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บทคัดย่อ 

ปริญญานิพนธ์น้ีเป็นการพฒันาชุดฐานสําหรับการติดตั้งกล้องวงจรปิดชนิดอินฟาเรด 

เพื่อท่ีจะนาํไปติดตั้งกลอ้งในพื้นท่ีท่ีอาจมีการสุ่มเส่ียงต่อการมีบุคคลเดินผ่าน โดยท่ีฐานของกลอ้ง

จะออกแบบบมาให้มีชุดตรวจจบัการเคล่ือนไหวพีไออาร์ ท่ีติดตั้งอยู่ดา้นหนา้และดา้นขา้งของฐาน

กลอ้งจะตรวจจบัด้วยความร้อน เม่ือมีบุคคลท่ีผ่านมามอเตอร์เซอร์โวจะขบัเคล่ือนให้ฐานกลอ้ง

เคล่ือนท่ีให้หน้ากลอ้งไปอยู่ตรงกับบุคคลนั้นและตัวฐานกลอ้งจะสั่งให้ตัววดัระยะทางทาํงาน

หลังจากท่ีมีคนเดินผ่านแล้ว โดยจะมีสัญญาณแจ้งเตือนกลับมาผ่านแอปพลิเคชันไลน์ ในการ

พฒันาการเขียนโปรแกรมภาษาซีกบับอร์ดอาดูอิโน่ รุ่นยูโน่อาร์สาม รับค่าจากชุดพีไออาร์สามชุด 

ในการทดสอบความไวในการตรวจจบั และระยะทางพบว่าตวัชุดตรวจจบัการเคล่ือนไหวพีไออาร์

สามารถวดัระยะทางไดสู้งสุด 7 เมตร แต่เม่ือนาํมาวดัระยะทางสามารถวดัระยะห่างไดม้ากท่ีสุด

เพียง 5 เมตร ทาํให้พื้นท่ีการทาํงานของตวักลอ้งนั้นแคบลง ทางผูจ้ดัทาํจึงไดค้ิดแนวทางในการ

แกไ้ขปัญหาน้ีโดยการนาํโมดูลลาํโพงเป็นส่วนเสริม เพื่อสามารถส่งเสียงแจง้เตือนใหผู้ใ้ชง้านไดรั้บ

รู้และยงัแจง้เตือนใหผู้บุ้กรุกหรือบุคคลท่ีเดินผา่นอยูใ่นพื้นท่ีเฝ้าระวงั 
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Abstract 

The objective of this project was the development of a base for the installation of infrared 

CCTV. To install cameras in some areas may be risky or vulnerable to people passing by. The base 

of camera is designed with set of PIR motion detector installed in the front and side of the camera 

base, which has heat detection. When there is a person passing by, the servo motor will move the 

camera base to the front of the camera to monitor the person. The camera base will command the 

distance in meters to alert after someone walks past. A notification signal is sent through the LINE 

application. The programming was in C++ language with an Arduino board, Uno R3  version, to 

received values from three PIR sets of PIRs in the detection sensitivity test. The distance detection 

PIR motion detector can measure distances up to 7  meters. However, when measuring distance, a 

maximum distance of 5  meters was measured, thereby reducing the coverage area of the camera. 

The manufacturers should address this issue by using speaker modules as additional components 

with the ability to send alerts to users and alert intruders that they are in a restricted area. 
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บทที่ 1 

บทนํา 

1.1 ประวัติความเป็นมาและความสําคัญของปัญหา 

ปัญหาผูบุ้กรุกบุกเขา้บา้นพกัอาศยัของผูอ่ื้นโดยมีจุดประสงค์เป็นการชิงทรัพยห์รือการ

กระทาํท่ีทาํให้เกิดความเดือดร้อนและอนัตรายผูอ่ื้นนั้นมีอยู่มากในสังคมไทย โดยทางเจา้ของท่ีพกั

อาศยัไม่สามารถจดัการปัญหาน้ีไดอ้ย่างมีประสิทธิภาพ เน่ืองจากปัจจยัต่างๆอาทิเช่น เวลาทาํงาน 

การอาศยัอยู่คนเดียว และภายในท่ีพกัอาศยัไม่มีอุปกรณ์สาํหรับป้องกนัผูบุ้กรุก หรือไม่ไดต้รวจเชค็

สภาพประตูและหน้าต่าง เป็นตน้ เจ้าของท่ีพกัอาศยัจะเลือกท่ีจะติดตั้งระบบกลอ้งวงจรปิดเพื่อ

แกปั้ญหา ดูแลความปลอดภยั ความเรียบร้อยภายในท่ีพกัอาศยัและป้องกนัทรัพยสิ์นของตน 

เม่ือนําประสิทธิภาพและการใช้งานของกลอ้งวงจรปิดมาเปรียบเทียบกัน ปัจจุบันจะมี

ฟังก์ชนัการทาํงานท่ีหลากหลายและการใชง้านท่ีแตกต่างกนั ขึ้นอยู่กบัผูใ้ช้งานว่ามีความตอ้งการ

นาํไปใชง้านแบบใด  ดงันั้นทางผูจ้ดัทาํจึงไดเ้สนอความคิดในการสร้างฐานสําหรับวางกลอ้งวงจร

ปิดท่ีมีฟังกช์นัการทาํงานแบบกลอ้งวงจรปิดประเภท Infrared Camera ดว้ยการอาศยัความรู้ทางดา้น 

IoT และบอร์ด Arduino เขา้มาช่วยในการประยกุตแ์ละดดัแปลง โดยมีการนาํเซนเซอร์ตรวจจบัวตัถุ 

PIR เซนเซอร์วดัระยะทาง ประกอบเขา้กบัฐานเพื่อทดแทนฟังก์ชนัสําหรับตรวจจบัการเคล่ือนไหว 

ฟังกช์นัการวดัระยะห่างของวตัถจุากกลอ้งวงจรปิด เพิ่มระบบส่งเสียงแจง้เตือนใน Line Notify และ

มอเตอร์ Servo ประกอบเขา้กบัจานหมุนของฐานเพื่อเพิ่มระบบการหมุนสําหรับกลอ้งวงจรปิดแบบ

ตั้งจุด 

1.2 วัตถุประสงค์ของโครงงาน 

1.2.1 เพื่อนาํความสามารถของบอร์ด Arduino มาประยกุตใ์ชเ้ป็นฐานกลอ้งวงจรปิดได ้

1.2.2 เพื่อศึกษาการทาํงานและการใชง้านของบอร์ด Arduino  

1.2.3 เพื่อศึกษาการใชง้านภาษา C++ 

1.2.4 เพื่อศึกษาสร้างและออกแบบแผงวงจรของ Arduino 
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1.3 ขอบเขตของการทําโครงงาน 

1.3.1 ฐานกลอ้งวงจรปิดท่ีสามารถนาํไปใชก้บักลอ้งวงจรปิดแบบเก่าท่ีไม่มีฟังก์ชนัการติดตามการ

เคล่ือนไหว 

1.3.2 สามารถตรวจจบัการเคล่ือนไหวของส่ิงมีชีวิตขา้งหนา้ของกลอ้ง 

1.3.3 ฐานกลอ้งสามารถหมุนไปตามเซนเซอร์ท่ีตรวจจบัการเคล่ือนไหวได ้

1.3.4 สามารถวดัระยะห่างระหวา่งฐานกลอ้งกบัวตัถท่ีุตรวจพบวา่เคล่ือนท่ีผา่นกลอ้งได ้

1.3.5 สามารถส่งขอ้ความแจง้เตือนใหก้บัผูใ้ชง้านผา่น Line Notify ได ้

 

1.4 ประโยชน์ท่ีได้รับ 

1.4.1 สามารถเพิ่มความสามารถฐานกลอ้งใหก้บักลอ้งวงจรปิดได ้

1.4.2 ทาํใหส้ถานท่ีอยูอ่าศยัหรือจุดท่ีผูใ้ชง้านไม่สามารถดูแลไดอ้ยา่งทัว่ถึงมีความปลอดภยัมากขึ้น 

1.4.3 สามารถช่วยปกป้องเหตุร้ายหรือส่ิงท่ีผูใ้ชง้านไม่ตอ้งการใหเ้กิดขึ้น 

1.4.4 สามารถตรวจจบัไดใ้นเวลากลางวนัและกลางคนืได ้

1.4.5 สามารถใชดู้แลและตรวจสอบความเรียบร้อยภายในพื้นท่ีอยูอ่าศยัของตนเอง 
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1.5 เคร่ืองมือ เคร่ืองวัด และอุปกรณ์ 

1.5.1 ชุดบอร์ดผูพ้ฒันาสาํหรับ Arduino Uno R3     1  ชุด 

1.5.2 โมดูลลาํโพง Buzzer        1 ตวั 

1.5.3 โมดูลเซนเซอร์ตรวจจบัการเคล่ือนไหว PIR     3 ตวั 

1.5.4 โมดูลวดัรยะทาง Ultrasonic       1 ตวั 

1.5.5 กลอ้งวจรปิดประเภท Infrared      1 ตวั 

1.5.6 แผน่กระดาน Breadboard       2 ชุด 

1.5.7 สายไฟเช่ือมต่อผู-้เมีย       20 เส้น 

1.5.8 ชุดบอร์ดผูพ้ฒันาสาํหรับ ESP8266      1 ชุด 

1.5.9 เคร่ืองคอมพิวเตอร์        1           เคร่ือง 

1.5.10 กระดาษแขง็หรือวสัดุแขง็เรียบ      8          แผน่ 

1.5.11 ชุด Servo Motor        1 ตวั 

1.5.12 ชุดกาวร้อน        1 ชุด 

1.5.13 ตวัสายแปลงไฟฟ้า 5V 3.3 m      1 สาย 
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1.6 แผนการดําเนินการ 

ตารางท่ี 1.1 การวางแผนดาํเนินงาน 

 

  ตามแผนการ   ตามงานจริง 

 

เลขท่ี หัวข้องาน 
2566 

ม.ค. ก.พ. มี.ค. เม.ย. พ.ค. มิ.ย. ก.ค. ส.ค. ก.ย. 

1 
ศึกษาและสืบค้นข้อมูลเกีย่วกับ

โครงงาน 

        

        

2 
นําเสนอหัวข้อและรุปแบบของ

โครงงาน 

        

        

3 
ศึกษาหลกัการทํางานของกล้อง

วงจรปิด 

        

        

4 
ศึกษาหลกัการทํางานของ 

Arduino 

        

        

5 
ออกแบบฮาร์ดแวร์และการต่อ

วงจร 

        

        

6 
ศึกษาการทํางานของโมดูลเสริม

ต่างๆ 

       

        

7 
ทําการเขียนโปรแกรมและส่งลง

บอร์ด Arduino 

        

        

8 ทดสอบการใช้งาน 
        

        

9 ปรับปรุงแก้ไขและจดบันทึก 
        

        

10 จัดทําปริญญานิพนธ์ 
        

        



บทที่ 2 

การทบทวนเอกสารและวรรณกรรมที่เกีย่วข้อง 

      ในการจดัทาํโครงงานน้ี คณะผูจ้ดัทาํไดท้าํการศึกษาคน้ควา้ ทฤษฎี แนวคิดและโปรแกรม

ทั้งหมดท่ีใชใ้นการทาํโครงงานใหโ้ครงงานสาํเร็จตามวตัถุประสงคแ์ละตอบโจทยต์ามท่ีได้

ตั้งเป้าหมายและคาดหวงัไว ้

2.1 กล้องวงจรปิด (CCTV) 

กลอ้งวงจรปิด หรือ CCTV ยอ่มากจาก Closed Circuit Television คือ ระบบกลอ้งโทรทศัน์

ท่ีถ่ายภาพแบบเคล่ือนไหว แลว้ส่งกลบัมาท่ีเคร่ืองบนัทึกภาพ (DVR, NVR) เพื่อบนัทึกภาพทั้ง

ภาพน่ิงและภาพเคล่ือนไหวได ้ และยงัมีส่วนท่ีไวส้าํหรับดูภาพแบบเรียลไทมห์รือออนไลน์ผา่นทาง 

จอภาพ (Monitor) เป็นระบบสาํหรับใชเ้พื่อการรักษาความปลอดภยั หรือใชเ้พื่อสอดส่องดูแล

เหตุการณ์และสถานการณ์ต่างๆ 

การทาํงานของ CCTV เร่ิมตน้จากตวักลอ้งท่ีเป็นตวัรับสัญญาณภาพ จะไดรั้บภาพจากแสง

ส่องไปยงัวตัถุท่ีตอ้งการ แสงนั้นจะตกกระทบวตัถุแลว้จึงสะทอ้นกลบัออกมา (ประสิทธิภาพกลอ้ง

นั้นขึ้นอยูก่บัความไวของแสง ซ่ึงมีผลใหคุ้ณภาพของการทาํงานแตกต่างกนัออกไป) และภายในจะ

มีตวัท่ีแปลงสัญญาณภาพเป็นสัญญาณไฟฟ้า เพื่อส่งต่อสัญญาณตามสายท่ีเช่ือมจากกลอ้งไปสู่

เคร่ืองรับสญัญาณภาพ (DVR) แลว้ส่งต่อไปยงัจอรับภาพ (Monitor) เพื่อแสดงภาพท่ีไดจ้ากตวักลอ้ง 

โดยปกติตวักลอ้งและจอภาพจะอยูต่่างสถานท่ีกนั ซ่ึงหลกัการทาํงานของระบบกลอ้งวงจรปิดไม่

ซบัซอ้นมาก แต่หากตอ้งการใหภ้าพออกมาดี ตอ้งประกอบดว้ยองคป์ระกอบหลายอยา่ง เช่น เคร่ือง

บนัทึกภาพ กลอ้งวงจรปิด ระบบควบคุม สายสญัญาณ เป็นตน้ 
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รูปท่ี 2.1 ตวัอยา่งของกลอ้งวงจรปิด 

 

2.2 ประเภทของกล้องวงจรปิด (CCTV) 

 กลอ้งวงจรปิดสามารถแบง่ออกไดเ้ป็นหลายประเภทขึ้นอยูก่บัการใชง้านและสถานท่ีท่ี

นาํไปใชง้าน โดยความเหมาะสมและการเขา้กนัไดข้องพื้นท่ีจะเป็นตวักาํหนดประเภทของกลอ้ง

วงจรปิดนั้นๆไป โดยกลอ้งวงจรปิดสามารถแบ่งออกเป็นประเภทไดด้งัน้ี 

 2.2.1 Box Camera 

เป็นกลอ้งมาตรฐานทรงกระบอก เหมาะสาํหรับการติดตั้งภายในตวับา้นหรือ

อาคารท่ีมีแสงสวา่งเพียงพอต่อตวักลอ้ง ตวักลอ้งนั้นไมมี่ระบบตรวจจบัความร้อน 

(Infrared) ติดตั้งไว ้จึงจาํเป็นตอ้งซ้ือส่วนเสริมหรือเลนส์สาํหรับกลอ้งวงจรปิดมาติดแยก  
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รูปท่ี 2.2 ตวัอยา่งของกลอ้งวงจรปิดประเภท Box Camera 

 

 2.2.2 Bullet Analog Camera 

กลอ้งวงจรปิดทรงกระบอกมีทั้งระบบดิจิทลัและอนาลอ็ค ซ่ึงขึ้นอยูก่บัความ

ตอ้งการของผูใ้ชง้าน โดยตวักลอ้งมีลกัษณะกลมและยาว กลอ้งประเภทน้ีจะมีเลนส์ท่ีไม่

สามารถเปล่ียนแปลงขนาดได ้เหมาะต่อการติดตั้งท่ีบริเวณร้ัวหรือตามแนวหลงัคา เป็นตน้ 

 

รูปท่ี 2.3 ตวัอยา่งของกลอ้งวงจรปิดประเภท Bullet Analog 
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2.2.3 Dome Analog Camera 

กลอ้งวงจรปิดท่ีมีรูปร่างเป็นโดมครอบและมีตวัฐานเรียบ มีระบบแบบดิจิทลัและ

แบบอนาลอ็ก ขึ้นอยูก่บัความตอ้งการของผูใ้ชง้าน โดยท่ีกลอ้งวงจรปิดประเภทน้ีมีทั้งแบบ

ติดตั้งและไม่ติดตั้งระบบตรวจจบัความร้อน เหมาะต่อการติดตั้งไวบ้นเพดานหอ้ง 

 

รูปท่ี 2.4 ตวัอยา่งของกลอ้งวงจรปิดประเภท Dome Analog 

 2.2.4 Infrared Camera 

กลอ้งท่ีมีหลอดไฟ LED อยูร่อบๆเลนส์ของกลอ้งวงจรปิด โดยมีทั้งแบบกลอ้ง

วงจรปิดแบบ Dome Analog และ Bullet Analog หลอดไฟ LED จะช่วยกลอ้งวงจรปิด

สามารถถ่ายภาพตอนกลางคืนไดช้ดัเจนมากขึ้น โดยในปัจจุบนัไดมี้การพฒันาขึ้นเป็น

หลอดไฟ LED Infrared ในภายหลงั หากมีจาํนวน LED Infrared ยิง่มาก ก็จะสามารถทาํให้

ถ่ายภาพตอนกลางคืนไดไ้กลขึ้นและชดัเจนมากขึ้น 
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รูปท่ี 2.5 ตวัอยา่งของกลอ้งวงจรปิดประเภท Infrared Camera 

 

 2.2.5 Speed Dome PTZ Camera (Pan-Tilt-Zoom) 

กลอ้งวงจรปิดประเภท Speed Dome มีลกัษณะเป็นลูกบอลกลมใหญ่ ใชส้าํหรับดู

ภาพบริเวณรอบๆตวักลอ้ง สามารถตั้งค่าใหห้มุนไปในตาํแหน่งท่ีตอ้งการได ้ และสามารถ

ขยายภาพไดม้ากกวา่กลอ้งวงจรปิดบางรุ่นได ้ สามารถพบเห็นไดต้ามหา้งสรรพสินคา้หรือ

ตามพื้นท่ีงานก่อสร้างขนาดใหญ่เพื่อดูความคืบหนา้ของงาน เหมาะสมต่อการติดไวใ้นท่ีสูง

เพื่อท่ีจะสามารถมองเห็นบริเวณรอบๆได ้
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รูปท่ี 2.6 ตวัอยา่งของกลอ้งวงจรปิดประเภท Speed Dome 

 

 2.2.6 Hidden Camera 

เป็นกลอ้งวงจรปิดท่ีมีขนาดเลก็ ถูกออกแบบมาใหส้าํหรับการซ่อนไวต้ามมุมอบั

หรือส่ิงของต่างๆ บางรุ่นสามารถบนัทึกเสียงไดเ้พื่อนาํไปใชง้านสาํหรับการดกัฟังและแอบ

ถ่าย 

 

รูปท่ี 2.7 ตวัอยา่งของกลอ้งวงจรปิดประเภท Hidden Camera 
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2.3 Arduino 

 Arduino เป็นฮาร์ดแวร์แบบ Open-Source ท่ีถูกออกแบบมสาํหรับการสร้างและประยุกตใ์ช้

กบัส่ิงต่างๆได ้ โดยตวับอร์ดของ Arduino จะเป็นแบบ บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ประเภทเด่ียว

และบอร์ดแบบไมโครคอนโทรลเลอร์ธรรมดา โดยตวับอร์ดทั้งสองประเภทจะประกอบไปดว้ย 

ช่องสาํหรับการเช่ือมต่อแบบ Digital และแบบ Analog ประเภท Input และ Output (I/O) เพื่อไว้

สาํหรับเช่ือมต่อกบัส่วนเสริมท่ีผูใ้ชต้อ้งการใชง้านหรือใชส้าํหรับเช่ือมต่อกบัตวักลางอยา่ง

Breadboard เป็นตน้ และจะประกอบดว้ยชุดส่ือสารแบบ Serial แต่บางตวับอร์ดจะทาํการเช่ือมต่อ

ส่ือสารและส่งตวัโปรแกรมผ่านทาง Universal Serial Bus (USB) ในบางรุ่น 

 

 

รูปท่ี 2.8 ตวัอยา่งของบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 
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 โปรเจค Arduino ถูกสร้างขึ้นมาในปี ค.ศ. 2005 ใหเ้ป็นเคร่ืองหมายเพื่อใชง้านการศึกษาของ

นกัเรียนในสถาบนั Interaction Design Institute Ivrea ของประเทศอิตาลี โดยมีจุดประสงคใ์หเ้ป็น

เคร่ืองหมายท่ีมีค่าใชจ่้ายตํ่าท่ีสุดเท่าท่ีจะทาํไดแ้ต่สะดวกต่อการใชง้านและง่ายต่อการเร่ิมเรียนรู้

จนกระทัง่ฝึกจนชาํนาญ โดยตวับอร์ดในยคุเร่ิมแรกถูกออกแบบมาใหส้ามารถใชง้านกบัโมดูล

เซนเซอร์ไดเ้พียงไม่ก่ีอยา่งเท่านั้น โดยในภายหลงัไดมี้การนาํมาพฒันาและต่อยอดต่อจน Arduino มี

ความสามารถท่ีหลากหลายและกวา้งขวางขึ้นมากพอท่ีจะสามารถนาํไปประยกุตใ์ชก้บัการสร้าง

หุ่นยนตบ์างประเภทได ้

บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์สามารถรับโปรแกรมท่ีถูกเขียนดว้ยภาษาคอมพิวเตอร์ C และ 

ภาษา C++ ไดเ้พียงเท่านั้น เน่ืองจากตวับอร์ดไดใ้ชง้าน API แบบพื้นฐานหรือในอีกช่ือคือ  

“Arduino Programming Language ” ท่ีถูกพฒันาโดยมี Processing Language เป็นตน้แบบ และบอร์ด

ไมโครคอนโทรลเลอร์นั้นมีตวัเคร่ืองมือสาํหรับการพฒันาและปรับแต่งบอร์ดของตนเองในช่ือ 

Arduino IDE (Arduino Integrated Development Environment) 

จุดเด่นของ Arduino Board คือมีความง่ายในการต่อกบัอุปกรณ์เสริมต่างๆท่ีผูใ้ชง้าน

สามารถต่อวงจรไฟฟ้าไดอ้ยา่งง่าย โดยเช่ือมต่อท่ีขา I/O ของบอร์ด หรือเพื่อความสะดวกสามารถ

เลือกต่อกบับอร์ดเสริมประเภทต่างๆได ้ การใชง้านบอร์ด Arduino ในปัจจุบนั เป็นระบบเปิดท่ี

สมบูรณ์ท่ีช่วยใหผู้ใ้ชส้ามารถสร้างไดอ้ยา่งอิสระปรับใหเ้ขา้กบัความตอ้งการเฉพาะ ซอฟตแ์วร์ก็

เป็นระบบเปิดและมีการเติบโตผา่นการมีส่วนร่วมของผูใ้ชท้ัว่โลก 

 

 

รูปท่ี 2.9 สัญลกัษณ์ของ Arduino 
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2.4  ประเภทบอร์ดของ Arduino ท่ีใช้ 

2.4.1 Arduino Uno R3  

บอร์ด Arduino Uno R3 เป็นบอร์ดท่ีถูกพฒันาโดยทีม Arduino.cc และถูกปล่อย

ออกมาในปี ค.ศ. 2010 โดยตวับอร์ดจะประกอบไปดว้ยขาเช่ือมต่อแบบดิจิทลัและอนาลอ็ค

ทั้งหมด 14 ขาโดยสามารถทาํหนา้ท่ีเป็นช่อง Input และ Output ไดท้ั้งคู่ สามารถเขียน

โปรแกรมลงไปไดโ้ดยใชง้านโปรแกรม Arduino IDE ผ่านทางสายเช่ือมต่อ USB ประเภท 

B โดยตวับอร์ดจาํเป็นตอ้งมีแหล่งพลงังานเช่ือมต่อไม่วา่จะผา่นทางสายเช่ือมต่อ USB หรือ

ผา่นทางตวัแปลงกระแสไฟฟ้าก็ได ้

 

รูปท่ี 2.10 ตวัอยา่งของบอร์ด Arduino Uno R3 

 

รูปท่ี 2.11 อธิบายแต่ละส่วนของบอร์ด Arduino 
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ข้อมูลทางเชิงเทคนิคของบอร์ด 

- บอร์ดเป็นแบบประเภทไมโครคอนโทรลเลอร์ (MCU) 

- ใช ้Microchip ประเภท “ATmega328P”  

- มี Clock Speed ท่ี 16 MHz 

- ตอ้งการแหล่งพลงังานอยา่งนอ้ย 5 โวลตเ์พื่อทาํงาน 

- มีช่องขาเช่ือมต่อดิจิทลัทั้งหมด 14 ขา ทาํงานทั้งแบบ Input และ Output 

- มีช่องขาเช่ือมต่ออนาล็อคทั้งหมด 6 ขา ทาํงานทั้งแบบ Input และ Output 

- ไฟฟ้ากระแสตรงท่ีส่งออกแก่ช่อง Input/Output แต่ละช่องเท่ากบั 20 mA 

- ไฟฟ้ากระแสตรงสาํหรับช่อง 3.3V เท่ากบั 50 mA 

- มีนํ้าหนกัทั้งหมด 25 กรัม 

- ราคาตามตลาดอยูต่ั้งแต่ 120 – 170 บาท 

- แหล่งพลงังาน :  

o สายเช่ือมต่อ USB : สายเช่ือมต่อ USB สามารถส่งกระแสไฟฟ้าใหก้บับอร์ด 

Arduino ไดใ้นช่วง 4.75 – 5.25 โวลต ์โดยภายในบอร์ดจะมีช่องสาํหรับสาย USB 

ประเภท B 

o ช่องเสียบสายเช่ือมต่อแจ็คหัวกลม 5.5 ม : บอร์ด Arduino สามารถรองรับ

กระแสไฟฟ้าไดใ้นช่วง 6 – 20 โวลต ์ 

ส่วนเสริมท่ีสร้างมาพร้อมกบับอร์ด 

- หลอดไฟ LED : โดยจะมีหลอดไฟ LED ถูกสร้างมาแบบ built-in ในบริเวณของช่อง

เช่ือมต่อดิจิทลัท่ี 13 

- VIN: เป็นช่อง Input ของกระแสไฟฟ้าหน่วยโวลตเ์พื่อส่งต่อเขา้ไปยงับอร์ด Arduino 

โดยตรง 

- 5V: เป็นช่องสาํหรับส่งกระแสไฟฟ้าออกเป็นจาํนวน 5 โวลตจ์ากตวับอร์ด Arduino เอง มี

ไวส้าํหรับส่งกระแสไฟฟ้าใหก้บัโมดูลส่วนเสริมตวัอ่ืนๆ 

- 3V3: เป็นช่องสาํหรับส่งกระแสไฟฟ้าออกเป็นจาํนวน 3.3 โวลตจ์ากตวับอร์ด Arduino เอง 

มีไวส้าํหรับส่งกระแสไฟฟ้าใหก้บัโมดูลส่วนเสริมตวัอ่ืนๆ 

- GND: เป็นช่องสาํหรับต่อสาย Ground  
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- Reset หรือ Rst: เป็นปุ่ มกดท่ีถูกสร้างแบบ built-in ติดมากบับอร์ดตั้งแต่แรก มีหนา้ท่ีเร่ิมตน้

การทาํงานของตวัโปรแกรมท่ีถูกเขียนไวใ้นบอร์ดใหม่ทั้งหมดตั้งแต่แรก 

 

รูปท่ี 2.12 ตวัอยา่งโครงสร้างของบอร์ด Arduino Uno R3 

 

2.4.2 Arduino NodeMCU 32S 

บอร์ด NodeMCU เป็นบอร์ดสาํหรับการสร้างแพลตฟอร์ม IoT แบบ Open source โดยตวั

บอร์ดนั้นมีจุดประสงคห์ลกัเพื่อเป็นเหมือนตวัทดลองสาํหรับการพฒันาโปรแกรมหรือ IoT 

ของผูพ้ฒันา โดย Firmware ของบอร์ด NodeMCU จะใชง้านภาษา Lua สาํหรับประมวลผล และ

มีตวั ESP32 ทาํหนา้ท่ีเป็นระบบประมวลผลหลกั โดยท่ี ESP32 น้ีจะประกอบไปดว้ยชิฟ Wi-Fi 

และ Bluetooth ท่ีถูกสร้างไวแ้บบ built-in แลว้ 
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รูปท่ี 2.13 ตวัอยา่งของบอร์ด NodeMCU 

 

ข้อมูลทางเชิงเทคนิคของบอร์ด 

- ตวับอร์ดเป็นแบบประเภทบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์เด่ียว 

- มีช่องสาํหรับการเช่ือมต่อผา่นทาง GPIO ทั้งหมด 12 ช่อง โดยทาํหนา้ท่ีเป็นทั้ง I/O 

- ตวับอร์ดใชง้าน ESP32 หรือ ESP8266 สาํหรับระบบประมวลผล 

- ตวับอร์ดมีหน่วยความจาํอยูท่ี่ 128 Kbytes 

- ตวับอร์ดมีพื้นท่ีความจุอยูท่ี่ 4 Mbytes 

- ตวับอร์ดสามารถรับแหล่งพลงังานผา่นทางสายเช่ือมต่อ USB ได ้

- ตวับอร์ดมีราคาอยูท่ี่ประมาณ 35 – 90 บาท 

ส่วนเสริมท่ีสร้างมาพร้อมกบับอร์ด 

- VIN: เป็นช่อง Input ของกระแสไฟฟ้าหน่วยโวลตเ์พื่อส่งต่อเขา้ไปยงับอร์ด Arduino 

โดยตรง 

- 5V: เป็นช่องสาํหรับส่งกระแสไฟฟ้าออกเป็นจาํนวน 5 โวลตจ์ากตวับอร์ด Arduino เอง มี

ไวส้าํหรับส่งกระแสไฟฟ้าใหก้บัโมดูลส่วนเสริมตวัอ่ืนๆ 
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- 3V3: เป็นช่องสาํหรับส่งกระแสไฟฟ้าออกเป็นจาํนวน 3.3 โวลตจ์ากตวับอร์ด Arduino เอง 

มีไวส้าํหรับส่งกระแสไฟฟ้าใหก้บัโมดูลส่วนเสริมตวัอ่ืนๆ 

- GND: เป็นช่องสาํหรับต่อสาย Ground  

- Reset หรือ Rst: เป็นปุ่ มกดท่ีถูกสร้างแบบ built-in ติดมากบับอร์ดตั้งแต่แรก มีหนา้ท่ีเร่ิมตน้

การทาํงานของตวัโปรแกรมท่ีถูกเขียนไวใ้นบอร์ดใหม่ทั้งหมดตั้งแต่แรก 

 

รูปท่ี 2.14 ตวัอยา่งโครงสร้างของบอร์ด NodeMCU 

ตวับอร์ด NodeMCU นั้นจะมีการใชช่ื้อเรียกของช่องเช่ือมต่อแตกต่างจากบอร์ดตวัอ่ืน โดย

บอร์ด NodeMCU จะใชช่ื้อว่า General Purpose Input/Output หรือ GPIO สาํหรับช่ือในแต่ละ

ช่องเช่ือมต่อ สามารถแยกออกมาเป็นแต่ละช่องไดด้งัน้ี 
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ตารางท่ี 2.1 การจดัแจงช่องเช่ือมต่อของ NodeMCU 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ตารางท่ี 2.2 การเปรียบเทียบแต่ละรุ่นของบอร์ด Arduino Uno 

 

 

 

 

ช่อง I/O ขาของ NodeMCU 

0  GPIO16 

1 GPIO5 

2 GPIO4 

3 GPIO0 

4 GPIO2 

5 GPIO14 

6 GPIO12 

7 GPIO13 

8 GPIO15 

9 GPIO3 

10 GPIO1 

11 GPIO9 

12 GPIO10 
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2.5 เซนเซอร์ตรวจจับการเคล่ือนไหว 

 เซนเซอร์ตรวจจบัการเคล่ือนไหว หรืออีกช่ือคือ “เคร่ืองตรวจจบัการเคล่ือนไหว” เป็น

อุปกรณ์อิเลก็ทรอนิกส์ท่ีออกแบบมาเพื่อใชใ้นการตรวจจบัความเคล่ือนไหวทางกายภาพของ

ส่ิงมีชีวิต โดยจะนิยมนาํมาใชร้ะบบดูแลรักษาความปลอดภยัภายในบา้น หรือในธุรกิจ เพื่อตรวจจบั

ผูบุ้คคลท่ีเขา้มาในสถานท่ี ตวัอยา่งของการใชง้านเช่น เสาไฟท่ีสามารถสวา่งเองไดเ้ม่ือมีคนเดินอยู่

ภายในระยะท่ีกาํหนด เป็นตน้ 

 

รูปท่ี 2.15 ตวัอยา่งการใชง้านของเซนเซอร์ตรวจจบัการเคล่ือนไหว 

 

ประเภทของเซนเซอร์ตรวจจับความเคล่ือนไหว 

เซนเซอร์ตรวจจบัความเคล่ือนไหวท่ีนิยมใชใ้นปัจจุบนั จะแบ่งเป็น 3 ประเภทหลกั ๆ ดงัน้ี 

1. Passive Infrared Sensors (PIR): เป็นเซนเซอร์ท่ีใชแ้สงอินฟราเรดในการตรวจจบั

ความร้อนภายในร่างกายของส่ิงมีชีวิตขณะท่ีเคล่ือนท่ี 

2. Ultrasonic: เป็นเซนเซอร์ท่ีตรวจจบัความเคล่ือนไหวโดยการตรวจวดัการสะทอ้นของ

คล่ืน Ultrasonic ท่ีปล่อยออกไป ในขณะท่ีมีวตัถุเคล่ือนท่ี 

3. Microwave: มีหลกัการทาํงานคลา้ยคลึงกบั Ultrasonic แต่จะปล่อยคล่ืนไมโครเวฟ

ออกมาแทน 
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2.5.1 PIR Motion Sensor Module 

 PIR Sensor นั้นยอ่มาจาก Passive infra-red sensor หรือความหมายโดยตรงก็คือ 

เซนเซอร์ตรวจจบัคล่ืน Infrared อุปกรณ์ Sensor ชนิดหน่ึงท่ีใชต้รวจจบัคล่ืนรังสี Infrared ท่ี

แพร่มาจาก มนุษยห์รือสตัวท่ี์มีการเคล่ือนไหว ทาํใหมี้การนาํเอา PIR มาประยกุตใ์ชง้านกนั

เป็นอยา่งมาก เพื่อตรวจจบัการเคล่ือนไหวของส่ิงมีชีวิต หรือตรวจจบัการบุกรุกในงาน

รักษาความปลอดภยั 

 การทาํงานของ PIR Sensor จะมีการตรวจจบัรังสี Infrared อยู ่2 ชุดดว้ยกนั เม่ือมี

ส่ิงมีชีวิตท่ีมีความอบอุ่นในร่างกายเคล่ือนท่ีเขา้มาในโซน PIR จะสามารถตรวจจบัคล่ืนรังสี 

Infrared ท่ีแพร่ออกมา และจบัเปล่ียนคล่ืนรังสี Infrared ใหก้ลายเป็นคล่ืนกระแสไฟฟ้าแทน 

 

 

รูปท่ี 2.16 หลกัการทาํงานของเซนเซอร์ PIR 

 

 2.5.2 เซนเซอร์วัดระยะทาง (Ultrasonic) 

เซนเซอร์วดัระยะสามารถตรวจจบัวตัถุไดโ้ดยท่ีไม่จาํเป็นตอ้งสัมผสักบัวตัถุ

โดยตรง ทาํใหช้ิ้นงานท่ีตอ้งการตรวจสอบไม่เกิดรอยหรือเกิดการชาํรุดเสียหาย หลกัการ

ทาํงานของเซนเซอร์วดัระยะทางจะใชล้าํแสงเป็นตวัส่ง ดว้ยการยงิเลเซอร์ไปท่ีวตัถุและ

สะทอ้นกลบัมายงัตวัรับของเซนเซอร์ และจะทาํการประมวลผลค่าแสงท่ีสะทอ้นกลบัมา 

แลว้แสดงผลในรูปแบบตวัเลขผา่นหนา้จอแสดงผลแบบดิจิทลัหรือแบบอนาลอ็คยงั โดย

การเช่ือมต่อกบัคอมพิวเตอร์ การจาํแนกประเภทเซนเซอร์วดัระยะทางสามารถจาํแนกได ้

ดงัน้ี 
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1. Optical Displacement Sensor ใชร้ะบบวดัแบบสามเหล่ียม (triangulation 

measurement system) โดยเซนเซอร์บางตวัใชห้ลกัการ PSD (Position 

Sensitive Detector) และ บางตวัก็ใชเ้ซนเซอร์รับภาพแบบ CCD และ CMOS 

เป็นตวัรับแสง 

 

 

รูปท่ี 2.17 หลกัการทาํงานของ Optical Displacement Sensor 

 

2. Linear Proximity Sensor อาศยัหลกัการทาํงานจากสนามไฟฟ้าและ

สนามแม่เหลก็ บริเวณส่วนหวัของเซนเซอร์จะมีสนามแม่เหลก็ซ่ึงใชค้วามถ่ี

สูง โดยรับสัญญาณมาจากวงจรกาํเนิดความถ่ี เม่ือมีวตัถุหรือช้ินงานท่ีเป็น

โลหะ เขา้มาอยูใ่นบริเวณท่ีสนามมาเหลก็สามารถส่งไปถึง จะทาํใหเ้กิดการ

เปล่ียนแปลงค่าความเหน่ียวนาํแลว้ทาํการส่งสัญญาณควบคุมออกมา สามารถ

ตรวจจบัวตัถุไดท้ั้งในระยะใกลแ้ละไกลไดอ้ยา่งรวดเร็วและแม่นยาํ 
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รูปท่ี 2.18 หลกัการทาํงานของ Linear Proximity Sensor 

 

3. Ultrasonic Displacement Sensor ใชห้ลกัการสะทอ้นของคล่ืนความถ่ีเสียง

ในการตรวจจบัวตัถุต่างๆโดยการส่งคล่ืนความถ่ีเสียงในช่วง Ultrasound ไปยงั

วตัถุหรือช้ินงาน แลว้รับคล่ืนท่ีสะทอ้นกลบัจากวตัถุนั้นมาคาํนวณหาค่า

ระยะทาง โดยคาํนวณความสัมพนัธ์ระหวา่งเวลาในการเดินทางของคล่ืน กบั

ความเร็วของเสียง 

 

รูปท่ี 2.19 หลกัการทาํงานของ Ultrasonic Displacement Sensor 
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4. Contact Displacement Sensor วดัระยะผา่นการสัมผสัวตัถุโดยตรง จึงให้

ความแม่นยาํในการวดัท่ีเหนือกวา่เม่ือเปรียบกบัเซนเซอร์แบบไร้สัมผสั แต่ก็มี

ระยะการใชง้านท่ีสั้นกวา่ เซนเซอร์ชนิดน้ีมีหลายรูปแบบใหเ้ลือกใชข้ึ้นอยูก่บั

เง่ือนไขในการใชง้าน และวตัถุท่ีตอ้งการวดั 

 

 

รูปท่ี 2.20 หลกัการทาํงานของ Contact Displacement Sensor 
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2.6 หลอดไฟ LED  

 หลอดไฟ LED (Light Emitting Diode) หรือไดโอดชนิดเปลง่แสง สามารถนาํไปติดตั้งบน

อุปกรณ์อิเลก็ทรอนิกส์ต่างๆ เพือ่ใชเ้ป็นแหล่งกาํเนิดแสง แสงท่ีเปล่งออกมาประกอบดว้ยคล่ืน

ความถ่ีเดียวและต่อเน่ืองกนั ต่างจากแสงธรรมดาท่ีคนมองเห็น สามารถเปล่งแสงไดเ้ม่ือไดรั้บ

กระแสไฟฟ้าเพียงเลก็นอ้ย หลอดไฟ LED ทาํมาจากสารก่ึงตวันาํ (Semiconductor) 2 ชนิดมาวง

ติดกนั ประกอบดว้ย ส่วนท่ีเป็นขั้วบวก (Positive Type) และส่วนท่ีเป็นขั้วลบ (Negative Type) 

 

รูปท่ี 2.21 โครงสร้างภายในของ LED 

โดยส่วนท่ีเช่ือมระหวา่งสารก่ึงตวันาํขั้วบวกและขั้วลบ เรียกวา่ “P-N Junction” เม่ือ

กระแสไฟฟ้าไหลผา่นสารก่ึงตวันาํทั้ง 2 ชนิด อิเลก็ตรอนท่ีอยูฝ่ั่งขั้วลบจะว่ิงไปท่ีฝ่ังขั้วบวก และจะ

เปล่งแสงสวา่งออกมา รูปแบบของ LED ปัจจุบนัจะแบ่งตามลกัษณะของ Packet แบ่งไดเ้ป็น 2 

ประเภทคือ 

1. Lamp Type เป็น LED ชนิดท่ีพบกนัอยูท่ ัว่ไปมีขายืน่ออกมาจากตวั Epoxy 2 ขาหรือ

มากกวา่ โดยมีขนาดเส้นผ่านศูนยก์ลางตั้งแต่ 3 mm. ขึ้นไป ออกแบบใหข้บั

กระแสไฟฟ้าไดไ้ม่เกิน 150 mA 
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2. Surface Mount Type (SMD) มีลกัษณะ packet เป็นตวับางๆเวลาประกอบตอ้งใช้

เคร่ืองมือชนิดพิเศษ ขนาดการขบักระแสตั้งแต่ 20mA - 1A สาํหรับ LED แบบ SMD ถา้

ขบักระแสตั้งแต่ 300 mA ขึ้นไป จะเรียกวา่ Power LED ถา้ขบักระแสตั้งแต่ 300 mA ขึ้น

ไป จะเรียกวา่ Power LED การใชง้านส่วนใหญ่จะใชภ้ายในเน่ืองจากสารเคลือบหนา้

หลอด LED ส่วนใหญ่จะเป็นซิลิโคน ซ่ึงละอองนํ้าหรือความช้ืนสามารถซึมผา่นได้

2.7 Servo Motor 

 เซอร์โวมอเตอร์ (Servo Motor) เป็นอุปกรณ์อิเลก็ทรอนิกส์ท่ีมีการควบคุมระบบขบัเคล่ือน

ต่างๆ ไม่วา่จะเป็นระยะ ความเร็ว แรงบิด มุมการหมุน แรงตาํแหน่ง โดยใชก้ารควบคุมแบบ

ป้อนกลบั (Feedback control) ระบบควบคุมของมอเตอร์จะประกอบดว้ยไฟฟ้าคอนโทรลและ

เคร่ืองกล ระบบควบคุมจะมีการวดัค่าเอาตพ์ุตของระบบ แลว้นาํมาเปรียบเทียบกบัค่าอินพุตเพื่อ

ควบคุมและปรับแต่งใหค้่าเอาตพ์ุตของระบบมีค่าเท่ากบัหรือใกลเ้คียงกบัค่าอินพุต 

 เซอร์โวมอเตอร์ในปัจจุบนัมีหลากหลายรูปแบบใหเ้ลือก ทั้งแบบกระแสตรง (DC Motor) 

และแบบการะแสสลบั (AC Motor) ดว้ยคุณสมบติัเด่นของ Servo Motor คือสามารถใหแ้รงบิด

ท่ีสูง (มีหน่วยเป็นนิวตนัเมตร) ทาํงานไดร้วดเร็ว สามารถเคล่ือนท่ีไดอ้ยา่งแม่นยาํ และทาํงานได้

เงียบ 

รูปท่ี 2.22 โครงสร้างภายในของ Servo Motor 
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2.8 Tinkercad 

เป็นเวบ็ไซตาํหรับกาสร้างโมเดล 3 มิติและการจาํลองท่ีผูใ้ชง้านสามารถเขา้ไปใชง้านได้

โดยไม่มีค่าใชจ่้าย โดยภายในเวบ็ไซตน์ั้นจะมีโหมดท่ีช่ือวา่ “Circuits” เป็นโมหดท่ีสร้างโมเดล

จาํลองของอุปกรณ์อิเลก็ทรอนิกส์ขึ้นมาโดยทาํการอิงมาจาก Arduino Uno ท่ีเป็นบอร์ด

ไมโครคอนโทรลเลอร์ โดยผูใ้ชง้านสามารถจาํลองการสร้างและเช่ือมต่อของบอร์ด Arduino Uno 

ผา่นทางเวบ็ไซตไ์ดก่้อนท่ีจะทาํการเขยีนโปรแกรมลงไปภายในช่องท่ีกาํหนดบนเวบ็ไซตเ์พื่อดู

ผลทดสอบท่ีตามมา 

รูปท่ี 2.23 ตวัอยา่งการทดลองใชง้าน Tinkercad’s Circuits 
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2.9 Arduino IDE 

 เป็นซอฟตแ์วร์สาํหรับการปรับแต่งและแกไ้ขบอร์ด Arduino โดยการเขียนโปรแกรมลงไป

ในบอร์ดขณะท่ีเช่ือมต่อโปรแกรมและบอร์ดผา่นทางสายเช่ือมต่อ USB โดยซอฟตแ์วร์นั้นรองรับ

ภาษา C และ C++ ในการเขียนและแกไ้ขบอร์ด Arduino ผุใ้ชง้านสามารถเลือกท่ีจะทาํการเขียน

โปรแกรมลงไปในบอร์ด Arduino หรือเลือกท่ีจะใชง้านตวัโปรแกรมสาํเร็จรูปท่ีมีภายในซอฟตแ์วร์

นั้น ตวัซอฟตแ์วร์ยงัมีตวัช่วยเสริมเป็นคลงั Library สาํหรับโมดูลและส่วนเสริมอ่ืนๆท่ีสามารถใช้

งานกบับอร์ด Arduino ใหผู้ใ้ชง้านสามารถเลือกนาํมาใชง้านไดอ้ยา่งกวา้งขวาง 

 

รูปท่ี 2.24 ตวัอยา่งของซอฟตแ์วร์ Arduino IDE 
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2.10 ภาษา C++   

 ภาษา C++ เป็นภาษาสาํหรับการเขยีนโปรแกรมคอมพิวเตอร์ท่ีมีอเนกประสงคเ์ป็น

โครงสร้างภาษาท่ีมีการจดัขอ้มูลแบบสติก (Statically typed) และสนบัสนุนรูปแบบการเขียน

โปรแกรมไดอ้ยา่งหลากหลายรูปแบบ (Multi-Paradigm Language) ภาษา C++ ถูกพฒันาโดย  

นายเบียเนอ สเดราสดร็อบ (Bjarne Stroustrup) จากบริษทัเบลลแ์ลบ็ส์ (Bell Labs) โดยมีความ

ตอ้งการท่ีจะพฒันาภาษาซีดั้งเดิมท่ีมีอยูแ่ลว้ใหมี้ความสามารถมากกวา่แคก่ารสร้างคลาส จากนั้นจึง

ไดเ้พิ่มคุณสมบติัต่างๆตามมาภายหลงั 

 ภาษา C++ ถูกออกแบบมาสาํหรับการทาํงานภายใตส่ิ้งแวดลอ้มในระบบปฏิบติัการ UNIX 

เพื่อใหผู้เ้ขียนโปรแกรมไดใ้ชง้านอยา่งมีประสิทธิภาพมากขึ้น ซ่ึงมีประสิทธิภาพและความยดืหยุน่ 

สามารถพฒันาไดใ้นหลายๆแพลตฟอร์ม ภาษาซีพลสัพลสัน้ีจะมีการทาํงานท่ีเร็วเทียบเท่าภาษาซี 

และยงัสามารถดาํเนินการกบัฮาร์ดแวร์ได ้ภาษาบางภาษาอาจจะไม่สนบัสนุนคุณลกัษณะน้ี 

 

รูปท่ี 2.25 เคร่ืองหมายของภาษาคอมพิวเตอร์ C ++ 
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2.11 LINE 

 

 เป็นโปรแกรมแชทท่ีสามารถใชง้านไดท้ั้งโทรศพัทมื์อถือท่ีมีระบบปฏิบติัการ IOS, 

Android, Windows Phone ล่าสุดสามารถใชง้านไดบ้นคอมพิวเตอร์ PC และ Mac ไดแ้ลว้ ดว้ยความ

ท่ีมีฟังกช์นัมากมาย สามารถแชท ส่งรูป ส่งไอคอน ส่ง Sticker ตั้งค่าคุยกนัเป็นกลุ่ม ฯลฯ ทาํใหมี้

ผูใ้ชง้านแอพน้ีเป็นจาํนวนมาก นอกจากน้ี LINE ยงัมีโปรแกรมเสริม ทั้ง LINE Camera ท่ีถ่ายภาพ

ฟรี พร้อมกรอบกวา่ 100 แบบ และแสตมป์แต่งภาพมากกวา่ 600 แบบเก๋ๆ โดยจุดเด่นของ

แอพพลิเคชัน่น้ีคือ การตกแต่งภาพหลากหลายรวมไปถึงการถ่ายภาพผา่นฟิลเตอร์ถึง 14 แบบ ท่ีช่วย

ปรับแต่งภาพและรายละเอียดใหภ้าพขดูดียิง่ขึ้น พร้อมดว้ยพู่กนักวา่ 156 ชนิด เพื่อใหผู้ใ้ชไ้ดแ้ต่ง

แตม้ดว้ยแสตมป์และเลือกแบบตวัอกัษรต่างๆ พิมพข์อ้ความลงบนภาพตามสไตลข์องตวัเองและ

สามารถแชร์ภาพไดโ้ดยตรง 

 

ส่ิงท่ีโดดเด่นของไลน์ 

1. สามารถเพิ่มกลุ่มสนทนาหรือเชิญเพื่อนไดถึ้ง100คน   

2. ออกแบบใหส้ามารถโทร.หากนัฟรีแบบ1ต่อ1  

3. พฒันาคุณภาพของการโทรใหดี้ยิง่ขึ้นโดยตดัเสียงรบกวนและเสียงแทรกจากบริเวณรอบๆ   

ทาํใหผู้ใ้ชส้ามารถพูดคุย  

4. ส่งวิดีโอและขอ้ความเสียงฟรี 

 

รูปท่ี 2.26 ไอคอนของแอพลิเคชนั LINE 
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2.12 LINE Notify 

 

 เป็นระบบบริการการแจง้เตือนท่ีขึ้นตรงกบัแอพพลิเคชัน่ LINE เพื่อไวส้าํหรับให้ผูพ้ฒันาท่ี

ตอ้งการพฒันาเวบ็ไซตห์รือพฒันาในทางดา้นอ่ืนท่ีจาํเป็นตอ้งใชง้านการแจง้เตือนของ LINE 

สามารถพฒันาไดอ้ยา่งง่ายดายมากขึ้น โดยตวั LINE Notify จะทาํการใหเ้ลือกกลุ่มเป้าหมายหรือใน

อีกความหมายหน่ึงคือระบบช่องแชทภายในแอพพลิเคชัน่เองไดสู้งสุดเพียง 5 รายการเท่านั้น 

หลงัจากท่ีทาํการเลือกกลุ่มเป้าหมายแลว้ ทางเวบ็ไซตจ์ะให ้ Token หรือรหสัลบักลบัมาใหก้บั

ผูใ้ชง้านสามารถนาํไปต่อยอดและใชง้านไดต่้อไป 

 

 

รูปท่ี 2.27 ตวัอยา่งภาพ LINE Notify 

 

ตัวอย่างการใช้งาน LINE Notify 

- สามารถนาํไปใชง้านกบั Web Service ต่างๆในการสร้างหรือพฒันา Web Application ได ้

- สามารถนาํไปประยกุตใ์ชง้านกบั ESP8266 หรือ ESP32 ในการส่งขอ้ความหาผูใ้ชง้านได ้

- สามารถนาํไปประยกุตใ์ชง้านกบั Dialog flow ในการสร้าง LINE Application ได ้

- สามารถนาํมาใชแ้จง้เตือนเม่ือนาํไปเช่ือมต่อกบัอุปกรณ์ IoT ท่ีรองรับภายในบา้นได ้



บทที่ 3 

การวิเคราะห์และการออกแบบ 

 ในบทความน้ีจะเป็นการวิเคราะห์และการออกแบบเก่ียวกบัตวัฐานของกลอ้งวงจรปิด โดย

จะอธิบายโครงสร้างของฐานกลอ้งวงจรปิด, ระบบความคุมของบอร์ด Arduino, การทาํงานของ

เซนเซอร์แต่ละตวั ดงัต่อไปน้ี 

 

3.1 การออกแบบระบบ  

 ในโครงงานน้ีทําการสร้างระบบตรวจจับการเคล่ือนไหวโดยใช้ PIR Motion Sensor 

Module ท่ีเป็นเซนเซอร์ตรวจจบัการเคล่ือนไหวของบอร์ด Arduino  โดยหลงัจากท่ี PIR Motion 

Sensor สามารถตรวจจบัส่ิงเคล่ือนไหวโดยอาศยัหลกัการตรวจจบัความร้อนกบัวตัถุท่ีอยู่ขา้งหนา้

เซนเซอร์ไดแ้ลว้ จะสั่งให้ SG90 Servo Motor หมุนไปในทิศทางท่ีส่ิงนั้นอยู่ โดยในโครงงานน้ี

ผูจ้ดัทาํไดเ้ลือกใช ้SG90 Servo Motor ท่ีสามารถหมุนไดเ้พียง 180 องศาเน่ืองจากภายในตวัฐานนั้น

มีสายไฟเช่ือมต่อระหว่าง Breadboard กบัตวัโมดูลแต่ละตวัอยูม่ากเกินไป จึงไม่สามารถทาํให้หมุน

ถึง 360 องศา  

 3.1.1 การออกแบบระบบฮาร์ดแวร์ 

ผูจ้ดัทาํไดเ้ลือกใช้ บอร์ด Arduino Uno R3 เน่ืองจากเป็นบอร์ดท่ีสามารถรองรับ 

Library ของ SG90 Servo Motor และ Line Notify ได ้โดยผูจ้ดัทาํไดน้าํบอร์ด Arduino Uno 

R3 ไปติดไวก้บัตวัฐานของกลอ้งแลว้จึงเช่ือมตวับอร์ดกบัโมดูลแต่ละตวัผ่านตวักลางอยา่ง 

Breadboard แล้วจึงนําตัว Breadboard แต่ละแผ่นไปจัดวางไว้ภายในตัวฐานอย่างเป็น

ระเบียบโดยไม่ให้สายเช่ือมต่อแต่ละตวัพนักนัจนดึงสายตวัอ่ืนออกมา หลงัจากท่ีจดัวาง

ภายในตวัฐานแลว้ ก็ทาํการเจาะรูภายนอกของตวัฐานแต่ละจุดเพื่อนาํโมดูลแต่ละตวัไปติด

ไวใ้นจุดต่างๆ 
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3.2 ภาพรวมการทํางานของโครงงาน 

 ภาพรวมของโครงงานคือการทาํตวัฐานของกลอ้งวงจรปิดสามารถวดัระยะทางระหว่างตวั

ฐานกับวตัถุขา้งหน้าและขยบัตัวฐานตามวตัถุได้โดยท่ีไม่จาํเป็นต้องมีผูใ้ช้เป็นคนควบคุม โดย

เซนเซอร์วดัระยะทางจะทําการส่งค่าระยะทางกลับมาพร้อมกับค่าของเซนเซอร์ตรวจจับการ

เคล่ือนไหว เม่ือบอร์ด Arduino Uno ไดรั้บค่าท่ีส่งกลบัมาแลว้จะทาํการระบุตาํแหน่งของเซนเซอร์

ตรวจจับการเคล่ือนไหว โดยจะมีหลอดไฟ LED ติดตามตําแหน่งของเซนเซอร์ตรวจจับการ

เคล่ือนไหวท่ีส่งค่ากลบัมา หลงัจากนั้นจึงจะสั่งให้โมดูล Servo Motor ทาํการขยบัตวัท่ีหมุนตาม

ตาํแหน่งท่ีไดก้าํหนดไว ้โดยจะมีหลกัการทาํงานตามภาพดงัน้ี 

 

 

 

รูปท่ี 3.1 ภาพรวมของการทาํงานของฐาน 
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3.3 หลกัการทํางานของระบบ 

 เม่ือมีส่ิงของหรือวตัถุท่ีมีความร้อนมากพอทําการผ่านบริเวณของหน้าของเซนเซอร์

ตรวจจบัการเคล่ือนไหว PSI ตวัเซนเซอร์จะถูกตั้งค่าให้เป็น “HIGH” แลว้จึงส่งค่าไปเก็บไวท่ี้ตวั

แปรสําหรับเก็บค่าสถานะของเซนเซอร์ตรวจจบัการเคล่ือนไหวนั้น หลงัจากนั้นมอเตอร์ SG960 

Servo จะทาํอ่านค่าท่ีถูกเก็บไวใ้นตวัแปรสําหรับแสดงถานะของเซนเซอร์ตรวจจบัการเคล่ือนไหว

ตวันั้นๆ แลว้ทาํการปรับค่าองศาการหมุนไปยงัตาํแหน่งท่ีไดก้าํหนดไวแ้บบเฉพาะสําหรับมุมแต่ละ

มุมท่ีตวัเซนซอร์ตรวจจับการเคล่ือนไหวนั้นอยู่ หลงัจากนั้นจะทาํการหน่วงเวลาของเซนเซอร์

ตรวจจบัการเคล่ือนไหวไว ้หากเซนเซอร์ตรวจจบัการเคล่ือนไหวตวันั้นๆยงัคงสามารถอ่านค่าเป็น 

HIGH ไดอ้ยู่ ตวัโมดูลลาํโพง Buzzer จะทาํการร้องส่งเสียงเตือนออกมา แต่หากเซนเซอร์ตรวจจบั

การเคล่ือนไหวอ่านค่าเป็น LOW หลงัจากถูกหน่วงเวลาไวแ้ลว้ จะทาํการส่งค่ากลบัไปท่ีมอเตอร์ 

SG960 Servo เพื่อให้ตวัมอเตอร์นั้นปรับค่ามุมองศาของตวัเองกลบัไปอยู่ในตาํแหน่งเร่ิมต้นหรือ

ตาํแหน่งตรงกลาง 
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รูปท่ี 3.2 Flow Chart หลกัการทาํงานของระบบ 
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3.4  หลกัการสร้างฐานของกล้องวงจรปิด 

 ตวัฐานของกลอ้งวงจรปิดนั้นจาํเป็นท่ีจะตอ้งมีขนาดใหญ่อยู่พอสมควรเน่ืองจากต้องใส่

บอร์ด Arduino Uno R3 ท่ีมีขนาดใหญ่กวา่บอร์ดธรรมดา และจาํเป็นตอ้งใส่ตวัแผง Breadboard ท่ีมี

หนา้ท่ีเป็นตวักลางการเช่ือมต่อระหว่างบอร์ด Arduino กบัโมดูลและเซนเซอร์แต่ละตวั โดยตวัฐาน

นั้นจะมีรูปทรงเป็นห้าเหล่ียม 2 ชั้นมาต่อกันเพื่อให้สามารถแบ่งตวัโมดูลเซนเซอร์ตรวจจบัการ

เคล่ือนไหวไว้แต่ละมุมท่ีข้างหน้าฐานได้ง่ายมากขึ้ น โดยเม่ือนําโมดูลเซนเซอร์ตรวจจับการ

เคล่ือนไหวไปไวใ้นตาํแหน่งท่ีเหมาะสมแลว้ จึงนาํเอาวตัถุแข็งท่ีเป็นส่ีเหล่ียมจตุัรัสมาวางปิดไวท้ั้ง 

2 ฝ่ังของตวัโมดูลเอง เพื่อไม่ใหร้ะยะการตรวจจบัของโมดูลเซนเซอร์แต่ละตวัทบักบัตวัอ่ืน หลงัจาก

นั้นจึงนาํบอร์ด Arduino Uno R3 วางไวข้า้งในของตวัฐานโดยให้อยู่ในลกัษณะแนวนอนราบกบัตวั

พื้นของฐานกลอ้งมากท่ีสุดเท่าท่ีจะทาํได้ เน่ืองจากหากตวับอร์ดถูกวางไวใ้นลกัษณะเอียงหรือ

แนวตั้ง อาจส่งผลให้บอร์ด Arduino ล่มได้ ส่งผลให้สายท่ีทาํการเช่ือมต่อระหว่างบอร์ดกับแผง 

Breadboard หลุดออกจากกนัได ้หลงัจากนั้นจึงนาํแผง Breadboard วางไวใ้นแนวราบหรือแนวตั้ง

กับฐานโดยทาํการติดกาวหรือเทปใสไวท่ี้ข้างหลงัของแผง Breadboard แต่ละแผงไว ้นําโมดูล

ลาํโพง Buzzer ติดไวท่ี้ดา้นขา้งหรือดา้นหลงัของตวัฐานไว ้แลว้จึงนาํโมดูลเซนเซอร์วดัระยะทาง

ติดไวท่ี้ตรงกลางของฐานหมุนของตวักลอ้งวงจรปิดเพื่อให้สามารถวดัระยะทางส่ิงท่ีอยู่ตรงกลาง

ของกลอ้งวงจรปิดได ้

 

รูปท่ี 3.3 การออกแบบฐานของกลอ้งวงจรปิด 
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3.5 การค้นหาองศาของฐานกล้องและการขยับตัวฐานกล้อง 

 ตวัโมดูลเซนเซอร์ PIR จะถูกติดตั้งไวบ้ริเวณส่วนหนา้ของฐานกลอ้งโดยมีแผน่ส่ีเหล่ียมปิด

ท่ีบริเวณทั้งสองขา้งของโมดูล หลงัจากท่ีมีวตัถุความร้อนสูงมากพอเคล่ือนไหวผ่านขา้งหนา้โมดูล 

PIR จะทาํการส่งค่ากลบัไปท่ีบอร์ด Arduino Uno เป็นค่า HIGH หลงัจากนั้นตวับอร์ดก็จะทาํการ

ปรับสถานะของ PIR Status ณ มุมนั้นให้ตรงกบัตาํแหน่งของตวั PIR ตวันั้นท่ีทาํการส่งค่ากลบัมา 

หลงัจากท่ีตวัโมดูล SG960 Servo Motor จะทาํการเปล่ียนมุมองศาไปคา้งไวท่ี้โมดูล PIR ตวันั้นตาม

ค่าท่ีไดต้ั้งไวใ้นโปรแกรมของตวับอร์ดเอง 

รูปท่ี 3.4 หลกัการทาํงานของ Infrared tracking 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3.5 โครงสร้างภายในของโมดูล Servo Motor 
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3.6 การเช่ือมต่อสายไฟระหว่างโมดูลกบับอร์ด 

 ทางผูจ้ดัทาํไดท้าํการใชง้านตวั Breadboard เป็นตวักลางในการเช่ือมต่อระหว่างบอร์ดกบั

โมดูลเซนเซอร์เพื่อให้เกิดความเป็นระเบียบมากท่ีสุด โดยนาํสายเช่ือมต่อตวัผู-้ผูเ้ช่ือมต่อระหว่าง

ช่องให้พลงังาน 5 โวลต์กับช่องกระแสไฟสัญลกัษณ์ “+” ของตวั Breadboard และเช่ือมสายผู-้ผู ้

เช่ือมต่อระหวา่งช่อง Ground ในตวัยอ่ “GND” ของบอร์ด Arduino Uno กบัช่องสัญลกัษณ์ “-“ ของ

ตวั Breadboard เองเพื่อให้ Breadboard สามารถทาํหน้าท่ีเป็นแหล่งพลงังานกบัช่องสายดินให้กับ

โมดูลเซนเซอร์แต่ละตวัได ้หลงัจากนั้นจึงนาํสายเช่ือมต่อตวัผู-้เมียเช่ือมต่อตวัเช่ือมสําหรับ Power, 

Ground, Positive และ Negative กบัช่องแหล่งให้พลงังานและช่องสายดินของตวั Breadboard แลว้

จึงนาํสายเช่ือมผู-้เมียเช่ือมต่อกบัท่ีเช่ือม Signal หรือตวัเช่ือมสําหรับขา Pin ของแต่ละโมดูลกบัช่อง

หมายเลขท่ีอยูบ่นบอร์ด Arduino Uno เพื่อกาํหนดขาหรือตาํแหน่งสาํหรับใชต้ั้งค่าภายในโปรแกรม 

  

รูปท่ี 3.6 การเช่ือมต่อระหวา่งบอร์ดกบั PIR Sensor และ Servo Motor 

 

 

 

Servo motor 

Arduino R3 Board 

PIR Sensor 3 ตวั 

Bread Borad 

ใชใ้นการเช่ือมต่อสายไฟ 
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3.7 หลกัการทํางานของเซนเซอร์ตรวจจับการเคล่ือนไหว PIR 

 หลกัการทาํงานของโมดูลเซนเซอร์ตรวจจบัการเคล่ือนไหว PIR คือการตรวจจบัความร้อน

ของส่ิงมีชีวิตหรือวตัถุท่ีมีความร้อนมากพอท่ีจะกระตุน้ให้เซนเซอร์ทาํงานได ้หากส่ิงนั้นมีความ

ร้อนมากพอ ตวัเซนเซอร์จะทาํการตรวจจบัความร้อนในจุดนั้นๆก่อนจะแปลงให้เป็นค่าพลงังาน

ไฟฟ้าเพื่อนาํไปประมวลผลให้รู้ว่ามีวตัถุอยู่ขา้งหน้าต่อไป สามารถนาํมาประยุกต์ใช้กบัการตั้งค่า

องศาการหมุนของโมดูล Servo Motor ไดโ้ดยการตั้งค่ามุมองศาท่ีตอ้งการให้โมดูลหมุนไปในองศา

นั้นๆภายในโปรแกรม Arduino IDE  

 

รูปท่ี 3.7 ตวัอยา่งการทาํงานของเซนเซอร์ PIR 

 

รูปท่ี 3.8 ตวัอยา่งโครงสร้างภายในของเซนเซอร์ PIR 
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3.8 การส่งข้อความแจ้งเตือนไปยังผู้ใช้งานผ่านทาง LINE Notify 

 ทางผูจ้ดัทาํได้ใช้งาน LINE Notify สําหรับการส่งขอ้ความแจ้งเตือนไปในแอพพลิเคชัน่ 

LINE ภายในเคร่ืองโทรศพัท์ของผูใ้ช้งาน โดยขอ Token ในการเช่ือมต่อไปยงัผูใ้ชง้านเร่ิมตน้ดว้ย

การไปท่ีหนา้เวบ็ของ LINE Notify เพื่อเขา้สู่ระบบ 

 

รูปท่ี 3.9 หนา้เวบ็ LINE Notify 

 

เม่ือเข้าสู่ระบบแล้ว จะขึ้นช่ือบัญชีของผูใ้ช้งานสามารถกดเลือก My page เพื่อเร่ิมการ

เช่ือมต่อกบัผูใ้ชง้าน 

 

รูปท่ี 3.10 เขา้สู่ระบบ LINE Notify 
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หนา้ My page จะมีส่วนท่ีแสดงการเช่ือมต่อกบัผูใ้ชง้าน และการขอ Token ไปท่ี Generate 

token เพื่อขอ Token 

 

รูปท่ี 3.11 หนา้ My page 

 

เม่ือ Generate token แลว้ จะตอ้งตั้งช่ือห้องท่ีใชส้ําหรับการส่งขอ้ความแจง้เตือน และเลือก 

LINE Group ของผูใ้ช้งาน ทางผูจ้ดัทาํจะทดสอบการส่งขอ้ความด้วยการเลือก 1-on-1 กับ LINE 

Notify และตั้งช่ือ CCTV จากนั้นใหก้ด Generate token 

 

รูปท่ี 3.12 Generate token 
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เม่ือ Generate token สาํเร็จ ก็จะแสดง Token เพื่อนาํไปใชง้านในการส่งขอ้ความ โดยจะใช ้

Arduino IDE ในการตั้งค่าการส่งขอ้ความแจง้เตือนไปยงัผูใ้ชง้านเม่ือมีวตัถุความร้อนเคล่ือนไหว 

 

 รูปท่ี 3.13 ตวัอยา่ง Token ของ LINE Notify 

 

3.9 การส่งค่าท่ีได้รับไปท่ี MyPHP Database  

 ทางผูจ้ดัทาํไดท้าํการติดตั้งตวั Ethernet Sheild W5100 ดา้นบนของตวับอร์ด Arduino Uno 

R3 เพื่อให้ตั้งบอร์ดสามารถเช่ือมต่ออินเทอร์เน็ตผ่านทางสายเคเบิล LAN ได้ หลงัจากท่ีทาํการ

เช่ือมต่ออินเทอร์เน็ตเสร็จส้ินแลว้ ทาํการเขียนให้ตวับอร์ด Arduino Uno R3 ทาํการส่งค่าเขา้ไปท่ี 

Database ท่ีทําขึ้ นภายใน MyPHP ท่ีถูกเขียนเป็นภาษา PHP บนโปรแกรม Visual Studio Code 

จากนั้ นจึงเขียนโปรแกรมภายในบอร์ด Arduino Uno R3 อีกคร้ังเพื่อให้สามารถรับค่าจากตัว 

Database เขา้มาภายในบอร์ดไดผ้า่นทางอินเทอร์เน็ตท่ีเช่ือมสาย LAN แลว้นาํค่าไปแทนในขอ้ความ

ท่ีถูกตั้งไวข้อง Line Notify 
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รูปท่ี 3.14 การเขียนโปรแกรม Visual Studio Code 

 

 

รูปท่ี 3.15 ตวัอยา่งการเก็บขอ้มลูภายใน MyPHP 
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3.10 การอธิบายการทํางานของโปรแกรม  

 ทางผูจ้ดัทาํได้เขียนโคด้ภายในบอร์ด Arduino ด้วยโปรแกรม Arduino IDE โดยเรียกใช้

งานตวั Library ของโมดูลมอเตอร์ Servo ก่อน หลงัจากนั้นจึงได้ใช้คาํสั่งภายใน Library ในการ

เรียกใช้งานตัวมอเตอร์ Servo แล้วตั้ งองศาการหมุนของมอเตอร์ให้อยู่ในตาํแหน่งเร่ิมต้นหรือ

ตาํแหน่งท่ี 0 องศา จากนั้นจึงตั้งขาพินของแต่ละโมดูลเพื่อให้สามารถทาํงานร่วมกนักบับอร์ดได ้

โดยตั้งขาพินของมอเตอร์ Servo โมดูลวดัระยะทาง โมดูลหลอดไฟ LED และโมดูลตรวจจบัการ

เคล่ือนไหวตามลาํดบั หลงัจากนั้นเขียนเง่ือนไขในการเก็บขอ้มูลและการตดัสินใจของตวัฐานกลอ้ง

วงจรปิดแลว้ เขียนโคด้เพิ่มเติมในส่วนของการส่งขอ้มูลให้เช่ือมต่อกบัตวั LINE Notify ท่ีเป็นส่วน

เสริม 

 

รูปท่ี 3.16 โปรแกรมการเรียกใชง้านและกาํหนดขา 

 การเรียกใชง้าน Library ของโมดูลแต่ละตวัเพื่อใหส้ามารถใชชุ้ดคาํสั่งภายใน Library นั้นๆ

ได ้หลงัจากนั้นกาํหนดขาเช่ือมต่อของโมดูลแต่ละตวั โปรแกรมจะรับรู้วา่โมดูลใดเช่ือมต่ออยู่กบัขา

ตาํแหน่งใด โดยการทาํการกาํหนดขา ดงัน้ี 
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ตารางท่ี 3.1 กาํหนดตาํแหน่งขาของอุปกรณ์ 

โมดูล ตําแหน่งขาท่ี 

เซนเซอร์ PIR ตวัท่ี 1 2 

เซนเซอร์ PIR ตวัท่ี 2 3 

เซนเซอร์ PIR ตวัท่ี 3 4 

โมดูล LED ตวัท่ี 1 9 

โมดูล LED ตวัท่ี 2 10 

โมดูล LED ตวัท่ี 3 11 

โมดูลมอเตอร์ Servo 7 

เซนเซอร์วดัระยะทาง 13 

 

 

รูปท่ี 3.17 การกาํหนด Token ของ Line Notify 
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 ในส่วนของ Token จะเร่ิมตน้ท่ีสมคัรใชง้านของ Line Notify แลว้จะไดรั้บ Token ใหน้าํมา

ใส่ไวภ้ายในโคด้ เพื่อให้ตวัโปรแกรมสามารถส่งขอ้ความไปยงัห้องสนทนา หลงัจากนั้นจึงทาํการ

กาํหนดตวั IP Address ท่ีไดจ้ากตวับอร์ด Arduino Uno R3 และกาํหนดตวัเครือข่ายโดยในท่ีน้ีไดใ้ช้

ของ Google ท่ีเปิดใหส้ามารถใชง้านไดโ้ดยไม่มีค่าใชจ่้าย 

 

รูปท่ี 3.18 การกาํหนดตวัแปรและการควบคุม 

 

 การกาํหนดขาเช่ือมต่อของมอเตอร์ Servo เป็นขาท่ี 7 ตั้งให้องศาอยู่ท่ีมุม 78 องศาซ่ึงเป็น

ตาํแหน่งตรงกลางเพื่อให้มีความสะดวกสบายในการเช่ือมต่อสายแต่ละตวั หลงัจากนั้นจึงไดเ้ขียน

ให้โค้ดของตวับอร์ดทาํงานตามลาํดับตั้งแต่ลาํดับท่ี 1 จนถึง 3 ของตัวแปรท่ีได้ทาํการเก็บเลข

ตาํแหน่งขาเช่ือมต่อของแต่ละตัวไว ้โดยในรูปจะมีเรียงลาํดับของโมดูลเซนเซอร์ตรวจจับการ

เคล่ือนไหว PIR และโมดูลหลอดไฟ LED 
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รูปท่ี 3.19 การเขียนโปรแกรมของโมดูลวดัระยะทาง 

 

 ทาํการกาํหนดให้โปรแกรมอ่านค่าท่ีวดัไดจ้ากโมดูลเซนเซอร์วดัระยะทางให้อ่านค่าเป็น

หน่วยไมโครวินาทีจากตวัแปร duration ท่ีไดต้ั้งไว ้จากนั้นจึงกาํหนดให้ตวัโมดูลวดัระยะทางหน่วง

ตวัเองเป็นเวลาเส้ียววินาทีเพื่อลดความผิดพลาดของการส่งขอ้มูล และไดป้ระกาศตวัแปรในช่ือ cm 

ขึ้นมาใหเ้ปล่ียนค่าจากไมโครวินาทีเป็นเซนติเมตร 
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รูปท่ี 3.20 การทาํงานแบบวนซํ้าของฐานกลอ้งวงจรปิด 

 

 การกาํหนดให้ตวัโปรแกรมเรียงลาํดับของโมดูลเซนเซอร์ตรวจจบัการเคล่ือนไหว PIR 

ตั้งแต่ลาํดับแรกจนถึงลาํดับสุดทา้ยเพื่อให้ตวัโปรแกรมได้รับรู้ว่ามีเซนเซอร์ท่ีพร้อมทาํงานอยู่

จาํนวนเท่าใด และตั้งเง่ือนไขว่า หากตวัโมดูลเซนเซอร์ตรวจจบัการเคล่ือนไหว PIR ตวัใดท่ีมีการ

ทาํงานเกิดขึ้น ให้ตวัโปรแกรมจดจาํลาํดับของเซนเซอร์ตัวนั้นไว ้และสั่งให้หลอดไฟ LED ใน

ตาํแหน่งเดียวกนันั้นติดขึ้นหลงัมีการทาํงานของเซนเซอร์ตั้วนั้นๆ หลงัจากนั้นจึงตั้งเง่ือนไขซ้อน

ขึ้นมาว่า ถา้หากตาํแหน่งของมอเตอร์ Servo นั้นไม่ตรงกบัสถานะและตาํแหน่งของโมดูลเซนเซอร์

ตรวจจบัการเคล่ือนไหว PIR ให้ตวัโปรแกรมทาํการกาํหนดค่าตาํแหน่งมุมใหม่ลงไปแทนท่ีค่าเก่า 

โดยค่าใหม่ได้มีการกาํหนดอยู่ภายในตารางเก็บข้อมูลสําหรับตัวโมดูลเซนเซอร์ตรวจจับการ

เคล่ือนไหว PIR นั้นๆแลว้ 

 

 



48 

 

 

 

รูปท่ี 3.21 โปรแกรมการส่งขอ้ความผา่นทาง LINE Notify 

 

 ทางผูจ้ดัทาํไดท้าํการตั้งเง่ือนไขซ้อนไวภ้ายในอีกว่าถา้หากมีการทาํงานของโมดูลเซนเซอร์

ตรวจจบัการเคล่ือนไหว PIR ณ ตาํแหน่งใดเกิดขึ้น ให้นาํค่าจากฐานขอ้มูลท่ีไดจ้ากการเช่ือมต่อกบั

อินเทอร์เน็ตมาแทนท่ีค่าของตวัแปร cm ภายในชุดขอ้ความท่ีไดมี้การเขียนไวแ้ลว้ หลงัจากนั้นตวั

โปรแกรมจึงจะทาํการส่งขอ้ความนั้นไปยงัโทรศพัทข์องผูใ้ชง้านในภายหลงั 
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รูปท่ี 3.22 การตั้งค่าเก่ียวกบัการส่งขอ้ความของ LINE Notify 

 

 จากรูปไดท้าํการกาํหนดคา่ของฟังกช์นัท่ีใชส้าํหรับการส่งขอ้ความผา่นทาง LINE Notify ท่ี

ไดท้าํการเขียนภายในตวัโปรแกรม ในภาพรวมจะเป็นการใหต้วัโปรแกรมทาํการแสดงขอ้ความเพื่อ

ยนืยนัสถานะการเช่ือมต่อและการส่งขอ้ความ 

 



 

บทที่ 4 

การทดลอง 

 เพื่อให้ทราบถึงการทาํงานของฐานกลอ้งวงจรปิดท่ีใชง้านโมดูลเซนเซอร์แต่ละตวัในการ

วดัระยะทางและจบัการเคล่ือนไหว จึงไดท้าํการทดลองการทาํงานของอุปกรณ์ และโปรแกรมท่ีได้

ติดตั้งไวภ้ายในบอร์ด Arduino Uno ว่าตรงตามท่ีไดอ้อกแบบหรือไม่ เพื่อท่ีจะนาํขอ้ผิดพลาดหรือ

จุดท่ีบกพร่องมาทาํการแกไ้ขและปรับปรุงใหโ้ครงงานมีประสิทธิภาพท่ีมากขึ้น 

 

4.1 ทดสอบการเคล่ือนไหวตามของโมดูลเซนเซอร์ PIR  

 วัตถุประสงค์ 

1. เพื่อกาํหนดการทาํงานของเซนเซอร์ PIR ไดอ้ยา่งแม่นยาํมากขึ้น 

2. เพื่อทดสอบโปรแกรมท่ีเขียนไวท้าํงานไดอ้ยา่งถูกตอ้งหรือไม ่

 

 อุปกรณ์ท่ีใช้ในการทดลอง 

1. บอร์ด Arduino Uno R3    1 ตวั 

2. สายเช่ือมต่อผู-้ผู ้     5 เส้น 

3. เคร่ืองคอมพิวเตอร์     1 เคร่ือง 

4. สาย USB ประเภท B     1 สาย 

5. เซนเซอร์ PIR     3 ตวั  

 

 ข้ันตอนการทดสอบ 

1. ทาํการกาํหนดขาหรือช่องเช่ือมต่อของเซนเซอร์ PIR ใหต้รงกบัโปรแกรมท่ี

ไดเ้ขียนไว ้

2. ทาํการทดสอบการทาํงานของเซนเซอร์ PIR โดยการขยบัมือบริเวณขา้งหนา้

ของเซนเซอร์เป็นเวลา 1 นาที 

3. ทาํการทดสอบขอ้ 1 กบัขอ้ 2 ซํ้ากบัเซนเซอร์ PIR ตวัอ่ืนๆ 
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ปัญหาท่ีพบเจอ 

1. เซนเซอร์ PIR มีความไวต่อความร้อนและแสงจากโคมไฟค่อนขา้งสูง จึงทาํ

ใหใ้นการทดสอบบางคร้ังเกิดความคาดเคล่ือน จึงจาํเป็นตอ้งนาํไปทดสอบใน

ท่ีมืด ซ่ึงยากต่อการจดบนัทึกขอ้มูล 

 

รูปท่ี 4.1 การทดสอบโมดูลเซนเซอร์ PIR 
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ตารางท่ี 4.1 ผลการทดสอบเซนเซอร์ PIR 

การทดสอบคร้ังท่ี ระยะท่ีทาํการทดสอบ ผลลพัธ์ท่ีได ้

1 1 เมตร สามารถอ่านค่าไดป้กติ 

2 2 เมตร สามารถอ่านค่าไดป้กติ 

3 3 เมตร สามารถอ่านค่าไดป้กติ 

4 5 เมตร สามารถอ่านค่าไดป้กติ 

5 7 เมตรขึ้นไป การตรวจจบัมีความแม่นยาํนอ้ยลง 

 

4.2 การทดสอบเซนเซอร์วัดระยะทาง 

วัตถุประสงค์ 

1. เพื่อทดสอบและดูผลการทาํงานของเซนเซอร์วดัระยะทาง 

2. เพื่อทดสอบโปรแกรมท่ีเขียนไวท้าํงานไดอ้ยา่งถูกตอ้งหรือไม ่

3. เพื่อทดสอบและแกไ้ขใหเ้ซนเซอร์วดัระยะทางมีความแม่นยาํมากขึ้น 

 

อุปกรณ์ท่ีใช้ในการทดลอง 

1. บอร์ด Arduino Uno R3    1 ตวั 

2. สายเช่ือมต่อผู-้ผู ้     5 เส้น 

3. เคร่ืองคอมพิวเตอร์     1 เคร่ือง 

4. สาย USB ประเภท B     1 สาย 

5. เซนเซอร์วดัระยะทาง     1 ตวั 

 ข้ันตอนการทดสอบ 

1. ทําการกําหนดขาหรือช่องเช่ือมต่อของเซนเซอร์วัดระยะทางให้ตรงกับ

โปรแกรมท่ีไดเ้ขียนไว ้

2. ทาํการทดสอบการทาํงานของเซนเซอร์วดัระยะทางโดยการขยบัมือเขา้และ

ออกบริเวณขา้งหนา้ของเซนเซอร์วดัระยะทาง 

 

 



53 

 

ปัญหาท่ีพบเจอ 

1. เซนเซอร์วดัระยะทางสามารถวดัระยะทางไดสู้งสุดเพียง 50 เมตร จึงส่งผลให้

ถา้วตัถุอยู่ไกลมากกว่า 50 เมตร จะไม่มีการแจ้งเตือนถึงระยะห่างระหว่าง

กลอ้งวงจรปิดกบัวตัถุนั้น 

 

รูปท่ี 4.2 การทดสอบโมดูลเซนเซอร์วดัระยะทาง 

  

ตารางท่ี 4.2 ผลการทดสอบเซนเซอร์วดัระยะทาง 

การทดสอบคร้ังท่ี ระยะท่ีทาํการทดสอบ ผลลพัธ์ท่ีได ้

1 10 ซ.ม สามารถอ่านค่าไดป้กติ 

2 20 ซ.ม สามารถอ่านค่าไดป้กติ 

3 30 ซ.ม สามารถอ่านค่าไดป้กติ 

4 40 ซ.ม สามารถอ่านค่าไดป้กติ 

5 50 ซ.ม 
สามารถอ่านค่าไดป้กติ แต่หากเกินกวา่น้ีจะไม่

สามารถอ่านได ้
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4.3 การทดสอบมอเตอร์ Servo 

วัตถุประสงค์ 

1. เพื่อทดสอบและดูผลการทาํงานของมอเตอร์ Servo 

2. เพื่อทดสอบโปรแกรมท่ีเขียนไวท้าํงานไดอ้ยา่งถูกตอ้งหรือไม ่

3. เพื่อทดสอบและแกไ้ขใหม้อเตอร์ Servo มีความแม่นยาํมากขึ้น  

 

อุปกรณ์ท่ีใช้ในการทดลอง 

1. บอร์ด Arduino Uno R3    1 ตวั 

2. สายเช่ือมต่อผู-้ผู ้     5 เส้น 

3. เคร่ืองคอมพิวเตอร์     1 เคร่ือง 

4. สาย USB ประเภท B     1 สาย 

5. มอเตอร์ Servo     1 ตวั 

 

 ข้ันตอนการทดสอบ 

1. ทาํการกาํหนดขาหรือช่องเช่ือมต่อของมอเตอร์ Servoให้ตรงกบัโปรแกรมท่ี

ไดเ้ขียนไว ้

2. ทาํการทดสอบการทาํงานของมอเตอร์ Servo โดยการปล่อยให้การทาํงานวน

ซํ้าเป็นเวลา 2 นาที 

 

ปัญหาท่ีพบเจอ 

  ไม่ประสบปัญหาท่ีเป็นอุปสรรค 
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รูปท่ี 4.3 การทดสอบโมดูลเซนเซอร์ Servo 

 

ตารางท่ี 4.3 ผลการทดสอบโมดูลเซนเซอร์ Servo 

การทดสอบคร้ังท่ี องศาท่ีทาํการทดสอบ ผลลพัธ์ท่ีได ้

1 45 องศา สามารถหมุนไดอ้ยา่งปกติ 

2 90 องศา สามารถหมุนไดอ้ยา่งปกติ 

3 135 องศา สามารถหมุนไดอ้ยา่งปกติ 

4 180 องศา สามารถหมุนไดอ้ยา่งปกติ 

 

4.4 การทดสอบระบบส่งข้อความแจ้งเตือนผ่านทางแอพลเิคช่ัน LINE 

วัตถุประสงค์ 

1. เพื่อทดสอบและดูผลการทาํงานของ LINE Notify 

2. เพื่อทดสอบโปรแกรมท่ีเขียนไวท้าํงานไดอ้ยา่งถูกตอ้งหรือไม ่

3. เพื่อทดสอบและแกไ้ขให ้LINE Notify สามารถส่งขอ้ความไดอ้ยา่งถูกตอ้ง 
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อุปกรณ์ท่ีใช้ในการทดลอง 

1. บอร์ด NodeMCU ESP8266    1 ตวั 

2. สายเช่ือมต่อผู-้ผู ้     5 เส้น 

3. เคร่ืองคอมพิวเตอร์     1 เคร่ือง 

4. สาย USB ประเภท A     1 สาย 

5. ปุ่ มกดสาํหรับบอร์ด Arduino    1 ตวั 

 

 ข้ันตอนการทดสอบ 

1. ทาํการกาํหนดภายในโปรแกรมให ้ Token ของ LINE Notify ถูกตอ้ง 

2. ทาํการเขียนโปรแกรมลงไปในบอร์ด NodeMCU ESP8266 แลว้ใหเ้ร่ิมทาํงาน 

3. รอดูผลผา่นทางหนา้จอแอพพลิเคชัน่เป็นเวลา 10 วินาที  

 

ปัญหาท่ีพบเจอ 

1. ในบางคร้ังท่ีทาง LINE Notify ไม่สามารถรับขอ้มลูไดอ้ยา่งทนัที อาจส่งผล

ใหใ้นบางคร้ังไม่มีการแจง้เตือนหากขอ้มูลนั้นไม่ถูกส่งภายในเวลา 

 

รูปท่ี 4.4 การขียนโปรแกรมส่งขอ้ความ 
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รูปท่ี 4.5 การส่งขอ้ความแจง้เตือน 

 

4.5 การทดสอบการส่งข้อมูลระหว่างบอร์ด Uno กบับอร์ด Uno 

วัตถุประสงค์ 

1. เพื่อทดสอบและดูผลการทาํงานของการรับ-ส่งขอ้มูลระหวา่ง 2 บอร์ด 

2. เพื่อทดสอบโปรแกรมท่ีเขียนไวท้าํงานไดอ้ยา่งถูกตอ้งหรือไม ่

3. เพื่อทดสอบและแกไ้ขใหส้ามารถรับ-ส่งขอ้ความไดอ้ยา่งถูกตอ้ง 

 

อุปกรณ์ท่ีใช้ในการทดลอง 

1. บอร์ด NodeMCU ESP8266   1 ตวั 

2. บอร์ด Arduino Uno R3   1 ตวั 

3. สายเช่ือมต่อผู-้ผู ้    5 เส้น 

4. เคร่ืองคอมพิวเตอร์    1 เคร่ือง 

5. สาย USB ประเภท B    1 สาย 

6. สาย USB ประเภท A    1 สาย 
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ข้ันตอนการทดสอบ 

1. ทาํการกาํหนดภายในโปรแกรมให ้ Token ของ LINE Notify ถูกตอ้ง 

2. ทาํการเขียนโปรแกรมลงไปในบอร์ด NodeMCU ESP8266 แลว้ใหเ้ร่ิมทาํงาน 

3. รอดูผลผา่นทางหนา้จอแอพพลิเคชัน่เป็นเวลา 10 วินาที  

 

ปัญหาท่ีพบเจอ 

  ไม่ประสบปัญหาท่ีเป็นอุปสรรค 

 

รูปท่ี 4.6 ตวัอยา่งการเช่ือมต่อระหวา่งบอร์ด Arduino 
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4.6 การทดสอบการทํางานของฐานกล้องวงจรปิด 

วัตถุประสงค์ 

1. เพื่อทดสอบและดูผลการทาํงานของฐานกลอ้งวงจรปิด 

2. เพื่อทดสอบโปรแกรมท่ีเขียนไวท้าํงานไดอ้ยา่งถูกตอ้งหรือไม ่

3. เพื่อทดสอบและแกไ้ขใหฐ้านกลอ้งวงจรปิดสามารถทาํงานไดม้ากขึ้น 

 

อุปกรณ์ท่ีใช้ในการทดลอง 

1. บอร์ด NodeMCU ESP8266   1 ตวั 

2. บอร์ด Arduino Uno R3   1 ตวั 

3. สายเช่ือมต่อผู-้ผู ้    30 เส้น 

4. เคร่ืองคอมพิวเตอร์    1 เคร่ือง 

5. สาย USB ประเภท B    1 สาย 

6. สาย USB ประเภท A    1 สาย 

7. เซนเซอร์ PIR    3 ตวั 

8. เซนเซอร์วดัระยะทาง    1 ตวั 

9. มอเตอร์ Servo    1 ตวั 

10. หลอดไฟ LED    3 ดวง 

11. ชุดกาวร้อน     1 ชุด 

 

 ข้ันตอนการทดสอบ 

1. ทาํการประกอบฐานกลอ้งวงจปิดขึ้นมาตามแบบท่ีไดร่้างไว ้

2. ทาํการเช่ือมสายระหวา่งแต่ละบอร์ดและโมดูลเขา้ดว้ยกนั 

3. นาํกลอ้งวงจรปิดวางไวข้า้งบนฐานหมุนพร้อมกบัติดกาวร้อนเช่ือมระหวา่ง

กลอ้งวงจรปิดกบัฐานหมุน 

4. ต่อแหลง่ใหพ้ลงัานกบักลอ้งวงจรปิดและบอร์ด Arduino 

5. ทดสอบใชง้านระบบฐานกลอ้งวงจรปิด 
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ปัญหาท่ีพบเจอ 

1. แหล่งพลงังานของระบบฐานกลอ้งวงจรปิดใชง้านพื้นท่ีค่านขา้งมาก เน่ืองจาก

จาํเป็นตอ้งมีปลัก๊ไฟตวัเมีย 2 ตวัเพื่อใชง้าน 

2. ตวัฐานของกลอ้งวงจรปิดมีขนาดค่อนขา้งใหญ่ ตอ้งการพิ้นท่ีในการวางมาก 

  

ตารางท่ี 4.4 ผลการทดสอบของฐานกลอ้งวงจรปิด 

การทดสอบคร้ังท่ี วิธีการทดสอบ ผลลพัธ์ท่ีได ้

1 ทดสอบการหมุนโดยวางกลอ้งวงจรปิดไวข้า้งบน กลอ้งวงรปิดไม่สามารถยดึไวไ้ด ้

2 ยดึกลอ้งวงจรปิดกบัฐานดว้ยกาวร้อน กลอ้งวงจรปิดสามารถหมุนไดป้กติ 

3 ทดสอบเซนเซอร์ PIR โดยการเดินผา่น เซนเซอร์ตรวจจบัพร้อมกนั 

4 ลดค่าการตรวจจบัของเซนเซอร์ลงเลก็นอ้ย สามารถตรวจจบัไดโ้ดยไม่ทบักนั 

 

  

รูปท่ี 4.7 ภายในของฐานกลอ้งวงจรปิด 
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รูปท่ี 4.8 ฐานกลอ้งวงจรปิด 

 



      บทที่ 5 

สรุปผลรายงานและข้อเสนอแนะ 

 

 การจดัทาํโครงงานฐานกลอ้งวงจรปิดไดส้รุปผลการดาํเนินงาน ปัญหา และขอ้เสนอแนะ

ในการทาํงานดงัต่อไปน้ี 

 

5.1 สรุปผลโครงงาน 

5.1.1 ฐานกลอ้งวงจรปิดสามารถตรวจจบัและหมุนไดต้ามจุดประสงคท่ี์ตั้ง 

5.1.2 การทดลองหมุนของ Servo Motor เป็นไปตามท่ีคาดหวงั แต่ไม่ได้แม่นยาํอย่างท่ี

วางแผน 

5.1.3 โมดูลวดัระยะทางสามารถวดัระยะทางไดต้ามท่ีคาดหวงั 

5.1.4 บอร์ด Arduino สามารถส่งขอ้ความแจง้เตือนผา่นทาง LINE Notify 

 

5.2 ปัญหาการดําเนินโครงงาน 

5.2.1 เน่ืองจากบอร์ด NodeMCU ESP8266 ไม่รองรับ Library สาํหรับมอเตอร์ Servo จึงทาํ

ให้จาํเป็นตอ้งเปล่ียนเป็นบอร์ด Arduino Uno R3 และใชบ้อร์ด NodeMCU ESP8266 ในการรับ-ส่ง

ขอ้ความแทน 

5.2.2 เซนเซอร์ตรวจจบัการเคล่ือนไหว PIR ตรวจจบัความร้อนมากกว่าท่ีคาดการณ์ไวจึ้ง

ทาํใหอ้าจเกิดความผิดพลาดขึ้นเน่ืองจากระบบคิดวา่มีวตัถุอยูข่า้งหนา้ได ้

 

 

5.3 ข้อเสนอแนะ 

 5.3.1 ควรมีโมดูลเซนเซอร์ตัวอ่ืนมาช่วย เช่น Active Buzzer Module และ Light Alarm 

Moduleใหเ้สริมประสิทธิภาพของฐานกลอ้งวงจรปิดมากกวา่น้ี 

 5.3.2 ควรเพิ่มโมดูลเซนเซอร์ตรวจจับการเคล่ือนไหว PIR เพื่อให้มีความแม่นยาํของ

ตาํแหน่งองศาการหมนุกลอ้งวงจรปิดมากกวา่น้ี 

 5.3.3 การแจ้งเตือนด้วยโมดูลลาํโพง Buzzer จะมีประสิทธิภาพมากกว่าการสังเกตจาก

หลอดไฟ LED เน่ืองจากการแจง้เตือนไปยงัผูใ้ชง้านให้รับรู้ไดจ้ากเสียงโมดูลลาํโพง Buzzer จะรับรู้

ไดดี้ และรวดเร็ว 
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