปรับปรุงภาพให้เหมาะสมกับการมองเห็น 
  5. การแบ่งส่วนภาพ (Image Segmentation)  เป็นวิธีการแบ่งส่วนใดส่วนหนึ่งของ
ภาพที่เราสนใจออกมาจากภาพที่เราต้องการ ซึ่งการแบ่งส่วนภาพนี้ โดยส่วนใหญ่แล้วจะเป็นขั้นตอน
เบื้องต้นและสำคัญอย่างมากของการประมวลผลภาพทางการแพทย์ เนื่องจากภาพทางการแพทย์ที่ได้
จากเครื่องถ่ายภาพแบบต่าง ๆ ปกติมักจะมีองค์ประกอบอ่ืน ๆ ที่อยู่ใกล้เคียงกับอวัยวะที่ทำถ่ายภาพ
มา เช่น เนื้อเยื่อ กระดูก อวัยวะข้างเคียง หรือแม้กระทั่งสัญญาณรบกวน (Noise) ที่ขึ ้นในขณะ
ถ่ายภาพ ด้วยเหตุนี้ การวิเคราะห์เฉพาะอวัยวะที่ต้องการ 
  6. การหาขอบภาพในวัตถุ (Image Segmentation and EdgDeTection) การหา
ขอบภาพ เราจะใช้หลักการหาความชันของความเข้มสี หรือ intensity เนื่องจากที่ขอบรูปจะเป็น
บริเวณมีความแตกต่างของสีมาก ซึ่งหากเราหาความชันของค่า intensity จะได้ความชันมาก 
  7. การบ ีบอ ัดภาพ ( Image Compression) การบ ีบอ ัดแบบไม ่ม ีการส ูญเสีย
รายละเอียดข้อมูล (Lossless compression) ค่าความสว่างของแต่ละจุดภาพจะยังคงอยู่เหมือนเดิม
ทุกประการหรือไม่มีการเปลี่ยนแปลงค่าของแต่ละจุดภาพ ซึ่งการบีบอัดวิธีนี้จะอาศัยเทคนิคการ
จัดเก็บข้อมูลเชิงเลขในการลดขนาดของข้อมูล การบีบอัดแบบสูญเสียรายละเอียดข้อมูล (Lossy 
compression) วิธีการนี้จะมีการเปลี่ยนแปลงค่าความสว่างของจุดภาพนั่นหมายความว่า วิธีการนี้ไม่
เหมาะสมสำหรับข้อมูลภาพที่ต้องมีการจำแนกข้อมูล (Classification) 
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  8. การสร้างภาพ 3 มิติ (3D Image Reconstruction) การวิเคราะห์ภาพทางการ 
แพทย์โดยใช้ภาพ 3 มิติ กำลังได้รับความต้องการอย่างมากในปัจจุบัน เนื่องจากภาพ 3 มิติ สามารถ
แสดงให้เห็นถึงภาพรวมหรือรายละเอียดในมุมมองต่าง ๆ ของอวัยวะได้ จึงมีประโยชน์อย่างมากใน
การวิเคราะห์ภาพทางการแพทย์ โดยอวัยวะหรือส่วนของร่างกายที่ได้มีการวิเคราะห์ในรูปแบบ 3 มิติ 
ตัวอย่างเช่น สมอง หัวใจ กระดูก ฟัน และขากรรไกร เป็นต้น 
  การประมวลผลภาพสามารถนำข้อมูลไปว ิเคราะห์ และสร ้างเป ็นระบบได้        
หลากหลาย ดังภาพที่ 2.16 เป็นตัวอย่างการประมวลผลเพ่ือใช้วิเคราะห์ระบบจราจรบนท้องถนน 
 

 
 

รูปที่ 2.16 ระบบดูแลการจราจรบนท้องถนน 
(ที่มา: https://1th.me/Ctdks) 

  

2.12 แอปพลิเคชันจีพีเอสความเร็วสมาร์ท 
 แอปพลิเคชันจีพีเอสความเร็วสมาร์ทเป็นแอปพลิชันแสดงความเร็วปัจจุบันบนมาตรวัด
ความเร็วแบบดิจิตอล/อนาล็อกติดตามความเร็วสูงสุดและความเร็วเฉลี่ย  มาตรวัดความเร็วสามารถ
สลับไปมาระหว่างหน่วยการวัด (ไมล์ต่อชั่วโมงหรือกิโลเมตรต่อชั่วโมง) และสามารถติดตามการ
เดินทางด้วยการติดตามแบบสดบนแผนที่ โดยรูปที่ 2.17 เป็นรูปแอปพลิเคชันจีพีเอสความเร็วสมาร์ท 
 2.12.1 โหมดการแสดงผล 
  1. สลับระหว่างโหมด km/h และ MPH สำหรับการวัดความเร็ว 
  2. มาตรวัดความเร็วแบบอนาล็อกในโหมดแนวตั้ง 
  3. โหมดแนวนอนเพ่ือแสดงมาตรวัดความเร็วแบบดิจิตอลแบบเต็มหน้าจอ 
  4. แสดงค่าเฉลี่ยและความเร็วสูงสุดของการเดินทาง 
  5. สลับระหว่างโหมดจักรยานและรถยนต์ด้วยช่วงความเร็ว 120 กิโลเมตรต่อชั่วโมง 
ถึง 360 กิโลเมตรต่อชั่วโมง 
 2.12.2 การติดตาม 
  1. ติดตามระยะทางที่เดินทางความเร็วเฉลี่ยและความเร็วสูงสุด 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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  2. จัดเก็บประวัติการติดตามข้อมูลพร้อมกับการแสดงข้อมูลแบบเรียลไทม์ 
  3. ความสามารถในการเปิด-ปิดการติดตาม 
  4. ติดตามเวลาพร้อมเวลาเดินทางท้ังหมด 
  5. รีเซ็ตข้อมูลการติดตามประวัติอย่างรวดเร็วและง่ายดาย 
  

 
 

รูปที่ 2.17 แอปพลิเคชันจีพีเอสความเร็วสมาร์ท 
(ที่มา: https://1th.me/dasua/) 

 

2.13 ระยะเบรกรถ 
 ในการเบรกรถหรือหยุดรถ ระยะที่ใช้นั้นนอกจากจะแตะเบรกแล้วยังต้องรวมถึงเวลาในการ
ตัดสินใจด้วย โดยอาจจะใช้เวลาแตกต่างกันตามสภาพความสมบูรณ์ของรถและผู้ขับขี่ ซึ่งระยะเบรก
จะเป็นไปตามรูปที ่2.18 
 2.13.1 ระยะคิด   
  ระยะนี้เป็นระยะท่ีสายตาของผู้ขับจะสามารถมองเห็นว่ามีเหตุการณ์อันตรายเกิดขึ้น
หรือไม่ หากมีอันตรายเกิดขึ้นสมองจะทำการตัดสินใจเพ่ือเบรกรถ ซึ่งกระบวนการคิดและสื่อสารอาจ
ต้องใช้วลา ในกรณีนี้ผู้ขับข่ีแต่ละคนจะใช้ระยะเวลาแตกแต่งกันออกไป  
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 2.13.2 ระยะเบรก  
  ระยะนี้เป็นระยะที่เท้าเหยียบเบรกแล้วแต่รถจะไม่หยุดในทันทีเพราะรถจะเคลื่อนที่
ต่อไปอีกขึ้นอยู่กับความเร็วที่ขับขี่มาในขณะนั้น 
   ดังนั้นการที่จะหยุดรถต้องผนวก 2 ขั้นตอนเข้าด้วยกัน ทั้งระยะเวลาในการตัดสินใจ
จนถึงระยะเบรก ในการทดสอบความเร็วรถที่ความเร็ว 60 กิโลเมตรต่อชั่วโมง และ 80 กิโลเมตรต่อ
ชั่วโมงพบว่าที่ความเร็วรถ 60 กิโลเมตรต่อชั่วโมงใช้ระยะเบรกเพ่ือความปลอดภัยมากกว่า 26.5 เมตร 
และท่ีความเร็ว 80 กิโลเมตรต่อชั่วโมงใช้ระยะเบรกเพ่ือความปลอดภัยมากกว่า 50.5 เมตร [12] 
 

 
 

รปูท่ี 2.18 ค่าเฉลี่ยระยะหยุดรถในช่วงความเร็วต่างๆ 
(ที่มา: https://carlasdrivingschool.uk/pupil-area/reference-2/stopping-distances.html/) 
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ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้



บทท่ี3 

การออกแบบ 
 

 ในบทนี้กล่าวถึงการออกแบบระบบการทำงานของระบบลดอุบัติเหตุจากการฝ่าไฟแดงด้วย
การประมวลผลภาพ โดยมีบล็อกไดอะแกรมการทำงานของชิ้นงาน การออกแบบวงจร การออกแบบ
โฟร์ชาร์ตการทำงานของระบบ การคำนวณส่วนของการประมวลผล และการออกแบบโครงสร้างของ
ระบบลดอุบัติเหตุจากการฝ่าไฟแดงด้วยการประมวลผลภาพ 
 

3.1 บล็อกไดอะแกรมการทำงานของระบบลดอุบัติเหตุจากการฝ่าไฟแดงด้วยการ
ประมวลผลภาพ 
  

                        

                
           

       

                  
                 

                
           

      

       

       

 
 

รูปที่ 3.1 บล็อกไดอะแกรมการทำงานของระบบลดอุบัติเหตุจากการฝ่าไฟแดงด้วยการประมวลผล
ภาพ 

 
 จากรูปที่ 3.1 อธิบายการทำงานของระบบลดอุบัติเหตุจากการฝ่าไฟแดงด้วยการประมวลผล
ภาพไดด้ังนี้ 
 3.1.1 ภาคอินพุต ประกอบด้วย 2 ส่วนคือ 
  1. อินพุตสวิตช์และวงจรเปลี่ยนระดับแรงดันลอจิก 
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  อินพุตสวิตช์เป็นสวิตช์ที่ต่อเพื่อตั้งเวลาของไฟจราจร และวงจรเปลี่ยนระดับแรงดัน
ลอจิกทำหน้าที่เปลี่ยนแรงดันลอจิกให้ตรงกับค่าที่ไมโครคอนโทรลเลอร์และพีแอลซีรับได้ (5 โวลต์) 
  2. กล้องทำหน้าที่ส่งสัญญาณภาพไปที่ราสเบอร์รี่พาย   
 3.1.2 ภาคประมวลผล ประกอบไปด้วย 2 ส่วน คือ 
  1. อาดุยโน่เมกะ 2560 และพีแอลซี 
  อาดุยโน่เมกะ 2560 ทำหน้าที่ในการแสดงผลไปที่จอแอลซีดี และพีแอลซีทำหน้าที่
ควบคุมการทำงานของไฟจราจร 
  2. ราสเบอร์รี ่พายทำหน้าที่ประมวลผลสัญญาณภาพและควบคุมการทำงานของ
ระบบลดอุบัติเหตุจากการฝ่าไฟแดงด้วยการประมวลผลภาพ 
 3.1.3 ภาคเอาต์พุต ประกอบไปด้วย 2 ส่วน คือ  
  1. แอลซีดีและไฟจราจร 
  แอลซีดีทำหน้าที่แสดงการทำงาน ค่าเวลา โหมดของการทำงานกดปุ่มสวิตช์  และ  
ไฟจราจรจะถูกควบคุมด้วยเอาต์พุตของพีแอลซีตามท่ีได้โปรแกรมไว้ 
  2. จอคอมพิวเตอร์และวงจรเปลี่ยนระดับแรงดันลอจิก 
   จอคอมพิวเตอร์ทำหน้าที่แสดงภาพจากการประมวลผลของราสเบอร์รี ่พาย และ
วงจรเปลี่ยนระดับแรงดันลอจิกทำหน้าที่ในการรับสัญญาณเอาต์พุตของราสเบอร์รี่พายส่งสัญญาณไป
ควบคุมอินพุตของพีแอลซี 
  

3.2 การออกแบบวงจร 
 3.2.1 วงจรรวมของการลดอุบัติเหตุจากการฝ่าไฟแดงด้วยการประมวลผลภาพ 
  เมื่อทำการจ่ายไฟให้วงจรรวม วงจรเปลี่ยนระดับแรงดันลอจิกที่ต่อกับปุ่ม button    
เมื่อกดปุ่ม button จะส่งสัญญาณอินพุตไปที่พีแอลซีและไมโครคอนโทรลเลอร์อาดุยโน่เมกะ 2560 
ซึ่งพีแอลซีทำหน้าที่ประมวลผลและควบคุมเอาต์พุตไฟจราจร โดยจะตั้งเวลาแสดงผลของไฟจราจรแต่
ละดวงรวมถึงให้เริ่มทำงานหรือหยุดทำงาน และไมโครคอนโทรลเลอร์อาดุยโน่เมกะ 2560 ทำหน้าที่
ประมวลผลและส่งข้อมูลการกดปุ่ม button ไปแสดงที่จอแอลซีดี ในส่วนของราสเบอร์รี่พายทำหน้าที่
ประมวลผลภาพ เมื่อมีสัญญาณภาพจากกล้องส่งมาประมวลผลที่ราสเบอร์รี ่พายและส่งเอาต์พุต
ออกไปที่พอร์ตจีพีไอโอ (GPIO) ไปที่วงจรเปลี่ยนระดับแรงดันลอจิกเพ่ือที่จะป้อนอินพุตให้กับพีแอลซี 
ดังรูปที่ 3.2 
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รูปที่ 3.2 วงจรรวมของระบบลดอุบัติเหตุจากการฝ่าไฟแดงด้วยการประมวลผลภาพ 
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 3.2.2 การต่อไดโอดเปล่งแสง 
  1. ไฟจราจรสีเขียว 
  

12 V 100

100

300

 
 

รูปที่ 3.3 การต่อไฟจราจรสีเขียว 
 

  จากรูปที ่ 3.3 เป็นการต่อไดโอดเปล่งแสงสีเขียว โดยอนุกรมกัน 3 ตัวและ             
ตัวต้านทาน 1 ตัว จากนั้นนำชุดที่อนุกรมต่อกันแบบขนานซึ่งแอโนดของไดโอดเปล่งแสงตัวแรกต่อกับ 
VCC 12 โวลต์ และขาของตัวต้านทานต่อลงกราวด์ แรงดันตกคร่อมไดโอดเปล่งแสงแต่ละตัวคือ         
3 โวลต์ กระแสสูงสุดที่ไหลผ่านไดโอดเปล่งแสงคือ 30 มิลลิแอมป์ 
  แรงดัน 3 โวลต์ กระแส 30 มิลลิแอมป์ 
 

 VR = VCC – VLED (3.1) 
     VR = 12 – 3(3) = 3V 
  
  หาค่าตัวต้านทาน (R)  
 

 V = IR (3.2) 
        R3 = 3/30x10-3 = 100 Ω 
        R1 = 9/30x10-3 = 300 Ω  

 
  หากำลังไฟ (P)  
 

 P = I2R (3.3) 
       PR3 = (30x10-3)2 x 100 = 0.09 W 
       PR1 = (30x10-3)2 x 300 = 0.27 W 
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  2. ไฟจราจรสีแดง 
 

12 V 66

66

333

 
 

รูปที่ 3.4 การต่อไฟจราจรสีแดง 
 

  จากรูปที่ 3.4 เป็นการต่อไดโอดเปล่งแสงสีแดง โดยอนุกรมกัน 5 ตัวและตัวต้านทาน 
1 ตัว จากนั ้นนำชุดที ่อนุกรมต่อกันแบบขนานซึ ่งแอโนดของ ไดโอดเปล่งแสงตัวแรกต่อกับ              
VCC 12 โวลต์ และขาของตัวต้านทานต่อลงกราวด์ แรงดันตกคร่อมไดโอดเปล่งแสงแต่ละตัวคือ         
2 โวลต์ กระแสสูงสุดที่ไหลผ่านไดโอดเปล่งแสงคือ 30 มิลลิแอมป์ 
  แรงดัน 2 โวลต์ กระแส 30 มิลลิแอมป์ จากสมการที ่3.1 
 

VR = 12 – 5(2) = 2 V 
 

  หาค่าตัวต้านทาน (R) จากสมการที่ 3.2 
 

R3 = 2/30x10-3 = 66 Ω 
   R1 = 10/30x10-3 = 333 Ω 

 
  หากำลังไฟ (P) จากสมการที ่3.3 
 

                                        PR3 = (30x10-3)2 x 66 = 0.06 W 
                                        PR1 = (30x10-3)2 x 333 = 0.30 W 

 
 
 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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3. ไฟจราจรสีเหลือง 
 

12 V 66

66

333

 
 

รูปที่ 3.5 การต่อไฟจราจรสีเหลือง 
 

  จากรูปที ่ 3.5 เป็นการต่อไดโอดเปล่งแสงสีเหลือง โดยอนุกรมกัน 5 ตัวและ          
ตัวต้านทาน 1 ตัว จากนั้นนำชุดที่อนุกรมต่อกันแบบขนานซึ่งแอโนดของไดโอดเปล่งแสงตัวแรกต่อกับ 
VCC 12 โวลต์ และขาของตัวต้านทานต่อลงกราวด์ แรงดันตกคร่อมไดโอดเปล่งแสงแต่ละตัวคือ 2 
โวลต์ กระแสสูงสุดที่ไหลผ่านไดโอดเปล่งแสงคือ 30 มิลลิแอมป์ 

แรงดัน 2 โวลต์ กระแส 30 มิลลิแอมป์ จากสมการที ่3.1  
 

VR = 12 – 5(2) = 2 V 
 

  หาค่าตัวต้านทาน (R) จากสมการที่ 3.2 
 

R3 = 2/30x10-3 = 66 Ω 
   R1 = 10/30x10-3 = 333 Ω 

 
  หากำลังไฟ (P) จากสมการที ่3.3 
 

 PR3 = (30x10-3)2 x 66 = 0.06 W 
           PR1 = (30x10-3)2 x 333 = 0.30 W 

   
 3.2.3 วงจรเปลี่ยนระดับแรงดันลอจิก 
  1. วงจรเปลี่ยนระดับแรงดันลอจิกโดยใช้ทรานซิสเตอร์เป็นสวิตช์ควบคุม 
  เป็นวงจรที่ใช้ทรานซิสเตอร์เป็นสวิตช์และใช้รีเลย์ควบคุมอินพุตของพีแอลซีอีก   
ทอดหนึ่งเมื่อมีสัญญาณเอาต์พุตจากจีพีไอโอของราสเบอร์รี่พายมาท่ีขาบี (B) ของทรานซิสเตอร์ ซึ่งจะ

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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ทำให้ทรานซิสเตอร์ทำงานเกิดกระแสไหลผ่านขดลวด พร้อมกับหน้าสัมผัสรีเลย์จะเปลี่ยนจาก NC มา
ที่ NO และจะป้อนอินพุตให้กับพีแอลซี ดังรูปที่ 3.6 

 

LED

200

1k

NO NC

COM
1N4007

BD 139

       OUTPUT 
RASPBERRY PI

PLC 5 V

 
 

รูปที่ 3.6 วงจรเปลี่ยนระดับแรงดันลอจิกโดยใช้ทรานซิสเตอร์เป็นสวิตช์ควบคุม 
 

  2. วงจรเปลี่ยนระดับแรงดันลอกจิกโดยใช้สวิตช์ควบคุม 
  เป็นวงจรที่ใช้สวิตช์และใช้รีเลย์ควบคุมอินพุตของพีแอลซีอีกทอดหนึ่ง เมื่อกดสวิตช์
จะส่งอินพุตเป็น LOW ให้กับไมโครคอนโทรลเลอร์อาดุยโน่เมกะ 2560 พร้อมกับหน้าสัมผัสรีเลย์    
จะเปลี่ยนจาก NC มาท่ี NO และจะป้อนอินพุตให้กับพีแอลซี ดังรูปที่ 3.7 
 

LED

200

NO NC

COM
1N4007

PLC X0 5 V

5 V

INPUT MEGA 2560

BUTTON

 
 

รูปที่ 3.7 วงจรเปลี่ยนระดับแรงดันลอกจิกโดยใช้สวิตช์ควบคุม 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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 3.2.4 วงจรส่วนประมวลผลราสเบอร์รี่พาย 
   

Raspberry Pi4

Camera CSI

C

Ca
me

ra

                 PLC

Po
rt 

Et
he

ne
t

US
B 

2.0

US
B 

2.0
GP

IO

 
 

รูปที่ 3.8 วงจรส่วนประมวลผลระหว่างกล้องและราสเบอร์รี่พาย 
 

  จากรูปที่ 3.8 เป็นวงจรส่วนประมวลผลระหว่างกล้องและราสเบอร์รี่พายโดยการ  
จับภาพคำนวณความเร็วรถโดยสัญญาณภาพจากกล้อง จะส่งมาประมวลผลที่ราสเบอร์รี่พายเมื่อรถมี
ความเร็วเกินขณะไฟเหลืองจะส่งเอาต์พุตออกที่พอร์ตจีพีไอโอของราสเบอร์รี่พาย เพื่อควบคุมอินพุต
ของพีแอลซีให้แสดงไฟแดงตามที่ได้โปรแกรมไว้ 
 3.2.5 วงจรควบคุมไฟจราจรโดยใช้พีแอลซี 
 

Y0 =        
Y1 =         
Y2 =      
Y3 =         
Y4 =         1
Y5 =       
 

+ -

12 V

24 V GND X0 X1 X2 X3 X4 X5 X6 X7 X12 X13 GNDX11X10

24 V GND com0 com1 com2 com3Y1Y0 Y2 Y3 Y4 Y5com4 Y6 Y7

FX1N-20MR

+
-

 
 

รูปที่ 3.9 วงจรควบคุมไฟจราจรโดยใช้พีแอลซี 
 

  จากรูปที่ 3.9 พีแอลซีทำหน้าที่ควบคุมไฟจราจรโดยสามารถการอธิบายได้ดังนี้ 
  วงจรด้านอินพุตพีแอลซีทำหน้าที่ในการป้อนสัญญาณอินพุตให้กับพีแอลซีโดยจะต่อ
สวิตช์ระหว่างขาอินพุตกับกราวด์ เมื่อกดสวิตช์จะป้อนสัญญาณไฟลบให้กับขาอินพุตของพีแอลซี 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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  วงจรด้านเอาต์พุตพีแอลซีทำหน้าที่ในการป้อนสัญญาณเอาต์พุตจากพีแอลซีเพ่ือ
นำไปใช้กับโหลดโดยทางเอาต์พุตจะทำหน้าที่คล้ายรีเลย์โดยจะต่อแหล่งจ่ายด้านไฟลบเข้าที ่ขา  
COM0 และไฟบวกเข้าที่ขาขั้วบวกของโหลดและขั้วลบของโหลดเข้าที่ขา Y0 เมื่อมีสัญญาณเอาต์พุต
จะทำให้ขา COM0 กับ Y0 เชื่อมต่อกันทำให้โหลดทำงาน 
 3.2.6 วงจรส่วนแสดงผลผ่านแอลซีดี 
  ไมโครคอนโทรลเลอร์อาดุยโน่เมกะ 2560 ทำหน้าที่ในการรับสัญญาณอินพุต LOW 
จากวงจรเปลี่ยนระดับแรงดันลอจิกเพื่อมาแสดงผลออกทางแอลซีดีโดยจะทำให้รู้ว่าได้ตั้งเวลาของ    
ไฟแต่ละดวงกี่วินาทีโดยตัวอักษรบอกการตั้งเวลาจะแสดงขึ้นทางหน้าจอแอลซีดี ดังรูปที่ 3.10 
 

LCD
5V

GND

SCL
SDA

LCD

MEGA 
2560A4

A5

GND
5 V

PWM 13LED

200

NO NC

COM

1N4007

5 V

Button

PLC X0

SOURCE 
7 to 12 v

USB Connertor

 
 

รูปที่ 3.10 วงจรส่วนแสดงผลผ่านทางแอลซีดี 
 

3.3 การคำนวณส่วนของการประมวลผลภาพ 
 3.3.1 การคำนวณเวลาประมวลผล 
  เวลาประมวลผลเป็นเวลาที่ราสเบอร์รี่พายใช้ในการประมวลผล โดยเริ่มตั้งแต่กล้อง
จับภาพรถแล้วมาคำนวณความเร็วที่ราสเบอร์รี่พาย สิ้นสุดที่ราสเบอร์รี่พายส่งสัญญาณเอาต์พุตอออก
ที่พอร์ทจีพีไอโอ โดยคำนวณจากเวลาขณะจับภาพถึงเวลาขณะที่ส่งสัญญาณออกที่พอร์ตจีพีไอโอจะ
ได้เวลาประมวลผลดังสมการที่ 3.4 
 

                               ความเร็วประมวลผล = tOUTPUT – tจับภาพ    (3.4) 
 
  tOUTPUT = เวลาที่ราสเบอร์รี่พายทำการประมวลผลแล้วส่งสัญญาณออกทางพอร์ตจี
พีไอโอ 
  tจับภาพ     = เวลาขณะที่กล้องจับภาพรถเพ่ือส่งไปคำนวณความเร็ว 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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 3.3.2 การคำนวณความเร็วรถ 
  ความเร็วรถเป็นความเร็วที่คำนวณได้จากภาพที่ได้จากการจับความเร็วด้วยกล้อง
แล้วประมวลผลความเร็วของราสเบอร์รี่พาย โดยกล้องจับภาพรถตำแหน่งที่ 1 บันทึกเวลาที่ t1 และ
จับภาพรถที่ตำแหน่งที่ 2 บันทึกเวลาที ่ t2 โดยต้องกำหนดระยะทางระหว่างตำแหน่งที่ 1 และ
ตำแหน่งที่ 2 แล้วนำระยะทางมาหารด้วยเวลา  
 

                                     ความเร็วรถ =  
ระยะทาง(เมตร) × 1000

(t2 - t1) × 3600
                             (3.5) 

 
  ในการหาระยะทางนั้นเป็นระยะห่างระหว่างจุดที่ 1 และจุดที่ 2 วัดได้จากพื้นที่จริง
เมื่อเทียบกับกล้องดังภาพที่ 3.11 ตำแหน่งที่ 1 ห่างจากจุดที่ตั้งกล้อง 20 เมตร ตำแหน่งที่ 2 ห่างจาก
จุดที่ตั้งกล้อง 16.9 เมตร ดังนั้นระยะทางจะมีค่าเท่ากับ 3.1 เมตร ซึ่งจะนำค่าที่ได้ไปแทนในสมการที่ 
3.5 เพ่ือหาความเร็วรถต่อไป 
 

             

             

                              

                                

                              
 

 
รูปที่ 3.11 การคำนวณความเร็วรถของกล้อง 

   

 3.4 โฟลว์ชาร์ตการทำงานของโปรแกรม 
 3.4.1 โฟลว์ชาร์ตการทำงานของโปรแกรมตั้งเวลาไฟจราจร 
  โฟลว์ชาร์ตการทำงานของโปรแกรมตั้งเวลาไฟจราจรกำหนดให้สวิตช์ X3 และ X4 
เป็นตัวเลือกในการเพ่ิมค่าเวลาหรือลดค่าเวลาของตัวโคมไฟจราจร สวิตช์ X5, X6, X7 และ X10 เป็น
สวิตช์ที่เพิ่มค่าเวลาหรือลดค่าเวลาที่ละหนึ่ง ตัวแปร D4 เป็นเวลาของ Green0, D5 เป็นเวลาของ 
Yellow0, D12 เป็นเวลาของ Red1, D6 เป็นเวลาของ Green1, D5 เป็นเวลาของ Yellow1 และ 
D10 เป็นเวลาของ Red0 เมื่อเริ่มรับค่าจากสวิตช์ ถ้า X3 = LOW และ X5 = LOW เพิ่มค่า D4 และ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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D12 แล้วกล ับมาเร ิ ่มเง ื ่อนไขใหม่ ถ ้า X3 ≠ LOW หรือ X5 ≠ LOW ไปเง ื ่อนไขถัดไป ร ับค่า              
X4 = LOW และ X5 = LOW ลดค่า D4 และ D12 ถ้าไม่ใช่ไปเง่ือนไขถัดไป ดังรูปที่ 3.12 
 

Start

             X3, X4, 
X5, X6, X7, X10

X3 = LOW
X5 = LOW

X3 = LOW
X6 = LOW

X3 = LOW
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X4 = LOW
X5 = LOW

X4 = LOW
X6 = LOW

X4 = LOW
X7 = LOW

X4 = LOW
X10 = LOW

      
D4, D12

      
D5, D12

      
D5, D10

      
D7, D10

YES

YES

YES

YES

YES

YES

YES
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NO

NO

NO

NO
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รูปที่ 3.12 โฟลว์ชาร์ตการทำงานของโปรแกรมตั้งเวลาไฟจราจร 
  
 3.4.2 โฟลว์ชาร์ตการทำงานของโปรแกรมแสดงผล 
  โฟลว์ชาร์ตการทำงานของโปรแกรมแสดงผลเมื่อเริ่มทำงานจะรับค่าจากสวิตช์มา
เก็บไว้ในตัวแปร Up, Down, G0, Y0, G1 และ Y1 ถ้า Up = 0  และ G0 = 0 เพ่ิมค่าตัวแปร a ขึ้น 1 
ค่า ไปแสดงผลที่จอแอลซีดี ถ้าไม่ใช่ให้ไปเงื่อนไขถัดไป ถ้า Down = 0 และ G0 = 0 ให้ลดค่าตัวแปร 
a ลง 1 ค่าแล้วไปแสดงผลที่แอลซีดี ถ้า Down ≠ 0 หลัง G0 ≠ 0 ไปเงื่อนไขถัดไป ดังรูปที่ 3.13 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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LCD  
 

รูปที่ 3.13 โฟลว์ชาร์ตการทำงานของโปรแกรมแสดงผล  
 

 3.4.3 โฟลว์ชาร์ตการทำงานของโปรแกรมควบคุมไฟจราจร 
  กำหนดให้  
  D4 เป็นค่าเวลาของ Green 
  D12 เป็นค่าเวลาของ Red1 
  D5 เป็นค่าเวลาของ Yellow 
  D10 เป็นค่าเวลาของ Red 
  D6 เป็นค่าเวลาของ Green1  
  D7 เป็นค่าเวลาของ Yellow1  
  เมื่อเริ่มทำงาน จะรับค่าเวลาของไฟแต่ละดวง โดยตรวจสอบเงื่อนไข รับค่าเวลา D4, 
D12  ถ้าใช่ แสดง Green On และ Red1 On แล้วกลับไปจุดเริ่มต้น ถ้าไม่ ไปที่เงื่อนไขรับค่าเวลา 
D5, D12 ถ้าใช่ แสดง Yellow On และ Red1 On แล้วกลับไปจุดเริ่มต้น ถ้าไม่ ไปที่เงื่อนไขรับค่า
เวลา D10, D6 ถ้าใช่ แสดงRed On และ Green1 On แล้วกลับไปจุดเริ่มต้น ถ้าไม่ ไปที่เงื่อนไขรับค่า
เวลา D10, D7 ถ้าใช่ แสดง Red On และ Yellow1 On แล้วกลับไปจุดเริ ่มต้น ถ้าไม่ ให้กลับไป
จุดเริ่มต้น ดังรูปที่ 3.14 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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YES
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รูปที่ 3.14 โฟลว์ชาร์ตการทำงานของโปรแกรมควบคุมไฟจราจร 
 
 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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 3.4.4 โฟลว์ชาร์ตการทำงานของการประมวลผลภาพ 
  โฟลว์ชาร์ตการทำงานของการประมวลผลภาพเมื่อเริ่มทำงานจะรับค่าจากกล้อง
จากนั้นคำนวณความเร็วรถ ถ้าความเร็วเกินกำหนดจะทำการบันทึกภาพและส่งเอาต์พุตออกที่พอร์ต 
จีพีไอโอ ภาพที่บันทึกได้จะจัดเก็บไว้ในโฟลเดอร์ แล้วจบการทำงาน ถ้าความเร็วรถไม่เกินที่กำหนดไว้
ให้กลับไปรับค่าจากกล้อง ดังรูปที่ 3.15  
 

                   
     GPIO

              

Start

         
     

                

                    

YES

NO

End  
 

รูปที่ 3.15 โฟลว์ชาร์ตการทำงานของการประมวลผลภาพ 
 
 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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3.5 ออกแบบโครงสร้างระบบลดอุบัติเหตุจากการฝ่าไฟแดงด้วยการประมวลผลภาพ 
 3.5.1 โคมไฟจราจร 
  ในการออกแบบโคมไฟจราจรขนาดของโคมไฟจราจร ไฟแต่ละดวงมีเส้นผ่าน
ศูนย์กลาง 10 เซนติเมตร กรอบไฟจราจร กว้าง 15.2 เซนติเมตร ยาว 43.7 เซนติเมตร `ดังรูปที่ 3.16  
และจากการออกแบบโคมไฟจราจรจากรูปที่ 3.16 จะได้งานโคมไฟจราจรดังรูปที่ 3.17 
 

43.7 cm.

15.2 cm.  
 

 รูปที่ 3.16 โมเดลโคมไฟจราจร  
   

 
 

รูปที่ 3.17 โคมไฟจราจร 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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 3.5.2 ชุดควบคุมระบบไฟจราจร 
  ในการออกแบบชุดควบคุมระบบไฟจราจร ความสูงของชุดควบคุมคือ 149 
เซนติเมตร กล่องควบคุมด้านบนมีขนาดดังนี้ กว้าง 28.5 เซนติเมตร ยาว 29 เซนติเมตร กล่องควบคุม
ด้านล่างมีขนาดดังนี้ กว้าง 18 เซนติเมตร ยาว 29 เซนติเมตร `และฐานของตัวชุดควบคุมระบบไฟ
จราจรมีขนาด กว้าง 52.5 เซนติเมตร ยาว 48 เซนติเมตร ดังรูปที่ 3.18 และจากออกแบบชุดควบคุม
ไฟจราจรในรูปที่ 3.18 จะได้ชุดควบคุมระบบไฟจราจรดังรูปที่ 3.19 
 

      

149 cm.

29 cm.

28.5    

29 cm.

18 cm.

48 cm.

52.5 cm.
     

 
รูปที่ 3.18 โมเดลชุดควบคุมระบบไฟจราจร 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 3.19 ชุดควบคุมระบบไฟจราจร 
 

  จากรูปที่ 3.19  
  จุดที่ 1 จอแสดงผลแอลอีดี  
  จุดที่ 2 ไฟแสดงสถานะแอลอีดี 
  จุดที่ 3 ปุ่มเริ่มการทำงาน(สีเขียว) และหยุดการทำงาน(สีแดง) 
  จุดที่ 4 ปุ่มเลือกไฟจราจร สามารถเลือกตั้งเวลาไฟแต่ละดวงได้ตามสีของปุ่ม โดย 
ปุ่มที่ 1 และ 2 (นับจากซ้ายไปขวา) เป็นการตั้งเวลาของไฟเขียวและไฟเหลืองของโคมไฟจราจรโคมที่ 
1 ตามลำดับ และปุ่มที่ 3 และ 4 (นับจากซ้ายไปขวา) เป็นการตั้งเวลาของไฟเขียวและไฟเหลืองของ
โคมไฟจราจรโคมที่ 2 ตามลำดับ 

  จุดที่ 5 ปุ่มเพิ่มและปุ่มลดเวลา ปุ่มสีเขียวเป็นการเพิ่มเวลาไฟจราจรโดยการกด 1 
ครั้ง เพิ่มครั้งละ 1 วินาที ปุ่มแดงเป็นการลดเวลาไฟจราจรโดยการกด 1 ครั้ง ลดครั้งละ 1 วินาที 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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 3.5.3 ไฟจราจร 
  ในการออกแบบไฟจราจรจะประกอบไปด้วยเสาไฟจราจรขนาด 330 เซนติเมตร 
และติดกล้อง 1 ตัว (จุดที่1) และประกอบกับชุดโคมไฟจราจรที่ได้จากการออกแบบโคมไฟจราจรที่ 
3.5.1 (จุดที่2) ดังรูปที่ 3.20 และจากออกแบบไฟจราจรในรูปที่ 3.20 จะได้ไฟจราจรดังรูปที่ 3.21 
 
 

330 cm.

43.5 cm.

1

2

134 cm.
 

 
รูปที่ 3.20 โมเดลไฟจราจร 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 3.21 ไฟจราจร 

 
 3.5.4 ระบบลดอุบัติเหตุจากการฝ่าไฟแดงด้วยการประมวลผลภาพ 
  ในการออกแบบระบบลดอุบัติเหตุจากการฝ่าไฟแดงด้วยการประมวลผลภาพจะ
ประกอบไปด้วยการออกแบบไฟจราจรและการออกแบบชุดควบคุมไฟจราจรเข้าด้วยกันซึ่งในการ
เชื่อมต่อสายไฟในจุดที่ 1 ความยาว 2.4 เมตร และในจุดที่ 2 ความยาว 1.3 เมตร โดยสายไฟที่ใช้จะ
ใช้ขนาด 18AWG (ทนกระแสสูงสุด 16 แอมป์) และขนาด 14AWG (ทนกระแสสูงสุด 32 แอมป์) ดัง
รูปที่ 3.22 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 3.22 ระบบลดอุบัติเหตุจากการฝ่าไฟแดงด้วยการประมวลผลภาพ 

 
 

1 

2

2 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้



บทท่ี 4 

การทดลองและผลการทดลอง 
 

 ในบทนี้จะกล่าวถึงผลการทดลองการทำงานของระบบลดอุบัติเหตุจากการฝ่าไฟแดงด้วยการ

ประมวลผลภาพ ซึ่งมหีัวข้อการทดลองคือ การทดลองสวิตช์ควบคุมสัญญาณไฟจราจร การทดลองจับ

ความเร็วรถจากแอปพลิเคชัน การทดลองการจับความเร็วรถจากการประมวลผลภาพ การทดลอง

ระบบลดอุบัติเหตุจากการฝ่าไฟแดงด้วยการประมวลผลภาพ 
 

4.1 การทดลองสวิตช์ควบคุมสัญญาณไฟจราจร 
 สวิตช์ควบคุมสัญญาณไฟจราจรคือสวิตช์ที่ใช้กำหนดเวลาของไฟจราจร โดยการกำหนดเวลา

ของไฟจราจรสามารถควบคุมผ่านปุ่มสวิตช์หน้าตู้คอนโทรลแล้วให้แสดงผ่านหน้าจอแอลซีดีและ

สัญญาณไฟจราจร โดยหน้าตู้คอนโทรลต้องกำหนดสีไฟจราจร และตั้งเวลาของไฟจราจร พร้อมทั้ง

แสดงผ่านหน้าจอแอลซีดี โดยจะตั้งเวลาไฟจราจรทั้ง 2 โคมไฟจราจรพร้อมกัน 

 4.1.1 วัตถุประสงค์  

  1. เพ่ือทดสอบความถูกต้องของสวิตช์ให้ทำงานได้อย่างถูกต้อง 

  2. เพ่ือทดสอบการส่งสัญญาณอินพุตให้กับไมโครคอนโทรลเลอร์และพีแอลซี 

  3. เพ่ือทดสอบการตั้งเวลาของไฟจราจร 

 4.1.2 อุปกรณ์ในการทดลอง 

  1. สวิตช์ button 8 ตัว 

  2. วงจรสวิตช์ควบคุม 8 ชุด 

  3. ไมโครคอนโทรลเลอร์อาดุยโน่เมกะ 2560  

  4. พีแอลซีรุ่น Mitsubishi FX1N 20 MR 

  5. จอแอลซีดี  

  6. ไฟจราจร 2 ชุด 

 4.1.3 ขั้นตอนการทดลอง 

  1. เสียบปลั๊กเพ่ือเปิดเครื่อง 

  2. ต่อสวิตช์ button 8 ตัวเข้ากับวงจรสวิตช์ควบคุม 8 ชุด 

  3. ต่อสายสัญญาณจากสวิตช์ควบคุมไปที่ไมโครคอนโทรลเลอร์อาดุยโน่เมกะ 2560 

และพีแอลซี  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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  4. ต่อจอแอลซีดีเข้าท่ีไมโครคอนโทรลเลอร์อาดุยโน่เมกะ 2560 และต่อไฟจราจรเข้า

ที่เอาต์พุตของพีแอลซีทั้ง 2 ชุด 

  5. ทำการ RUN โปรแกรมไมโครคอนโทรลเลอร์อาดุยโน่ เมกะ 2560 และพีแอลซี 

  6. กดปุ่มสวิตช์1 (Start) และกดปุ่มสวิตช์2 (Reset) สังเกตและบันทึกผลลงใน

ตารางที่ 4.1 

  7. กดปุ่มสวิตช์3 (GREEN) และกดปุ่มสวิตช์7 (เพิ่มเวลา) เพื่อเพิ่มเวลา 10 วินาที 

กดปุ่มสวิตช์4 (YELLOW0) และกดปุ่มสวิตช์7 (เพ่ิมเวลา) เพ่ือเพ่ิมเวลา 2 วินาที  

  8. กดปุ่มสวิตช์5 (GREEN1) และกดปุ่มสวิตช์7 (เพิ่มเวลา) เพื่อเพิ่มเวลา 10 วินาที      

กดปุ่มสวิตช์6 (YELLOW1) และกดปุ่มสวิตช์7 (เพ่ิมเวลา) เพ่ือเพ่ิมเวลา 2 วินาที  

  9. กดปุ่มสวิตช์1 (Start) สังเกตไฟจราจรแต่ละดวงจับเวลาและบันทึกผลลงในตาราง   

ที่ 4.1 

  10. ทำตามการทดลองข้อที่ 7 ถึง 9 โดยตั้งไฟเขียว 10 วินาที ไฟเหลือง 2 วินาทีจับ

เวลาและบันทึกผลลงในตารางที่ 4.1 

  การหาเปอร์เซ็นต์ค่าความผิดพลาด 
 

                        % ค่าความผิดพลาด =  
เวลาท่ีตั้ง − เวลาท่ีจับได้

เวลาท่ีตั้ง
 | ×100%                     (4.1) 

 

  11. นำผลการทดลองที่ได้จากการทดลองที่ 4.1 ไปหาเปอร์เซ็นต์ค่าความผิดพลาด

จากสมการที่ 4.1  

 4.1.4 ผลการทดลอง 

 

ตารางท่ี 4.1 ตารางผลการทดลองสวิตช์ควบคุมสัญญาณไฟจราจร 

 
ไฟจราจร 

 

 
ต้ัง 

เวลา (s) 

ครั้งที่      % 
ค่าความ
ผิดพลาด 

จับเวลา (s) 
1 2 3 เฉลี่ย 

GREEN0 10 9.80 10.20 9.90 9.97 0.30 
YELLOW0 2 1.90 2.10 1.98 1.99 0.50 

RED0 12 11.82 12.10 11.96 11.96 0.33 
GREEN1 10 9.92 10.30 10.50 10.24 2.40 

YELLOW1 2 1.98 2.05 1.99 2.00 0 
RED1 12 12.50 12.40 11.98 12.29 2.42 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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 จากการทดลองจะพบว่าการตั้งเวลาที่โคมไฟจราจรโคมที่ 1 มีเปอร์เซ็นต์ค่าความผิดพลาดที่

ใกล้เคียงกัน ยิ่งตั้งเวลาน้อยค่าความผิดพลาดจะมากขึ้น แต่ในการตั้งเวลาที่โคมไฟจราจรโคมที่ 2   

การตั้งเวลาไฟจราจรสีเหลืองไม่มีความผิดพลาด แต่การตั้งเวลาไฟจราจรสีเขียวมีเปอร์เซ็นต์ค่าความ

ผิดพลาดมากถึง 2.40 เปอร์เซ็นต์ ในการตั ้งเวลาโคมไฟจราจรโคมที่ 2 ยิ ่งการตั ้งเวลามากขึ้ น           

ค่าความผิดพลาดก็จะมากขึ้นตามไปด้วย 

 

4.2 การทดลองจับความเร็วรถจากแอปพลิเคชัน 
 การทดลองจับความเร็วรถจากแอปพลิเคชันเป็นการเลือกทดสอบแอปพลิเคชันจาก             

2 แอปพลิเคชันเพื่อหาประสิทธิภาพไปใช้ในการทดลองจับความเร็วรถเทียบกับการประมวลผลภาพ   

ในการทดสอบนั้นใช้แอปพลิเคชันทดสอบเทียบกับเข็มไมล์รถจักรยานยนต์ที่เป็นระบบดิจิตอล โดยใน

การทดสอบใช้รถรุ่น Honda PCX 

 4.2.1 วัตถุประสงค์  
  1. เพ่ือทดสอบประสิทธิภาพแอปพลิเคชันจีพีเอสความเร็วสมาร์ท 

  2. เพ่ือทดสอบประสิทธิภาพแอปพลิเคชัน Speedometer GPS 

 4.2.2 อุปกรณ์ในการทดลอง 

  1. โทรศัพท์มือถือ 

  2. รถจักรยานยนต์ 

  3. แอปพลิเคชันจีพีเอสความเร็วสมาร์ท 

  4. แอปพลิเคชัน Speedometer GPS 

 4.2.3 ขั้นตอนการทดลอง 

  1. ดาวน์โหลดแอปพลิเคชันจีพีเอสความเร็วสมาร์ท รูปที่ 4.1 

 

 
 

รูปที่ 4.1 แอปพลิเคชันจีพีเอสความเร็วสมาร์ท 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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  2. ดาวน์โหลดแอปพลิเคชัน Speedometer GPS รูปที่ 4.2 

 

 
 

รูปที่ 4.2 แอปพลิเคชัน Speedometer GPS 

 

  3. ขับขี่รถด้วยความเร็วที่กำหนดตามตารางที่ 4.2 พร้อมบันทึกผลการทดลองและ

รูปที่ได้จากการทดลอง 

  4. ขับขี่รถด้วยความเร็วที่กำหนดตามตารางที่ 4.3 พร้อมบันทึกผลการทดลองและ

รูปที่ได้จากการทดลอง 

  5. นำผลการทดลองที่ได้จากการทดลองที่ 4.2 ไปหาเปอร์เซ็นต์ค่าความผิดพลาด

จากสมการที่ 4.1 และบันทึกรูปผลการทดลองท่ีได้ 

 4.2.4 ผลการทดลอง 

 

ตารางท่ี 4.2 ตารางผลการทดลองการจับความเร็วรถจากแอปพลิเคชันจีพีเอสความเร็วสมาร์ท 

ความเร็วรถ 
จากไมล์

รถจักรยานยนต์ 
(กม./ชม.) 

ความเร็วรถจากแอปพลิเคชัน 
จีพีเอสความเร็วสมาร์ท 

(กม./ชม.) 

 
% 

ค่าความผิดพลาด 
 ครั้งที่ 1 ครั้งที่ 2 ครั้งที่3 เฉลี่ย 

30 28.7 29.5 30.1 29.4 2.0 
40 37.7 37.3 40.0 38.3 4.2 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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ตารางท่ี 4.3 ตารางผลการทดลองการจับความเร็วรถจากแอปพลิเคชัน Speedometer GPS 

ความเร็วรถ 
จากไมล์

รถจักรยานยนต์ 
(กม./ชม.) 

ความเร็วรถจากแอปพลิเคชัน 
Speedometer GPS 

(กม./ชม.) 

 
% 

ค่าความผิดพลาด 
 ครั้งที่ 1 ครั้งที่ 2 ครั้งที่3 เฉลี่ย 

30 24.4 24.6 25.6 24.9 17 
40 36.3 38.3 36.2 36.9 7.8 

 

 จากการทดลองพบว่าแอปพลิเคชันจีพีเอสความเร็วสมาร์ทมีความผิดพลาดน้อยกว่า       

แอปพลิเคชัน Speedometer GPS จึงเลือกใช้แอปพลิเคชันจีพีเอสความเร็วสมาร์ทในการทดสอบ  

จับความเร็วรถเทียบกับการประมวลผลภาพ 

 รูปผลการทดลองที่ได้จากการจับความเร็วรถจากแอปพลิเคชันจีพีเอสความเร็วสมาร์ทจับ

ความเร็วที่ 30 กิโลเมตรต่อชั่วโมง ดังรูปที่ 4.3 

 

                 
 

รูปที่ 4.3 การจับความเร็วรถจากแอปพลิเคชันจีพีเอสความเร็วสมาร์ทจับความเร็วที่ 30 (กม./ชม.) 
 

 รูปผลการทดลองที่ได้จากการจับความเร็วรถจากแอปพลิเคชันจีพีเอสความเร็วสมาร์ทจับ

ความเร็วที่ 40 กิโลเมตรต่อชั่วโมง ดังรูปที่ 4.4 

 

                   
  

รูปที่ 4.4 การจับความเร็วรถจากแอปพลิเคชันจีพีเอสความเร็วสมาร์ทจับความเร็วที่ 40 (กม./ชม.) 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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 รูปผลการทดลองที่ได้จากการจับความเร็วรถจากแอปพลิเคชัน Speedometer GPS จับ

ความเร็วที่ 30 กิโลเมตรต่อชั่วโมง ดังรูปที่ 4.5 

 

                  
 

รูปที่ 4.5 การจับความเร็วรถจากแอปพลิเคชัน Speedometer GPS จับความเร็วที่ 30 (กม./ชม.) 
 

 รูปผลการทดลองที่ได้จากการจับความเร็วรถจากแอปพลิเคชัน Speedometer GPS จับ

ความเร็วที่ 40 กิโลเมตรต่อชั่วโมง ดังรูปที่ 4.6 

 

                     
 

รูปที่ 4.6 การจับความเร็วรถจากแอปพลิเคชัน Speedometer GPS จับความเร็วที่ 40 (กม./ชม.) 
 

4.3 การทดลองการจับความเร็วรถจากการประมวลผลภาพ 
 การทดลองจับความเร็วรถจากการประมวลผลภาพเป็นการทดลองระหว่างการจับความเร็ว

รถจากแอปพลิเคชันจีพีเอสความเร็วสมาร์ทเทียบกับการจับความเร็วรถที่ได้จากการประมวลผลภาพ 

และทดสอบเวลาที่การประมวลผลภาพใช้ประมวลผลความเร็วของรถ 

 4.3.1 วัตถุประสงค์  

  1. เพ่ือทดสอบการจับความเร็วรถด้วยการประมวลผลภาพ 

  2. เพ่ือบันทึกภาพไปไว้ในโฟลเดอร์ 

 4.3.2 อุปกรณ์ในการทดลอง 

  1. ราสเบอร์รี่พาย 1 บอร์ด 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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  2. กล้อง Pi camera 1 ตัว 

  3. ตัวแปลง HDMI 2 ตัว 

  4. เสาไฟจราจร 1 ต้น  

 4.3.3 ขั้นตอนการทดลอง  

  1. เสียบปลั๊กเพ่ือเปิดเครื่อง 

  2. เชื่อมต่อราสเบอร์รี่พายกับคอมพิวเตอร์ 

  3. นำกล้องไปติดบนเสาไฟจราจร จากนั้นทำการ RUN โปรแกรมท่ีราสเบอร์รี่พาย 

  4. ทดสอบความเร็วรถโดยแอปพลิเคชันจีพีเอสความเร็วสมาร์ท และ ทดสอบจับ

ความเร็วรถด้วยกล้องตรวจจับความเร็วโดยใช้ราสเบอร์รี่พายในการประมวลผล บันทึกผลลงในตาราง

ที่ 4.5 และบันทึกภาพผลการทดลอง 
  5. นำผลการทดลองที ่ได้จากการทดลองตารางที ่ 4.4 ไปหาเปอร์เซ็นต์ค่าความ

ผิดพลาดจากสมการที่ 4.1  
  6. บันทึกเวลาที ่ใช้ในการประมวลผลลงในตารางที่ 4.5 และบันทึกภาพผลการ

ทดลอง   
 4.3.4 ผลการทดลอง 

 

ตารางท่ี 4.4 ตารางผลการทดลองการจับความเร็วรถจากการประมวลผลภาพ 

 
ความเร็ว 
(กม/ชม) 

ความเร็วรถที่จับได้โดยเอปพลิเคชัน 
(กม./ชม.) 

ความเร็วรถที่จับได้จากกล้อง
ตรวจจับความเร็ว (กม./ชม.) 

% 
 ค่า

ความ
ผิดพลาด 

ครั้งที่ 
1 

ครั้งที่ 
2 

ครั้งที่ 
3 

ค่า 
เฉลี่ย 

ครั้งที่ 
1 

ครั้งที่ 
2 

ครั้งที่ 
3 

ค่า 
เฉลี่ย 

25 24.58 25.32 25.25 25.05 23.45 25.93 25.43 24.94 0.44 
30 30.30 29.40 32.00 30.57 32.11 29.73 29.44 30.43 0.46 
35 34.89 35.60 35.02 35.17 33.79 37.65 34.22 35.22 0.14 
40 39.50 39.70 41.30 41.07 42.96 41.86 41.61 42.14 2.37 
45 45.30 45.80 45.98 45.69 44.81 46.10 46.78 45.89 0.44 
50 50.50 51.20 49.60 50.43 48.42 48.27 49.72 48.80 3.23 

  

 จากการทดลองพบว่าการจับความเร็วรถที่ 35 กิโลเมตรต่อชั่วโมงมีค่าความผิดพลาดน้อย

ที่สุดคือ 0.14 เปอร์เซ็นต์ และในการจับความเร็วรถที่ 50 กิโลเมตรต่อชั่วโมงมีค่าความผิดพลาดมาก

ที่สุดคือ 3.23 เปอร์เซ็นต์  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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ตารางท่ี 4.5 ตารางผลการทดลองเวลาที่โปรแกรมใช้ประมวลผล 

ความเร็ว (กม./ชม.) เวลาที่ใช้ในการประมวลผล (s) 
25 0.000108 
30 0.000158 
35 0.000174 
40 0.000188 
45 0.000188 
50 0.000211 

 

 จากการทดลองจะเห็นได้ว่าเวลาการในการประมวลผลภาพจากความเร็วรถระบบจะใช้เวลา

มากที่สุดที ่0.000211 วินาที เพ่ือส่งสัญญาณไปให้ไฟจราจร 

 ภาพที่ได้จากการทดลองแสดงดังรูปที่ 4.7, 4.8, 4.9, 4.10, 4.11 และ 4.12 

 

 
 

รูปที่ 4.7 ความเร็วรถที่จับได้จากกล้องตรวจจับความเร็ว 25.43 (กม./ชม.) 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 4.8 ความเร็วรถที่จับได้จากกล้องตรวจจับความเร็ว 29.44 (กม./ชม.) 

 

 
 

รูปที่ 4.9 ความเร็วรถที่จับได้จากกล้องตรวจจับความเร็ว 34.22 (กม./ชม.) 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 4.10 ความเร็วรถที่จับได้จากกล้องตรวจจับความเร็ว 41.86 (กม./ชม.) 

 

 
 

รูปที่ 4.11 ความเร็วรถที่จับได้จากกล้องตรวจจับความเร็ว 46.10 (กม./ชม.) 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 4.12 ความเร็วรถที่จับได้จากกล้องตรวจจับความเร็ว 48.42 (กม./ชม.) 

 

 ภาพความเร็วในการประมวลผลแสดงดังรูปที่ 4.13 

 

 
 

รูปที่ 4.13 ความเร็วที่ใช้ในการประมวลผลที่ความเร็ว 50 กม./ชม. 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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4.4 การทดลองระบบลดอุบัติเหตุจากการฝ่าไฟแดงด้วยการประมวลผลภาพ 
. 

  
 

รูปที่ 4.14 การทดลองระบบลดอุบัติเหตุจากการฝ่าไฟแดงด้วยการประมวลผลภาพ 

 

 จากรูปที่ 4.14 การทดลองระบบลดอุบัติเหตุจากการฝ่าไฟแดงด้วยการประมวลผลภาพจะ 

ทำการรวมระบบไฟแดงและการประมวลผลภาพเข้าด้วยกันในการทดลองจะตั้งเสาไฟจราจรพร้อม

กล้องโดยกล้องนั้นจับที่ 20 เมตร ตามทฤษฎีระยะเบรกรถในรูปที่ 2.18 การตั้งระยะไว้ที่ 20 เมตรรถ

ที่ขับขี่มาด้วยความเร็วที่มากกว่า 30 กิโลเมตรต่อชั่วโมงจะไม่สามารถหยุดรถได้ทัน การทดสอบระบบ

นั้นจะต้องให้สัญญาณไฟของอีกฝั่งหน่วงเวลาให้เป็นสัญญาณไฟแดงต่อไปอีก 3 วินาที เพื่อไม่ให้เกิด

อุบัติเหตุ 

 4.4.1 วัตถุประสงค์  

  1. เพ่ือทดสอบระบบป้องกันการเกิดอุบัติเหตุจากการฝ่าไฟแดง 

  2. เพ่ือหน่วงเวลาไฟจราจร 

 4.4.2 อุปกรณ์ในการทดลอง 

  1. ชุดควบคุมไฟจราจร 

  2. ไฟจราจร 2 ชุด 

  3. ราสเบอร์รี่พาย 1 บอร์ด 

  4. คอมพิวเตอร์ 1 เครื่อง 

  5. กล้อง Pi camera 1 ตัว 

ระยะ 20 เมตร เป็นระยะที่กล้องใช้จับความเร็วรถ 

เริ่มวัดจากจุดที่ตั้งกล้อง 

  

20 เมตร 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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  6. สาย HDMI  5 เมตร 1 เส้น 

  7. หัวแปลง HDMI  2 หัว 

 4.4.3 ขั้นตอนการทดลอง 

  1. ติดตั้งชุดควบคุมไฟจราจรกับไฟจราจร 

  2. เชื่อมต่อราสเบอร์รี่พายกับคอมพิวเตอร์ 

  3. เชื่อมต่อกล้องกับราสเบอร์รี่พายด้วยหัวแปลง HDMI และสาย HDMI 

  4. ติดตั้งกล้องกล้อง Pi camera บนเสาไฟจราจร 

  5. เปิดหน้าต่างราสเบอร์รี่พายและ RUN โปรแกรม  

  6. ตั้งเวลาไฟจราจร ไฟเขียว 10 วินาที ไฟเหลือง 3 วินาที แล้วกดปุ่ม Start 

  7. ทำการทดสอบจับความเร็วรถขณะไฟเหลือง ที ่ความเร็ว 32 กม./ชม. และ       

43 กม./ชม. อย่างละ 3 ครั้ง สังเกตไฟจราจร และโฟลเดอร์ภาพ บันทึกผลการทดลองลงในตารางที่  

4.6 

  8. บันทึกภาพผลการทดลอง 

 4.4.4 ผลการทดลอง 

 

ตารางท่ี 4.6 ตารางผลการทดลองระบบลดอุบัติเหตุจากการฝ่าไฟแดงด้วยการประมวลผลภาพ 

ครั้งที่ ความเร็วรถที่ 
32 กม./ชม. 

Delay ไฟ
แดง 3 วินาที 

ความเร็วรถที่ 
43 กม./ชม. 

Delay ไฟ
แดง 3 วินาที 

โฟลเดอร์
ภาพ 

1 33.38 2.65 44.21 2.79 มี 
2 32.35 2.72 44.87 2.78 มี 
3 32.07 2.78 43.36 2.86 มี 

เฉลี่ย 32.60 2.72 44.12 2.81  
 

 จากการทดลองพบว่ารถที่ขับมาด้วยความเร็วที่มากกว่า 30 กิโลเมตรต่อชั่วโมงในระยะ      

20 เมตรระบบลดอุบัติเหตุจากการฝ่าไฟแดงสามารถจับความเร็วรถและประมวลผลภาพได้ทันและ

สามารถควบคุมสัญญาณไฟจราจรอีกฝั่งให้หน่วงเวลาเพิ่มที่ 3 วินาทีได้  

 ภาพที่ได้จากการทดลองแสดงดังรูปที่ 4.15, 4.16, 4.17, 4.18, 4.19 และ 4.20 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 4.15 การทดลองจับความเร็วรถที่ 43 กม./ชม. (1) 

 

 
 

รูปที่ 4.16 การทดลองจับความเร็วรถที่ 43 กม./ชม. (2) 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 4.17 การทดลองจับความเร็วรถที่ 43 กม./ชม. (3) 

 

 
 

รูปที่ 4.18 การทดลองจับความเร็วรถที่ 32 กม./ชม. (1) 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้



59 

 
 

รูปที่ 4.19 การทดลองจับความเร็วรถที่ 32 กม./ชม. (2) 

 

 
 

รูปที่ 4.20 การทดลองจับความเร็วรถที่ 32 กม./ชม. (3) 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้



บทท่ี 5 

บทสรุปและข้อเสนอแนะ 
 

 ในบทนี้จะกล่าวถึงบทสรุปในการทดลองจากบทที่ 4 ประกอบไปด้วย สรุปผลการทดลอง

สวิตช์ควบคุมสัญญาณไฟจราจร สรุปผลการทดลองจับความเร็วรถจากแอปพลิเคชัน สรุปผลการ

ทดลองการจับความเร็วรถจากการประมวลผลภาพ และสรุปผลการทดลองระบบลดอุบัติเหตุจากการ

ฝ่าไฟแดงด้วยการประมวลผลภาพ ปัญหาและอุปสรรค และข้อเสนอแนะ 

 

5.1 สรุปผลการทดลอง 
 5.1.1 การทดลองสวิตชค์วบคุมสัญญาณไฟจราจร 

  จากการทดลองสวิตช์ควบคุมสัญญาณไฟจราจรคือสวิตช์ที่ใช้กำหนดเวลาของไฟ

จราจร โดยการกำหนดเวลาของไฟจราจรสามารถควบคุมผ่านปุ ่มสวิตช์หน้าตู ้คอนโทรลแล้วให้

แสดงผลผ่านหน้าจอแอลซีดีและสัญญาณไฟจราจร โดยหน้าตู้คอนโทรลสามารถกำหนดสีไฟจราจร 

และระยะเวลาของไฟจราจรได้ทั้ง 2 โคมไฟจราจร จากการทดลองพบว่าการตั้งเวลาที่โคมไฟจราจร

โคมที่ 1 โดยตั้งเวลาไฟจราจรสีเหลือง (Yellow0) และการตั้งเวลาไฟจราจรสีเขียว (Green0) มีค่า

ความผิดพลาดที่ใกล้เคียงกัน ยิ่งตั้งเวลาน้อยค่าความผิดพลาดจะมากขึ้น แต่ในการตั้งเวลาที่โคมไฟ

จราจรโคมที่ 2 การตั้งเวลาไฟจราจรสีเหลือง (Yellow1) ไม่มีความผิดพลาด แต่การตั้งเวลาไฟจราจร

สีเขียว (Green0) มีค่าความผิดพลาดมากถึง 2.40 เปอร์เซ็นต์ ในการตั้งเวลาโคมไฟจราจรโคมที่ 2 ยิ่ง

ตั้งเวลามากขึ้นค่าความผิดพลาดจะมากขึ้นตามไปด้วย จากการทดลองนี้แสดงให้เห็นว่าสวิตช์ควบคุม

ไฟจราจรมีประสิทธิภาพในการตั้งเวลา หากผู้ใช้งานต้องการตั้งเวลาที่มากขึ้นหรือน้อยลงสามารถทำ

ได้อย่างมีประสิทธิภาพ 

 5.1.2 การทดลองจับความเร็วรถจากแอปพลิเคชัน 

  การทดลองจับความเร็วรถจากแอปพลิเคชันเป็นการเลือกทดสอบแอปพลิเคชัน      

2 แอปพลิเคชันเพื่อหาประสิทธิภาพไปใช้ในการทดลองจับความเร็วรถเทียบกับการประมวลผลภาพ 

ในการทดสอบนั้นใช้แอปพลิเคชันทดสอบเทียบกับเข็มไมล์รถจักรยานยนต์ที่เป็นระบบดิจิตอล ซึ่งจาก

การทดลองพบว่าการจับความเร็วรถจากแอปพลิเคชันจีพีเอสความเร็วสมาร์ทที่ 40 กิโลเมตรต่อ

ชั่วโมงมีค่าความผิดพลาดมากที่สุด คือ 4.2 เปอร์เซ็นต์ ซึ่งมีค่าความผิดพลาดน้อยกว่าการจับความเร็ว

รถจากแอปพลิเคชัน Speedometer GPS ที ่มีค่าผิดพลาดมากที ่ส ุดจากการจับความเร็วรถที่          

30 กิโลเมตรต่อชั่วโมง มีค่าความผิดพลาด 17 เปอร์เซ็นต์ จึงเลือกใช้แอปพลิเคชันจีพีเอสความเร็ว

สมาร์ทในการทดสอบจับความเร็วรถเทียบกับการประมวลผลภาพ 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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 5.1.3 การทดลองการจับความเร็วรถจากการประมวลผลภาพ 

  การทดลองจับความเร็วรถจากการประมวลผลภาพเป็นการทดลองระหว่างการจับ

ความเร็วรถจากแอปพลิเคชันจีพีเอสความเร็วสมาร์ทและความเร็วรถที่ได้จากการประมวลผลภาพ 

จากการทดลองพบว่าการจับความเร็วรถที่ 35 กิโลเมตรต่อชั่วโมงมีค่าความผิดพลาดน้อยที่สุดคือ 

0.14 เปอร์เซ็นต์ และในการจับความเร็วรถที่ 50 กิโลเมตรต่อชั่วโมงมีค่าความผิดพลาดมากที่สุดคือ 

3.23 เปอร์เซ็นต์ สรุปได้ว่ายิ่งความเร็วรถเพิ่มขึ้นค่าความผิดพลาดจะมากขึ้นตามไปด้วย และในการ

ทดลองเวลาที่ใช้ในการประมวลผลภาพระบบจะใช้เวลามากที่สุดประมาณ 0.0002 วินาที เพื่อส่ง

สัญญาณไปให้ไฟจราจร 

 5.1.4 การทดลองระบบลดอุบัติเหตุจากการฝ่าไฟแดงด้วยการประมวลผลภาพ 

  การทดลองระบบลดอุบัติเหตุจากการฝ่าไฟแดงด้วยการประมวลผลภาพพบว่าใน

การทดลองจุดที ่กล้องจับได้จนถึงไฟจราจร 20 เมตร พบว่าเมื ่อมีรถขับขี ่มาด้วยความเร็วเกิน          

30 กิโลเมตรต่อชั่วโมง คือที่ความเร็ว 32 กิโลเมตรต่อชั่วโมงและที่ความเร็ว 43 กิโลเมตรต่อชั่วโมง 

ระบบไฟจราจรสามารถทำงานได้อย่างมีประสิทธิภาพโดยสามารถหน่วงเวลาไฟแดงจากอีกฝั่งหนึ่งได้

และกล้องสามารถบันทึกรูปภาพและจัดเก็บไว้ในโฟลเดอร์ได้ นอกจากกรณีที่มีผู้ฝ่าสัญญาณไฟจราจร

แล้วหากในกรณีที่มีรถฉุกเฉินจำเป็นต้องฝ่าสัญญาณไฟจราจรนั้น รถฉุกเฉินสามารถขับฝ่าไปได้อย่าง

ปลอดภัยโดยระบบจะหน่วงเวลาไฟแดงของอีกฝั่งหนึ่งไว้เพ่ือไม่ให้เกิดอุบัติเหตุ 

 

5.2 ปัญหาและอุปสรรค 
 1. ในการออกแบบไฟจราจรที่ใช้แอลอีดีจำนวนมาก และใช้การต่อแบบอนุกรมเมื่อเปิดเป็น

ระยะเวลานานแอลอีดีบางดวงอาจเสื่อมสภาพทำให้ดวงอ่ืนดับไฟจราจรจึงไม่เต็มดวง 

 2. การติดตั้งและการจัดเก็บอุปกรณ์ค่อนข้างมีปัญหาเนื่องจากเสาไฟจราจรค่อนข้างสูง ทำให้

เคลื่อนย้ายและจัดเก็บลำบาก 

 

5.3 ข้อเสนอแนะ 
 1. ออกแบบไฟจราจรที่สามารถใช้แหล่งจ่ายได้ทั้งไฟ AC และ DC เพ่ือความสะดวกในการหา

สถานที่ทดลอง 

 2. ติดตั้งกล้องในมุมท่ีแสงพอดี เพ่ือประสิทธิภาพในการจับภาพที่ดีมากยิ่งข้ึน 

 3. ออกแบบเสาไฟจราจรที่สามารถถอดประกอบได้เพ่ือความง่ายในการขนย้าย  

  4. ในกรณีที่รถฉุกเฉินต้องการขับผ่านสัญญาณไฟจราจรโดยมีรถติดสัญญาณไฟจราจรอยู่

ด้านหน้าควรเพิ่มระบบตรวจจับไฟฉุกเฉินและเสียงไซเรนเพ่ิมเติม  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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โค้ดควบคุมการประมวลผลภาพ 

import cv2 // เรียกใช้ libraly cv2 

import numpy as np // เรียกใช้ libraly numpy as np 

from time import sleep // เรียกใช้การหน่วงเวลา 

import time // เรียกใช้การบันทึกเวลา 

import RPi.GPIO as GPIO // เรียกใช้ port GPIO 

GPIO.setmode(GPIO.BOARD) // เลือกโหมดของ GPIO เป็นแบบ BORD 

GPIO.setup(7, GPIO.OUT) // กำหนด GPIO 7 เป็น output 

largura_min=80  

altura_min=80  

offset=11 // ชดเชยแกน x ของเส้นที่1 11 หน่วย 

offset2=10 // ชดเชยแกน x ของเส้นที่2 10 หน่วย 

pos1_linha=140 // วางเส้นตรงเส้นที่1 ที่ตำแหน่ง 140  

L1 = 450 // เพ่ิมความยาวเส้นที่1 ทางซ้าย 450 หน่วย 

R1 = 170 // เพ่ิมความยาวเส้นที่1 ทางขวา 170 หน่วย 

pos2 = 230 // วางเส้นตรงเส้นที่2 ที่ตำแหน่ง 230 

L2 = 550 // เพ่ิมความยาวเส้นที่1 ทางซ้าย 550 หน่วย 

R2 = 180 // เพ่ิมความยาวเส้นที่1 ทางซ้าย 180 หน่วย 

delay= 60 

detec = [] // สร้างกรอบ 

Speed = 0 

st1 = time.time()  

count = 0 

def pega_centro(x, y, w, h): 

    x1 = int(w / 2) 

    y1 = int(h / 2) 

    cx = x + x1 

    cy = y + y1 

    return cx,cy 

    def Speed_Cal(time):  // เรียกใช้ฟังก์ชัน time   
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    global Speed 

    try:         

        Speed = (2.984*3600)/(time*1000)        

        return Speed 

    except ZeroDivisionError: 

        print('Error')         

cap = cv2.VideoCapture(0) //เปิดกล้อง 

subtracao = cv2.createBackgroundSubtractorMOG2() // สร้างแบล็กกราวด์ 

while True: 

    ret , frame1 = cap.read() 

    #frame1 = cv2.resize(frame1, (640, 480)) 

    tempo = float(1/delay) 

    sleep(tempo)  

    grey = cv2.cvtColor(frame1,cv2.COLOR_BGR2GRAY) 

    blur = cv2.GaussianBlur(grey,(3,3),5) // เบลอภาพ 

    img_sub = subtracao.apply(blur) 

    dilat = cv2.dilate(img_sub,np.ones((5,5))) 

    kernel = cv2.getStructuringElement(cv2.MORPH_ELLIPSE, (5, 5)) 

    dilatada = cv2.morphologyEx (dilat, cv2. MORPH_CLOSE , kernel) 

    dilatada = cv2.morphologyEx (dilatada, cv2. MORPH_CLOSE , kernel) 

    contorno,h=cv2.findContours(dilatada,cv2.RETR_TREE,cv2.CHAIN_APPROX_SIMPLE)     

    cv2.line(frame1, (L1, pos1_linha), (R1, pos1_linha), (255,127,0), 3) // สร้างเส้นตรงที่1 

    cv2.line(frame1, (L2, pos2), (R2, pos2), (0,255,0), 3)   // สร้างเส้นตรงที่2  

    for(i,c) in enumerate(contorno): 

        (x,y,w,h) = cv2.boundingRect(c) 

        validar_contorno = (w >= largura_min) and (h >= altura_min) 

        if not validar_contorno: 

            continue 

        cv2.rectangle(frame1,(x,y),(x+w,y+h),(0,255,0),2)  // สร้างกรอบคอบวัตถุ       

        centro = pega_centro(x, y, w, h) 
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        detec.append(centro) 

        cv2.circle(frame1, centro, 4, (0, 0,255), -1) // สร้างจุดตรงวัตถุ 

        for (x,y) in detec:             

            if y < (pos1_linha+offset) and y>(pos1_linha -offset): // ถ้า y น้อยกว่าระหว่าง

151และ129 

                count =count+1 // เพ่ิมค่า 1 ค่า 

                st1 = time.time() // บันทึกเวลาที่ตัวแปร st1 

                cv2.line(frame1, (L1, pos1_linha), (R1, pos1_linha), (0,255,0), 3)  

                detec.remove((x,y)) 

                if y<(pos2+offset2) and y>(pos2-offset2): // ถ้า y น้อยกว่าระหว่าง240และ220 

                count =count+1// เพ่ิมค่า 1 ค่า 

                st2 = time.time() // บันทึกเวลาที่ตัวแปร st2                

                cv2.line(frame1, (L2, pos2), (R2, pos2), (0,0,255), 3) 

                Speed = Speed_Cal(st2 - st1) // ใช้ฟังก์ชัน speed 

                detec.remove((x,y)) 

                if Speed >=30  and Speed <= 90: // ถ้า speed มีค่าระหว่าง 30 ถึง 90 

                    print(Speed) // แสดงคำว่า speed 

                    cv2.putText(frame1, "Speed : " + str(Speed), (20, 70), 

cv2.FONT_HERSHEY_SIMPLEX, 2, (0, 0, 255),5) // ใส่ขนาดและตำแหน่งตัวอักษร 

                    cv2.imwrite('/home/pi/imageCar/img'+ str(count) + '.png',frame1)// 

บันทึกภาพไปยังโฟลเดอร์ imageCar 

                    GPIO.output(7,GPIO.HIGH) // ให้ขา 7 เป็น high 

                    time.sleep(0.1) // หน่วงเวลา 0.1 วินาท ี

                    GPIO.output(7,GPIO.LOW)  // ให้ขา 7 เป็น low                 

                    count = count+1 // เพ่ิมค่า 1 ค่า 

                else : 

                    Speeds = Speed  

    cv2.imshow("Video Original" , frame1) // โชว์วีดีโอ 

    #cv2.imshow("Detectar",dilatada) 

    #cv2.imshow("Detectar",dilat) 
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    if cv2.waitKey (1) == 27: 

        break 

    cv2.destroyAllWindows() 

cap.release () 

 

โค้ดควบคุมการแสดงผล LCD 

#include <LiquidCrystal_I2C.h> 

#include <Wire.h> 

LiquidCrystal_I2C lcd(0x27,20,4); // ใช้ library I2C 

const int start = 11; // ประกาศตัวแปร start 

const int rst   = 12; 

const int RMode = 13; 

const int up    = 5; 

const int down  = 6; 

const int G0    = 7; 

const int Y0    = 8; 

const int G1    = 9; 

const int Y1    = 10; 

int a,b,c,d;   // ประกาศตัวแปรประเภทจำนวนเต็ม a, b, c, d 

int startstate = 0; // ประกาศให้ตัวแปร startstate เท่ากับศูนย์ 

int resetstate = 0; 

int redstate   = 0;  

 int G0state    = 0; 

 int Y0state    = 0; 

 int G1state    = 0; 

 int Y1state    = 0; 

void setup() { 

  pinMode(11,INPUT); // กำหนดให้ขา 11 เป็น input 

  pinMode(12,INPUT); 

  pinMode(13,INPUT); 
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  pinMode(5,INPUT); 

  pinMode(6,INPUT); 

  pinMode(7,INPUT); 

  pinMode(8,INPUT); 

  pinMode(9,INPUT); 

  pinMode(10,INPUT);   

Serial.begin(9600); 

  lcd.init(); 

  lcd.backlight(); // ใช้ไฟ lcd backlight 

} 

void loop() { 

   startstate = digitalRead(start); // อ่านค่าตัวแปร start มาเก็บไว้ที ่startstate 

  if (startstate == HIGH) { lcd.clear();} // ถ้า startstate เปลี่ยนสถานะเป็น high ให้ clear 

หน้าจอ lcd 

  else { lcd.print("START"); // ถ้าไม่ใช่ให้แสดง START ที่จอ lcd 

  lcd.setCursor(0,0); // กำหนดค่าเริ่มต้นของแถวและบรรทัด 

 delay(1500); // หน่วงเวลา 1.5 วินาที 

    } 

     resetstate = digitalRead(rst); 

  if (resetstate == HIGH) { lcd.clear();}  

  else { lcd.print("RESET"); 

    lcd.setCursor(0,0); 

  delay(1500); 

    } 

     startstate = digitalRead(RMode); 

  if (startstate == HIGH) { lcd.clear();}  

  else { lcd.print("RED_MODE"); 

    lcd.setCursor(0,0); 

  delay(1500); 

    }    

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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G0state = digitalRead(7); // อ่านค่าจากขา 7 มาเก็บไว้ที่ตัวแปร G0state 

  if (G0state == HIGH) { lcd.clear();} // ถ้า G0state เปลี่ยนสถานะเป็น high ให้ clear หน้าจอ 

lcd 

  else { if(digitalRead(5)==LOW){ // ถ้าขา5 เป็น low 

  a=a+1;lcd.print("GREEN0 = "); // เพ่ิมค่า a หนึ่งค่า 

  lcd.print(a,DEC); // แสดงค่า a เป็นเลขฐาน10 

  lcd.print("  sec"); // แสดง sec บนจอ 

  lcd.setCursor(0,0); // กำหนดค่าเริ่มต้นของแถวและบรรทัด 

  } 

  if(digitalRead(6)==LOW){ // ถ้าขา6 เป็น low 

    a=a-1;lcd.print("GREEN0 = "); // ลดค่า a หนึ่งค่า 

    lcd.print(a,DEC); //แสดงค่า a เป็นเลขฐาน10 

    lcd.print("  sec"); // แสดง sec บนจอ 

    lcd.setCursor(0,0); // กำหนดค่าเริ่มต้นของแถวและบรรทัด 

    } 

  delay(1000); 

    }     

     Y0state = digitalRead(8); 

  if (Y0state == HIGH) { lcd.clear();}  

  else { if(digitalRead(5)==LOW){ 

  b=b+1;lcd.print("YELLOW0 = "); 

  lcd.print(b,DEC); 

  lcd.print("  sec"); 

  lcd.setCursor(0,0); 

  } 

  if(digitalRead(6)==LOW){ 

    b=b-1;lcd.print("YELLOW0 = "); 

    lcd.print(b,DEC); 

    lcd.print("  sec"); 

    lcd.setCursor(0,0); 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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    } 

  delay(1000); 

    } 

  G1state = digitalRead(9); 

  if (G1state == HIGH) { lcd.clear();}  

  else { if(digitalRead(5)==LOW){ 

  c=c+1;lcd.print("GREEN1 = "); 

  lcd.print(c,DEC); 

  lcd.print("  sec"); 

  lcd.setCursor(0,0); 

  } 

  if(digitalRead(6)==LOW){ 

    c=c-1;lcd.print("GREEN1 = "); 

    lcd.print(c,DEC); 

    lcd.print("  sec"); 

    lcd.setCursor(0,0); 

    } 

  delay(1000); 

    } 

  Y1state = digitalRead(10); 

  if (Y1state == HIGH) { lcd.clear();}  

  else { if(digitalRead(5)==LOW){ 

  d=d+1;lcd.print("YELLOW1 = "); 

  lcd.print(d,DEC); 

  lcd.print("  sec"); 

  lcd.setCursor(0,0); 

  } 

  if(digitalRead(6)==LOW){ 

    d=d-1;lcd.print("YELLOW1 = "); 

    lcd.print(d,DEC); 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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    lcd.print("  sec"); 

    lcd.setCursor(0,0); }   

   delay(1000); } } 

 

Ladder PLC ควบคุมไฟจราจร 

 แลดเดอร์โปรแกรมพีแอลซีที่ใช้สําหรับการควบคุมไฟจราจร ดังรูปที่ ก. 1 

 

 

 

รปูท่ี ก.1 แลดเดอร์ควบคุมการทํางานของไฟจราจร 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ ก.1 แลดเดอร์ควบคุมการทํางานของไฟจราจร (ต่อ) 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ ก.1 แลดเดอร์ควบคุมการทํางานของไฟจราจร (ต่อ) 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้



74 
 

 

 

 

รูปที่ ก.1 แลดเดอร์ควบคุมการทํางานของไฟจราจร (ต่อ) 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ ก.1 แลดเดอร์ควบคุมการทํางานของไฟจราจร (ต่อ) 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาคผนวก ข 
คู่มือการใช้งานการลดอุบัติเหตุจากการฝ่าไฟแดงด้วยการประมวลผลภาพ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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ขั้นตอนการใช้งาน 
1. ทำการเสียบปลั๊กไฟ เพ่ือเปิดเครื่อง ดังรูปที่ ข.1 

 

 
 

รูปที่ ข.1 เสียบปลั๊ก 

 

2. กดสวิตช์เพ่ือตั้งเวลาไฟเขียว ดังรูปที่ ข.2 

 

 
 

รูปที่ ข.2 การตั้งเวลาไฟเขียว 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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3. กดสวิตช์เพ่ือตั้งเวลาไฟเหลือง ดังรูปที่ ข.3 

 

 
 

รูปที่ ข.3 การตั้งเวลาไฟเหลือง 

 

4. กดปุ่ม start เพ่ือเริ่มการทำงาน ดังรูปที่ ข.4 

 

 
 

รูปที่ ข.4 เริ่มการทำงานโดยปุ่ม Start 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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5. หากต้องการหยุดการทำงานให้กดปุ่ม reset ดังรูปที่ ข.5 

 

 
 

รูปที่ ข.5 หยุดการทำงานด้วยปุ่ม Reset 

 

6. เปิดฮอตสปอตที่คอมพิวเตอร์ ดังรูปที่ ข.6 

 

 
 

รูปที่ ข.6 เปิดฮอตสปอตที่คอมพิวเตอร์ 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้



80 
 
7. ตรวจสอบ IP Address ของราสเบอร์รี่พาย ดังรูปที่ ข.7 

 

 
 

รูปที่ ข.7 IP Address ของราสเบอร์รี่พาย 

 

8. เปิดโปรแกรม VNC Viewer และเลือก IP ของราสเบอร์รี่พาย ดังรูปที่ ข.8 

 

 
 

รูปที่ ข.8 เลือก IP ของราสเบอร์รี่พาย 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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9. เปิดหน้าจอของราสเบอร์รี่พาย ดังรูปที่ ข.9 

 

 
 

รูปที่ ข.9 หน้าจอของราสเบอร์รี่พาย 

 

10. เปิดหน้าต่าง terminal จากนั้น run program เพ่ือเปิดกล้อง ดังรูปที่ ข.10 

 

 
 

รูปที่ ข.10 run program  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาคผนวก ค 

คู่มือการใช้งานอุปกรณ์(datasheet) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้
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เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้



89 
 

 

 

 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้



90 
 

 

 

 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้



91 
 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้



92 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้



93 
 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้



94 
 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้



95 
 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้



96 
 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้



97 
 

 

 

 

 

 

 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้



98 
 

 

 

 

 

 

 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้



99 
 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้



100 
 

 

 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้



101 
 

 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้



102 
 

 

 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้



103 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้



 
 
ชื่อ-นามสกุล                                           นายวีรศักดิ์  มาลัย 
วัน เดือน ปีเกิด                                         6 กุมภาพันธ์ 2541 
ที่อยู่                                                      86 หมู่ 7 ต.บ้านโข้ง อ.อู่ทอง   
      จ.สุพรรณบุรี 72160 
ประวัติการศึกษา                                        พ.ศ.2559 มัธยมศึกษาตอนปลาย 
                                                               สายวทิย์-คณิต  
      โรงเรียนสระกระโจมโสภณพิทยา 
                                                    Tel. 062-2158434 
                                       Email. 60511077@kmitl.ac.th 
 

 
 
ชื่อ-นามสกุล                                นางสาวศศิภา  จันทร์ชุ้น 
วัน เดือน ปีเกิด                           22 ตุลาคม 2541 
ที่อยู ่                                                  78 หมู่ 4 ต.ดอนตูม อ.บางเลน 
                                                จ.นครปฐม 73130  
ประวัติการศึกษา             พ.ศ.2559 มัธยมศึกษาตอนปลาย 
                                                               สายวทิย์-คณิต โรงเรียนคงทองวิทยา 
                                                          Tel. 063-6101981 
      Email. 60511079@kmitl.ac.th 
                                                                

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้

mailto:60511077@kmitl.ac.th


 

ใบรับรองรูปเล่มปริญญานิพนธ์ 
 

 
ปริญญานิพนธ์ปีการศึกษา 2563 
สาขาวิชาวิศวกรรมศาสตร์ หลักสูตรวิศวกรรมอิเล็กทรอนิกส์ 
สถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้าคุณทหารลาดกระบัง วิทยาเขตชุมพรเขตรอุดมศักดิ์ จังหวัดชุมพร 
 

ชื่อโครงงาน การลดอุบัติเหตุจากการฝ่าไฟแดงด้วยการประมวลผลภาพ 

  Reducing accident from breaking through red lights with image processing  
  

ผู้จัดทำ 
 

1.นาย………วีรศักดิ์……………มาลัย .......................รหัสนักศึกษา……60511077.................... 
 

2.นางสาว…ศศิภา………………จันทร์ชุ้น..................รหัสนกัศึกษา……60511079.................... 
 

 
ด้วยข้าพเจ้านักศึกษาวิศวกรรมอิเล็กทรอนิกส์ สจล.วิทยาเขตชุมพรเขตรอุดมศักดิ์ จังหวัดชุมพร ได้จัดทำ

รูปเล่มปริญญานิพนธ์ตามหลักสูตรปริญญาตรี สาขาวิศวกรรมศาสตร์ หลักสูตรวิศวกรรมอิเล็กทรอนิกส์ ซึ่งในการนี้
ข้าพเจ้าได้แก้ไขเนื้อหาและจัดทำรูปเล่มตามข้อกำหนดของรูปเล่มปริญญานิพนธ์เรียบร้อยแล้ว จึงขอให้อาจารย์
ตรวจสอบ และรับรองความถูกต้องเหมาะสมของปริญญานิพนธ์ในครั้งนี้ด้วย 
 

อาจารย์รับรองรูปเล่มปริญญานิพนธ์ 
 

1.อาจารย์....................ผศ.ดร.เกษมสุข...........เสพศิริสุข...............ลงชื่อ.......................................................   
 

 
2.อาจารย์…………………ผศ.ดร.ภาสภณ…………มโนสุกฤตกูล ………ลงช่ือ.......................................................   
 
 

3.อาจารย์ที่ปรึกษา.....อาจารย์สักกะพันธ์.......คล้ายดอกจันทร์.......ลงชื่อ.......................................................   

   
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้ สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใด ๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดักแปลงเนื้อหา และต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกคร้ังที่มีการนำไปใช้




