
กังĀันน้ำเคลื่อนที่อัตโนมัติด้üย GPS 
 Automatic mobility aerator with GPS 

กมลภัทร เพชรÿุüรรณ 
กรüิชญ์ อินทüงþ ์
ชัยมงคล ýิลากร 

ปริญญานิพนธ์นี้เป็นÿ่üนĀนึ่งของการýึกþาตามĀลักÿูตรปริญญาüิýüกรรมýาÿตรบัณฑิต 

ÿาขาüิชาüิýüกรรมการüัดคุม  
คณะüิýüกรรมýาÿตร์ 

ÿถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้าคุณทĀารลาดกระบัง  
ปีการýึกþา 2566 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



Automatic mobility aerator with GPS 
 
 
 
 
 
 
 

 
KAMOLPAT        PETSUWAN 
KORAWICH       INTHAWONG 
CHAIMONGKOL     SILAKORN 

 
 
 
 
 
 
 
 

A THESIS SUBMITTED IN PARTIAL FULFILLMENT  
OF THE REQUIREMENT FOR THE DEGREE OF  

BACHELOR OF ENGINEERING IN INSTRUMENTATION ENGINEERING  
FACULTY OF ENGINEERING  

KING MONGKUT’S INSTITUE OF TECHNOLOGY LARDKRABANG  
ACADEMIC YEAR 2022 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



 

ปริญญานิพนธ์ปีการýึกþา 2566 
คณะüิýüกรรมýาÿตร์ 

ÿถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้าคุณทĀารลาดกระบัง 
ใบรับรองปริญญานิพนธ์ 

................................................................................................................ 
 Āัüข้อปริญญานิพนธ์ กังĀันน้ำเคลื่อนที่อัตโนมัติด้üยจีพีเอÿ 
    Automatic mobility aerator with GPS 
 
 นักýึกþาผู้จัดทำ  นายกมลภัทร เพชรÿุüรรณ รĀัÿนักýึกþา 64015003 
    นายกรüิชญ์ อินทüงþ์ รĀัÿนักýึกþา 64015004 
    นายชัยมงคล ýิลากร  รĀัÿนักýึกþา 64015029 
 ปริญญา   üิýüกรรมýาÿตรบัณฑิต 
 ÿาขา   üิýüกรรมการüัดคุม (ต่อเนื่อง) 
 ปีการýึกþา  2566 
 

อาจารย์ผู้คüบคุมปริญญานิพนธ์ ลายมือชื่อ 

ผู้ช่üยýาÿตราจารย์ ดร.ÿุธรรม ÿัทธรรมÿกุล 
 

 
     
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



 
 

I 
 

Āัüข้อปริญญานิพนธ์ กังĀันน้ำเคลื่อนที่อัตโนมัติด้üย GPS 
   Automatic mobility aerator with GPS  
นักýึกþาผู้จัดทำ  นายกมลภัทร  เพชรÿุüรรณ   รĀัÿนักýึกþา 64015003 

    นายกรüิชญ์  อินทüงþ์   รĀัÿนักýึกþา 64015004 
    นายชัยมงคล  ýิลากร    รĀัÿนักýึกþา 64015029 

อาจารย์ท่ีปรึกþา ผý.ดร.ÿุธรรม ÿัทธรรมÿกุล 
ปีการýึกþา  2566 

 
 

บทคัดย่อ 
 ปริญญานิพนธ์ฉบับนี้เป็นการýึกþา เพ่ือพัฒนากังĀันน้ำไฟฟ้าพร้อมระบบคüบคุม

ระยะไกลเป็นกังĀันน้ำเคลื่อนที่อัตโนมัติ ด้üยระบบจีพีเอÿซึ่งÿามารถทำงานด้üยการคüบคุม

ผ่านอินเทอร์เน็ต ด้üยโปรแกรมท่ีพัฒนาขึ้นมาจาก MIT App Inventor เพ่ือใช้การคüบคุม

การเคลื่อนที่ของกังĀัน การเปิดปิดการทำงานของกังĀันน้ำรüมถึงการทิ้งÿมอของกังĀันน้ำ

ผ่านโทรýัพท์มือถือ และพลังงานจากแÿงอาทิตย์จะใช้โซล่าเซลล์มาแปลง เป็นพลังงานไฟฟ้า

แล้üชาร์จเก็บไü้ในแบตเตอรี่ และนำพลังงานไฟฟ้าที่เก็บไü้ในแบตเตอรี่ไปทำการจ่ายใĀ้กับ

มอเตอร์ไฟฟ้ากระแÿตรง 2 ตัü เพ่ือใช้ในการเคลื่อนที่กังĀันน้ำไปยังตำแĀน่งที่กำĀนด โดย

ใช้มอเตอร์กระแÿตรงตัüĀนึ่งใช้ในการบำบัดน้ำเÿีย และอีกตัüĀนึ่งใช้ในการทิ้งÿมอเมื่อถึง

จุดĀมาย 
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ABSTRACT 
 This thesis is a study aimed at developing a hydroelectric turbine with 
remote control capabilities using an automatic mobile water turbine system 
controlled via the Internet. The system is implemented with a GPS-controlled 
system that can operate through Internet-based control using a program 
developed with MIT App Inventor. The program is designed to control the 
movement of the turbine, manage the on/off operation of the water turbine, 
and dispose of the turbine's debris through a mobile phone. Solar energy is 
harnessed using solar cells, converting it into electrical energy, which is then 
stored in batteries. The stored electrical energy in the batteries is utilized to 
power two direct current (DC) electric motors, enabling the movement of the 
water turbine to predefined positions. One motor is used for water purification, 
while the other is employed to dispose of debris when reaching the target 
point. 
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และĀน่üยงานทีเ่กี่ยüข้อง ตลอดจนผู้ที่ÿนใจต่อไป 
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บทท่ี 1 
บทนำ 

 
1.1  ความสำคัญของปริญญานิพนธŤ 

แĀลŠงน้ำที่เนŠาเÿียจะÿรšางผลกระทบตŠอระบบนิเüýในธรรมชาติ เพราะÿŠüนĀนึ่งเกิดจากการ

กระทำของมนุþยŤ ที่ÿŠงผลทำใĀšแĀลŠงน้ำเกิดการเนŠาเÿีย ไดšแกŠ น้ำเÿียจากชุมชนซึ่งเปŨนน้ำเÿียที่เกิด

จากกิจกรรมตŠาง ๆ ของประชาชนที่อาýัยอยูŠในชุมชน น้ำเÿียจากอุตÿาĀกรรมประกอบไปดšüย น้ำเÿีย

ที่เกิดจากกระบüนการทางอุตÿาĀกรรม ตั้งแตŠขั้นตอนการลšางüัตถุดิบ กระบüนการผลิตจนถึงการทำ

คüามÿะอาดโรงงานรüมทั้งน้ำเÿียที่ยังไมŠไดšรับการบำบัด น้ำเÿียจากกระบüนการทางเกþตรกรรม

ประกอบไปดšüย น้ำเÿียที่ไดšจากการเพาะปลูกท่ีมีการปนเปŚŪอนของการใชšÿารเคมี การเลี้ยงÿัตüŤเปŨนตšน 

ดšüยปŦญĀาการเนŠาเÿียของน้ำนี้เองทำใĀšมีการคิดคšนนüัตกรรมตŠาง ๆ เพ่ือเขšามาชŠüยบรรเทาปŦญĀาใน

เรื่องนี้ เชŠน การเติมอากาýในน้ำ การใชšกังĀันน้ำเพ่ือเพ่ิมออกซิเจน การเติมÿารชีüภาพเพ่ือบำบัดน้ำ 

เปŨนตšน ปŦจจุบันกังĀันน้ำนั้นนับเปŨนอุปกรณŤÿำคัญที่เขšามาชŠüยในการบำบัดน้ำเÿีย โดยอาýัยüิธีการ

เติมอากาý ณ จุดใดจุดĀนึ่ง ซึ่งทำใĀšการบำบัดน้ำเÿียในบริเüณกüšางทำไดšอยŠางไมŠทั่üถึงและการ

เคลื่อนยšายตัüกังĀันน้ำก็ทำไดšลำบาก การติดตั้งในจุดที่อยูŠĀŠางจากฝŦũงมาก ๆ ก็ทำไดšลำบากและ ตšองใชš

กังĀันน้ำĀลายตัüในพ้ืนที่ใชšงาน 
จากปŦญĀาที่กลŠาüมาขšางตšนไดšมีการจัดทำโครงงานกังĀันน้ำไฟฟŜาพรšอมระบบคüบคุม

ระยะไกลที่ÿามารถคüบคุมใĀšกังĀันน้ำเคลื่อนที่ไปยังจุดĀมายพรšอมทั้งทิ้งÿมอเพ่ือใĀšกังĀันน้ำลอยอยูŠ

ในตำแĀนŠงดังกลŠาü แตŠก็ยังพบปŦญĀาเพิ่มเติม เชŠน ÿมอไมŠÿามารถรั้งใĀšกังĀันน้ำอยูŠในตำแĀนŠงเดิมไดš

เนื่องจากมีลมพัดแรง ทางคณะผูšจัดทำจึงมีแนüคิดที่จะทำโครงการกังĀันน้ำแบบเคลื่อนที่อัตโนมัติ

ดšüยจีพีเอÿ เพ่ือแกšปŦญĀาดังกลŠาü ทั้งนี้การÿรšางกังĀันน้ำเคลื่อนที่อัตโนมัติจะมีการติดตั้งเซนเซอรŤüัด

คŠาตŠาง ๆ ในน้ำแลšüใชšÿำĀรับการบำบัดน้ำใĀšมีประÿิทธิภาพÿูงÿุด 
 

1.2  วัตถุประสงคŤ 
1) เพ่ือÿรšางกังĀันน้ำที่ÿามารถเคลื่อนที่ไปยังตำแĀนŠงที่กำĀนดไดšเอง แบบอัตโนมัติผŠาน

ระบบจีพีเอÿบนมือถือ 
2) เพ่ือýึกþาการเขียนแอพพลิเคชั่นคüบคุมการทำงานของกังĀันน้ำดšüยมือถือ  
3) เพ่ือýึกþาการทำงานของระบบจีพีเอÿรŠüมกับไมโครคอนโทรลเลอรŤ และแอพพลิเคชั่นบน

มือถือ 
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1.3  ขอบเขตของปริญญานิพนธŤ 
1) ÿรšางกังĀันน้ำที่ÿามารถกำĀนดจุดĀมายปลายทางไดšดšüยระบบจีพีเอÿ 
2) ÿรšางกังĀันน้ำที่ÿามารถเคลื่อนที่อัตโนมัติดšüยระบบจีพีเอÿ 

 
1.4  ขั้นตอนการศึกษา 

1) ýึกþาการเขียนโปรแกรมของบอรŤดอาดุยโนŠ 
2) ýึกþาเงื่อนไขการทำงานของโคšดโปรแกรม 
3) ýึกþาขšอมูลการเขียนแอพพลิเคชั่น  
4) ýึกþาเงื่อนไขการทำงานของแอพพลิเคชั่น 
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บทท่ี 2 

ทฤþฎีและĀลักการที่เกี่ยüของ 
 

 โครงงานกังĀันน้ําเคลื่อนที่แบบอัตโนมัติดüยระบบจีพีเอÿ เปนการประยุกตการทํางานของ
กังĀันน้ําแบบใชรีโมทคüบคุมÿั่งการใĀÿามารถเคลื่อนที่เองแบบอัตโนมัติ โดยขับเคลื่อนดüยมอเตอร
ไฟฟากระแÿตรงและระบบนําทางจีพีเอÿ โดยÿามารถกําĀนดตําแĀนงที่ตองการไดรüมทั้งÿามารถ
โปรแกรมไดĀลายตําแĀนง มีการแÿดงผลผานทางอุปกรณคüบคุม โดยในบทนี้จะกลาüถึงการใช
ทฤþฎีและÿมการในการคüบคุมกังĀันน้ําไดแก ÿมการการĀาทิýทางกังĀันน้ํา ÿมการการĀาระยะทาง
บนพื้นผิüทรงกลม ทฤþฎีการทํางานของอุปกรณแตละตัüที่ใชในกังĀัน 
 
2.1  อาดุยโน เมกา (Arduino Mega) 

อาดุยโน เมกา 2560 ดังรูปที่ 2.1 เปนบอรดที่ใชชิป ATmega2560 ซึ่งเปน
ไมโครคอนโทรลเลอรĀลัก เปนบอรดที่ตอยอดมาจากอาดุยโน ยูโน R3 มีพอรตดิจิทัลอินพุต/
เอาตพุต 54 ขา ดังรูปที่ 2.2 ÿามารถใชเปนเอาตพุตแบบ PWM (Pulse Width Modulation) 
ซึ่งเปนเทคนิคที่อาดุยโนใชในการคüบคุมüงจร ใĀเÿมือนพอรตแอนะล็อคแตใชพอรตดิจิตัลแทน
มีทั้งĀมด 15 ขา มีขาแอนะล็อคอินพุต 16 ขา มี UARTs (hardware serial ports) 4 ขา 
ทํางานที่คüามถี่ 16 MHz ÿามารถเชื่อมตอกับคอมพิüเตอรดüยÿายเคเบิลยูเอÿบี Āรือใชตัü
แปลงไฟฟากระแÿÿลับเปนกระแÿตรงเพ่ือเริ่มตนใชงาน และมีปุมรีเซ็ต โดยÿามารถตอเขากับ 
shields ที่ออกแบบเพ่ือใชงานกับอาดุยโนรุน Duemilanove Āรือ รุน Diecimila 

 

 
รูปที่ 2.1  อาดุยโน เมกา 

ที่มา : https://www.gravitechthai.com/product-
detail.php?WP=qmIZAJ1CM5O0hJatrTZo7o3Q

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



4 
 

 2.2.1 ขาตอใชงานทั่üไป 
1) VIN : เปนขาจายแรงดันขาเขาของบอรด โดยใชแĀลงจายจากภายนอก 
2) 5V : เปนขาที่จายแรงดัน 5V โดยคüบคุมจากบอรด 
3) 3V3 : เปนแรงดันที่ÿรางขึ้นจากเรกูเรเตอรบนบอรด และใĀกระแÿไดÿูงÿุด 

50 mA 
4) GND : เปนขากราüด 
5) IOREF : เปนขาที่ใĀแรงดันอางอิงกับไมโครคอนโทรลเลอร เพื่อเลือกคา 

แรงดันใĀกับ shield ที่มาเชื่อมตอกับบอรด  
 

 2.2.2 ขาตอใชงานอ่ืน ๆ 
1) External Interrupts : 2, 3, 18, 19 , 20 , 21 ขาเĀลานี้ÿามารถกําĀนด

คาที่เรียก  interrupt ในคาต่ํา ๆ ขอบขาขึ้นและลง Āรือเปลี่ยนแปลงคาได  
2) PWM : 2 ถึง 13 และ 44 ถึง 46 ใĀ  PWM output 8-bits 
3) SPI : 50 (MISO), 51 (MOSI), 52 (SCK), 53 (SS) ใชÿําĀรับรองรับการ

ÿื่อÿารแบบ SPI โดยที่ไมเกี่ยüของกันกับ ICSP header 
4) LED 13 : เปน build-in LED ที่เชื่อมตอกับ digital pin 13 เมื่อ pin มีคา

เปน HIGH LED จะติด , แตเมื่อ pin เปน LOW LED จะดับ 
5) TWI : 20 (SDA) and 21 (SCL). รองรับการเชื่อมตอแบบ TWI(I2C) 
6) AREF : แรงดันอางอิงÿําĀรับแอนะล็อคอินพุต 
7) Reset : ใชในการรีเซ็ตไมโครคอนโทรลเลอร โดยทั่üไปจะใชโดยการเพิ่มปุม 

รีเซ็ต ไüบน shield เพื่อปองกันปุมที่อยูบนบอรด 
 

 
รูปที่ 2.2 อาดุยโน เมกาและขาการตอใชงาน 

ที่มา : https://1th.me/ptGzD 
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2.2 BTS7960 h-bridge dc motor drive 
 โมดูลขับดีซีมอเตอรแบบฟูลบริดจใชไอซีเบอร BTN7960 ดังรูปที่ 2.3 บอรดÿําĀรับขับ
มอเตอรกระแÿÿูงมีชüงแรงดันใชงาน 6-27 โüลท ขับกระแÿไดÿูงÿุด 43 แอมป คüบคุมมอเตอรĀมุน
กลับทางได IBT-2 (BTS7960) เปนโมดูลขนาดกะทัดรัดÿําĀรับขับมอเตอร ÿามารถคüบคุมมอเตอรได 
1 ตัüดüยÿัญญาณคüบคุมแบบ PWM ที่ 25 กิโลเฮิรตซ เĀมาะÿําĀรับคüบคุมมอเตอรกําลังÿูง (High 
Power Motor) แรงดันทํางานที่ 24 โüลต ÿามารถขับกระแÿÿูงÿุดไดถึง 43 แอมป มีระบบปองกัน
ตาง ๆ ไมüาจะเปน ปองกันแรงดันไฟฟาเกิน และปองกันอุณĀภูมิÿูงเกิน กระแÿใชงานที่เĀมาะÿมไม
คüรเกิน 20 แอมป เพื่อคüามปลอดภัย 
 

 
รูปที่ 2.3 BTS7960 h-bridge dc motor drive 

ที่มา : https://1th.me/SuTeJ 
 

2.3 แผงโซลาเซลล (Solar Cell) 
 โซลาเซลล Āรือ เซลลแÿงอาทิตย Āรือ เซลลโฟโตโüลตาอิก (Photovoltaic cell) มีĀลาย
รูปแบบและĀลายลักþณะ ดังแÿดงในรูปที่ 2.4 คืออุปกรณอิเล็กทรอนิกÿที่ทําจากÿารกึ่งตัüนําชนิด
พิเýþ ที่มีคุณÿมบัติในการเปลี่ยนพลังงานแÿงอาทิตยใĀเปนพลังงานไฟฟา โดยกระแÿไฟฟาที่ผลิตได
จากโซลาเซลลนั้นจะเปนไฟฟากระแÿตรง ซึ่งÿามารถนํามาใชประโยชนไดทันที รüมทั้งÿามารถเก็บไü
ในแบตเตอรี่เพื่อใชงานภายĀลังได พลังงานไฟฟาที่ผลิตไดจากแผงโซลาเซลลจัดüาเปนแĀลงพลังงาน
ÿะอาดและไมÿรางมลภาüะแกÿิ่งแüดลอมและไมปลอยกาซเรือนกระจก เĀมือนกับแĀลงพลังงาน อ่ืน 
เชน น้ํามัน, โรงไฟฟาท่ีมีกระบüนการผลิตจากกาซธรรมชาติและถานĀิน  โซลาเซลล เปนพลังงานที่ใช
แลüไมมีüันĀมดไป ซึ่งĀลังการติดตั้งระบบโซลาเซลลเรียบรอยแลüจะÿามารถใชไดเĀมือนไฟฟาแบบ
ปกติท่ัüไป เชน ใชÿําĀรับใชงานเครื่องใชไฟฟาตาง ๆ ภายในบานไดทุกชนิด ไมüาจะเปนใชกับ
เครื่องปรับอากาý ตูเย็น เครื่องซักผา ใชกับคอมพิüเตอร ชารจรถยนต เครื่องเÿียง และอ่ืน ๆ  
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รูปที่ 2.4 แผงโซลาเซลล 
ที่มา : https://1th.me/FivAF 

 
 2.3.1 Āลักการทํางาน 
 การทํางานของโซลาเซลล เปนกระบüนการเปลี่ยนพลังงานแÿงใĀเปนพลังงานไฟฟา
ไดโดยตรง โดยเมื่อแÿงซึ่งเปนคลื่นแมเĀล็กไฟฟาและมีพลังงานไปกระทบกับÿารกึ่งตัüนําจะเกิดการ
ถายทอดพลังงานระĀüางกัน พลังงานจากแÿงจะทําใĀเกิดการเคลื่อนที่ของกระแÿไฟฟา (อิเล็กตรอน)
ขึ้นในÿารกึ่งตัüนํา ซ่ึงÿามารถนํากระแÿไฟฟาดังกลาüไปใชงานได Āลักการทํางานคือเมื่อมีแÿงอาทิตย
ตกกระทบ แÿงอาทิตยจะถายเทพลังงานใĀกับอิเล็กตรอนและโฮล ทําใĀเกิดการเคลื่อนไĀüขึ้น โดย
อิเล็กตรอนจะเคลื่อนไĀüไปรüมตัüกันที่ระดับชั้นบนÿุด (Front Electrode) และโฮลจะเคลื่อนไĀüไป
รüมตัüกันที่ระดับชั้นลางÿุด (Back Electrode) และเม่ือมีการเชื่อมตอระบบüงจรไฟฟาจากระดับชั้น
บนÿุดและระดับชั้นลางÿุดใĀครบüงจร จะเกิดเปนกระแÿไฟฟาขึ้นใĀÿามารถนําไปใชงานไดโดย
ÿüนประกอบตามรูปที่ 2.5 ของÿารกึ่งตัüนําทั้งÿองประกอบไปดüย 

- N-Type คือแผนซิลิคอนที่ผานกระบüนการโดปปงดüยÿารฟอÿฟอรัÿ โดยจะทําใĀมี
คุณÿมบัติเปนตัüÿงอิเล็กตรอน เมื่อไดรับพลังงานจากแÿงอาทิตย 

- P-Type คือแผนซิลิคอนที่ผานกระบüนการโดปปงดüยÿารโบรอน ทําใĀโครงÿราง
ของอะตอมÿูญเÿียอิเล็กตรอน เมื่อไดรับพลังงานจากแÿงอาทิตยจะมีคุณÿมบัติเปน
ตัüรับอิเล็กตรอน Āลักการคือเมื่อมีแÿงอาทิตยมาตกกระทบ แÿงอาทิตยจะถายเท
พลังงานใĀกับอิเล็กตรอน ทําใĀเกิดการเคลื่อนไĀüขึ้น โดยอิเล็กตรอนก็จะเคลื่อนไĀü
ไปรüมตัüกันที่ระดับชั้นบนÿุด และโฮลก็จะเคลื่อนไĀüไปรüมตัüกันที่ระดับชั้นลางÿุด
เมื่อมีการเชื่อมตอระบบจนครบüงจรจะเกิดเปนกระแÿไฟฟาที่ÿามารถนําไปใชงานได 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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รูปที่ 2.5 การทํางานของโซลาเซลล 
ที่มา : https://1th.me/XPDdN 

 

 2.3.2 ชนิดของแผงโซลาเซลล 
 แผงโซลาเซลลแบงออกเปน 3 ชนิด ดังรูปที่ 2.6 
 

 
รูปที่ 2.6 ชนิดของแผงโซลาเซลล 
ที่มา : https://1th.me/AqEYP 

 

 2.3.2.1 โมโนคริÿตัลไลน   (Monocrystalline Silicon Solar Cells) แÿดงดังรูปที่ 
2.7 ทําจากผลึกซิลิคอนเชิงเดี่ยü Āรือบางทเีรียกüา single crystalline มีüิธีการÿังเกต คือ แตละเซลล
จะมีลักþณะเปนÿี่เĀลี่ยมตัดมุมทั้งÿี่มุมและมีÿีเขม  

ขอดี 
1) แผงโซลาเซลลชนิดโมโนคริÿตัลไลน มีประÿิทธิภาพÿูงÿุดเพราะผลิตมา

จาก ซิลิคอนเกรดดีที่ÿุด โดยมีประÿิทธิภาพเฉลี่ยอยูที่ 15-20% 
2) แผงโซลาเซลลชนิดโมโนคริÿตัลไลน มีประÿิทธิภาพตอพ้ืนที่ÿูงÿุดเพราะ 

ใĀกําลังÿูงจึงตองการพื้นที่นอยที่ÿุด ในการติดตั้งแผงโซลลาเซลลชนิดนี้
โดยแผงโซลาเซลลชนิดโมโนคริÿตัลไลนÿามารถผลิตกระแÿไฟฟาไดมาก
ÿุดเกอืบ 4 เทา ของชนิดฟลมบางĀรือ thin film 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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3) แผงโซลาเซลลชนิดโมโนคริÿตัลไลน มีอายุการใชงานยาüนานที่ÿุดโดย
เฉลี่ยแลüประมาณ 25 ปขึ้นไป 

4) แผงโซลาเซลลชนิดโมโนคริÿตัลไลน จะÿามารถผลิตกระแÿไฟฟาไดมาก 
กüาชนิดโพลีคริÿตัลไลน เมื่ออยูในภาüะแÿงนอย 

ขอเÿีย 
1) แผงโซลาเซลลชนิดโมโนคริÿตัลไลน เปนชนิดที่มีราคาแพงที่ÿุดในบาง 

ครั้งการติดตั้งดüยแผงโซลาเซลลชนิดโพลีคริÿตัลไลน Āรือชนิดฟลมบาง
อาจมีคüามคุมคามากกüา 

2) ถาĀากแผงโซลาเซลลชนิดโมโนคริÿตัลไลนมีคüามÿกปรกĀรือถูกบังแÿง
ในบางÿüนของแผงอาจทําใĀüงจรĀรืออินเüอรเตอรไĀมไดเพราะอาจจะ 
ทําใĀเกิดแรงดันÿูงเกินไป 

 

 
รูปที่ 2.7 โมโนคริÿตัลไลน  

ที่มา : https://1th.me/AqEYP 
 

2.3.2.2 โพลีคริÿตัลไลน (Polycrystalline Silicon Solar Cells) แÿดงดังรูปที่ 2.8 ทํา
จากผลึกซิลิคอนโดยทั่üไปเรียกüา โพลีคริÿตัลไลน แตบางครั้งเรียกüามัลติคริÿตัลไลน (multi-
crystalline-Si) โดยในกระบüนการผลิตÿามารถที่จะนําเอาซิลิคอนเĀลüมาเทใÿโมลดที่เปนÿี่Āลี่ยม
กอนที่จะนํามาตัดเปนแผนบางอีกครั้ง จึงทําใĀเซลลแตละเซลลเปนรูปÿี่เĀลี่ยมจัตุรัÿไมมีการตัดมุมซ่ึง
ÿีของแผงจะออกน้ําเงินไมเขมมาก 

ขอดี 
1) แผงโซลาเซลลชนิดโพลีคริÿตัลไลนนั้น  มีข้ันตอนกระบüนการผลิตที่งาย 

ไมซับซอน จึงใชปริมาณซิลิคอนในการผลิตนอยกüา เมื่อเทียบกับชนิด 
โมโนคริÿตัลไลน 

2) แผงโซลาเซลลชนิดโพลีคริÿตัลไลน มีประÿิทธิภาพในการใชงานในพ้ืนที่
อุณĀภูมิÿูงดีกüาชนิดโมโนคริÿตัลไลนเล็กนอย 

3) แผงโซลาเซลลชนิดโพลีคริÿตัลไลน มีราคาถูกกüาเมื่อนํามาเปรียบเทียบ
กับแผงโซลาเซลลชนิด โมโนคริÿตัลไลน 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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ขอเÿีย 
1) แผงโซลาเซลลชนิดโพลีคริÿตัลไลน มีประÿิทธิภาพการผลิตกระแÿไฟ

โดยเฉลี่ยอยูที่ 13-16% ซ่ึงตํ่ากüาเมื่อเทียบกับชนิดโมโนคริÿตัลไลน 
2) แผงโซลาเซลลชนิดโพลีคริÿตัลไลน        มีประÿิทธิภาพตอพ้ืนที่ทีต่่ํากüา 

โซลาเซลลชนิดโมโนคริÿตัลไลน 
3) แผงโซลาเซลลชนิดโพลีคริÿตัลไลน มีÿีน้ําเงินทําใĀอาจดูไมÿüยงามเมื่อ

เทียบกับชนิดโมโนคริÿตัลไลน และชนิดฟลมบางที่มีÿีเขมซ่ึงÿามาถเขา
กับÿิ่งแüดลอมไดดีกüา เชน Āลังคาบาน 

 

  
รูปที่ 2.8 โพลีคริÿตัลไลน  

ที่มา : https://1th.me/AqEYP 
 

2.3.2.3 แผงโซลาเซลลชนิดฟลมบาง (Thin Film Solar Cells) แÿดงดังรูปที่ 2.9 คือ
การนําÿารที่ÿามารถแปลงพลังงานจากแÿงเปนกระแÿไฟฟา มาฉาบเปนชั้นฟลมบาง ซอนกันĀลาย
ชั้น จึงเรียกโซลาเซลลชนิดนีü้าฟลมบาง แผนชนิดนี้มีประÿิทธิภาพเฉลี่ยอยูที่ 7-13% ทั้งนี้ข้ึนอยูกับ
ชนิดของüัÿดุที่นํามาทําเปนฟลมฉาบแตÿําĀรับบานเรือนโดยทั่üไปแลü มีÿัดÿüนการใชงานแผงชนิดนี้
ประมาณ 5% เทานั้น   

ขอดี 
1) แผงโซลาเซลลชนิดฟลมบางมีราคาถูกกüา เพราะÿามารถผลิตในจํานüน

มากไดงายกüาชนิดผลึกซิลิคอน 
2) ในที่อากาýรอนมาก ๆ แผงโซลาเซลลชนิดฟลมบางมีผลกระทบนอยกüา 
3) ไมมีปญĀาเรื่องüงจรไĀมเมื่อแผงÿกปรก 
4) เนื่องจากฟลมบางทําใĀแผงโซลาเซลลมีคüามยืดĀยุน จึงทําใĀÿามารถ

ใชในที่ที่มีรูปทรงĀรือพ้ืนที่ที่ไมไดรับแÿงแดดตลอดเüลา และอีกท้ังยัง
ÿามารถใĀรูปทรงĀลายรูปแบบ 

 
 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ขอเÿีย 
1) แผงโซลาเซลลชนิดฟลมบางมีประÿิทธิภาพต่ํา 
2) แผงโซลาเซลลชนิดฟลมบางมีประÿิทธิภาพตอพ้ืนที่ต่ํา 
3) ÿิ้นเปลืองคาโครงÿรางและอุปกรณอ่ืน ๆ เชน ÿายไฟ 
4) ไมเĀมาะนํามาใชตามĀลังคาบาน เพราะมีพ้ืนที่จํากัด 
5) การรับประกันÿั้นกüาชนิด ผลึกซิลิคอน 
 

  
รูปที่ 2.9 แผงโซลาเซลลชนิด ฟลมบาง 

ที่มา : https://1th.me/AqEYP 
 
2.4 ชารจเจอร (MPPT Solar Charge Controller) 
 MPPT (Maximum Power Point Tracking) คือ อัลกอลิธึมĀรือรูปแบบการคํานüณอยาง
Āนึ่งที่นํามาใชกับการทํางานของเครื่องผลิตไฟฟากระแÿตรง เชน แผงโซลาเซลล Āรือ กงัĀันลม เพ่ือ
ผลิตกระแÿไฟฟาใĀมีประÿิทธิภาพและมีเÿถียรภาพมากข้ึน เพราะในคüามเปนจริงพลังงานไฟฟาที่ได
จากเครื่องผลิตไฟฟากระแÿตรงเĀลานี้มีคüามไมแนนอน โดยจะขึ้นอยูกับปริมาณและคüามเขมของ
แÿงอาทิตย และคüามเร็üลมเปนĀลักซ่ึงไมÿามารถคüบคุมได อัลกอลิธึมĀรือรูปแบบการคํานüณแบบ 
MPPT จึงถูกคิดคนข้ึนมาเพ่ือเอาจุดที่กอใĀเกิดพลังงานไฟฟาÿูงÿุดมาใชงาน ไมüาคüามเขมของแÿง 
อาทิตยĀรือคüามเร็üลมจะเปลี่ยนแปลงไป  

 ขอดีของ อุปกรณคüบคุมการชารจ แบบ MPPT 
1) ในฤดูĀนาüที่มีเüลากลางüันÿั้นกüา แมüาแผงโซลาเซลลจะมีประÿิทธิภาพดีกüาเมื่อ

ทํางานในอุณĀภูมิต่ํา แตทüาในฤดูĀนาüเüลารับแÿงจะนอยลง นั่นคือกําลังโดยรüมที่
ไดจะลดลงมาก เมื่อใชอุปกรณคüบคุมการชารจแบบธรรมดา ในบางครั้งการชารจ
แบตเตอรี่อาจไมเต็มคüามจุ 

2) เมื่อแบตเตอรี่เĀลือไฟนอย จะตองใชกําลังไฟมากและการไดกระแÿÿูงจากอุปกรณ
คüบคุม การชารจแบบ MPPT จะทําใĀการชารจแบตเตอรี่ชารจไฟไดเร็üขึ้น 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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3) แผงโซลาเซลลอยูĀางจากแบตเตอรี่ ในกรณีท่ีแผงโซลาเซลลอยูĀางจากแบตเตอรี่ 
มาก ๆ Āากเปนระบบ 12V แลüใชอุปกรณคüบคุมการชารจแบบธรรมดา เมื่อใช
ÿายไฟขนาดเล็กเกินไปจะทําใĀเกิดการÿูญเÿียอยางมาก Āรืออาจจะตองใชÿายไฟที่
มีขนาดใĀญนั่นก็ยอมมีราคาÿูง üิธีแกไขก็คืออาจจะตองใชแผงโซลาเซลลมาตอ
อนุกรมกัน เพ่ือใĀมีแรงดันÿูงขึ้น Āรือไมก็Āันมาใช ตัüอุปกรณคüบคุมการชารจ แบบ 
MPPT มาชüยคüบคุมระดับแรงดันในการชารจจะทําใĀÿามารถลดขนาดÿายไฟลงได 

 

 
รูปที ่2.10 ML4830 SRNE  

ที่มา : https://1th.me/nfbiO 
 

2.5 แบตเตอรี่ลิเธียมนิเคิลแมงกานิÿโคบอลตออกไซด (Lithium Battery NMC) 
 แบตเตอรี่ลิเธี่ยมนิเคิลแมงกานิÿโคบอลตออกไซด Āรือชื่อแบบเต็มüาแบตเตอรี่ลิเธี่ยมไอออน 
นั้นเรียกชื่อตามการกักเก็บพลังงานในลิเธี่ยมไอออน  โดยการÿรางýักยไฟฟาใĀเกิดข้ึนระĀüางข้ัüบüก
และข้ัüลบของแบตเตอรี่และคั่นดüยฉนüนที่เรียกüา Saparator Āรือตัüคั่น ดังรูปที่ 2.11 ตัüคั่น
ÿามารถเปนไดทั้งฉนüนและตัüนําไอออน เมื่อตอนขณะชารจไฟ ลิเธี่ยมไอออนจะเคลื่อนที่จากข้ัüบüก
ไปยังขั้üลบผานตัüคั่น และเมื่อตอนคายประจุ ลิเธี่ยมไอออนจะเคลื่อนที่ในทิýตรงกันขามการเคลื่อนที่
ของประจุลิเธี่ยมไอออนนี้เอง ทําใĀเกิดคüามตางýักยไฟฟาĀรือที่เรียกüาแรงดันไฟฟา เกิดขึ้น แตเมื่อ
ไมมีการใชงานแบตเตอรี่ตัüคั่นจะทําĀนาที่เปนฉนüนกั้นไมใĀไอออนเคลื่อนที่ขามไปมา และเม่ือมีการ
เอาแบตเตอรี่ไปตอเขากับอุปกรณเพ่ือใชงาน ประจุลิเธี่ยมไอออนĀรืออิเล็คตรอนที่ถูกกั้นอยูดüยตัüคั่น 
อยูนั้นจะถูกดันใĀüิ่งผานตัüกั้นได 
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รูปที่ 2.11 แบตเตอรี่ลิเธียมนิเคิลแมงกานิÿโคบอลตออกไซด 

ที่มา : https://1th.me/NOtQP 
 

 2.5.1 ชนิดของแบตเตอรี่ลิเธี่ยม (Types of Lithium Battery)  
ประเภทĀรือชนิดของแบตเตอรี่ลิเธี่ยมนั้น ÿüนใĀญเรียกชนิดตามองคประกอบของ

แคโทด แตก็มีที่เรียกตามองคประกอบของอารโนดดüยเชนกัน ดูจากภายนอกไมÿามารถจําแนกได 
ดังนั้นจึงคüรตรüจÿอบใĀแนชัดและýึกþารายละเอียดใĀแนใจกอนเลือกซ้ือและนําไปใชงาน ทั้งนี้เพ่ือ
คüามปลอดภัย ประÿิทธิภาพÿูงÿุดและมีคุณÿมบัติตรงตามแตละประเภทการใชงานของอุปกรณĀรือ
เครื่องมือนั้น ๆ ชนิดของแบตเตอรี่ลิเธี่ยมมี 6 ชนิดĀลัก ไดแก Lithium Cobalt Oxide (LCO), 
Lithium Ion Phosphate (LFP), Lithium Manganese Oxide (LMO), Lithium Nikel 
Manganese Cobalt Oxide (NMC), Lithium Nikel Cobalt Aluminum Oxide (NCA), Lithium 
Titanate (LTO) แบตเตอรี่ลิเธียมนิเคิลแมงกานิÿโคบอลตออกไซด Āรือ NMC มีการเพ่ิมประÿิทธิภาพ
ดüยการเพ่ิมนิเคิล (Ni) ซึ่งมีคüามจุพลังงานจําเพาะ (Specific Capacity; Ah/kg) ÿูง เขาไปใน
ÿüนประกอบของคารโธด ทําใĀแบตเตอรี่ลิเธี่ยมนิเคิลแมงกานิÿโคบอลตออกไซด มีคาพลังงาน
จําเพาะÿูงขึ้น ผลที่ไดคือไดเซลลที่มีคüามตางýักดิ์Āรือแรงดันไฟฟาÿูงถึงประมาณ 4 โüลตตอเซลล 
เดิมทีแบตเตอรี่ชนิดลิเธี่ยมนิเคิลแมงกานิÿโคบอลตออกไซด นั้นไมไดมีÿüนผÿมของแมงกานีÿตอมา
นักüิจัยจึงไดเพ่ิมแมงกานีÿเขาไปเพื่อเพ่ิมคüามเÿถียร ผลคือแบตเตอรี่ลิเธี่ยมนิเคิลแมงกานิÿโคบอลต
ออกไซด มีทั้งคüามเÿถียรและใชงานไดในงานแรงดันÿูง (high voltage applications) การ
ปรับเปลี่ยนÿüนผÿมระĀüางนิเคิลแมงกานีÿ และโคบอลต ทําใĀเกิดชนิดยอยและคุณÿมบัติที่แตกตาง
กัน ในปจจุบันแบตเตอรี่ลิเธี่ยมนิเคิลแมงกานิÿโคบอลตออกไซด มีคüามตองการÿูงในอุตÿาĀกรรม
รถยนตไฟฟา เพราะดüยคุณÿมบัติ มีคาพลังงานÿูง จายกระแÿไดÿูง มีเÿถียรภาพ และทนตออุณĀภูมิ
ไดดีมาก ดังรูปที่ 2.12 กราฟแÿดงประÿิทธิภาพของแบตเตอรี่ลิเธี่ยมนิเคิลแมงกานิÿโคบอลตออกไซด  

ขอเดนของแบตเตอรี่ลิเธี่ยมนิเคิลแมงกานิÿโคบอลตออกไซด  
1) มีคาพลังงานจําเพาะÿูง 
2) ÿามารถจายกระแÿไดมาก 
3) มีอายุการใชงานยาüนานและปลอดภัย 

 
 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



13 
 

ขอดอยของแบตเตอรี่ลิเธี่ยมนิเคิลแมงกานิÿโคบอลตออกไซด  

1) ขอดอยของแบตเตอรี่ลิเธี่ยมนิเคิลแมงกานิÿโคบอลตออกไซด คือมีแรงดันไฟฟาตอ
เซลลต่ํากüา LCO เล็กนอย แÿดงดังรูปที่ 2.12 

 

 
รูปที่ 2.12 กราฟแÿดงประÿิทธิภาพของแบตเตอรี่ลิเธี่ยมนิเคิลแมงกานิÿโคบอลตออกไซด 

ที่มา : https://1th.me/NOtQP 
 

2.6 ระบบจัดการแบตเตอรี่ (Battery Management System : BMS) 
 ระบบการจัดการแบตเตอรี่แÿดงดังรูปที่ 2.13 ทําĀนาที่Āลัก ๆ ในการรักþาและÿรางÿมดุล
ใĀกับแบตเตอรี่ เพ่ือชารจไฟใĀเต็มมากท่ีÿุด และยืดอายุการใชงานแบตเตอรี่ โดยการüัดÿถานะการ
ชารจ ÿถานะÿุขภาพของเซลล รüมถึงการตรüจÿอบเซ็นเซอรตาง ๆ ระบบจัดการแบตเตอรี่จะทําการ
ตรüจÿอบขั้นพ้ืนฐาน คือ การตรüจÿอบแรงดันไฟฟาของแตละเซลล อุณĀภูมิของเซลล การüัดกระแÿ
คüามตานทานตอเซลล เพ่ือแกไขปญĀาĀรือการจัดการใĀÿามารถทํางานไดอยางมีประÿิทธิภาพ 
ระบบจัดการแบตเตอรี่จะมีประÿิทธิภาพในการตรüจจับคüามผิดปกติของคüามจุที่Āายไป ซึ่งจะ
ประเมินจากแรงดันและคüามตานทานภายใน จาก 100 ถึง 70 เปอรเซ็นต แมüาคüามจุจะลดลงเĀลือ 
50 เปอรเซ็นตของแรงดันระบบจัดการแบตเตอรี่จะตรüจÿอบตอคüามผิดปกติ และคüามตางýักย
ระĀüางเซลลที่เกิดจากคüามไมÿมดุลของเซลล ในการคüบคุมการเปด/ปด คüามÿมดุลในการชารจ 
จะทํางานแปรผันตามคüามเÿื่อมลงของแบตเตอรี่ ระบบจัดการแบตเตอรี่ เĀมาะกับการใชงานดาน
แบตเตอรี่ลิเธียมนิเคิลแมงกานิÿโคบอลตออกไซดประเภทอ่ืน การใชงานĀลากĀลาย เชน ใชงานใน
ดานโซลลาเซลล รถยนต มอเตอรไซค เครื่องเÿียง ฯลฯ ปองกันการชารจเกิน (Over Charge) 4.25V 
ตอเซล ปองกันการดิÿชารจ เกิน (Over Discharge) 2.7 V ตอเซล ปองกันการจายกระแÿไฟเกิน 
(Over Current) ตามÿเปค ปองกันการชอต (Short-Circuit) ปองกันอุณภูมิÿูงเกิน (Over 
Temperature) ÿามารถนําไปประยุกตใชงานไดกับ รถไฟฟา, ชุดแบตเตอรี่ÿํารอง Āรืออ่ืน ๆ 
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รูปที่ 2.13 ระบบจัดการแบตเตอรี่ 
ที่มา : https://1th.me/wPYeX 

 
2.7  โĀลดเซลล  (Load Cell) 
 โĀลดเซลล คืออุปกรณที่ใชในการเปลี่ยนจากแรงĀรือน้ําĀนักที่กระทําตอตัüโĀลดเซลลเปน
ÿัญญาณทางไฟฟา จึงÿามารถนําไปจายเขาจอแÿดงผล และแÿดงคาเปนน้ําĀนักĀรือแรงที่กระทําได 
โĀลดเซลลถูกÿรางมาจากแÿตนเกจ ที่จัดเรียงüงจรในรูปแบบüงจรüีทÿโตนบริดจ ซึ่งÿามารถแปลง
คาแรงกดĀรือแรงดึงใĀเปนÿัญญาณไฟฟาโĀลดเซลล โดยÿามารถนําไปประยุกตทําเครื่องชั่งตüงใน
อุตÿาĀกรรมได Āรือ ใชทดÿอบüัÿดุ (üัดแรงดึง) ไดอีกดüย การทดÿอบคüามแข็งแรงของชิ้นงาน การ
ทดÿอบการเขารูปชิ้นงาน ใชÿําĀรับงานทางดานüัÿดุโลĀะ ทดÿอบโลĀะ ชิ้นÿüนรถยนต üิýüกรรม
โยธา ทดÿอบคอนกรีต ทดÿอบไม ฯลฯ ซึ่งมีคüามจําเปนอยางมากÿําĀรับงานภาคอุตÿาĀกรรม โดย
โครงÿรางของแÿตนเกจแÿดงดังรูปที่ 2.14 
 

 
รูปที่ 2.14 โĀลดเซลล 

ที่มา : http://1.bp.blogspot.com/_UUio0zZEymY/.png 
 

2.8  มอเตอรไฟฟา (electric motor) 
 มอเตอรไฟฟา เปนอุปกรณไฟฟาที่เปลี่ยนพลังงานไฟฟาเปนพลังกล มอเตอรที่ใชงานใน
ปจจุบัน แตละชนิดจะมีคุณÿมบัติที่แตกตางออกไปตองการคüามเร็üรอบĀรือกําลังงานที่แตกตางกัน 
มอเตอรไฟฟาถูกนําไปใชงานที่ĀลากĀลายเชน พัดลมอุตÿาĀกรรม เครื่องเปา ปม เครื่องมือเครื่องใช
ในครัüเรือน และดิÿกไดรฟ มอเตอรไฟฟาÿามารถขับเคลื่อนโดยแĀลงจายไฟกระแÿตรง (DC) เชน 
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จากแบตเตอรี่,  ยานยนตĀรือüงจรเรียงกระแÿ ĀรือจากแĀลงจายไฟกระแÿÿลับ (AC) เชน จากไฟ
บาน อินเüอรเตอร Āรือ เครื่องปนไฟเปนตน มอเตอรทั่üไปที่มีขนาดและคุณลักþณะมาตรฐานÿูงจะใĀ
พลังงานกลที่ÿะดüกÿําĀรับใชในอุตÿาĀกรรม มอเตอรไฟฟาที่ใĀญที่ÿุดใชÿําĀรับการใชงานลากจูง
เรือ และการบีบอัดทอÿงน้ํามันและปมÿูบจัดเก็บน้ํามันซึ่งมีกําลังถึง 100 เมกะüัตต มอเตอรไฟฟาอาจ
จําแนกตามประเภทของแĀลงที่มาของพลังงานไฟฟา Āรือตามโครงÿรางภายใน Āรือตามการใชงาน 
และอ่ืน ๆ มอเตอรแบงไดเปน 2 ชนิด ตามลักþณะการใชงานกระแÿไฟฟาคือ มอเตอรกระแÿÿลับ
แÿดงตามรูปที่ 2.15 และมอเตอรไฟฟากระแÿตรง 
 

 
รูปที่ 2.15 มอเตอรไฟฟากระแÿÿลับ 

ที่มา : https://th.sogears.com/images/2020/12/15/Electric-motor-2.jpg 
 
 2.8.1 มอเตอรไฟฟากระแÿÿลับ (Alternating Current Motor : AC Motor)  

มอเตอรไฟฟาÿลับแบงออกไดอีก 3 ชนิดไดแก  
1) มอเตอรไฟฟากระแÿÿลับชนิด 1 เฟÿ Āรือเรียกüาซิงเกิลเฟÿมอเตอร จะใชกับ

แรงดันไฟฟา 220 โüลตมีÿายไฟ เขา 2 ÿาย  มีแรงมาไมÿูง  ÿüนใĀญจะใชงานทั่üไป
ตามบานเรือน 

2) มอเตอรไฟฟาÿลับชนิด 2 เฟÿĀรือเรียกüา ทูเฟÿมอเตอร  
3) มอเตอรไฟฟากระแÿÿลับชนิด 3 เฟÿĀรือเรียกüา ทรีเฟÿมอเตอร เปนมอเตอรที่ใช

ในงานอุตÿาĀกรรมตองใชระบบไฟฟา 3 เฟÿ ใชแรงดัน 380 โüลต มีÿายไฟเขา
มอเตอร 3 ÿาย 
 

 2.8.2 มอเตอรไฟฟากระแÿตรง (Direct Current Motor : DC Motor) 
 มอเตอรไฟฟากระแÿตรงที่มีโครงÿรางภายในแตกตางจาก มอเตอรไฟฟากระแÿÿลับ 

ในÿüนของโครงÿรางมอเตอรไฟฟากระแÿตรง ตามรูปที่ 2.16 จะมีÿüนประกอบไปดüย 2 ÿüนใĀญคือ 
ÿüนที่อยูกับที่เรียกüา ÿเตเตอร ÿüนที่เคลื่อนที่จะเรียกüา โรเตอร Āลักการพื้นฐานของมอเตอรไฟฟา
กระแÿตรง ประกอบดüยขดลüด 2 ชุด ซึ่งขดลüดชุดĀนึ่งอยูที่ ÿเตเตอร เรียกüาขดลüดÿนามแมเĀล็ก 
ที่ทําĀนาที่ÿรางÿนามแมเĀล็กถาüร ซึ่งแĀลงจายไฟฟากระแÿตรงที่จายมานั้นจะมาจากแĀลงเดียüกัน
กับขดลüดอารเมเจอร แตในบางครั้ง ÿําĀรับมอเตอรขนาดเล็กนั้น จะใชแมเĀล็กถาüรแทนการใช
ขดลüดเพ่ือÿรางÿนามแมเĀล็กถาüร และ ขดลüดชุดที่ÿองที่อยูในÿüนของโรเตอรจะเรียกüา ขดลüด
อารเมเจอร ซึ่งจะจายไฟฟากระแÿตรงเขาขดลüดอารเมจอรผานแปรงถาน และชุดคอมมูเตเตอร ซ่ึง
ตัüขดลüดนั้นจะทําใĀเกิดแรงบิด ในการĀมุนของโรเตอรที่เกิดมาจากการกระทําระĀüางข้ัüแมเĀล็ก

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ของขดลüดใน ÿเตเตอร และโรเตอร ที่ตางข้ัüกันและผลักกันทําใĀ เกิดการĀมุนขึ้นไดในที่ÿุด โดยการ
แบงชนิดของมอเตอรไฟฟากระแÿตรงแบงออกเปน 3 ชนิดไดแก 

1)  มอเตอรแบบอนุกรมĀรือเรียกüาซีรีÿมอเตอร (Series Motor) 
2)  มอเตอรแบบขนานĀรือเรียกüาชันทมอเตอร (Shunt Motor) 
3)  มอเตอรไฟฟาแบบผÿมĀรือเรียกüาคอมเปาüดมอเตอร (Compound Motor) 

 

  
 

 
รูปที่ 2.16 มอเตอรไฟฟากระแÿตรง 

ที่มา : http://4.bp.blogspot.com/. Jpg 
 

2.9 การระบุตําแĀนงในรูปแบบตาราง 
ทุกพ้ืนที่บนโลกนั้นมีพิกัดทางภูมิýาÿตรกําĀนดไü พิกัดทางภูมิýาÿตรจะระบุเปนในรูปของ

ตัüเลข ที่ÿามารถที่จะเขาใจถึงตําแĀนงนั้น ๆ ไดจากคาตัüเลขของพิกัดทางภูมิýาÿตร ซึ่งการระบุพิกัด
ทางภูมิýาÿตรจะมีตัüเลข 2 ชุด เรียกüา เลขละติจูด (Latitude) และเลขลองจิจูด (Longitude) 
(Lat/Long) การใชพิกัดทางภูมิýาÿตรแบบละติจูดและลองจิจูด (Lat/Long) นั้นแตกตางจากการใช
การระบุตําแĀนงที่อยูตามถนนĀรือตามเขตพ้ืนที่ตาง ๆ ซึ่งละติจูดและลองจิจูดนั้นÿามารถระบุไดดüย
ตัüเลขในระบบตารางเĀมือนที่มักเĀ็นกันในกราฟตาง ๆ โดยแผนที่ในรูปแบบตารางนี้จะมีเÿนที่üางใน
แนüนอนและตัดกันกับเÿนที่üางในแนüตั้ง ซึ่งการระบุตําแĀนงที่จะทําไดในแบบตารางนี้ üิธีอยางงาย
คือกําĀนดเลข 2 ชุดขึ้นมา ซึ่งตัüเลขชุดแรกเปนตัüที่ใชระบุตําแĀนงในแนüนอน และตัüเลขอีกชุดเปน
เปนตัüเลขที่ระบบตําแĀนงในแนüตั้งซึ่งจะเปนเÿนที่มีจุดตัดกัน ĀรือพูดอีกนัยĀนึ่งก็คือจุดที่เกิดการ
ตัดกันจะเปนจุดที่ใชในการระบุพิกัดตําแĀนง 

 
 
 
 
 
 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



17 
 

2.9.1 ละติจูด (Latitude) 
   เÿนละติจูด เปนเÿนÿมมติที่üางตามแนüนอนของโลก และยังมีเÿนที่üางตัüตาม

แนüนอนของโลกตามระดับคüามÿูงกüาĀรือต่ํากüา ซึ่งเรียกüา เÿนขนานเÿนละติจูด (Parallels of 
Latitude) ซึ่งเÿนขนานของเÿนละติจูดเĀลานี้จะเปนเÿนที่üางขนานกับเÿนละติจูดที่อยูบริเüณตรง
กลางĀรือเรียกüาเÿน อิเคüเตอร (Equator) โดยทางท่ีงายที่ÿุดที่จะมองภาพของเÿนละติจูดเĀลานี้ได 
คือใĀคิดüามีเÿนÿมมติที่üางตามแนüนอนของโลกเĀมือนกับüามีüงแĀüนüางอยูรอบโลก และมีüง
แĀüนที่ใĀญที่ÿุดüางอยูตรงกลางของโลกพอดี ซึ่งนั่นก็คือเÿนอิเคüเตอร จากนั้นใĀคิดüามีเÿนรอบüง
ในลักþณะแบบนี้ที่ขนาดเล็กลงตามลําดับเรียงตัüทั้งขึ้นไปทั้งบนและลาง ÿงจากเÿนอิเคüเตอรจน
เขาถึงขั้üโลกเĀนือและขั้üโลกใต เÿนละติจูดนั้นเปนเÿนที่ใชüัดพิกัดในเชิงตัüเลขüาทิýเĀนือและทิýใต
นั้นĀางจากเÿนอิเคüเตอรซึ่งเปนเÿนที่แบง ณ จุดกึ่งกลางโลก โดยÿüนที่อยูเĀนือกüาเÿนอิเคüเตอรนั้น
คือซีกโลกเĀนือและÿüนที่อยูใตเÿนอิเคüเตอรคือซีกโลกใต โดยที่เÿนอิเคüเตอรนี้จะเปนจุดเริ่มตนที่üัด
ละติจูดในตําแĀนงตาง ๆ ซึ่งพิกัดที่üางตัüอยูบนเÿนอิเคüเตอรนี้จะมีตัüเลขท่ีบอกคาทางละติจูดเปน 0 
องýาละติจูด ตัüเลขของคาละติจูดนี้จะมีคามากขึ้นตามระยะทางจากเÿนอิเคüเตอร โดยจะมีคาÿูงÿุด
ที่ 90 องýาละติจูด ที่บริเüณข้ัüโลก ÿําĀรับการอานคาละติจูดนั้นจะอานคาเปน _xx_ องýาเĀนือ Āรือ 
_xx_ องýาใตขึ้นอยูกับüาพิกัดของเÿนละติจูดนั้นเปนพิกัดของละติจูดที่อยูเĀนือĀรือใตเÿนอิเคüเตอร 
 

 
รูปที่ 2.17 เÿนละติจูด (Latitude) 

ที่มา : https://www.prosoftgps.com/upload/6155/m8kaAs9AjR.jpg 
 

2.9.2 ลองจิจูด (Longitude) 
  เÿนลองจิจูด เปนเÿนÿมมติที่üางตามแนüตั้งของโลก Āรือที่เรียกüาเÿนเมอรริเดียน 

(Meridian) üิธีที่งายที่ÿุดในการจินตนาการภาพÿําĀรับเÿนลองจิจูด ใĀลองนึกถึงüงแĀüนที่ตัดผาแบง
ครึ่งโลกüางตัüตามแนüตั้งของโลก โดยปลายดานĀนึ่งของüงแĀüนนั้นüางที่ตําแĀนงขั้üโลกเĀนือ และ
ปลายอีกดานĀนึ่งüางที่ขั้üโลกใต เÿนลองจิจูดนั้นเปนเÿนที่ใชüัดพิกัดทางตัüเลขüาเÿนลองจิจูดนั้น 
Āางจากเÿนเมอรริเดียนÿําคัญ (Prime Meridian) เทาไĀร  ซึ่งเÿนเมอรริเดียนÿําคัญนี้เองจะเปนเÿน
ที่แบงซีกโลกตะüันตกและตะüันออก เÿนเมอรริเดียนÿําคัญนั้นจะเปนเÿนที่ลากในแนüตั้งของโลกโดย 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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ผานเมืองกรีนüิช (Greenwich) ประเทýอังกฤþ จากข้ัüโลกเĀนือÿูขั้üโลกใต โดยเÿนเมอรริเดียน
ÿําคัญเปนเÿนเริ่มตนที่จะบอกพิกัดลองจิจูดในตําแĀนงตาง ๆ พิกัดที่üางตัüอยูบนเÿนเมอรริเดียน
ÿําคัญนี้จะบอกคาลองจิจูดเปน 0 องýาลองจิจูด ÿําĀรับการüัดลองจิจูดตะüันตกและตะüันออกนั้นจะ
อางอิงจากเÿนเมอรริเดียนÿําคัญ ซึ่งจะมีเÿนลองจิจูดที่อยูฝงตะüันตกและตะüันออกของเÿนเมอร
ริเดียนÿําคัญดานละ 180 เÿน การอานพิกัดตําแĀนงของละจิจูดจะอานเปน _xx_ องýาตะüันตก Āรือ 
_xx_ องýาตะüันออก และจะมีเÿนลองจิจูดพิเýþอีกเÿนĀนึ่ง เปนเÿนลองจิจูดที่อยูที่ตําแĀนง 180 
องýาลองจิจูดพอดี เปนเÿนลองจิจูดที่มีชื่อเรียกพิเýþอีกชื่อĀนึ่งüา เÿนแบงเขตüันÿากล 
(International Date line) ซึ่งเÿนนี้จะเปนลองจิจูดที่อยูอีกฝงของโลก ตรงกันขามกับเÿนเมอรริเดียน
ÿําคัญพอดี 

 
รูปท่ี 2.18 เÿนลองจิจูด (Longitude) 

ที่มา : https://www.prosoftgps.com/upload/6155/jmbEhqgQQW.jpg 
 

2.10 ÿมการที่ใชในการคํานüณĀาทิýทางและระยะทาง 
 ÿมการคํานüณที่ใชÿําĀรับการĀาคาทิýทาง ตองคํานüณคา X และ Y จากÿมการที่ 2.1 และ
ÿมการที่ 2.2 กอนโดยนําคาของละติจูดและลองจิจูดมาใชในการคํานüณ จากนั้นจึงคํานüณĀาคา
ทิýทางดังÿมการที่ 2.3 และĀาระยะทางของตําแĀนงที่แตกตางกันÿองตําแĀนงบนพ้ืนผิüทรงกลมโดย
ใชÿมการที่ 2.4 ในการĀาระยะทาง 
 
 X = cos (φ1) × sin (φ2) – sin (φ1) × cos (φ2) × cos (λ2 −  λ1)                (2.1) 
 Y = sin(λ2 −  φ1) × cos (λ2)                   (2.2) 
 Direction = tanିଵ(X, Y)                  (2.3) 
 Distance =  1000 × 6371 × cosିଵ[sin(φ1) × sin(φ2) +
                                       cos(φ1) × cos(φ2) × cos(λ2 –  λ1)]               (2.4) 
 
 เมื่อ  φ1  = ตําแĀนงละติจูดของกังĀันน้ํา (Āนüยเปนเรเดียน) 
  φ2   = ตําแĀนงละติจูดของตําแĀนงที่เลือก (Āนüยเปนเรเดียน)   
  λ1  = ตําแĀนงลองจิจูดของตําแĀนงที่เลือก (Āนüยเปนเรเดียน) 
  λ2  = ตําแĀนงลองจิจูดของตําแĀนงที่เลือก (Āนüยเปนเรเดียน) 
  Direction = ทิýทางท่ีคํานüณได 
  Di𝑠𝑡𝑎𝑛𝑐𝑒 = ระยะทางที่คํานüณได 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



บทท่ี 3 

การดำเนินงาน 
 

 โครงการกังĀันน้ำขับเคลื่อนที่อัตโนมัติด้üยระบบจีพีเอÿ เริ่มจากการýึกþาĀลักการและนำ

ตัüคüบคุมมาใช้ร่üมกับเซนเซอร์ โดยมีจุดมุ่งĀมายเพ่ือýึกþาการออกแบบระบบคüบคุมและการ

เคลื่อนที่ของกังĀันน้ำเคลื่อนที่อัตโนมัติด้üยระบบจีพีเอÿ โดยมีขั้นตอนและüิธีการดำเนินงานดังนี้ 
1. ขั้นตอนการออกแบบüงจรคüบคุมกังĀันน้ำเคลื่อนที่อัตโนมัติ 
2. ผังงานโปรแกรมคüบคุมกังĀันน้ำเคลื่อนที่อัตโนมัติ 
3. อุปกรณ์ด้านฮาร์ดแüร์ที่ใช้ในโครงการกังĀันน้ำเคลื่อนที่อัตโนมัติ 
4. ขั้นตอนการเขียนโปรแกรมคüบคุม 

 

3.1 ขั้นตอนการออกแบบวงจรควบคุมกังĀนัน้ำเคลื่อนที่อัตโนมัติ 
3.1.1 ขั้นตอนการออกแบบวงจรควบคุมกังĀันน้ำเคลื่อนที่อัตโนมัติ  

1) ทำการออกแบบüงจรคüบคุมกังĀันน้ำอัตโนมัติ ดังรูปที่ 3.1 แล้üทำการต่อüงจร

ดังรูปที่ 3.2 โดยเริ่มจากตัüคüบคุมอาดุยโน่เป็นตัüคüบคุมĀลักเชื่อมต่อกับตัü

ขับเคลื่อนมอเตอร์ เพ่ือทำการÿั่งคüบคุมการทำงานของมอเตอร์ โดยโทรýัพท์

เครื่องรับต่อเข้ากับบอร์ดอาดุยโน่เมกา ผ่านÿาย USB C to B 2.0 ที่ USB 
Connector Port ในÿ่üนของไฟเลี้ยงüงจรจะมีทั้งไฟแรงดัน 5 โüลต์ ÿำĀรับใช้ใน

üงจรคüบคุม และ 12 โüลต์ ใช้ÿำĀรับขับเคลื่อนมอเตอร์ โดยต่อผ่าน solid state 
relay และ High/Low Current Cut Power Control เพ่ือตัดต่อüงจรในกรณีท่ี

แรงดันไฟฟ้าไม่เÿถียรก่อนเข้าชุดมอเตอร์ ในÿ่üนของüงจรคüบคุมจะต่อผ่าน 5 V 
Converter เพ่ือลดแรงดันไฟฟ้าใĀ้เĀลือ 5 โüลต์ก่อนนำไปใช้ในüงจร โดยต่อ

ไฟเลี้ยงเข้ากับบอร์ด  อาดุยโน่ เมกา Āลังจากนั้นต่อÿายÿัญญาณคüบคุมจาก

บอร์ดอาดุยโน่และไฟเลี้ยงใĀ้กับมอเตอร์ไดร์ฟเพ่ือคüบคุมการทำงานของมอเตอร์ 
2) ทำการออกแบบüงจรชาร์จเจอร์ÿำĀรับโซล่าเซลล์ดังรูปที่ 3.3 เพ่ือจ่ายพลังงาน

ไฟฟ้าใĀ้กับ อุปกรณ์อิเล็กทรอนิกÿ์และมอเตอร์ โดยใช้แผงโซล่าเซลล์ขนาด 340 
üัตต์ ต่อเข้ากับชาร์จเจอร์คอนโทรลเลอร์โดยผ่านเบรกเกอร์ÿำĀรับตัดต่อüงจร

การชาร์จไฟจากโซล่าเซลล์ จากนั้นต่อชุดแบตเตอรี่ลิเธียม NMC 12 โüลต์ และ 

BMS เข้ากับชาร์จเจอร์คอนโทรลเลอร์โดยขั้ü B- ต่อเข้ากับขั้üลบของแบตเตอรี่ 

ขั้ü P- ต่อเข้ากับไฟลบของชาร์จเจอร์

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 3.1 บล็อกไดอะแกรมการทำงานของüงจรคüบคุมกังĀันน้ำอัตโนมัติ 

 

 
รูปที่ 3.2 üงจรคüบคุมกังĀันน้ำอัตโนมัติ 

 

 
รูปที่ 3.3 üงจรชาร์จเจอร์ÿำĀรับโซล่าเซลล์

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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3.1.2 การออกแบบแอพพลิเคชั่นในการควบคุมระยะไกล 
การออกแบบĀน้าแอพพลิเคชั่นตัüÿ่งข้อมูล และÿั่งการเคลื่อนที่ระยะไกลโดยใช้ MIT 

APP INVENTOR ดังแÿดงตาม รูปที่ 3.4 โดยแÿดงถึงปุ่มที่ใช้ในการคüบคุมการทำงานแต่ละĀน้าที่ใน

การคüบคุมกังĀันน้ำเคลื่อนที่แบบอัตโนมัติ แÿดงตามตารางที่ 3.1 และจากรูปที่ 3.5 ตารางที่ 3.2 เป็น

การแÿดงถึงการออกแบบĀน้าแอพพลิเคชั่นตัüรับข้อมูลแÿดงถึงข้อมูล ละติจูด ลองจิจูด ระยะทางที่

ได้รับจากแอพพลิเคชั่นตัüÿ่งข้อมูล 
 

 
รูปที่ 3.4 Āน้าแอพพลิเคชั่น ตัüÿ่งข้อมูล 

 
ตารางท่ี 3.1 คำอธิบายรายละเอียดปุ่มĀน้าแอพพลิเคชั่น 

ลำดับที่ Āน้าที ่
1 กำĀนดจุดĀมายที่เลือก 
2 เริ่มการทำงาน 
3 ปล่อยÿมอ 
4 ยกÿมอ 
5 เปิดการทำงานของกังĀันบำบัดน้ำ 
6 ปิดการทำงานของกังĀันบำบัดน้ำ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 3.5 Āน้าแอพพลิเคชั่น ตัüรับข้อมูล 

 
ตารางท่ี 3.2 คำอธิบายรายละเอียดปุ่มĀน้าแอพพลิเคชั่น ตัüรับข้อมูล 

ลำดับที่ Āน้าที ่
1 เชื่อมต่อ 
2 ตัดการเชื่อมต่อ 
3 ตำแĀน่งของกังĀันน้ำ 
4 ตำแĀน่งจุดĀมายปลายทางท่ีกำĀนด 

 
  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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3.2 ผังงานโปรแกรมควบคุมกังĀันน้ำเคลื่อนที่อัตโนมัติ 
 ผังการทำงานจากรูปที่ 3.6 เมื่อเริ่มต้นการทำงาน มือถือเครื่องรับจะรอคำÿั่งเริ่มการทำงานที่

ได้รับมาจากมือถือเครื่องÿ่งเมื่อได้รับคำÿั่งแล้üจะทำการคำนüณค่าต่าง ๆ ที่ต้องใช้ในการคüบคุมการ

เคลื่อนที่ของกังĀันน้ำใĀ้กับอาดุยโน่ เมื่อกังĀันน้ำถึงจุดĀมายที่เลือกแล้üบอร์ดอาดุยโน่จึงÿั่งĀยุดการ

เคลื่อนที่ของกังĀันน้ำ 

 
รูปที่ 3.6 ผังงานโปรแกรมคüบคุมการเคลื่อนที่อัตโนมัติ  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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3.3 อุปกรณ์ด้านฮาร์ดแวร์ที่ใช้ในโครงการกังĀันน้ำเคลื่อนที่อัตโนมัติ 
 ในตารางที่ 3.3 แÿดงรายละเอียดชื่อ และรูปของอุปกรณ์ท้ังĀมดที่ใช้ในโครงการกังĀันน้ำ

ไฟฟ้าพร้อมระบบคüบคุมระยะไกล 
 
ตารางท่ี 3.3 อุปกรณ์ท่ีใช้ในการดำเนินงาน 

รุ่นและชนิด รูปภาพ 
บอร์ดอาดุยโน่ เมกา 

 
แผงโซล่าเซลล์ขนาด 340 w 

 

ML4830 SRNE (MPPT Control 
Charger) 

 

LM2596 dc-dc step down 

 
  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ตารางท่ี 3.3 อุปกรณ์ที่ใช้ในการดำเนินงาน (ต่อ) 

 
  

รุ่นและชนิด รูปภาพ 
BTS7960 h-bridge dc motor drive 

 
BMS 3s NMC 12 Volt 100 Amp 
 
 

 

Active balance 3s NMC 
 
 
 
 
 

 

Smartphone 
 
 
 
 
 
 
  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ตารางท่ี 3.3 อุปกรณ์ที่ใช้ในการดำเนินงาน (ต่อ) 

 
  

รุ่นและชนิด รูปภาพ 
DC Breaker 

 
มอเตอร์เกียร์ 12 Vdc 250 W 

 
ตู้กันน้ำพลาÿติกฝาทึบ 

 
ÿมอเรือขนาด 3 กิโลกรัม 
 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ตารางท่ี 3.3 อุปกรณ์ที่ใช้ในการดำเนินงาน (ต่อ) 
รุ่นและชนิด รูปภาพ 

Lithium Battery MNC 

 

OT61 üงจรตัดไฟแบตเตอรี่เมื่อแบตอ่อน ใช้กับ

แบต 12-36V 
 

 

solid state relay ssr-40da 

 

 
  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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3.4 การเขียนโปรแกรมควบคุม 
 ผังการทำงานจากรูปที่ 3.7 อธิบายถึงการทำงานของรูปที่ 3.4 เมื่อเริ่มต้นการทำงาน มือถือ

เครื่องÿ่งจะทำการตรüจÿอบการÿัมผัÿĀน้าจอเพ่ือรับคำÿั่งที่เลือก จากนั้นจึงทำการÿ่งค่าที่ได้รับไปยัง

ฐานข้อมูล 

 
รูปที่ 3.7 ผังงานการทำงานของแอพพลิเคชั่นตัüÿ่งข้อมูล 

ÿิ้นÿุด 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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 3.4.1 ผังงานการทำงานของบล็อกควบคุมในแอพพลิเคชั่นตัวÿ่งข้อมูล 
          ในบล็อกในรูปที่ 3.8 จะเป็นบล็อกท้ังĀมดที่ใช้ในการเขียนแอพพลิเคชั่นตัüÿ่ง และ

ตารางที่ 3.4 แÿดงถึง ชื่อ คำอธิบาย และรูปภาพของบล็อกที่ใช้ในการเขียนโปรแกรมคüบคุมของ

แอพพลิเคชั่นตัüÿ่งข้อมูลในแต่ละÿ่üน 
  

รูปที่ 3.8 บล็อกคำÿั่งแอพÿ่งข้อมูลทั้งĀมด 
 
ตารางท่ี 3.4 บล็อกและการทำงานของบล็อกแอพพลิเคชั่นตัüÿ่งข้อมูล 
ชื่อ คำอธิบาย รูปภาพ 
บล็อกแผนที่ แÿดงถึงตำแĀน่งที่

เลือก 

 
บล็อกตั้งค่าตำแĀน่ง แÿดงข้อคüามยืนยัน

การตั้งค่าตำแĀน่งที่

เลือก 
 

บล็อกแจ้งเตือนการตั้ง

ค่าตำแĀน่ง 
เมื่อยืนยันตำแĀน่ง ทำ

การÿ่งค่าตำแĀน่งใĀ้

ฐานข้อมูล 

 
บล็อกเริ่มทำงาน ÿ่งคำÿั่งเริ่มทำงาน 

 
 
  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ตารางท่ี 3.4 บล็อกและการทำงานของบล็อกแอพพลิเคชั่นตัüÿ่งข้อมูล (ต่อ) 
ชื่อ คำอธิบาย รูปภาพ 
บล็อกฐานข้อมูลรับค่า

ละติจูดจากเครื่องรับ 
เมื่อค่าภายใน

เปลี่ยนแปลงใĀ้

ตรüจÿอบและÿร้าง

แท็ก ละติจูดจาก

เครื่องรับ 
 

บล็อกฐานข้อมูลรับค่า

ละติจูดจากเครื่องรับ 
เมื่อแท็กเท่ากับ ละติจูด

จากเครื่องรับ ใĀ้ตั้งค่า

ตัüอักþรตามค่าภายใน 
 

บล็อกฐานข้อมูลรับค่า

ลองจิจูดจากเครื่องรับ 
เมื่อค่าภายใน

เปลี่ยนแปลงใĀ้

ตรüจÿอบและÿร้าง

แท็ก ลองจิจูดจาก

เครื่องรับ 
 

บล็อกฐานข้อมูลรับค่า

ลองจิจูดจากเครื่องรับ 
เมื่อแท็กเท่ากับ 

ลองจิจูด จากเครื่องรับ 

ใĀ้ตั้งค่าตัüอักþรตาม

ค่าภายใน  

บล็อกนาฬิกาเครื่องÿ่ง เมื่อจับเüลาครบตาม

กำĀนดใĀ้ÿ่งและรับค่า

แก่มือถือเครื่องรับแล้ü

แÿดงบนแผนที่ 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ตารางท่ี 3.4 บล็อกและการทำงานของบล็อกแอพพลิเคชั่นตัüÿ่งข้อมูล (ต่อ) 
ชื่อ คำอธิบาย รูปภาพ 
บล็อกปล่อยÿมอ ÿ่งค่า 5 ใĀ้ฐานข้อมูล

แท็กเท่ากับ ปล่อยÿมอ 

 

บล็อกดึงÿมอ ÿ่งค่า 6 ใĀ้ฐานข้อมูล

แท็กเท่ากับ ดึงÿมอ 

 

บล็อกเปิดกังĀันบำบัด

น้ำ 
ÿ่งค่า 7 ใĀ้ฐานข้อมูล

แท็กเท่ากับ เปิดกังĀัน

บำบัดน้ำ  

บล็อกปิดกังĀันบำบัด

น้ำ 
ÿ่งค่า 8 ใĀ้ฐานข้อมูล

แท็กเท่ากับ ปิดกังĀัน

บำบัดน้ำ  

บล็อกคำนüณ

ระยะทาง 
ÿร้างค่าตัüแปรแล้ü

แทนค่าตัüแปรจากค่าที่

ได้จากแอพพลิเคชั่น  

 
  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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 3.4.2 รูปบล็อกและผังงานการทำงานของบล็อกแอพพลิเคชั่นตัวÿ่งข้อมูล 
         การเขียนบล็อกคüบคุมการทำงานของคำÿั่งในแอพพลิเคชั่นตัüÿ่งข้อมูล และผังงาน

การทำงานของบล็อกคüบคุม  ในรูปที่ 3.9 เป็นผังการทำงานของรูปที่ 3.10 เมื่อทำการÿัมผัÿ

Āน้าจอบนจุดที่ต้องการบนแผนที่ของแอพพลิเคชั่น บล็อกแÿดงจุดที่เลือกรับค่าบนแผนที่แล้üจึง

นำมาใช้ในการตั้งค่าตัüĀนังÿือแÿดงค่าละติจูดและลองจิจูด 
 
 

 
รูปที่ 3.9 ผังงานการทำงานของบล็อกแผนที่ 

 

 
รูปที่ 3.10 บล็อกแผนที่ 

 
 

ÿิ้นÿุด 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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          ผังการทำงานจากรูปที่ 3.11 เป็นการอธิบายการทำงานของบล็อคคüบคุมรูปที่ 3.12

เมื่อกดปุ่มตั้งค่าตำแĀน่ง จะมีการแÿดงข้อคüามยืนยันการตั้งค่าตำแĀน่งจุดĀมายที่ได้เลือกไü้Āากกด

ตัüเลือกยืนยันจะตรüจÿอบ และÿ่งค่าใĀ้ฐานข้อมูล  
 

 
รูปที่ 3.11 ผังงานการทำงานของบล็อกตั้งค่าตำแĀน่ง 

 

 
รูปที่ 3.12 บล็อกตั้งค่าตำแĀน่ง 

 

ÿิ้นÿุด 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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          ผังการทำงานจากรูปที่ 3.13 เมื่อบล็อกแจ้งเตือนตำแĀน่งตรüจÿอบค่าที่ได้เท่ากับ 

“ยืนยัน” จะทำการล้างแท็กตำแĀน่งก่อนĀน้า แล้üจึงทำการÿ่งค่าตำแĀน่งล่าÿุดที่ได้เลือกไü้ใĀ้กับ

ฐานข้อมูลพร้อมคำนüณและบอกระยะทางนำมาÿร้างบล็อกคüบคุมดังรูป 3.14 
 

 
รูปที่ 3.13 ผังงานการทำงานของบล็อกแจ้งเตือนการตั้งค่าตำแĀน่ง 

ÿิ้นÿุด 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 3.14 บล็อกแจ้งเตือนการตั้งค่าตำแĀน่ง 

 
  ผังการทำงานจากรูปที่ 3.15 เมื่อกดปุ่มเริ่มทำงานบนแอพพลิเคชั่นบล็อกฐานข้อมูล

จะÿ่งค่าลองจิจูดไปยังมือถือเครื่องรับเพ่ือทำการÿร้างแท็กเพ่ิมค่าคำÿั่งจากมือถือเครื่องÿ่งÿำĀรับการ

ÿร้างบล็อกคüบคุมดังรูปที่ 3.16 
 

 
รูปที่ 3.15 ผังงานการทำงานของบล็อกเริ่มทำงาน 

 

 
รูปที่ 3.16 บล็อกเริ่มทำงาน  

ÿิ้นÿุด 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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          ผังการทำงานจากรูปที่ 3.17 เมื่อบล็อกฐานข้อมูลค่าละติจูดของมือถือเครื่องรับมีการ

เปลี่ยนแปลงค่าภายใน แอพพลิเคชั่นจะทำการรับและตรüจÿอบค่าท่ีได้ü่ามีแท็กเท่ากับละติจูดจาก

เครื่องรับĀรือไม่ Āากแท็กที่ได้รับถูกต้องจะทำการดึงค่าภายในจากฐานข้อมูลมาใช้งานใช้ในการเขียน

บล็อกรูปที่ 3.18 
 

  
 

รูปที่ 3.17 ผังงานการทำงานของบล็อกฐานข้อมูลรับค่าละติจูดจากเครื่องรับ 
 

 
รูปที่ 3.18 บล็อกฐานข้อมูลรับค่าละติจูดจากเครื่องรับ 

 
 

ÿิ้นÿุด 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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          ผังการทำงานจากรูปที่ 3.19 เมื่อบล็อกฐานข้อมูลค่าละติจูดของมือถือเครื่องรับมีการ

เปลี่ยนแปลงค่าภายใน แอพพลิเคชั่นจะทำการรับและตรüจÿอบค่าท่ีได้ü่ามีแท็กเท่ากับละติจูดจาก

เครื่องรับĀรือไม่ Āากแท็กท่ีได้รับถูกต้องจะทำการแÿดงค่าตัüอักþรตามค่าที่ได้รับแล้üเขียนบล็อก

ตามรูปที่ 3.20 
 

  
รูปที่ 3.19 ผังงานการทำงานของบล็อกฐานข้อมูลรับค่าละติจูดจากเครื่องรับ 

 

 
รูปที่ 3.20 บล็อกฐานข้อมูลรับค่าละติจูดจากเครื่องรับ 

 

ÿิ้นÿุด 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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          ผังการทำงานจากรูปที่ 3.21 ของบล็อกคüบคุมจากรูปที่ 3.22 เมื่อบล็อกฐานข้อมูลค่า

ลองจิจูดของมือถือเครื่องรับมีการเปลี่ยนแปลงค่าภายในแอพพลิเคชั่นจะทำการรับ และตรüจÿอบ

ค่าท่ีได้ü่ามีแท็กเท่ากับลองจิจูดจากเครื่องรับĀรือไม่Āากแท็กท่ีได้รับถูกต้องจะทำการดึงค่าภายในจาก

ฐานข้อมูลมาใช้งาน 
 

  
รูปที่ 3.21 ผังงานการทำงานเมื่อได้รับค่าของบล็อกฐานข้อมูลรับค่าละติจูดจากเครื่องรับ 

 

 
รูปที่ 3.22 บล็อกฐานข้อมูลรับค่าละติจูดจากเครื่องรับ 

ÿิ้นÿุด 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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         ผังการทำงานจากรูปที่ 3.23 เมื่อบล็อกฐานข้อมูลค่าลองจิจูดของมือถือเครื่องรับมี

การเปลี่ยนแปลงค่าภายในแอพพลิเคชั่นจะทำการรับ และตรüจÿอบค่าที่ได้ü่ามีแท็กเท่ากับลองจิจูด

จากเครื่องรับĀรือไม่Āากแท็กที่ได้รับถูกต้องจะทำการแÿดงค่าตัüอักþรตามค่าท่ีได้รับ แล้üทำการ

เขียนบล็อกคüบคุมรูปที่ 3.24 
 

  
รูปที่ 3.23 ผังงานการทำงานเมื่อได้รับค่าของบล็อกฐานข้อมูลรับค่าลองจิจูดจากเครื่องรับ 

 

 
รูปที่ 3.24 บล็อกฐานข้อมูลรับค่าลองจิจูดจากเครื่องรับ 

 

ÿิ้นÿุด 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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         ผังการทำงานจากรูปที่ 3.25 เมื่อนาฬิกาของมือถือเครื่องรับเริ่มจับเüลาการทำงาน

ครบ 10 üินาที จะÿั่งใĀ้บล็อกฐานข้อมูลละติจูดและลองจิจูดเพ่ิมแท็ก จากนั้นรับค่าตำแĀน่งของกังĀัน

น้ำแล้üแÿดงบนแผนที่โดยมีกำลังขยาย 18 Āน่üยเขียนได้บล็อกคüบคุมดังรูปที่ 3.26 
 

  
รูปที่ 3.25 ผังงานการทำงานของบล็อกนาฬิกาเครื่องÿ่ง 

 

ÿิ้นÿุด 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 3.26 บล็อกนาฬิกาเครื่องÿ่ง 

 
          ผังการทำงานจากรูปที่ 3.27 เมื่อกดปุ่มปล่อยÿมอ บล็อกคüบคุมÿมอและกังĀันบำบัด

น้ำทำการเพ่ิมแท็กและÿ่งค่าใĀ้ฐานข้อมูล เพ่ือใช้ในการคüบคุมการปล่อยÿมอเขียนบล็อกคüบคุมดัง

รูปที่ 3.28 
 

  
รูปที่ 3.27 ผังงานการทำงานของบล็อกปล่อยÿมอ 

 

ÿิ้นÿุด 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 3.28 บล็อกปล่อยÿมอ 

 
          ผังการทำงานจากรูปที่ 3.29 เมื่อกดปุ่มดึงÿมอ บล็อกคüบคุมÿมอและกังĀันบำบัดน้ำ

ทำการเพ่ิมแท็กและÿ่งค่าใĀ้ฐานข้อมูล เพ่ือใช้ในการคüบคุมการดึงÿมอเขียนบล็อกคüบคุมดังรูปที่ 

3.30 

  
รูปที่ 3.29 ผังงานการทำงานของบล็อกดึงÿมอ 

 

 
รูปที่ 3.30 บล็อกดึงÿมอ 

  
  

ÿิ้นÿุด 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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           ผังการทำงานจากรูปที่ 3.31 เมื่อกดปุ่มเปิดกังĀันบำบัดน้ำ บล็อกคüบคุมÿมอและ

กังĀันบำบัดน้ำทำการเพ่ิมแท็กและÿ่งค่าใĀ้ฐานข้อมูล เพ่ือใช้ในการคüบคุมกังĀันบำบัดน้ำÿามารถ

เขียนบล็อกได้ดังรูบที่ 3.32 

 

  
รูปที่ 3.31 ผังงานการทำงานของบล็อกเปิดกังĀันบำบัดน้ำ 

 

 
รูปที่ 3.32 บล็อกเปิดกังĀันบำบัดน้ำ 

  

ÿิ้นÿุด 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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          ผังการทำงานจากรูปที่ 3.33 เมื่อกดปุ่มปิดกังĀันบำบัดน้ำ บล็อกคüบคุมÿมอและ

กังĀันบำบัดน้ำทำการเพ่ิมแท็กและÿ่งค่าใĀ้ฐานข้อมูล เพ่ือใช้ในการคüบคุมกังĀันบำบัดน้ำÿามารถ

เขียนบล็อกได้ดังรูบที่ 3.34 
 

  
รูปที่ 3.33 ผังงานการทำงานของบล็อกปิดกังĀันบำบัดน้ำ 

 

 
รูปที่ 3.34 บล็อกปิดกังĀันบำบัดน้ำ 

  

ÿิ้นÿุด 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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          ผังการทำงานจากรูปที่ 3.35 เมื่อได้รับคำÿั่งใĀ้คำนüณระยะทางจากแอพพลิเคชั่น 
บล็อกจะÿร้างตัüแปรที่ต้องใช้รับค่าจากแอพพลิเคชั่น   แล้üจึงคำนüณระยะทางในการเดินทางโดยใช้

ÿมการที่ 1.1 จากนั้นนำมาเขียนดังรูปที่ 3.36 
 

  
รูปที่ 3.35 ผังงานการทำงานของบล็อกคำนüณระยะทาง 

 

 
รูปที่ 3.36 บล็อกคำนüณระยะทาง 

  

ÿิ้นÿุด 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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 3.4.3 ผังงานการทำงานของบล็อกควบคุมในแอพพลิเคชั่นตัวรับข้อมูล 
จากรูปที่ 3.37 แÿดงถึงบล็อกคüบคุมทั้งĀมดของแอพพลิเคชั่นตัüรับ ที่ใช้ในการ

คüบคุมการเคลื่อนที่และการทำงานของกังĀันน้ำ ในตารางที่ 3.5 แÿดงถึง ชื่อ คำอธิบาย และรูปภาพ

ของบล็อกท่ีใช้ในการเขียนโปรแกรมคüบคุมในแอพพลิเคชั่นตัüรับข้อมูล  
 

 
รูปที่ 3.37 บล็อกคüบคุมแอพพลิเคชั่นตัüรับข้อมูล 

 
ตารางท่ี 3.5 บล็อกและการทำงานของบล็อกแอพพลิเคชั่นตัüรับข้อมูล 
ชื่อ คำอธิบาย รูปภาพ 
บล็อกเซ็นเซอร์

ตรüจจับตำแĀน่ง 

กังĀันน้ำ 

เมื่อมีการเปลี่ยนแปลง

ตำแĀน่ง ตะทำการ

แÿดงค่าตำแĀน่งใĀม่ 

 
บล็อกเชื่อมต่ออาดุยโน่ ทำการเชื่อมต่อบอร์ด

อาดุยโน่ 

 
บล็อกตัดการเชื่อมต่อ

อาดุยโน่ 
ทำการตัดเชื่อมต่อ

บอร์ดอาดุยโน่ 

 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ตารางท่ี 3.5 บล็อกและการทำงานของบล็อกแอพพลิเคชั่นตัüรับข้อมูล (ต่อ) 
ชื่อ คำอธิบาย รูปภาพ 
บล็อกนาฬิกาเครื่องรับ เมื่อนาฬิกาเริ่มทำงาน

จะทำÿั่งคำÿั่งคüบคุม

กังĀันน้ำไปยังจุดĀมาย 

 
บล็อกฐานข้อมูลรับค่า

ละติจูดจากเครื่องÿ่ง 
เมื่อค่าภายใน

เปลี่ยนแปลงใĀ้

ตรüจÿอบและÿร้าง

แท็กได้แก่ ตั้งค่า

ตำแĀน่งละติจูด Āรือ 

คำÿั่งเริ่มต้น 
 

บล็อกฐานข้อมูลรับค่า

ละติจูดจากเครื่องÿ่ง 
เมื่อแท็กมีค่าเท่ากับ ตั้ง

ค่าตำแĀน่ง Āรือ คำÿั่ง

เริ่มต้น ใĀ้ตั้งค่า

ตัüอักþรตามค่าภายใน 
 

บล็อกฐานข้อมูลรับค่า

ลองจิจูดจากเครื่องÿ่ง 
เมื่อค่าภายใน

เปลี่ยนแปลงใĀ้

ตรüจÿอบและÿร้าง

แท็ก ตั้งค่าตำแĀน่ง

ลองจิจูด 
 

 
 
 
 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ตารางท่ี 3.5 บล็อกและการทำงานของบล็อกแอพพลิเคชั่นตัüรับข้อมูล (ต่อ) 
ชื่อ คำอธิบาย รูปภาพ 
บล็อกฐานข้อมูลรับค่า

ลองจิจูดจากเครื่องÿ่ง 
เมื่อแท็กมีค่าเท่ากับ ตั้ง

ค่าตำแĀน่งลองจิจูด ใĀ้

แÿดงตำแĀน่งที่เลือก 

คำนüณระยะทาง 

คำนüณมุมทิýที่ĀันĀน้า 
 

บล็อกฐานข้อมูลรับค่า

ละติจูดจากเครื่องÿ่ง 
เมื่อค่าภายใน

เปลี่ยนแปลงใĀ้

ตรüจÿอบและÿร้าง

แท็ก คำขอละติจูด  

บล็อกฐานข้อมูลรับค่า

ละติจูดจากเครื่องÿ่ง 
เมื่อแท็กมีค่าเท่ากับ คำ

ขอละติจูด ใĀ้ทำการ

ล้างแท็กเก่า แล้üÿร้าง

แท็กÿ่งละติจูดใĀม่แนบ

ค่าละติจูดกังĀันน้ำ 
 

บล็อกฐานข้อมูลรับค่า

ลองจิจูดจากเครื่องÿ่ง 
เมื่อค่าภายใน

เปลี่ยนแปลงใĀ้

ตรüจÿอบและÿร้าง

แท็ก คำขอลองจิจูด  

บล็อกฐานข้อมูลรับค่า

ลองจิจูดจากเครื่องÿ่ง 
เมื่อแท็กมีค่าเท่ากับ คำ

ขอละติจูด ใĀ้ทำการ

ล้างแท็กเก่า แล้üÿร้าง

แท็กÿ่งลองจิจูดใĀม่

แนบค่าละติจูดกังĀันน้ำ 
 

 
  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ตารางท่ี 3.5 บล็อกและการทำงานของบล็อกแอพพลิเคชั่นตัüรับข้อมูล (ต่อ) 
ชื่อ คำอธิบาย รูปภาพ 
บล็อกฐานข้อมูล

คüบคุมÿมอและกังĀัน

น้ำ 

เมื่อค่าภายใน

เปลี่ยนแปลงใĀ้

ตรüจÿอบและÿร้าง

แท็ก ตามคำÿั่งที่ได้รับ 

 

บล็อกฐานข้อมูล

คüบคุมÿมอและกังĀัน

น้ำ 

เมื่อแท็กมีค่าเท่ากับ

คำÿั่งใด ใĀ้ทำการล้าง

แท็กเก่าท้ังĀมด แล้üจึง

ÿร้างแท็กใĀม่ตามคำÿั่ง

ที่ได้รับ 

 

 
  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ตารางท่ี 3.5 บล็อกและการทำงานของบล็อกแอพพลิเคชั่นตัüรับข้อมูล (ต่อ) 
ชื่อ คำอธิบาย รูปภาพ 
บล็อกเซ็นเซอร์

ตรüจจับระนาบกังĀัน

น้ำ 

ทำการตรüจÿอบมุมทิý

ที่กำลังĀันĀน้า แล้üทำ

การแปลงค่ามุม เป็นทิý

ที่ÿามารถอ่านได้ง่าย 

 
บล็อก ก นำค่าทิýทางที่ĀันĀน้า

ลบ 360 
 

บล็อก ข นำค่าĀันĀน้าองýาลบ

ค่าจากบล็อก ก  
บล็อก ค นำค่าจากบล็อก ข ลบ

กับค่า 360 

 
บล็อกคำนüณ

ระยะทาง 
ÿร้างตัüแปร และแทน

ค่าตัüแปรที่ได้จาก

แอพพลิเคชั่นในการ

คำนüณระยะทาง  

บล็อกคำนüณทิýทาง

ทาง 
ÿร้างตัüแปร และแทน

ค่าตัüแปรที่ได้จาก

แอพพลิเคชั่นในการ

คำนüณทิýทาง  
 
  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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 3.4.4 รูปบล็อกและผังงานการทำงานของบล็อกแอพพลิเคชั่นตัวรับข้อมูล 
การเขียนบล็อกคüบคุมการทำงานของคำÿั่งในแอพพลิเคชั่นตัüรับข้อมูล และผังงาน

การทำงานของบล็อกคüบคุม ผังการทำงานจากรูปที่ 3.38 เมื่อเซ็นเซอร์ตรüจจับตำแĀน่งของกังĀันน้ำ

มีการเปลี่ยนแปลงตำแĀน่งแอพพลิเคชั่นจะแÿดงค่าละติจูด ค่าลองจิจูด พร้อมเลื่อนĀน้าจอไปยัง

ตำแĀน่งของกังĀันน้ำโดยอัตโนมัติ เขียนบล็อกคüบคุมได้ดังรูปที่ 3.39 
 

 
รูปที่ 3.38 ผังงานการทำงานของบล็อกเซ็นเซอร์ตรüจจับตำแĀน่งกังĀันน้ำ 

 

 
รูปที่ 3.39 บล็อกเซ็นเซอร์ตรüจจับตำแĀน่งกังĀันน้ำ 

ÿิ้นÿุด 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ผังการทำงานจากรูปที่ 3.40 เมื่อกดปุ่มเชื่อมต่ออาดุยโน่แอพพลิเคชั่นจะเชื่อมต่อมือ

ถือและบอร์ดอาดุยโน่เข้าด้üยกันĀากเชื่อมต่อเÿร็จÿิ้น แÿดงค่าตัüอักþรเป็น เชื่อมต่อแล้ü และเปลี่ยน

ÿีตัüĀนังÿือเป็นÿีเขียü ได้บล็อกคüบคุมดังรูปที่ 3.41 
 

 
รูปที่ 3.40 ผังงานการทำงานของบล็อกเชื่อมต่ออาดุยโน่ 

 

 
รูปที่ 3.41 บล็อกเชื่อมต่ออาดุยโน่ 

  

ÿิ้นÿุด 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ผังการทำงานจากรูปที่ 3.42 เมื่อกดปุ่มตัดการเชื่อมต่ออาดุยโน่แอพพลิเคชั่นจะตัดการ

เชื่อมต่อมือถือและบอร์ดอาดุยโน่Āากไม่มีการเชื่อมต่อ แÿดงค่าตัüอักþรเป็น ขาดการเชื่อต่อ  และ

เปลี่ยนÿีตัüĀนังÿือเป็นÿีแดงได้บล็อกคüบคุมดังรูปที่ 3.43 
 

 
รูปที่ 3.42 ผังงานการทำงานของบล็อกตัดการเชื่อมต่ออาดุยโน่ 

 

 
รูปที่ 3.43 บล็อกตัดการเชื่อมต่ออาดุยโน่ 

 
 

ÿิ้นÿุด 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ผังการทำงานจากรูปที่ 3.44 เมื่อนาฬิกามือถือเครื่องรับจับเüลาทำงานครบตามที่

กำĀนด ทำการแÿดงค่าระยะทาง แล้üตรüจÿอบü่ามีระยะทางน้อยกü่า 5 เมตรĀรือไม่Āากใช่ใĀ้ทำ

การÿ่งค่า 4 ใĀ้บอร์ดอาดุยโน่ แÿดงค่าตัüĀนังÿือเป็น Āยุด และÿั่งใĀ้นาฬิกาĀยุดการทำงาน Āากไม่ใช่

จะตรüจÿอบü่าทิýทางท่ีกังĀันน้ำĀันĀน้าอยู่คำนüณออกมาแล้üมีค่าน้อยกü่าĀรือเท่ากับ 25 องýา

Āรือไม่Āากใช่จะÿ่งค่า 1 ใĀ้บอร์ดอาดุยโน่ แÿดงค่าตัüĀนังÿือเป็น เดินĀน้า Āากไม่ใช่ตรüจÿอบü่า

บล็อก ค มีค่ามากกü่าĀรือเท่ากับ 0 และ น้อยกü่าĀรือเท่ากับ 180 Āรือไม่ Āากใช่จะทำการÿ่งค่า 2 

ใĀ้บอร์ดอาดุยโน่ แÿดงค่าตัüĀนังÿือเป็น เลี้ยüซ้าย Āากไม่ใช่ค่าจากที่กล่าüมาข้างต้นจะÿ่งค่า 3 ใĀ้

บอร์ดอาดุยโน่ แÿดงค่าตัüĀนังÿือเป็น เลี้ยüขüา เขียนบล็อกคüบคุมดังรูปที่ 3.45 
 

 
รูปที่ 3.44 ผังงานการทำงานของบล็อกนาฬิกาเครื่องรับ 

 

 
รูปที่ 3.45 บล็อกนาฬิกาเครื่องรับ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ผังการทำงานจากรูปที่ 3.46 เมื่อบล็อกฐานข้อมูลมีการเปลี่ยนแปลงค่าภายใน 

แอพพลิเคชั่นจะทำการตรüจÿอบแท็กü่ามีค่าเป็น ตั้งค่าตำแĀน่งละติจูดจากเครื่องÿ่ง Āรือไม่ Āากใช่

ใĀ้บล็อกฐานข้อมูลจากเครื่องÿ่งดึงค่าภายใน Āากไม่ใช่จะตรüจÿอบü่าแท็กมีค่า ค่าเริ่มต้นจาก

เครื่องÿ่ง Āรือไม่ Āากใช่ ใĀ้บล็อกฐานข้อมูลจากเครื่องÿ่งดึงค่าภายใน ได้บล็อกคüบคุมดังรูปที่ 3.47 
 

 
รูปที่ 3.46 ผังงานการทำงานของบล็อกฐานข้อมูลรับค่าละติจูดจากเครื่องÿ่ง 

 

 
รูปที่ 3.47 บล็อกฐานข้อมูลรับค่าละติจูดจากเครื่องÿ่ง 

 
 

ÿิ้นÿุด 

ÿิ้นÿุด 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ผังการทำงานจากรูปที่ 3.48 เมื่อบล็อกฐานข้อมูลได้รับค่าภายใน แอพพลิเคชั่นจะทำ

การตรüจÿอบแท็กü่ามีค่าเป็น ตั้งค่าตำแĀน่งละติจูดจากเครื่องÿ่ง Āรือไม่ Āากใช่ใĀ้แÿดงตัüĀนังÿือ

ตามค่าที่ได้รับ Āากไม่ใช่จะตรüจÿอบü่าแท็กมีค่า ค่าเริ่มต้นจากเครื่องÿ่ง Āรือไม่ Āากใช่ ใĀ้เริ่มการ

ทำงานของนาฬิกามือถือเครื่องรับ นำมาเขียนเป็นบล็อกคüบคุมท่ี 3.49 
 

 
รูปที่ 3.48 ผังงานการทำงานของบล็อกฐานข้อมูลรับค่าละติจูดจากเครื่องÿ่ง 

 

 
รูปที่ 3.49 บล็อกฐานข้อมูลรับค่าละติจูดจากเครื่องÿ่ง 

 
 

 

ÿิ้นÿุด 

ÿิ้นÿุด 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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 ผังการทำงานจากรูปที่ 3.50 เมื่อฐานข้อมูลมีการเปลี่ยนแปลงค่าภายในจะทำการ

ตรüจÿอบแท็กü่ามีค่าเท่ากับ ตั้งค่าตำแĀน่งลองจิจูดเครื่องÿ่งĀรือไม่ Āากใช่ใĀ้บล็อกดึงค่าภายใน

ฐานข้อมูล เขียนเป็นบล็อกคüบคุมได้ดังรูปที่ 3.51 
 

 
รูปที่ 3.50 ผังงานการทำงานของบล็อกฐานข้อมูลรับค่าลองจิจูดจากเครื่องÿ่ง 

 

 
รูปที่ 3.51 บล็อกฐานข้อมูลรับค่าลองจิจูดจากเครื่องÿ่ง 

 
 
 

ÿิ้นÿุด 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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 ผังการทำงานจากรูปที่ 3.52 เมื่อฐานข้อมูลได้รับค่าภายในจะทำการตรüจÿอบü่ามี

ค่าเท่ากับ ตั้งค่าตำแĀน่งลองจิจูดจากเครื่องÿ่ง Āรือไม่Āากใช่ แÿดงค่าตำแĀน่ง ตัüอักþร ระยะทาง 

และทิýทางท่ีĀันĀน้าตามค่าที่ได้รับ ÿามารถเขียนบล็อกได้ดังรูปที่ 3.53 
 

 
รูปที่ 3.52 ผังงานการทำงานของบล็อกฐานข้อมูลรับค่าลองจิจูดจากเครื่องÿ่ง 

 

 
รูปที่ 3.53 บล็อกฐานข้อมูลรับค่าลองจิจูดจากเครื่องÿ่ง 

ÿิ้นÿุด 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ผังการทำงานจากรูปที่ 3.54 เมื่อฐานข้อมูลมีการเปลี่ยนแปลงค่าภายในจะทำการ

ตรüจÿอบแท็กü่ามีค่าเท่ากับ ตั้งค่าตำแĀน่งละติจูดเครื่องÿ่งĀรือไม่ Āากใช่ ใĀ้บล็อกดึงค่าภายใน 
เขียนบล็อกคüบคุมได้ดังรูปที่ 3.55 

 
รูปที่ 3.54 ผังงานการทำงานของบล็อกฐานข้อมูลรับค่าละติจูดจากเครื่องÿ่ง 

 

 
รูปที่ 3.55 บล็อกฐานข้อมูลรับค่าละติจูดจากเครื่องÿ่ง 

 
 

ÿิ้นÿุด 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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ผังการทำงานจากรูปที่ 3.56 เมื่อฐานข้อมูลได้รับค่าภายใน ทำการตรüจÿอบü่ามีค่า

เท่ากับ คำขอละติจูดĀรือไม่ Āากใช่ใĀ้ทำการล้างแท็ก ÿ่งละติจูด จากนั้นใĀ้ฐานข้อมูลÿ่งค่าละติจูด ทำ

การเพ่ิมแท็ก ÿ่งละติจูด และตำแĀน่งของกังĀันน้ำ ได้บล็อกคüบคุมดังรูปที่ 3.57 
 

 
รูปที่ 3.56 ผังงานการทำงานของบล็อกฐานข้อมูลรับค่าละติจูดจากเครื่องÿ่ง 

 

 
รูปที่ 3.57 บล็อกฐานข้อมูลรับค่าละติจูดจากเครื่องÿ่ง 

ÿิ้นÿุด 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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 ผังการทำงานจากรูปที่ 3.58 เมื่อบล็อกฐานข้อมูลมีการเปลี่ยนแปลงค่าภายใน

ตรüจÿอบü่าแท็กมีค่าเท่ากับ คำขอลองจิจูด Āรือไม่ Āากใช่ใĀ้ฐานข้อมูลดึงค่าภายใน เขียนได้บล็อกดัง

รูปที่ 3.59 
 

 
รูปที่ 3.58 ผังงานการทำงานของบล็อกฐานข้อมูลรับค่าลองจิจูดจากเครื่องÿ่ง 

 

 
รูปที่ 3.59 บล็อกฐานข้อมูลรับค่าลองจิจูดจากเครื่องÿ่ง 

 
  

ÿิ้นÿุด 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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 ผังการทำงานจากรูปที่ 3.60 เมื่อบล็อกฐานข้อมูลได้รับค่าภายใน ตรüจÿอบü่าแท็กมี

ค่าเท่ากับ คำขอลองจิจูดĀรือไม่ Āากใช่ใĀ้ฐานข้อมูลล้างแท็กค่าก่อนĀน้าจากนั้นÿร้างแท็กใĀม่และ

แนบค่าละติจูดของกังĀันน้ำ เขียนบล็อกได้ดังรูปที่ 3.61 
 

 
รูปที่ 3.60 ผังงานการทำงานของบล็อกฐานข้อมูลรับค่าลองจิจูดจากเครื่องÿ่ง 

 

 
รูปที่ 3.61 บล็อกฐานข้อมูลรับค่าลองจิจูดจากเครื่องÿ่ง 

 

ÿิ้นÿุด 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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 ผังการทำงานจากรูปที่ 3.62 เมื่อฐานข้อมูลมีการเปลี่ยนแปลงค่าภายใน ทำการ

ตรüจÿอบü่าแท็กมีค่าเท่ากับปล่อยÿมอĀรือไม่ Āากใช่ใĀ้ฐานข้อมูลดึงค่าภายในด้üยแท็ก ปล่อยÿมอ 

Āากไม่ใช่ตรüจÿอบü่าแท็กมีค่าเท่ากับ ดึงÿมอ Āรือไม่ Āากใช่ใĀ้ฐานข้อมูลดึงค่าภายในด้üยแท็ก ดึง

ÿมอ Āากไม่ใช่ตรüจÿอบü่าแท็กมีค่าเท่ากับ เปิดกังĀันบำบัดน้ำĀรือไม่ Āากใช่ใĀ้ฐานข้อมูลดึงค่า

ภายในด้üยแท็ก เปิดกังĀันบำบัดน้ำ Āากไม่ใช่ตรüจÿอบü่าแท็กมีค่าเท่ากับ ปิดกังĀันบำบัดĀรือไม่ 

Āากใช่ใĀ้ฐานข้อมูลดึงค่าภายในด้üยแท็ก ปิดกังĀันบำบัดน้ำ บล็อกคüบคุมแÿดงดังรูปที่ 3.63 
 

 
รูปที่ 3.62 ผังงานการทำงานของบล็อกฐานข้อมูลคüบคุมÿมอและกังĀันน้ำ 

 

 
รูปที่ 3.63 บล็อกฐานข้อมูลคüบคุมÿมอและกังĀันน้ำ 

ÿิ้นÿุด 

ÿิ้นÿุด 

ÿิ้นÿุด 

ÿิ้นÿุด 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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 ผังการทำงานจากรูปที่ 3.64 เมื่อฐานข้อมูลได้รับค่าภายใน บล็อกฐานข้อมูลล้างแท็ก 

ปล่อยÿมอ ดึงÿมอ เปิดกังĀันบำบัดน้ำ และปิดกังĀันบำบัดน้ำแล้üตรüจÿอบแท็กü่ามีค่าเท่ากับ ปล่อย

ÿมอĀรือไม่ Āากใช่ÿ่งค่า 5 ใĀ้บอร์ดอาดุยโน่Āากไม่ใช่ตรüจÿอบแท็กü่ามีค่าเท่ากับ ดึงÿมอĀรือไม่ 

Āากใช่ใĀ้ÿ่งค่า 6 ใĀ้บอร์ดอาดุยโน่ Āากไม่ใช่ตรüจÿอบแท็กü่ามีค่าเท่ากับ เปิดกังĀันบำบัดน้ำĀรือไม่ 

Āากใช่ใĀ้ÿ่งค่า 7 ใĀ้บอร์ดอาดุยโน่ Āากไม่ใช่ตรüจÿอบแท็กü่ามีค่าเท่ากับ ปิดกังĀันบำบัดน้ำ Āรือไม่

Āากใช่ใĀ้ÿ่งค่า 8 ใĀ้บอร์ดอาดุยโน่และĀยุดการทำงานของนาฬิกามือถือเครื่องรับ ÿามารถเขียน

บล็อกคüบคุมได้ดังรูปที่ 3.65 
 

 
รูปที่ 3.64 ผังงานการทำงานของบล็อกฐานข้อมูลคüบคุมÿมอและกังĀันน้ำ 

ÿิ้นÿุด 

ÿิ้นÿุด 

ÿิ้นÿุด 

ÿิ้นÿุด 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 3.65 บล็อกฐานข้อมูลคüบคุมÿมอและกังĀันน้ำ 

 
 

  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



66 
 

ผังการทำงานจากรูปที่ 3.66 เมื่อเซ็นเซอร์มีการเปลี่ยนแปลงค่า แÿดงค่าตามมุมทิýท่ี

ได้รับแล้üตรüจÿอบมุมทิýü่ามีค่ามากกü่าĀรือเท่ากับ 0 และน้อยกü่า 1 Āรือไม่Āากใช่แÿดงค่า

ตัüอักþรเป็น น. Āากไม่ใช่ตรüจÿอบมุมทิýü่ามีค่ามากกü่าĀรือเท่ากับ 1 และน้อยกü่า 90 Āรือไม่Āาก

ใช่แÿดงค่าตัüอักþรเป็น ต.อ.น. Āากไม่ใช่ตรüจÿอบมุมทิýü่ามีค่ามากกü่าĀรือเท่ากับ 90 และน้อยกü่า 

91 Āรือไม่Āากใช่แÿดงค่าตัüอักþรเป็น ต.อ. Āากไม่ใช่ตรüจÿอบมุมทิýü่ามีค่ามากกü่าĀรือเท่ากับ 91 

และน้อยกü่า 180 Āรือไม่Āากใช่แÿดงค่าตัüอักþรเป็น ต.อ.ต. Āากไม่ใช่ตรüจÿอบมุมทิýü่ามีค่า

มากกü่าĀรือเท่ากับ 180 และน้อยกü่า 181 Āรือไม่Āากใช่แÿดงค่าตัüอักþรเป็น ต. Āากไม่ใช่

ตรüจÿอบมุมทิýü่ามีค่ามากกü่าĀรือเท่ากับ 181 และน้อยกü่า 270 Āรือไม่ถ้าĀาก ใช่แÿดงค่า

ตัüอักþรเป็น ต.ต.ต. Āากไม่ใช่ตรüจÿอบมุมทิýü่ามีค่ามากกü่าĀรือเท่ากับ 270 และน้อยกü่า 271 

Āรือไม่Āากใช่แÿดงค่าตัüอักþรเป็น ต.ต. Āากไม่ใช่ตรüจÿอบมุมทิýü่ามีค่ามากกü่าĀรือเท่ากับ 271 

และน้อยกü่า 360 Āรือไม่Āากใช่แÿดงค่าตัüอักþรเป็น ต.ต.น. เขียนเป็นบล็อกดังรูปที่ 3.67 

 
รูปที่ 3.66 ผังงานการทำงานของบล็อกเซ็นเซอร์ตรüจจับระนาบกังĀันน้ำ 

ÿิ้นÿุด 

ÿิ้นÿุด 

ÿิ้นÿุด 

ÿิ้นÿุด 

ÿิ้นÿุด 

ÿิ้นÿุด 

ÿิ้นÿุด 

ÿิ้นÿุด 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 3.67 บล็อกเซ็นเซอร์ตรüจจับระนาบกังĀันน้ำ 

  

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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 ผังการทำงานจากรูปที่ 3.68 เมื่อได้รับคำÿั่งบล็อก ก จะนำค่าทิýทางที่ĀันĀน้าลบ 

360 แล้üจึงนำไปเขียนเป็นบล็อกดังรูปที่ 3.69 

 
รูปที่ 3.68 ผังงานการทำงานของบล็อก ก 

 

 
รูปที่ 3.69 บล็อก ก 

 
 ผังการทำงานจากรูปที่  3.70 เมื่อได้รับคำÿั่งบล็อก ข จะนำค่าĀันĀน้าองýาลบกับ

ค่าท่ีได้จากบล็อก ก แล้üจึงนำไปเขียนเป็นบล็อกดังรูปที่ 3.71 
 

 
รูปที่ 3.70 ผังงานการทำงานของบล็อก ข 

 

 
รูปที่ 3.71 บล็อก ข 

 
 
 

ÿิ้นÿุด 

ÿิ้นÿุด 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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 ผังการทำงานจากรูปที่ 3.72 เมื่อได้รับคำÿั่งบล็อก ค นำค่าจากบล็อก ข ลบ 360 

แล้üจึงนำไปเขียนเป็นบล็อกดังรูปที่ 3.73 
 

 
รูปที่ 3.72 ผังงานการทำงานของบล็อก ค 

 

 
รูปที่ 3.73 บล็อก ค 

 

 ผังการทำงานจากรูปที่ 3.74 เมื่อได้รับคำÿั่งใĀ้คำนüณระยะทางจากแอพพลิเคชั่น 

บล็อกจะÿร้างตัüแปรที่ต้องใช้ ซึ่งรับค่าจากแอพพลิเคชั่นแล้üนำมาคำนüณระยะทางในการเดินทาง

โดยใช้ÿมการที่ 1.1 นำมาเขียนเป็นบล็อกคüบคุมดังรูป 3.75 

 
รูปที่ 3.74 ผังงานการทำงานของบล็อกคำนüณระยะทาง 

ÿิ้นÿุด 

ÿิ้นÿุด 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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รูปที่ 3.75 บล็อกคำนüณระยะทาง 

 
 

 ผังการทำงานจากรูปที่ 3.76 เมื่อได้รับคำÿั่งใĀ้คำนüณระยะทางจากแอพพลิเคชั่น 
บล็อกจะÿร้างตัüแปรที่ต้องใช้ ซึ่งรับค่าจากแอพพลิเคชั่นแล้üนำมาคำนüณระยะทางในการเดินทาง

โดยใช้ÿมการที่ 1.2 นำมาเขียนเป็นบล็อกคüบคุมดังรูป 3.77 
 

 
รูปที่ 3.76 ผังงานการทำงานของบล็อกคำนüณทิýทาง 

 

 
รูปที่ 3.77 บล็อกคำนüณระยะทาง 

ÿิ้นÿุด 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



บทท่ี 4 

ผลการทดลอง 
 

จากการดำเนินการÿรุปผลการทดลอง ĀลังจากนำกังĀันน้ำไฟฟ้าเคลื่อนที่อัตโนมัติด้üยระบบ

จีพีเอÿ ไปทำการทดลองในÿระน้ำภายในคณะüิýüกรรมýาÿตร์ ÿถาบันเทคโนโลยีพระจอมเกล้าเจ้า

คุณทĀารลาดกระบัง    เพ่ือนำผลการýึกþามาช่üยประเมินประÿิทธิภาพการทำงานของระบบคüบคุม 
จากผลการทดลองÿามารถแบ่งพิจารณาได้เป็น 2 ประเด็นดังนี้ 
 1. การĀาระยะเüลาการทำงานของกังĀันน้ำไปถึงจุดĀมาย 
 2. การĀาระยะคลาดเคลื่อนของกังĀันน้ำจากจุดĀมาย 
 

4.1 การหาระยะเวลาการทำงานของกังหันน้ำไปจนถึงจุดหมาย 
 การทดÿอบเพ่ือĀาระยะเüลาในการทำงานของกังĀันจากจุดเริ่มต้นไปจนถึงจุดĀมายโดย ได้

ทำการบันทึกตำแĀน่งเริ่มต้นและตำแĀน่งปลายทางท่ีกังĀันน้ำต้องเคลื่อนที่ไป จากนั้นทำการจับเüลา

การทำงานของกังĀันเมื่อถึงจุดปลายทางท่ีกำĀนด ทำการบันทึกค่า 5 ครั้ง โดยกำĀนดตำแĀน่ง

ปลายทางเป็นตำแĀน่งเดียüกัน เพ่ือดูการทำงานของกังĀันแต่ละครั้งแÿดงผลตาม ตารางที่ 4.1 
 
ตารางท่ี 4.1 ระยะเüลาการทำงานของกังĀันไปจนถึงจุดĀมาย 

ครั้งที่ 
ตำแĀน่งเริ่มต้น ตำแĀน่งปลายทาง 

เüลาที่ใช้ (นาที) 
Latitude Longitude Latitude Longitude 

1 13.72667 100.77599 13.72649 100.77604 3 
2 13.72665 100.77602 13.72649 100.77604 3.10 
3 13.72661 100.77602 13.72649 100.77604 4.33 
4 13.72666 100.77602 13.72649 100.77604 4.25 
5 13.72666 100.77602 13.72649 100.77604 4.20 

เüลาเฉลี่ย 3.53 
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4.2 การหาระยะคลาดเคลื่อนของกังหันน้ำจากจุดหมาย 
 การทดÿอบĀาระยะคลาดเคลื่อนของกังĀันน้ำจากจุดที่กังĀันน้ำอยู่ในปัจจุบัน ไปยังตำแĀน่ง

ปลายทางที่กำĀนดü่ามีระยะคลาดเคลื่อนเท่าไĀร่ ได้ทำการบันทึกตำแĀน่งเริ่มต้น ตำแĀน่งปลายทาง

และตำแĀน่งปัจจุบันของกังĀัน จากนั้นทำการคำนüณĀาระยะคลาดเคลื่อน จากการบันทึกค่า 5 ครั้ง 

โดยตำแĀน่งปลายทางจะเป็นตำแĀน่งเดียüกัน เพ่ือดูระยะคลาดเคลื่อนของกังĀันแต่ละครั้งนั้นมี

ระยะĀ่างเท่าไĀร่จากจุดĀมายที่กำĀนดแÿดงดัง ตารางที่ 4.2 
 
ตารางท่ี 4.2 ระยะคลาดเคลื่อนของกังĀันจากจุดĀมาย 

 

 

รูปที่ 4.1 ระยะคลาดเคลื่อนของกังĀันจากจุดĀมาย 
 

 

ครั้งที่ 
ตำแĀน่งเริ่มต้น ตำแĀน่งปลายทาง 

ตำแĀน่งปัจจุบันของ

กังĀัน 
ระยะ

คลาดเคลื่อน 

(เมตร) Latitude Longitude Latitude Longitude Latitude Longitude 
1 13.72667 100.77599 13.72649 100.77604 13.72651 100.77606 1.4 
2 13.72665 100.77602 13.72649 100.77604 13.72653 100.77603 4.535 
3 13.72661 100.77602 13.72649 100.77604 13.72649 100.77604 0 
4 13.72666 100.77602 13.72649 100.77604 13.72651 100.77606 1.52 
5 13.72666 100.77602 13.72649 100.77604 13.72653 100.77604 4.446 

ระยะคลาดเคลื่อนเฉลี่ย 2.378 
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บทท่ี 5 

ÿรุปผลการทดลอง 
 

5.1 ÿรุปผลการทดลอง 
จากการทดลองกังĀันน้ำเคลื่อนที่อัตโนมัติด้üยระบบจีพีเอÿ ทำการทดÿอบการเคลื่อนที่ของ

กังĀันด้üยระบบจีพีเอÿ โดยการคüบคุมใĀ้กังĀันเคลื่อนที่ตามคำÿั่งที่ได้รับจากตัüคüบคุมโดยมีคำÿั่ง

ใĀ้ขับเคลื่อนไปยังจุดĀมาย โดยตัüกังĀันน้ำÿามารถเคลื่อนที่ไปข้างĀน้า ขับเคลื่อนเลี้ยüซ้ายและขüา 

ตัüกังĀันน้ำเคลื่อนที่อัตโนมัติด้üยระบบจีพีเอÿ ÿามารถเคลื่อนที่ได้เป็นอย่างดี จากนั้นได้ทำการ

ทดÿอบการทำงานของกังĀันน้ำ โดยเริ่มจากการกำĀนดตำแĀน่งจุดĀมายปลายทางผ่านทางตัüÿ่ง

ข้อมูลบนแอพพลิเคชั่นในโทรýัพท์มือถือ เมื่อเลือกจุดĀมายปลายทางได้แล้üจึงทำการกดกำĀนด

ตำแĀน่ง Āลังจากนั้นกดเริ่ม มือถือจะเริ่มÿ่งข้อมูลทำการÿ่งค่าจุดĀมายปลายทางใĀ้มือถือตัüรับข้อมูล 

เมื่อมือถือตัüรับข้อมูลได้รับค่าแล้ü จะทำการเริ่มคำÿั่งที่เกี่ยüข้องในการนำทางกังĀันน้ำใĀ้ถึงจุดĀมาย 

เมื่อถึงจุดĀมายที่กำĀนดไü้ในรัýมี 5 เมตรจะทำการÿั่งใĀ้Āยุดการเคลื่อนที่ของใบพัดกังĀันน้ำ จากนั้น

จะทำงานปล่อยÿมอเพ่ือยึดจุดของกังĀันไม่ใĀ้ออกไปจากจุดĀมายที่กำĀนดไü้ 
 
5.2 ปัญĀาในการดำเนินงาน  

1) ปัญĀาในการÿั่งของออนไลน์         เนื่องจากร้านขายอุปกรณ์ÿ่üนใĀญ่อยู่ต่างจังĀüัดĀรือ 
 ต่างประเทýทำใĀ้เกิดปัญĀาการขนÿ่งล่าช้าและ เมื่ออุปกรณ์เÿียĀายอาจจะไม่ÿามารถ

 เปลี่ยนแปลงได้ 
2) ปัญĀาในการทดลองเนื่องจากมีกระแÿลมแรงทำใĀ้ประÿบปัญĀาในการทดÿอบ 
3) ระบบจัดการแบตเตอรี่ มีปัญĀาบ่อยครั้งทำใĀ้การทดÿอบĀยุดชะงัก 
4) จีพีเอÿ เมื่ออยู่ใต้ร่มไม้ทำใĀ้ÿัญญาณมีคüามคลาดเคลื่อนÿูง 
 

5.3 ข้อเÿนอแนะ 
1) คüรทำการเปลี่ยนระบบจัดการแบตเตอรี่ตัüใĀม่ใĀ้มีประÿิทธิภาพมากขึ้น 
2) คüรýึกþาการทำงานของโปรแกรมคüบคุมอัตโนมัติ 
3) คüรÿั่งซื้ออุปกรณ์ของร้านที่อยู่ภายในประเทý 
4) คüรเพิ่มระบบคüบคุมทิýทางด้üยĀางเÿือเพ่ือคüามแม่นยำมากขึ้น 
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โค้ดโปรแกรมÿ่วนเริ่มต้น 

#include "HX711.h" 

#include <Wire.h> 

 

int Left_Motor_R    = 2 ; 

int Left_Motor_L    = 3 ; 

int Right_Motor_R   = 10 ; 

int Right_Motor_L   = 11 ; 

int WW_Motor_R      = 6 ; 

int WW_Motor_L      = 7 ; 

int Anchor_Motor_R  = 8 ; 

int Anchor_Motor_L  = 9 ; 

int Relay           = 12 ; 

const int Inductive = 23 ;         // Inductive Sensor at pin 23 

const int LOADCELL_DOUT_PIN = 34 ; // Load Cell DT at pin 24 

const int LOADCELL_SCK_PIN  = 32 ; // Load Cell SCK at pin 25 

float Grams_Cal = 0.00 ;           //Grams for Calculate 

HX711 scale ;  

 

void setup() 

{ 

  Serial.begin(9600) ; 

  pinMode(Left_Motor_R , OUTPUT) ; 
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  pinMode(Left_Motor_L , OUTPUT) ; 

  pinMode(Right_Motor_R , OUTPUT) ; 

  pinMode(Right_Motor_L , OUTPUT) ; 

  pinMode(WW_Motor_R , OUTPUT) ; 

  pinMode(WW_Motor_L , OUTPUT) ; 

  pinMode(Anchor_Motor_R , OUTPUT) ; 

  pinMode(Anchor_Motor_L , OUTPUT) ; 

  pinMode(Relay , OUTPUT) ; 

  pinMode(Inductive , INPUT) ; 

  scale.begin(LOADCELL_DOUT_PIN, LOADCELL_SCK_PIN) ; 

} 

 

void loop() 

{ 

  Command_R() ; 

  Load_Cell() ; 

} 

โค้ดโปรแกรมÿ่วนคำÿั่งควบคุม 

#include <SPI.h> 

#include <Wire.h> 

#include <Adafruit_GFX.h> 

#include <Adafruit_SSD1306.h> 

#define OLED_RESET 4 
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Adafruit_SSD1306 display(OLED_RESET) ; 

float Command[] = {0} ; 

 

void Command_R() 

{ 

  Serial.begin(9600) ; 

  display.begin(SSD1306_SWITCHCAPVCC, 0x3c) ; 

  Command[0] = Serial.parseFloat() ;   

  if ((Serial.available() > 0 ) && (Command[0] == 1)) 

  { 

    while (Serial.available() > 0) 

      { 

        Serial.read() ;    

      } 

      display.clearDisplay() ; 

      display.setTextSize(1) ; 

      display.setTextColor(WHITE) ; 

      display.setCursor(0,10) ; 

      display.print("Command = ") ; 

      display.print("Forward") ; 

      display.display() ; 

      Forward() ; 

  } 
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  else if ((Serial.available() > 0 ) && (Command[0] == 2)) 

  { 

    while (Serial.available() > 0) 

      { 

        Serial.read() ;    

      } 

      display.clearDisplay() ; 

      display.setTextSize(1) ; 

      display.setTextColor(WHITE) ; 

      display.setCursor(0,10) ; 

      display.print("Command = ") ; 

      display.print("Turn Left") ; 

      display.display() ; 

      SlowTurnLeft() ; 

  }    

  else if ((Serial.available() > 0 ) && (Command[0] == 3)) 

  { 

    while (Serial.available() > 0) 

      { 

        Serial.read() ;    

      } 

      display.clearDisplay() ; 

      display.setTextSize(1) ; 
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      display.setTextColor(WHITE) ; 

      display.setCursor(0,10) ; 

      display.print("Command = ") ; 

      display.print("Turn Right") ; 

      display.display() ; 

      SlowTurnRight() ; 

  } 

  else if ((Serial.available() > 0 ) && (Command[0] == 5)) 

  { 

    while (Serial.available() > 0 ) 

      { 

        Serial.read() ;    

      } 

      display.clearDisplay() ; 

      display.setTextSize(1) ; 

      display.setTextColor(WHITE) ; 

      display.setCursor(0,10) ; 

      display.print("Command = ") ; 

      display.print("Anchor Down") ; 

      display.display() ; 

      Anchor_DOWN() ; 

  } 

  else if ((Serial.available() > 0 ) && (Command[0] == 6)) 
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  { 

    while (Serial.available() > 0 ) 

      { 

        Serial.read() ;    

      } 

      display.clearDisplay() ; 

      display.setTextSize(1) ; 

      display.setTextColor(WHITE) ; 

      display.setCursor(0,10) ; 

      display.print("Command = ") ; 

      display.print("Anchor UP") ; 

      display.display() ; 

      Anchor_UP() ; 

  } 

  else if ((Serial.available() > 0 ) && (Command[0] == 7)) 

  { 

    while (Serial.available() > 0 ) 

      { 

        Serial.read() ;    

      } 

      display.clearDisplay() ; 

      display.setTextSize(1) ; 

      display.setTextColor(WHITE) ; 
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      display.setCursor(0,10) ; 

      display.print("Command = ") ; 

      display.print("Turn On WW") ; 

      display.display() ; 

      WW_ON() ; 

  } 

  else if ((Serial.available() > 0 ) && (Command[0] == 8)) 

  { 

    while (Serial.available() > 0 ) 

      { 

        Serial.read() ;    

      } 

      display.clearDisplay() ; 

      display.setTextSize(1) ; 

      display.setTextColor(WHITE) ; 

      display.setCursor(0,10) ; 

      display.print("Command = ") ; 

      display.print("Turn OFF WW") ; 

      display.display() ; 

      WW_OFF() ; 

  } 

  else if ((Serial.available() > 0 ) && (Command[0] != 1,2,3,7,8)) 

  { 
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    while (Serial.available() > 0 ) 

      { 

        Serial.read() ;    

      } 

      display.clearDisplay() ; 

      display.setTextSize(1) ; 

      display.setTextColor(WHITE) ; 

      display.setCursor(0,10) ; 

      display.print("Command = ") ; 

      display.print("Stop") ; 

      display.display() ; 

      Stop() ; 

  } 

  display.clearDisplay() ; 

  display.setTextSize(1) ; 

  display.setTextColor(WHITE) ; 

  display.setCursor(0,10) ; 

  display.print("Command = ") ; 

  display.display() ;   

} 
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โค้ดโปรแกรมควบคุมทิศทาง 

void Forward() 

  { 

    analogWrite(Left_Motor_L , 0) ; 

    analogWrite(Left_Motor_R , 80) ; 

    analogWrite(Right_Motor_L , 80) ; 

    analogWrite(Right_Motor_R , 0) ; 

    delay(2000) ; 

  } 

void SlowTurnLeft() 

  { 

    analogWrite(Left_Motor_L , 0) ; 

    analogWrite(Left_Motor_R , 0) ; 

    analogWrite(Right_Motor_L , 70) ; 

    analogWrite(Right_Motor_R , 0) ; 

    delay(2000) ; 

  } 

void SlowTurnRight() 

  { 

    analogWrite(Left_Motor_L , 0) ; 

    analogWrite(Left_Motor_R ,  70) ; 

    analogWrite(Right_Motor_L , 0) ; 

    analogWrite(Right_Motor_R , 0) ; 
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    delay(2000) ; 

  } 

 

void Stop() 

  { 

    analogWrite(Left_Motor_L , 0) ; 

    analogWrite(Left_Motor_R , 0) ; 

    analogWrite(Right_Motor_L , 0) ; 

    analogWrite(Right_Motor_R , 0) ; 

  } 
 
โค้ดโปรแกรมควบคุมกังĀนับำบัดน้ำ 

void WW_ON() 

{ 

  analogWrite(WW_Motor_R , 0) ; 

  analogWrite(WW_Motor_L , 64) ; 

  delay(2000) ; 

} 

void WW_OFF() 

{ 

  analogWrite(WW_Motor_R , 0) ; 

  analogWrite(WW_Motor_L , 0) ; 

} 
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โค้ดโปรแกรมควบคุมกังĀนับำบัดน้ำ 

void WW_ON() 

{ 

  analogWrite(WW_Motor_R , 0) ; 

  analogWrite(WW_Motor_L , 64) ; 

  delay(2000) ; 

} 

 

void WW_OFF() 

{ 

  analogWrite(WW_Motor_R , 0) ; 

  analogWrite(WW_Motor_L , 0) ; 

} 
 
โค้ดโปรแกรมควบคุมÿมอ 

int sensorValue = digitalRead(Inductive) ; //Active LOW Inductive Sensor 

 

void Anchor_UP() 

{ 

  if (sensorValue == HIGH || Grams_Cal < 0.5) 

  { 

    digitalWrite(Relay , HIGH) ; 

    analogWrite(Anchor_Motor_R , 255) ; 
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    analogWrite(Anchor_Motor_L , 0) ; 

    Serial.println("Anchor Pulling Up") ; 

  } 

  else if (sensorValue == LOW) 

  { 

    analogWrite(Anchor_Motor_R , 0) ; 

    analogWrite(Anchor_Motor_L , 0) ; 

    Serial.println("Anchor are UP") ; 

    digitalWrite(Relay , LOW) ; 

  } 

} 

 

void Anchor_DOWN() 

{ 

  if (sensorValue == LOW || Grams_Cal > 0.5) 

  { 

    digitalWrite(Relay , HIGH) ; 

    analogWrite(Anchor_Motor_R , 0) ; 

    analogWrite(Anchor_Motor_L , 255) ; 

    Serial.println("Droping Anchor") ; 

  } 

  else if (Grams_Cal < 0.5) 
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{ 

    analogWrite(Anchor_Motor_R , 0) ; 

    analogWrite(Anchor_Motor_L , 0) ; 

    Serial.println("Anchor At Floor") ; 

    digitalWrite(Relay , LOW) ; 

  } 

} 
 
โคšดโปรแกรมควบคุมโĀลดเซลลŤ 

void Load_Cell() 

{ 

  if (scale.is_ready())  

  { 

    long reading = scale.read() * 686 ; 

    float Grams = (float)reading / 100000.0 ; 

    Grams = Grams - 11147.46 ; 

    Grams_Cal = (Grams/1000) ; 

    Serial.print(Grams_Cal) ; 

    Serial.println(" kg") ; 

  } 

} 
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