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บทคัดย�อ 

 

 งานวิจัยนี้นําเสนอเครื่องผลิตตะเกียบไม�ไผ�ด�วยระบบควบคุมอัตโนมัติ ซ่ึงการผลิตตะเกียบ          
ในป8จจุบันนั้นจะนําไม�ไผ�มาผ�าให�ได�ส�วนเพ่ือเข�าเครื่องผลิตตะเกียบโดยใช�คนป+อนไม�ไผ�เข�าเครื่องผลิต     
โดยเครื่องผลิตจะทําการตอกไม�ไผ�ตามการหมุนของมอเตอร-ไฟฟ+า ซ่ึงเป:นมอเตอร-ไฟฟ+ากระแสสลับ         
ท่ีมีกําลังสูง ป8จจุบันการผลิตตะเกียบของประเทศไทยส�วนมากจะเป:นธุรกิจขนาดย�อม ต�นทุนต่ําซ่ึงมีผลทําให�
ขาดประสิทธิภาพเรื่องความปลอดภัย งานวิจัยนี้นําเสนอเทคนิคการออกแบบและสร�างเครื่องผลิตตะเกียบ   
ไม�ไผ�ด�วยระบบควบคุมอัตโนมัติ โดยวัตถุประสงค-เพ่ือให�การผลิตตะเกียบไม�ไผ�มีความปลอดภัยและ         
ได�มาตรฐาน รวมถึงการเพ่ิมผลผลิตและลดการเกิดอันตรายของผู�ใช�เครื่องจักร ในการออกแบบได�นํา
เทคโนโลยีอาดูยโน� เป:นระบบท่ีใช�ในการพัฒนาอุปกรณ-อิเล็กทรอนิกส-ต�นแบบ ซ่ึงออกแบบให�ใช�งานง�าย     
ท้ังฮาร-ดแวร-และซอฟแวร- ท่ีทันสมัยมาประยุกต-ใช�กับควบคุมเครื่องจักรท่ีใช�ในการผลิตตะเกียบ เพ่ือเพ่ิม
ความปลอดภัยให�กับผู�ใช�งาน 
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Abstract 

 
 This research presents a bamboo chopsticks machine with automatic control 
system. The production of bamboo chopsticks, the current will be cut to get the 
machine to enter the bamboo chopsticks using the machine. The machine will hammer 
bamboo rotation of the electric motor. The AC motors with high power. Currently, the 
production of chopsticks, mostly small businesses. Lower costs, which resulted in lack of 
effective security. This research presents the design and techniques with bamboo 
chopsticks production automation. The objective is to make the production of bamboo 
chopsticks are secure and compliant. To increase productivity and reduce the danger of 
the machine. In designing the Arduino technology is used in the development of 
electronic prototypes designed to be user for both hardware and software, advanced 
application control equipment used in the production of chopsticks for safe to use on 
the incidence of danger from the use. 
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บทท่ี 1  
บทนํา 

 
1.1 ความสําคัญและความเป�นมาของป�ญหา 
 ป�จจุบันอาหารหลายอย�างหลายประเภทนั้นได�ใช�ตะเกียบเป�นอุปกรณ ในการรับประทานอาหาร     
ซ่ึงตะเกียบอาจจะเหมาะและง�ายต�อการใช�รับประทานอาหารประเภทนั้น ตะเกียบท่ีใช�ในประเทศไทยนั้น
มีหลายประเภทได�แก� ตะเกียบประเภทท่ีทําด�วยโลหะ ตะเกียบประเภทท่ีทําด�วยพลาสติก ตะเกียบท่ีทํา
ด�วยวัสดุจากธรรมชาติ เช�นไม�ไผ� ตะเกียบท่ีทําด�วยไม�ไผ�นั้นประเทศไทยมีการผลิตตะเกียบจากไม�ไผ�เป�น
จํานวนมากและส�วนหนึ่งผลิตจากท�องถ่ินท่ีมีการปลูกไม�ไผ�เป�นอาชีพอยู�แล�วก็ได�นําไม�ไผ�มาผลิตเป�น
ตะเกียบโดยใช�เครื่องจักรท่ีสร�างจากภูมิป�ญญาชาวบ�านและส�งออกเป�นผลิตภัณฑ สร�างรายได�ให�กับชุมชน 
  การผลิตตะเกียบจากไม�ไผ�นั้นเครื่องจักรท่ีชาวบ�านใช�ในการผลิตตะเกียบนั้นไม�มีความปลอดภัยและ
แม�นยําส�งผลทําให�ตะเกียบท่ีผลิตออกมาไม�ได�มาตรฐาน อัตราการผลิตน�อยและอาจจะทําให�เกิดอันตราย
ของผู�ใช�เครื่องจักร 
  ดังนั้นการสร�างความปลอดภัยนั้นจึงจําเป�นต�องพัฒนาเครื่องจักรท่ีใช�ในการผลิตตะเกียบจากไม�ไผ�
ให�มีความปลอดภัยมากยิ่งข้ึนโดยการนําเทคโนโลยีท่ีทันสมัยมาใช�กับเครื่องจักรท่ีใช�ในการผลิตตะเกียบ
เพ่ือเพ่ิมความปลอดภัยให�กับผู�ใช�งานในการอัตราการเกิดอันตรายจากการใช�งานเครื่องจักรผลิตตะเกียบ 
 
1.2 วัตถุประสงค!ของงานวิจัย 

1. เพ่ือสร�างเครื่องต�นแบบการผลิตตะเกียบไม�ไผ�ด�วยระบบควบคุมอัตโนมัติ 
2. เพ่ือศึกษาเทคโนโลยีของเซ็นเซอร และไมโครคอนโทรลเลอร  
3. เพ่ือสร�างความปลอดภัยในการใช�งานเครื่องจักรผลิตตะเกียบ 

 
1.3 ขอบเขตของงานวิจัย 

1. เครื่องจักรสามารถกําหนดปริมาณผลผลิตต�อช�วง โดยการชั่งน้ําหนักเพ่ือประเมินจํานวนได� 
2. เครื่องจักรสามารถแจ�งเตือนเม่ือวัตถุดิบหมดหรือปริมาณผลผลิตถึงจํานวนท่ีกําหนดในรูปแบบ

ท่ีแตกต�างกันได� 
3. เครื่องจักรสามารถแสดงไฟสถานะการทํางานได� 
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1.4 ข้ันตอนการดําเนินงาน 
1. ศึกษาและวิเคราะห ระบบงาน 
2. ศึกษาถึงระบบการทํางานและวิเคราะห ระบบส�วนประกอบหลัก 
3. ออกแบบระบบการทํางาน 
4. ทดสอบการทํางานและแสดงผลเพ่ือตรวจสอบและแก�ไขขอผิดพลาด 
5. รวบรวมข�อมูลและเขียนคู�มือการใช�งาน 
6. ทํารายงานและการสรุปผลกาทํางาน 
7. รวบรวมเรียบเรียง ตรวจสอบข�อมูล และจัดทํารายงานผลการศึกษาและเผยแพร�ท่ีเก่ียวกับ

งานวิจัย 
 

1.5 ประโยชน!ท่ีคาดว-าได/รับ 
1. สามารถสร�างเครื่องต�นแบบการผลิตตะเกียบไม�ไผ�ด�วยระบบควบคุมอัตโนมัติ 
2. มีความรู�ความเข�าใจเทคโนโลยีของเซ็นเซอร และไมโครคอนโทรลเลอร   
3. ได�มีความรู�ในการศึกษาการใช�ไมโครคอนโทรเลอร ในการควบคุมการผลิต 

  



บทท่ี 2 
ทฤษฏีท่ีเก่ียวข�อง 

 
2.1 บทนํา 

ในบทนี้จะกล�าวถึงทฤษฏี หลักการการทํางาน ระบบควบคุมต�าง ๆ ข�อมูลเบื้องต�นท่ีเก่ียวข�อง       
กับงานวิจัยเครื่องผลิตตะเกียบไม�ไผ�ด�วยระบบอัตโนมัติ ซ่ึงมีทฤษฎีต�าง ๆ ท่ีเก่ียวข�องดังนี้   
 1. กระบวนการผลิตตะเกียบจากไม�ไผ� 
 2. เทคโนโลยีเครื่องผลิตตะเกียบอัตโนมัติ 
 3. อาดูยโน� 
 4. มอเตอร2ไฟฟ4ากระแสสลับ 
 5. หลอดแสดงผล LED 7’Segment 
 6. รีเลย2 
 7. เซ็นเซอร2ชนิดใช�แสงสะท�อน  
 8. การตรวจวัดอุณหภูมิ 
 
2.2 กระบวนการผลิตตะเกียบจากไม�ไผ  
 การผลิตตะเกียบในปJจจุบันนั้นจะนําไม�ไผ�มาผ�าให�ได�ส�วนเพ่ือเข�าเครื่องผลิตตะเกียบโดยใช�
บุคคลากรเปLนคนป4อนไม�ไผ�เข�าเครื่องผลิต เครื่องผลิตจะทําการตอกไม�ไผ�ตามการหมุนของมอเตอร2ไฟฟ4า 
ซ่ึงเปLนมอเตอร2ไฟฟ4ากระแสสลับท่ีมีกําลังสูง ปJจจุบันการผลิตตะเกียบของประเทศไทยส�วนมากจะเปLน
ธุรกิจขนาดย�อม ต�นทุนต่ํา ซ่ึงมีผลทําให�ขาดประสิทธิภาพเรื่องความปลอดภัย จํานวนผลผลิตข้ึนอยู�กับ
จํานวนแรงงานตามรูปดังนี้ 
 

 
 

รูปท่ี 2.1 ไม�ไผ�ท่ีนํามาเข�าเครื่อง 
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รูปท่ี 2.2 การทําตะเกียบ 
 
2.3 เทคโนโลยีเครื่องผลิตตะเกียบอัตโนมัติ 
 เนื่องจากการผลิตตะเกียบนั้นมีอุปสรรคจากไม�ไผ�ท่ีมีความหนาและความกว�างของเส�นรอบวงไม�
เท�ากัน ข้ันตอนการผลิต จึงมีหลายข้ันตอนออกมาในรูปแบบเครื่องจากหลาย ๆ เครื่องท่ีทําหน�าท่ีต�าง ๆ 
กันไป ท้ังนี้ยังต�องใช�บุคลากรเปLนคนดําเนินการ ข้ึนอยู�กับรูปลักษณ2ของตะเกียบ ซ่ึงมีลักษณะแตกต�างกัน 
ซ่ึงมีเทคโนโลยีตามรูปดังนี้ 
 2.3.1 รูปแบบท่ี 1 มีข้ันตอนการดําเนินการ ตามรูปดังนี้ 
 

 
 

รูปท่ี 2.3 แบ�งขนาดความยาวไม�ไผ� 
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รูปท่ี 2.4 เครื่องเหลาทําทรงไม�ไผ� 
 

 
 

รูปท่ี 2.5 เข�าเครื่องขัดเหลี่ยม 
 

 
 

รูปท่ี 2.6 ไม�ไผ�รูปแบบท่ี 1 
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 2.3.2 รูปแบบท่ี 2 มีข้ันตอนการดําเนินการ ตามรูปดังนี้ 
 

 
 

รูปท่ี 2.7 เข�าเครื่องแบ�งไม�ไผ�ตามขนาด 
 

 
 

รูปท่ี 2.8 เข�าเครื่องเหลาไม�ไผ� 
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รูปท่ี 2.9 เข�าเครื่องขัดละเอียด 
 

 
 

รูปท่ี 2.10 ไม�ไผ�รูปแบบท่ี 2 
 
 2.3.3 รูปแบบท่ี 3 มีข้ันตอนการดําเนินการ ตามรูปดังนี้ 
 

 
 

รูปท่ี 2.11 ทําการตัดไม�ไผ� 
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รูปท่ี 2.12 เข�าเครื่องแบ�งไม�ไผ� 
 

 
 

รูปท่ี 2.13 เข�าเครื่อง Slice 
 

 
 

รูปท่ี 2.14 เข�าเครื่อง Wool Slice 
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รูปท่ี 2.15 เข�าเครื่องแบ�งขนาดความยาวตะเกียบ 
 

 
 

รูปท่ี 2.16 เข�าเครื่องขัดมัน 
 

 
 

รูปท่ี 2.17 เข�าเครื่องเหลา 
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รูปท่ี 2.18 ไม�ไผ�รูปแบบท่ี 3 
 
 2.3.4 รูปแบบท่ี 4 มีข้ันตอนการดําเนินการ ตามรูปดังนี้ 
 

 
 

รูปท่ี 2.19 ทําการแบ�งไม�ไผ� 
 

 
 

รูปท่ี 2.20 ทําการผ�าไม�ไผ� 
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รูปท่ี 2.21 ทําการตอกไม�ไผ�ให�ออกมาเปLนตะเกียบ 
 

 
 

รูปท่ี 2.22 ไม�ไผ�รูปแบบท่ี 4 
 
2.4 อาดูยโน  
 อาดูยโน� (Arduino) เปLนระบบท่ีใช�ในการพัฒนาอุปกรณ2อิเล็กทรอนิกส2ต�นแบบซ่ึงออกแบบให�ใช�
งานง�ายท้ังฮาร2ดแวร2และซอฟแวร2 กลุ�มเป4าหมายผู�ใช�งานอาดูยโน� ได�แก� ศิลป^น  นักประดิษฐ2 นักออกแบบ      
ใช�ในงานอดิเรก หรือ ใคร ๆ ก็ตามท่ีสนใจในการประดิษฐ2นวัตกรรม งานสร�างสรรค2 เรามารู�จักกับท่ีมา    
ท่ีไปของ Ardiono โดยมีผู�ริเริ่มเปLนชาวอิตาเลียน เริ่มต�นในป` 2005 ผู�ริเริ่มของ Arduino ชื่อว�า Massimo 
Banzi และ David Cuartielles ซ่ึงอาศัยอยู�ในเมือง Ivrea ทางตะวันตกเฉียงเหนือของประเทศอิตาลี 
สองคนนี้ตั้งใจสร�างอุปกรณ2ประเภทไมโครคอนโทรลเลอร2ราคาถูกท่ีนักเรียนนักศึกษาสามารถเข�าถึง และ
ซ้ือหามาเปLนเจ�าของได� โรงงานเล็ก ๆ ในเมืองท่ีว�านี้ก็ถูกใช�เปLนท่ีผลิตบอร2ด Arduino เวอร2ชั่นแรก โดยใช�
ชื่อโครงการของพวกเขาว�า  Arduin of Ivrea นอกจากจะตั้งใจให�ราคาของอุปกรณ2นั้นถูกเม่ือเทียบกับ
ไมโครคอนโทรลเลอร2ตระกูลอ่ืน ๆ ในท�องตลาดแล�ว พวกเขายังตั้งใช�ให� Arduino สามารถพัฒนา       
โดยโปรแกรมท่ี "แจกฟรี" ภายใต�เง่ือนไขในการใช�งานลักษณะ Open Souce ดังนั้น จึงเลือกใช�         
การพัฒนาบนพ้ืนฐานของระบบ Wiring สําหรับบางคนท่ียังไม�แน�ใจว�าไมโครคอนโทรลเลอร2 คืออะไร 
ไมโครคอนโทรลเลอร2จะว�าไปแล�วก็เปรียบเหมือนกับสมองของมนุษย2 คือมีหน�า ท่ีคิด คํานวณ            
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ทางคณิตศาสตร2 คํานวณทางลอจิกสั่งการ มีส�วนความจําเพ่ือใช�เปLนข�อมูลในการคํานวณ หรือ 
ประมวลผลต�าง ๆ  "แต�จะไม�สามารถทํางานได�เอง" โดยไม�มีมือ เท�า แขน ขา หรือ ตาหู จมูก ซ่ึงเปรียบได�
กับอุปกรณ2ส�วนควบคุมต�าง ๆ (Accessories) อ่ืน ๆ เช�น เซนเซอร2 มอเตอร2 ระบบสื่อสารผ�านอินเตอร2เน็ต 
ระบบแสดงผลผ�านจอภาพ เปLนต�น ดังนั้นโดยสรุปคือ ไมโครคอนโทรลเลอร2จะทําหน�าท่ีในการคิดคํานวณ 
รับค�าจากระบบวัดผลภายนอก เข�ามาประมวลผล เพ่ือสั่งการตอบสนองออกไปท่ีอุปกรณ2ต�อเชื่อม        
อ่ืน ๆ ตัวมันเองเดียวจะทําอะไรไม�ได�มากไปกว�าการคิด ไมโครคอนโทรเลอร2ในปJจจุบันก็มีอยู�หลายยี่ห�อ 
เช�น PIC ของบริษัทไมโครชิพ Z80 MCS-51 ARM-Cortex AVR และอ่ืน ๆ อีกมากมาย Arduino ก็เปLน
ไมโครคอนโทรเลอร2แบบหนึ่ง ท่ีมีเอกลักษณ2เฉพาะตัวท่ีต�างจากยี่ห�ออ่ืน ๆ คือการเปLน Open Source        
ซ่ึงทําให�ได�เปรียบเรื่องราคา และจํานวนผู�ใช�งานท่ัวโลก จุดเด�นท่ีทําให�บอร2ด Arduino เปLนท่ีนิยมคือ   
ง�ายต�อการพัฒนา มีรูปแบบคําสั่งพ้ืนฐาน ไม�ซับซ�อนเหมาะสําหรับผู�เริ่มต�น มี Arduino Community 
กลุ�มคนท่ีร�วมกันพัฒนาท่ีแข็งแรง Open Hardware ทําให�ผู�ใช�สามารถนําบอร2ดไปต�อยอดใช�งานได�หลาย
ด�าน ราคาไม�แพง Cross Platform สามารถพัฒนาโปรแกรมบน OS ใดก็ได� 
 

 
 

รูปท่ี 2.23 อุปกรณ2 Arduino Nano 3.0 ท่ีนํามาใช�งาน 
 

 2.2.1 รูปแบบการเขียนโปรแกรมบน ARDUINO 
 ข้ันตอนนี้จัดการเสียบสาย USB ท้ังสองด�านเข�ากับบอร2ดและกับตัวเครื่องคอมพิวเตอร2ของเรา  
 

 
 

รูปท่ี 2.24 รูปแบบการเขียนโปรแกรมบน Arduino 
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 1) เขียนโปรแกรมบนคอมพิวเตอร2 ผ�านทางโปรแกรม ArduinoIDE ซ่ึงสามารถดาวน2โหลด        
ได�จาก Arduino.cc/en/main/software 
 2) หลังจากท่ีเขียนโค�ดโปรแกรมเรียบร�อยแล�ว ให�ผู�ใช�งานเลือกรุ�นบอร2ด Arduino ท่ีใช�และ
หมายเลข Com port 
 

 
 

รูปท่ี 2.25 เลือกรุ�นบอร2ด Arduino ท่ีต�องการ upload 
  

 
 

รูปท่ี 2.26 เลือกหมายเลข Comport ของบอร2ด 
  

 3) กดปุz ม  Verify เ พ่ือตรวจสอบความถูกต�องและ Compile โค�ด โปรแกรม จากนั้นกด
ปุzม Upload โค�ด โปรแกรมไปยังบอร2ด Arduino ผ�านทางสาย USB เม่ืออับโหลดเรียบร�อยแล�ว จะแสดง
ข�อความแถบข�างล�าง “Done uploading” และบอร2ดจะเริ่มทํางานตามท่ีเขียนโปรแกรมไว�ได�ทันที      
ในกรณีท่ีเปLนการลงครั้งแรก พอเสียบ USB แล�วรอสักครู�จะพบว�ามีข�อความแจ�งว�า Process fail เพราะ
เราจะต�องระบุตําแหน�งของ Driver ให� Window ให�ไปท่ี Start menu และเป^ด Control Panel ข้ึนมา 
ไปท่ี Device manager จากนั้นดูท่ี COM&LPT จะพบว�ามีชื่อ (Arduino xxx) (COMxx) อยู� 
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รูปท่ี 2.27 Verify and Upload 

  

 
 

รูปท่ี 2.28 Layout & Pin out Arduino Board (Model: Arduino Nano 3.0) 
 
 คุณสมบัติ 
 1) MCU: ของ Atmega328P รุ�นนาโน เปLน MCU ทําหน�าท่ีเปLน USB to Serial   
 2) Digital Pins: เปLน Digital I/O ตั้งแต�ขา D2-D12 
 3) GND: เปLนขาท่ีต�องต�อลงกราวด2 
 4) RST: เปLนขา Reset ต�องต�อเข�าสวิตซ2 
 5) RXD: เปLนขารับข�อมูลจาก RS232 หรือ Serial Port 

1 2 

3 

4 

5 

6 

7 

8 

9 

10 

11 

12 
13 14 

15 



15 

 

 6) TXD: เปLนขาส�งข�อมูลจาก RS232 หรือ Serial Port 
 7) SMD Cystal: ใช�ความถ่ี Cystal 16 MHz 
 8) Usb to Mini Usb: เชื่อมต�อบอร2ด Arduino กับ PC 
 9) REF: ขา Analog Reference แปลงสัญญาณอนาล็อกให�เปLนดิจิตอล 
 10) Digital Pins 13: เปLน Digital I/O ตั้งแต�ขา D13 และยังสามารถแสดงสถานะ LED Yellow  
  ท่ีตัวบอร2ดอีกด�วย 
 11) 3.3 V Output: จ�ายไฟออก 3.3 โวลท2 
 12) Analog Input Pins: เปLน Analog I/O ตั้งแต�ขา A0-A7 
 13) 5 V Input: จ�ายไฟเข�าบอร2ด 5 โวลท2 
 14) Vin: เปLน Input Voltage โดยใช�แหล�งจ�ายไฟจากภายนอก 
 15) Reset Button: เปLนปุzม Reset ใช�กดเม่ือต�องการให� MCU เริ่มการทํางานใหม� 
 

2.2.2 รุ�นต�าง ๆ ของ ARDUINO  
Arduino Board มีหลากหลายรุ�นท่ีน�าสนใจ สามารถเลือกใช�บอร2ด Arduino ตามความเหมาะสม

กับการใช�งาน มีดังนี้ 
1) Arduino Uno R3 เปLนบอร2ด Arduino ท่ีได�รับความนิยมมากท่ีสุด เนื่องจากราคาไม�แพง     

ส�วนใหญ�โปรเจคและ Library ต�าง ๆ ท่ีพัฒนาข้ึนมา Support จะอ�างอิงกับบอร2ดนี้เปLนหลัก และข�อดีอีก
อย�างคือ กรณีท่ี MCU เสีย ผู�ใช�งานสามารถซ้ือมาเปลี่ยนเองได�ง�าย  
 

 
 

รูปท่ี 2.29 Arduino Uno R3 
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คุณสมบัติ   
1.1) ATmega328 microcontroller 
1.2) Input voltage - 7-12V 
1.3) 14 Digital I/O Pins (6 PWM outputs) 
1.4) Analog Inputs 
1.5) 32KB Flash Memory (0.5KB for boot loader) 
1.6) 2KB SRAM 
1.7) 1KB EEPROM 
1.8) 16 MHz Clock Speed 
 

 2) Arduino Uno SMD เปLนบอร2ดท่ีมีคุณสมบัติและการทํางานเหมือนกับบอร2ด Arduino UNO 
R3 ทุกประการ แต�จะแตกต�าง กับ ท่ีPackage ของ MCU ซ่ึงบอร2ดนี้ จะมี  MCU ท่ี เปLน  Package 
SMD (Arduino UNO R3 มี MCU ท่ีเปLน Package DIP) 
 

 
 

รูปท่ี 2.30 Arduino Uno SMD 
 
 คุณสมบัติ 

2.1) ATmega328 microcontroller 
2.2) Input voltage - 7-12V 
2.3) 14 Digital I/O Pins (6 PWM outputs) 
2.4) 6 Analog Inputs 
2.5) 32k Flash Memory 
2.6) 16 MHz Clock Speed 
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 3) Arduino Mega2560 R3 เปLนบอร2ด Arduino ใช� I/O มากกว�า Arduino UnoR3 เช�น งานท่ี
ต�องการรับสัญญาณจาก  Sensor  หรือควบคุมมอเตอร2 Servo หลาย ๆ ตัว ทําให� Pin I/O ของ
บอร2 ด  Arduino UnoR3 ไม� ส าม า รถ รอง รั บ ไ ด� ท้ั ง นี้ บ อ ร2 ด  Arduino Mega2560R3 ยั ง มี ค ว าม
หน�วยความจําแบบ Flash มากกว�า Arduino Uno R3 ทําให�สามารถเขียนโค�ดโปรแกรมเข�าไปได�มากกว�า 
ในความเร็วของ MCU ท่ีเท�ากัน Arduino ประสิทธิภาพสูง มีขา I/O มาก หน�วยความจําเยอะ Ardiuno 
Mega เปLนอีกตัวเลือกท่ีน�าสนใจ ตัวนี้ใช� ชิฟและจัดขาใช�งานเหมือนกัน Arduino Mega2560R3  ทุก
อย�าง ทํางานได�เหมือนกัน 100% แต�มีราคาถูกกว�า เพราะเปลี่ยนชิฟ USB Driver เปLน CH340 ซ่ึงเปLน
ชิฟรุ�นใหม�กว�า รองรับการทํางานกับ Windows ได�ทุกรุ�นบอร2ดตัวนี้ เปLน Arduino ราคาประหยัด 
เนื่องจากใช�ชิป USB to UART  เบอร2 CH340 แทน FT232 จึงทําให�ราคาถูกลงมากใช�งานได� 
 

 
 

รูปท่ี 2.31 Arduino Mega 2560 R3 
 
 คุณสมบัติ 
 3.1) ATmega2560 microcontroller Input voltage - 7-12V 

3.2) 54 Digital I/O Pins (of which 14 provide PWM output, 4 UART TTL) 
3.3) 16 Analog Input Pins 
3.4) 256 KB Flash Memory 
3.5) 16 MHz Clock Speed 
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 4) Arduino Mega ADK เปLนบอร2ดท่ีออกแบบมาให�บอร2ด Arduino Mega2560R3 สามารถ
ติดต�อกับอุปกรณ2 Android Device ผ�านพอร2ตUSB Host ของบอร2ดได� 

 

 
 

รูปท่ี 2.32 Arduino Mega ADK 
 
 คุณสมบัติ 

4.1) ATmega2560 microcontroller Input voltage - 7-18V 
4.2) 54 Digital I/O Pins (of which 14 provide PWM output ) 
4.3) 16 Analog Input Pins 
4.4) 256 KB Flash Memory 
4.5) 16 MHz Clock Speed 

 
 5) Arduino Leonardo การทํางานจะมีลักษณะคล�ายคลึงกับบอร2ด Arduino Uno R3 แต�
เปลี่ยน MCU ตัวใหม�เปLน ATmega32U4 มีพอร2ต USB มาด�วยบนชิป (แตกต�างจากบอร2ด Arduino 
UNO R3 หรือ Arduino Mega 2560 ท่ีต�องใช�ชิป ATmega16U2 ร�วมกับ Atmega328 ในการเชื่อมต�อ
กับพอร2ต USB) 
 

 
 

รูปท่ี 2.33 Arduino Leonardo 
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คุณสมบัติ 
5.1) ATmega32u4 microcontroller Input voltage - 6-20V 
5.2) 20 Digital I/O Pins   
5.3) 12 Analog Input Pins 
5.4) 32 KB Flash Memory 
5.5) 16 MHz Clock Speed 

 
 6) Arduino Mini 05 เปLนบอร2ด Arduino ขนาดเล็กท่ีใช� MCU เบอร2 ATmega328 เบอร2เดียวกับ
บอร2ด Arduino UNO R3 

 

 
 

รูปท่ี 2.34 Arduino Mini 05 
 
 คุณสมบัติ 

6.1) บอร2ด Arduino Mini 05 จะไม�มีพอร2ต USB มาให� ผู�ใช�งานต�องต�อกับบอร2ด USB to Serial 
Converter เพ่ิมเม่ือต�องการโปรแกรมบอร2ด 

 
 7) Arduino Pro Mini 328 3.3V เปLนบอร2ด ขนาดเล็กท่ีใช� MCU เบอร2 ATmega328 จะคล�าย
บอร2ด Arduino Mini05 แต�บนบอร2ดจะมี Regulator 3.3 V ชุดเดียวเท�านั้น ระดับแรงดันไฟท่ี
ขา I/O คือ 3.3V เปLนบอร2ด Arduino ขนาดเล็กท่ีใช� MCU เบอร2 ATmega328 เบอร2เดียวกับบอร2ด 
Arduino UNO R3  บอร2ด Arduino Mini 05 จะไม�มีพอร2ต USB มาให� ผู�ใช�งานต�องต�อกับบอร2ด USB 
to Serial Converter เพ่ิมเม่ือต�องการโปรแกรมบอร2ด 
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รูปท่ี 2.35 Arduino Pro Mini 328 3.3V 
 
 คุณสมบัติ 

7.1) ATmega328 running at 8MHz with external resonator (0.5% tolerance) 
7.2) Low-voltage board needs no interfacing circuitry to popular 3.3V devices                              
7.3) 0.8mm Thin PCB 
7.4) USB connection off board 
7.5) Weighs less than 2 grams! 
7.6) Supports auto-reset 
7.7) 3.3V regulator 
7.8) Max 150mA output 
7.9) Over current protected 
7.10) DC input 3.3V up to 12V 
7.11) On board Power and Status LEDs 
7.12) Analog Pins: 8 
7.13) Digital I/Os: 14 

 
 8) Arduino ProMini3285V เปLนบอร2ด Arduino ขนาดเล็ก ท่ีใช�  MCU เบอร2  ATmega328
เช�นเดียวกับบอร2ด Arduino Mini 05 แต�บนบอร2ดจะมี Regulator 5V ชุดเดียวเท�านั้น ระดับแรงดันไฟท่ี
ขา I/O คือ 5V 
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รูปท่ี 2.36 Arduino Pro Mini 328 5V 
 
 คุณสมบัติ 

8.1) ATmega328 running at 16MHz with external resonator (0.5% tolerance) 
8.2) 0.8mm Thin PCB 
8.3) USB connection off board 
8.4) Supports auto-reset 
8.5) 5V regulator 
8.6) Max 150mA output 
8.7) Over current protected 
8.8) Weighs less than 2 grams! 
8.9) DC input 5V up to 12V 
8.10) On board Power and Status LEDs 
8.11) Analog Pins: 8 
8.12) Digital I/Os: 14 

 
 9) Arduino Ethernet with PoE module เปLนบอร2ด Arduino ท่ีมีการใช� MCU เบอร2
เดียวกับ Arduino Uno SMD ในบอร2ดมีชิป Ethernet และช�องสําหรับเสียบ SD Card รวมท้ัง
โมดูล POE ทําให�บอร2ดนี้สามารถใช�แหล�งจ�ายไฟจากสาย LAN ได�โดยตรง โดยไม�ต�องต�อ Adapter เพ่ิม
แต�บอร2ด Arduino Ethernet with PoE module นี้จะไม�มีพอร2ต USB ทําให�เวลาโปรแกรมต�องต�อ
บอร2ด USB to Serial Converter เพ่ิมเติม 
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รูปท่ี 2.37 Arduino Ethernet with PoE module 
 
 คุณสมบัติ 

9.1) IEEE802.3af compliant 
9.2) Input voltage range 36V to 57V 
9.3) Overload and short-circuit protection 
9.4) 12V output 
9.5) High efficiency DC/DC converter: type 85% @ 80% load 
9.6) 1500V isolation (input to output) 

 
 10) Arduino Ethernet without PoE module บอร2ดนี้จะตัดโมดูล POE ออกไป ต�องใช�ไฟจาก
พอร2ต Power Jack เท�านั้น คุณสมบัติอ่ืน ๆ จะเหมือนกับบอร2ด Arduino Ethernet with PoE 
module 

 

 
 

รูปท่ี 2.38 Arduino Ethernet without PoE module 
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 คุณสมบัติ 
10.1) IEEE802.3af compliant 
10.2) Input voltage range 36V to 57V 
10.3) Overload and short-circuit protection 
10.4) High efficiency DC/DC converter: typ 85% @ 80% load 
10.5) 1500V isolation (input) 

 
 11) Arduino Due เปLนบอร2ด Arduino ท่ีทําการปรับเปลี่ยนชิป MCU ใหม� จากเดิมเปLน
ตระกูล AVR เปลี่ยนเปLนเบอร2 AT91SAM3X8E (ตระกูล ARM Cortex-M3) แทน ทําให�การประมวลผล
เร็วข้ึน แต�ยังคงรูปแบบโค�ดโปรแกรมของ Arduino ท่ีง�ายอยู�  
ข�อควรระวัง : เนื่องจาก MCU เปLนคนละเบอร2กับ Arduino Uno R3 อาจะทําให�บอร2ด Shield บางตัว
หรือ Library ใช�ร�วมกันกับบอร2ด Arduino Leonardo ไม�ได�ผู�ใช�งานจําเปLนต�องตรวจสอบก�อนใช�งาน 

 

 
 

รูปท่ี 2.39 Arduino Due 
 คุณสมบัติ 

11.1) Microcontroller: AT91SAM3X8E 
11.2) Operating Voltage: 3.3V 
11.3) Recommended Input Voltage: 7-12V 
11.4) Min-Max Input Voltage: 6-20V 
11.5) Digital I/O Pins: 54 (of which 12 provide PWM output) 
11.6) Analog Input Pins: 12 
11.7) Analog Outputs Pins: 2 
11.8) Total DC Output Current on all I/O lines: 130 mA 
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11.9) DC Current for 3.3V Pin: 800 mA 
11.10) DC Current for 5V Pin: 800 mA 
11.11) Flash Memory: 512 KB all available for the user applications 
11.12) SRAM: 96 KB (two banks: 64KB and 32KB) 
11.13) Clock Speed: 84 MHz 

 
ตารางท่ี 2.1 เปรียบเทียบคุณสมบัติ ARDUINO แต�ละรุ�น 
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2.5 มอเตอร3ไฟฟ5ากระแสสลับ 
 มอเตอร2ไฟฟ4ากระแสสลับ (Alternating Current Motor) หรือเรียกว�ามอเตอร2ไฟฟ4าชนิด
เหนี่ยวนํา (Induction Motor) คือ เครื่องกลไฟฟ4าท่ีเปลี่ยนพลังงานไฟฟ4ากระแสสลับให�เปLนพลังงานกล
ชนิดหมุน โดยมอเตอร2ไฟฟ4ากระแสสลับสามารถแบ�งออกเปLน 2 ชนิดหลัก ๆ ได�แก� 
 1.  ซิงโครนัสมอเตอร2 (Synchronous Motor) 
 2.  อะซิงโครนัสมอเตอร2 (Asynchronous Motor) 
 

 
 

รูปท่ี 2.40 ผังแสดงรายละเอียดมอเตอร2ไฟฟ4ากระแสสลับ 
 
 จากรูปท่ี 2.40 จะเห็นว�ามอเตอร2ไฟฟ4ากระแสสลับ (AC. Motor) สามารถท่ีจะแบ�งออกได�เปLน 2 
ประเภท คือ อะซิงโครนัสมอเตอร2 (Asynchronous) และซิงโครนัสมอเตอร2 (Synchronous) ซ่ึงท่ีกล�าว
ในโมดูลนี้จะเปLนมอเตอร2อะซิงโครนัส หรือท่ีเรียกว�ามอเตอร2ชนิดเหนี่ยวนา (Induction Motor) ซ่ึงจะมี
ขนาดตั้งแต�เล็ก ๆ ไปจนถึงขนาดหลายร�อยแรงม�า มอเตอร2ชนิดเหนี่ยวนามีท้ังท่ีเปLนมอเตอร2ชนิด 1 เฟส 
(Single Phase) และชนิดท่ีเปLนมอเตอร2 3 เฟส (Three Phase) มอเตอร2ชนิดเหนี่ยวนานั้นส�วนมากแล�ว
จะหมุนด�วยความเร็วคงท่ีแต�ก็มีบางชนิดท่ีสามารถเปลี่ยนแปลงความเร็วได� เช�น มอเตอร2สลิปริงหรือ
มอเตอร2ชนิดขดลวดพัน ซ่ึงจะเปLนมอเตอร2ชนิด 3 เฟส สาหรับมอเตอร2ไฟฟ4ากระแสสลับชนิด 1 เฟส      
ยังสามารถท่ีจะแบ�งออกได�เปLน 5 ชนิดคือ 
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• สปลิทเฟสมอเตอร2 (Split Phase Motor)  
• คาปาซิเตอร2มอเตอร2 (Capacitor Motor)  
• รีพัลชั่นมอเตอร2 (Repulsion Motor)  
• ยูนิเวอร2แซลมอเตอร2 (Universal Motor)  
• เช็ดเด็ดโพลมอเตอร2 (Shaded Pole Motor)  

 และในส�วนของมอเตอร2แบบคาปาซิเตอร2ยังสามารถแบ�งได�อีก 3 ชนิด ได�แก� 
• มอเตอร2คาปาซิเตอร2สตาร2ท (Capacitor Start Motor) 
• มอเตอร2คาปาซิเตอร2รัน (Capacitor Run Motor) 
• มอเตอร2คาปาซิเตอร2สตาร2ทและรัน (Capacitor Start and Run Motor)  
ในส�วนของมอเตอร2ไฟฟ4ากระสลับชนิด 3 เฟส เม่ือแบ�งตามลักษณะของโรเตอร2 (Rotor) สามารถ
แบ�งได�เปLน 2 ชนิด คือ  
• แบบสคิวเรลเคจโรเตอร2 (Squirrel Cage Motor)  
• แบบวาวด2โรเตอร2 หรือมอเตอร2ชนิดขดลวดพัน (Wound Rotor)  

 
 ซ่ึงอธิบายรายละเอียดเปLน 2 หัวข�อดังนี้ 
 1. มอเตอร2ไฟฟ4ากระแสสลับ 1 เฟส (Single Phase Motor)  
  1.1 สปลิทเฟสมอเตอร2 (Split phase motor) 
 

 
 

รูปท่ี 2.41 ลักษณะสปลิทเฟสมอเตอร2 
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รูปท่ี 2.42 โครงสร�างภายในของสปลิทเฟสมอเตอร2 
 

 มอเตอร2ไฟฟ4ากระแสไฟฟ4าสลับชนิดเฟสเดียวแบบสปลิทเฟสมอเตอร2มีขนาดแรงม�าขนาดตั้งแต�  
1/4 แรงม�า 1/3 แรงม�า 1/2 แรงม�า จะมีขนาดไม�เกิน 1 แรงม�าบางทีนิยมเรียกสปลิทเฟส ซ่ึงเรียก
มอเตอร2นี้ว�า อินดักชั่นมอเตอร2 (Induction motor) มอเตอร2ชนิดนี้นิยมใช�งานมากในตู�เย็น เครื่องสูบน�า
ขนาดเล็ก เครื่องซักผ�า เปLนต�น 
  1.2 คาปาซิเตอร2มอเตอร2 (Capacitor Motor) 
    คาปาซิเตอร2เตอร2เปLนมอเตอร2ไฟฟ4ากระแสสลับ 1 เฟสท่ีมีลักษณะคล�ายสปลิทเฟส
มอเตอร2มาก ต�างกันตรงท่ีมีคาปาซิสเตอร2เพ่ิมข้ึนมาทาให�มอเตอร2แบบนี้มีคุณสมบัติพิเศษกว�าสปลิทเฟส
มอเตอร2 คือมีแรงบิดขณะสตาร2ทสูงใช�กระแสขณะสตาร2ทน�อยมอเตอร2ชนิดนี้มีขนาดตั้งแต� 1/20 แรงม�า
ถึง 10 แรงม�า มอเตอร2นี้นิยมใช�งานเก่ียวกับ ปJ�มน�า เครื่องอัดลม ตู�แช� ตู�เย็น ฯลฯ 
   1.2.1 คาปาซิเตอร2สตาร2ทมอเตอร2 (Capacitor start motor) ลักษณะโครงสร�างท่ัวไป
ของคาปาซิสเตอร2สตาร2ทมอเตอร2เหมือนกับสปลิทเฟส แต�วงจรขดลวดสตาร2ทพันด�วยขดลวดใหญ�ข้ึน
กว�าสปลิทเฟส และพันจานวนรอบมากข้ึนกว�าขดลวดชุดรัน แล�วต�อตัวคาปาซิเตอร2 (ชนิดอิเล็กโทรไลต2) 
อนุกรมเข�าในวงจรขดลวดสตาร2ท มีสวิตช2แรงเหวี่ยงหนีศูนย2กลางตัดตัวคาปาซิสเตอร2และขดสตาร2ท   
ออกจากวงจร 
 

 
 

รูปท่ี 2.43 ลักษณะคาปาซิเตอร2สตาร2ทมอเตอร2 
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รูปท่ี 2.44 ลักษณะของคาปาซิเตอร2 ชนิดอิเล็กโทรไลต2 
 

   1.2.2 คาปาซิเตอร2รันมอเตอร2 (Capacitor run motor) ลักษณะโครงสร�างท่ัวไปของ 
คาพาซิสเตอร2รันมอเตอร2เหมือนกับชนิดคาพาซิเตอร2สตาร2ท แต�ไม�มีสวิตช2แรงเหวี่ยง ตัวคาปาซิสเตอร2    
จะต�ออยู�ในวงจรตลอดเวลา ทําให�ค�าเพาเวอร2แฟคเตอร2ดีข้ึน และโดยท่ีคาปาซิสเตอร2ต�องต�อถาวรอยู�  
ขณะทํางาน ดังนั้นคาปาซิเตอร2ประเภทน้ํามัน หรือกระดาษฉาบโลหะ 
 

 
 

รูปท่ี 2.45 ลักษณะคาปาซิเตอร2รันมอเตอร2 
 

 
 

รูปท่ี 2.46 ลักษณะของคาปาซิเตอร2 ท่ีใช�กับคาปาซิเตอร2รันมอเตอร2 
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   1.2.3 คาปาซิเตอร2สตาร2ทและรันมอเตอร2 (Capacitor start and run motor) ลักษณะ
โครงสร�างของคาปาซิสเตอร2สตาร2ทและรันมอเตอร2ชนิดนี้จะมีคาปาซิเตอร2 2 ตัว คือคาปาซิสเตอร2สตาร2ท
กับคาปาซิสเตอร2รัน คาปาซิสเตอร2สตาร2ทต�ออนุกรมอยู�กับสวิตช2แรงเหวี่ยงหนีศูนย2กลางหรือเรียกว�า     
เซ็นติฟูกัลสวิตช2 ส�วนคาปาซิสเตอร2รันจะต�ออยู�กับวงจรตลอดเวลา คาปาซิสเตอร2ท้ังสองจะต�อขนานกัน 
ซ่ึงค�าของคาปาซิเตอร2ท้ังสองนั้นมีค�าแตกต�างกัน 
 

 
 

รูปท่ี 2.47 ลักษณะคาปาซิเตอร2สตาร2และรันมอเตอร2 
 

  1.3 รีพัลชั่นมอเตอร2 (Repulsion Motor) 
    เปLนมอเตอร2ท่ีมีขดลวดโรเตอร2 (Rotor) จะต�อเข�ากับคอมมิวเตเตอร2และมีแปรงถ�านเปLน
ตัวต�อลัดวงจร จึงทําให�ปรับความเร็วและแรงบิดได� โดยการปรับตําแหน�งแปรงถ�าน สเตเตอร2 (Stator)   
จะมีขดลวดพันอยู�ในร�องเพียงชุดเดียวเหมือนกับขดรันของสปลิทเฟสมอเตอร2 เรียกว�า ขดลวดเมน (Main 
winding) ต�อกับแหล�งจ�ายไฟโดยตรง แรงบิดเริ่มหมุนสูง ความเร็วคงท่ี มีขนาด 0.37-7.5 กิโลวัตต2      
(10 แรงม�า) ใช�กับงาน ปJ�มคอมเพลสเซอร2 ปJ�มลม ปJ�มน�าขนาดใหญ� 
 

 
 

รูปท่ี 2.48 ลักษณะรีพัลชั่นมอเตอร2 
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  1.4 ยูนิเวอร2แซลมอเตอร2 (Universal Motor) 
    เปLนมอเตอร2ขนาดเล็กมีขนาดกาลังไฟฟ4าตั้งแต� 1/200 แรงม�าถึง 1/30 แรงม�า นําไปใช�
ได�กับแหล�งจ�ายไฟฟ4ากระแสตรง และใช�ได�กับแหล�งจ�ายไฟฟ4ากระแสสลับชนิด 1 เฟส มอเตอร2ชนิดนี้      
มีคุณสมบัติท่ีโดดเด�น คือให�แรงบิดเริ่มหมุนสูง นาไปปรับความเร็วได� ท้ังปรับความเร็วได�ง�ายท้ังวงจร      
ลดแรงดันและวงจรควบคุมอิเล็กทรอนิกส2 นิยมนาไปใช�เปLนตัวขับเครื่องใช�ไฟฟ4าภายในบ�าน เช�น เครื่องบด
และผสมอาหาร มีดโกนหนวดไฟฟ4า เครื่องนวดไฟฟ4า มอเตอร2จักรเย็บผ�า สว�านไฟฟ4า เปLนต�น 
 

 
 

รูปท่ี 2.49 ลักษณะของของยูนิเวอร2แซลมอเตอร2 
 
  1.5 เช็ดเด็ดโพลมอเตอร2 (Shaded Pole Motor) 
    เปLนมอเตอร2ขนาดเล็กท่ีสุดมีแรงบิดเริ่มหมุนต่ํามาก นําไปใช�งานได�กับเครื่องใช�ไฟฟ4า
ขนาดเล็ก ๆ เช�น ไดร2เปzาผม พัดลมขนาดเล็ก 
 

 
 

รูปท่ี 2.50 รูปลักษณะโดยท่ัวไปของเช็ดเด็ดโพลมอเตอร2 
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 2. มอเตอร2ไฟฟ4ากระแสสลับ 3 เฟส (Three Phase Motor) 
  2.1 สคิวเรลเคจโรเตอร2มอเตอร2 (Squirrel Cage Rotor Motor) 
 

 
 

รูปท่ี 2.51 ลักษณะสคิวเรลเคจโรเตอร2มอเตอร2 
 
 อินดักชั่นมอเตอร2สามเฟส แบบสคิวเรลเคจโรเตอร2เปLนโรเตอร2ท่ีให�กําลังแรงม�าต่ําเม่ือเทียบกับ
มอเตอร2แบบอ่ืน ๆ แต�จะมีข�อดีคือจะมีความเร็วรอบการทํางานคงท่ีในโหลดท่ีมีขนาดต�าง ๆ กัน และ   
การบํารุงรักษามอเตอร2แบบนี้ไม�ยุ�งยาก จึงทําให�อินดักชั่นมอเตอร2สามเฟสแบบสคิวเรลเคจโรเตอร2 เปLนท่ี
นิยมใช�อย�างแพร�หลาย 
 

 
 

รูปท่ี 2.52 ลักษณะของโรเตอร2แบบสคิวเรลเคจ 
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  2.2 วาวด2โรเตอร2มอเตอร2 (Wound Rotor) 
 

 
 

รูปท่ี 2.53 ลักษณะวาวด2โรเตอร2มอเตอร2 
 
 มอเตอร2แบบวาวด2โรเตอร2 (Wound-rotor) หรือแบบ Slip-ring จะมีแกนหมุนพันขดลวดท่ีมีตัวนํา
ไฟฟ4านําไปสู� Slip Rings เพ่ือสอดแทรกตัวความต�านทานไว�เพ่ิมแรงบิดในขณะสตาร2ทและลดกระแส     
ในการสตาร2ทและยังวางใจได�ต�อการลดความเร็วลง 50% ภายใต�แรงบิดขณะรับภาระเต็มท่ี มอเตอร2แบบนี้ 
เหมาะกับอุปกรณ2ขนถ�ายทุกชนิดท่ีต�องควบคุมแรงบิดในขณะสตาร2ทมอเตอร2แบบวาวด2โรเตอร2 อาจจะใช�
เปLนมอเตอร2ความเร็วคงท่ี หรือเปLนมอเตอร2ปรับความเร็วได�ท้ัง 2 แบบ มอเตอร2แบบวาวด2โรเตอร2 
สามารถควบคุมแรงบิดในขณะช�วงเวลาการสตาร2ทได�โดยการเพ่ิมความต�านทานภายนอก เข�าไปใน
ขดลวดทุติยภูมิ (Secondary Winding) ของมอเตอร2 ผ�านทาง Slip Rings ทําให�สามารถกําหนด
โปรแกรมแรงบิด ระหว�างการสตาร2ท ให�เหมาะสมกับมอเตอร2ท่ีขับอุปกรณ2ขนถ�ายแต�ละแบบการขับ
ประเภทนี้ได�มีการใช�กันอย�างกว�างขวางในสายพานลาเลียงขนาดใหญ� ๆ 
 

 
 

รูปท่ี 2.54 ลักษณะของโรเตอร2แบบวาวด2โรเตอร2 
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2.6 หลอดแสดงผล LED 7’Segment  
      หลอดแสดงผล LED 7-Segment เปLนอุปกรณ2อิเล็กทรอนิกส2ท่ีใช�ในการแสดงผลเช�นเดียวกับ
หลอดแสดงผล LED ท่ัวไป แต�ต�างตรงท่ีหลอดแสดงผล LED 7 ส�วน เปLนการนําเอาหลอดแสดงผล LED 
จํานวน 7 ตัวมาต�อกันเปLนรูปตัวเลข เพ่ือนํามาแสดงผลเปLนตัวเลข 0 ถึง 9  
 

 
 

รูปท่ี 2.55 โมดูล 7’Segment ท่ีนํามาใช�งาน 
 
 1. โครงสร�างและการทํางานของหลอดแสดงผล LED 7 ส�วน 
 หลอดแสดงผล LED 7 ส�วน เปLนการนําเอาหลอด แสดงผล  LED จํานวน 7 ตัวมาต�อกันเปLนรูป
ตัวเลขโดยมีชื่อเรียกแต�ละส�วน คือ a, b, c, d, e, f, g และ dp แสดงดังรูปท่ี 2.56 
 

 
 

รูปท่ี 2.56 โครงสร�างและขาของหลอดแสดงผล LED 7-Segment 
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      หลอดแสดงผล LED 7-Segment สามารถแบ�งตามลักษณะการต�อหลอดแสดงผล LED ท้ัง 7 
หลอดได� 2 ชนิด ดังนี้ 
 1. ชนิดต�อแบบแอโนดร�วม หรือ คอมมอนแอโนด (Common Anode) 
 2. ชนิดต�อแบบแคโทดร�วม หรือ คอมมอนแคโทด (Common Cathode) 
 โดยโครงสร�างการต�อหลอดแสดงผล LED 7-Segment ท้ัง 2 ชนิด ดังรูปท่ี 2.57 
 

 
 

รูปท่ี 2.57 โครงสร�างการต�อหลอดแสดงผล LED 7-Segment 
 
      รูปท่ี 2.57 (ก) เปLนการต�อหลอดแสดงผล LED 7-Segment แบบแอโนดร�วม โดยต�องป4อนไฟบวก
ท่ีขาร�วมท่ีหรือขาคอมมอน (Common) และถ�าต�องการให�หลอดแสดงผล LED 7-Segment แสดงผล
หรือให�สว�าง ต�องป4อนไฟลบหรือส�งลอจิก "0" มาท่ีขาแคโทด  
 ส�วนรูปท่ี 2.57 (ข) เปLนการต�อหลอดแสดงผล LED 7-Segment แบบแคโทดร�วม โดยต�องป4อนไฟ
ลบหรือกราวด2ท่ีขาร�วมหรือขาคอมมอน และถ�าต�องการให�หลอดแสดงผล LED 7-Segment แสดงผล
หรือสว�างต�องป4อนไฟบวกหรือส�งลอจิก "1" มาท่ีขาแอโนด 
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2. การเชื่อมต�อ Arduino กับหลอดแสดงผล LED 7-Segment 
      สําหรับการต�อ Arduino ร�วมกับหลอดแสดงผล LED 7-Segment อธิบายดังนี้ 
 

 
 

รูปท่ี 2.58 การเชื่อมต�อ Arduino กับโมดูล 7’Segment 
 
 คุณสมบัติ 

1) VCC: จ�ายไฟ 3.5 – 5 โวลท2   
2) SCLK: สําหรับให�สัญญาณนาฬิกา 
3) RCLK: สําหรับแลตสัญญาณข�อมูล 
4) DIO: สําหรับส�งข�อมูลท่ีจะแสดงผล 
5) GND: จ�ายกราวด2 

 
3. การส�งข�อมูลออกหลอดแสดงผล LED 7-Segment 
การส�งข�อมูลออกพอร2ต เพ่ือส�งออกหลอดแสดงผล LED 7-Segment จะเหมือนกับการส�งข�อมูล

ออกหลอดแสดงผล LED ท่ัวไป แต�การแสดงผลออกหลอดแสดงผล LED 7-Segment จะเปLนลักษณะ
ของตัวเลข ดังนั้นข�อมูลท่ีส�งออกพอร2ตจึงเปLนเลขฐานสอง ซ่ึงมีตัวอย�างโปรแกรมแสดงผลการนับเลข
ตั้งแต� 0- 9999 ดังนี้ 

 
/*written by Jason Berger ,arduinoall, พ.ไพศาล reedited by Phaisarn Te. @0606148-Digit 7-
Segment display driver.2x 74HC595 wired to 2x 4-digit 7-segment displays 
 bits 0-7 select a digit bits 8-14 A-G*/ 
char disp_c[8] ; //กําหนด ขา pin 
const int SCLK_pin=4; 
const int RCLK_pin=5; 
const int DIO_pin =6; 
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// 0-9   --> ใช�ค�า 0-9 
// 0.-9. --> ใช�ค�า 10-19 
// space --> ' ' 
// A-Z, a-z --> 'A' 'B' ... 'a' 'b' 
int  disp[8]; 
//time values for delay workaround 
unsigned long prev =0; 
unsigned long waitMS=0; 
void setup() 
{ pinMode(RCLK_pin,OUTPUT); 
  pinMode(DIO_pin,OUTPUT); 
  pinMode(SCLK_pin,OUTPUT); 
  showText('O','P','E','N'); // แสดงข�อความต�อนรับ}  
int n; 
unsigned long start=millis(); 
byte b = 0; 
void loop() 
{showDisplay(); 
  if(b==0){ 
    b++; 
    wait(3000);     // หน�วงเวลาแสดงข�อความต�อนรับ} 
  else{ 
    if ( millis() > (prev + waitMS)) 
 {//code to loop in here 
 //ระหว�าง loop แก�ไขแสดงค�าอ่ืนๆได� 
 // แสดงผลแบบตัวอักษร ตัวอย�างแสดงคําว�า Ardu 
 // showText('A','r','d','u'); //  แก�ค�าท่ีจะให�แสดงผลตรงนี้ 
 // แสดงผลแบบตัวเลข ตัวอย�างแสดงค�า 95.42 
 // showText(9,15,4,2); //15 --> แสดงเลข 5. 
 // แสดงผลตัวอย�าง การ run เลข 
     showText((n/1000)%10,(n/100)%10+10,(n/10)%10,n%10);  //แก�ค�าท่ีจะให�แสดงผลตรงนี้ 
      n++; 
      if(n>10000) { 
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        n=0;} 
 // หน�วงเวลา 
      wait(1000); }}} 
void showText(char a, char b , char c,char d){ 
  disp_c[0] = d; 
  disp_c[1] = c; 
  disp_c[2] = b; 
  disp_c[3] = a;} 
void showDisplay() 
{setDisp(); 
  for(int i=0; i<8; i++) 
  {setDigit(i,disp[i]);}} 
void setDigit(int dig, int character) 
{int digits[]= {128,64,32,16,8,4,2,1}; 
 //character set (0-9)0-9 
 //            (10-19)0.-9. 
 //            (20-45)A-Z 
 //            (46-71)a-z 
 //            (72)- (73) space 
  int characters[]= 
{3,159,37,13,153,73,65,31,1,9,2,158,36,12,152,72,64,30,0,8,17,1,99,3,97,113,67,145,243,135,
145,227,85,19,3,49,25,115,73,31,129,129,169,145,137,37,5,193,229,133,33,113,9,209,247,14
3,81,227,85,213,197,49,25,245,73,225,199,199,169,145,137,37,253,255}; 
  digitalWrite(RCLK_pin, LOW); 
  shiftOut(DIO_pin, SCLK_pin, LSBFIRST, characters[character]); 
  shiftOut(DIO_pin, SCLK_pin, LSBFIRST, digits[dig]); 
  digitalWrite(RCLK_pin, HIGH);} 
 
void setDisp() 
{for (int i=0; i<8;i++) 
{    int val = disp_c[i]; 
    if((val >= 32)&&(val <= 47)){ // ! ถึง / ไม�ให�แสดง 
      switch (val){ 
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      case 45 : 
        val = 72; 
        break;  // เครื่องหมาย - 
      default : 
        val = 73; 
        break;  // ค�าอ่ืนระหว�างนี้ ไม�ให�แสดง}} 
    else if((val >= 48)&&(val <= 57)) //0-9 
    {val -= 48;} 
    else if((val >= 65)&&(val <= 90)) //A-Z 
    {val -= 45;} 
    else if((val >= 97)&&(val <= 122)) //a-z 
    {val -= 51;} 
   disp[i] = val;}}   
void wait( unsigned long milsec) 
{prev = millis(); 
 waitMS = milsec;} 
 
2.7 รีเลย3 

รีเลย2 (Relay) คือ อุปกรณ2อิเล็กทรอนิกส2ท่ีทําหน�าท่ี ตัด-ต�อวงจร คล�ายกับสวิตซ2 โดยใช�หลักการ
หน�าสัมผัส และการท่ีจะให�มันทํางานก็ต�องจ�ายไฟให�มันตามท่ีกําหนด และแมกเนติกคอนแทกเตอร2 
(Magnetics Contactor) เปLนอุปกรณ2ท่ีอาศัยการทํางานโดยอํานาจแม�เหล็กในการเป^ดป^ดหน�าสัมผัส    
ในการควบคุมวงจรมอเตอร2หรือเรียกว�าสวิตช2แม�เหล็ก 
 

 
 

รูปท่ี 2.59 โมดูล Relay ท่ีนํามาใช�งาน 
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2.7.1 หลักการทํางานเบื้องต�นของรีเลย2 
การทํางานเริ่มจากป^ดสวิตช2 เพ่ือป4อนกระแสให�กับขดลวด (Coil) โดยท่ัวไปจะเปLนขดลวด   

พันรอบแกนเหล็ก ทําให�เกิดสนามแม�เหล็กไปดูดเหล็กอ�อนท่ีเรียกว�าอาร2เมเจอร2 (Armature) ให�ต่ําลงมา 
ท่ีปลายของอาร2เมเจอร2ด�านหนึ่งมักยึดติดกับสปริง (Spring) และปลายอีกด�านหนึ่งยึดติดกับหน�าสัมผัส 
(Contacts) การเคลื่อนท่ีอาร2เมเจอร2 จึงเปLนการควบคุมการเคลื่อนท่ีของหน�าสัมผัส ให�แยกจากหรือแตะ
กับหน�าสัมผัสอีกอันหนึ่งซ่ึงยึดติดอยู�กับท่ี  เม่ือเป^ดสวิตช2อาร2เมเจอร2 ก็จะกลับสู�ตําแหน�งเดิม เราสามารถ
นําหลักการนี้ไปควบคุมโหลด (Load) หรือวงจรอิเล็กทรอนิกส2ต�าง ๆ ได�ตามต�องการ 

 

 
 

รูปท่ี 2.60 หลักการทํางานของรีเลย2 
 

2.7.2 ชนิดของรีเลย2 
ชนิดของรีเลย2แบ�งตามลักษณะของคอยล2 หรือ แบ�งตามลักษณะการใช�งาน ได�ดังต�อไปนี้ 
1. รีเลย2กระแส (Current relay) คือ รีเลย2ท่ีทํางานโดยใช�กระแสมีท้ังชนิดกระแสขาด 

(Under- current) และกระแสเกิน (Over current) 
2. รีเลย2แรงดัน (Voltage relay) คือ รีเลย2 ท่ีทํางานโดยใช�แรงดันมีท้ังชนิดแรงดันขาด 

(Under-voltage) และ แรงดันเกิน (Over voltage) 
3. รีเลย2ช�วย (Auxiliary relay) คือ รีเลย2ท่ีเวลาใช�งานจะต�องประกอบเข�ากับรีเลย2ชนิดอ่ืน    

จึงจะทํางานได� 
4. รีเลย2กําลัง (Power relay) คือ รีเลย2ท่ีรวมเอาคุณสมบัติของรีเลย2กระแส และรีเลย2แรงดัน

เข�าด�วยกัน 
5. รีเลย2เวลา (Time relay) คือ รีเลย2ท่ีทํางานโดยมีเวลาเข�ามาเก่ียวข�องด�วย ซ่ึงมีอยู�ด�วยกัน 

4 แบบ คือ 
- รีเลย2กระแสเกินชนิดเวลาผกผันกับกระแส (Inverse time over current relay) 
- รีเลย2กระแสเกินชนิดทํางานทันที (Instantaneous over current relay) 
- รีเลย2แบบดิฟฟ̂นิตไทม2เล็ก (Definite time lag relay) 
- รีเลย2แบบอินเวอสดิฟฟ̂นิตมินิม่ัมไทม2เล็ก (Inverse definite time lag relay) 
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6. รีเลย2กระแสต�าง (Differential relay) คือ รีเลย2ท่ีทํางานโดยอาศัยผลต�างของกระแส 
7. รีเลย2มีทิศ (Directional relay) คือรีเลย2ท่ีทํางานเม่ือมีกระแสไหลผิดทิศทาง มีแบบรีเลย2

กําลังมีทิศ (Directional power relay) และรีเลย2กระแสมีทิศ (Directional current relay) 
8. รีเลย2ระยะทาง (Distance relay) คือ รีเลย2ระยะทางมีแบบต�าง ๆ ดังนี้ 

- รีแอกแตนซ2รีเลย2 (Reactance relay) 
- อิมพีแดนซ2รีเลย2 (Impedance relay) 
- โมห2รีเลย2 (Mho relay) 
- โอห2มรีเลย2 (Ohm relay) 
- โพลาไรซ2โมห2รีเลย2 (Polaized mho relay) 
- ออฟเซทโมห2รีเลย2 (Off set mho relay) 

9.  รีเลย2อุณหภูมิ (Temperature relay) คือ รีเลย2ท่ีทํางานตามอุณหภูมิท่ีตั้งไว� 
10. รีเลย2ความถ่ี (Frequency relay) คือ รีเลย2ท่ีทํางานเม่ือความถ่ีของระบบต่ํากว�าหรือ

มากกว�าท่ีตั้งไว� 
11. บูคโฮลซ2รีเลย2 (Buchholz’s relay) คือรีเลย2ท่ีทํางานด�วยก�าซ ใช�กับหม�อแปลงท่ีแช�อยู�ใน

น้ํามันเม่ือเกิด ฟอลต2 ข้ึนภายในหม�อแปลง จะทําให�น้ํามันแตกตัวและเกิดก�าซข้ึนภายในไปดันหน�าสัมผัส 
ให�รีเลย2ทํางาน 
 
2.8 เซ็นเซอร3ชนิดใช�แสงสะท�อน 
 เซ็นเซอร2ชนิดใช�แสงสะท�อน (Reflective Optical Sensor) คืออุปกรณ2ท่ีนําโฟโต�ทรานซิสเตอร2 
หรือโฟโต�ไดโอด มารวมกับ LED อินฟาเรต เพ่ือใช�ในการตรวจจับการสะท�อนแสง หรือระยะความใกล�
ของวัตถุ หลักการคือเม่ือมีแสงไปตกกระทบกับวัตถุใด ๆ วัตถุนั้นจะสะท�อนแสงกับมาท่ีโฟโต�ไดโอด 
หรือโฟโต�ทรานซิสเตอร2 ตัวอย�างท่ีนําไปใช�งานจริงก็เช�น หุ�นยนต2วิ่งตามเส�น หรือการตรวจจับวัตถุ เปLนต�น 
 

 
 

รูปท่ี 2.61 โมดูล Infrared Sensor ท่ีนํามาใช�งาน 
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2.9 การตรวจวัดอุณหภูมิ 
 การตรวจวัดอุณหภูมิ (Temperature Sensor) ใช�รูปแบบการเปลี่ยนแปลงระดับแรงดันไฟฟ4าจาก
สัญญาณอนาล็อกไปสู� สัญญาณดิจิตอล โดยสัมพันธ2กับอุณหภูมิ มีรูปแบบใหญ� ๆ ของ เซนเซอร2 อยู�
ด�วยกัน 3 รูปแบบ คือ 
 

 
 

รูปท่ี 2.62 โมดูล Temperature Sensor ชนิด Thermistor ท่ีนํามาใช�งาน 
 

1. Thermocouple คือ อุปกรณ2วัด อุณหภู มิโดยใช�หลักการเปลี่ยนแปลงอุณหภู มิ เปLน
แรงเคลื่อนไฟฟ4า ทํามาจากโลหะตัวนําท่ีต�างชนิดกัน 2 ตัว มาเชื่อมต�อปลายท้ังสองเข�าด�วยกัน ท่ีปลาย
ด�านหนึ่ง เรียกว�า "จุดอุณหภูมิ" ส�วนปลายอีกด�านหนึ่งปล�อยเป^ดไว� เรียกว�า "จุดอ�างอิง" หากท่ีจุดวัด
อุณหภูมิและจุดอ�างอิงมีอุณหภูมิต�างกันก็จะทําให�มีการนํากระแส ในวงจร Thermocouple 

 

 
 

รูปท่ี 2.63 อุปกรณ2 Thermocouple 
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2. Resistance Temperature Detector (RTD) คือ ตัวเซ็นเซอร2อุณหภูมิท่ีใช�หลักการ
เปลี่ยนแปลงค�าความต�านทานของโลหะ ซ่ึงค�าความต�านทานดังกล�าวจะมีค�าเพ่ิมตามอุณหภูมิ          
ความต�านทานของโลหะท่ีเพ่ิมข้ึนนี้ เรียกว�า “สัมประสิทธิ์การเปลี่ยนแปลงอุณหภูมิแบบบวก”          
นิยมนําไปใช�ในการวัดอุณหภูมิในช�วง -270 to 850 °C. วัสดุท่ีนํามาใช�จะเปLนโลหะท่ีมีความต�านทาน
จําเพาะต่ํา เช�น แพลทินัม ทังสเตน และนิกเกิล 

 

 
 

รูปท่ี 2.64 อุปกรณ2 Resistance Temperature Detector (RTD) 
 

3. Thermistor เปLนอุปกรณ2ความต�านทานชนิดท่ีสามารถเปลี่ยนค�าความต�านทานเม่ือได�รับ
ความร�อน โดยท่ีค�าความต�านทานจะเปลี่ยนแปลงแบบไม�เปLนเชิงเส�น กับอุณหภูมิ แบ�งเปLน 2 ลักษณะ คือ 

 

 
 

รูปท่ี 2.65 อุปกรณ2 Thermistor 
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3.1 Positive Temperature Comitial (PTC) เปLนชนิดท่ีปกติจะมีค�าความต�านทานต่ํา        
เม่ือได�รับความร�อนจะทําให�มีค�าความต�านทานสูงข้ึนตามลําดับอุณหภูมิ นําไปใช�ตรวจสอบระดับ      
ความร�อน หรือทําให�เกิดความร�อนข้ึนเพ่ือควบคุมการจ�ายแรงดันไฟฟ4าให�กับขดลวด เช�น วงจรล�าง
สนามแม�เหล็กอัตโนมัติของเครื่องรับโทรทัศน2สี (Degaussing coil) เปLนต�น 

3.2 Negative Temperature Comitial (NTC) เปLนชนิด ท่ีปกติจะมีความต�านทานสูงเม่ือได�รับ
ความร�อน ค�าความต�านทานจะต่ําลง ใช�งานด�านการตรวจสอบความร�อนเพ่ือควบคุมระดับการทํางาน 
เช�น ในวงจรขยายเสียงท่ีดีใช�ตรวจจับความร�อนท่ีเกิดจากการทํางานแล�วป4อนกลับไปลด การทํางานของ
วงจรให�น�อยลง เพ่ืออุปกรณ2หลักจะไม�เกิดความร�อนมากจนเกินไปวงจรการต�ออุปกรณ2 

 
 

รูปท่ี 2.66 ตัวอย�างวงจร Temperature Sensor 
 
การนําไปใช�งาน 
 การตรวจวัดอุณหภูมิใช�รูปแบบการเปลี่ยนแปลงระดับแรงดันไฟฟ4าจากสัญญาณอนาล็อกไปสู� 
สัญญาณดิจิตอล 
 



บทท่ี 3 
วิธีดําเนินงานการวิจัย 

 
3.1  บทนํา 
 จากการศึกษาค
นคว
าทฤษฎีท่ีเก่ียวข
องในบทท่ี 2 สามารถเขียนลําดับข้ันตอนต#าง ๆ ของโครงงาน
เครื่องผลิตตะเกียบอัตโนมัติตั้งแต#ข้ันตอนการออกแบบในระบบโครงสร
างท่ีถูกต
องตามหลักพลศาสตร. 
(ฮาร.ดแวร.) และส#วนของระบบการทํางาน (ซอฟต.แวร.) จนถึงกระบวนการทํางานเบื้องต
นของภาค
ฮาร.ดแวร.และภาคซอฟต.แวร.ว#ามีความลุล#วงไปในแนวทางใด ข้ันตอนการทดลองผลิตตะเกียบไม#ไผ#     
ด
วยระบบอัตโนมัติ และทําการแก
ไขระบบต#าง ๆ หากเกิดความผิดพลาด ณ จุดใดจุดหนึ่ง ดังจะมีหัวข
อ
ในการดําเนินงาน ดังต#อไปนี้ 
 
3.2  การออกแบบโครงสร�างและอุปกรณ# 
 3.2.1  โครงสร
างและการติดตั้งอุปกรณ.บนเครื่องผลิตตะเกียบไม#ไผ#ด
วยระบบอัตโนมัติ 
 

 
 

ภาพท่ี 3.1 โครงสร
างและการติดตั้งอุปกรณ.บนเครื่องผลิตตะเกียบไม
ไผ#ด
วยระบบอัตโนมัติ 
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 อธิบายส#วนประกอบของการติดตั้งอุปกรณ.เครื่องผลิตตะเกียบไม#ไผ#ด
วยระบบอัตโนมัติ 
1) Temperature Sensor   : ตรวจจับความร
อนท่ีมอเตอร. 1 เฟส 
2) Blink Alarm red/yellow/green  : ไฟกระพริบแจงเตือนสถานะ 
3) Control Box & Setting & Monitor : กล#องควบคุม และตั้งค#าการใช
งาน  
                 และแสดงผลผ#าน 7segment 
4) Detect Sensor   : ตรวจสอบไม
ไผ#ท่ีป^อนเข
าไป 
5) Counter Sensor   : ตรวจสอบจํานวนตะเกียบ 

 
 3.2.2 การออกแบบ  
 การออกแบบเครื่องผลิตตะเกียบไม#ไผ#ด
วยระบบอัตโนมัตินั้น เน
นในเรื่องความปลอดภัยเป_นหลัก 
โดยสามารถป^อนไม
ไผ#ได
หลายชิ้น มีระบบแจ
งเตือนท้ังระบบเสียง และระบบไฟส#องสว#าง มีการตัดการ
ทํางานเม่ือเกิดป`ญหา  
 
3.3  หลักการทํางานของระบบ 
 

 
 

ภาพท่ี 3.2 Block Diagram  
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ภาพท่ี 3.3 Diagram Box Control 
 

 3.3.1 การตรวจอุณหภูมิ 
 3.3.2 การแจ
งเตือนด
วยสัญญาณเสียง และไฟ 
 3.3.3 การตรวจสอบการป^อนไม
ไผ# 
 3.3.4 การนับจํานวนตะเกียบ 
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 การออกแบบ Flowchart ข้ันตอนการทํางานของเครื่องผลิตตะเกียบอัตโนมัติไม
ไผ#ด
วยระบบ
อัตโนมัติ 
 

 
 

ภาพท่ี 3.4 Flowchart ข้ันตอนการทํางานของเครื่องผลิตตะเกียบไม
ไผ#ด
วยระบบอัตโนมัติ 
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 เม่ือเริ่มโปรแกรม โปรแกรมจะรับการตั้งค#าจากปุfม Up/Down เม่ือกําหนดค#าแล
วให
ทําการรับค#า
จากปุfม Start/Stop จากนั้นระบบจะเริ่มทํางาน และรับค#าต#าง ๆ จาก Sensor มาเปรียบเทียบกับค#าท่ี
กําหนดเป_น Default เพ่ือแจ
งเตือนสถานะต#าง ๆ   
 Algorithm การทํางานเครื่องผลิตตะเกียบไม
ไผ#ด
วยระบบอัตโนมัติ 

1. เริ่มต
นการทํางาน 
2. กําหนดค#าจํานวนตะเกียบท่ีต
องการผลิต 
3. กดปุfม Start เพ่ือทํางานตามค#าท่ีกําหนด 
4. เม่ือถึงค#าท่ีกําหนดให
ไป ข
อ 8 
5. แต#ถ
าไม#ถึงค#าท่ีกําหนดให
ตรวจสอบค#าต#าง ๆ ผ#านเซ็นเซอร. 
6. ค#าท่ีรับจากเซ็นเซอร.ถ
าเท#ากับค#าท่ีกําหนดไว
ให
แสดงสถานะพร
อมการแจ
งเตือน  
7. ถ
าแสดงสถานะไฟสีแดงให
ไป ข
อ 8          
8. จบการทํางาน     

 
 



บทท่ี 4 

วิธีการทดลองและผลการทดสอบ 

 
4.1  บทนํา 

 ในบทนี้จะกล�าวถึงวิธีการทดลองและผลของการทดสอบ โดยนําเอาเครื่องทําตะเกียบไม%ไผ�      
ด%วยระบบอัตโนมัติท่ีได%พัฒนาข้ึนมาทําการทดสอบ เพ่ือทดสอบประสิทธิภาพการทํางาน 
 

 
 

ภาพท่ี 4.1 เครื่องผลิตตะเกียบไม%ไผ�ด%วยระบบควบคุมอัตโนมัติ 
 
4.2 วิธีการทดลอง 

 นําบอร,ดการทํางานของส�วนต�าง ๆ เข%ามาประกอบเข%าด%วยกัน และเชื่อมต�อกับบอร,ดทดลอง     
ของ Arduino พร%อมท้ัง Power Supply ขนาด 12 V 30 A ผ�านวงจรลดแรงดันเปBน 5 V ประกอบเข%า
ภายในตัวจักรยาน โดยมีข้ันตอน ดังนี้ 
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 4.2.1 PCB ส�วนควบคุมส�วนต�าง ๆ ดังภาพท่ี 4.2 
 

 
 

ภาพท่ี 4.2 PCB ส�วนควบคุมส�วนต�าง ๆ 
 
 4.2.2 กล�องควบคุม และแสดงผลการทํางาน ดังภาพท่ี 4.3 

 
ภาพท่ี 4.3 กล�องควบคุม และแสดงผลการทํางาน   
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 4.2.3 อุปกรณ,แจ%งเตือน ดังภาพท่ี 4.4 
 

 
 

ภาพท่ี 4.4 อุปกรณ,แจ%งเตือน 
 

 4.2.4 มอเตอร, 220 V 1 phase ดังภาพท่ี 4.5 
 

 
 

ภาพท่ี 4.5 มอเตอร, 220V 1 phase   
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 4.2.5 ช�องปLอนไม%ไผ� ดังภาพท่ี 4.6 
 

 
 

ภาพท่ี 4.6 ช�องปLอนไม%ไผ� 
 
 4.2.6 การยิงไม%ไผ�ออกมาเปBนตะเกียบ ดังภาพท่ี 4.7 
 

 
 

ภาพท่ี 4.7 การยิงไม%ไผ�ออกมาเปBนตะเกียบ 
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4.3  ผลการทดสอบ 

 การทดสอบเครื่องผลิตตะเกียบไม%ไผ�ด%วยระบบควบคุมอัตโนมัติ  นั้นจะเปBนการทดสอบ
ประสิทธิภาพของการทํางาน โดยจะทําการปLอนไม%ไผ�ไว%ในรางแล%วทําการยิงไม�ไผ�ออกมาเปBนตะเกียบ     
ซ่ึงผลการทดลองการทํางานแสดงดังตารางท่ี 4.1 
 
ตารางท่ี 4.1 ผลการทํางานของเครื่องผลิตตะเกียบไม%ไผ�ด%วยระบบควบคุมอัตโนมัติ 

ครั้งท่ี เวลา (นาที) จํานวนท่ีได) (ช้ิน) 

1 5 250 
2 5 248 
3 5 249 
4 5 250 
5 5 250 
6 5 249 
7 5 250 
8 5 250 
9 5 248 
10 5 249 

 

 จากผลการทดสอบจะเห็นว�าเครื่องผลิตตะเกียบไม%ไผ�ด%วยระบบอัตโนมัติท่ีได%ทําการออกแบบ       
มีความสามารถในการผลิตตะเกียบได%ดียิ่งข้ึน สามารถทําตะเกียบได%จํานวนมากข้ึนเม่ือเทียบกับ      
เครื่องผลิตตะเกียบไม%ไผ�แบบเดิม นอกจากนี้แล%วยังมีความปลอดภัยและสะดวกต�อการใช%งานมากยิ่งข้ึน 



บทท่ี 5 
สรุปผลการวิจัยและข�อเสนอแนะ 

 
5.1 สรุปผลการวิจัย 
 งานวิจัยนี้เป�นการออกแบบเครื่องต�นแบบการผลิตตะเกียบไม�ไผ�ด�วยระบบควบคุมอัตโนมัติ       
โดยใช�ไมโครคอนโทรเลอร%ในการควบคุมการผลิต ทําให�การทํางานมีประสิทธิภาพเพ่ิมข้ึน สามารถ
ผลิตตะเกียบได�ง�ายและมีจํานวนท่ีมากข้ึน มีความปลอดภัยและสะดวกต�อการใช�งาน 
 เครื่องผลิตตะเกียบไม�ไผ�ด�วยระบบควบคุมอัตโนมัติ สามารถผลิตตะเกียบไม�ไผ�ได�ตามมาตรฐาน     
มีคุณภาพตรงตามต�องการของท�องตลาด 
 
5.2 ข�อเสนอแนะ 
 5.2.1 เครื่องผลิตตะเกียบไม�ไผ�ด�วยระบบควบคุมอัตโนมัติท่ีได�พัฒนาข้ึนยังมีข�อจํากัดเรื่อง   
การทํางาน เนื่องจากบางข้ันตอนต�องใช�เครื่องมือเพ่ิมเติม 

 5.2.2  เครื่องผลิตตะเกียบไม�ไผ�ด�วยระบบควบคุมอัตโนมัติท่ีได�พัฒนาข้ึนนั้นสามารถผลิต
ตะเกียบได�เพียงรูปแบบเดียว เพ่ือให�ได�รูปแบบท่ีหลากหลายควรมีการปรับปรุงแบบของเครื่องผลิต
ตะเกียบให�สามารถผลิตตะเกียบได�หลายรูปแบบ 

 5.2.3 เครื่องผลิตตะเกียบไม�ไผ�ด�วยระบบควบคุมอัตโนมัติท่ีได�พัฒนาข้ึนยังมีความยุ�งยาก      
ในการป8อนไม�แผ�นท่ีได�ทําการแบ�งไว�แล�ว เพ่ือให�มีประสิทธิภาพเพ่ิมมากข้ึนควรมีการจัดการระบบให�
เป�นแบบอัตโนมัติในส�วนนี้ด�วย 
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