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บทคดัยอ่ 

 ปริญญานิพนธ์ฉบับนี้ขอนําเสนอ หุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาด การออกแบบชิ้นงานจะถูกแบ่ง
ออกไป 2 ส่วนสำคัญ ได้แก่ ส่วนของการขับเคลื่อนและส่วนของการเก็บขยะ โดยการควบคุมจะใช้
การควบคุมผ่านพีแอลซีผ่านอินเตอร์เน็ตสามารถแสดงสถานะการทำงานผ่านทางหน้าจอของตัว
หุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาดไม่ว่าจะเป็นการแสดงค่าของอุณหภูมิของตัวหุ่นยนต์เมื่ออุณหภูมิที่ตัว
หุ่นยนต์มีค่ามากกว่า 30 องศา จะสั่งการให้พัดลมดูดอากาศทำงาน และสามารถควบคุมการทำงาน
ของตัวหุ่นยนต์ได้ที่ระยะ 100 เมตร ระยะเวลาการใช้งานของตัวหุ่นยนต์อยู่ที่ 1ชม 30 นาที ต่อการ
ชาร์จ 1 ครั้ง โดยการทำงานทั้งหมดของหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาดจะใช้พีแอลซีในการควบคุมการ
ทำงานทั้งหมดของตัวหุ่นยนต์ 
 จากการทดลองหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาด ตัวหุ่นยต์สามารถควบคุมการทำงานได้อย่างมี
ประสิทธิภาพ ไม่ว่าจะเป็นการตรวจวัดอุณหภูมิภายในและการแสดงค่าสถานะต่างๆได้ทันกับเวลาจริง
(real time) ของการทำงานทั้งหมดของตัวหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาด 
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ABSTRACT 

This thesis would like to present   Robots picking up trash on the beach.  The 

design of the workpiece is divided into two main parts: part of the drive and part of 

the garbage collection by controlling it, using PLC control via the Internet, it can show 

the working status via the screen of the beachside garbage collector. If the display of 

the temperature of the robot when the temperature of the robot is greater than 30 

degrees, it will command the exhaust fan to work. and can control the operation of 

the robot at a distance of 100 meters.  The operating time of the robot is 1 . 3 0  hours 

per charge. 

In summaries, the beachside garbage collection robot experiment. The robot 

can control the work effectively, such as measuring internal temperature and 

displaying various status values in real-time. 
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ช่วยเหลือในทุกด้านที่มีให้เสมอมา 

คุณค่า ประโยชน์และคุณงามความดีที่ได้จากปริญญานิพนธ์ฉบับนี้ ผู้จัดทําขอมอบแก่ผู้มี
ส่วนร่วมส่วนเกี่ยวข้องทุกคน 

 
 
 

                   ปิยวฒัน์ ทองบุรี 
                                                                                                ราชวัตร คงเม่ง 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



IV 
 

IV 
 

สารบญั 

  หนา้ 

บทคัดย่อ (ภาษาไทย) .......................................................................................................................... I 

บทคัดย่อ (ภาษาอังกฤษ) .................................................................................................................... II 

กิตติกรรมประกาศ............................................................................................................................. III 

สารบัญ ............................................................................................................................................. IV 

บทที่ 1 บทนำ ................................................................................................................................... 1 

           1.1 ที่มาและความสำคัญของโครงาน .................................................................................. 1 

           1.2 วัตถุประสงค์ของการศึกษา ........................................................................................... 1 

           1.3 สมมุติฐานของโครงงาน ................................................................................................ 1 

           1.4 ขอบเขตของการศึกษา ................................................................................................. 2 

           1.5 ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ ........................................................................................... 2 

           1.6 แผนการดำเนินงาน ...................................................................................................... 2 

           1.7 โครงสร้างปริญญานิพนธ์ .............................................................................................. 4 

บทที่ 2 ทฤษฎีที่เกี่ยวข้อง .................................................................................................................. 5 

           2.1 พีแอลซี (Programmable Logic Controller : PLC)  ................................................ 5 

                         2.1.1 โครงสรา้งของ พีแอลซี (PLC) .................................................................. 7 

           2.2 รีเลย์ (relay)  ............................................................................................................... 7 

                        2.2.1 หลักการเบื้องต้น....................................................................................... 8 

                        2.2.2 ชนิดของรีเลย์ ........................................................................................... 9 

                        2.2.3 หน้าสัมผัสของรีเลย์ ................................................................................ 11 

           2.3 มอเตอร์เกียร์ กระแสตรง  .......................................................................................... 12 

                        2.3.1 หลักการทำงานของมอเตอร์ไฟฟ้า ........................................................... 13 

                        2.3.2 ชนิดของมอเตอร์ไฟฟ้า ............................................................................ 14 

           2.4 โมดูลสเตปดาวน์ (Step-Down) ................................................................................. 15 

           2.5 แบตเตอรี่ (Battery) ................................................................................................... 15 

                                 2.5.1 ชนดิของแบตเตอรี่ .................................................................................. 16 

           2.6 โมดูลแสดงผล (Display) ............................................................................................ 19 

           2.7 พัดลมระบายความร้อน A0151 .................................................................................. 20 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



V 
 

V 
 

สารบญั(ตอ่) 

หนา้ 

           2.8 เซ็นเซอร์ตรวจจับวตัถุ (object detection sensor) ................................................. 21 

                     2.8.1 ชนิดของเซ็นเซอร์ ...................................................................................... 22 

           2.9 สวิทช์ (LA38-11X2) .................................................................................................. 23 

           2.10 สัญญาณไฟฟ้า (Buzzer) .......................................................................................... 24 

           2.11 สวิตซ์ LA38-11D Reset ......................................................................................... 25 

           2.12 สวิทซ์ฉุกเฉิน (Emergency Stop Switch) .............................................................. 25 

บทที่ 3 วิธีการออกแบบ .................................................................................................................. 28 

           3.1 บล็อกไดอะแกรมของส่วนต่าง ๆ ในโครงงาน ............................................................. 28 

           3.2 โฟร์ชาร์ต .................................................................................................................... 29 

           3.3 การออกแบบโครงสร้าง .............................................................................................. 30 

                     3.3.1 ตู้ควบคุม ................................................................................................... 32 

                     3.3.2 โครงสร้างของตัวเก็บขยะ .......................................................................... 33 

                     3.3.3 โครงสร้างของตัวหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาด ............................................ 34 

           3.4 การออกแบบวงจรและโปรแกรมพีแอลซี .................................................................... 35 

                     3.4.1 แบบวงจรที่ใช้งานร่วมกับพีแอลซี .............................................................. 35 

           3.5 การใช้งานโปรแกรม จีเอ็กซ์เวิร์ค 2 (GX Works2) ..................................................... 37 

                     3.5.1 การกำหนดค่าเริ่มต้นสำหรับการเข้าใช้งานตัวซอฟต์แวร์ จีเอ็กซ์เวิร์ค 2 ..... 37 

                     3.5.2 การจำลองเพ่ือที่จะทดสอบและลิงค์ไปยังพีแอลซี ...................................... 40 

           3.6 การออกแบบโปรแกรม HMI....................................................................................... 43 

           3.7 การออกแบบวงจรภายใน ........................................................................................... 47 

                     3.7.1 ขั้นตอนการเข้าถึงโปรแกรมและหน้าตาของตัวโปรแกรม ........................... 47 

           3.8 การเขียนโปรแกรมควบคุมทั้งระบบ ........................................................................... 51 

           3.9 หน้าต่างการควบคุมของตัวโครงงาน ........................................................................... 56 

บทที่ 4 การทดสอบและผลการทดสอบ ........................................................................................... 59 

           4.1 การทดลองแรงดันเอาต์พุตแรงดันของพีแอลซี ............................................................ 59 

                     4.1.1 วธิีการทดลอง ............................................................................................ 59 

           4.2 ทดลองการควบคุมที่ระยะ 0-100 เมตร ..................................................................... 62 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



VI 
 

VI 
 

สารบญั(ตอ่) 

หนา้ 

                     4.2.1 วัตถุประสงค์ .............................................................................................. 62 

                     4.2.2 อุปกรณ์ในการทดลอง ............................................................................... 62 

           4.3 การทดลองการแจ้งเตือนวัตถุ ..................................................................................... 64 

                     4.3.1 วัตถุประสงค์ .............................................................................................. 64 

                     4.3.2 อุปกรณ์ในการทดลอง ............................................................................... 64 

           4.4 การทดลองการตรวจวัดอุณหภูมิ ................................................................................ 66 

                     4.4.1 วัตถุประสงค์ .............................................................................................. 66 

                     4.4.2 อุปกรณ์ในการทดลอง ............................................................................... 66 

           4.5 การทดลองการเก็บขยะ .............................................................................................. 69 

           4.6 การทดสอบการควบคุมผ่านสมาร์ทโฟน ..................................................................... 74 

บทที่ 5 ............................................................................................................................................ 76 

           5.1 สรุปผลการทดลอง ..................................................................................................... 76 

                     5.1.1 การทดสอบแรงดันเอาต์พุตแรงดันของพีแอลซี .......................................... 76 

                     5.1.2 ทดสอบการควบคุมระยะ 100 เมตร .......................................................... 76 

                     5.1.3 การทดสอบการแจ้งเตือนวัตถุ .................................................................... 76 

                     5.1.4 การทดสอบการตรวจวัดอุณหภูมิ ............................................................... 76 

                     5.1.5 การทดสอบการเก็บขยะ ............................................................................ 76 

           5.2 ปัญหาและอุปสรรค .................................................................................................... 76 

           5.3 ข้อเสนอแนะและการแก้ไขปัญหา ............................................................................... 77 

เอกสารอ้างอิง ................................................................................................................................. 78 

ภาคผนวก ก .................................................................................................................................... 80 

ภาคผนวก ข .................................................................................................................................... 90 

ภาคผนวก ค .................................................................................................................................... 95 

ประวัติผู้เขียน ................................................................................................................................ 118 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



VII 
 

VII 
 

สารบญัตาราง 

หนา้ 

1.1 ขั้นตอนการดําเนินงานของโครงงานภาคเรียนที่ 1 ....................................................................... 3 

1.2 ขั้นตอนการดําเนินงานของโครงงานภาคเรียนที่ 2 ....................................................................... 4 

3.1 หน้าที่การทำงานของพีแอลซี .................................................................................................... 36 

4.1 การทดลองวัดแรงดันเอาต์พุตของพีแอลซีและแรงดันของตัวมอเตอร์ ........................................ 59 

4.2 การควบคุมที่ระยะทาง 0 – 100 เมตร....................................................................................... 62 

4.3 การทดสอบการแจ้งเตือนและหยุดการทำงานที่ระยะ 0 ถึง 30 เซนติเมตร ................................ 64 

4.4 การทดสอบการเปิด/ปิดการทำงานของพัดลมระบายความร้อน ................................................ 66 

4.5  การทดสอบการเก็บขยะ ........................................................................................................... 73 

4.6 การทดสอบการควบคุมผ่านสมาร์ทโฟน .................................................................................... 75 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



VIII 
 

VIII 
 

สารบญัรปู(ตอ่) 

                                                                                                           หนา้ 

2.1 พีแอลซี ....................................................................................................................................... 5 

2.2 ลักษณะโครงสร้างของพีแอลซี .................................................................................................... 6 

2.3 รีเลย์ 24 โวลต์ ............................................................................................................................. 8 

2.4 โครงสร้างภายในอาร์เมเจอร์รีเลย์................................................................................................ 9 

2.5 รีดรีเลย์โดยใช้สนามแม่เหล็ก ..................................................................................................... 10 

2.6 แสดงการทำงานของรีดสวิตซ์ .................................................................................................... 10 

2.7 การทำงานของโซลิดสเตตรีเลย์ ................................................................................................. 11 

2.8 หน้าสัมผัสของรีเลย์ ................................................................................................................... 12 

2.9 มอเตอร์เกียร์ กระแสตรง........................................................................................................... 13 

2.10 หลักการสร้างพลังงานกลโดยอาศัยสนามแม่เหล็กทั้งสองชุด ................................................... 13 

2.11 มอเตอร์กระแสตรง ................................................................................................................. 14 

2.12 มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับ ....................................................................................................... 14 

2.13 โมดูลสเตปดาวน์ ..................................................................................................................... 15 

2.14 แบตเตอรี่ ................................................................................................................................ 16 

2.15 แบตเตอรี่ชนิดตะกั่วกรด ......................................................................................................... 17 

2.16 แบตเตอรี่ชนิดเจล ................................................................................................................... 17 

2.17 แบตเตอรี่ตะกั่ว ....................................................................................................................... 18 

2.18 โครงสร้างภายในของแบตเตอรี่ลิเธียมไอออน .......................................................................... 19 

2.19 แบตเตอรี่ลิเธียมไอออนฟอสเฟต ............................................................................................. 19 

2.20 HMI SAMKOON AK-043AW ................................................................................................. 20 

2.21 พัดลมระบายความร้อน ........................................................................................................... 21 

2.22 โครงสร้างภายในของพัดลมระบายอากาศ ............................................................................... 21 

2.23 เซ็นเซอร์ตรวจจับวัตถุ INFRARED PHOTOELECTRIC SWITCH SENSOR E18-D80NK ...................... 22 

2.24 เซ็นเซอร์ชนิด NPN ................................................................................................................. 22 

2.25 เซ็นเซอร์ชนิด PNP ................................................................................................................. 23 
 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



IX 
 

IX 
 

สารบญัรปู(ตอ่) 

                                                                                                         หนา้ 

2.26 สวิทช์ LA38-11X2 ................................................................................................................. 24 

227 สัญญาณไฟฟ้า (BUZZER) .......................................................................................................... 24 

2.28 สวิตซ์ LA38-11D RESET ......................................................................................................... 25 

2.29 STOP SWITCH EMERGENCY LAY37-11ZSD .............................................................................. 26 

2.30 เซ็นเซอร์วัดอุณหภูมิ ............................................................................................................... 27 

3.1 บล็อกไดอะแกรมส่วนต่าง ๆ ในการออกแบบหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาด ................................. 28 

3.2 โฟร์ซาร์ต................................................................................................................................... 29 

3.3 โครงสร้างของตัวหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาด ............................................................................ 30 

3.4 โครงสร้างด้านข้างของตัวหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาด ............................................................... 31 

3.5 โครงสร้างด้านหน้าของตัวหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาด .............................................................. 31 

3.6 อุปกรณ์ภายในตัวหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาด........................................................................... 32 

3.7 โครงสร้างของตัวหุ่ยนต์เก็บขยะริมชายหาด .............................................................................. 33 

3.8 โครงสร้างของตัวหุ่ยนต์เก็บขยะริมชายหาด .............................................................................. 34 

3.9 การออกแบบวงจรใช้งานร่วมกับพีแอลซี ................................................................................... 35 

3.10 การกำหนดค่าเบื้องต้นของจีเอ็กซ์เวิร์ค 2 ................................................................................ 37 

3.11 หน้าต่าง NEW PROJECT ........................................................................................................... 38 

3.12 หน้าต่างการเขียน LADDER ...................................................................................................... 38 

3.13 การเริ่มต้นเขียน LADDER ......................................................................................................... 39 

3.14 ตัวอย่างการเขียน LADDER ....................................................................................................... 39 

3.15 การจำลอง .............................................................................................................................. 40 

3.16 รูปแบบหน้าต่างการจำลอง ..................................................................................................... 40 

3.17 การ SETUP CONNERCTION1 ..................................................................................................... 41 

3.18 การดาวน์โหลด LADDER ไปยังพีแอลซี ..................................................................................... 41 

3.19 การเขียนโปรแกรมลงพีแอลซี ................................................................................................. 42 

3.20 ไอคอนโปรแกรม AKWORKSHOP ............................................................................................. 43 

3.0.21 การ NEW PROJECT ............................................................................................................... 43 

3.22 เริ่มต้นการ NEW PROJECT ....................................................................................................... 44 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



X 
 

X 
 

สารบญัรปู(ตอ่) 

                                                                                                            หนา้ 

3.23 การสร้างปุ่มกดบนจอ HMI ..................................................................................................... 44 

3.24 การเลือก INPUT ของตัวจอ HMI .............................................................................................. 45 

3.25 ตัวอย่างหน้าตาการเขียน HMI ................................................................................................ 45 

3.26 หน้าต่างเมนู DOWNLOAD ........................................................................................................ 46 

3.27 การ DOWNLOAD ไปยังตัวจอ HMI ........................................................................................... 46 

3.28 หน้าตาโปรแกรมการใช้งาน .................................................................................................... 47 

3.29 หน้าตาการสร้างหน้า DRAWING ............................................................................................... 47 

3.30 ตัวอย่างการออกแบบวงจรภายใน ........................................................................................... 48 

3.31 การออกแบบวงจรภายใน........................................................................................................ 48 

3.32 วงจรภายในทั้งหมดของตัวโครงงาน ........................................................................................ 49 

3.33 วงจรการควบคุมมอเตอร์ ........................................................................................................ 50 

3.34 แลดเดอร์สำหรับการตรวจจับอุณหภูมิ .................................................................................... 51 

3.35 แสดงการตรวจจับวัตถุและหยุดการทำงาน ............................................................................. 52 

3.36 การควบคุมการเคลื่อนไหว ...................................................................................................... 53 

3.37 การเคลื่อนไหวเป็นพื้นที่ (ต่อ) .................................................................................................. 54 

3.38 การเคลื่อนไหวเป็นพื้นที่ .......................................................................................................... 55 

3.39 หน้าต่างของการควบคุมตัวจอ HMI......................................................................................... 56 

3.40 หน้าต่างเมนูหลักของการควบคุมโครงงาน .............................................................................. 56 

3.41 หน้าต่างการควบคุมด้วยมือ .................................................................................................... 57 

3.42 แสดงหน้าต่างการทำงานเป็นพื้นที่ของตัวโครงงาน ................................................................. 57 

3.43 แสดงการทำงาน ..................................................................................................................... 58 

4.1 แรงดันที่ออกมาจากพีแอลซี ...................................................................................................... 60 

4.2 แรงดันที่มอเตอร์ใช้งาน ............................................................................................................. 60 

4.3 โปรแกรมควบคุมการทำงานของตัวมอเตอร์ .............................................................................. 61 

4.4 หน้าต่างการควบคุม .................................................................................................................. 63 

4.5 ระยะการควบคุมท่ี 100 เมตร ................................................................................................... 63 

4.6 ระยะการแจ้งเตือนที่ 0 ถึง 30 เซนติเมตร .................................................................................. 65 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



XI 
 

XI 
 

สารบญัรปู(ตอ่) 

                                                                                                       หนา้ 

4.7 การแสดงสถานะการทำงานบนโปรแกรม GX WORKS2 ............................................................. 65 

4.8 หน้าต่างโปรแกรมที่ใช้ในการแสดงผล ....................................................................................... 67 

4.9 เซนเชอร์ในการตรวจวัดอุณหภูมิ ............................................................................................... 67 

4.10 พัดลมระบายอากาศของตัวหุ่นยนต์ ........................................................................................ 68 

4.11 รูปแบบการเขียนแลดเดอร์ของตัวแจ้งเตือนการเก็บขยะ ......................................................... 69 

4.12 ทดสอบการเคลื่อนที่เป็นพื้นที่สี่เหลี่ยม 2 ตารางเมตร.............................................................. 69 

4.13 รูปแบบของตัวชิ้นงาน ............................................................................................................. 70 

4.14 ทดสอบการเคลื่อนที่เป็นพื้นที่สี่เหลี่ยม 3 ตารางเมตร.............................................................. 70 

4.15 ทดสอบการเคลื่อนที่เป็นพื้นที่สี่เหลี่ยม 3 ตารางเมตร.............................................................. 71 

4.16 ทดสอบการเคลื่อนที่เป็นพื้นที่สี่เหลี่ยม 4 ตารางเมตร.............................................................. 71 

4.17 ทดสอบการเคลื่อนที่เป็นพื้นที่สี่เหลี่ยม 4 ตารางเมตร.............................................................. 72 

4.18 ทดสอบการเก็บขยะที่ 8500 ลูกบาศก์เซนติเมตร .................................................................... 72 

4.19 หน้าต่างการแจ้งเตือนเมื่อขยะครบ 8500 ลูกบาศก์เซนติเมตร ................................................ 73 

4.20 หน้าจอโปรแกรม AKWORKSHOP ............................................................................................ 74 

4.21 หน้าจอ IP ADDRESS ของหน้าจอ HMI ...................................................................................... 74 

4.22 หน้าจอการควบคุมผ่านสมาร์ทโฟน ......................................................................................... 75 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



1 
 

 
 

บทที ่1 

บทนำ 

 
 ในส่วนบทนี้จะกล่าวถึง ความเป็นมาและความสําคัญ วัตถุประสงค์ของโครงงาน 

สมมติฐานของโครงงาน ขอบเขตของโครงงาน ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ แผนการดําเนินงาน และ

โครงสร้างของปริญญานิพนธ์ 

 

1.1 ทีม่าและความสำคญัของโครงาน 
 เนื่องจากในปัจจุบันมีขยะตามชายหาดส่งผลอัตรายต่อสัตว์ในทะเล และนักท่องเที่ยวจึง
ทำให้มีสภาพแวดล้อมของชายหาดที่มีขยะอยู่จำนวนมากอาจส่งผลอัตรายรวมถึงปัญหาโลร้อนที่จะ
ส่งผลกระทบต่อระดับน้ำทะเลที่เพิ่มสูงขึ้น และอุณหภูมิที่สูงขึ้นจากการขยายตัวของทางความร้อน
ของน้ำในมหาสมุทร จึงเกิดปัญหาโลกร้อนที่ก่อผลเสียมากกว่าในยุคปัจจุบัน 
 จากสาเหตุดังกล่าว ผู ้จัดทำเล็งเห็นถึงความสำคัญของปัญหานี้ จึงได้คิดค้นการ
ออกแบบหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาด เพ่ือที่จะช่วยลดปัญหาโลกร้อนที่ก่อมาจากขยะริมชายหาดและ
ลดอัตรายที่อาจก่อกับผู้คนที่มาท่องเที่ยวร่วมไปจนถึงสัตว์ทะเลที่อาศัยอยู่บริเวณริมชายหาด 
 

1.2 วัตถุประสงค์ของการศึกษา 
 1. เพ่ือลดปัญหาโลกร้อนที่เกิดจากปัญหาของขยะริมชายหาด 
 2. ลดการเกิดอัตรายของสิ่งมีชีวิตริมชายหาดที่อาจเกิดขึ้นจากขยะริมชายหาด 
 3. ศึกษาการทำงานของระบบพีแอลซี 
 4. ศึกษาการออกแบบโครงสร้างของตัวหุ่นยนต์ที่ใช้ในการเดินบนชายหาด 
 

1.3 สมมตุฐิานของโครงงาน  
 หุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาด ส่วนของการควบคุมจะใช้การควบคุมผ่านพีแอลซีที่จะใช้ในการ
ควบคุมอีกทั้งตัวของหุ่นยนต์สามารถตรวจวัดอุณหภูมิภายในของตัวหุ่นยนต์และสามารถแสดงค่า
อุณหภูมิบนจอแสดงสถานะ สามารถควบคุมได้ที่ระยะ 100 เมตรต่อการใช้งานและยังสามารถใช้งาน
ได้นานถึง 1 ชม 30 นาทีต่อการชาร์ท 1 ครั ้งในการใช้งานสามารถเชื ่อมต่อการควบคุมผ่าน
อินเตอร์เน็ตโดยจะควบคุมผ่านสมาร์ทโฟนที่ใช้ในการควบคุมหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาด 
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1.4 ขอบเขตของการศกึษา 
 1. ตัวหุ่นยนต์สามารถบรรจุขยะได้ 8‚500 ลูกบาศก์เซนติเมตร เมื่อขยะเต็มจะมีการแจ้ง
เตือนที่ตัวหุ่นยนต์และสมาร์ทโฟน 
 2. สามารถควบคุมหุ่นยนต์ได้ในระยะ 100 เมตร  
 3. สามารถตรวจสอบแจ้งเตือนวัตถุท่ีอยู่กีดขวางด้านหน้าในระยะ30 เซนติเมตร  
 4. สามารถใช้งานต่อเนื่องได้ 1ชม.30นาที. ต่อการชาร์จ1ครั้ง (ระยะทางได้ที ่1.2 กิโลเมตร) 
 5. สามารถตรวจสอบอุณหภูมิเพื ่อการระบายความร้อนของหุ่นยนต์เมื่ออุณหภูมิในตัว
หุ่นยนต์สูงกว่า 30 องศาเซลเซียสพัดลมจะทำงาน  
 6. สามารถควบคุมผ่านระบบอินเตอร์เน็ต 
 7. หุ่นยนต์สามารถเก็บขยะได้อัตโนมัติโดยกำหนดเป็นพื้นที่สี่เหลี่ยม  
 8. สามารถเก็บขยะท่ีผิวของพ้ืนทรายที่ความลึก 5 เซนติเมตร 
 

1.5 ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ 
 1. สามารถลดขยะริมหาดชายได้ เพ่ือที่จะลดปัญหาของสัตว์ทะเลที่อาจได้รับอันตรายจาก
ขยะริมชายหาด 
 2. ศึกษาการใช้งานพีแอลซีในการควบคุมการทำงานผ่านอินเตอร์เน็ต 
 3. ทำให้ชายหาดมีความสวยงามมากยิ่งขึ้นเม่ือไม่มีขยะตามชายหาด 
 4. ลดปัญหาโลกร้อนที่เกิดจากขยะที่ไม่สามารถย่อยสลายตามธรรมชาติได้ 
 

1.6 แผนการดำเนนิงาน  
 1. ค้นคว้าหาข้อมูลของอุปกรณ์ รวมถึงหลักการการทํางานต่าง ๆ ของอุปกรณ์ 
 2. ออกแบบโครงสร้างของชิ้นงาน 
 3. จัดหาอุปกรณ์ และสั่งซื้ออุปกรณ์ท่ีใช้ในการทําโครงงาน 
 4. ทดลองเขียนโปรแกรมเพ่ือควบคุมการทํางานของอุปกรณ์ 
 5. นําชิ้นงานมาประกอบร่วมกับวงจรอิเล็กทรอนิกส์ 
 6. ทดลองใช้งานจริง รวมไปถึงการแก้ปัญหา และอุปสรรคที่เกิดจากการทํางาน 
 7. สรุปผลการทดลอง 
 8. จัดทํารายงาน และนําเสนอ 
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 ขั้นตอนการดําเนินงานที่ผู ้จัดทําได้วางแผนไว้ เริ ่มจากการศึกษาค้นคว้ารวบรวมข้อมูล

ออกแบบโครงสร้าง ศึกษาอุปกรณ์ที่นํามาใช้ในการทําโครงงาน การจัดหาอุปกรณ์ ทดสอบการทํางาน

ของอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์จัดทําโครงงานการทดลอง ทดสอบการทํางานทั้งหมด เก็บผลการทดลอง

การแก้ไข จัดทํารายงาน และเตรียมการนําเสนอ จะแบ่งตามภาคเรียนที ่ 1 และ 2 ซึ่งได้ชี ้แจง

รายละเอียดในตารางที่ 1.1 และ 1.2 ดังนี้  
 

ตารางที ่1.1 ขั้นตอนการดําเนินงานของโครงงานภาคเรียนที่ 1 

รายละเอียด 
ช่วงเวลาดําเนินงาน (สิงหาคม - พฤศจิกายน 2564) 

สิงหาคม กันยายน ตุลาคม พฤศจิกายน 
1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 

1.ศึกษาและรวมรวมข้อมูล
เกี่ยวกับโครงงาน 

                

2.เข้าพบอาจารย์ที่ปรึกษา                 
3.นําเสนอหัวข้อโครงงานต่อ
คณาจารย์ 

                

4.ศึกษาอุปกรณ์ท่ีนํามาใช้ในการ
ทําโครงงาน 

                

5.จัดซื้ออุปกรณ์                 
6.สร้างโครงสร้างระบบต่างๆ                 
7.ทดสอบการทํางานของอุปกรณ์
อิเล็กทรอนิกส์ 

                

8. นําชิ้นงานและอุปกรณ์
อิเล็กทรอนิกส์ 
ประกอบเข้าด้วยกัน 

                

9.ทดสอบการทํางานทั้งหมด                 
10.จัดทํารายงานและเตรียมการ
นําเสนอ 

                

11.นําเสนอโครงงาน                 
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       ตารางที ่1.2 ขั้นตอนการดําเนินงานของโครงงานภาคเรียนที่ 2 

รายละเอียด 
ช่วงเวลาดําเนินงาน (มกราคม - พฤษภาคม 2565) 

มกราคม กมุภาพนัธ ์ มีนาคม เมษายน พฤษภาคม 

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

1. ศึกษาการใช้พี
แอลซี ควบคุมผ่าน
ไอโอที 

                    

2. จัดซื้ออุปกรณ์                     
3.สร้างโครงสร้าง 
ส่วนท้าย  

                    

4.ทดลองการ
ทำงานของ
หุ่นยนต์ 

                    

5. จัดทําเล่ม
ปริญญานิพนธ์ 

                    

6.นําเสนอ
โครงงาน 

                    

 

1.7 โครงสร้างปรญิญานพินธ์      
 ปริญญานิพนธ์ฉบับนี ้จะอธิบายเนื้อหาที่เกี ่ยวข้องกับหุ ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาด แบ่ง
ออกเป็น 5 บทแต่ละบทประกอบไปด้วยเนื้อหาดังต่อไปนี้ 
 บทที่1ในบทนี้จะกล่าวถึง1ที ่มาและความสำคัญของปัญหา วัตถุประสงค์ของการศึกษา 
ขอบเขตของปริญญานิพนธ์ ประโยชน์ที ่คาดว่าจะได้รับ  แผนขั้นดำเนินงาน และโครงสร้างของ
ปริญญานิพนธ์ 
 บทที่2 ในบทนี้จะกล่าวถึง2ทฤษฎีที่เกี่ยวข้องกับอุปกรณ์ในการทำโครงงานซึ่งประกอบไป
ด้วย เซ็นเซอร์วัดความเข้มแสง และเซ็นเซอร์วัดอุณหภูมิ เป็นต้น 
 บทที่3 ในบทนี้จะกล่าวถึงบล็อกไดอะแกรมของระบบโฟลว์ชาร์ตการทำางานของโปรแกรม 
การควบคุมอุณหภูมิและแสงของเครื่อง การออกแบบโครงสร้าง และการออกแบบลายวงจรของเครื่อง 
 บทที่4 ในบทนี้จะกล่าวถึงการทดลองและผลการทดลองในส่วนของเซ็นเซอร์วัดอุณหภูมิ และ
เซ็นเซอร์วัดความเข้มแสง 
 บทที่5 วิเคราะห์และสรุปผลการทดลอง ในบทนี้จะกล่าวถึงการสรุปผลการทำางานของ
เครื่อง ปัญหาและอุปสรรค วิธีแก้ไขปัญหา และข้อเสนอแนะ 
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บทที ่2 

ทฤษฎทีีเ่กี่ยวขอ้ง 
 

โครงงานหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาดโดยใช้พีแอลซีในการควบคุมเป็นการนำเทคโนโลยีของพี

แอลซีมาใช้ให้เกิดประโยชน์สูงสุดหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาดสามารถทำงานได้หลากหลายรูปแบบไม่

ว่าจะเป็นการทำงานอัตโนมัติเมื่ออุณหภูมิเกิดว่าที่กำหนดและสามารถควบคุมผ่านระบบอิเตอร์เน็ด  

โดยวิธีดังต่อไปนี้ 

 

2.1 พีแอลซี (Programmable Logic Controller : PLC)  

เป็นอุปกรณ์ควบคุมการทำงานของเครื่องจักรหรือกระบวนการทำงานต่างๆ โดยภายในมีไม

โครโพรเซสเซอร์ เป็นมันสมองสั่งการที่สำคัญพีแอลซีจะมีส่วนที่เป็นอินพุตและเอาต์พุตที่สามารถต่อ

ออกไปใช้งานได้ทันที ตัวตรวจวัดหรือสวิทตช์ต่างๆ จะต่อเข้ากับอินพุตส่วนเอาต์พุตจะใช้ต่อออกไป

ควบคุมการทำงานของอุปกรณ์หรือเครื่องจักรที่เป็นเป้าหมาย เราสามารถสร้างวงจรหรือแบบของการ

ควบคุมได้โดยการป้อนเป็นโปรแกรมคำสั ่งเข้าไปในพีแอลซีนอกจากนี้ยังสามารถใช้งานร่วมกับ

อุปกรณ์อ่ืนเช่นเครื่องอ่านบาร์โค๊ด (Barcode Reader) [1] ดังรูปที่ 2.1 

 

รปูที ่2.1 พีแอลซี 
(ที่มา: https://www.servoplus3.com/17220140/fx3u-14mr) 

 

 ในปัจจุบันนอกจากเครื่องพีแอลซีจะใช้งานแบบเดี่ยว (Stand-alone) แล้วยังสามารถต่อพี

แอลซีหลายๆ ตัวเข้าด้วยกัน (Network) เพ่ือควบคุมการทำงานของระบบให้มีประสิทธิภาพมากยิ่งขึ้น
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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ด้วยจะเห็นได้ว่าการใช้งานพีแอลซีมีความยืดหยุ่นมากดังนั้นในโรงงานอุตสาหกรรมต่างๆ จึงเปลี่ยนมา

ใช้พีแอลซี ดังรูปที่ 2.2 

 

 

 

รปูที ่2.2 ลักษณะโครงสร้างของพีแอลซี 
(ที่มา: http://www.advance-electronic.com/blog/detail/113/th/) 

 
โดยทั่วไปแล้ว โปรแกรมเมเบิล ลอจิก คอนโทรลเลอร์ที่ใช้งานในปัจจุบัน จะเปรียบเสมือน

คอมพิวเตอร์ตัวหนึ่ง แต่ไม่สามารถเพิ่มความเร็วของหน่วยประมวลผลกลาง หรือเพิ่มหน่วยความจํา
ของพีแอลซีได้ดังนั้นผู้ใช้งานต้องศึกษาคุณสมบัติของพีแอลซีแต่ละรุ่น เพ่ือให้เหมาะสมกับการควบคุม
การทํางานของเครื่องจักรและให้เกิดประสิทธิภาพสูงสุด โครงสร้างของพีแอลซี สามารถแบ่งออกได้ 3 
ส่วน 

1. หน่วยประมวลผล (CPU ; Central Processing Unit)  

- ไมโครโปรเซสเซอร์ (Micro Processor) 

                     - หน่วยความจํา (Memory Unit) 

                     - แหล่งจ่ายไฟ (Power Supply) 

2. หน่วยอินพุต/เอาต์พุต (Input / Output Unit)  

3. หน่วยอุปกรณ์ที่ใช้ในโปรแกรม (PM ; Programmer / Monitor) 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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2.1.1 โครงสร้างของพีแอลซ ี[2] 

พีแอลซี เป็นอุปกรณ์คอมพิวเตอร์สำหรับใช้ในงานอุตสาหกรรม พีแอลซี ประกอบด้วย  
หน่วยประมวลผลกลาง หน่วยความจำ หน่วยรับข้อมูล หน่วยส่งข้อมูล และหน่วยป้อนโปรแกรม พี
แอลซี ขนาดเล็กส่วนประกอบทั้งหมดของ พีแอลซี จะรวมกันเป็นเครื่องเดียว แต่ถ้าเป็นขนาดใหญ่
สามารถแยกออกเป็นส่วนประกอบย่อยๆ หน่วยความจำของ พีแอลซี ประกอบด้วย หน่วยความจำ
ชนิดแรมและรอม  หน่วยความจำชนิดแรมทำหน้าที่เก็บโปรแกรมของผู้ใช้และข้อมูลสำหรับใช้ในการ
ปฏิบัติงานของ พีแอลซี ส่วนรอม  ทำหน้าที่เก็บโปรแกรมสำหรับใช้ในการปฏิบัติงานของ พีแอลซี 
ตามโปรแกรมของผู้ใช้  
  1. RAM (Random Access Memory) หน่วยความจำประเภทนี้จะมีแบตเตอรี่เล็กๆ ต่อไว้ 
เพื่อใช้เลี้ยงข้อมูลเมื่อเกิดไฟดับ การอ่านและเขียนโปรแกรมลงใน แรม ทำได้ง่ายมาก จึงเหมาะกับ
การใช้งานในระยะทดลองเครื่องที่มีการเปลี่ยนแปลงแก้ไขโปรแกรมบ่อยๆ 

2. EPROM (Erasable Programmable Read Only Memory) หน่วยความจำชนิด EPROM 
นี้จะต้องใช้เครื่องมือพิเศษในการเขียนโปรแกรม การลบโปรแกรมทำได้โดยใช้แสงอัลตราไวโอเลตหรือ
ตากแดดร้อนๆ นานๆ มีข้อดีตรงที่โปรแกรมจะไม่สูญหายแม้ไฟดับ จึงเหมาะกับการใช้งานที่ไม่ต้อง
เปลี่ยนโปรแกรม 

3. EEPROM (Electrical Erasable Programmable Read Only Memory) หน่วยความจำ
ชนิดนี้ไม่ต้องใช้เครื่องมือพิเศษในการเขียนและลบโปรแกรม โดยใช้วิธีการทางไฟฟ้าเหมือนกับ แรม
นอกจากนั้นก็ไม่จำเป็นต้องมีแบตเตอรี่สำรองไฟเมื่อไฟดับ ราคาจะแพงกว่า แต่จะรวมคุณสมบัติที่ดี
ของทั้ง แรม 

 

2.2 รีเลย ์(relay) [3] 
รีเลย์ คืออุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ที ่ใช้กันอย่างแพร่หลายในวงจรควบคุมอัตโนมัติ  ทำหน้าที่

เปรียบเสมือนสวิตช์ไฟ ที่ใช้แรงดันไฟฟ้าในการเปิดและปิดอุปกรณ์ไฟฟ้าเพื่อควบคุมวงจรต่างๆ 
ลักษณะดังรูปที่ 2.3 

หลักการทำงานของรีเลย์ ขดลวด(coil) ทำหน้าที ่รับแรงดันไฟฟ้าจากวงจรตัวควบคุมหรือ 
controller เพื่อเหนี่ยวนำกระแสไฟฟ้าให้เปลี่ยนเป็นพลังงานแม่เหล็กในการทำให้ดึงดูดหน้าสัมผัส
(contact) ให้เปลี่ยนตำแหน่ง หน้าสัมผัส(contact) ทำหน้าที่เหมือนสวิตช์ ที่กำหนด ทิศทางการจ่าย
กระแสไฟฟ้าให้กับอุปกรณ์ที่เราต้องการ 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้

https://th.misumi-ec.com/th/vona2/el_control/E1100000000/E1105000000/
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รปูที ่2.3 รีเลย์ 24 โวลต ์
(ที่มา: https://www.spebanmoh.com/Relay%20and%20Socket.html) 

 

          จากรูปที่ 2.3 โปรเจคนี้ได้นำรีเลย์ 24 โวลต์ ถูกนำมาใช้ในการขับมอเตอร์ให้สามารถหมนุได้ 
2ทิศทาง มีด้วยกัน 3 ส่วน คือส่วนที่หนึ่ง เป็นตัวขับมอเตอร์ทางด้านขวาของตัวหุ่นยนต์ ส่วนที่สอง
เป็นตัวขับมอเตอร์ทางด้านซ้าย และส่วนสุดท้ายส่วนที่สามใช้ในการเปิดหรือปิดตัวดูดอากาศ 
 

 

2.2.1 หลกัการเบือ้งตน้ 

รีเลย์เป็นอุปกรณ์ที ่น ิยมนำมาทำเป็นสวิตช์ทางด้านอิเล็กทรอนิกส์ โดยจะต้องป้อน
กระแสไฟฟ้าให้ไหลผ่านขดลวดจำนวนหนึ่ง เพื ่อนำไปควบคุมวงจรกำลังงานสูง ๆ ที ่ต่ออยู ่กับ
หน้าสัมผัสหรือคอนแทกต์ของรีเลย์   

หลักการทำงานเบื้องต้นของรีเลย์แสดงดังรูปที่ 9.2 การทำงานเริ่มจากปิดสวิตช์ เพื่อป้อน
กระแสให้กับขดลวด (Coil) โดยทั่วไปจะเป็นขดลวดพันรอบแกนเหล็ก ทำให้เกิดสนามแม่เหล็กไปดูด
เหล็กอ่อนที่เรียกว่าอาร์เมเจอร์ (Armature) ให้ต่ำลงมา ที่ปลายของอาร์เมเจอร์ด้านหนึ่งมักยึดติดกับ
สปริง (Spring) และปลายอีกด้านหนึ่งยึดติดกับหน้าสัมผัส (Contacts) การเคลื่อนที่อาร์เมเจอร์ จึง
เป็นการควบคุมการเคลื่อนที่ของหน้าสัมผัส ให้แยกจากหรือแตะกับหน้าสัมผัสอีกอันหนึ่งซึ่งยึดติดอยู่
กับที่  เมื่อเปิดสวิตช์อาร์เมเจอร์ ก็จะกลับสู่ตำแหน่งเดิม เราสามารถนำหลักการนี้ไปควบคุมโหลด 
(Load) หรือวงจรอิเล็กทรอนิกส์ต่าง ๆ ได้ตามต้องการ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้

https://www.spebanmoh.com/Relay%20and%20Socket.html
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2.2.2 ชนดิของรเีลย ์

รีเลย์ที่นิยมใช้งานและรู้จักกันแพร่หลาย 4 ชนิด สามารถแยกได้แต่ละชนิดดังนี้ 

1. อาร์เมเจอร์รีเลย์ (Armature Relay)อรีเลย์ที่ได้อธิบายหลักการทำงานดังในรูปที่ 9.6  ซึ่ง
เป็น รีเลย์ที่ยมใช้กันมากที่สุด บางครั้งเรียกรีเลย์แบบนี้ว่า รีเลย์ชนิดแคลปเปอร์ (Clapper Relay) 

 

 

รปูที ่2.4 โครงสร้างภายในอาร์เมเจอร์รีเลย์ 
(ที่มา: https://www.listrikonline.com/news/16/Pengertian-dan-Fungsi-Relay) 

 
จากรูปที่ 2.4 แสดงโครงภายในของรีเลย์แบบใช้งานทั่วไป ซึ่ง Armature จะทำหน้าที่ให้หน้า

คอนแทคสับเปลี่ยนตำแหน่งโดยอาศัยสนามแม่เหล็กจากคอยล์แม่เหล็กไฟฟ้า 
2. รีดรีเลย์ (Reed Relay) เป็นรีเลย์ไฟฟ้าที่มีลักษณะเป็นแคปซูลขนาดเล็ก ตัดขวางของ

รีเลย์ ที่ประกอบด้วยส่วนที่เรียกว่ารีดแคปซูล ซึ่งมีคอยล์พันบนแกนบ๊อบบิ้น รีดแคปซูลจะเป็น
หลอดแก้ว ภายในบรรจุก๊าชเฉื่อย หน้าสัมผัสเป็นโลหะผสมแผ่นบาง ๆ ปลายตัด 2 แผ่น วางซ้อนแต่
ไม่สัมผัสกัน เป็นสวิตช์ชุดเดียวทางเดียวหน้าสัมผัสปกติเปิดวงจร (SPST-NO) ดังรูปที่ 2.5 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้

https://www.listrikonline.com/news/16/Pengertian-dan-Fungsi-Relay
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รปูที ่2.5 รีดรีเลย์โดยใช้สนามแม่เหล็ก 
(ที่มา: https://www.electronicdesign.com/technologies/test-

measurement/article/21206307/what-is-a-reed-relay) 
 

3. ร ีดสว ิตช ์ (Reed Switch) เป ็นร ีเลย ์อ ีกชนิดหนึ ่งแต ่ไม ่ม ีช ุดขดลวดสำหรับสร ้าง
สนามแม่เหล็ก การควบคุมการปิดเปิดหน้าสัมผัส ของสวิตช์จะใช้สนามแม่เหล็กจากภายนอกมา
ควบคุม หน้าสัมผัส โครงสร้างภายในของรีดสวิตช์ดังรูปที่ 2.6 

 

 

รปูที ่2.6 แสดงการทำงานของรีดสวิตซ์ 
(ที่มา: https://www.electronicdesign.com/technologies/test-

measurement/article/21206307/what-is-a-reed-relay) 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้

https://www.electronicdesign.com/technologies/test-measurement/article/21206307/what-is-a-reed-relay
https://www.electronicdesign.com/technologies/test-measurement/article/21206307/what-is-a-reed-relay
https://www.electronicdesign.com/technologies/test-measurement/article/21206307/what-is-a-reed-relay
https://www.electronicdesign.com/technologies/test-measurement/article/21206307/what-is-a-reed-relay
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4. โซลิดสเตตรีเลย์ (Solid-State Relay) เป็นรีเลย์ที่ไม่มีโครงสร้างทางกลอยู่ภายใน มีขั้วต่อ
อย่างละ 2 ขั้ว ขั้วอินพุต เป็นขั้วสำหรับป้อนสัญญาณควบคุม เพื่อบังคับให้ขั้วเอาต์พุตปิดหรือเปิด
วงจร โดยจะมีการแยกกันทางไฟฟ้าระหว่างขั้วอินพุตและเอาต์พุต ดังรูปที่ 2.7 
 

 

 

รปูที ่2.7 การทำงานของโซลิดสเตตรีเลย์ 
(ที่มา: https://supremelines.co.th/) 

 

2.2.3 หนา้สมัผสัของรเีลย์ 

ปัจจุบันรีเลย์ที่มีขดลวดชุดเดียวสามารถควบคุมหน้าสัมผัสได้หลายชุดดังรูปที่ 9.3 อาร์
เมเจอร์อันเดียวถูกยึดอยู่กับหน้าสัมผัสที่เคลื่อนที่ได้ 4 ชุด ดังนั้นรีเลย์ตัวนี้จึงสามารถควบคุมการแตะ
หรือจากกันของหน้าสัมผัสได้ถึง 4 ชุด แต่ละหน้าสัมผัสที่เคลื่อนที่ได้มีชื่อเรียกว่าขั้ว (Pole) รีเลย์ใน
รูปที่ 9.3 มี 4 ขั้ว จึงเรียกหน้าสัมผัสแบบนี้ว่าเป็นแบบ 4PST (Four Pole Single Throw) ถ้าแต่ละ
ขั้วที่เคลื่อนที่แล้วแยกจากหน้าสัมผัสอันหนึ่งไปแตะกับหน้าสัมผัสอีกอันหนึ่งเหมือนกับสวิตช์โยก โดย
เป็นการเลือกหน้าสัมผัส ในกรณีที ่ไม่มีการป้อนกระแสไฟฟ้าเข้าขดลวดของรีเลย์ สภาวะ NO 
(Normally Open) คือสภาวะปกติหน้าสัมผัสกับขั้วแยกจากกัน ถ้าต้องการให้สัมผัสกันจะต้องป้อน
กระแสไฟฟ้าเข้าขดลวด ส่วนสภาวะ NC (Normally Closed) คือสภาวะปกติหน้าสัมผัสกับขั้วสัมผัส
กัน ถ้าต้องการให้แยกกันจะต้องป้อนกระแสไฟฟ้าเข้าขดลวด นอกจากนี้ยังมีแบบแยกก่อนแล้วสัมผัส 
(Break-Make) หมายถึงหน้าสัมผัสระหว่าง 1 และ 2 จะแยกจากกันก่อนที่หน้าสัมผัส 1 และ 3 จะ
สัมผัสกัน แต่ถ้าหากตรงข้ามกันคือ หน้าสัมผัส 1 และ 2 จะสัมผัสกัน และจะไม่แยกจากกัน จนกว่า
หน้าสัมผัส 1 และ 3 จะสัมผัสกัน (Make-Break) ดังรูปที่ 2.8 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้

https://supremelines.co.th/
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รปูที ่2.8 หน้าสัมผัสของรีเลย์ 
(ที่มา: https://www.artronshop.co.th/article/59/) 

 

2.3 มอเตอร์เกยีร ์กระแสตรง  
มอเตอร์เกียร์ ดีซีเป็นมอเตอร์ลักษณะการทำงานจะมีแรงบิดที่สูงสามารถขับเคลื่อนที่มีกำลัง

สูง ๆหรือวัตถุที่มีน้ำหนักมากได้ มอเตอร์ไฟฟ้า (Electric motor) คือ อุปกรณ์ไฟฟ้าที่แปลงพลังงาน
ไฟฟ้าเป็นพลังงานกลซึ่งจะแสดงออกมาเป็นกำลังที่เพลา มอเตอร์ไฟฟ้าถูกนำไปใช้งานเป็นต้นกำลัง
ขับ (Driver) ของอุปกรณ์ต่างๆเช่น พัดลม, ปั๊มน้ำหอยโข่ง, เครื่องมือเครื่องใช้ในครัวเรือน และดิสก์
ไดรฟ์ จนกระทั่งไปถึงงานในอุตสาห์กรรมหนักพวก ( turbo-machinery ) พวก แก๊สคอมเพลสเซอร์ 
ที่ตัวหนึ่งขนาดหลาย MW [4] ดังรูปที่ 2.9   

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้

https://www.artronshop.co.th/article/59/
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รปูที ่2.9 มอเตอรเ์กียร ์กระแสตรง 
(ที่มา: https://thai.alibaba.com/product-detail/) 

 

2.3.1 หลกัการทำงานของมอเตอร์ไฟฟ้า 

การทำงานปกติของมอเตอร์ไฟฟ้าส่วนใหญ่เกิดจากการทำงานร่วมกันระหว่าง
สนามแม่เหล็ก ของแม่เหล็กในตัวมอเตอร์และ สนามแม่เหล็กไฟฟ้าที่เกิดจากกระแสในขดลวดทำให้
เกิดการสร้าง แรงดูด และแรงผลักของสนามแม่เหล็กทั้งสอง ทำให้เกิดเป็นพลังงานกลดังรูปที่ 2.10 

 

 

รปูที ่2.10 หลักการสร้างพลังงานกลโดยอาศัยสนามแม่เหล็กท้ังสองชุด  
(ที่มา: https://naichangmashare.com/2020/02/18/electrical-motor-ep01/) 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้

https://thai.alibaba.com/product-detail/59mm-dc-geared-motor-60748102864.html?spm=a2700.details.maylikeexp.5.57e1771f9Ywn5J
https://naichangmashare.com/2020/02/18/electrical-motor-ep01/
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2.3.2 ชนดิของมอเตอร์ไฟฟา้ 

มอเตอร์ไฟฟ้าสามารถแบ่งได้2แบบหลักๆตามลักษณะของกระไฟฟ้าคือ 
1. มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (DC Motor) เป็นมอเตอร์ที่ต้องใช้ไฟฟ้ากระแสตรง 

ผ่านเข้าไปในขดลวดเพื่อทำให้เกิดการดูดและผลักกันของแม่เหล็กถาวรกับแม่เหล็กไฟฟ้าที่เกิดจาก
ขดลวดมอเตอร์จึงหมุนได้ ดังรูปที่ 2.11 

 
 

รปูที ่2.11 มอเตอร์กระแสตรง 
(ที่มา:  https://www.vedantu.com/question-answer/) 

 
2. มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับ (AC Motor) เป็นมอเตอร์ที่ต้องใช้กับไฟฟ้ากระแสสลับ 

โดยใช้หลักการดูดและผลักกันของแม่เหล็กถาวรกับแม่เหล็กไฟฟ้าจากขดลวดมาทำให้เกิดการหมุน
ของมอเตอร์และ 90% ในโรงงานอุตสาห์กรรมจะใช้แบบนี้เป็นหลัก ดังรูปที่ 2.12 
 

 
 

รปูที ่2.12 มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับ 
(ที่มา: https://www.researchgate.net/figure/AC-motor-construction-3_fig3_308787153) 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้

https://www.vedantu.com/question-answer/
https://www.researchgate.net/figure/AC-motor-construction-3_fig3_308787153
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2.4 โมดลูสเตปดาวน ์(Step-Down)  
วงจรลดแรงดัน หรือเรียกอีกแบบว่า Buck Converter (บัคคอนเวอร์เตอร์) ใช้ลดแรงดันจาก

แรงดันสูงให้ต่ำลง ใช้หลักการสวิตชิ่ง-ตัวเหนี่ยวนำ(L) จึงทำให้มีความร้อนและความสูญเสียกำลังไฟ
น้อย ไม่เหมือนกับการลดแรงดันโดยใช้ IC ตระกูล 78xx / 317 ทั่วไปที่ใช้หลักการลดทอนทำให้เกิด
ความร้อนสูง วงจรบัคคอนเวอร์เตอร์เมื่อลดแรงดันลงแล้วจะได้กระแส [5] เพ่ิมข้ึนดังรูปที่ 2.13 

 
รปูที ่2.13 โมดูลสเตปดาวน ์

(ที่มา: http://www.raspberrysource.in.th/product/180/step-down-power-supply-
module-with-digital-display-lm2596-lm2596s-power-module-led-voltmeter-dc-dc-a ) 

2.5 แบตเตอรี ่(Battery)   
แบตเตอรี่ คือ อุปกรณ์ที่ทำหน้าที่จัดเก็บพลังงานเพื่อไว้ใช้ต่อไป ถือเป็นอุปกรณ์ที่สามารถ

แปลงพลังงานเคมี ให้เป็นไฟฟ้าได้โดยตรงด้วยการใช้เซลล์กัลวานิก (galvanic cell) ที่ประกอบด้วย
ขั ้วบวกและขั ้วลบ พร้อมกับสารละลาย อิเล็กโตรไลต์ (electrolyte solution) แบตเตอรี ่อาจ
ประกอบด้วยเซลล์กัลวานิกเพียง 1 เซลล์หรือมากกว่าก็ได้ แบตเตอรี่เป็นอุปกรณ์สำหรับจัดเก็บไฟฟ้า
เท่านั้น ไม่ได้ผลิตไฟฟ้า สามารถประจุไฟฟ้าเข้าไปใหม่ (recharge) ได้หลายครั้งและประสิทธิภาพจะ
ไม่เต็ม 100% จะอยู่ที่ประมาณ 80% เพราะมีการสูญเสียพลังงานบางส่วนไปในรูปความร้อนและ 
ปฏิกิริยาเคมีจากการประจุ/จ่ายประจุนั่นเอง แบตเตอรี่จัดเป็นอุปกรณ์ที่มีราคาแพง และเสียหายได้
ง่าย หากดูแลรักษาไม่ดี เพียงพอหรือใช้งานผิดวิธี รวมถึงอายุการใช้งานของแบตเตอรี่แต่ละชนิดจะ
แตกต่างกันไปเนื่องด้วยวิธีการใช้,การบำรุงรักษา,การประจุและอุณหภูมิฯลฯ [6] ดังรูปที่ 2.14 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้

http://www.raspberrysource.in.th/product/180/step-down-power-supply-module-with-digital-display-lm2596-lm2596s-power-module-led-voltmeter-dc-dc-a
http://www.raspberrysource.in.th/product/180/step-down-power-supply-module-with-digital-display-lm2596-lm2596s-power-module-led-voltmeter-dc-dc-a
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รปูที ่2.14 แบตเตอรี่ 
(ที่มา: https://www.officemate.co.th/th/) 

          
แบตเตอรี่ที่เหมาะสำหรับใช้งานกับระบบไฟฟ้าพลังงานแสงอาทิตย์มากที่สุด คือ แบตเตอรี่

แบบจ่ายประจุสูง (Deep discharge battery) เพราะถูกออกแบบให้สามารถ จ่ายพลังงานปริมาณ
มากหรือน้อยได้อย่างต่อเนื่องเป็นเวลานานๆ โดยไม่เกิดความเสียหาย เราจะสามารถใช้ไฟฟ้าที่เก็บอยู่
ในแบตเตอรี่นี้ได้อย่างต่อเนื่องถึง 80% โดยแบตเตอรี่ไม่ได้รับความเสียหาย ซึ่งต่างจากแบตเตอรี่
รถยนต์ที่ถูกออกแบบให้จ่ายพลังงานสูงใน ช่วงเวลาสั้น ๆ ถ้าใช้ไฟฟ้ามากกว่า 20 - 30% ของพลังงาน
ที่เก็บอยู่ จะทำให้อายุการใช้งานสั้นลงได้ ส่วนมากแบตเตอรี่ที่ใช้ในระบบโซลาร์เซลล์ จะมีลักษณะที่
ฝาครอบด้านบนเปิดออกได้ เพื่อให้สามารถตรวจสอบเซลล์ และเติมน้ำในเวลา ที่จำเป็นได้ เรียกว่า 
แบตเตอรี่แบบเซลล์เปิด (Open cell หรือ Unsealed หรือ Flooded cell battery) มีบางชนิดที่ถูก
ปิดแน่นและไม่ต้องการการซ่อมบำรุง เรียกว่า แบตเตอรี่แบบไม่ต้องดูแลรักษา (Maintenance free 
หรือ Sealed battery) 

2.5.1 ชนดิของแบตเตอรี่  

แบตเตอรี่มี 4 ชนิดหลักๆ สามารถจำแนกอธิบายได้ดังต่อไปนี้ 
1. แบตเตอรี่ชนิดน้ำ (Battery Water) แบตเตอรี่ชนิดตะกั่วกรด ส่วนผสมภายใน

แบตเตอรี่นั ้นประกอบด้วยโลหะผสมระหว่างตะกั่วกับพลวง แบตเตอรี่ชนิดน้ำนั้นเหมาะ
สำหรับคนที่มีเวลาในการดูแลรถพอสมควร เพราะต้องหมั่นตรวจสอบระดับน้ำกลั่นและคอย
เติมอยู่สม่ำเสมอ เพ่ือให้แบตเตอรี่น้ำนั้นอยู่ในสภาพที่พร้อมใช้งานตลอดเวลา ดังรูปที่ 2.15 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้

https://www.officemate.co.th/th/
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รปูที ่2.15 แบตเตอรี่ชนิดตะกั่วกรด 
(ที่มา: http://www.sunpro-solar.net/article/23) 

 

2. แบตเตอรี่เจล (Gel Battery)  
คือ แบตเตอรี่ที่เป็นระบบปิด ไม่มีการถ่ายเทอากาศ และไม่ต้องการการดูแลหรือ

การเติมน้ำกลั่น ทำให้ช่วงนึงมีการใช้กันมากขึ้น ตามทฤษฎี เพ่ือลดปัญหาการรั่วไหลของน้ำกลั่นออก
จากแบตเตอรี่ ทำให้มีข้อเสียในเรื่องของการใช้งานที่ไม่อาจเทียบได้กับแบตเตอรีชนิดตะกั่ว (Lead) 
แต่จากการทดสอบประสิทธิภาพแล้วก็พอๆกับแบตเตอรี่แบบตะกั่ว และราคายังถูกกว่า แบตเตอร์
ตะกั่วกรด ดังรูปที่ 2.16 

 

รปูที ่2.15 แบตเตอรี่ชนิดเจล 
(ที่มา:  https://thai.alibaba.com/product-detail/) 

 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้

http://www.sunpro-solar.net/article/23
https://thai.alibaba.com/product-detail/12v-80-AH-gel-battery-1360899253.html
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3. แบตเตอรี่ตะกัว่ (Lead) 
แบตเตอรี่ที่เป็นระบบปิดเหมือนกับแบตเตอรี่เจล (Gel) รู้จักกันในชื่อ แบตเตอรี่กรด

ตะกั่ว,ตะกั่วกรด (Lead acid) ที่ตอนนี้ใช้กันอย่างแพร่หลาย มีความทดทานสูง การดูแลรักษาทำได้
ง่าย เนื่องจากแบตเตอรี่ไม่ต้องเติมน้ำกลั่นแล้ว หากซื้อมาแล้วไม่ได้ใช้งานต้องอัดประจุแบตเตอรี่ซ้ำ
ทุก 3 เดือนทำให้สามารถเก็บแบตเตอรี่ไว้ได้นาน ดังรูปที่ 2.17 

 

 

รปูที ่2.16 แบตเตอรี่ตะกั่ว 
(ที่มา: https://www.changfi.com/fix/2021/10/26/lead-acid-battery-4/) 

 
4. แบตเตอร์รี่ลิเธียม (Lithium) 
แบตเตอรี ่ที ่มีประสิทธิภาพสูงสุด แบ่งเป็น 2 แบบ 1.)แบตเตอรี ่ลิเธียมไอออน 

(Lithium-Ion Battery)    2.)  แบตเตอร ี ่ล ิ เธ ียมไอออนฟอสเฟต (Lithium Iron Phosphate) 
(LiFePO4) แบตเตอรี่ลิเธียมไอออน (Lithium-Ion Battery) เป็นแบตเตอรี่ที่ค่าการจ่ายไฟที่แรง และ
คงท่ี มีระยะเวลาการชาร์จประจุไฟจนเต็มได้ไวกว่า ราคาก็แพงกว่าแบตเตอรี่ชนิดอื่นเช่นกันโครงสร้าง
ภายในดังรูปที่ 2.18 
 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้

https://www.changfi.com/fix/2021/10/26/lead-acid-battery-4/
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รปูที ่2.17 โครงสร้างภายในของแบตเตอรี่ลิเธียมไอออน 
(ที่มาhttps://industrial.panasonic.com/ww/products/pt/lithium-ion) 

 

แบตเตอรี ่ล ิเธ ียมไอออนฟอสเฟต (Lithium Iron Phosphate) (LiFePO4) เป็น

แบตเตอรี่ที่พัฒนามาจากแบตเตอรี่ลิเธียมไอออน (Lithium-Ion Battery) ทนต่อความร้อนที่เกิดจาก

ปฎิกริยาเคมี ซึ่งสามารถให้พลังงานที่สูงกว่า ไม่เป็นพิษ มีอายุการใช้งานที่มากกว่าแบตเตอรี่รุ ่นเก่า 

ราคาจึงสูง ดังรูปที่ 2.19 

 

 

 

รปูที ่2.18 แบตเตอรี่ลิเธียมไอออนฟอสเฟต 
(ที่มา: https://energyfordummies.com/component-hub/lifepo4/) 

 

2.6 โมดลูแสดงผล (Display) [8] 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้

https://industrial.panasonic.com/ww/products/pt/lithium-ion
https://energyfordummies.com/component-hub/lifepo4/
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การทำงานของจอทัชสกรีน คือการส่งและรับข้อมูลในพีแอลซีไม่ว่าจะเป็น อินพุท รีเรย์ หรือ

เอ๊าท์พุท มาแสดงเป็นแบบกราฟิก รูปภาพ ค่าที่เป็นตัวเลข หรืออื่นๆบนหน้าจอทัชสกรีนซึ่งข้อมูล

เหล่านี้จะสัมพันธ์กับ Ladder diagram ที่ได้เขียนไว้ โดยโปรแกรมเอาไว้ในพีแอลซี  เมื่อออกแบบ

สวิทช์ไว้บนจอทัชสกรีนและกำหนดค่ารีจิสเตอร์ เมื่อกดปุ่มดังกล่าวในจอทัชสกรีน จะส่งผลให้ ข้อมูล

ในพีแอลซีทำงานรวมกัน โดยสามารถใช้นิ้วจิ้มสัมผัสในการกดสั่งคำสั่งได้ ดังรูปที่ 2.20 

 

 

 

รปูที ่2.19 HMI SAMKOON AK-043AW 
(ที่มา: https://thai.alibaba.com/product-detail/-100-New-SAMKOON-HMI-Touch-

62177734145.html) 

 

 

 

2.7 พดัลมระบายความรอ้น A0151 [9] 
เป็นอุปกรณ์ที่มีความสำคัญอย่างมาก ถ้าหากพัดลมไม่ทำงานหรือทำงานได้ไม่เต็มที่จะทำให้

อุปกรณ์บ้างชนิดภายใน เกิดความร้อนอย่างมากทำให้ไม่สามารถทำงานได้อย่างเต็มประสิทธิภาพ 

ช่วยในการระบายความร้อนภายในตัวของหุ่ยนต์เก็บขยะริมชายหาดดังรูปที่ 2.21 โครงสร้างภายใน

ของพัดลมระบายอากาศ ดังรูปที่ 2.22 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้

https://thai.alibaba.com/product-detail/-100-New-SAMKOON-HMI-Touch-62177734145.html
https://thai.alibaba.com/product-detail/-100-New-SAMKOON-HMI-Touch-62177734145.html
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รปูที ่2.20 พัดลมระบายความรอ้น 

(ที่มา: https://www.cybertice.com/product/1151) 

 

 
รปูที ่2.21 โครงสร้างภายในของพัดลมระบายอากาศ 

(ที่มา: https://www.nidec.com/jp/product/search/category/B101/M111/S100/) 

 

 

 

 

2.8 เซน็เซอรต์รวจจับวตัถ ุ(object detection sensor) [10] 
เซ็นเซอร์ตรวจจับวัตถุ โดยปราศจากการสัมผัส ทำให้ทราบถึงตำแหน่งของวัตถุหรือสามารถ

ระบุได้ว่ามีวัตถุใดผ่านเข้ามาในตำแหน่งที่กำหนดไว้หรือไม่ ส่วนใหญ่จะใช้กับงานตรวจจับ ตำแหน่ง 

ระดับ ขนาด และรูปร่าง สามารถแยกการตรวจจับวัตถุที ่ เป็นโลหะ ( Inductive) กับอโลหะ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้

https://www.cybertice.com/product/1151
https://www.nidec.com/jp/product/search/category/B101/M111/S100/
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(Capactive) โดยการตรวจจับความหนาแน่นได้และ เป็นเซ็นเซอร์ตรวจจับวัตถุที่ใช้หลักการสะท้อน

ของคลื่นอินฟาเรด สามารถกำหนดระยะในการทำงานได้ ดังรูปที่ 2.23 

 
รปูที ่2.22 เซ็นเซอร์ตรวจจับวัตถุ Infrared photoelectric switch Sensor E18-D80NK 

(ที่มา: https://thai.alibaba.com/g/sensors-e3f-ds30c4.html) 

 

2.8.1 ชนดิของเซน็เซอร ์

เซ็นเซอร์สามารถแบ่งได้เป็น 2 ชนิดหลักๆโดยจำแนกได้ดังนี้ 

1.เซ็นเซอร์ชนิด NPN 

เอาท์พุทเซ็นเซอร์ จะเป็น NPN เมื ่อวัดแรงไฟฟ้าระหว่างสายไฟบวก + (สายสี

น้ำตาล) กับ สายสัญญาณเอาท์พุท (สายสีดำ) ดิจิตอลมัลติมิเมอร์จะแสดงค่าแรงดันไฟฟ้าเท่ากับ

แรงดันไฟเลี้ยง (24 โวลต์) ดังรูปที่ 2.24 

 

 

 

รปูที ่2.23 เซ็นเซอร์ชนิด NPN 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้

https://thai.alibaba.com/g/sensors-e3f-ds30c4.html
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(ที่มา: https://mall.factomart.com/choose-npn-or-pnp-sensor-to-match-plc-and-

controller/) 

 

2. เซ็นเซอร์ชนิด PNP 

เอาท์พุทเซ็นเซอร์ จะเป็น PNP เมื่อวัดแรงไฟฟ้าระหว่างสายไฟลบ – (สายสีน้ำเงิน) 

กับ สายสัญญาณเอาท์พุท (สายสีดำ) ดิจิตอลมัลติมิเมอร์จะแสดงค่าแรงดันไฟฟ้าเท่ากับแรงดันไฟ

เลี้ยง (24 โวลต์) ดังรูปที่ 2.25 

 

 

 

รปูที ่2.24 เซ็นเซอร์ชนิด PNP 
(ที่มา: https://mall.factomart.com/choose-npn-or-pnp-sensor-to-match-plc-and-

controller/) 

 

 

 

 

2.9 สวทิช ์(LA38-11X2) [11] 
เป็นสวิทซ์ควบคุมการเปิดปิดด้วยการหมุน ถ้ามีการหมุนไปซ้าย วงจรฝั่งซ้ายจะทำงาน  ถ้ามีการ

หมุนไปขวา วงจรฝั่งขวาจะทำงาน ถ้าหมุนมาอยู่ตรงกลาง จะตัดวงจรทั้งฝั่งซ้ายและฝั่งขวา  แบบ 

ON-OFF-ON 3 ทาง สวิตช์จะล็อคตัวเอง ไม่ดีดกลับ ดังรูปที่ 2.26 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้

https://mall.factomart.com/choose-npn-or-pnp-sensor-to-match-plc-and-controller/
https://mall.factomart.com/choose-npn-or-pnp-sensor-to-match-plc-and-controller/
https://mall.factomart.com/choose-npn-or-pnp-sensor-to-match-plc-and-controller/
https://mall.factomart.com/choose-npn-or-pnp-sensor-to-match-plc-and-controller/
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รปูที ่2.25 สวิทช์ LA38-11X2 
(ที่มา: https://www.cybertice.com/product/1959 ) 

 

2.10 สญัญาณไฟฟ้า (Buzzer) [12] 
เรียกอีกอย่างว่ากริ่งเซรามิก (piezoelectric) เป็นหนึ่งในผลิตภัณฑ์ที่ใช้กันอย่างแพร่หลายใน

เซรามิกเพียโซอิเล็กทริก (Buzzer) เป็นส่วนประกอบหลักของกริ่งแบบเพียโซอิเล็กทริก ดังรูปที่ 2.27 

 

 
รปูที ่2.26 สัญญาณไฟฟ้า (Buzzer) 

(ที่มา: https://www.cybertice.com/product/1965/) 

 

องคป์ระกอบของเม็ดกริ่ง 

แท็บเล็ต Huming ทำจากตะกั่วเซอร์โคเนตไททาเนตหรือตะกั่วไนโอเบทแมกนีเซียมวัสดุ
เซรามิกเพียโซอิเล็กทริก แผ่นเซรามิกชุบด้วยอิเล็กโทรดสีเงินทั้งสองด้านโพลาไรซ์และมีอายุแล้วยึด
กับแผ่นทองเหลืองหรือสแตนเลส     

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้

https://www.cybertice.com/product/1959


25 
 

 
 

           หลักการของเม็ดกริ่ง   แท็บเล็ต Buzzer ทำงานบนหลักการของผลกระทบของเพียโซอิ
เล็กทริก เมื่อใช้แรงดันไฟฟ้าสลับกับแรงดันไฟฟ้าจะทำให้เกิดการสั่นสะเทือนทางกล ในทางกลับกัน
สัญญาณแรงดันไฟฟ้าจะถูกสร้างขึ้นเมื่อมีการใช้แรงทางกลกับมัน ดังนั้นจึงสามารถใช้กริ่งเซรามิกเพีย
โซอิเล็กทริกเป็นเซ็นเซอร์ตรวจจับการสั่นสะเทือนได้ สัญญาณแรงดันไฟฟ้าที่สร้างโดยกริ่ งเพียโซอิ
เล็กทริกนั้นอ่อนแอมากเมื่ออยู่ภายใต้แรงทางกลดังนั้นควรเชื่อมต่อเครื่องขยายแรงดันไฟฟ้าเมื่อใช้
เป็นเซ็นเซอร์การสั่นสะเทือน 
 

2.11 สวิตซ์ LA38-11D Reset [13] 
หลักการทำงานของ Push button Switchแบบกดติด ปล่อยดับ เมื่อมีการกด Push button 

Switch หน้าสัมผัสดังกล่าวจะเปลี่ยนสถานะ จาก NO เป็น NC หรือ จาก NC จะเป็น NO แต่เมื่อ

ปล่อยมือออกจาก Push button Switch หน้าสัมผัสจะกลับสู ้สภาวะปกติในแหน่งเดิมโดยมี

แรงผลักดันจากสปริงให้ Push button Switchเข้าสู้สภาวะปกติ ดังรูปที่ 2.28 

 

 
 

รปูที ่2.27 สวิตซ์ LA38-11D Reset 
(ที่มา: https://www.cybertice.com/product/2080/) 

 

 

2.12 สวทิซฉ์กุเฉนิ (Emergency Stop Switch)  [14] 
สวิทช์ปุ่มกดฉุกเฉิน หรือ ที่เรียกทั่วไปว่าสวิตช์หัวเห็ด นิยมใช้กับปุ่มหยุดเครื่องจักรกลต่าง ๆ 

เพื่อรองรับกับเหตุการณ์ฉุกเฉินที่อาจเกิดขึ้น และเมื่อถึงเวลาใช้งาน ทันทีที่เรากดที่ปุ่ม (Emergency 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้

https://www.cybertice.com/product/2080/


26 
 

 
 

Switch) เครื่องจักรกลทุกอย่างที่มีปุ่ม (emergency switch) จะหยุดการทำงานในทันที เพื่อปัองกัน

การเกิดอุบัติเหตุต่าง ๆ ที่อาจจะเกิดขึ้นได้ ดังรูปที่ 2.29 

 

 
 

รปูที ่2.28 Stop switch emergency LAY37-11ZSD 
(ที่มา: https://www.cybertice.com/product/3322) 

 

 ปุ่มหยุดฉุกเฉินเป็นปุ่มที่ใช้เฉพาะเมื่อจำเป็นต้องหยุดการทำงานของเครื่องทันที ปุ่มเหล่านี้

สามารถกดได้เมื่อสิ่งใดก็ตามที่เกี่ยวข้องกับฟังก์ชั่นของเครื่องหรือสภาพแวดล้อมของผู้ปฏิบัติงานเป็น

ภัยคุกคามต่อการผลิตหรือความปลอดภัย พวกเขาหมดสิ้นไปกับฟังก์ชั ่นปัจจุบันของเครื่องดังนั้น

เครื่องอ่ืน ๆ ที่เกี่ยวข้องกับเครื่องหยุดอาจต้องแก้ไขเมื่อกดปุ่ม เพ่ือความปลอดภัยปุ่มหยุดฉุกเฉินเป็น

ส่วนสำคัญของเครื่องจักรที่อาจเป็นอันตรายซึ่งมีวงจรไฟฟ้า พวกเขาสามารถพบได้ในปั๊มก๊าซ , เลื่อย, 

โรงงาน, อุปกรณ์ตัดและเครื่องจักรเคลื่อนย้ายอ่ืน ๆ ที่ใช้สำหรับอุตสาหกรรมเช่นสายพานลำเลียง ยิ่ง

เครื่องมีความซับซ้อนมากเท่าใดก็จะมีปุ่มหยุดฉุกเฉินมากข้ึนเท่านั้น โดยทั่วไปแล้วปุ่มเหล่านี้จะทำงาน

โดยการตัดไฟไปยังวงจรที่จ่ายกระแสไฟฟ้าให้กับเครื่อง 

 

 

2.13 เซน็เซอรว์ดัอุณหภมู ิXY-MD02 [15] 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้

https://www.cybertice.com/product/3322
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เซ็นเซอร์อุณหภูมิคืออุปกรณ์ที่วัดปริมาณของพลังงานความร้อนหรือความเย็นที่สร้างขึ้นโดย
วัตถุหรือระบบ ซึ่งจะทำการสัมผัส/ตรวจจับการเปลี่ยนแปลงทางกายภาพที่เกิดข้ึนจากอุณหภูมิโดยใช้
เอาต์พุตอะนาล็อกหรือดิจิตอล ดังรูปที่ 2.30 
 

 
 

รปูที ่2.29 เซ็นเซอร์วัดอุณหภูมิ 
(ที่มา: https://www.cybertice.com/product/4530/) 

 
เซ็นเซอร์อุณหภูมิมีสองประเภทหลักๆ คือ เซ็นเซอร์อุณหภูมิชนิดสัมผัส และเซ็นเซอร์

อุณหภูมิชนิดไม่สัมผัส เซ็นเซอร์อุณหภูมิชนิดสัมผัสจะต้องมีการสัมผัสทางกายภาพกับวัตถุที่ตรวจจับ
และใช้การกระแสเพื่อตรวจสอบความเปลี่ยนแปลง เซ็นเซอร์อุณหภูมิชนิดไม่สัมผัสจะใช้การพาความ
ร้อนหรือการแผ่รังสีเพื่อตรวจสอบความเปลี่ยนแปลง 

เทอร์มิสเตอร์คืออุปกรณ์เซมิคอนดักเตอร์ที่เปลี่ยนแปลงแรงต้านได้เมื่ออุณหภูมิเปลี่ยนแปลง 
อุปกรณ์ประเภทนี้เหมาะสำหรับการวัดที่มีความไวสูงในช่วงไม่เกิน 100 องศาเซลเซียส ความสัมพันธ์
ระหว่างอุณหภูมิและความต้านทานจะไม่เป็นเชิงเส้น (RTD) ใช้ปรากฏการณ์ที่ความต้านทานของ
โลหะเปลี่ยนไปตามอุณหภูมิ โดยจะเป็นเชิงเส้นในช่วงกว้างและมีความเสถียรมากท่ีสุด รวมทั้งมีความ
แม่นยำและความละเอียดสูงกว่าเทอร์โมคัปเปิล (RTD) จะใช้ขดลวดความละเอียดสูง ซึ่งมักจะเป็น
แพลทินัมสำหรับตรวจจับ 
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บทที ่3 

วธิีการออกแบบ 

 
ในส่วนบทนี้กล่าวถึง การออกแบบระบบทั้งหมด การทํางานของหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาด 

โดยได้ดําเนินการตามขั้นตอนต่อไปนี้ บล็อกไดอะแกรมของส่วนต่าง ๆ ในโครงงาน การออกแบบ

โครงสร้าง การออกแบบวงจรภายใน การออกแบบโปรแกรมภายในพีแอลซี 

 

3.1 บลอ็กไดอะแกรมของส่วนตา่ง ๆ ในโครงงาน 
ผู้จัดทําสามารถอธิบายรายละเอียดบล็อกไดอะแกรมของหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาดได้ดังนี้ 

1. เชื่อมต่อสมาร์ทโฟนเข้ากับเครือข่าย Wi-Fi 2.4 GHz เพ่ือทำการสื่อสารระหว่างตัวสมาร์ท

โฟนและตัว HMI หลังจากนั้นตัว HMI จะทำการเชื่อมต่อกับ Wi-Fi 2.4 GHz เมื่อทั้ง 2 อุปกรณ์เชื่มต่อ

กันเรียบร้อยแล้ว ตัว HMI จะทำการสื่อสารกับตัวพีแอลซี  

2. แบตเตอรี่ทำการจ่ายแรงดันกระแสตรง 24 โวลต์ 1 โวลต์ ให้กับบอร์ด HMI และพีแอลซี 

โวลต์ที ่บอร์ด HMI และ พีแอลซี ต้องการคือ 24 โวลต์ 1แอมป์ ทั้ง 2 อุปกรณ์ และจ่ายแรงดัน

กระแสตรงไปยังดีเลย์ทั้ง 2 อุปกรณ ์ดังรูปที่ 3.1 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รปูที ่3.1 บล็อกไดอะแกรมส่วนต่าง ๆ ในการออกแบบหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาด 

PLC 

(BOARD FX3U-

14MR) 

Smart Phone 

SENSOR 1 

SENSOR 2 

HMI (AK-043AW) PWM MOTOR 

FAN 

RELAY PWM 

RELAY 

RELAY 

RELAY 

MOTOR 

MOTOR 

SENSOR 3 
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3.2 โฟร์ชาร์ต 
       เมื่อเริ่มต้นการทำงานกดสวิตซ์การทำงานของตัวหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาดเพื่อจ่ายแรงดัน

ให้กับพีแอลซี ทำการเชื่อมต่อกับหน้าจอ (HMI) โดยสมาร์ทโฟนไอพีของหน้าจอ (HMI) เพื่อเริ่มการ

ทำงานพีแอลซีจะทำงานตามคำสั่งจากสมาร์ทโฟน โดยเมื่อสั่งการให้หุ่นยนต์เก็บขยะเดินหน้าเมื่ อไม่

เจอสิ่งกีดขวางอยู่ข้างหน้ามอเตอร์จะทำงาน แต่เมื่อเจอสิ่งกีดขวางหรือวัตถุมอเตอร์จะหยุดการ

ทำงาน ดังรูปที่ 3.2 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รปูที ่3.2 โฟร์ซาร์ต 

 

จบการทำงาน 

เริ่มต้น 

กดสวิตซ์ 

ควบคุมด้วย Smart 

Phone 

หน้าจอ HMI 

เซ็นเซอร์

ตรวจจับวัตถ ุ

พีแอลซี 

มอเตอร์หยุดการทำงาน 

มอเตอร์ทำงาน ใช ่

ไม่ 
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3.3 การออกแบบโครงสร้าง 
ส่วนของการออกแบบโครงสร้าง จะกล่าวถึงโครงสร้างโดยรวมของตัวหุ่นยนต์เก็บขยะริม

ชายหาด โดยตัวหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาดจะประกอบไปด้วย 2 ส่วนหลักๆ ส่วนที่หนึ่งคือส่วนของ

การขับเคลื่อนควบคุมของตัวหุ่นยนต์ ส่วนที่สองจะเป็นส่วนของการเก็บขยะริมชายหาด ดังนั้นทาง

ผู้จัดทำจะทำการอธิบายโครงสร้างและการออกแบบของตัวหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาด ดังรูปที่ 3.3 

 

 

 

 

 

 

 

รปูที ่3.3 โครงสร้างของตัวหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาด 

 

จากรูปที่ 3.3 ส่วนประกอบต่างๆของโครงการ ประกอบไปด้วยดังนี้ 

1. ล้อตะขาบ 

2. มอเตอร์ดีซี 12 โวลต์ 100 วัตต์ ใช้ในการควบคุมการเคลื่อนที่ของหุ่นยนต์เก็บขยะริม

ชายหาด 

3. เซ็นเซอร์ตรวบจับวัตถุทางด้านหน้า 

4. เซ็นเซอร์ตรวจวัดอุณหภูมิของตัวหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาด 

5. พัดลมดูดอากาศของตัวหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาย 

6. จุดร่อนทราย 

7. มอเตอร์ที่ใช้ในการร่อนทราย 

8. จุดเก็บขยะ 

 

 

 

2 

7 
8 

5 

6 

4 3 

1 
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1. โครงสร้างด้านข้างของตัวหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาด ดังรูปที่ 3.4 

 

 

รปูที ่3.4 โครงสร้างด้านข้างของตัวหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาด 

 

2. โครงสร้างด้านหน้าของตัวหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาด ดังรูปที่ 3.5 

 

 

รปูที ่3.5 โครงสร้างด้านหน้าของตัวหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาด 

 

 

 

 

 

มอเตอร์ 

ล้อตีนตะขาบ 

ที่เก็บขยะ 

มอเตอร์ 

40 cm 60 cm 

sensor ตรวจจับวัตถ ุ

45 cm 

20 cm 
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3.3.1 ตูค้วบคมุ 

ตู้ควบคุมสำหรับการประมวลผลผ่านพีแอลซี (FX3U) ที่จะทำงานโดยมีค่าสัญญาณมายังตัวพี

แอลซี จะควบคุมการทำงานทั้งหมดของตัวหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาด เมื่อเงื่อนไขถูกต้องตามที่ได้

เขียนโดยแกรมไว้ จะจ่ายลอจิกเท่ากับ 1 ออกมาและจะมีไฟแสดงสถานะการทำงานของตัวพีแลซี จะ

เป็นไฟสีเขียวที่ตัว พีแอลซีเมื่อไม่มีลอจิก1เข้ามา จะทำให้ไฟแสดงสถานะดับลง ดังรูปที่ 3.6 

 

  

 

รปูที ่3.6 อุปกรณ์ภายในตัวหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาด 

 

จากรูปที่ 3.6 ส่วนประกอบต่างๆของโครงการ ประกอบไปด้วยดังนี้ 

1. แบตเตอรี่ขนาด 24 โวลต์ 14 แอมป์ 

2. มอเตอร์ซ้าย 12 โวลต์ 100 วัตต์  

3. มอเตอร์ขวา 12 โวลต์ 100 วัตต์ 

4. โมดูลปรับความเร็วมอเตอร์ 12 โวลต์ 10 แอมป์ 

5. โมดูล.สเตปดาวน์ 1.5 โวลต์ – 24 โวลต์  10 แอมป์ 

6. ดีเลย์ 24 โวลต์ 10 แอมป์ 

7. เทอมินอล 

1 

2 

4 

3 

5 

6 

7 

8 

9 
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8. พีแอลซี 24 โวลต์ 1 แอมป์ 

9. เซ็นเซอร์ตรวจวัดอุณหภูมิ 24 โวลต์ 1แอมป์ 

3.3.2 โครงสร้างของตวัเก็บขยะ 

โครงสร้างของตัวเก็บขยะทำหน้าที่รอนทรายที่มากับขยะ โดยที่เก็บขยะนั ้นจะ

ประกอบไปด้วย 2 ส่วนสำคัญ 1. มอเตอร์ที่ใช้ในการรอนทราย และ 2. เซ็นเซอร์ตรวจวัดปริมาตรขยะ 

เมื่อขยะเต็มจะแจ้งเตือนมายังหน้าจอที่ใช้ควบคุมหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาดดังรูปที่ 3.7 

 

 
 

รปูที ่3.7 โครงสร้างของตัวหุ่ยนต์เก็บขยะริมชายหาด 

 

จากรูปที่ 3.7 ส่วนประกอบต่างๆของโครงการ ประกอบไปด้วยดังนี้ 

1. ล้อยางจำนวน 2 ตัว 

2. มอเตอร์ขนาด 12 โวลต์ 

3. เซ็นเซอร์ตรวจจับวัตถุ  

4. จุดค้ำสำหรับหน้าตักขยะ 

 

 

 

 

 

 

 

2 

1 
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4 
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3.3.3 โครงสร้างของตวัหุน่ยนตเ์ก็บขยะรมิชายหาด 

โครงสร้างของตัวโครงงานออกแบบมาเพื่อ ที่จะให้สามารถเคลื่อนที่ได้อย่างอิสระ 

สามารถเคลื่อนไหวบนชายหาดได้อย่างอิสระล้อตีนตะขาบเพื่อลดการติดของล้อที่จะสามารถติดบน

ชายหาดได้จึงออกแบบให้ล้อเป็นแบบตีนตะขาบโครงสร้างทำจากเหล็กกล่องเพื่อเพิ่มความแข็งแรง

ให้กับตัวโครงงาน ดังรูปที่ 3.8 

 

 

 

รปูที ่3.8 โครงสร้างของตัวหุ่ยนต์เก็บขยะริมชายหาด 

 
จากรูปที่ 3.8 ส่วนประกอบต่างๆของโครงการ ประกอบไปด้วยดังนี้ 

1. ส่วนขับเคลื่อนของหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาด  
2. ส่วนของการเก็บขยะของหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาด 

 

 

 

 

 

 

 

1 

2 
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3.4 การออกแบบวงจรและโปรแกรมพแีอลซี 
3.4.1 แบบวงจรที่ใชง้านรว่มกับพแีอลซี 

วงจรที่ใช้งานร่วมกับดีเลย์โดยพีแอลซีจะจ่ายแรงดันดีซี 24 โวลต์ ไปยังดีเลย์หลัง

จากนั้นดีเลย์จะทำการจ่ายแรงดันดีซี 12 โวลต์ ไปยังตัวมอเตอร์เพื่อใช้ในการเคลื่อนที่ของตัวโครงงาน 

และพีแอลซียังเป็นหัวใจสำคัญของวงจรภายในตัวหุ่นยนต์อีกด้วย วิธีการต่อวงจรใช้งานของตัวพีแอล

ซีสามารถต่อใช้งานได้ดังรูปที่ 3.9 

             

รปูที ่3.9 การออกแบบวงจรใช้งานร่วมกับพีแอลซี 

 

จากรูปที่ 3.9 เป็นการเชื่อมต่อระหว่างตัวดีเลย์และพีแอลซีโดยลักษณะและมีวิธีการ

เชื่อมต่อดังตารางที่ 3.1 

 

 

 

 

 

DC 24 V 
Y3 เอาต์พุทที่ยังรีเลย์ของตัวที่ 4 

Y2 เอาต์พุทที่ยังรีเลย์ของตัวที่ 3 

Y1 เอาต์พุทที่ยังรีเลย์ของตัวที่ 2 

Y0 เอาต์พุทที่ยังรีเลย์ของตัวที่ 1 

X7 อินพุต 
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         ตารางที ่3.1 หน้าที่การทำงานของพีแอลซี 

ชื่อขาอินพุทของพีแอลซี เอาต์พุตการทำงาน 

X7 สวิตเปิดการใช้งานพีแอลซี 

Y0 เอาต์พุตของขาดีเลย์ตัวที่ 1 

Y1 เอาต์พุตของขาดีเลย์ตัวที่ 2 

Y2 เอาต์พุตของขาดีเลย์ตัวที่ 3 

T1 ทามเมอร์น่วงเวลา 5 วินาที 

M0 ตัวแปลสมมุติตัวที่ 1 

M8012 รีเลย์สร้างสัญญาณพัสต์ 

MOV คำสั่งย้ายค่าตัวแปรภายในพีแอลซี 

D0 เอาต์พุตของพีแอลซี Y0 

D1 เอาต์พุตของพีแอลซี Y1 

D2 เอาต์พุตของพีแอลซี Y2 

D3 เอาต์พุตของพีแอลซี Y3 

D4 เอาต์พุตของพีแอลซี Y4 

D5 เอาต์พุตของพีแอลซี Y5 

D6 เอาต์พุตของพีแอลซี Y6 
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3.5 การใชง้านโปรแกรม จีเอก็ซเ์วริค์ 2 (GX Works2)  
นั้นเป็นซอฟต์แวร์ประยุกต์สามารถเข้าถึงการควบคุมของพีแอลซี รวมถึงเป็นซอฟต์แวร์ที่ใช้ 

จำลองการทำงานของพีแอลซี ที่ใช้ในการควบคุม ง่ายต่อการติดตั้ง และต่อการใช้งาน ไม่ว่าจะเป็น
การอ่านพีแอลซี  หรือการเขียนตัวพีแอลซี เองก็ตาม มีความรวดเร็วต่อการใช้งาน  

3.5.1 การกำหนดค่าเริม่ตน้สำหรับการเข้าใชง้านตวัซอฟตแ์วร ์จเีอ็กซเ์วริ์ค 2  

เมื่อทำการเปิดโปรแกรม GX Works2 จะพบกับหน้าตาดังกล่าว โดยจะต้องค่าเริ่มต้น
ดัง รูปที่ 3.10 ดังต่อไปนี้ 

1. เริ่มต้นการสร้างหน้า Project โดยการไปที่ Project – New Project  
 

  
 
 

รปูที ่3.10 การกำหนดค่าเบื้องต้นของจีเอ็กซ์เวิร์ค 2 
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2. จะปรากฎหน้าต่าง New Project  ให้ทำการเลือก Series เป็น FXCPU – Type 
เป็น FX3U/FX3UC -จากนั้นกด OK ดังรูปที่ 3.11 
 

 
 

รปูที ่3.11 หน้าต่าง New Project 

 
3. เมื่อกดเลือก New Project จะเข้าสู่หน้าการเขียน Ladder ดังรูปที่ 3.12 

 

 
 
 

รปูที ่3.12 หน้าต่างการเขียน Ladder 
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ขั้นตอนการเขียนวงจร Ladder เบื้องต้น 
ตัวอย่างการเขียนวงจร Ladder ดังรูปที่ 3.13 และ 3.14 กดเลือกเมนู Open Contact หรือ 

F5 เพ่ือเริ่มต้นการเขียน Input ดังรูปที่ 3.13 
 

 
 

รปูที ่3.13 การเริ่มต้นเขียน Ladder 

 

 
 

รปูที ่3.14 ตัวอย่างการเขียน Ladder 
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3.5.2 การจำลองเพือ่ทีจ่ะทดสอบและลงิคไ์ปยงัพแีอลซี 

โปรแกรมจีเอ็กซ์เวิร์ค 2 สามารถทำการจำลองการทำงานของ Ladder ที่จะเขียนไว้ 
เพ่ือที่จะทดสอบความผิดพลาดและลิงค์ไปยังพีแออลซี ไปยังคำสั่ง Start – Stop Simulation ดังรูป
ที่ 3.15 

 

 
 

รปูที ่3.15 การจำลอง 

 

หน้าต่างการจำลองสามารถเริ่มการทำงานของ Input ได้จะแสดงดังรูปที่ 3.16 

 

 
 

รปูที ่3.16 รูปแบบหน้าต่างการจำลอง 
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การตั้งค่าพีแอลซีให้ตรงกับการเขียนโปรแกรม โดยเริ่มต้นไปยังเมนู Connection 

Destination – Connection1 – Serial USB ทำการเลือกCOM Portให้ตรงกับซอฟแวร์ของตัว 

Device Manager ดังรูปที่ 3.17 

 

 
 

รปูที ่3.17 การ Setup Connerction1 

 

ทำการดาวน์โหลด Ladder ไปยัง พีแอลซี โดยการไปยังคำสั่ง Online – Write to พี

แอลซี ดังรูปที่ 3.18 

 

 
 

รปูที ่3.18 การดาวน์โหลด Ladder ไปยังพีแอลซี 
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ทำการดาวน์โหลดโปรแกรมไปยังพีแอลซีจะสามารถแสดงได้ ดังรูปที่ 3.19 

 

 

 

รปูที ่3.19 การเขียนโปรแกรมลงพีแอลซี 
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3.6 การออกแบบโปรแกรม HMI 

ในส่วนนี้ผู้จัดทำได้เลือกใช้หน้าจอ HMI รุ่น Samkoon AK-043AW เพ่ือให้สามารถสื่อสาร

ผ่านอินเตอร์เน็ตและสามารถทำการสื่อสารซึ่งกันและกันระหว่างพีแอลซี กับตัว HMI ทั้งนี้ข้ึนอยู่กับ

ความสะสวดของแต่ละบุคคลในการเลือกใช้ชนิดของหน้าจอ HMI โดยผู้จัดทำจะอธิบายถึงการเข้าใช้

งานโปรแกรม การเขียนโปรแกรม และการตั้งค่าต่างๆให้กับผู้ที่ต้องการใช้งาน 

ขั้นตอนการเข้าถึงโปรแกรมและหน้าตาสำหรับออกแบบคำสั่งใช้งานและเงื่อนไข ดังรูปที่ 

3.20 

 

 

 

รปูที ่3.20 ไอคอนโปรแกรม AKWorkshop 

 

1. การเข้าโปรแกรมAKWorkshop และการเริ่มต้นสร้างหน้า Project ดังรูปที่ 3.21 

 

 

 

รปูที ่3.21 การ New Project 
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2. ทำการตั่งชื่อ project และเลือกชนิดของ Model ดังรูปที่ 3.22 

 

 

 

รปูที ่3.22 เริ่มต้นการ New Project 

3. เข้าสู่หน้าตาการเขียนโปรแกรม เริ่มต้นการสร้างปุ่มบนจอ HMI ไปยังคำสั่ง Switch ดังรูป

ที่ 3.23 

 

 

รปูที ่3.23 การสร้างปุ่มกดบนจอ HMI 
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4. เลือกชนิดของปุ่มกดตามต้องการจากนั้นไปยังคำสั่ง Bit Addr เพ่ือเลือกตัวแปรของ Input 

ดังรูปที่ 3.24 

 

 

 

รปูที ่3.24 การเลือก Input ของตัวจอ HMI 

 

5. ตัวอย่างการเขียนหน้าจอ HMI ดังรูปที่ 3.25 

 

 

 

รูปที่ 3.25 ตัวอย่างหน้าตาการเขียน HMI 
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6. ดาวน์โหลดโปรแกรมไปยัง HMI โดยไปยังคำสั ่ง Download > USB Download > 

Download ดังรูปที่ 3.26 และ 3.27 

 

 

 

รปูที ่3.26 หน้าต่างเมนู Download 

 

 

 

รปูที ่3.27 การ Download ไปยังตัวจอ HMI 
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3.7 การออกแบบวงจรภายใน 

ในส่วนของการออกแบบวงจรภายในของหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาดทางผู้จัดทำดครงการได้

ใช้โปรแกรม AutoCAD ในการออกแบบวงจร สามารถใช้งานได้ง่ายต่อความต้องการและสามารถ

ออกแบบลุกเล่นใหม่ๆได้ตลอดเวลาทั้งนี้ก็ขึ้นอยู่กับวัตถุประสงค์ของทางผู้จัดทำโครงการดังรูปที่ 3.28  

3.7.1 ขัน้ตอนการเขา้ถงึโปรแกรมและหนา้ตาของตวัโปรแกรม 

 

 

 

รปูที ่3.28 หน้าตาโปรแกรมการใช้งาน 

1. การสร้างหน้า Drawing ไปยังคำสั่ง Start Drawing ดังรูปที่ 3.29 

 

 

 

รปูที ่3.29 หน้าตาการสร้างหน้า Drawing 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้



48 
 

 
 

2. เริ่มขั้นตอนหารเขียนเบื้องต้นโดยไปท่ีคำสั่ง Home > Line เพ่ืออกแบบวงจรดังรูปที่ 3.30 

 

 

 

รปูที ่3.30 ตัวอย่างการออกแบบวงจรภายใน 

 

3. ออกแบบวงจรภายในดังรูปที่ 3.31 

 

 

 

รปูที ่3.31 การออกแบบวงจรภายใน 
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4. รูปแบบวงจรภายในทั้งหมดของตัวโครงงาน 

 

 
 

 

รปูที ่3.32 วงจรภายในทั้งหมดของตัวโครงงาน 

 

จากรูปที่ 3.32 ลักษณะการทำงานของวงจร เมื่อทำการออนสวิตซ์จะจากแรงดันเข้าไปยังส

เตปดาวน์ แล้วไปยังพีแอลซี 24 โวลต์ กินกระแสอยู่ที่ 1 แอมป์ มีเซ็นเซอร์ด้วยกัน 2 ชนิด 1. เซ็นเซอร์

ตรวจจับวัตถุ 2.เซ็นเซอร์ตรวจวัดอุณหภูมิ เมื่ออุรหภูมิมากกว่า 30 องศาพีแอลซีจะทำการจ่ายแรงดัน 

24 โวลต์ไปยังดีเลย์ เพื่อสั่งการให้พัดลมดูดอากาศทำงาน โดยพัดลมดุดอากาศมีด้วยกัน 2 ตัว กิน

แรงดันอยู่ที่ 5 โวลต์ การควบคุมของตัวหุ่นยนต์จะส่งสัญญาณมาจากหน้าจอ HMI และส่งไปยังพีแอล

ซี เมื่อพีแอลซีได้รับสัญญาณจากหน้าจอ HMI จะสั่งการไปยังดีเลย์ เพ่ือให้มอเตอร์ทำงาน 
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เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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5. รูปแบบวงจรการควบคุมมอเตอร์ 

 

รปูที ่3.33 วงจรการควบคุมมอเตอร์ 
 

จากรูปที่ 3.33 หลักการทำงานของวงจรเมื่อทำการเปิดสวิตซ์ที่หนึ่ง จะทำหน้าสัมผัสของ

รีเลย์ตัวที่หนึ่งทำงานจะจ่ายแรงดัน 12 โวลต์ให้กับมอเตอร์ จากนั้นตัวมอเตอร์จะทำการหมุนไป

ทางด้านขวา และเมื่อทำการปิดสวิตซ์ตัวที่หนึ่งไปเปิดสวิตซ์ตัวที่สอง มอเตอร์จะทำงานกลับกันเมื่อ

ดีเรย์ตัวที่สองทำงานจะจ่ายแรงดัน 12 โวลต์ให้กับมอเตอร์จากนั้นมอเตอร์จะทำการหมุนไปทางด้าน

ซ้าย 
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3.8 การเขยีนโปรแกรมควบคมุทัง้ระบบ 
ผู้จัดทำได้ออกแบบการเขียนโปรแกรม ออกเป็น 4 ส่วนได้แก่ การตรวจจับอุณหภูมิ การ

ตรวจจับวัตถุ การควบคุมการเคลื่อนไหว การเดินเป็นพื้นที่  

1. การตรวจจับอุณหภูมิ 

 

 

 

รปูที ่3.34 แลดเดอร์สำหรับการตรวจจับอุณหภูมิ 

 

จากรูปที่ 3.34 บรรทัดที่ 31 M8002 เมื่อ on สวิตช์มา รีเลย์จะทำงานในช่วงเวลาสั่นๆ 

หลังจากพีแอลซี เริ ่มต้นสถารณะ RUN หน้าส้มผัสของ M8002 จะ ON เป็นสัญญาณพัลล์ในช่วง

เริ่มต้นที่พีแอลซี RUN MOV H8081 ไปยังตัว D8120 และ MOV K20 ไปเก็บไว้ใน D8129 เพื่อที่จะ

เปิดการทำงานของตัว Rs485 บรรทัดที่ 42 เมื่ออุณหภูมิของ D2 มากกว่า 40 องศาจะสั่งการไปให้ 

Y5 ทำงานเพื่อระบายความร้อน และบรรทัดที่ 48 เมื่ออุณหภูมิมากกว่า 65 องศาจะตัดการทำงาน

ของ M0 M1 M2 บรรทัดที่ 56 M8013 จะจ่ายสัญญาณพัลล์เป็นเวลาทุกๆ 1 วินาที คำสั่ง IVRD จะ

เป็นคำสั่งที่ใช้ดูค่าอุณหภูมิของ D2 โดยเราจะ MOV ค่า K2 ไปไว้ที่ตัวของ D1 ตามบรรทัดที่ 77 

M8002 
MOV     H8081    D8129 

MOV     K20    D8129 
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2. การตรวจจับวัตถุของตัวหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาด 

 

 

 

รปูที ่3.35 แสดงการตรวจจับวัตถุและหยุดการทำงาน 
 

จากรูปที่ 3.35 บรรทัดที่ 0 > 4 > 8 > 12 เมื่อ X1 และ X2 ตรวจเจอวัตถุจะสั่งการไปให้

มอเตอร์ Y0 Y2 Y1 และ Y3 หยุดการทำงาน 

3. การควบคุมการเคลื่อนไหว  
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รปูที ่3.36 การควบคุมการเคลื่อนไหว 

จากบรรทัดที่ 0 เมื่อกด M0 มอเตอร์ของ Y0 และ Y2 จะทำงาน  บรรทัดที่ 29 และ บรรทัด

ที่34 เมื่อกด M1 มอเตอร์ Y1 และ Y3 จะทำงาน  
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4. การเคลื่อนไหวเป็นพื้นที่  

 

 

 

รปูที ่3.37 การเคลื่อนไหวเป็นพื้นที่ (ต่อ) 
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รปูที ่3.38 การเคลื่อนไหวเป็นพื้นที่ 

 

จากบรรทัดที่ 91 เมื่อทำการกดสวิตช์ M6 จะทำการถ่วงเวลาเป็นระยะเวลา 5 วินาที แล้ว

จากนั้นหุ่นยนต์จะเริ่มการเดินไปข้างหน้าเป็นเวลา 15 วินาที Y0 จะทำงานและเมื่อครบเวลาจะทำ

การหยุดการเคลื่อนไหวเป็นระยะเวลา 3 วินาที Y0 จะหยุดการทำงานและจะเริ่มการทำงานใหม่เมื่อ

ครบเวลา 3 วินาที Y1 จะทำงานเป็นระยะเวลา 5 วินาที และจะหยุดการทำงานเมื่อถึงหยุดหมาย

ตามลำดับ 
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3.9 หนา้ตา่งการควบคมุของตวัโครงงาน 
การออกแบบโครงงานทางผู้จัดทำได้เลือกใช้โปรแกรม GX Works2 และโปรแกรม 

AKWorkshop โดยจะมีหน้าต่างการควบคุมดังรูปที่ 3.39 

 

 

 

รปูที ่3.39 หน้าต่างของการควบคุมตัวจอ HMI 

เมื่อทำการกดบนหน้าจอ HMI จะทำการไปหน้าคำสั่งการทำงานที่ 2 โดยจะเข้าสู่หน้าเมนู

หลักของการทำงานของตัวโครงงาน โดยจะมีให้เลือกชุดคำสั่งด้วยกัน 3 ชุดคำสั่ง ดังรูปที่ 3.40 

 

 

 

รปูที ่3.40 หน้าต่างเมนูหลักของการควบคุมโครงงาน 
 

โดยชุดคำสั่งที่ 1 จะเป็นชุดคำสั่งของการควบคุมด้วยมือ เมื่อกดเข้าไปยังหน้าชุดคำสั่งหน้าตา

ของชุดคำสั่งที่1 จะแสดงดังรูปที่ 3.41 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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รปูที ่3.41 หน้าต่างการควบคุมด้วยมือ 

 

ชุดคำสั่งที่ 2 จะเป็นชุดคำสั่งของการเดินเป็นพ้ืนที่ โดยในที่นี้ทางผู้จัดทำได้กำหนดด้วยกัน 2 

รูปแบบ โดยเมื่อใช้คำสั่งรูปแบบใดรูปแบบหนึ่งตัวโครงงานจะทำงานอัตโนมัติ ดังรูปที่ 3.41 

 

 

 

รปูที ่3.42 แสดงหน้าต่างการทำงานเป็นพ้ืนที่ของตัวโครงงาน 

 

และชุดคำสั่งสุดท้ายจะเป็นชุดคำสั่งของการแสดงการทำงานทั้งหมดของตัวหุ่นยนต์เก็บขยะ

ริมชายหาด โดยจะแสดงดังรูปที่ 3.43 
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รปูที ่3.43 แสดงการทำงาน 

 

จากรูปที่ 3.43 เป็นการแสดงการทำงานทั้งหมดของตัวหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาดไม่ว่าจะ

เป็นการ แสดงการทำงานของอุณหภูมิ การแสดงการทำงานของตัวมอเตอร์ในการขับเคลื่อน และการ

แสดงการทำงานของตัวเซนเชอร์ที่เอาไว้ตรวจจับวัตถุท่ีอยู่ข้างหน้าของตัวหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาด 
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บทที ่4 

การทดสอบ และผลการทดสอบ 
 

4.1 การทดลองแรงดนัเอาต์พตุแรงดนัของพแีอลซี 
การทดลองการวัดแรงดันเอาต์พุตจากพีแอลซี เพื่อดูประสิทธิภาพการทำงานของพีแอลซีว่า

สามารถจ่ายแรงดันได้ตรงกับความต้องการหรือไม่ และยังช่วยในการทดสอบคำสั่งในการควบคุม

หุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาดว่าสามารถสั่งใช้งานได้ตามปกติหรือมีข้อผิดพลาดในการสั่งการ 

4.1.1 วธิกีารทดลอง 

1. เปิดสวิตซ์การใช้งานของตัวเครื่อง 

2. ทำการเชื่อต่อกับหน้าจอแสดงผล 

3. ทดลองสั่งการใช้งานไปหน้า ถอยหลัง 

4. วัดแรงดันที่ออกมาจากพีแอลซี บันทึกผลลงในตางรางที่ 4.1 

 

 ตารางที ่4.1 การทดลองวัดแรงดันเอาต์พุตของพีแอลซีและแรงดันของตัวมอเตอร์ 

ครั้งที่ การทดสอบ แรงดันเอาต์พุต 
1 วัดแรงดันเอาต์พุตจาก Y0 ของพีแอลซี 25.3 โวลต ์
2 วัดแรงดันเอาต์พุตจาก Y1 ของพีแอลซี 25.3 โวลต ์
3 วัดแรงดันเอาต์พุตจาก Y2 ของพีแอลซี 25.3 โวลต ์
4 มอเตอร์ซ้าย 11.9 โวลต ์
5 มอเตอร์ขวา 11.8 โวลต ์
 

จากตารางที่ 4.1 ผลทดลองจะเห็นได้ว่าแรงดันที่ออกมาจากอุปกรณ์ของพีแอลซีนั้นสามารถ

ให้แรงดันที่ตรงต่อความต้องการ ไม่ว่าจะเป็นแรงดันที่จ่ายให้กับมอเตอร์ทั้งซ้ายและขวา ที่สามารถรับ

แรงดันอยู่ที่ 12 โวลต์ของการทำงานและโปรแกรรมการทำงานสามารถสั่งการทำงานได้อย่างมีประทิธิ

ภาพ ดังรูปที่ 4.1 และรูปที่ 4.2 

 

 

              

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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60 
 

 
 

 

 

รปูที ่4.1 แรงดันที่ออกมาจากพีแอลซี 

 

 

 

รปูที ่4.2 แรงดันที่มอเตอร์ใช้งาน 
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จากรูปที่ 4.1 และ รูปที่ 4.2 จะเห็นได้ว่าแรงดันของตัวพีแอลซีและมอเตอร์ซ้ายและขวา

สามารถรับแรงดันได้ตรงกับความต้องการเพื่อที่จะนำไปใช้ในการขับเคลื่อนมอเตอร์ต่อไปตามลำดับ 

โปรแกรมท่ีได้เขียนขึ้นมาท่ีใช้ในการสั่งควบคุมการทำงานของพีแอลซี ดังรูปที่ 4.3 

 

 

 

รปูที ่4.3 โปรแกรมควบคุมการทำงานของตัวมอเตอร์ 

 

จากรูปที่ 4.3 จะเป็นส่วนของโปรแกรมที่ใช้ในการควบคุมพีแอลซีในการทำงานจะเห็นได้ว่า 

จากบรรทัดที ่ 22 เมื่อ D0 เท่ากับ K1 จะสั่งการทำงานของ Y0 ของพีแอลซีจะจ่ายแรงดันไปยัง

มอเตอร์เพื่อเริ่มการทำงานตามลำดับต่อไป 

 

 

 

 

 

 

 

 
เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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4.2 ทดลองการควบคุมทีร่ะยะ 0-100 เมตร 
การทดลองการควบคุมตัวหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาดที่ระยะทาง 0-100 เมตรโดยการ

ทดลองนี้จะเป็นการทดลองที่ใช้ในการควบคุมการทำงานผ่านอินเตอร์เน็ต ไปยังพีแอลซีที่ใช้ในการ

ควบคุมการทำงานของตัวหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาด 

4.2.1 วตัถปุระสงค์ 

1. เพ่ือทดสอบระยะการควบคุมของตัวหุ่นยนต์ 

2. เพ่ือทอสอบการเชื่อมต่อผ่านระบบอินเตอร์เน็ต 

3. เพ่ือทดสอบการทำงานของตัวพีแอลซี 

4.2.2 อปุกรณใ์นการทดลอง 

1. หุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาด 

2. สมาร์ทโฟนสำหรับใช้งาน 

 

ตารางที ่4.2 การควบคุมท่ีระยะทาง 0 – 100 เมตร 

ครั้งที่ การทดสอบ ระยะทาง (เมตร) สามารถเชื่อมต่อได้ (ได้/ไม่ได้) 
1 ทดสอบการควบคุมผ่านสมาร์ทโฟน 20 สามารถเขื่อต่อได้ 
2 ทดสอบการควบคุมผ่านสมาร์ทโฟน 40 สามารถเขื่อต่อได้ 
3 ทดสอบการควบคุมผ่านสมาร์ทโฟน 60 สามารถเขื่อต่อได้ 
4 ทดสอบการควบคุมผ่านสมาร์ทโฟน 80 สามารถเขื่อต่อได้ 
5 ทดสอบการควบคุมผ่านสมาร์ทโฟน 100 สามารถเขื่อต่อได้ 

        

จากตารางที่ 4.2 การทดลองจะเห็นได้ว่าสามารถควบคุมการทำงานของหุ่นยนต์เก็บขยะริม

ชายหาดได้ที่ระยะทาง 0 ถึง 100 เมตร ทำการทดสอบโดยการควบคุมผ่านสมาร์ทโฟนเพ่ือใช้ในการ

ควบคุมหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาด ดังรูปที่ 4.4 และ รูปที่ 4.5  

 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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รปูที ่4.4 หน้าต่างการควบคุม 

 

 

 

รปูที ่4.5 ระยะการควบคุมที่ 100 เมตร 

 

 

 

 

 

 

ผู้ควบคุม ตัวหุ่นยนต์ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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4.3 การทดลองการแจ้งเตือนวัตถุ 
การทดสอบการแจ้งเตือนวัตถุที่อยู่ข้างหน้าของตัวหุ่นยนต์ตั้งแต่ 0 ถึง 30 เชนติเมตร โดย

เมื่อหุ่นยนต์ตรวจเจอวัตถุอยู่ข้างหน้าในระยะ 0 ถึง 30 เชนติเมตร จะทำการหยุดการทำงานของตัว

มอเตอร์ที่ใช้ในการขับเคลื่อนเพื่อความปลอดภัยของตัวหุ่นยนต์ และจะเริ่มการทำงานใหม่เมื่อไม่มี

วัตถุอยู่ตรงหน้า 

4.3.1 วตัถปุระสงค ์

1. เพ่ือทดสอบการทำงานของตัวเชนเซอร์ตรวจจับวัตถุ 

2. เพ่ือทดสอบการทำงานของพีแอลซี 

3. เพ่ือทดสอบประสิทธิของตัวโปรแกรมท่ีใช้ในการควบคุม 

4.3.2 อปุกรณใ์นการทดลอง 

1. ที่วัดระยะหน่วยเป็นเซนติเมตร 

2. สมาร์ทโฟนที่ใช้ในการควบคุม 

3. เซ็นเซอร์ตรวจจับวัตถุ 

 

  ตารางที ่4.3 การทดสอบการแจ้งเตือนและหยุดการทำงานที่ระยะ 0 ถึง 30 เซนติเมตร  

 

   หมายเหตุ :      สามารถทำงานได้   X  ไม่สามารถทำงานได้ 

จากตารางที่ 4.3 จะเห็นได้ว่าหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาดสามารถแจ้งเตือนวัตถุที่อยู่ตรงหน้า

ได้ที่ระยะทาง 0 ถึง 30 เซนติเมตรโดยเมื่อวัตถุท่ีอยู่ตั้งแต่ระยะ 0 ถึง 30 เซนติเมตรหุ่นยต์เก็บขยะริม

ชายหาดจะหยุดการทำงานและแจ้งเตือนไปยังสมาร์ทโฟน ดังรูปที่ 4.6 และรูปที่ 4.7 

 

 

 

ครั้งที่ การทดลอง แจ้งเตือนวัตถุ หยุดการทำงาน 

1 วัตถุท่ีระยะ 10 เซนติเมตร   
2 วัตถุท่ีระยะ 20 เซนติเมตร   
3 วัตถุท่ีระยะ 30 เซนติเมตร   

✓ 

✓ 

✓ 

✓ 

✓ 

✓ 

✓   

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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รปูที ่4.6 ระยะการแจ้งเตือนที่ 0 ถึง 30 เซนติเมตร 

 

 

 

รปูที ่4.7 การแสดงสถานะการทำงานบนโปรแกรม GX Works2 

 

จากรูปที่ 4.7 จะเป็นหน้าตาโปรแกรมการทำงานของโปรแกรมท่ีใช้ในการควบคุมหุ่นยนต์

เก็บขยะริมชายหาดโดยจะเห็นได้ว่าบรรทัดที่ 0 กับบรรทัดที่ 12 เมื่อเซนเชอร์ X0 ทำงานจะหยุดการ

ทำงานของหุ่นยนต์และส่งสัญญาณแจ้งเตือนไปยังหน้าจอแสดงผล 

 

 

30 เซนติเมตร 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 
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4.4 การทดลองการตรวจวดัอณุหภมูิ 
การทดสอบนี้จะเป็นการสอบการวัดและแสดงผลอุณหภูมิภายในของหุ่นยนต์เก็บขยะริม

ชายหาด โดยเมื่ออุณหภูมิภายในของตัวหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาดนั้นมีค่ามากกว่า 30 องศา

เซลเซียสจะสั่งการทำงานไปยังพัดลมระบายความร้อนเพ่ือระบายความร้อนภายในของตัวหุ่นยนต์เมื่อ

อุณหภูมิต่ำกว่า องศาเซลเซียส จะหยุดการทำงานของพัดลมระบายอากาศ 

4.4.1 วตัถปุระสงค์ 

1. เพ่ือทดสอบการทำงานของพัดลมระบายความร้อน 

2. เพ่ือทดสอบการแสดงผลของค่าอุณหภูมิความร้อนภายใน 

3. เพ่ือทดสอบการทำงานของเซนเชอร์วัดอุณหภูมิ 

4. เพ่ือทดสอบการเขียนโปรแกรมในการควบคุม 

4.4.2 อปุกรณใ์นการทดลอง 

1. พัดลมระบายความร้อน 

2. พีแอลซีที่ใช้ในการควบคุม 

3. เซนเชอร์ตรวจวัดอุณหภูมิ 

4. หน้าจอแสดงสถานะ 

 

 ตารางที ่4.4 การทดสอบการเปิด/ปิดการทำงานของพัดลมระบายความร้อน 

ครั้งที่ การทดลอง 
 

การทำงานของพัดระบาย
ความร้อน (เปิด/ปิด) 

แสดงค่าอุณหภูมิ 
(หน้าจอแสดงผล) 

1 อุณหภูมิมากกว่า 25 องศาเซลเซียส ปิดการทำงาน  
2 อุณหภูมิมากกว่า 30 องศาเซลเซียส เปิดการทำงาน  
3 อุณหภูมิมากกว่า 40 องศาเซลเซียส เปิดการทำงาน  
4 อุณหภูมิมากกว่า 50 องศาเซลเซียส เปิดการทำงาน  

 หมายเหตุ :         สามารถทำงานได้  X  ไม่สามารถทำงานได้ 

 

จากตางรางบันทึกผลที่ 4.4 จะเป็นการทดลองการแสดงค่าอุณหภูมิภายในและการเปิดและ

ปิดการทำงานของพัดลมระบายความร้อนเมื่ออุณหภูมิถึงตามที่กำหนดไว้ที่ 30 องศาเซลเซียสพัดลม

ระบายความร้อนจะทำงานแต่เมื่อค่าอุณหภูมิน้อยกว่า 30 องศาเซลเซียสพัดลมระบายความร้อนจะ

หยุดทำงานและจะแสดงค่าอุณหภูมิผ่านหน้าจอแสดงผล ดังรูปที่ 4.8 และรูปที่ 4.9 

 

✓ 

✓ 

✓ 

✓ 

✓ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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รปูที ่4.8 หน้าต่างโปรแกรมท่ีใช้ในการแสดงผล 

 

 

 

รปูที ่4.9 เซนเชอร์ในการตรวจวัดอุณหภูมิ 

 

จากรูปที่ 4.9 จะเป็นเซนเชอร์ที่ใช้ในการตรวจวัดอุณหภูมิภายในของตัวหุ่นยนต์เก็บขยะริม

ชายหาดโดยจะใช้แรงดันในการทำงานอยู่ที่ 24 โวลต์ เชื ่อมต่อกับพีแอลซีและแสดงผลผ่านหน้า

จอแสดงผล หน้าตาพัดลมระบายความร้อนที่ใช้งานดังรูปที่ 4.10 

เซนเชอร์ตรวจวัดอุณหภูมิ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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รปูที ่4.10 พัดลมระบายอากาศของตัวหุ่นยนต์ 

 

จากรูปที่ 4.10 จะเป็นส่วนของพัดลมที่ใช้ในการระบายความร้อนของตัวหุ่นยนต์เก็บขยะริม

ชายหาดโดยจะใช้แรงดันในการใช้งานอยู่ที่ 5 โวลต์ เมื่อเซนเชอร์ตรวจวัดว่ามีอุณหภูมิภายในมากกว่า 

30 องศาเซลเซียสพีแอลซีจะสั่งการทำงานของรีเลย์เพื่อเปิดการใช้งานของพัดลมระบายความร้อน

ภายในของตัวหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาด และเมื่อค่าอุณหภูมิน้อยกว่า 30 องศาเซลเซียสพีแอลซีจะ

สั่งหยุดการทำงานของพัดลมระบายความร้อนผ่านรีเลย์ที่จ่ายแรงดันให้กับพัดลมระบายความร้อน 

และจะแสดงค่าอุณหภูมิไปยังหน้าจอแสดงสถานะของตัวหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาด  

 

 

 

 

 

 

 

 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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4.5 การทดลองการเกบ็ขยะ 
การทดสอบนี้จะเป็นการทดสอบในการเก็บขยะ โดยการเก็บชยะนั้นจะต้องมีการจัดเตรียม

พ้ืนที่ในการเก็บขยะ เมื่อทำการจัดเตรียมพ้ืนที่เรียบร้อยแล้วจะเริ่มการทำงานของตัวหุ่นยนต์เก็บขยะ

ริมชายหาด จะสามารถเก็บขยะจำพวกขยะอัตราย เช่น เศษแก้ว และเศษเหล็กที่อาจก่อให้เกิดอัตราย

ได้ เมื่อขยะถึงจุดที่กำหนดไว้จะมีการแจ้งเตือนไปยังพีแอลซี โดยจะกำหนดไว้บรรทัดที่ 95 ตัวแปร 

X3 โดยจะแจ้งเตือนไปยัง Y5 เพ่ือสถานะการทำงานของตัวเก็บขยะดังรูปที่ 4.11 

 

 

 

รปูที ่4.11 รูปแบบการเขียนแลดเดอร์ของตัวแจ้งเตือนการเก็บขยะ 

 

1. ทดสอบการเคลื่อนที่เป็นพ้ืนที่สีเหลี่ยม 2ตารางเมตรใช้ระยะเวลาในการเคลื่อนที่ 10 นาท ี

 

รปูที ่4.12 ทดสอบการเคลื่อนที่เป็นพื้นที่สี่เหลี่ยม 2 ตารางเมตร 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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รปูที ่4.13 รูปแบบของตัวชิ้นงาน 

 

จากรูปที่ 4.12 และรูปที่ 4.13 การทดลองการเคลื่อนที่เป็นพื้นที่สี่เหลี่ยม โดยจะใช้สูตรการ

คำนวณ กว้าง คูณ ยาว ( 100 x 200 ) จะได้ขนาดพ้ืนที่ 2 ตารางเมตร 

2. ทดสอบการเคลื่อนที่เป็นพื้นที่สีเหลี่ยม 3 ตารางเมตรใช้ระยะเวลาในการเคลื่อนที่ 20 

นาท ี

 

รปูที ่4.14 ทดสอบการเคลื่อนที่เป็นพื้นที่สี่เหลี่ยม 3 ตารางเมตร 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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รปูที ่4.15 ทดสอบการเคลื่อนที่เป็นพื้นที่สี่เหลี่ยม 3 ตารางเมตร 
 

             จากรูปที่ 4.14 และรูปที่ 4.15 การทดลองการเคลื่อนที่เป็นพื้นที่สี่เหลี่ยม โดยจะใช้สูตร

การคำนวณ กว้าง คูณ ยาว ( 100 x 300 ) จะได้ขนาดพ้ืนที่ 3 ตารางเมตร 

3. ทดสอบการเคลื่อนที่เป็นพื้นที่สีเหลี่ยม 4 ตารางเมตรใช้ระยะเวลาในการเคลื่อนที่ 30 

นาท ี

 

รปูที ่4.16 ทดสอบการเคลื่อนที่เป็นพื้นที่สี่เหลี่ยม 4 ตารางเมตร 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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รปูที ่4.17 ทดสอบการเคลื่อนที่เป็นพื้นที่สี่เหลี่ยม 4 ตารางเมตร 
 

จากรูปที่ 4.16 และรูปที่ 4.17 การทดลองการเคลื่อนที่เป็นพื้นที่สี่เหลี่ยม โดยจะใช้สูตรการ

คำนวณ กว้าง คูณ ยาว ( 100 x 400 ) จะได้ขนาดพ้ืนที่ 4 ตารางเมตร 

4. ทดสอบการเก็บขยะที่ 8500 ลูกบาศก์เซนติเมตรจะมีการแจ้งเตือนไปยังตัวหุ่นยนต์ ดังรูป

ที่ 4.18 

 

 

 

รปูที ่4.18 ทดสอบการเก็บขยะท่ี 8500 ลูกบาศก์เซนติเมตร 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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รปูที ่4.19 หน้าต่างการแจ้งเตือนเมื่อขยะครบ 8500 ลูกบาศก์เซนติเมตร 
 

จากรูปที ่ 4.19 เมื ่อขยะของหุ ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาดเต็มจำนวน 8500 ลูกบาศก์

เซนติเมตร จะส่งสัญญาณมายังตัวพีแอลซีหลังจากนั้นตัวหุ่นยนต์จะหยุดการทำงานเพื่อที่จะ เคลียร์

ขยะแล้วทำงานต้องไปตามลำดับ 

 

    ตารางที ่4.5  การทดสอบการเก็บขยะ 

ระยะการเคลื่อนที่  
( ตารางเซนติเมตร ) 

ปริมาตรขยะ  
( กรัม ) 

ระยะเวลาการเคลื่อนที่  
( นาที ) 

1.ระยะการเคลื่อนที่ 2 ตารางเมตร 42 กรัม 10 นาที 

2.ระยะการเคลื่อนที่ 3 ตารางเมตร 89 กรัม 20 นาที 
3.ระยะการเคลื่อนที่ 4 ตารางเมตร 158 กรัม 30 นาที 

        

จากการทดสอบ 3 รูปแบบการเคลื่อนที่จะใช้การเคลื่อนที่ของตัวหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาด  

เป็นสเต็ปตามที่ได้ โปรแกรมไว้ เมื่อตัวหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาดเริ่มการทำงานจะเคลื่อนที่ไป

ข้างหน้า 50 เซนติเมตร แล้วถอยหลังกลับ 50 เซนติเมตร จากนั ้นจะเคลื่อนที่ ไปข้างหน้า 100 

เซนติเมตร เพื่อให้ได้ระยะความลึกตามที่ต้องการและจะทำงานวนลูปตามสเต็ปไปจนกว่าจะครบการ

ทำงาน 

 

                     

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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4.6 การทดสอบการควบคุมผา่นสมาร์ทโฟน 
การทดลองนี้จะเป็นการทดลองในการเชื่อมต่อกับตัวหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาด โดยจะทำ

การตั ้งค ่า IP ของหน้าจอ HMI ผ่านโปรแกรม AKWorkShop เพื ่อท ี ่จะเช ื ่อมต่อผ ่าน IP ของ

อินเตอร์เน็ตดังรูปที่ 4.19 และ รูปที่ 4.20 

 

 

 

รปูที ่4.20 หน้าจอโปรแกรม AKWorkShop 

 

 

 

รปูที ่4.21 หน้าจอ IP address ของหน้าจอ HMI 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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รปูที ่4.22 หน้าจอการควบคุมผ่านสมาร์ทโฟน 

 

  ตารางที ่4.6 การทดสอบการควบคุมผ่านสมาร์ทโฟน 

การทดลอง ควบคุมผ่านสมาร์ทโฟนได้ 
1.การควบคุมผ่านสมาร์ทโฟน  
2.ควบคุมท่ีระยะ 100 เมตร  

   หมายเหตุ :          สามารถทำงานได้  X  ไม่สามารถทำงานได้ 

 

 

 

 

 

 

 

✓ 

✓ 

✓ 

เอกสารนี้เป็นเอกสารที่สงวนไว้สำหรับการใช้งานเพื่อการศึกษาเท่านั้น ไม่อนุญาตให้นำไปใช้ประโยชน์ด้านการค้า 

ไม่ว่ากรณีใดๆ ทั้งสิ้น อีกทั้งห้ามมิให้ดัดแปลงเนื้อหาและต้องอ้างอิงถึงเจ้าของเอกสารทุกครั้งที่มีการนำไปใช้
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บทที ่5 

บทสรปุ และขอ้เสนอแนะ 
 

5.1 สรปุผลการทดลอง 

5.1.1 การทดสอบแรงดนัเอาต์พตุแรงดนัของพแีอลซี 

จากตารางที่ 4.1 ผลการทดลองการทำงานระบบการทำงานจะเห็นได้ว่าแรงดันที่
สามารถนำไปใช้งานได้ตรงกับความต้องการเป็นไปตามการเขียนโปรแกรม ที่ได้ออกแบบเอาไว้แรงดัน
ทั้ง 4 เอาต์พุต 

5.1.2 ทดสอบการควบคุมระยะ 100 เมตร 

จากตารางที ่ 4.2 จะสามารถเห็นได้ว่าถ้าสื ่อสารทางไกลระหว่างตัว HMI และ
เน็ตเวอร์สามารถสื่อสารซึ่งกันและกันได้อย่างไม่มีปัญหาตามมา และสามารถควบคุมตัวหุ่นยนต์ได้ที่
ระยะ 0-100 เมตร โดยจะใช้การควบคุมผ่านสมาร์ทโฟน 

5.1.3 การทดสอบการแจง้เตอืนวตัถ ุ

จากตารางที ่ 4.3 จากผลการทดลองการทดสอบการแจ้งเตือนวัตถุจะเห็นได้ว่า
สามารถ แจ้งเตือนวัตถุที่อยู่หน้าโครงงานได้ที่ระยะ 0-30 เซนติเมตร และเมื่อระยะการแจ้งเตือนถึง
ตามกำหนดจะทำการสั่งตัดการทำงานของตัวโครงงานได้อย่างสมบูรณ์ 

5.1.4 การทดสอบการตรวจวดัอุณหภมูิ 

จากตารางที ่ 4.4 จากผลการทดลองจะเห็นได้ว่าตัวโครงงานสามารถตรวจวัด
อุณหภูมิได้ โดยเมื่ออุณหภูมิเกินที่ 30 องศาจะสั่งการไปให้พัดลมดูดอากาศทำงานโดยจะทำงาน
จนกว่าอุณหภูมิภายในจะลดลงน็อยกว่า 30 องศาแล้วจะหยุดการทำงาน 

5.1.5 การทดสอบการเกบ็ขยะ 

จากการทดสอบจะเห็นได้ว่าเมื่อจำนวนของขยะในตัวเก็บขยะนั้นเกินกว่าที่ได้
กำหนดค่าเอาไว้ จะทำการส่งสัญญาณไปยังพีแอลซี แล้วแจ้งเตือนไปยังหน้าจอแสดงผล 

5.2 ปัญหาและอุปสรรค 
1. ส่วนของการเก็บขยะนั้นเนื้องจากสภาพอากาศไม่เอ้ืออำนวยต่อการทดลองการทำงานของ

ตัวโครงงานไม่สามารถทำงานได้อย่างเต็มที่และกำลังของตัวมอเตอร์ไม่เพียงพอต่อการทำงานที่ต้องใช้
ในปริมาณมาก 

2. ส่วนของล้อตีนตะขาบที่ใช่ในการขับเคลื่อนของโครงงานมีปัญหาส่วนของความแข็งแรงที่
ไม่เพียงพอเมื่อต้องขึ้นไปยังทรายที่มีองศาที่สูงเกินไป 
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5.3 ขอ้เสนอแนะและการแก้ไขปญัหา 

1. ส่วนของตัวเก็บขยะนั้นยังจะต้องมีการพัฒนาตรงส่วนมอเตอร์ที่ใช้เก็บขยะเพื่อที่จะให้มี
ประสิทธิภาพในการเก็บขยะมากยิ่งขึ้น 

2. พัฒนาส่วนของล้อตีนตะขาบของโครงงานให้มีความแข็งแรงมากยิ่งข้ึน 
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โปรแกรมโครงงานหุ่นยนตเ์กบ็ขยะรมิชายหาด 
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แลดเดอรโ์ปรแกรมพแีอลซี 
        แลดเดอร์โปรแกรมพีแอลซีที่ใช้สำหรับการควบคุมตัวเรื่องทั้งหมด ดังรูปที่ ก.1 
 
 

 
 

 
รูปที ่ก.1 แลดเดอร์ควบคุมการทำงานทั้งระบบ 
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รูปที ่ก.1 แลดเดอร์ควบคุมการทำงานทั้งระบบ (ต่อ) 
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รูปที ่ก.1 แลดเดอร์ควบคุมการทำงานทั้งระบบ (ต่อ) 
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รูปที ่ก.1 แลดเดอร์ควบคุมการทำงานทั้งระบบ (ต่อ) 
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รูปที ่ก.1 แลดเดอร์ควบคุมการทำงานทั้งระบบ (ต่อ) 
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รูปที ่ก.1 แลดเดอร์ควบคุมการทำงานทั้งระบบ (ต่อ) 
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รูปที ่ก.1 แลดเดอร์ควบคุมการทำงานทั้งระบบ (ต่อ) 
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คูม่ือการใชง้านโครงงานหุ่นยนตเ์กบ็ขยะรมิชายหาด 
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คูม่อืการใชง้านโครงงานหุน่ยนตเ์ก็บขยะรมิชายหาด 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 

สถาบนัเทคโนโลยพีระจอมเกล้าเจ้าคุณทหารลาดกระบงั 
วทิยาเขตชมุพรเขตรอดุมศกัดิ์ จงัหวดัชมุพร 

ปกีารศกึษา 2564 
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ระบบการทำงานของตัวเครื่องทำงานได ้2 รปูแบบ Manual และ Automatic 
1. ระบบ Manual 
 

 
 

รูปที ่ข.1 หน้าจอการควบคุมการทำงาน 
              

 
 

รูปที ่ข.2 หน้าจอการควบคุมการทำงาน 
 

จากรูปที่ ข.1 และ ข.2เป็นหน้าจอ HMI การควบคุมของตัวโครงงาน ภายในมีการ
เช่ือมต่อระหว่างพีแอลซี กับตัว HMI สำหรับการควบคุมทั้งหมดของโครงงาน 
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2. ระบบ Automatic 
 

 
 

รูปที ่ข.3 หน้าตาการควบคุมอัตโนมัต ิ
 

จากรูปที่ ข.3 การเดินเป็นพื้นที่สี่เหล่ียม เง่ือนไชแรกหากเซ็นเซอร์ตรวจพบวัตถุอยู่
ข้างหน้า 0-30 เซนติเมตรตัวหุ่นยนต์เก็บขยะริมชายหาดจะหยุดการทำงาน ณ ขณะนั้น 
และจะไปเริ่มการทำงานใหม่ก็ต่อเมื่อวัตถุออกจากหน้าตัวเครื่องแล้วเท่านั้นนอกจากนี้ยังรี
เซตค่าทุกอย่างเพื่อเริ่มการทำงานอีกครั้ง 
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ระบบการแจง้เตอืนสถานะของโครงงาน 
 

 
 

รูปที ่ข.4 ไฟแจ้งเตือนสถานะต่างๆของตัวโครงงาน 
 

จากรูปที่ ข.4 ส่วนแรกจะเป็นส่วนของไฟแสดงสถาณะการทำงานของตัวหุ่นยนต์เก็บขยะริม
ชายหาด โดยไฟสีขาว จะทำงาน ณ เวลาที่เริ่มการทำงาน ไฟสีเขียว จะเริ่มการทำงานเมื่อส่วนการ
เก็บขยะเริ ่มทำงานและ Buzzer led จะทำงานเมื ่อตัวหุ ่นยนต์เกิดความผิดพลาดขึ ้น มี  sensor 
ด้านหน้าด้วยกัน 2 ตัว 
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ภาคผนวก ค 

คู่มอืการใชง้านอุปกรณ์ ( Datasheet ) 
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ชือ่ – นามสกลุ    นายปิยวัฒน์ ทองบุรี 

วนั เดอืน ป ี    31 มีนาคม 2542 

ทีอ่ยู ่  107 ม.5 ต.ชัยบุรี  อ.เมือง จ.พัทลุง 93000 

ประวตัิการศกึษา     พ.ศ. 2561 วิทย์-คณิต 

    โรงเรียนสตรีพัทลุง 

    Tel: 0818987401 

    Email: 61511023@kmitl.ac.th 

 

 
ชือ่ – นามสกลุ    นายราชวัตร คงเม่ง 

วนั เดอืน ป ี    5 ตุลาคม 2542 

ทีอ่ยู ่  102 ซ.10 ถ.เสน่ห์เจริญ ต.คูหา  สวรรค์ อ.เมือง  

  จ.พัทลุง 96000 

ประวตัิการศกึษา     พ.ศ. 2561 ปวช. 

    วิทยาลัยเทคนิคพัทลุง 

    Tel: 0848443054 

    Email: 61511026@kmitl.ac.th 
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