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หน่วยการเรียนรู้ที่ 1 ความรู้พืน้ฐานเกี่ยวกบั CloudProfessor 

CloudProfessor introduction 

CloudProfessor CPF loT Starter Kit เป็น ชุดการเรียน รู้ที่ รวบรวมการพัฒนาฮาร์ดแวร์และ
ซอฟตแ์วร์เขา้ไวด้ว้ยกัน แนวคิดการพฒันา MicroProfessor คือการที่ผูค้นเขา้ใจวิธีการใช้ microprofessor 

และ language programs ผ่านไมโครคอมพิวเตอร์ CloudProfessor CPF loT Starter Kit น าแนวคิดเร่ือง 

MicroProfessor มาใช ้เป็นกลุ่มเป้าหมายของตลาดการศึกษาในระบบคลาวด(์Cloud) และกลุ่มคนที่ตอ้งการ
เรียนรู้ที่จะเป็น coders หรือ makers เพือ่ใหส้ามารถเขา้สู่โลก IoT (Internet of Thing) ไดอ้ยา่งรวดเร็ว 

IoT (Internet of Things) ปัจจุบนัเป็นหวัขอ้เร่ืองที่นิยมในอุตสาหกรรมไอที อยา่งไรก็ตามราคาของ
มนัก็สูงและเทคนิคเกณฑส์ าหรับผูเ้ร่ิมตน้ก็สูง จึงไม่เป็นที่นิยมมากในตลาด อยา่งไรทาง Acer มี Cloud Data 

Center ของตวัเองและมนัเป็น Data Center เดียวที่ใหญ่ที่สุดในภูมิภาคเอเชียแปซิฟิก Cloud Data Center น้ี

เป็นศูนย์กลาง เป็น  Data center เดียวที่ รวบรวมกับมาตรฐาน U.S.ANSI นอกจาก น้ียงัเน่ืองมาจาก
ประสบการณ์ ในการให้บ ริการคลาวด์  (Cloud) ที่ หลากหลายเห ล่ าน้ี  Acer ได้ส ร้างผ ลิตภัณฑ ์

“CloudProfessor CPF loT Starter Kit” Acer ใช้ป ระสบ ก ารณ์ ใน ก ารผ ลิ ต  PC ที่ ห ล ากหล ายแล ะ

ประสบการณ์ในการให้บริการคลาวดเ์พือ่รวมความคิดทางวิทยาศาสตร์เขา้กบัความตอ้งการของมนุษยท์  าให้
ผูใ้ชส้ามารถใชง่้ายที่สุดในการเรียนรู้ IoT (Internet of Things) 

CloudProfessor CPF IoT Starter Kit มีเกณฑก์ารเรียนรู้ที่ไม่ตอ้งมีความสามารถสูงก็เรียนรู้ได ้และ
เป็นชุดข้อมูลการศึกษา IoT (Internet of Things) ที่สมบูรณ์แบบซ่ึงรวมเอา เทอร์มินัลโมดูลโมดูลและ

ซอฟต์แวร์ เพียงแค่ใช้เทคโนโลยี Plug-and-play ของ CloudProfessor เพื่อดาวน์โหลดแอพพลิเคชันที่

เก่ียวขอ้ง ผูใ้ช้สามารถใช้อุปกรณ์เคล่ือนที่ต่างๆเช่นสมาร์ทโฟนและแท็บเล็ตเพื่อควบคุมระยะไกล และ
เรียนรู้วิธีออกแบบอุปกรณ์ IoT (Internet of Things) เพื่อให้ผูเ้ร่ิมตน้ทุกคนที่ตอ้งการจะข้ามไปยงัที่ IoT 

(Internet of Things) เพื่อมีความสนุกสนานและรวมเขา้ดว้ยกนักบัชุดส าหรับสถานการณ์ที่แตกต่างกนัเพื่อ
สร้างผลงานสร้างสรรคอ์นัชาญฉลาดของตนเองผา่นทางระบบคลาวด ์

ผลิตภณัฑ์น้ีสามารถสร้างรูปแบบต่างๆ ไม่จ ากัด และสามารถน าประยุกต์ใช้กับ IoT (Internet of 

Things) ไดอ้ยา่งดี กบัการสร้างฮาร์ดแวร์ ซ่ึงมนัเป็นขั้นตอนแรกส าหรับการเดินน าไปสู่วธีิอนัชาญฉลาดช่วย
ใหคุ้ณไดส้มัผสัประสบการณ์กบั Plug Play, Code and Make! ชุดน้ีมีเทคโนโลยคีลาวด์(Cloud) เอกสิทธ์ิของ

ทาง Acer มี 3 ส่วนดงัน้ี 
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1. Plug-and-play, program creation 

2. Cloud integration 

3. Acer Open Platform AOP 

Acer CloudProfessor 

(CPF) 

 

Acer CloudProfessor คืออะไร? 

Acer CloudProfessor (CPF) เป็น Super Mini-Computer ที่มีขนาดเท่าขนม wafer cookie ซ่ึง
ออกแบบและพฒันาตวัเองขึ้นมาโดยทีมงาน Cloud Product ของ Acer CPF โดยผสมผสาน Cloud 

Technology, Software Programming and Hardware Sensor Control ลงคอมพวิเตอร์เคร่ืองเดียว 

CPF + IoT Starter Kit 
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ชุดเร่ิมต้น IoT Starter Kit 

IoTSK เป็นชุดการเรียนรู้ที่ออกแบบมาเฉพาะส าหรับ Cloud และ IoT ในการเร่ิมตน้กระบวนการ

เรียนรู้ ผูใ้ชจ้  าเป็นตอ้งมีโทรศพัทห์รือแทบ็เล็ตที่ใชร้ะบบปฏิบตัิการ Android หรือ iOS ในการเช่ือมต่อ CPF 
กบัแผงควบคุม Arduino Leonardo และเช่ือมต่อกบั Cloud 

 

1. CloudProfressor (CPF) 

2. Manual and Quick Setup 

3. USB Cable 

4. Seed Arduino Shield 

5. Arduino Leonardo 

6. Adapter + Power Plug 

7. LED 101 

8. Seeed Module 
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อปุกรณ์ภายในกล่อง มดีงันี้ 

1. CloudProfressor (CPF) 

Acer CloudProfessor ใช้ Acer Cloud (BYOC) ในรูปแบบ plug-and-play เช่ือมต่อง่าย ไม่ต้องติดตั้ ง
ซอฟต์แวร์ใดๆ ไม่ต้องลง Driver ให้วุ่นวาย เพียงใช้โทรศัพท์มือถือเช่ือมต่อไปที่  cloud เพื่อควบคุม 

hardware ส่วนประกอบต่างๆ บน CloudProfessor 

คุณมีอิสระและประสบการณ์ ความคิดสร้างสรรค ์และสร้างผลผลิต IoT (Internet of Things) ดว้ยตนเอง
ได้ ซ่ึง CloudProfessor มีสเป็ครายละเอียด และการเช่ือมต่อ output/input รวมถึงเทคโนโลยต่ีอไปน้ี USB 

3.0, USB Power, Micro-SD, Wi-Fi 2.4G/5G, Bluetooth 4.0 BLE และ พอร์ท HDMI 

 

    
 

2. Manual and Quick Setup 

- คู่มือในการใชง้าน CPF และการใชง้าน App 
- การตั้งค่า CPF ในเบื้องตน้ 
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3. USB Cable 

สาย USB ใชใ้นการเช่ือมต่อ CPF เขา้กบัตวั Arduino เพือ่ใชใ้นการอพัโหลดโคด้ค  าสัง่ลงไปในบอร์ด 
เพือ่ใหอุ้ปกรณ์ท างานได ้ตามค าสัง่ที่เราเขียนโคด้ไวใ้น Mobile Device 

 

4. Seed Arduino Shield 

ส่วนขยายของ Arduino หรือเรียกวา่ Arduino Shield เป็นชุดแบบฟอร์ม  โดยติดตั้งอยูด่า้นบนบอร์ดและ

ดา้นบนบอร์ดพื้นฐาน ซ่ึงดา้นบนบอร์ดจะเป็น Arduino Shield และดา้นล่างบอร์ดจะเป็น Arduino Leonardo 

Arduino Shield มีอุปกรณ์ครบครันกบัมีหลายพอร์ตและใชไ้ดท้ั้ง 16 ประเภทตามความแตกต่างของตวั
ควบคุมและเซ็นเซอร์ส่วนประกอบต่างๆ 
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5. Arduino Leonardo 

Arduino มีบอร์ดแผงควบคุมอยูห่ลากหลายรุ่น ซ่ึง CloudProfessor ใช ้Arduino Leonardo ซ่ึงเป็นเวอร์

ชัน่ Open Source ที่มี Single Chip ควบคุมบอร์ด ที่ซัพพอร์ทการการเช่ือมต่อเคร่ืองมือโปรแกรมพฒันาที่

หลากหลาย มนัยงัมีพอร์ท USB และไม่จ าเป็นตอ้งใชแ้หล่งจ่ายไฟภายนอก 
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6. Adapter + Power Plug 

- ปลัก๊ไฟ Adapter สามารถน าไปใชไ้ดก้บัทุกเตา้เสียบ เพราะมีตวัหวัแปลงปลัก๊ไฟมาใหด้ว้ย 

 

7. LED 101 

LED 101 คือการพฒันาการบอร์ด เป็นอุปกรณ์ในส่วนฟังก์ชั่น LED และฟังก์ชั่น GPIO โดยฟังก์ชั่น 

LED ประกอบไปดว้ยหลอดไฟ LED สีขาวและไฟ LED RGB อีกหลอด ที่มีสีแดง สีเขียว และสีน าเงิน ซ่ึง
สามารถควบคุมแยกต่างหากได ้
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8. Seeed Module 

คือที่รวบรวม Sensor และ Component ที่ใชใ้นการประกอบการเรียนรู้ที่ไวใ้ชพ้ื้นฐานส าหรับการใชง้าน 
CPF เพือ่ให้เกิดการเขา้ใจที่ง่ายยิง่ขึ้น 
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8.1 White LED light component 

เปล่งแสงไดโอด (LED) ที่สามารถปล่อยแสงสีขาวความสว่างสูง มันสามารถท างานกับ Sensor 

Light โดยให้แสงสวา่งขึ้นหรือปิดสวติซ์อตัโนมติั ตวัหลอดไฟ LED สีขาวมีขาบวกและขาลบที่แตกต่างกนั 

โปรดเสียบหลอดมนัเขา้ไปใหถู้กตอ้งตามทิศทางที่ไดร้ะบุไว ้

 

8.2 RGB LED light component 

แสงไฟ LED สี เป็น LED ที่สามารถปล่อยแสงออกมาได้ 3 สี ตามแม่สี(แดง, เขียว และน ้ าเงิน) 

พร้อมกนัไดใ้นเวลาเดียวกนั โทนของสีที่ต่างกนัสามารถผสมกนัไดโ้ดยการปรับความสวา่งของแต่สี ของสี
แดง, เขียว และน ้ าเงิน 
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8.3 Light Sensor 

ส่วนประกอบน้ีประกอบไปดว้ยตวัตา้นทานความยาวคล่ืนที่ใชเ้พื่อตรวจจบัระดบัความสว่างของ

แสงในสภาพแวดลอ้มนั้นๆ ค่าความสว่างจะเปล่ียนไปไปตามความเขม้ของแสงที่ไดรั้บ ตวัอยา่ง เช่น  ถ้า

สภาพแวดลอ้มภายนอกมืดลงค่าที่ตรวจพบโดยเซ็นเซอร์แสงจะมีค่านอ้ยลงซ่ึงจะโชวใ์นหนา้จอบน Mobile 
Device ที่เช่ือมต่อไว ้

 

8.4 Temperature Sensor 

ส่วนประกอบน้ีมีชิปตรวจจับอุณหภูมิที่ใช้ตรวจจับอุณหภูมิของส่ิงแวดล้อมและแสดงค่าที่

สอดคล้องกันกับอุณภูมิ ตัวอย่าง เช่น เม่ือสภาพแวดล้อมภายนอกร้อนขึ้ น ค่าที่เซ็นเซอร์วดัอุณภูมิจะ
ตรวจวดัไดต้วัเลขมากขึ้นตามอุณภูมิ 
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8.5 Fan Motor Component 

อุปกรณ์มอเตอร์และพดัลมหมุน เม่ือมอเตอร์หมุนดว้ยความเร็ว การไหลของอากาศก็จะรุนแรงขึ้น 

สามารถปรับต าแหน่งการประกอบของใบพดัลมเพือ่เพิม่การไหลของอากาศ 

 

 

วิธีการใช้งาน CloudProfessor IoT Starter Kit (โดยการลงทะเบียนอีเมล์ผูกไว้กับ CPF) 

1. ดาวโหลด Application  ของ CloudProfessor IoT Starter Kit จ  านวน 3 App ใน Play Store ดงัน้ี  

(*แนะน าใหใ้ช ้Smart Phone ที่ใช ้Android 4.0 ขึ้นไป) และติดตั้งใหเ้รียบร้อย 

 
CloudProfessor 

เป็น App ที่ไวใ้ชล้งทะเบียนบญัชีผูใ้ชแ้ละตั้งค่าการเช่ือมต่อเครือข่ายของ CloudProfessor 

(Link Download)  https://play.google.com/store/apps/details?id=com.acer.cpf.portal 

 

https://play.google.com/store/apps/details?id=com.acer.cpf.portal
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CPF LED101 Blockly 

ไวใ้ชก้บัชุดเซ็ท CPF LED 101 และ BYOC cloud เพื่อสร้างหลอดไฟ BYOC ของคุณเอง รวมถึงมี

ขั้นตอนการสอนที่ละขั้ นและมีโค้ดโปรแกรมในรูปแบบของ blockly เพื่อให้ผู ้ใช้สามารถเพิ่ม เติม 

ปรับเปล่ียนโคด้โปรแกรมและตกแต่งผลิตภณัฑข์องตนเองไดง่้าย 

(Link Download)  https://play.google.com/store/apps/details?id=com.acer.cpf.blockly.led101 

 

 
CPF Arduino Blockly 

App น้ีไวใ้ช้ท  างานร่วมกับ CloudProfessor และ Arduino Kit และใช้ไปศึกษาการควบคุม IoT 

(Internet of Things) ว่าท  าอยา่งไร โดยการรวมโมดูลและส่วนประกอบต่างๆ ในตวั App ยงัมีขั้นตอนการ
ประกอบโมดูลและบทเรียนแนะน าโคด้โปรแกรมพื้นฐาน ในตวั App ยงัใชค้  าสั่ง Blockly และ JavaScript 

ในการออกค าสัง่ไดท้ั้ง 2 รูปแบบ เพือ่ใหส้นุกกบัการสร้างสรรค ์

(Link Download) https://play.google.com/store/apps/details?id=com.acer.cpf.blockly.arduino 

 

2. ใหต้รวจสอบวา่สามารถเขา้ใชง้านเครือข่าย Wi-Fi (ที่ต  าแหน่งของตรงนั้น) ไดโ้ดยไม่ติดขดั จากนั้น
เช่ือมต่อ CloudProfessor (CPF)  เขา้กบัปลัก๊ไฟ Power + Adapter จากนั้นใหก้ดปุ่ ม Power (ดา้นขา้ง 

CPF) จนไฟ LED สีน ้ าเงิน สวา่งขึ้นมา 

 

 

https://play.google.com/store/apps/details?id=com.acer.cpf.blockly.led101
https://play.google.com/store/apps/details?id=com.acer.cpf.blockly.arduino
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วธีิเปิด-ปิด กดปุ่ ม Power ที่อยูด่า้นขา้ง CPF คา้งไว ้5 วนิาที ในกรอบส่ีเหล่ียมสีแดง 

 

 

ถา้ไฟ LED สีน ้ าเงินสวา่งขึ้นมาบน CPF แสดงวา่เปิดเคร่ืองไดแ้ลว้ ถา้ดบัแสดงวา่ CPF ยงัปิดเคร่ือง

อยู ่ในวงกลมสีแดง 

 

 

3. เปิด App CloudProfessor เพื่อเช่ือมต่อกบั CloudProfessor (CPF) โดยจะตอ้งลงทะเบียนบญัชีผูใ้ช้

ก่อน โดยในตวัอยา่งน้ีจะใชว้ิธีการ Register ผ่าน Account Facebook โดยเพยีงแค่ Login ดว้ย Email 

และ Password ของ Facebook ก็ใชง้านไดแ้ลว้ (Google Plus ก็ใชว้ธีิแบบเดียวกนั) 
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แลว้กดปุ่ มขา้มและ START ดงัตามภาพ เพือ่ไปยงัขั้นตอนต่อไป 
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4. จบัคู่ CloudProfessor(CPF) กับ อุปกรณ์โทรศัพท์มือถือ ใช้ฟังก์ชั่นการ Scan QR Code ใน App 
CloudProfessor โดยต้องเปิดใช้งาน Bluetooth , Wi-Fi และ GPS เพื่อให้อุปกรณ์เช่ือมต่อกันได ้

จากนั้นใหห้นักลอ้งไป Scan QR Code ดา้นหลงัตวั CloudProfessor(CPF) 

เปิด Bluetooth, Wi-Fi และ GPS จากนั้นเขา้ไปใน App และกดปุ่ ม Next 

   

 

หนักลอ้งโทรศพัทมื์อถือ เพือ่Scan QR Code ดา้นหลงัตวั CPF จากนั้นรอให ้App เช็คสญัญาณ 

Network 



16 
 

    

Connect Wi-Fi อีกรอบเช่ือมต่อกบัตวั CPF อาจใชเ้วลาสกัครู่ในการเช่ือมต่อ ขึ้นอยูก่บัความเร็ว-เสถียร
ของ Network 
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เม่ือเช่ือมต่อตวั CPF ไดแ้ลว้ จะขึ้นสถานะหนา้จอดงัน้ี และสามารถ Log Out ออกได ้เพือ่เปล่ียน 
Account ในการควบคุมตวั CPF โดยเลือกไปที่รูปฟันเฟืองริมขวาบนเพือ่ออกจากระบบ 

   

 

วิธีการใช้งาน CloudProfessor IoT Starter Kit (โดยใช้โหมด Local Lan ไม่ต้องลงทะเบียน) 

1. ขั้นตอนแรกใหท้  าการเปิด 3 ตวัเลือก (ดงัตวัอยา่งในภาพ)  

1. WIFI  
2. Bluetooth  

3. GPS  

บนอุปกรณ์ Device Mobile เพือ่จะท าการเช่ือมต่อกบัตวั CPF 
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2.   เลือกค าสัง่ More Option จากนั้นเลือกตวัเลือก LOCAL LAN MODE ที่ปรากฏขึ้น 
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3. ที่หนา้ App ใหก้ดปุ่ ม "ขา้ม" เพือ่เขา้สู่ขั้นตอนการเช่ือมต่อ CPF ซ่ึงจะเป็นหนา้ Local LAN Mode ที่
หนา้น้ีเราจะท าการเช่ือมต่อ ใหก้ดที่รูปปุ่ ม "+" ตรงกลางหนา้จอ 

   

4. จะขึ้นเป็นหนา้ Setup CloudProfessor (CPF) จะมี Guide วธีิการตั้งค่า CPF โดยให้เปิดสวทิชบ์นตวั 
CPF  
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และตามดว้ยเช็ค WiFi มาสามารถใชง้านไดป้กติ และใชง้านไดจ้ริง จากนั้นเช็คดว้ยวา่บลูทูธเปิดใช้

งานเรียบร้อยหรือยงั ถา้ทุกอยา่งให้กดปุ่ ม "NEXT" กลอ้งหลงับนตวั Mobile Device จะท างานเพื่อ 

Scan Barcode บนตวั CPF ดา้นหลงั (ใหท้  าดงัตวัอยา่งภาพ) 
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5. อยู่ในช่วงขั้นตอนการคน้หาและเช่ือมต่อกับ CPF โปรดรอสักครู่ จนขึ้นหน้า WiFi Connection 
Status เพือ่ตั้งค่า WiFi ใหก้บัตวั CPF และ Mobile Device (โปรดใช ้WiFi ตวัเดียวกนัเท่านั้น ดงัเช่น

ตวัอยา่งในภาพ) ถา้ไม่ใช่ใหแ้กไ้ข โดยเลือกที่เคร่ืองหมาย ดินสอสีฟ้า เพือ่แกไ้ขใหถู้กตอ้ง 

   

6. (หนา้น้ีเป็นการอพัเดท FirmWare ซ่ึงตวั App จะเช็คใหโ้ดยอตัโนมตัิ ซ่ึงเราควรอพัเดท โดยกดปุ่ ม 

“UPDATE” และรอสกัครู่ จนติดตั้งส าเร็จ) 
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7. เม่ือเช่ือมต่อกับ CPF แล้วเรียบร้อย จะโชว์สถานะ "USB device" เพื่อบอกให้รู้ว่าเช่ือมต่อกับ 
Device ตัวไหนอยู่ ซ่ึงสามารถที่จะ Sign Out ตัว CPF ออกจาก Mobile Device ได้โดยการ เลือก

ฟังกช์ัน่การตั้งค่าที่อยูด่า้นบนขวาริมสุด และเลือก Log Out เพือ่ออกจากระบบ 
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หน่วยการเรียนรู้ที่ 2 CPF LED101 และ CPF PIN Controller 

เร่ืองย่อยที ่1 CPF LED101 

เช่ือมต่อ App CloudProfessor เขา้กบั CloudProfessor (CPF) สามารถดูการเช่ือมต่อไดใ้นบทเรียนที่ 
1 อุปกรณ์ที่ใชใ้นบทเรียนน้ีคือ 

 

LED101 

 

CloudProfessor (CPF) 

 
 

ขั้นตอนการท างาน 

        1. เสียบปลัก๊ไฟ Adapter เขา้กบัเตา้รับจากนั้น เช่ือมต่อ CloudProfessor กบั Power จากนั้นกดปุ่ มเปิด / 

ปิดคา้งไวส้องวนิาทีแลว้ปล่อยจากนั้นไฟแสดงสถานะจะสวา่งขึ้นแลว้เสียบไฟ LED 101 ลงในช่อง USB 
3.0 บน CloudProfessor ดงัรูป 

 

 

 

 

        2. อุปกรณ์เคล่ือนที่จะไดรั้บการแจง้เตือนขอ้ความ จากนั้นใหเ้ปิดแอพพลิเคชัน่ขึ้นมาแลว้เลือก lesson 1 

CPF LED 101  หมายเหตุ หากในโทรศพัทห์รือแทบ็เลตยงัไม่มีแอพพลิเคชัน่ใหด้าวน์โหลดก่อน 

        3. กดปุ่ มด าเนินการหรือปุ่ มเล่นเพือ่เขา้สู่หนา้ควบคุมใหส้งัเกตที่ปุ่ มสีขาว จะสามารถแตะเพื่อเปิดและ
ปิด ไฟ LED สีขาว แดง เขียว และน ้ าเงิน ดงัรูป 
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        4. กดปุ่ มแกไ้ขเพือ่เขา้สู่หนา้แกไ้ขโปรแกรม ในหนา้น้ีผูใ้ชง้านสามารถแกไ้ขโคด้ค  าสัง่ต่างๆ ดงัรูป 
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ลักษณะการท างาน 

       แสงไฟที่ปรากฏบนแผงมี 2 ลกัษณะ 

       1. แสงไฟสีขาวความสวา่งสูงจากหลอด White LED 

           โดยกดปุ่ มสีขาวที่ช่อง white LED เพือ่ให้แสงไฟสีขาวติด-ดบัสลบัไปมา 
       2. แสงไฟ 3 สี จาก RGB LED 

           โดยกดปุ่ มสีขาวที่ช่อง  

               R  ไฟสีแดงติด 
               G  ไฟสีเขียวติด และ  

               B  ไฟสีฟ้าติด 
           เป็นเวลา 0.1 วนิาที 

          กรณีตอ้งการแกไ้ขโคด้สามารถลบหรือเปล่ียนค่าบล็อกค าสัง่ได ้และกดปุ่ มรีเฟรชเพือ่กลบัมายงัหนา้

โคด้ตน้ฉบบั 
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เร่ืองย่อยที ่2 CPF PIN Controller 

เช่ือมต่อ App CloudProfessor เขา้กบั CloudProfessor (CPF) สามารถดูการเช่ือมต่อไดใ้นบทเรียนที่ 

1 อุปกรณ์ที่ใชใ้นบทเรียนน้ีคือ 

LED101 

 

CloudProfessor (CPF) 

 
 
         1. ชุดไฟ White LED  Light 

         2. CloudProfessor (cpf) 

ขั้นตอนการท างาน 

        1. เสียบปลัก๊ไฟ Adapter เขา้กบัเตา้รับจากนั้น เช่ือมต่อ CloudProfessor กบั Power จากนั้นกดปุ่ มเปิด / 

ปิดคา้งไวส้องวนิาทีแลว้ปล่อยจากนั้นไฟแสดงสถานะจะสวา่งขึ้นแลว้เสียบไฟ LED 101 ลงในช่อง USB 
3.0 บน CloudProfessor ดงัรูป 

 

 

 

 

 

        2. อุปกรณ์เคล่ือนที่จะไดรั้บการแจง้เตือนขอ้ความ จากนั้นใหเ้ปิดแอพพลิเคชัน่ขึ้นมาแลว้เลือก lesson 1 

CPF LED 101 

        3. กดปุ่ มด าเนินการหรือปุ่ มเล่นเพือ่เขา้สู่หนา้ควบคุมใหส้งัเกตที่ปุ่ มสีขาว คุณสามารถแตะเพือ่เปิดและ

ปิด ไฟ LED สีขาวแดงเขียวและน ้ าเงิน ดงัรูป 
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   4. กดปุ่ มแกไ้ขเพือ่เขา้สู่หนา้แกไ้ขโปรแกรม ในหนา้น้ีผูใ้ชง้านสามารถแกไ้ขโคด้ค  าสัง่ต่างๆ ดงัรูป 
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ลักษณะการท างาน 

       แสงไฟที่ปรากฏบนแผงมี 2 ลกัษณะ 

              1. แสงไฟสีขาวความสวา่งสูงจากหลอด White LED 

                  โดยกดปุ่ ม D0 เม่ือตอ้งการใหแ้สงไฟสีขาวติด 
              2. แสงไฟ 3 สี จาก RGB LED 

                  โดยกดปุ่ มสีขาวที่ช่อง  
                         D1  ไฟสีฟ้าติด 

                         D2  ไฟสีแดงติด และ  

                         D3  ไฟสีเขียวติด 
       เป็นเวลา 0.1 วนิาที 

       กรณีตอ้งการแกไ้ขโคด้สามารถลบหรือเปล่ียนค่าบล็อกค าสัง่ได ้และกดปุ่ มรีเฟรชเพือ่กลบัมายงัหนา้
โคด้ตน้ฉบบั 
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หน่วยการเรียนรู้ที่ 3 CPF Arduino Blocky 

CPF Smart Light 

บทเรียนน้ีเป็นบทเรียนแรกของ CPF Arduino องคป์ระกอบที่ใชใ้นบทเรียนน้ี ไดแ้ก่ ส่วนประกอบ
ไฟ LED RGB(RGB LED light component), เซ็นเซอร์วดัแสง (light sensor), Arduino Shield และ Arduino 

Leonardo หลังจากสร้างและเช่ือมต่อกับ CloudProfessor แล้วให้สร้างไฟ LED RGB ซ่ึงสามารถตรวจจบั

ความสว่างของสภาพแวดลอ้มภายนอกและเปิดหรือปิดโดยอตัโนมติั เม่ือเซ็นเซอร์ตรวจจบัแสงตรวจพบค่า
ต  ่ากว่าค่าที่ต ั้งไวใ้นระบบ คุณสามารถปรับไฟ LED RGB ให้มีความสว่างที่คุณตอ้งการได ้(0 ~ 255) ผ่าน

โทรศพัท์มือถือโดยเปล่ียนสีของแสงตามที่คุณตอ้งการ นอกจากน้ีคุณยงัสามารถใชส่้วนประกอบสมาร์ท
ไลท์ (smart light) กับวสัดุจากชีวิตประจ าวนัของคุณเพื่อสร้าง smart light ที่มีบุคลิกภาพของคุณเองและ

ตอบสนองไลฟ์สไตลข์องคุณท าใหชี้วติของคุณสนุกขึ้นและเพิม่มากขึ้น 

Light Sensor คือ Sensor ที่ใชส่้วนประกอบที่ไวต่อแสงเพือ่แปลงสญัญาณไฟเป็นสญัญาณไฟฟ้า ใน
บทเรียนน้ีคุณจะไดเ้รียนรู้วิธีการใช ้CloudProfessor กบั Arduino Leonardo เพื่อเพิ่มส่วนประกอบไฟ LED 

RGB และเซ็นเซอร์ตรวจจบัแสงและตั้งค่าการโตต้อบระหวา่งค่าการรับรู้แสงและสวิตช์ไฟ LED RGB ผา่น

สูตรเงื่อนไขหรือถา้เง่ือนไขอ่ืน ๆ 

ส่วนประกอบทีใ่ช้ 
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1. RGB LED light component 

 
2. Light sensor 

 
3. Arduino Shield 

 
4. Arduino Leonardo 
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5. USB Cable 

 

 

ขั้นตอนการด าเนินการ 

1. ต่อสายไฟของ CloudProfessor จากนั้นกดปุ่ มเปิด / ปิดคา้งไวส้องวินาที มันจะเปิดขึ้นและไฟ
แสดงสถานะจะสว่างขึ้น และ เปิด Wi-Fi, Bluetooth, GPS บน Mobile Device เพื่อเตรียมพร้อมที่จะ

เช่ือมต่อ 

2. ใส่ Arduino Shield ลงใน Arduino Leonardo 

 

3. จากนั้นก็เช่ือมต่อ CPF เขา้กบัอุปกรณ์ Mobile Device และใชส้าย USB Cable ต่อเขา้กนัระหว่าง 

CPF กับ Arduino Leonardo เพื่อเช็คว่าทั้ง 2 อุปกรณ์ พร้อมใช้งานหรือยงั ให้เปิด App CloudProfessor 

ขึ้นมา ตอ้งขึ้นสถานะแบบน้ี (ดงัภาพตวัอยา่ง) 
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4. เม่ือ CloudProfessor ตรวจพบ Arduino Leonardo ขอ้ความแจง้เตือนจะปรากฏขึ้นบนอุปกรณ์

เคล่ือนที่ คลิกเข้าไป(กรอบสีแดงไว)้เพื่อเปิดแอพ CPF Arduino Blockly แล้วเลือก Lesson 1: CPF 

smart light (ดงัตวัอยา่งในภาพ) 
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5. ใส่ light sensor ลงในพอร์ต A0 และใส่ RGB LED light component ลงในพอร์ต D7 นอกจากน้ี
ยงัมีการแนะน าอยา่งละเอียดใน App CPF Arduino Blockly กรุณาใส่ส่วนประกอบที่เก่ียวขอ้งลงใน

พอร์ตที่ระบุตามรูปภาพตวัอยา่ง 
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หมายเหตุ: ตวัเช่ือมต่อจะตอ้งเสียบเขา้กบัอินเทอร์เฟซ "IN" ที่ดา้นหลงั 

6. ที่ Arduino Blockly ตรวจพบ CloudProfessor และ Arduino Leonardo ให้เปิดบทเรียน Lesson 1: 

CPF smart light.  
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หลงัจากนั้น กดปุ่ ม  

 
เพือ่ด าเนินการเขา้สู่หนา้ CPF Control UI 
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จะปรากฏรายการควบคุม RGB LED light component ไวใ้ชใ้นปรับค่าสีต่างๆ ของสีแดง สี
เขียวและสีน ้ าเงิน และแสดงค่าความสว่างของแสงที่ตรวจวดัได้ ถา้ตอ้งการแกไ้ข Code เพื่อเพิ่ม

ความสามารถตามตอ้งการ สามารถกดแกไ้ขไดท้ี่ปุ่ ม (รูปตวัอยา่ง) 
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ค าส่ังโปรแกรมทีใ่ช้ในการส่ังงาน 
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1. ก าหนดช่ือแผงควบคุมเป็นช่ือ “Manual Mode” (จะแสดงในหนา้ preview) 
2. สูตรเงื่อนไข if / else ถูกใชเ้พือ่ก าหนดการทดสอบตามเง่ือนไข ถา้ค่าความแสง (ถา้มี) นอ้ยกวา่ 

500 ไฟ LED RGB จะสวา่งขึ้น เม่ือค่าที่วดัไดโ้ดยเซ็นเซอร์วดัแสงมีมากกวา่ 500 ไฟ LED 

RGB จะดบัลงโดยอตัโนมตัิ 
3. Set CPF control repeat ในตอนทา้ยของโปรแกรมเพือ่ใหโ้ปรแกรมท างานตั้งแต่ตน้อีกคร้ัง 

CPF Remote Fan 

บทเรียนน้ีเป็นบทเรียนที่สองของ CPF Arduino App คอมโพเนนตท์ี่ใชใ้นบทเรียนน้ีประกอบดว้ย 

White LED light component, Fan motor component, Arduino Shield และ Arduino Leonardo และเช่ือมต่อ

กบั CloudProfessor คุณสามารถเปิดหรือปิดไฟ LED สีขาวผา่นทาง Mobile Device ของคุณดว้ยปุ่ มควบคุม
ระยะไกลเพือ่ควบคุมมอเตอร์พดัลม (ระบบจะใชส่้วนประกอบ White LED light component เป็นค่าเร่ิมตน้

ในการใชส้วิตช์พดัลม) และควบคุมความเร็วในการหมุนของพดัลมตามที่คุณตอ้งการตอ้งการ (ตามค่า0 ~ 
255) 

ในบทเรียนน้ีคุณจะได้เรียนรู้วิธีประกอบช้ินส่วนใหม่ ๆ และใช้สูตรเง่ือนไข if / else เพื่อใช้ไฟ 

LED เป็นสวติชพ์ดัลมควบคุมพดัลมผา่นระบบคลาวดแ์ละสนุกกบัการควบคุมระยะไกล 

ส่วนประกอบที่ใช้ 
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1. White LED light component 

 
2. Fan motor component 

 
3. Arduino Shield 

 
4. Arduino Leonardo 
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ขั้นตอนการด าเนินการ 

1. เช่ือมต่อสาย power ของ CPF แลกดปุ่ ม power บนตวัเคร่ืองเป็นเวลา2-4วนิาที มนัจะเปิดขึ้นและไฟ 

power จะติดขึ้นเป็นแสง LED สีน ้ าเงิน (ดงัตวัอยา่งในภาพ) 

 
 

2. แทรก Arduino Leonardo บนตวั Arduino Leonardo และใชส้าย USB cable ในการเช่ือมต่อกบั CPF 

เสียบเขา้ที่ตวั Arduino Leonardo (ดงัตวัอยา่งในภาพ) 

 

 
จะสงัเกตเห็นว่าตวั Arduino Leonardo จะถูกเสียบลงบนตวับอร์ดของ Arduino Leonardo ซ่ึงจะมีขา

เสียบตรงกบัพอดีช่องบนพอร์ตของบอร์ด  Arduino Leonardo 
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3. ที่ Mobile Device ให้เปิด Wi-Fi, Bluetooth และ GPS เพื่อใชใ้นการเช่ือมต่อกบั CPF โดยผ่าน App 

CloudProfessor เม่ือ Connect เรียบร้อย (จะปรากฏดงัตวัอยา่งภาพในกรอบสีแดง) ใหเ้ปิด App CPF 

Arduino Blockly เพือ่เลือกเขา้สู่บทเรียน Lesson 2: CPF Smart Fan (ดงัตวัอยา่งภาพในกรอบสีแดง) 

    

 

4. แทรกอุปกรณ์ Fan motor component เขา้ไปในพอร์ท D3 (ดังตวัอยา่งในภาพ) และแทรกอุปกรณ์ 

White LED light component เขา้ไปในพอร์ท D2 (ดงัตวัอยา่งในภาพ) จากนั้นตรวจสอบรายละเอียด

ต่างๆ ของอุปกรณ์ เช่น หลอดไฟ LED และปลัก๊ pin ของ motor ว่าไดเ้สียบลงไปในแต่ละพอร์ทได้

อยา่งถูกตอ้ง (ดงัตวัอยา่งในภาพ) 
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5. เม่ือเสียบอุปกรณ์ต่างๆได้ถูกตอ้งและครบถ้วนแล้ว ก็เร่ิมเขา้สู่เขา้ตอนการปฏิบัติในการใช้งาน

อุปกรณ์ที่เสียบเขา้ไป โดยการกดไปที่ปุ่ ม Play เพื่อเขา้สู่หน้าต่างการควบคุม CPF Control UI (ดัง

ตวัอยา่งในภาพ) 
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6. ในหนา้ควบคุม ระบบค่าเร่ิมตน้จะถูกเซ็ทไวใ้ห้ใชง้านได ้ 2 อุปกรณ์คือ White LED light 

componentและFan motor component โดยสามารถควบคุมไดโ้ดยการกดสวทิช ์โดยถา้  White LED 

light component ปิดอยู ่ ตวั Fan motor component จะหยดุการท างาน และถา้ White LED light 

component เปิด ตวัFan motor component จะเร่ิมตน้การท างานได ้ โดยความเร็วในการหมุนจะ

ขึ้นอยูก่บัการปรับแต่งของผูใ้ชง้าน (ดงัตวัอยา่งในภาพ) 

 

7. ถา้ตอ้งการแกไ้ข code program สามารถกดไดท้ี่ ปุ่ ม Edit เพือ่เขา้ไปยงัหนา้ edit 

 



45 
 

ค าส่ังโปรแกรมทีใ่ช้ในการส่ังงาน 

 

1. ก าหนดช่ือแผงควบคุมเป็นช่ือ “Manual Mode” (จะแสดงในหนา้ preview) 

2. ที่ค  าสัง่ White LED Set เป็นการโชวต์วัเลือกใหผู้ใ้ชง้าน เปิด-ปิด ไฟ White LED ไดด้ว้ยตนเอง 

3. สูตรเงื่อนไข if/else จะรับค่าจากค าสัง่  White LED Set อีกรอบเพือ่ตรวจสอบวา่ ถา้ White LED Set 

มีค่าเท่ากบั ON (เปิด) ถา้เป็นจริง พดัลมจะสามารถปรับรอบการท างานหรือความเร็วในการหมุนได ้

ตามแต่ผูใ้ชง้านจะใส่ค่าลงไป ที่ค  าสัง่ Fan Control Set Speed จะเป็นโชวแ์ถบตวัเลือกใหผู้ใ้ชง้าน

ปรับค่าความเร็วรอบพดัลมได ้

4. แต่ถา้เง่ือนไขนั้นไม่เป็นจริง ซ่ึงก็คือถา้ White LED Set มีค่าเท่ากบั OFF (ปิด) ก็จะท าให ้ที่ค  าสัง่ 

Fan Control Set Speed นั้น มีค่าเป็น 0 ทนัที เท่ากบัวา่ พดัลมจะหมุนที่ความเร็ว 0 รอบ ซ่ึงก็คือพดั

ลมไม่หมุนนัน่เอง 

5. Set CPF control repeat ในตอนทา้ยของโปรแกรมเพือ่ใหโ้ปรแกรมท างานตั้งแต่ตน้อีกคร้ัง 
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CPF Ramen Cooler 

บทเรียนน้ีเป็นบทเรียนที่สามของ CPF Arduino App คอมโพเนนตท์ี่ใชใ้นบทเรียนน้ีประกอบดว้ย 

Temperature Sensor, Fan motor component, Arduino Shield และ  Arduino Leonardo เม่ื อประกอบและ
เช่ือมต่อกบั CloudProfessor แลว้เราจะใช ้CloudProfessor ในการสร้างพดัลมควบคุมอุณหภูมิแบบอจัฉริยะ

ที่สามารถตรวจจบัอุณหภูมิของส่ิงแวดลอ้มและจะเปิดหรือปิดโดยอตัโนมติัเพื่อให้พดัลมควบคุมอุณหภูมิ

แบบอจัฉริยะสามารถท าการตอบสนองที่เหมาะสมไดโ้ดยอตัโนมตัิตามสภาพแวดลอ้มโดยรอบ อุณหภูมิ
ของส่ิงแวดลอ้มและรู้ว่าเม่ือใดควรเปิดพดัลม เป็นมิตรต่อส่ิงแวดลอ้มและประหยดัพลงังาน เม่ือเทคโนโลยี

ชีวิตอจัฉริยะถูกเพิ่มเขา้มาในชีวิตประจ าวนัจะสามารถท าให้ชีวิตประจ าวนัสะดวกสบายและสะดวกสบาย

มากยิง่ขึ้นโดยเปล่ียนวถีิชีวติของคุณ รวมเทคโนโลยกีารใชชี้วติแบบสมาร์ทเขา้สู่ชีวติในบา้นในอนาคตของ
เรา 

ในบทเรียนน้ีจะใช้ Temperature Sensor และ Fan motor component เพื่อสร้างแอปพลิเคชันที่
น่าสนใจเช่น Ramen cooler ดว้ยการเขียนโปรแกรม CloudProfessor แบบง่ายๆให้เรียนรู้วิธีใชข้อ้จ  ากดั อ่ืน 

ๆ เพือ่ควบคุมและก าหนดความเร็วในการหมุนพดัลมใหแ้ตกต่างกนัไปในอุณหภูมิที่แตกต่างกนัสร้าง Smart 

Fan จากภายในสู่ภายนอก  

ส่วนประกอบที่ใช้ 
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1. Temperature sensor 

 
 

2. Fan motor component 

 
3. Arduino Shield 
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4. Arduino Leonardo 

 

ขั้นตอนการด าเนินการ 

1. เช่ือมต่อสาย power ของ CPF แลกดปุ่ ม power บนตวัเคร่ืองเป็นเวลา2-4วนิาที มนัจะเปิดขึ้นและไฟ 

power จะติดขึ้นเป็นแสง LED สีน ้ าเงิน 

 
2. แทรกArduino Leonardo บนตวั Arduino Leonardo และใชส้าย USB cable ในการเช่ือมต่อกบั CPF 

เสียบเขา้ที่ตวั Arduino Leonardo (ดงัตวัอยา่งในภาพ) 
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*จะสงัเกตเห็นวา่ตวั Arduino Leonardo จะถูกเสียบลงบนตวับอร์ดของ Arduino Leonardo ซ่ึงจะมี
ขาเสียบตรงกบัพอดีช่องบนพอร์ตของบอร์ด  Arduino Leonardo    

3. ที่ Mobile Device ให้เปิด Wi-Fi, Bluetooth และ GPS เพื่อใชใ้นการเช่ือมต่อกบั CPF โดยผ่าน App 

CloudProfessor เม่ือ Connect เรียบร้อย (จะปรากฏดงัตวัอยา่งภาพในกรอบสีแดง) ใหเ้ปิด App CPF 

Arduino Blockly เพือ่เลือกเขา้สู่บทเรียน Lesson 3: Instant noodle cooler.  

  
 

4. แทรกอุปกรณ์ Temperature sensor เขา้ไปในพอร์ท A1 (ดงัตวัอยา่งในภาพ) และแทรกอุปกรณ์ Fan 

motor component เขา้ไปในพอร์ท D3 (ดงัตวัอยา่งในภาพ) จากนั้นตรวจสอบรายละเอียดต่างๆของ

อุปกรณ์ เช่น ปลัก๊ pin ของ motor ว่าไดเ้สียบลงไปในแต่ละพอร์ทไดอ้ยา่งถูกตอ้ง (ดงัตวัอยา่งใน

ภาพ) 
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5. เม่ือเสียบอุปกรณ์ต่างๆได้ถูกตอ้งและครบถ้วนแล้ว ก็เร่ิมเขา้สู่เขา้ตอนการปฏิบัติในการใช้งาน

อุปกรณ์ที่เสียบเขา้ไป โดยการกดไปที่ปุ่ ม Play เพือ่เขา้สู่หนา้ต่างการควบคุม CPF Control UI 
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6. ที่ค่าอุณภูมิเซ็นเซอร์ที่วดัไดจ้ากตวั Temperature sensor จะปรากฏค่าออกมาใน Panel เพื่อบ่งบอก

อุณภูมิ ณ ที่เป็นอยูใ่นขณะนั้น จากนั้นจะควบคุมการหมุนความเร็วของพดัลมตามอุณภูมิ ซ่ึงค่า

ดั้งเดิมที่ถูกเซ็ทไวใ้น Smart Mode คือ ถา้อุณภูมิมีค่า 28 องศาขึ้นไป ตวัพดัลมจะเร่ิมตน้การท างาน

โดยการหมุน เม่ืออุณภูมิยิง่สูงขึ้น ก็ยิง่หมุนเร็วมากยิง่ขึ้น 
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7. ถา้ตอ้งการแกไ้ข code program สามารถกดไดท้ี่ ปุ่ ม Edit เพือ่เขา้ไปยงัหนา้ edit 

 

ค าส่ังโปรแกรมทีใ่ช้ในการส่ังงาน 
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1. ก าหนดช่ือแผงควบคุมเป็นช่ือ “Auto Mode” (จะแสดงในหนา้ preview) 

2. ที่ค  าสั่ง if บอกวา่ ถา้ค่า Temperature Get Temp มีค่าอุณภูมินอ้ยกวา่ 28 หรือเท่ากบั ก็จะสัง่ให ้do ที่

เป็นค าสัง่ต่อไปของ Fan Control Set Speed มีค่าเท่ากบั 0 ซ่ึงก็คือพดัลมจะไม่เกิดการหมุนหรือหยดุ 

3. ซ่ึงถา้ไม่ตรงกบัเง่ือนไขของค าสัง่ do ก็ใหเ้ร่ิมค  าสัง่น้ี else if ถา้ค่า Temperature Get Temp มีอุณภูมิ

มากกวา่ 28 หรือเท่ากบั และค่า Temperature Get Temp แต่น้อยกวา่ 31 หรือเท่ากบั ก็จะส่งค  าสั่งไป

ที่ do โดยสัง่ให ้ Fan Control Set Speed มีค่าเท่ากบั 60 ซ่ึงพดัลมก็จะเกินการหมุน speedอยูท่ี่ค่า 60 

4. ซ่ึง else if ในบรรทดัต่อมาก็จะเป็นอีกเง่ือนไขที่เหมือนกบัขา้งบน แต่แตกต่างกนัที่ค่าตวัเลขอุณภูมิ

และค่ าspeedของพัดลม  โดยถ้า Temperature Get Temp มีค่ าม ากกว่า 31 ห รือ เท่ ากับ  และ 

Temperature Get Temp น้อยกว่า 35 หรือเท่ากับ ก็จะส่งค  าสั่งไปที่ do โดยสั่งให้ Fan Control Set 

Speed มีค่าการหมุน speedอยูท่ี่ค่า 130 

5. ที่ค  าสัง่ else ถา้ไม่เป็นจริงก็จะสัง่ให ้Fan Control Set Speed มีค่าการหมุน speedอยูท่ี่ค่า 255 

6. Set CPF control repeat ในตอนทา้ยของโปรแกรมเพือ่ใหโ้ปรแกรมท างานตั้งแต่ตน้อีกคร้ัง 

 

CPF Arduino Blockly 

Lesson 4   CPF UFO 

                                                             

                           CPF Arduino                                                                  Base Shield 

                                                                

                           Light Sensor                                                                      Fan motor                                                               
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                        White LED Light                                                             RGB LED Light          

ขั้นตอนที่ 1 

 

ขั้นตอนที่ 2 

 

ขั้นตอนที่ 3 
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ขั้นตอนที่ 4 

 

ขั้นตอนที่ 5 

 
 

ขั้นตอนที่ 6 

                               IN 
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เล่น CPF Control UL 

 
ภาพตัวอย่าง 
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Code Blockly 
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Code Java script 

 
ลักษณะการท างาน 

    กดปุ่ มที่ White sensor เพือ่ระหวา่งโหมด Manual Mode และ Auto Mode 
           -โหมด Manual Mode 

             สามารถเปิด-ปิด พดัลม  หลอดไฟสีขาวและหลอดไฟสลบัสีได ้

           -โหมด Auto Mode 
             ถา้ Light Sensor ตรวจจบัไม่เจอค่าแสง(มืด)  พดัลมจะหมุนแรง   

             ถา้ Light Sensor ตรวจจบัเจอค่าแสง(สว่าง) พดัลมจะหมุนเบา  

                  RGB Light  ติดแบบเปล่ียนสีสลบัไปมา 
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CPF Arduino Blockly 

Lesson 5   CPF Cloud Upload 

                                                             

                           CPF Arduino                                                                  Base Shield 

                                                                 

                                                                  Temperature Sensor 

ขั้นตอนที่ 1 

 

ขั้นตอนที่ 2 
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ขั้นตอนที่ 3 

 
เล่น CPF Control UL 
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ภาพตัวอย่าง 

 

Code Blockly 
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Code Java script 

 

 
ลกัษณะการท างาน 
          ถา้อุณหภูมิ มากกวา่ 28 องศา จะแสดงขอ้ความวา่ Hot! Hot! Hot! 
          ถา้ไม่เป็นจริงใหแ้สดงขอ้ความวา่ I love CPF 
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CPF Arduino Blockly 

Lesson 6   CPF Cloud Download 

                                                             

                           CPF Arduino                                                                  Base Shield 

                                                                 

                                                                  Temperature Sensor 

ขั้นตอนที่ 1 

 

ขั้นตอนที่ 2 
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ขั้นตอนที่ 3 

 
เล่น CPF Control UL 
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ภาพตัวอย่าง 

 

Code Blockly 
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Code Java script 

 

 

ลักษณะการท างาน  

  บรรทดัที่ 1 แสดงผล (store1,store2....,store10) // text =+ "store" + index + \n 

  บรรทดัที่ 2 แสดงผล temperature = ค่าที่ Sensor Input ที่รับค่าได ้ใชฟั้งกช์นั Obj.temperature + \n   

**ซ่ึงฟังกช์นัน้ี ถูกเขียนเก็บไวท้ี่ CPF แลว้ เพยีงแค่ดึงมาใชง้าน** 

  บรรทดัที่ 3 แสดงผล  Message = ขอ้ความทีถู่กจดัเก็บไวท้ี่ CPF obj.massage + \n แลว้เล่ือนบรรทดัลงมา                            

**ซ่ึงฟังกช์นัน้ี ถูกเขียนเก็บไวท้ี่ CPF แลว้ เพยีงแค่ดึงมาใชง้าน** 

 บรรทดัที่ 4 แสดงผล  date = ค่าของวนัที่เดือน ปี ที่ถูกจดัเก็บไวท้ี่ CPF obj.date + \n                     
 **ซ่ึงฟังกช์นัน้ี ถูกเขียนเก็บไวท้ี่ CPF แลว้ เพยีงแค่ดึงมาใชง้าน** 

 ui.set ("content", text); // ฟังกช์นัแสดงผลขอ้มูลและขอ้ความ 

 ui.set ("title","Download finish"); // หลงัจากที่ขอ้มูลดาวน์โหลดเรียบร้อยแลว้ก็จะแสดงผลที่ title 
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Cloud Mood Indicator 

บทเรียนน้ีเป็นบทเรียนที่ 7 ของ CPF Arduino App ก่อนที่จะใช้ตวัอย่างเพื่อท าความเขา้ใจเน้ือหา

การสอนของบทเรียนสองบทก่อนหน้าองคป์ระกอบที่ใช ้ได้แก่ RGB LED light component และเช่ือมต่อ
กบั CloudProfessor แลว้เราสามารถใชข้อ้มูลอุณหภูมิที่เราอพัโหลดไปยงั cloud ในบทเรียนที่ 5 เพื่อควบคุม

และเปล่ียนสีของส่วนประกอบไฟ LED RGB คุณสามารถตั้งค่าช่วงอุณหภูมิในโปรแกรมไดอ้ยา่งอิสระและ

ปรับสีแสงตามอารมณ์ของคุณ คุณยงัสามารถก าหนดจ านวนวนิาทีที่จะเปล่ียนสีแสงได ้

ในบทเรียนน้ีคุณจะไดเ้รียนรู้วธีิใชข้อ้มูลที่ดาวน์โหลดมาจากคลาวดเ์พื่อเปล่ียนวตัถุที่อยูใ่กล ้ๆ เม่ือ

มีการเปล่ียนแปลงอุณหภูมิระยะไกลสีของไฟ LED จะเปล่ียนไปด้วย ซ่ึง CloudProfessor จะช่วยให้คุณ

สามารถใชว้ิธีการอ่ืนเพื่อรับความรู้สึกกบัคนสนิทของคุณที่อยูห่่างไกลไดโ้ดยการสร้างโหมดการส่ือสาร
ระหวา่งบุคคลแบบใหม่ทั้งหมด 

ส่วนประกอบที่ใช้ 

 

 

1. RGB LED light component 
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2. Arduino Shield 

 
3. Arduino Leonardo 

 

ขั้นตอนการด าเนินการ 

1. เช่ือมต่อสาย power ของ CPF แลกดปุ่ ม power บนตวัเคร่ืองเป็นเวลา2-4วนิาที มนัจะเปิดขึ้นและไฟ 

power จะติดขึ้นเป็นแสง LED สีน ้ าเงิน 
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2. แทรกArduino Leonardo บนตวั Arduino Leonardo และใชส้าย USB cable ในการเช่ือมต่อกบั CPF 

เสียบเขา้ที่ตวั Arduino Leonardo (ดงัตวัอยา่งในภาพ) 

 
 

3. ที่ Mobile Device ให้เปิด Wi-Fi, Bluetooth และ GPS เพื่อใชใ้นการเช่ือมต่อกบั CPF โดยผ่าน App 
CloudProfessor เม่ือ Connect เรียบร้อย (จะปรากฏดงัตวัอยา่งภาพในกรอบสีแดง) ให้เปิด App CPF 

Arduino Blockly เพือ่เลือกเขา้สู่บทเรียน Lesson 7: AOP Cloud Mood Indicator.  
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4. แทรกอุปกรณ์  RGB LED light component เข้าไปในพอร์ท D7 (ดังตัวอย่างในภาพ) จากนั้ น
ตรวจสอบรายละเอียดต่างๆของอุปกรณ์ว่าได้เสียบลงไปในแต่ละพอร์ทได้อย่างถูกต้อง  (ดัง

ตวัอยา่งในภาพ) 

 
 

5. เม่ือเสียบอุปกรณ์ต่างๆได้ถูกตอ้งและครบถ้วนแล้ว ก็เร่ิมเขา้สู่เขา้ตอนการปฏิบัติในการใช้งาน

อุปกรณ์ที่เสียบเขา้ไป โดยการกดไปที่ปุ่ ม Play เพือ่เขา้สู่หนา้ต่างการควบคุม CPF Control UI 
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6. กดปุ่ มด าเนินการเพื่อป้อนอินเทอร์เฟซในการใช้โหมดผูใ้ช้ควบคุม (UI) Cloud จะดาวน์โหลด
ขอ้มูลอุณหภูมิที่อพัเดตก่อนหนา้น้ีและสีของไฟ LED จะเปล่ียนไปตามนั้น (ตวัอยา่งในภาพ) 

 
7. ถา้ตอ้งการแกไ้ข code program สามารถกดไดท้ี่ ปุ่ ม Edit เพือ่เขา้ไปยงัหนา้ edit(ตามตวัยา่งในภาพ) 

 



72 
 

ค าส่ังโปรแกรมทีใ่ช้ในการส่ังงาน 

 

1. ในบทน้ีจะใช้ลูป for () เพื่อดาวน์โหลดรายการขอ้มูลอุณหภูมิที่อัพโหลด 10 รายการจาก Cloud 
จากนั้นใชสู้ตรอ่ืนถา้สูตรเป็นไปตามเง่ือนไขเพื่อให้ความสวา่งของไฟ LED RGB ก็จะตอบสนอง

ต่อค่าอุณหภูมิที่แตกต่างกนั ตามที่เซ็ทค่าไว ้
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2. ถา้สูตรตามเงื่อนไข else if  
ใชฟั้งกช์นั else if () เพือ่ระบุความเคล่ือนไหวระหวา่งช่วงอุณหภูมิและแสง LED RGB 

เพือ่ใหสี้ RGB แสดงการเปล่ียนแปลงระหวา่งช่วงอุณหภูมิที่แตกต่างกนั การเปล่ียนแปลงระหวา่ง

ช่วงอุณหภูมิและแสง RGB มีดงัน้ี: 
เม่ืออุณหภมิูต ่ากวา่ 24 องศาไฟ LED RGB จะสวา่งขึ้นเป็นสีฟ้า 

เม่ืออุณหภูมิอยูร่ะหวา่ง 24 ถึง 28 องศา ไฟ LED RGB จะสวา่งขึ้นเป็นสีเขียว 
เม่ืออุณหภูมิอยูร่ะหวา่ง 28 ถึง 32 องศาไฟ LED RGB จะสวา่งขึ้นเป็นสีสม้ และเม่ือ

อุณหภูมิอยูท่ี่ 32 องศาไฟ LED RGB จะสวา่งขึ้นเป็นสีแดง 

3. cpf.sleep (2000) รอ 2000 milliseconds จากนั้นป้อนลูปจนครบ 10 คร้ัง สุดทา้ย ui.set () อนุญาตให้
ส่วนติดต่อแสดงขอ้ความดาวน์โหลดทั้งหมด ในขณะน้ีการดาวน์โหลดขอ้มูลอุณหภูมิทั้งหมดจาก

ระบบคลาวด์จะเสร็จสมบูรณ์ จะขึ้ นข้อความ "Download finished" ใช้ค  าแนะน าเก่ียวกับระบบ

คลาวด์ aop.getStore () และ aop.setStore () เพื่ออัพโหลดและดาวน์โหลดขอ้มูลจากทุกต าแหน่ง 
รวมถึงคอมโพเนนตก์ารตรวจสอบส่วนประกอบและคอมโพเนนตท์ี่ใชง้านไดข้อง CloudProfessor 

ไดอ้ยา่งอิสระ 
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หน่วยการเรียนรู้ท่ี 4 ความรู้พืน้ฐานเกีย่วกบัชุดหุ่นยนต์ Gigo Learning Lab 

       กล่องควบคุมของ Gigo Maker (ดูแผนผงั) มีแผงวงจรหลกัที่สามารถรวมเขา้กบับอร์ดพื้นฐาน Gigo เพือ่

การขยายตวัเพือ่ใหมี้ไฟ LED, เสียง, ไมโครโฟน, ตวัตา้นทานแบบต่างๆ, ปุ่ มและช่องน าเขา้ / ส่งออก 
แบบดิจิตอล / อะนาลอ็ก ที่สามารถเช่ือมโยงเขา้กบั CloudProfessor ผา่นทาง MicroUSB นอกเหนือจาก

แหล่งจ่ายไฟ DC ของบอร์ดแลว้ ยงัมีช่องน าเขา้ DC อีกตวัหน่ึงดว้ย 
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ตรวจจบัการเปล่ียนแปลงสภาพแสงภายนอก
และสามารถใชเ้พือ่ตรวจจบัความสวา่งได ้

 

ตรวจจบัการเปล่ียนแปลงระยะทางและสามารถ
ใชเ้พือ่ตรวจจบัส่ิงกีดขวาง 

 

Servo Motor 180 องศา 

 

Servo Motor แบบต่อเน่ือง 360 องศา 

 

 

 

Light Sensor 

IR Sensor 

Continuous Rotation Servo Motor 

    180๐ Servo Motor 
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กล่องเช่ือมต่อระหวา่ง Gigo กบั CloudProfessor  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Species Pin Species Pin 
Variable Resistor  A0 ไมโครโฟน   A2 

ปุ่ มที่ 1 D2 Servo Motor D4/D7/D8 

ปุ่ มที่ 2 A1 ล าโพง A9 

ปุ่ มที่ 3 A5 LED (แดง) D10 

Analog Signal  A3 LED (เขียว) D11 

Analog Signal  A4 LED (เหลือง) D13 
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แอพพลิเคชัน่ท่ีใชใ้นการเขียนโปรแกรม 

- แอพพลิเคชัน่ CloudProfessor (ใชส้ าหรับเช่ือมต่อมือถือหรือแทบ็เล็ตเขา้กบั CloudProfessor) 

 

- แอพพลิเคชัน่ CPFGigo1247A (ใชใ้นการเขียนโปรแกรมค าสัง่ควบคุมหุ่นยนต)์ 

 

 

บล็อกค าสัง่ส าหรับใชเ้ขียนโปรแกรมดว้ยแอพพลิเคชัน่ CPFGigo1247A 

1. บลอ็กค าส่ัง CPF Devices 

 1.1  

  เป็นบล็อกค าสัง่ที่ใชก้  าหนดสถานะเปิด/ปิด (On/Off Status) 

 1.2  

 

  เป็นบล็อกค าสัง่เปิด/ปิดหลอดไฟ LED มี 2 สถานะ คือ ON และ OFF   

 1.3  

 

  เป็นบล็อกค าสัง่ในการกดปุ่ ม Button ซ่ึงจะมี 3 ปุ่ ม คือ ปุ่ ม Button1, Button2 และ Button3 
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1.4  

 

  เป็นบล็อกค าสัง่ในการรับค่าความตา้นทาน  

1.5  

 

 เป็นบล็อกค าสัง่ในการรับค่าเสียงจากไมโครโฟน 

1.6  

 

 เป็นบล็อกค าสัง่ใหล้  าโพงเปียโซเล่นเสียงโนต้ ซ่ึงมีตวัโนต้ทั้งหมด 8 ตวั 

1.7  
  

  เป็นบล็อกค าสัง่ใหล้  าโพงเปียโซเล่นเสียงที่มีความถ่ีตามที่ตอ้งการ 

*frequency คือ ความถ่ีที่เราก าหนด มีหน่วยเป็น hertz 

*duration    คือ ระยะเวลาที่จะใหเ้กิดเสียง 

 1.8  

  เป็นบล็อกค าสัง่ใหล้  าโพงเปียโซเล่นเสียง 

2. บลอ็กค าส่ัง CPF Sensors 

 2.1  

 

  เป็นบล็อกค าสัง่เซนเซอร์ตรวจวดัค่าแสง 

 2.2  
 

  เป็นบล็อกค าสัง่เซนเซอร์ตรวจวดัค่าระยะทางยอ้นกลบั 
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3. บลอ็กค าส่ัง CPF Motors 

 3.1  

  เป็นบล็อกค าสัง่ให ้CloudProfessor สัง่ใหท้  าการวนซ ้ าไปเร่ือยๆ จะเป็นบล็อกทีอ่ยูด่า้น
ล่างสุด 

 3.2  

  เป็นบล็อกค าสัง่ใหห้น่วงเวลา โดย 1 วนิาที มีค่าเท่ากบั 1000 หน่วย 

 3.3  

  เป็นบล็อกค าสัง่ใหม้อเตอร์แบบหมุน 180 องศาหมุนไปองศาที่ก  าหนด โดยทิศทางที่หมุน

มีค่าตั้งแต่ 0 - 180 องศา 

 3.4  

 

 

  เป็นบล็อกค าสัง่ที่ก  าหนดใหม้อเตอร์แบบหมุน 180 องศา หมุนโดยท ามุมก่ีองศา (0-180) 

และใชค้วามเร็วในการหมุนเท่าใด (slow / middle / fast) 

 3.5  

 

 

  เป็นบล็อกค าสัง่ที่ก  าหนดใหม้อเตอร์แบบหมุน 360 องศา โดยก าหนดให้หมุนแบบตามเขม็

นาฬิกา (clockwise) หรือหมุนทวนเขม็นาฬิกา (anticlockwise) และใชค้วามเร็วในการหมุนเท่าใด (slow / 

middle / fast) 

*direction คือ ทิศทางในการหมุน 

*speed      คือ ความเร็วในการหมุน 
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 3.6  

 

  เป็นบล็อกค าสัง่ที่สัง่ใหม้อเตอร์หยดุหมุน 

 3.7  

 

 

 

  เป็นบล็อกค าสัง่ใหม้อเตอร์แบบหมุน 360 องศาทั้งสองตวัให้หมุนพร้อมกนั โดยสามารถ

ก าหนดทิศทางการหมุนและความเร็วในการหมุนของมอเตอร์แต่ละตวัได ้

 3.8  

 

  เป็นบล็อกค าสัง่ใหม้อเตอร์แบบหมุน 360 องศาทั้งสองตวัหยดุหมุนพร้อมกนั 

 

4. บลอ็กค าส่ัง Control Panel 

 4.1  

 

  เป็นบล็อกค าสัง่ที่ใชใ้ส่บล็อกค าสัง่ยอ่ย เม่ือมีการกด (down) หรือปล่อย (up) ปุ่ ม A 

 4.2   

 

  เป็นบล็อกค าสัง่ที่ใชใ้ส่บล็อกค าสัง่ยอ่ย เม่ือมีการกด (down) หรือปล่อย (up) ปุ่ ม B 

 4.3   

 

  เป็นบล็อกค าสัง่ที่ใชใ้ส่บล็อกค าสัง่ยอ่ย เม่ือมีการกด (down) หรือปล่อย (up) ปุ่ ม C 
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 4.4   

 

  เป็นบล็อกค าสัง่ที่ใชใ้ส่บล็อกค าสัง่ยอ่ย เม่ือมีการกด (down) หรือปล่อย (up) ปุ่ ม D 

 4.5  

  เป็นบล็อกค าสัง่เรียกใชฟั้งกช์ัน่ เม่ือมีการกด (down) หรือปล่อย (up) ปุ่ ม A 

 4.6   

  เป็นบล็อกค าสัง่เรียกใชฟั้งกช์ัน่ เม่ือมีการกด (down) หรือปล่อย (up) ปุ่ ม B 

 4.7   

  เป็นบล็อกค าสัง่เรียกใชฟั้งกช์ัน่ เม่ือมีการกด (down) หรือปล่อย (up) ปุ่ ม C 

 4.8   

  เป็นบล็อกค าสัง่เรียกใชฟั้งกช์ัน่ เม่ือมีการกด (down) หรือปล่อย (up) ปุ่ ม D 

 4.9  

 

  เป็นบล็อกค าสัง่ที่ใชใ้ส่บล็อกค าสัง่ยอ่ย เม่ือมีการกด (down) หรือปล่อย (up) ปุ่ ม 1 

 4.10  

 

  เป็นบล็อกค าสัง่ที่ใชใ้ส่บล็อกค าสัง่ยอ่ย เม่ือมีการกด (down) หรือปล่อย (up) ปุ่ ม 2 

 4.11  

 

  เป็นบล็อกค าสัง่ที่ใชใ้ส่บล็อกค าสัง่ยอ่ย เม่ือมีการกด (down) หรือปล่อย (up) ปุ่ ม 3 
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 4.12  

 

  เป็นบล็อกค าสัง่ที่ใชใ้ส่บล็อกค าสัง่ยอ่ย เม่ือมีการกด (down) หรือปล่อย (up) ปุ่ ม 4 

 4.13  

  เป็นบล็อกค าสัง่เรียกใชฟั้งกช์ัน่ เม่ือมีการกด (down) หรือปล่อย (up) ปุ่ ม 1 

 4.14   

  เป็นบล็อกค าสัง่เรียกใชฟั้งกช์ัน่ เม่ือมีการกด (down) หรือปล่อย (up) ปุ่ ม 2 

 4.15   

  เป็นบล็อกค าสัง่เรียกใชฟั้งกช์ัน่ เม่ือมีการกด (down) หรือปล่อย (up) ปุ่ ม 3 

 4.16   

  เป็นบล็อกค าสัง่เรียกใชฟั้งกช์ัน่ เม่ือมีการกด (down) หรือปล่อย (up) ปุ่ ม 4 

 

5. บลอ็กค าส่ัง Logic 

 5.1  

 

  เป็นบล็อกค าสัง่ที่ใชก้  าหนดเง่ือนไข if  

 5.2  

  เป็นบล็อกค าสัง่ที่ใชใ้นการเปรียบเทียบค่า (เท่ากบั, ไม่เท่ากบั, นอ้ยกวา่, นอ้ยกวา่หรือ

เท่ากบั, มากกวา่, มากกวา่หรือเท่ากบั) 

 5.3  

  เป็นบล็อกค าสัง่หาค่าจริงหรือเทจ็ โดยใชค้  าสัง่ and หรือ or 

 5.4  

  เป็นบล็อกค าสัง่ก าหนดคา่ True หรือ False 
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 5.5   

  เป็นบล็อกค าสัง่กลบัค่าจาก true เป็น false และกลบัค่าจาก false เป็น true 

 5.6  

  เป็นบล็อกค าสัง่ก าหนดคา่วา่ง 

 5.7  

 

  เป็นบล็อกค าสัง่ที่ใชต้รวจสอบเงื่อนไขใน "test" ถา้เง่ือนไขเป็นจริงใหส่้งกลบัค่าที่อยูใ่น

เงื่อนไข "if true" ถา้เป็นเทจ็ใหส่้งกลบัค่าที่อยูใ่นเง่ือนไข "if false" 

 

6. บลอ็กค าส่ัง Loops 

 6.1  

 

  เป็นบล็อกค าสัง่วนซ ้ าโดยระบุจ  านวนรอบ 

 6.2  

 

เป็นบล็อกค าสัง่ Loop For โดยมีรูปแบบค าสัง่คือ for (i=1; <=10; i++) {} โดยค่า i จะเร่ิม

นบัจากค่าเร่ิมตน้ในช่อง from แต่ละคร้ังที่มีการวนซ ้ าจะท าตามค าสัง่ในช่อง do หลงัจากนั้นใหเ้พิ่มค่า i ตาม
ค่าในช่อง by และจะวนซ ้ าไปเร่ือยๆ จนถึงค่าสุดทา้ยในช่อง to เม่ือเง่ือนไขเป็นเทจ็ก็จะออกจากการวนลูป 

 6.3  

 

  เป็นบล็อกค าสัง่ท  างานซ ้ าตามจ านวนสมาชิกอาร์เรย ์
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 6.4  

  เป็นบล็อกค าสัง่ที่ใหโ้ปรแกรมออกจาก Loop ทนัที โดยไม่ท าค  าสัง่ที่เหลือต่อ ส่วนมาก 

ก่อนจะใชค้  าสัง่น้ี ก็จะมีการตรวจสอบอะไรซกัอยา่งเสียก่อน 

 

7. บลอ็กค าส่ัง Math 

 7.1  

  เป็นบล็อกค าสัง่ที่ใชใ้ส่ค่าตวัเลข 

 7.2  

  เป็นบล็อกค าสัง่ตวัด าเนินการทางคณิตศาสตร์ เพือ่หาผลลพัธจ์ากการค านวณ ซ่ึงสามารถ
เลือกได ้5 รูปแบบ เช่น บวก ลบ คูณ หาร และยกก าลงั 

 7.3  

  เป็นบล็อกค าสัง่ใชก้  าหนดเง่ือนไขของตวัเลข ซ่ึงจะส่งค่ากลบัมาเป็น True หรือ False โดย
จะมีใหเ้ลือก 7 รูปแบบ คือ 

  - even  = จ  านวนคู่ 
  - odd  = จ  านวนคี่ 

  - prime  = จ  านวนเฉพาะ 

  - whole  = จ  านวนเตม็บวกและศูนย ์
  - positive = จ  านวนที่มากกวา่ศูนย ์

  - negative = จ  านวนที่นอ้ยกวา่ศูนย ์

  - divisible by = จ านวนที่หารดว้ย.......ลงตวั 

 7.4  

  เป็นบล็อกค าสัง่ที่ใชปั้ดเศษของจ านวนที่ก  าหนด 
  - round  = ปัดเศษเป็นจ านวนที่ใกลเ้คียงที่สุด 

  - round up = ปัดเศษของตวัเลขขึ้น 

  - round down = ปัดเศษของตวัเลขลง 
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 7.5  

  เป็นบล็อกค าสัง่ที่ใชค้  านวณผลรวมของตวัเลขทั้งหมดในรายการ 

 7.6  

  เป็นบล็อกค าสัง่ที่ใชค้  านวณหาค่าที่เป็นเศษเหลือหลงัจากหารตวัเลข 2 จ  านวน (ค่า MOD) 

 7.7  

  เป็นบล็อกค าสัง่ Math.min(Math.max(50, 1), 100); หาค่าต  ่าสุดและสูงสุด 

 7.8  

  เป็นบล็อกค าสัง่ที่ใชสุ่้มค่าตวัเลขในช่วงตวัเลขที่ก  าหนด 

 

8. บลอ็กค าส่ัง Text 

 8.1  

  เป็นบล็อกค าสัง่ที่ใชป้้อนตวัอกัษร 

 8.2  

  เป็นบล็อกค าสัง่ส าหรับขึ้นบรรทดัใหม่ 

 8.3  

 

  เป็นบล็อกค าสัง่ในการรวมขอ้ความ 2 ขอ้ความเขา้ดว้ยกนั 

 8.4  

  เป็นบล็อกค าสัง่ที่ใชห้าความยาวของสตริงตวันั้นวา่มีตวัอกัษรหรือความยาวเท่าไร 

 8.5  

  เป็นบล็อกค าสัง่ที่ใชแ้สดงขอ้ความ ตวัเลข หรือค่าอ่ืนๆ ที่ตอ้งการ 
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9. บลอ็กค าส่ัง Variables 

 9.1  

  เป็นบล็อกค าสัง่ก าหนดตวัแปร 

 9.2  

  เป็นบล็อกค าสัง่ในการน าตวัแปรนั้นมาใชง้าน 

10. บลอ็กค าส่ัง Functions 

 10.1  

 

  เป็นบล็อกค าสัง่ที่ใชใ้นการสร้างฟังกช์ัน่ขึ้นมา โดยไม่มี Output ออกมา 

 10.2  

 

เป็นบล็อกค าสัง่ที่ใชใ้นการสร้างฟังกช์ัน่ขึ้นมา โดยจะแสดง Output ออกมาดว้ย 

10.3  
 

  เป็นบล็อกค าสัง่ที่ใชว้างไวใ้นฟังกช์ัน่ ซ่ึงใชต้รวจสอบเง่ือนไข ถา้เง่ือนไขเป็นจริง ใหส่้งค่า 

Output ออกมา 

 10.4  

  เป็นบล็อกค าสัง่ที่จะปรากฏขึ้นมาหลงัจากมีการสร้างฟังกช์ัน่ โดยบล็อกค าสัง่ในการ
เรียกใชง้านฟังกช์ัน่ที่สร้างขึ้นมา 
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อุปกรณ์ชุด Gigo Learning Lab 

 
- ช้ินส่วนและอปุกรณ์ทั้งหมดทีม่อียู่ในกล่อง 
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หน่วยการเรียนรู้ท่ี 5 การท างานของมอเตอร์ 

การท างานของมอเตอร์ 

มอเตอร์ไฟฟ้าที่ถูกผลิตขึ้นมาใชง้านแบ่งออกไดเ้ป็น 2 ประเภท คือ มอเตอร์ไฟฟ้า กระแสตรง (DC 
Motor) เป็นมอเตอร์ที่ใชก้บัแหล่งจ่ายไฟฟ้ากระแสตรง (DC Source) เป็นมอเตอร์แบบเบื้องตน้ที่ถูกผลิตมา

ใชง้าน และมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลบั (AC Motor) เป็นมอเตอร์ที่ใชก้บัแหล่งจ่ายไฟฟ้ากระแสสลบั (AC 

Source) มอเตอร์ชนิดน้ีถูกพฒันามาจากมอเตอร์ระแสตรง เพือ่ใหส้ามารถใชง้านไดอ้ยา่งกวา้งขวางมากขึ้น 

มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรงประกอบดว้ย แม่เหล็กถาวร 2 ขั้ว วางอยูร่ะหวา่งขดลวดตวัน า ขดลวด

ตวัน าจะไดรั้บแรงดนัไฟฟ้ากระแสตรงป้อนใหใ้นการท างาน ท าใหเ้กิดอ านาจแม่เหล็ก 2 ชุด มีขั้วแม่เหล็ก
เหมือนกนัวางใกลก้นัเกิดแรงผลกัดนั ท าใหข้ดลวดตวัน าหมุนเคล่ือนทีไ่ดก้ารท างานเบื้องตน้ของมอเตอร์

ไฟฟ้ากระแสตรง แสดงดงัรูป 
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ส่วนประกอบหลักๆ ของมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง ประกอบดว้ยส่วนต่างๆ ดงัน้ี 

            1) ขดลวดสนามแม่เหล็ก (Field Coil) คือ ขดลวดที่ถูกพนัอยูก่บัขั้วแม่เหล็กที่ยดึติดกบัโครงมอเตอร์ 

ท าหนา้ที่ก  าเนิดขั้วแม่เหล็กขั้วเหนือ (N) และขั้วใต ้ (S) แทนแม่เหล็กถาวรขดลวดที่ใชเ้ป็นขดลวดอาบน ้ ายา
ฉนวน สนามแม่เหล็กจะเกิดขึ้นเม่ือจ่ายแรงดนัไฟตรงใหม้อเตอร์ 

            2) ขั้วแม่เหล็ก (Pole Pieces) คือ แกนส าหรับรองรับขดลวดสนามแม่เหล็กถูกยดึติดกบัโครงมอเตอร์

ดา้นใน ขั้วแม่เหล็กท ามาจากแผน่เหล็กอ่อนบางๆ อดัซอ้นกนั (Lamination Sheet Steel) เพือ่ลดการเกิด
กระแสไหลวน (Edy Current) ที่จะท าใหค้วามเขา้ของสนามแม่เหล็กลดลง ขั้วแม่เหล็กท าหนา้ที่ใหก้  าเนิดขั้ว

สนามแม่เหล็กมีความเขม้สูงสุด แทนขั้วสนามแม่เหล็กถาวร ผวิดา้นหนา้ของขั้วแม่เหล็กท าใหโ้คง้รับกบั

อาร์เมเจอร์พอดี 

            3) โครงมอเตอร์ (Motor Frame) คือ ส่วนเปลือกหุม้ภายนอกของมอเตอร์ และยดึส่วนอยูก่บัที่ 

(Stator) ของมอเตอร์ไวภ้ายในร่วมกบัฝาปิดหวัทา้ยของมอเตอร์ โครงมอเตอร์ท าหนา้ที่เป็นทางเดินของเสน้
แรงแม่เหล็กระหวา่งขั้วแม่เหล็กให ้เกิดสนามแม่เหล็กครบวงจร 

            4) อาร์เมเจอร์ (Armature) คือส่วนเคล่ือนที่ (Rotor) ถูกยดึติดกบัเพลา (Shaft) และรองรับการหมุน

ดว้ยที่รองรับการหมุน (Bearing) ตวัอาร์เมเจอร์ท าจากเหล็กแผน่บางๆ อดัซอ้นกนั ถูกเซาะร่องออกเป็น
ส่วนๆ เพือ่ไวพ้นัขดลวดอาร์เมเจอร์ (Armature Winding) ขดลวดอาร์เมเจอร์เป็นขดลวดอาบน ้ ายาฉนวน 

ร่องขดลวดอาร์เมเจอร์จะมีขดลวดพนัอยูแ่ละมีล่ิมไฟเบอร์อดัแน่นขดัขดลวดอาร์เมเจอร์ไว ้ปลายขดลวดอาร์
เมเจอร์ต่อไวก้บัคอมมิวเตเตอร์ อาร์เมเจอร์ผลกัดนัของสนามแม่เหล็กทั้งสอง ท าใหอ้าร์เมเจอร์หมุนเคล่ือนที ่

            5) คอมมิวเตเตอร์ (Commutator) คือ ส่วนเคล่ือนที่อีกส่วนหน่ึง ถูกยดึติดเขา้กบัอาร์เมเจอร์และ

เพลาร่วมกนั คอมมิวเตเตอร์ท าจากแท่งทองแดงแขง็ประกอบเขา้ดว้ยกนัเป็นรูปทรงกระบอก แต่ละแท่ง
ทองแดงของคอมมิวเตเตอร์ถูกแยกออกจากกนัดว้ยฉนวนไมกา้ (Mica) อาร์เมเจอร์ คอมมิวเตเตอร์ท าหนา้ที่

เป็นขั้วรับแรงดนัไฟตรงที่จ่ายมาจากแปรงถ่าน เพือ่ส่งไปใหข้ดลวดอาร์เมอร์ 

            6) แปรงถ่าน (Brush) คือ ตวัสมัผสักบัคอมมิวเตเตอร์ ท  าเป็นแท่งส่ีเหล่ียมผลิตมาจากคาร์บอนหรือ

แกรไฟตผ์สมผงทองแดง เพือ่ใหแ้ขง็และน าไฟฟ้าไดดี้ มีสายตวัน าต่อร่วมกบัแปรงถ่านเพือ่ไปรับแรงดนัไฟ

ตรงที่จ่ายเขา้มา แปรงถ่านท าหนา้ที่รับแรงดนัไฟตรงจกแหล่งจ่าย จ่ายผา่นไปใหค้อมมิวเตเตอร์ 
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Servo Motor 

 

 เซอร์โวมอเตอร์ (Servo Motor) เป็นมอเตอร์ที่มีการควบคุมการเคล่ือนที่ของมนั (State) ไม่วา่จะเป็น

ระยะ ความเร็ว มุมการหมุน โดยใชก้ารควบคุมแบบป้อนกลบั (Feedback control) เป็นอุปกรณ์ที่สามารถ

ควบคุมเคร่ืองจกัรกล หรือระบบการท างานนั้นๆ ใหเ้ป็นไปตามความตอ้งการ  เช่น  ควบคุมความเร็ว 
(Speed), ควบคุมแรงบิด (Torque), ควบคุมแรงต าแหน่ง (Position), ระยะทางในการเคล่ือนที่(หมุน) 

(Position Control) ของตวัมอเตอร์ได ้ซ่ึงมอเตอร์ทัว่ไปไม่สามารถควบคุมในลกัษณะงานเบื้องตน้ได ้โดยให้
ผลลพัธต์ามความตอ้งการที่มีความแม่นย  าสูง Servo Motor มีหนา้ที่ขบัเคล่ือนอุปกรณ์ของ

เคร่ืองจกัรกลหรือระบบของการท างานนั้นๆ ใหเ้ป็นไปตามรูปแบบที่ ไดรั้บค าสัง่จากตวั Servo Driver 

พร้อมกบัส่งสญัญาณป้อนกลบัใหก้บัตวั Servo Driver วา่ตอนน้ี Servo Motor เคล่ือนที่ดว้ย ความเร็วเท่าไหร่
และระยะทางในการเคล่ือนที่เป็นระยะทางเท่าไหร่แลว้ ดว้ยสญัญาณของตวั Encoder ที่อยูภ่ายในตวั Servo 

Motor ท าใหก้ารเคล่ือนที่ของ Servo Motor นั้นมีความแม่นย  าสูง โดยขนาดของ Servo Motor จะมีหน่วยใน
การบอกขนาดเป็นวตัต ์(Watt) 

ประเภทของเซอร์โวมอเตอร์ 

โดยทัว่จะมีทั้งดีซีและเอซีเซอร์โว ในเคร่ืองจกัรรุ่นเก่าๆเราจะพบวา่ DC Servo Motor มีการใช้
เคร่ืองจกัรกลอุตสาหกรรมมากกวา่ AC Servo Motor เน่ืองจากช่วงที่ผา่นมาการควบคุมกระแสกระแสสูงๆ

นั้นจะตอ้งใช ้ SCRs  แต่ปัจจุบนัทรานซิสเตอร์ไดพ้ฒันาขีดความสามารถใหต้ดัต่อกระแสสูงและใชง้านที่

ความถ่ีไดสู้งๆขึ้น จึงท าใหร้ะบบควบคุมทางเอซีและระบบเซอร์โวไดถู้กน ามาใชง้านมากขึ้น ซ่ึงสามารถ
แยกประเภทของเซอร์โวไดด้งัน้ี 

1. มอเตอร์ชนิดที่มีแปรงถ่าน เซอร์โวมอเตอร์ชนิดน้ีที่สเตเตอร์จะเป็นแม่เหล็กถาวร ส่วนโรเตอร์ยงั

ใชแ้ปรงถ่านและคอมมิวเตอร์เรียงกระแสเขา้สู่ขดลวดอาร์เมเจอร์ เหมือนกบัดีซีมอเตอร์ทัว่ไป 
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2. เซอร์โวมอเตอร์ชนิดที่ไม่มีแปรงถ่าน เซอร์โวมอเตอร์ในกลุ่มน้ีประกอบดว้ยดีซีเซอร์โว (DC 

Brushless Servo ท าดว้ยแม่เหล็กถาวร) เอซีเซอร์โว (AC Servo) ซ่ึงมีทั้งแบบซิงโครนสัเซอร์โวอซิงโครนสั

เซอร์โว (การน าอินดคัชัน่มอเตอร์มาใชท้  าเป็นระบบขบัเคล่ือนเซอร์โวมอเตอร์) และ สเตปป้ิงเซอร์โว

มอเตอร์ 

หลักการท างานของเซอร์โวมอเตอร์ 

 การท างานของเซอร์โวมอเตอร์ชนิดน้ีจะคลา้ยกบัการท างานของซิงโครนสัมอเตอร์ 3 เฟส กล่าวคือ
เม่ือมีการควบคุมใหค้อนโทรลเลอร์จ่ายกระแสไฟฟ้าเขา้ไปยงัขดลวดที่สเตเตอร์  แกนเหล็กของสเตเตอร์จะ

กลายเป็นแม่เหล็กไฟฟ้า และหมุนเคล่ือนที่ดว้ยความเร็วที่แปรผนัตามความถ่ี ซ่ึงเรียกวา่ ความเร็วซิงโครนัส 

(synchronous speed) หรือความเร็วสนามแม่เหล็กหมุน และจะดูดใหโ้รเตอร์ซ่ึงเป็นแม่เหล็กถาวรหมุน
เคล่ือนที่ตาม 

 จากลกัษณะโครงสร้างของโรเตอร์และหลกัการท างานที่เหมือนกบัซิงโครนสัมอเตอร์ซ่ึงเป็น
มอเตอร์แบบเอซี  แต่ไม่มีแปรงถ่าน (Brushless) ไม่มีซ่ีคอมมิวเตอรเตอร์ จึงท าใหม้อเตอร์ชนิดน้ีมีช่ือเรียก

ขานแตกต่างกนัออกไป เช่น เรียกทบัศพัทว์า่ Permanent Magnet Synchronous Motor(PMSM) ซ่ึงหมายถึง

ซิงโครนสัมอเตอร์ที่ไม่มีแปรงถ่าน บา้งก็เรียกวา่เอซีเซอร์โวมอเตอร์ (AC Servo motor) หรือบา้งก็เรียกสั้นๆ
ยอ่ๆ วา่  AC Brushless หรือ Brushless Motor เป็นตน้ 
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เร่ืองย่อยที ่1 กระดานหก (Seesaw)  

1. ภาพผลงาน 

 
2. อุปกรณ์ที่ใช้ 
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3. ขั้นตอนการประกอบ 
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4. การเขียนโปรแกรม 

 4.1 มุมมองบล็อก 
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4.2 มุมมองโค้ดค าส่ัง (JavaScript) 

 

4.3 อธิบายโค้ดค าส่ัง 

      ก าหนด Motor 360°   ที่ช่อง Servo Motor D4  หมุนตามเขม็นาฬิกาดว้ยความเร็วต ่าสุด 

หน่วงเวลา 0.2 วนิาที จากนั้นสัง่ใหม้อเตอร์หยดุ 
      ก าหนด Motor 360°   ที่ช่อง Servo Motor D4  หมุนทวนเขม็นาฬิกาดว้ยความเร็วต ่าสุด 

หน่วงเวลา 0.2 วนิาที จากนั้นสัง่ใหม้อเตอร์หยดุ 

*ท าค  าสัง่น้ีวนซ ้ าไปเร่ือยๆ 
      ลกัษณะการท างาน 

      กระดานหกยกสลบัขึ้นลงไป-มา สลบักนัไปเร่ือยๆ 
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เร่ืองย่อยที ่2 สะพานกระดานหก (Seesaw-Applying Linkages) 

1. ภาพผลงาน 

 

2. อุปกรณ์ที่ใช้ 
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3. ขั้นตอนการประกอบ 
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4. การเขียนโปรแกรม 

 4.1 มุมมองบล็อก 
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 4.2 มุมมองโค้ดค าส่ัง (JavaScript) 

 

4.3 อธิบายโค้ดค าส่ัง 

      ก าหนด Motor 360°   ที่ช่อง Servo Motor D4  หมุนตามเขม็นาฬิกาดว้ยความเร็วต ่าสุด 
หน่วงเวลา 0.2 วนิาที จากนั้นสัง่ใหม้อเตอร์หยดุ 

      ก าหนด Motor 360°   ที่ช่อง Servo Motor D4  หมุนทวนเขม็นาฬิกาดว้ยความเร็วต ่าสุด 
หน่วงเวลา 0.2 วนิาที จากนั้นสัง่ใหม้อเตอร์หยดุ 

*ท าค  าสัง่น้ีวนซ ้ าไปเร่ือยๆ 

      ลกัษณะการท างาน 
      มอเตอร์หมุนตามเขม็นาฬิกาดว้ยความเร็วต ่า 0.2 วนิาที เพือ่ยกส่ีเหล่ียมขึ้น และมอเตอร์หมุนทวนเขม็

นาฬิกา เป็นการยกตุก๊ตาขึ้น ท าซ ้ าแบบน้ีไปเร่ือยๆ 
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หน่วยการเรียนรู้ท่ี 6 การท างานของเฟือง 

ความรู้เร่ืองเฟือง (Gear) 

เฟืองแต่ละชนิดมีหนา้ที่หลกัที่เหมือนกนั คือ ใชใ้นการส่งก าลงัจากจุดหน่ึงไปอีกจุดหน่ึงแลว้แต่
ลกัษณะการใชง้าน แต่การใชง้านของเฟืองแต่ละชนิดจะมีหนา้ที่รองต่างกนัดงัรายละเอียดต่อไปน้ี 

1. เฟืองตรง (Spur Gears) เป็นเฟืองที่ใชส่้งก าลงักบัเพลาที่ขนานกนั เฟืองตรงเหมาะส าหรับการ

ส่งก าลงัที่มีความเร็วรอบต ่า หรือความเร็วรอบปานกลางไม่เกิน 20 เมตรต่อนาที เช่น ชุดเฟืองทดลองของ

เคร่ืองกลึงเพือ่เดินกลึงอตัโนมตัิ หรือชุดเฟ่ืองทดลองของเคร่ืองจกัรกลการเกษตรที่ความเร็วรอบต ่าๆ ขอ้ดี

ของเฟ่ืองตรงขณะใชง้านจะไม่เกินแรงในแนวแกน ประสิทธิภาพในการท างานสูง หนา้กวา้งของเฟืองตรง
สามารถเพิม่ไดเ้พือ่ใหเ้กิดผวิสมัผสัที่มากขึ้น เพือ่ลดการสึกหรอใหน้อ้ยลง 

 

2. เฟืองสะพาน (Rack Gears) ในการใชง้านของเฟืองสะพาน (RACK) จะตอ้งใชคู้่กบัเฟืองตรงที่

เรียกวา่ พนิเนียน (PINNION) เสมอก็จะสามารถท าการส่งก าลงัได ้ ลกัษณะการใชง้านของเฟืองสะพาน 

ตวัอยา่งเช่น เฟ่ืองสะพานของเคร่ืองกลึงยนัศูนย ์ ที่ช่วยใหแ้ท่นเล่ือนเคล่ือนที่ ซา้ย-ขวา หรือเฟ่ืองสะพาน

ของเคร่ืองเจาะที่ท  าหนา้ที่เคล่ือนเพลาเคร่ืองเจาะใหข้ึ้นลง 
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3. เฟืองวงแหวน (Internal Gears) เฟืองชนิดน้ีเป็นเฟืองเฉพาะอยา่ง ที่ใชง้านกบัเคร่ืองจกัรกล เช่น

เป็นเฟืองส าหรับป๊ัมน ้ ามนัเคร่ืองของเคร่ืองยนต ์ โดยที่เฟืองตวัเล็กที่อยูภ่ายในเป็นตวัขบัส่วนตวัใหญ่จะ

หมุนในลกัษณะการ เยือ้งศูนย ์เพือ่ดูดน ้ ามนัเคร่ืองส่งไปใชง้าน 

 

4. เฟืองเฉียง (Helical Gears) เฟืองเฉียงมีหน้าที่การใชง้านเหมือนกบัเฟืองตรงทุกอยา่ง แต่มีขอ้

ดีกวา่เฟืองตรงที่เม่ือส่งก าลงัดว้ยความเร็วรอบสูงๆแลว้จะไม่เกิดเสียงดงั 

 

5. เฟืองเฉียงก้างปลา (Herringbone Gears) เฟืองกา้งปลาเป็นเฟืองที่ออกแบบมาเพือ่ลบลา้งแรงดนั

ที่ปลายฟันเฟือง เน่ืองจากเฟืองกา้งปลาเป็นเฟืองเฉียงที่สร้างมาใหคู้่ติดกนั เฟืองกา้งปลาใชส่้งก าลงักบัเพลา

ที่ขนานกนัเท่านั้น ขอ้ดีของเฟ่ืองชนิดน้ีคือ เฟืองจะเล่ือนออกจากกนัไม่ได ้
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6. เฟืองดอกจอก (Bevel Gears) เป็นเฟืองที่มีการตดัฟันเฟือง ใชส้ าหรับส่งก าลงัจากเพลาหน่ึงไปยงั

อีกเพลาหน่ึงที่ตดักนั มุมระหวา่งเพลาทั้งสองเป็นมุมระหวา่งเสน้ศูนยก์ลางร่วมที่ตดักนัของฟันเฟือง มุม

ระหวา่งเพลาประมาณ 90 องศา แต่ในหลาย ๆ การใชง้านของเฟืองชนิดน้ี อาจจะตอ้งการมุมระหวา่งเพลาที่

มีค่ามากกวา่หรือนอ้ยกวา่มุม 90 องศาก็ได ้

 

7. เฟืองตัวหนอน (Worm Gears) เป็นชุดเฟืองที่ประกอบดว้ยเกลียวตวัหนอน (Worm) และเฟือง 

(Gear) เป็นเคร่ืองกลที่ท  างานโดยการหมุน แนวเพลาขบั (Worm Shaft) และเพลาตาม (Worm Wheel Shaft) 

ของเฟืองตวัหนอนจะท ามุมกนัที่มุมฉาก 90 องศา การท างานของเฟืองตวัหนอนจะเงียบและมี

แรงสัน่สะเทือนเกิดขึ้นนอ้ย เน่ืองจากการส่งถ่ายก าลงัจากเฟืองขบัไปยงัเฟืองตามนั้นการส่งถ่ายก าลงัจะ
เป็นไปในลกัษณะของการล่ืนไถล (Sliding) ในการส่งถ่ายก าลงัของเฟืองตวัหนอนนั้นความเคน้ที่เกิดขึ้นบน

ผวิฟันเฟืองจะมากกวา่เฟืองแบบเฟืองตรงหรือแบบเฟืองเฉียง 

 

8. เฟืองเกลียวสกรู (Spiral Gears) เป็นเฟืองเกลียวที่ใชส่้งก าลงัระหวา่งเพลาที่ท  ามุมกนั 90 องศา 

การใชง้านเฟืองชนิดน้ีส่วนมากจะใชใ้นการเปล่ียนทิศทางในการส่งก าลงัของเพลา 
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ความรู้เกีย่วกบัมอเตอร์ (Motor) 

มอเตอร์ คือ เคร่ืองกลไฟฟ้า (Electormechnical Energy) ที่ท  าหนา้ที่เปล่ียนพลงังานไฟฟ้า (Electric 

Energy) ใหเ้ป็นพลงังานกล (Mechanical Energy) ในรูปของการหมุนเคล่ือนทีมี่ประโยชน์ในการน าไปใช้

งานไดอ้ยา่งกวา้งขวาง ถูกน าไปร่วมใชง้านกบัอุปกรณ์ไฟฟ้า เคร่ืองมือไฟฟ้า และเคร่ืองใชไ้ฟฟ้าประมาณ 
80-90% ลกัษณะมอเตอร์ไฟฟ้า (Electric Energy) แสดงดงัรูป 
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เร่ืองย่อยที ่1 การท างานของเฟืองตรง (Spur Gear Transmission) 

1. ภาพผลงาน 

 

2. อุปกรณ์ที่ใช้ 
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3. ขั้นตอนการประกอบ 
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4. การเขียนโปรแกรม 

 4.1 มุมมองบล็อก 

 

 4.2 มุมมองโค้ดค าส่ัง (JavaScript) 

 

 4.3 อธิบายโค้ดค าส่ัง 

  ก าหนด Motor 360° ในช่อง Servo Motor D4 ใหม้อเตอร์หมุนตามเขม็นาฬิกา ดว้ย
ความเร็วปานกลาง และท าค  าสัง่น้ีวนซ ้ าไปเร่ือยๆ 

     ลกัษณะการท างาน 

  มอเตอร์หมุนตามเขม็นาฬิกา ส่งผลใหเ้ฟืองสีแดงหมุนตามเขม็นาฬิกา เฟืองสีแดงส่งก าลงั

ต่อไปยงัเฟืองสีเหลือง ท าให้เฟืองสีเหลืองหมุนทวนเขม็นาฬิกา และจะหมุนเช่นน้ีไปเร่ือยๆ 
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เร่ืองย่อยที ่2 เฟืองและสะพานเฟือง (Gear and Gear Rack) 

1. ภาพผลงาน 

 
2. อุปกรณ์ที่ใช้ 
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3. ขั้นตอนการประกอบ 
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111 
 

4. การเขียนโปรแกรม 

 4.1 มุมมองบล็อก 

 

 4.2 มุมมองโค้ดค าส่ัง (JavaScript) 

 

 4.3 อธิบายโค้ดค าส่ัง 

     ก าหนด Motor 360°   ที่ช่อง Servo Motor D4 หมุนตามเขม็นาฬิกาดว้ยความเร็วปานกลาง หน่วง
เวลา 0.5 วนิาที   

     ก าหนด Motor 360°   ที่ช่อง Servo Motor D4 หมุนทวนเขม็นาฬิกาดว้ยความเร็วปานกลาง หน่วง
เวลา 0.5 วนิาที 

*ท าค  าสัง่น้ีวนซ ้ าไปเร่ือยๆ 

     ลกัษณะการท างาน 
     มอเตอร์หมุนตามเขม็นาฬิกาและทวนเขม็นาฬิกา สลบักนัคร้ังละ 0.5 วนิาที เม่ือมอเตอร์หมุนจะ
ส่งผลให้เฟืองน ้ าเงินหมุน และเฟืองน ้ าเงินจะหมุนขบกบัร่องของสะพานเฟือง เม่ือเฟืองน ้ าเงินหมุนตามเขม็

นาฬิกา สะพานเฟืองจะเล่ือนไปทางซา้ย และเม่ือเฟืองสีน ้ าเงินหมุนตามเขม็นาฬิกา สะพานเฟืองจะเล่ือนไป
ทางขวา   เล่ือนสลบักนัไปเร่ือยๆ  
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เร่ืองย่อยที ่3 การท างานของเฟืองดอกจอก (Bevel Gear Transmission) 

1. ภาพผลงาน 

 

2. อุปกรณ์ที่ใช้ 
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3. ขั้นตอนการประกอบ 
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4. การเขียนโปรแกรม 

 4.1 มุมมองบล็อก 

 

 4.2 มุมมองโค้ดค าส่ัง (JavaScript) 
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 4.3 อธิบายโค้ดค าส่ัง 

                 ก าหนด Motor 360°   ที่ช่อง Servo Motor D4 หมุนตามเขม็นาฬิกาดว้ยความเร็วสูงสุด และหน่วง

เวลา 5 วนิาที หลงัจากนั้นใหห้มุนทวนเขม็นาฬิกาดว้ยความเร็วสูงสุด และหน่วงเวลา 5 วนิาที 

*ท าค  าสัง่น้ีวนซ ้ าไปเร่ือยๆ 
                  ลกัษณะการท างาน 

                  มอเตอร์หมุนตามเขม็นาฬิกา 5 วนิาที และหมุนทวนเขม็นาฬิกา 5 วนิาที สลบักนัไปเช่นน้ีเร่ือยๆ 
มอเตอร์หมุนท าใหเ้ฟืองสม้หมุนตาม และเน่ืองจากเฟืองสม้ขบกบัเฟืองน ้ าเงินแบบเฟืองดอกจอก ท าใหเ้ฟือง

ตวัอ่ืนๆ หมุนตามกนัไปเป็นล าดบั 
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เร่ืองย่อยที ่4 เฟืองหมุนแบบดาวเคราะห์ (Planetary Gear Transmission) 

1. ภาพผลงาน 

 
2. อุปกรณ์ที่ใช้ 
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3. ขั้นตอนการประกอบ 
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4. การเขียนโปรแกรม 

 4.1 มุมมองบล็อก 

 

 4.2 มุมมองโค้ดค าส่ัง (JavaScript) 

 

              4.3 อธิบายโค้ดค าส่ัง 

     ก าหนด Motor 360°   ที่ช่อง Servo Motor D4 หมุนตามเขม็นาฬิกาดว้ยความเร็วสูงสุด 
*ท าค  าสัง่น้ีวนซ ้ าไปเร่ือยๆ 

                  ลกัษณะการท างาน 
                   มอเตอร์หมุนตามเขม็นาฬิกา ส่งผลใหเ้ฟืองน ้ าเงินหมุนรอบเฟืองสม้ ท าใหตุ้ก๊ตาหมุนเป็น

วงกลม 
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หน่วยการเรียนรู้ท่ี 7 การท างานของรอก 

เร่ืองย่อยที ่1 เฟืองรอก (Pulley Transmission) 

1. ภาพผลงาน 

 

2. อุปกรณ์ที่ใช้ 
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3. ขั้นตอนการประกอบ 

 

 

 

 

  
หรือ 
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4. การเขียนโปรแกรม 

 4.1 มุมมองบล็อก 

 

 4.2 มุมมองโค้ดค าส่ัง (JavaScript) 

 

 4.3 อธิบายโค้ดค าส่ัง 

   ก าหนด Motor 360°   ที่ช่อง Servo Motor D4 หมุนตามเขม็นาฬิกาดว้ยความเร็วสูงสุด 
*ท าค  าสัง่น้ีวนซ ้ าไปเร่ือยๆ 

                ลกัษณะการท างาน 
                มอเตอร์หมุนตามเขม็นาฬิกาดว้ยความเร็วสูงสุด ท าใหร้อกตวัที่ 1 ส่งแรงผา่นสายพานไป

ยงัรอกตวัที่ 2 และรอกทั้งสองตวัจะหมุนตามกนัไปเร่ือยๆ 
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เร่ืองย่อยที ่2 การประยุกต์ของรอก (Application of Pulley)  

1. ภาพผลงาน 

 
2. อุปกรณ์ที่ใช้ 
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3. ขั้นตอนการประกอบ 
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4. การเขียนโปรแกรม 

 4.1 มุมมองบล็อก 

 

 4.2 มุมมองโค้ดค าส่ัง (JavaScript) 

 

              4.3 อธิบายโค้ดค าส่ัง 

     ก าหนด Motor 360°   ที่ช่อง Servo Motor D4 หมุนตามเขม็นาฬิกาดว้ยความเร็วสูงสุด และ
หน่วงเวลา 5 วนิาที และหมุนทวนเขม็นาฬิกาดว้ยความเร็วสูงสุด 5 วนิาที 

 *ท าค  าสัง่น้ีวนซ ้ าไปเร่ือยๆ 
                   ลกัษณะการท างาน 

มอเตอร์หมุนตามเขม็นาฬิกาสลบักบัทวนเขม็นาฬิกาดว้ยความเร็วสูงสุด เม่ือมอเตอร์หมุนจะท าให้

รอกตวัที่ 1 หมุนและส่งแรงผา่นสายพานไปยงัรอกตวัที่ 2 ท  าใหร้อกทั้งสองตวัจะหมุนตามกนัไป ส่งผลให้
ตุก๊ตาหมุนดว้ย 
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เร่ืองย่อยที ่3 การขบัเคล่ือนเฟืองด้วยโซ่ (Chain Gear Transmission) 

1. ภาพผลงาน 

 

2. อุปกรณ์ที่ใช้ 
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3. ขั้นตอนการประกอบ 
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หรือ 
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4. การเขียนโปรแกรม 

 4.1 มุมมองบล็อก 

 

 4.2 มุมมองโค้ดค าส่ัง (JavaScript) 

 

             4.3 อธิบายโค้ดค าส่ัง 

                 ก าหนด Motor 360°   ที่ช่อง Servo Motor D4 หมุนตามเขม็นาฬิกาดว้ยความเร็วสูงสุด 

*ท าค  าสัง่น้ีวนซ ้ าไปเร่ือยๆ 
                 ลกัษณะการท างาน 

                 มอเตอร์หมุนตามเขม็นาฬิกาไปเร่ือยๆ ท าใหเ้ฟืองตวัที่ 1 หมุนและส่งแรงหมุนผา่นโซ่สายพานไป

ยงัเฟืองตวัที่ 2 และจะหมุนไปเร่ือยๆ 
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เร่ืองย่อยที ่4 การประยุกต์ของการขบัเคล่ือนเฟืองด้วยโซ่ (Application of a Chain Gear) 

1. ภาพผลงาน 

 
2. อุปกรณ์ที่ใช้ 
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3. ขั้นตอนการประกอบ 
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4. การเขียนโปรแกรม 

 4.1 มุมมองบล็อก 

 

 4.2 มุมมองโค้ดค าส่ัง (JavaScript) 

 

            4.3 อธิบายโค้ดค าส่ัง  

                ก าหนด Motor 180°   ที่ช่อง Servo Motor D8  หมุนท ามุม 90° และ 60° สลบักนัดว้ยความเร็ว

สูงสุด และท าการหน่วงเวลา 1 วนิาที 
*ท าค  าสัง่น้ีวนซ ้ าไปเร่ือยๆ 

                ลกัษณะการท างาน 

                มอเตอร์ท ามุม 90 องศาและท ามุม 60 องศาสลบักนั ทุกคร้ังที่มอเตอร์เปล่ียนจาก 90 องศาเป็น 60 
องศา ท าใหเ้ฟืองขบัให้โซ่เคล่ือนที่ในทิศตามเขม็นาฬิกาและทวนเขม็นาฬิกาไปเร่ือยๆ จึงมีลกัษณะเหมือน

ชิงชา้ 
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หน่วยการเรียนรู้ท่ี 8 การขับเคล่ือนรถหุ่นยนต์ด้วยมอเตอร์ 

เร่ืองย่อยที ่1 รถขบัเคล่ือน 2 ล้อ (2-Wheel Drive Car) 

1. ภาพผลงาน 

 

2. อุปกรณ์ที่ใช้ 
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3. ขั้นตอนการประกอบ 
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4. การเขียนโปรแกรม 

 4.1 มุมมองบล็อก 
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 4.2 มุมมองโค้ดค าส่ัง (JavaScript) 
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4.3 อธิบายโค้ดค าส่ัง 

ก าหนดฟังกช์ัน่ในการกดและปล่อยปุ่ ม A และปุ่ ม C โดยก าหนดเง่ือนไขดงัน้ี 

- ถา้กดปุ่ ม A  ก าหนด Motor 360° ที่ช่อง Servo Motor D4 ใหห้มุนทวนเขม็นาฬิกาดว้ยความเร็ว

ปานกลาง  
- ถา้ปล่อยปุ่ ม A  ก าหนด Motor 360° ที่ช่อง Servo Motor D4 สัง่ใหม้อเตอร์หยดุหมุน  

- ถา้กดปุ่ ม C  ก าหนด Motor 360°   ที่ช่อง Servo Motor D4 ใหห้มุนตามเขม็นาฬิกาดว้ยความเร็ว
ปานกลาง  

- ถา้ปล่อยปุ่ ม C  ก าหนด Motor 360°   ที่ช่อง Servo Motor D4  สัง่ใหม้อเตอร์หยดุหมุน 

*ตรวจสอบเงื่อนไขวนซ ้ าไปเร่ือยๆ 

ลกัษณะการท างาน 

       เม่ือกดปุ่ ม A รถขบัเคล่ือน 2 ลอ้ จะเคล่ือนทีไ่ปขา้งหนา้ 
       เม่ือกดปุ่ ม C รถขบัเคล่ือน 2 ลอ้ จะเคล่ือนทีถ่อยหลงั 
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เร่ืองย่อยที ่2 รถขบัเคล่ือน 4 ล้อ (4-Wheel Drive Car) 

1. ภาพผลงาน 

 
2. อุปกรณ์ที่ใช้ 
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3. ขั้นตอนการประกอบ 
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4. การเขียนโปรแกรม 

 4.1 มุมมองบล็อก 
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 4.2 มุมมองโค้ดค าส่ัง (JavaScript) 

 

 4.3 อธิบายโค้ดค าส่ัง 

ก าหนดฟังกช์ัน่ในการกดและปล่อยปุ่ ม A และปุ่ ม C โดยก าหนดเง่ือนไขดงัน้ี 

- ถา้กดปุ่ ม A  ก าหนด Motor 360° ที่ช่อง Servo Motor D4 ใหห้มุนทวนเขม็นาฬิกาดว้ยความเร็ว

ปานกลาง  
- ถา้ปล่อยปุ่ ม A  ก าหนด Motor 360° ที่ช่อง Servo Motor D4 สัง่ใหม้อเตอร์หยดุหมุน  

- ถา้กดปุ่ ม C  ก าหนด Motor 360°   ที่ช่อง Servo Motor D4 ใหห้มุนตามเขม็นาฬิกาดว้ยความเร็ว

ปานกลาง  
- ถา้ปล่อยปุ่ ม C  ก าหนด Motor 360°   ที่ช่อง Servo Motor D4  สัง่ใหม้อเตอร์หยดุหมุน 

*ตรวจสอบเงื่อนไขวนซ ้ าไปเร่ือยๆ 

ลกัษณะการท างาน 
       เม่ือกดปุ่ ม A รถขบัเคล่ือน 2 ลอ้ จะเคล่ือนทีไ่ปขา้งหนา้ 

       เม่ือกดปุ่ ม C รถขบัเคล่ือน 2 ลอ้ จะเคล่ือนทีถ่อยหลงั 
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เร่ืองย่อยที ่3 จกัรยาน 3 ล้อ (Tricycle Bike) 

1. ภาพผลงาน 

 
2. อุปกรณ์ที่ใช้ 
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3. ขั้นตอนการประกอบ 
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4. การเขียนโปรแกรม 

 4.1 มุมมองบล็อก 

 

 

 4.2 มุมมองโค้ดค าส่ัง (JavaScript) 

   

 

 



155 
 

4.3 อธิบายโค้ดค าส่ัง 

ก าหนดฟังกช์ัน่ในการกดและปล่อยปุ่ ม A และปุ่ ม C โดยก าหนดเง่ือนไขดงัน้ี 

- ถา้กดปุ่ ม A  ก าหนด Motor 360° ที่ช่อง Servo Motor D4 ใหห้มุนทวนเขม็นาฬิกาดว้ยความเร็ว

ปานกลาง  
- ถา้ปล่อยปุ่ ม A  ก าหนด Motor 360° ที่ช่อง Servo Motor D4 สัง่ใหม้อเตอร์หยดุหมุน  

- ถา้กดปุ่ ม C  ก าหนด Motor 360°   ที่ช่อง Servo Motor D4 ใหห้มุนตามเขม็นาฬิกาดว้ยความเร็ว
ปานกลาง  

- ถา้ปล่อยปุ่ ม C  ก าหนด Motor 360°   ที่ช่อง Servo Motor D4  สัง่ใหม้อเตอร์หยดุหมุน 

*ตรวจสอบเงื่อนไขวนซ ้ าไปเร่ือยๆ 

ลกัษณะการท างาน 

       เม่ือกดปุ่ ม A รถขบัเคล่ือน 2 ลอ้ จะเคล่ือนทีไ่ปขา้งหนา้ 
       เม่ือกดปุ่ ม C รถขบัเคล่ือน 2 ลอ้ จะเคล่ือนทีถ่อยหลงั 
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เร่ืองย่อยที ่4 รถเกีย่วข้าว (Reaper) 

1. ภาพผลงาน 

 
2. อุปกรณ์ที่ใช้ 
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3. ขั้นตอนการประกอบ 
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4. การเขียนโปรแกรม 

 4.1 มุมมองบล็อก 
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4.2 มุมมองโค้ดค าส่ัง (JavaScript) 
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4.3 อธิบายโค้ดค าส่ัง 

ก าหนดฟังกช์ัน่ในการกดปุ่ ม A, C และ 1 โดยตรวจสอบเง่ือนไขดงัน้ี 

- ถา้กดปุ่ ม A  ก าหนด Motor 360°   ที่ช่อง Servo Motor D4 หมุนทวนเขม็นาฬิกาดว้ยความเร็ว

ปานกลาง 

- ถา้ปล่อยปุ่ ม A  ก าหนด Motor 360°   ที่ช่อง Servo Motor D4  สัง่ใหม้อเตอร์หยดุหมุน 

- ถา้กดปุ่ ม C  ก าหนด Motor 360°   ที่ช่อง Servo Motor D4 หมุนตามเขม็นาฬิกาดว้ยความเร็ว
ปานกลาง 

- ถา้ปล่อยปุ่ ม C  ก าหนด Motor 360°   ที่ช่อง Servo Motor D4  สัง่ใหม้อเตอร์หยดุหมุน 

- ถา้กดปุ่ ม 1  ก าหนด Motor 360°   ที่ช่อง Servo Motor D4 หมุนทวนเขม็นาฬิกาดว้ยความเร็ว
ปานกลาง 1 วนิาที  และมอเตอร์หยดุหมุน 0.5 วนิาที หลงัจากนั้นใหม้อเตอร์หมุนทวนเขม็

นาฬิกาดว้ยความเร็วปานกลางอีก 1 วนิาที  และมอเตอร์หยดุหมุน 0.5 วนิาที ท  าวนเช่นน้ีไป 4 
รอบ 

*ตรวจสอบเง่ือนไขน้ีวนซ ้ าไปเร่ือยๆ 

ลกัษณะการท างาน 

เม่ือกดปุ่ ม A  รถจะเคล่ือนทีไ่ปขา้งหนา้และเม่ือปล่อยปุ่ ม A รถจะหยดุเคล่ือนที่ 

เม่ือกดปุ่ ม C  รถจะเคล่ือนทีถ่อยหลงัและเม่ือปล่อยปุ่ ม A รถจะหยดุเคล่ือนที่ 

เม่ือกดปุ่ มที่ 1 ใหร้ถเคล่ือนที่ไปขา้งหนา้ 1 วนิาที แลว้หยดุ 0.5 วนิาที จากนั้นใหร้ถ
เคล่ือนที่ถอยหลงัอีก 1 วนิาที แลว้หยดุ 0.5 วนิาที (ท  าซ ้ า 4 รอบ) 
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หน่วยการเรียนรู้ท่ี 9 การประดิษฐ์หุ่นยนต์เสมือนจริง   

เร่ืองย่อยที ่1 เรือด าน า้ส ารวจ (Research Submarine) 

1. ภาพผลงาน 

 

2. อุปกรณ์ที่ใช้ 
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3. ขั้นตอนการประกอบ 
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4. การเขียนโปรแกรม 

 4.1 มุมมองบล็อก 

 

 4.2 มุมมองโค้ดค าส่ัง (JavaScript) 
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4.3 อธิบายโค้ดค าส่ัง 

 ก าหนดฟังกช์ัน่ควบคุมการกดปุ่ ม 1 โดยตรวจสอบเง่ือนไขดงัน้ี 

- ถา้กดปุ่ ม 1 ก าหนด Motor 360°   ที่ช่อง Servo Motor D4 หมุนตามเขม็นาฬิกาดว้ยความเร็วสูง 

- ถา้ปล่อยปุ่ ม 1 ก าหนด Motor 360°   ที่ช่อง Servo Motor D4  สัง่ใหม้อเตอร์หยดุหมุน 
*ท าค  าสัง่น้ีวนซ ้ าไปเร่ือยๆ 

ลกัษณะการท างาน 
      เม่ือกดปุ่ ม 1 รถด าน ้ าจะเคล่ือนที่ไปดา้นหนา้ เม่ือปล่อยปุ่ ม 1 รถจะหยดุเคล่ือนที่ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



169 
 

เร่ืองย่อยที ่2 ปลาวาฬ (Whale) 

1. ภาพผลงาน 

 

2. อุปกรณ์ที่ใช้ 
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3. ขั้นตอนการประกอบ 
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4. การเขียนโปรแกรม 

 4.1 มุมมองบล็อก 
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 4.2 มุมมองโค้ดค าส่ัง (JavaScript) 

 

 

4.3 อธิบายโค้ดค าส่ัง 

 ก าหนดฟังกช์ัน่ควบคุมการกดปุ่ ม 1 โดยตรวจสอบเง่ือนไขดงัน้ี 

- ถา้กดปุ่ ม 1 ก าหนด Motor 360°   ที่ช่อง Servo Motor D4 หมุนตามเขม็นาฬิกาดว้ยความเร็วสูง 

- ถา้ปล่อยปุ่ ม 1 ก าหนด Motor 360°   ที่ช่อง Servo Motor D4  สัง่ใหม้อเตอร์หยดุหมุน 

*ท าค  าสัง่น้ีวนซ ้ าไปเร่ือยๆ 

ลกัษณะการท างาน 

      เม่ือกดปุ่ ม 1 หางปลาวาฬจะเคล่ือนที่ ถา้ปล่อยปุ่ ม 1 หางปลาวาฬจะหยดุเคล่ือนที่ 
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เร่ืองย่อยที ่3 เคร่ืองบินขบัเคล่ือนด้วยใบพดั (Propeller-driven Plane) 

1. ภาพผลงาน 

 

2. อุปกรณ์ที่ใช้ 
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3. ขั้นตอนการประกอบ 
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4. การเขียนโปรแกรม 

 4.1 มุมมองบล็อก 

 

 4.2 มุมมองโค้ดค าส่ัง (JavaScript) 

 
4.3 อธิบายโค้ดค าส่ัง 

        ตรวจสอบเงื่อนไข ถา้ไมโครโฟนที่กล่องควบคุมรับเสียงมากกวา่ 900  ถา้เง่ือนไขเป็นจริงให้ 
Motor 360° ที่ช่อง D4 หมุนตามนาฬิกาดว้ยความเร็ว 5 วนิาที ถา้เง่ือนไขเป็นเทจ็ใหม้อเตอร์หยดุหมุน 

*ตรวจสอบเง่ือนไขและท าค  าสัง่น้ีวนซ ้ าไปเร่ือยๆ 

  ลกัษณะการท างาน 

        ถา้ไมโครโฟนรับค่าเสียงมากกวา่ 900 ให้ใบพดัเฮลิคอปเตอร์หมุน 5 วนิาที ถา้ไมโครโฟนรับ

ค่าเสียงนอ้ยกวา่หรือเท่ากบั 900 ให้ใบพดัหยดุหมุน 
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เร่ืองย่อยที ่4 นกบิน (Flying Birds) 

1. ภาพผลงาน 

 

2. อุปกรณ์ที่ใช้ 
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3. ขั้นตอนการประกอบ 
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182 
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4. การเขียนโปรแกรม 

 4.1 มุมมองบล็อก 
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 4.2 มุมมองโค้ดค าส่ัง (JavaScript) 

 

4.3 อธิบายโค้ดค าส่ัง 

 ก าหนดใหต้วัแปร i เก็บค่าความตา้นทาน (Variable Register) แลว้ตรวจสอบเง่ือนไขดงัน้ี 

- ถา้ความตา้นทานมากกวา่ 900 (i > 900) ใหม้อเตอร์หมุนตามเขม็นาฬิกาดว้ยความเร็วสูง 3 

วนิาที 
- ถา้ความตา้นทานนอ้ยกวา่หรือเท่ากบั 900 และมากกวา่ 500 (i <= 900 และ i > 500) ใหม้อเตอร์

หมุนตามเขม็นาฬิกาดว้ยความเร็วปานกลาง 3 วนิาที 

- ถา้ความตา้นทานนอ้ยกวา่หรือเท่ากบั 500 และมากกวา่ 100 (i <= 500 และ i > 100) ใหม้อเตอร์
หมุนตามเขม็นาฬิกาดว้ยความเร็วต ่า 3 วนิาที 

- นอกเหนือจากนั้น สัง่ใหม้อเตอร์หยดุหมุน 

      ลกัษณะการท างาน 
      การเคล่ือนที่ของนกขึ้นอยูก่บัการปรับค่าตวัตา้นทานที่กล่องควบคุม หมุนตวัตา้นทานเพือ่ให ้

มอเตอร์ท างาน ถา้ความตา้นทานมาก ปีกนกจะขยบัขึ้น-ลงเร็ว ถา้ความตา้นทานนอ้ย ปีกนกจะขยบัขึ้น-ลงชา้ 
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ความรู้เพ่ิมเติม 

 ตวัตา้นทาน (Resistor) เป็นอุปกรณ์ที่ใชใ้นการตา้นทานการไหลของกระแสไฟฟ้า นิยมน ามา

ประกอบในวงจรทางดา้นไฟฟ้าอิเล็กทรอนิกส์ทัว่ไป ตวัอยา่งเช่นวงจรเคร่ืองรับวทิย,ุ โทรทศัน์,เคร่ืองขยาย
เสียง ฯลฯ เป็นตน้ ตวัตา้นทานที่ต่ออยูใ่นวงจรไฟฟ้า ท าหนา้ที่ลดแรงดนัและจ ากดัการไหลของ

กระแสไฟฟ้าในวงจร ตวัตา้นทานมีรูปแบบและขนาดแตกต่างกนัตามลกัษณะของการใชง้าน นอกจากน้ียงั

แบ่งออกเป็นชนิดค่าคงที่และชนิดปรับค่าได ้

ตวัตา้นทาน (Resistor) เป็นอุปกรณ์ที่ใชใ้นการตา้นทานการไหลของกระแสไฟฟ้า เพือ่ท  าใหก้ระแส

และแรงดนัภายในวงจร ไดข้นาดตามที่ตอ้งการ เน่ืองจากอุปกรณ์ทางดา้นอิเล็กทรอนิกส์แต่ละตวัถูก

ออกแบบใหใ้ชแ้รงดนัและกระแสที่แตกต่างกนั ดงันั้นตวัตา้นทานจึงเป็นอุปกรณ์ที่มีบทบาทและใชก้นัมาก
ในงานดา้นไฟฟ้าอิเลก็ทรอนิกส์ เช่น วทิย,ุ โทรทศัน์, คอมพวิเตอร์, เคร่ืองขยายเสียง ตลอดจนเคร่ืองมือ

เคร่ืองใชท้างดา้นไฟฟ้าอิเล็กทรอนิกส์ ฯลฯ เป็นตน้ สญัลกัษณ์ของตวัตา้นทาน ที่ใชใ้นการเขียนวงจรมีอยู่

หลายแบบดงัแสดงในรูปที่ 2.1 

 

ชนิดของตัวต้านทาน 

 ตวัตา้นทานที่ผลิตออกมาในปัจจุบนัมีมากมายหลายชนิด ในกรณีที่แบ่งโดยยดึเอาค่าความ 

ตา้นทานเป็นหลกั จะแบ่งออกไดเ้ป็น 3 ชนิดคือ 

- ตวัตา้นทานแบบค่าคงที่  (Fixed Resistor) 
- ตวัตา้นทานแบบปรับค่าได ้ (Adjustable Resistor) 

- ตวัตา้นทานแบบเปล่ียนค่าได ้ (Variable Resistor) 

ตัวต้านทานแบบเปลี่ยนค่าได้ (Variable Resistor) โครงสร้างภายในท ามาจากคาร์บอน  เซรามิค 

หรือพลาสติกตวัน า ใชใ้นงานที่ตอ้งการเปล่ียนค่าความตา้นทานบอ่ย ๆ เช่น ในเคร่ืองรับวทิย,ุ โทรทศัน์ เพือ่

ปรับลดหรือเพิม่เสียง, ปรับลดหรือเพิม่แสงในวงจรหร่ีไฟ มีอยูห่ลายแบบขึ้นอยูก่บัวตัถุประสงคข์องการใช้

งาน เช่น โพเทนชิโอมิเตอร์ (Potentiometer) หรือพอต (Pot)ส าหรับชนิด 
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ที่มีแกนเล่ือนค่าความตา้นทาน หรือแบบที่มีแกนหมุนเปล่ียนค่าความตา้นทานคือโวลลุ่ม (Volume) เพิม่
หรือลดเสียงมีหลายแบบใหเ้ลือกคือ 1 ชั้น, 2 ชั้น และ 3 ชั้น เป็นตน้ ส่วนอีกแบบหน่ึงเป็นแบบที่ไม่มีแกน

ปรับโดยทัว่ไปจะเรียกวา่ โวลลุ่มเกือกมา้ หรือทิมพอต (Trimpot) 

 

ตวัตา้นทานแบบเปล่ียนค่าไดน้ี้  สามารถแบ่งออกเป็น 2 ชนิดดว้ยกนัคือ โพเทนชิโอมิเตอร์

(Potentiometer) และเซนเซอร์รีซิสเตอร์ (Sensor Resistor) 
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เร่ืองย่อยที ่5 หุ่นยนต์ขบัเคล่ือน (Walkerbot-Gears-Driven) 

1. ภาพผลงาน 

 

2. อุปกรณ์ที่ใช้ 

 

  



188 
 

3. ขั้นตอนการประกอบ 
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4. การเขียนโปรแกรม 

 4.1 มุมมองบล็อก 
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4.2 มุมมองโค้ดค าส่ัง (JavaScript) 
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4.3 อธิบายโค้ดค าส่ัง 

ก าหนดฟังกช์ัน่ควบคุมการกดและปล่อยปุ่ ม A และ C โดยตรวจสอบเง่ือนไขดงัน้ี 

- ถา้กดปุ่ ม A  ก าหนด Motor 360°   ที่ช่อง Servo Motor D4 หมุนทวนเขม็นาฬิกาดว้ยความเร็ว

ปานกลาง 
- ถา้ปล่อยปุ่ ม A  ก าหนด Motor 360°   ที่ช่อง Servo Motor D4  สัง่ใหม้อเตอร์หยดุหมุน 

- ถา้กดปุ่ ม C  ก าหนด Motor 360°   ที่ช่อง Servo Motor D4 หมุนตามเขม็นาฬิกาดว้ยความเร็ว
ปานกลาง 

- ถา้ปล่อยปุ่ ม C  ก าหนด Motor 360°   ที่ช่อง Servo Motor D4  สัง่ใหม้อเตอร์หยดุหมุน 

*ตรวจสอบเงื่อนไขวนซ ้ าไปเร่ือยๆ 

ลกัษณะการท างาน 

เม่ือกดปุ่ ม A หุ่นยนตเ์ดินไปขา้งหนา้  
เม่ือกดปุ่ ม C หุ่นยนตเ์ดินถอยหลงั 

เม่ือไม่กดปุ่ มใดๆ หุ่นยนตจ์ะหยดุน่ิง 
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เร่ืองย่อยที ่6 ชุดประกอบของหุ่นยนต์เคล่ือนที ่(Walkerbot-Connecting Rod Assembly) 

1. ภาพผลงาน 

 
2. อุปกรณ์ที่ใช้ 
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3. ขั้นตอนการประกอบ 
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4. การเขียนโปรแกรม 

 4.1 มุมมองบล็อก 
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 4.2 มุมมองโค้ดค าส่ัง (JavaScript) 
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4.3 อธิบายโค้ดค าส่ัง 

ก าหนดฟังกช์ัน่ควบคุมการกดและปล่อยปุ่ ม A และ C โดยตรวจสอบเง่ือนไขดงัน้ี 

- ถา้กดปุ่ ม A  ก าหนด Motor 360°   ที่ช่อง Servo Motor D4 หมุนทวนเขม็นาฬิกาดว้ยความเร็ว

ปานกลาง 
- ถา้ปล่อยปุ่ ม A  ก าหนด Motor 360°   ที่ช่อง Servo Motor D4  สัง่ใหม้อเตอร์หยดุหมุน 

- ถา้กดปุ่ ม C  ก าหนด Motor 360°   ที่ช่อง Servo Motor D4 หมุนตามเขม็นาฬิกาดว้ยความเร็ว
ปานกลาง 

- ถา้ปล่อยปุ่ ม C  ก าหนด Motor 360°   ที่ช่อง Servo Motor D4  สัง่ใหม้อเตอร์หยดุหมุน 

*ตรวจสอบเงื่อนไขวนซ ้ าไปเร่ือยๆ 

ลกัษณะการท างาน 

เม่ือกดปุ่ ม A หุ่นยนตเ์ดินไปขา้งหนา้  
เม่ือกดปุ่ ม C หุ่นยนตเ์ดินถอยหลงั 

เม่ือไม่กดปุ่ มใดๆ หุ่นยนตจ์ะหยดุน่ิง 
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หน่วยการเรียนรู้ที่ 10 การใช้มอเตอร์แบบ 360 องศายกส่ิงของ 

เร่ืองย่อยที ่1 ลฟิต์ยกของ (Scissors Lifter) 

1. ภาพผลงาน 

 

2. อุปกรณ์ที่ใช้ 
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3. ขั้นตอนการประกอบ 
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4. การเขียนโปรแกรม 

 4.1 มุมมองบล็อก 
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4.2 มุมมองโค้ดค าส่ัง (JavaScript) 
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4.3 อธิบายโค้ดค าส่ัง 

ก ำหนดฟังกช์ัน่ในกำรควบคุมกำรกดและปล่อยปุ่ ม A และ C โดยตรวจสอบเง่ือนไขดงัน้ี 

- ถำ้กดปุ่ ม A ให ้Motor 360° ที่ช่อง Servo Motor D4 (Motor A) หมุนตำมเขม็นำฬิกำดว้ยควำมเร็ว

ปำนกลำง และ Motor 360° ที่ช่อง Servo Motor D7 (Motor B) หมุนทวนเขม็นำฬิกำดว้ยควำมเร็วปำนกลำง 

- ถำ้ปล่อยปุ่ ม A ให ้Motor 360° ที่ช่อง Servo Motor D4, D7 หยดุหมุน 

- ถำ้กดปุ่ ม C ให ้Motor 360° ที่ช่อง Servo Motor D4 (Motor A) หมุนทวนเขม็นำฬิกำดว้ยควำมเร็ว
ปำนกลำง และ Motor 360° ที่ช่อง Servo Motor D7 (Motor B) หมุนตำมเขม็นำฬิกำดว้ยควำมเร็วปำนกลำง 

- ถำ้ปล่อยปุ่ ม C ให ้Motor 360° ที่ช่อง Servo Motor D4, D7 หยดุหมุน 

*ท ำค  ำสัง่น้ีวนซ ้ ำไปเร่ือยๆ 

ลักษณะการท างาน 

            เม่ือกดปุ่ ม A  มอเตอร์ A จะพบัลงในทิศทวนเขม็นำฬิกำ พร้อมกบัมอเตอร์ B ซ่ึงจะพบัลงในทิศตำม
เขม็นำฬิกำ ท ำใหลิ้ฟตต์  ่ำลง และเม่ือปล่อยปุ่ ม A มอเตอร์ทั้งสองจะหยดุพร้อมกนั 

            เม่ือกดปุ่ ม C  มอเตอร์ A จะยกขึ้นในทิศทวนเขม็นำฬิกำ พร้อมกบัมอเตอร์ B ซ่ึงจะยกขึ้นในทิศตำม

เขม็นำฬิกำ ท ำใหลิ้ฟตย์กขึ้น และเม่ือปล่อยปุ่ ม C มอเตอร์ทั้งสองจะหยดุพร้อมกนั 
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เร่ืองย่อยที ่2 เวทแีบบปรับระดบัได้ (Adjustable Platform) 

1. ภาพผลงาน 

 
2. อุปกรณ์ที่ใช้ 
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3. ขั้นตอนการประกอบ 
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4. การเขียนโปรแกรม 

 4.1 มุมมองบล็อก 
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 4.2 มุมมองโค้ดค าส่ัง (JavaScript) 
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4.3 อธิบายโค้ดค าส่ัง 

ก ำหนดฟังกช์ัน่ในกำรกดและปล่อยปุ่ ม A และ C โดยตรวจสอบเง่ือนไขดงัน้ี 

- ถำ้กดปุ่ ม A ให ้Motor 360° ที่ช่อง Servo Motor D4 หมุนทวนเขม็นำฬิกำดว้ยควำมเร็วต ่ำสุด 

- ถำ้ปล่อย A  ให้ Motor 360° ที่ช่อง Servo Motor D4 หยดุหมุน 

- ถำ้กดปุ่ ม C ให ้Motor 360° ที่ช่อง Servo Motor D4 หมุนตำมเขม็นำฬิกำดว้ยควำมเร็วต ่ำสุด 

- ถำ้ปล่อย A  ให้ Motor 360° ที่ช่อง Servo Motor D4 หยดุหมุน 

*ท ำค  ำสัง่น้ีวนซ ้ ำไปเร่ือยๆ 

  ลักษณะการท างาน 

ถำ้กดปุ่ ม A มอเตอร์จะหมุนทวนเขม็นำฬิกำส่งผลใหเ้ฟืองหมุนทวนเขม็นำฬิกำดว้ย ซ่ึงเฟืองขบอยู่

กบัสะพำนเฟือง ท ำใหส้ะพำนเฟืองเล่ือนไปทำงขวำ ท ำใหลิ้ฟตย์กขึ้น  

ถำ้กดปุ่ ม C มอเตอร์จะหมุนตำมเขม็นำฬิกำส่งผลใหเ้ฟืองหมุนตำมเขม็นำฬิกำดว้ย ซ่ึงเฟืองขบอยู่

กบัสะพำนเฟือง ท ำใหส้ะพำนเฟืองเล่ือนไปทำงซำ้ย ท ำใหลิ้ฟตต์  ่ำลง  

ถำ้ไม่มีกำรกดปุ่ มหรือปล่อยปุ่ ม A และ C มอเตอร์จะหยดุหมุน ท ำใหลิ้ฟตห์ยดุกำรเคล่ือนที ่
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เร่ืองย่อยที ่3 ประตูโรงรถ Lift-Open Garage Doors 

1. ภาพผลงาน 

   
2. อุปกรณ์ที่ใช้ 
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3. ขั้นตอนการประกอบ 
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4. การเขียนโปรแกรม 

 4.1 มุมมองบล็อก 
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 4.2 มุมมองโค้ดค าส่ัง (JavaScript) 
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4.3 อธิบายโค้ดค าส่ัง 

ก ำหนดฟังกช์ัน่ในกำรกดและปล่อยปุ่ ม A และ C โดยตรวจสอบเง่ือนไขดงัน้ี 

- ถำ้กดปุ่ ม A ให ้Motor 360° ที่ช่อง Servo Motor D4 หมุนทวนเขม็นำฬิกำดว้ยควำมเร็วต ่ำสุด 

- ถำ้ปล่อยปุ่ ม A ให ้Motor 360° ที่ช่อง Servo Motor D4 หยดุหมุน 

- ถำ้กดปุ่ ม C ให ้Motor 360° ที่ช่อง Servo Motor D4 หมุนตำมเขม็นำฬิกำดว้ยควำมเร็วต ่ำสุด 

- ถำ้ปล่อยปุ่ ม C ให ้Motor 360° ที่ช่อง Servo Motor D4 หยดุหมุน 

*ท ำค  ำสัง่น้ีวนซ ้ ำไปเร่ือยๆ 

ลักษณะการท างาน 

                 - ถำ้กดปุ่ ม A มอเตอร์หมุนทวนเขม็นำฬิกำ ท ำใหส้ะพำนเฟืองเล่ือนออกไปดนัใหป้ระตู 
                       โรงรถจะเปิดออก 

                 - ถำ้กดปุ่ ม C มอเตอร์หมุนตำมเขม็นำฬิกำ ท ำใหส้ะพำนเฟืองเล่ือนเขำ้ไป ท ำใหป้ระตูปิด 

                 - ถำ้ไม่กดปุ่ มใดๆ หรือปล่อยปุ่ ม A หรือ C มอเตอร์จะหยดุกำรเคล่ือนที ่
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หน่วยการเรียนรู้ที่ 11 เรียนรู้เกีย่วกบัเซนเซอร์ตรวจวัดสภาพแสง Light 

Sensor 

Light Sensor 

 

Light Sensor คือ อุปกรณ์ที่ใชใ้นกำรตรวจวดัค่ำควำมสวำ่งของแสง ซ่ึงสำมำรถน ำไปประยกุตใ์ชใ้น
งำนต่ำงๆไดห้ลำกหลำย อำทิ เช่น ควบคุมกำรเปิด/ปิดไฟภำยในบำ้น ไฟทอ้งถนน ฯลฯ 

 

ในปัจจุบนัมีหลำกหลำยชนิด ดงัรูปภำพ 1.1 ซ่ึงตวัที่เรำจะกล่ำวถึงคือ Light Dependent Resistor 

(LDR) คือตวัตำ้นทำนปรับค่ำไดช้นิดไวต่อแสง กล่ำวคือเม่ือมีแสงมำตกกระทบตวัตำ้นทำนจะมีกำรเปล่ียน
สภำพควำมน ำไฟฟ้ำ ซ่ึงแสงจะแปรผกผนักบัควำมตำ้นทำน คือ เม่ือมีแสงมำกควำมตำ้นทำนจะมีค่ำนอ้ย 

หำกมีแสงนอ้ยควำมตำ้นทำนก็จะมีคำ่มำก ดงัรูปภำพ 1.2 

  

รูปภาพ 1.1 
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รูปภาพ 1.2 

LDR (Light Dependent Resistor) 

 ตวัตำ้นทำนแปรค่ำตำมแสง หรือ LDR (ยอ่มำจำก Light Dependent Resistor) คืออุปกรณ์

อิเล็กทรอนิกส์ที่ใชต้รวจจบัแสง โดยหำมีแสงมำตกกระทบนอ้ย จะท ำใหมี้ควำมตำ้นทำนมำก และหำกมี
แสงมำตกกระทบมำก ควำมตำ้นทำนจะนอ้ยลง 

 

LDR นั้นท ำมำจำกสำรกึงตวัน ำแคดเมียมซลัไฟลห์รือแคดเมียมซีลิไนด ์ น ำมำฉำบลงบนแผน่

เซรำมิคที่ใชเ้ป็นฐำนรอง 

 

 



220 
 

เร่ืองย่อยที ่1 ตัวอ่อนหิ่งห้อย (Firefly Larvae) 

1. ภาพผลงาน 

 

2. อุปกรณ์ที่ใช้ 
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3. ขั้นตอนการประกอบ 
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4. การเขียนโปรแกรม 

 4.1 มุมมองบล็อก 
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 4.2 มุมมองโค้ดค าส่ัง (JavaScript) 
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4.3 อธิบายโค้ดค าส่ัง 

ก ำหนดฟังกช์ัน่ในกำรควบคุมกำรกดและปล่อยปุ่ ม A และ C โดยตรวจสอบเง่ือนไขดงัน้ี 

- ถำ้กดปุ่ ม A  ก ำหนด Motor 360°   ที่ช่อง Servo Motor D4 หมุนตำมเขม็นำฬิกำดว้ยควำมเร็วสูง 

- ถำ้ปล่อยปุ่ ม A  ก ำหนด Motor 360°   ที่ช่อง Servo Motor D4 หยดุหมุน 

- ถำ้กดปุ่ ม C ก ำหนด Motor 360° ที่ช่อง Servo Motor D4 หมุนทวนเขม็นำฬิกำดว้ยควำมเร็วสูง 

- ถำ้ปล่อยปุ่ ม C  ก ำหนด Motor 360°   ที่ช่อง Servo Motor D4  หยดุหมุน 

*ท ำค  ำสัง่น้ีวนซ ้ ำไปเร่ือยๆ 

ลักษณะการท างาน 

- ถำ้กดปุ่ ม A ตวัอ่อนห่ิงหอ้ยจะเคล่ือนที่ไปขำ้งหนำ้ 

- ถำ้กดปุ่ ม C ตวัอ่อนห่ิงหอ้ยเคล่ือนที่ถอยหลงั 

- ถำ้ไม่มีกำรกดปุ่ มใดๆ หรือปล่อยปุ่ ม A หรือ C ตวัอ่อนห่ิงหอ้ยจะหยดุกำรเคล่ือนที่ 
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เร่ืองย่อยที ่2 หิ่งห้อย (Firefly) 

1. ภาพผลงาน 

 

2. อุปกรณ์ที่ใช้ 
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3. ขั้นตอนการประกอบ 
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4. การเขียนโปรแกรม 

 4.1 มุมมองบล็อก 
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4.2 มุมมองโค้ดค าส่ัง (JavaScript) 
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4.3 อธิบายโค้ดค าส่ัง 

- ตรวจสอบเง่ือนไข ถำ้เซนเซอร์วดัค่ำแสงมำกกวำ่ 350 (Light Sensor > 350) ใหท้  ำตำมค ำสัง่ใน

ฟังกช์ัน่ shine ดงัน้ี 

- ให ้Motor 180° หมุนท ำมุม 120 องศำดว้ยควำมเร็วสูงสุด และไฟ LED สีเหลืองบน 
Control Box ติด หน่วงเวลำ 0.3 วนิำที 

- ไฟ LED สีเหลืองบน Control Box ดบั หน่วงเวลำ 0.3 วนิำที 

- ไฟ LED สีเหลืองบน Control Box ติด หน่วงเวลำ 0.3 วนิำที 

- ไฟ LED สีเหลืองบน Control Box ดบั หน่วงเวลำ 0.3 วนิำที 

- ให ้Motor 180° หมุนท ำมุม 75 องศำดว้ยควำมเร็วสูงสุด หน่วงเวลำ 1 วนิำที 

- ถำ้เซนเซอร์วดัค่ำแสงนอ้ยกวำ่หรือเท่ำกบั 350 (Light Sensor <= 350) ให ้Motor 180° หมุนท ำมุม 

45 องศำดว้ยควำมเร็วปำนกลำง  และใหไ้ฟสีเหลืองดบั 

*ตรวจสอบเง่ือนไขและท ำค  ำสัง่น้ีวนซ ้ ำไปเร่ือยๆ 

ลักษณะการท างาน 

ถำ้ Light Sensor ตรวจจบัค่ำแสงมำกกวำ่ 350 (แสงสวำ่งนอ้ย) จะท ำใหปี้กห่ิงหอ้ยกำงออก
และไฟ LED สีเหลืองติดและดบัสลบักนั 2 คร้ัง หลงัจำกนั้นปีกห่ิงหอ้ยจะหุบลง 

           แต่ Light sensor ตรวจจบัแสงนอ้ยกวำ่หรือเท่ำกบั 350 (แสงสวำ่งมำก) ใหไ้ฟสีเหลืองดบั 

และปีกไม่กำงออก 
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หน่วยการเรียนรู้ที่ 12 เรียนรู้เกีย่วกบัเซนเซอร์วดัระยะทาง IR Sensor ตอนที่ 1 

IR Sensor (Infrared Sensor) 

 

เซนเซอร์แสงอินฟรำเรด เป็นอุปกรณ์หน่ึงท่ีสำมำรถน ำมำใชใ้นกำรวดัระยะห่ำง หรือ

ตรวจจบัวตัถุกีดขวำงได ้ อุปกรณ์แต่ละตวัก็มีคุณสมบติัแตกต่ำงกนัไป เช่น ช่วงระยะในกำรวดั 

ช่วงของระดบัแรงดนัเอำตพ์ุต (เซนเซอร์ท่ีใหเ้อำตพ์ุตแบบแอนะลอ็ก) แต่ก็มีขอ้ควรระวงัในกำร

ใชง้ำน เช่น กำรวดัดว้ยเซนเซอร์แสงอินฟรำเรด อำจไดค่้ำไม่ถูกตอ้งในกรณีท่ีมีแสงอินฟรำเรด

จำกแหล่งอ่ืนมำรบกวน ค่ำท่ีไดก้็ข้ึนอยูก่บักำรสะทอ้นกลบัของแสงอินฟรำเรดท่ีวตัถุ 

 
 เป็น SENSOR ที่ประกอบดว้ย LED และ PHOTOTRANSISTOR โดย LED จะส่งสญัญำณ
อินฟรำเรดออกไป หำกไม่มีกำรสะทอ้นกลบัมำยงั PHOTOTRANSISTOR ก็จะไดค้่ำแรงดนัทีสู่ง ( ลอจิก 

High ) ในทำงกลบักนั หำกมีกำรสะทอ้นกลบัของสญัญำณอินฟรำเรดเขำ้ไปยงั PHOTOTRANSISTOR ก็จะ

ไดแ้รงดนัที่ต  ่ำ ( ลอจิก Low )  
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เร่ืองย่อยที ่1 เฮลคิอปเตอร์กู้ภยั (Rescue Helicopter) 

1. ภาพผลงาน 

 
2. อุปกรณ์ที่ใช้ 
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3. ขั้นตอนการประกอบ 
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4. การเขียนโปรแกรม 

 4.1 มุมมองบล็อก 
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 4.2 มุมมองโค้ดค าส่ัง (JavaScript 
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4.3 อธิบายโค้ดค าส่ัง 

       ก ำหนดฟังกช์ัน่ในกำรกดและปล่อยปุ่ ม A, ปุ่ ม C โดยตรวจสอบเง่ือนไขดงัน้ี 

          - ถำ้กดปุ่ ม A ใหต้รวจสอบเงื่อนไข ถำ้ IR Sensor > 630 เป็นจริงให้ Motor 360° ที่ช่อง D7 

หยดุหมุน ถำ้เง่ือนไขเป็นเทจ็ให้ Motor 360° ที่ช่อง D7 หมุนทวนเขม็นำฬิกำดว้ยควำมเร็วต ่ำสุด 

          - ถำ้ปล่อยปุ่ ม A ให้ Motor 360° ที่ช่อง D7 หยดุหมุน 

          - ถำ้กดปุ่ ม C ใหต้รวจสอบเงื่อนไข ถำ้ IR Sensor < 530 เป็นจริงให้ Motor 360° ที่ช่อง D7 
หยดุหมุน ถำ้เง่ือนไขเป็นเทจ็ให้ Motor 360° ที่ช่อง D7 หมุนตำมเขม็นำฬิกำดว้ยควำมเร็วต ่ำสุด 

          - ถำ้ปล่อยปุ่ ม C ให้ Motor 360° ที่ช่อง D7 หยดุหมุน 

 ในขณะที่ที่ตรวจสอบกำรกดปุ่ ม สัง่ให ้Motor 360° ที่ช่อง D4 หมุนตำมเขม็นำฬิกำดว้ยควำมเร็วสูง 

*ตรวจสอบเง่ือนไขและท ำค  ำสัง่น้ีวนซ ้ ำไปเร่ือยๆ 

ลกัษณะกำรท ำงำน 

                 ใช ้  IR Sensor วดัระยะห่ำงจำกลำนจอดถึงฐำนเฮลิคอปเตอร์ ถำ้กดปุ่ ม A เฮลิคอปเตอร์จะค่อยๆ 

ต ่ำลง เม่ือถึงระดบัที่ IR Sensor วดัค่ำไดม้ำกกวำ่ 630 มอเตอร์จะหยดุหมุน จึงเป็นจุดต ่ำสุดที่เฮลิคอปเตอร์จะ

ลงมำได ้ถำ้กดปุ่ ม C เฮลิคอปเตอร์จะค่อยๆ ขึ้นไป เม่ือถึงระดบัที่ IR Sensor วดัค่ำไดน้อ้ยกวำ่ 530   มอเตอร์
จะหยดุหมุน จึงเป็นจุดสูงสุดที่เฮลิคอปเตอร์จะขึ้นไปได ้ ถำ้ไม่มีกำรกดปุ่ มใดๆ หรือมีกำรปล่อยปุ่ ม 

เฮลิคอปเตอร์จะไม่เคล่ือนที ่

                 และในขณะที่เฮลิคอปเตอร์เคล่ือนที่ขึ้นและลง ไดมี้กำรต่อใบพดัเขำ้กบัมอเตอร์ A ที่เสียบในช่อง 
D4 จะมีกำรหมุนตลอดเวลำ 
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เร่ืองย่อยที ่2 ทีก่ั้นทางรถไฟ (Railway Crossing) 

1. ภาพผลงาน 

 

2. อุปกรณ์ที่ใช้ 
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3. ขั้นตอนการประกอบ 
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4. การเขียนโปรแกรม 

 4.1 มุมมองบล็อก 

 

 4.2 มุมมองโค้ดค าส่ัง (JavaScript) 
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4.3 อธิบายโค้ดค าส่ัง 

      ตรวจสอบเงื่อนไข ถำ้ IR Sensor > 430 เป็นจริง สัง่ใหไ้ฟ LED สีแดงติดและ Motor 180° ท ำมุม 

90 องศำ และท ำค  ำสัง่ในฟังชัน่ alert ดงัน้ี 

 - ไฟ LED สีแดงติด และล ำโพงเปียโซเล่นเสียงโด 

 - ไฟ LED สีแดงดบั และล ำโพงเปียโซหยดุเล่นเสียง 

 - ไฟ LED สีเหลืองติด และล ำโพงเปียโซเล่นเสียงโด 

 - ไฟ LED สีเหลืองดบั และล ำโพงเปียโซหยดุเล่นเสียง 

      ถำ้เง่ือนไข IR Sensor > 430 เป็นเท็จ สัง่ให้ Motor 180° ท ำมุม 180 องศำ และไฟ LED สีแดงดบั 

*ตรวจสอบเง่ือนไขและท ำค  ำสัง่น้ีวนซ ้ ำไปเร่ือยๆ 

ลกัษณะกำรท ำงำน 

       ถำ้ IR Sensor มีค่ำมำกกวำ่ 430 (มีรถไฟมำขวำงตวัเซนเซอร์) ไฟ LED สีแดงจะติด และมอเตอร์
จะท ำมุม 90 องศำ ท ำใหไ้มก้ั้นขวำงกั้นไม่ใหร้ถผำ่น และไฟ LED สีแดงกบัสีเหลืองติดสลบักนั พร้อมส่ง

เสียงโนต้ตวัโด 

       ถำ้ IR Sensor นอ้ยกวำ่หรือเท่ำกบั 430 (ไม่มีรถไฟมำขวำงตวัเซนเซอร์) มอเตอร์จะท ำมุม 180 
องศำ ท ำใหไ้มก้ั้นยกขึ้นใหร้ถผำ่นได ้และไฟ LED สีแดงจะดบั 

ควำมรู้เพ่ิมเติม 

Buzzer บลัซเซอร์ คอื ล ำโพงแบบแม่เหล็กหรือแบบเปียโซที่มีวงจรก ำเนิดควำมถ่ี (oscillator) อยู่

ภำยในตวั ใชไ้ฟเล้ียง 3.3 - 5V สำมำรถสร้ำงเสียงเตือนหรือส่งสญัญำณที่เป็นรูปแบบต่ำงๆ เรำอำจจะเคยได้

ยนิเสียงบลซัเซอร์อยูบ่่อยๆ เช่น เสียงป๊ีบที่อยูใ่นคอมพวิเตอร์ก็ใชบ้ลซัเซอร์ในกำรส่งสญัญำณใหท้รำบ

สถำนะของคอมพวิเตอร์ใหท้รำบวำ่มีปัญหำอะไร 
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เร่ืองย่อยที ่3 ทางเข้าลานจอดรถ (Parking Lot) 

1. ภาพผลงาน 

 

2. อุปกรณ์ที่ใช้ 

 

 

  



253 
 

3. ขั้นตอนการประกอบ 
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4. การเขียนโปรแกรม 

 4.1 มุมมองบล็อก 

 

 4.2 มุมมองโค้ดค าส่ัง (JavaScript) 
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4.3 อธิบายโค้ดค าส่ัง 

ตรวจสอบเงื่อนไข ถำ้ IR Sensor > 430 เป็นจริง ให ้Motor 180° ที่ช่อง Servo Motor D8 หมุนท ำมุม 

180° ดว้ยควำมเร็วต ่ำ และให้หลอด LED สีแดงดบั, หลอด LED สีเขียวติด 

ถำ้ ถำ้ IR Sensor > 430 เป็นเท็จ ใหห้ลอด LED สีเขียวดบั, หลอด LED สีแดงติด และให ้Motor 
180° ที่ช่อง Servo Motor D8 หมุนท ำมุม 90° ดว้ยควำมเร็วต ่ำ 

   *ตรวจสอบเง่ือนไขและท ำค  ำสัง่น้ีวนซ ้ ำไปเร่ือยๆ 

ลักษณะการท างาน 

      ถำ้ IR Sensor มำกกวำ่ 430 (มีรถเขำ้มำบงัเซนเซอร์) มอเตอร์จะท ำมุม 180 องศำ ท ำใหไ้มก้ั้น

ยกขึ้นเพือ่ใหร้ถผำ่น และไฟ LED สีเขียวจะติด  

      ถำ้ IR Sensor นอ้ยกวำ่หรือเท่ำกบั 430 (ไม่มีรถมำบงัเซนเซอร์) มอเตอร์จะท ำมุม 90 องศำ ท ำ

ใหไ้มก้ั้นลงมำขวำงทำงเขำ้ลำนจอดรถ และไฟ LED สีแดงจะติด  
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หน่วยการเรียนรู้ที่ 13 เรียนรู้เกีย่วกบัเซนเซอร์วดัระยะทาง IR Sensor ตอนที่ 2 

เร่ืองย่อยที ่1 ประตูอตัโนมตัิ 1 (Automatic Door 1) 

1. ภาพผลงาน 

 

2. อุปกรณ์ที่ใช้ 
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3. ขั้นตอนการประกอบ 
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4. การเขียนโปรแกรม 

 4.1 มุมมองบล็อก 
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4.2 มุมมองโค้ดค าส่ัง (JavaScript) 
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4.3 อธิบายโค้ดค าส่ัง 

    ก ำหนดฟังกช์ัน่ในกำรกดและปล่อยปุ่ ม B และ D โดยตรวจสอบเง่ือนไขดงัน้ี 

    - ถำ้ IR Sensor > 400 เป็นจริง ให ้Motor 360° ที่ช่อง Servo Motor D4 หยดุหมุน และให้

ตรวจสอบวำ่มีกำรกดปุ่ มหรือไม่ ถำ้กดปุ่ ม D ให้มอเตอร์หมุนทวนเขม็นำฬิกำดว้ยควำมเร็วปำนกลำง ถำ้
ไม่ไดก้ดปุ่ ม D ใหม้อเตอร์หยดุหมุน 

     - ถำ้ IR Sensor > 400 เป็นเทจ็ ใหต้รวจสอบว่ำมีกำรกดปุ่ มหรือไม่ ถำ้กดปุ่ ม B ใหม้อเตอร์หมุน
ตำมเขม็นำฬิกำดว้ยควำมเร็วปำนกลำง ถำ้กดปุ่ ม D ใหม้อเตอร์หมุนทวนเขม็นำฬิกำดว้ยควำมเร็วปำนกลำง 

ถำ้ไม่ไดก้ดปุ่ มใดๆ ใหม้อเตอร์หยดุหมุน 

*ตรวจสอบเง่ือนไขและท ำค  ำสัง่น้ีวนซ ้ ำไปเร่ือยๆ 

  ลักษณะการท างาน 

                    ถำ้ IR Sensor มำกกวำ่ 400 (เฟืองตวัสีน ้ ำเงินมำบงัเซนเซอร์) ใหป้ระตูหยดุกำรเคล่ือนที่ และ
สำมำรถกดปุ่ ม D เพือ่ใหป้ระตูค่อยๆ เล่ือนไปทำงขวำเพือ่เปิดประตูออก 

                    ถำ้ IR Sensor นอ้ยกวำ่หรือเท่ำกบั 400 (ไม่มีเฟืองตวัสีน ้ ำเงินมำบงัเซนเซอร์) สำมำรถกดปุ่ ม D 

เพือ่ใหป้ระตูค่อยๆ เล่ือนไปทำงขวำเพือ่เปิดประตูออก หรือกดปุ่ ม B เพือ่ใหป้ระตูค่อยๆ เล่ือนไปทำงซำ้ย
เพือ่ปิดประตูได ้แต่พอเฟืองสีน ้ ำเงินเล่ือนไปบงัเซนเซอร์ ก็จะเขำ้สู่เง่ือนไขแรก คือไม่สำมำรถยดืประตูปิด

ไดม้ำกกวำ่นั้น เพรำะมอเตอร์จะหยดุหมุนโดยอตัโนมตัิ 
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เร่ืองย่อยที ่2 ประตูอตัโนมตัิ 2 (Automatic Door 2) 

1. ภาพผลงาน 

 

2. อุปกรณ์ที่ใช้ 
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3. ขั้นตอนการประกอบ 
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4. การเขียนโปรแกรม 

 4.1 มุมมองบล็อก 
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 4.2 มุมมองโค้ดค าส่ัง (JavaScript) 

 

 

4.3 อธิบายโค้ดค าส่ัง 

           1. ตรวจสอบเงื่อนไข ถำ้ IR Sensor ตรวจจบัวตัถุไดค้่ำมำกกวำ่ 300 เป็นจริง  ก ำหนดให ้i  = 1  
                                         ถำ้ IR Sensor ตรวจจบัวตัถุไดค้่ำมำกกวำ่ 300 เป็นเท็จ  ก ำหนดให ้i  = 0 

2. ตรวจสอบเงื่อนไข ถำ้  i ≠ j   

              2.1 กรณเีป็นจริง 

                    2.1.1 ตรวจสอบเงื่อนไข ถำ้ i = 1 เป็นจริง ใหล้  ำโพงเปียโซเล่นเสียงมีและโด จำกนั้นให ้

Motor 360° ที่ช่อง D4 หมุนตำมเขม็นำฬิกำดว้ยควำมเร็วปำนกลำง และหน่วงเวลำไป 1.8 วนิำที 
                    2.1.2 ตรวจสอบเงื่อนไข ถำ้ i = 1 เป็นเทจ็ ใหห้น่วงเวลำ 2 วนิำที จำกนั้นให ้Motor 360° 

ที่ช่อง D4 หมุนทวนเขม็นำฬิกำดว้ยควำมเร็วปำนกลำง และหน่วงเวลำอีก 1.8 วนิำที 



271 
 

           3. ก ำหนดใหต้วัแปร j = i  และให ้Motor 360° ที่ช่อง D4 ใหห้ยดุหมุน 
*ตรวจสอบเง่ือนไขและท ำค  ำสัง่เร่ือยๆ 

ลักษณะการท างาน 

                     IR Sensor ที่อยูเ่หนือม่ำนจะท ำกำรตรวจจบัวตัถุที่ผำ่นเขำ้ – ออกม่ำน ถำ้มีวตัถุเขำ้มำบงั
เซนเซอร์ใหเ้ล่นเสียงตวัโนต้มีและโดตำมล ำดบั และม่ำนจะเปิดออกเป็นเวลำ 1.8 วนิำที ถำ้ไม่มีวตัถุเขำ้มำ

บงัเซนเซอร์ใหม่้ำนปิด 

  



272 
 

เร่ืองย่อยที ่3 การยงิประตู (Batter) 

1. ภาพผลงาน 

 
2. อุปกรณ์ที่ใช้ 
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3. ขั้นตอนการประกอบ 
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4. การเขียนโปรแกรม 

 4.1 มุมมองบล็อก 

 

 4.2 มุมมองโค้ดค าส่ัง (JavaScript) 
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4.3 อธิบายโค้ดค าส่ัง 

                  ให้ Motor 180° หมุนท ำมุม  180° ดว้ยควำมเร็วปำนกลำง และตรวจสอบเงื่อนไข ถำ้มีกำรกดปุ่ ม 

Button 1 หรือ IR Sensor > 400 เป็นจริง  

                 ให ้Motor 180° ท ำมุม = 180 –VR Resistor / 5.69 (โดย VR Resistor / 5.69 จะปัดเศษขึ้นดว้ย
ฟังกช์ัน่ Round) และหน่วงเวลำ 2 วนิำที 

*ตรวจสอบเง่ือนไขและท ำค  ำสัง่น้ีวนซ ้ ำไปเร่ือยๆ 

            ลักษณะการท างาน 
              เม่ือปล่อยลูกบอลลงมำ ถำ้กดปุ่ ม Button 1 หรือ IR Sensor มำกกวำ่ 400 (ลูกบอลบงัเซนเซอร์) ไมต้ี

จะตวดัตีลูกบอลเขำ้ประตู  

- ถำ้ตวัตำ้นทำน (VR Register) มีค่ำมำก องศำจะนอ้ย ท ำใหแ้รงในกำรตีมำก 

- ถำ้ตวัตำ้นทำน (VR Register) มีค่ำนอ้ย องศำจะมำก ท ำใหแ้รงในกำรตีนอ้ย 
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เร่ืองย่อยที ่4 รถหลบหลกีส่ิงกดีขวาง (Smart Obstacle Car) 

1. ภาพผลงาน 

 

2. อุปกรณ์ที่ใช้ 
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3. ขั้นตอนการประกอบ 
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4. การเขียนโปรแกรม 

 4.1 มุมมองบล็อก 
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 4.2 มุมมองโค้ดค าส่ัง (JavaScript) 
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4.3 อธิบายโค้ด 

              ก าหนดฟังก์ชัน left, right, front, back และ stop ดงัน้ี 

                        - ฟังก์ชัน front 

                          Motor servo D4 และ D7 หมุนพร้อมกนั โดย                                     

                               - Motor servo D4 หมุนทวนเขม็นำฬิกำดว้ยควำมเร็วปำนกลำง 

                               - Motor servo D7 หมุนตำมเขม็นำฬิกำดว้ยควำมเร็วปำนกลำง 

                        - ฟังก์ชัน left 

                          Motor servo D7 หมุนตำมเขม็นำฬิกำดว้ยควำมเร็วปำนกลำงเป็นเวลำ 1.2 วนิำที และหยดุ 

                        - ฟังก์ชัน right 

                          Motor servo D4 หมุนทวนเขม็นำฬิกำดว้ยควำมเร็วปำนกลำงเป็นเวลำ 1.2 วนิำที และหยดุ 

                        - ฟังก์ชัน back 

                          Motor servo D4 และ D7 หมุนพร้อมกนั โดย                                     

                               - Motor servo D4 หมุนตำมเขม็นำฬิกำดว้ยควำมเร็วปำนกลำง 
                               - Motor servo D7 หมุนทวนเขม็นำฬิกำดว้ยควำมเร็วปำนกลำง 

                        - ฟังก์ชัน stop 

                          Motor servo D4 และ D7 หยดุหมุนพร้อมกนั 

              ตรวจสอบเง่ือนไข ถ้า IR Sensor > 260 เป็นจริง  

                        - ใหท้  ำตำมค ำสัง่ในฟังกช์ัน่ stop และให ้Server Motor 180๐ หมุนท ำมุม 135 องศำอยำ่ง

รวดเร็ว และหน่วงเวลำ 0.1 วนิำที 
                        - ก ำหนดตวัแปร  dleft ใหรั้บค่ำจำก IR Sensor หน่วงเวลำ 0.1 วนิำที หลงัจำกนั้นให ้Server 

Motor 180๐ หมุนท ำมุม 45 องศำอยำ่งรวดเร็ว และหน่วงเวลำ 0.1 วนิำที 
                        - ก ำหนดตวัแปร  dright ใหรั้บค่ำจำก IR Sensor หน่วงเวลำ 0.1 วนิำที หลงัจำกนั้นให ้Server 

Motor 180๐ หมุนท ำมุม 90 องศำอยำ่งรวดเร็ว และไปยงัฟังกช์ัน่ back และหน่วงเวลำ 0.8 วนิำที หลงัจำกนั้น

ใหไ้ปยงัฟังกช์ัน่ stop 
                        - ตรวจสอบเงื่อนไข ถำ้ dleft > dright เป็นจริง ใหท้  ำตำมค ำสัง่ในฟังกช์ัน่ right  ถำ้ dleft > 

dright เป็นเทจ็ ใหท้  ำตำมค ำสัง่ในฟังกช์ัน่ left 

                        - ท  ำตำมค ำสัง่ในฟังกช์ัน่ stop 

              ถ้าไม่ได้เป็นไปตามเง่ือนไขข้างต้น ใหท้  ำตำมค ำสัง่ในฟังกช์ัน่ front 
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ลักษณะการท างาน 

                      รถจะเคล่ือนที่ไปขำ้งหนำ้ (ฟังกช์ัน่ front) เร่ือยๆ ถำ้เจอส่ิงกีดขวำง (IR Sensor > 260) ใหร้ถ

หยดุ (ฟังกช์ัน่ stop) จำกนั้นใหเ้ซนเซอร์หมุนไปทำงซำ้ย (Servo 180๐ ท  ำมุม 135 องศำ) และใหต้วัแปร dleft 

เก็บค่ำที่วดัไดจ้ำก IR Sensor ไว ้จำกนั้นใหเ้ซนเซอร์หมุนไปทำงขวำ (Servo 180๐ ท  ำมุม 45 องศำ) และให้
ตวัแปร dright เก็บค่ำที่วดัไดจ้ำก IR Sensor ไว ้และใหเ้ซนเซอร์หนัมำดำ้นหนำ้เหมือนเดิม (Servo 180๐ ท  ำ

มุม 90 องศำ) และจะถอยหลงั (ฟังกช์ัน่ back) 0.8 วนิำที หลงัจำกนั้นรถจะหยดุ และตรวจสอบเง่ือนไข ถำ้
เจอส่ิงกีดขวำงดำ้นซำ้ย (dleft > dright) ให้รถเล้ียวขวำ (ฟังกช์ัน่ right) ถำ้เจอส่ิงกีดขวำงดำ้นขวำ (dleft < 

dright) ใหร้ถเล้ียวซำ้ย (ฟังกช์ัน่ left) จำกนั้นรถจะหยดุและเดินหนำ้ต่อไป 

                      สรุปคือ รถจะเคล่ือนที่ไปขำ้งหนำ้เร่ือยๆ เม่ือเจอส่ิงกีดขวำง เซนเซอร์จะตรวจสอบวำ่ส่ิงกีด
ขวำงมำทำงดำ้นไหนของตวัรถ ถำ้เจอส่ิงกีดขวำงดำ้นขวำ รถจะถอยและเล้ียวซำ้ย ถำ้เจอส่ิงกีดขวำงดำ้นซำ้ย 

รถจะถอยและเล้ียวขวำ หลงัจำกนั้นก็จะเดินหนำ้ไปเร่ือยๆ จนกวำ่จะเจอส่ิงกีดขวำง 
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หน่วยการเรียนรู้ที่ 14 การขับเคล่ือนรถหุ่นยนต์ด้วยมอเตอร์แบบ 180 และ 360 องศา 

เร่ืองย่อยที ่ 1 รถบรรทุก (Truck) 

1. ภาพผลงาน 

 

2. อุปกรณ์ที่ใช้ 

 

3. ขั้นตอนการประกอบ 
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4. การเขียนโปรแกรม 

 4.1 มุมมองบล็อก 
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 4.2 มุมมองโค้ดค าส่ัง (JavaScript) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



294 
 

4.3 อธิบายโค้ดค าส่ัง 

      ก ำหนดฟังกช์ัน่ในกำรกดและปล่อยปุ่ ม A, B, D, 1, 3 โดยก ำหนดเง่ือนไขดงัน้ี 

                        - เม่ือกดปุ่ ม 1 ให ้Servo Motor 360๐ (D4) หมุนตำมเขม็นำฬิกำดว้ยควำมเร็วปำนกลำง 

                        - เม่ือปล่อยปุ่ ม 1 ให ้Servo Motor 360๐ (D4) หยดุหมุน 
                        - เม่ือกดปุ่ ม 3 ให ้Servo Motor 360๐ (D4) หมุนทวนเขม็นำฬิกำดว้ยควำมเร็วปำนกลำง 

                        - เม่ือปล่อยปุ่ ม 3 ให ้Servo Motor 360๐ (D4) หยดุหมุน 
                        - เม่ือกดปุ่ ม A ให ้Servo Motor 180๐ หมุนท ำมุม 90 องศำ 

                        - เม่ือกดปุ่ ม B ให ้Servo Motor 180๐ หมุนท ำมุม 45 องศำ 

                        - เม่ือกดปุ่ ม D ให ้Servo Motor 180๐ หมุนท ำมุม 135 องศำ 

  ลักษณะการท างาน 

                   เม่ือกดปุ่ ม 1 รถจะเคล่ือนที่ไปขำ้งหนำ้ เม่ือกดปุ่ ม 3 รถจะเคล่ือนที่ถอยหลงั และถำ้กดปุ่ ม A รถ
จะมีทิศทำงไปดำ้นหนำ้ ถำ้กดปุ่ ม B รถจะเล้ียวไปทำงซำ้ย และถำ้กดปุ่ ม D รถจะเล้ียวไปทำงขวำ 
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เร่ืองย่อยที ่2 รถก่อสร้าง (Engineer Truck) 

1. ภาพผลงาน 

 

2. อุปกรณ์ที่ใช้ 
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3. ขั้นตอนการประกอบ 
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4. การเขียนโปรแกรม 

 4.1 มุมมองบล็อก 
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 4.2 มุมมองโค้ดค าส่ัง (JavaScript) 
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4.3 อธิบายโค้ดค าส่ัง 

      ก ำหนดฟังกช์ัน่ในกำรกดและปล่อยปุ่ ม A, B, D, 1, 2, 3, 4 โดยก ำหนดเง่ือนไขดงัน้ี 

                        - เม่ือกดปุ่ ม A ให ้Servo Motor 180๐ หมุนท ำมุม 90 องศำ 

                        - เม่ือกดปุ่ ม B ให ้Servo Motor 180๐ หมุนท ำมุม 45 องศำ 
                        - เม่ือกดปุ่ ม D ให ้Servo Motor 180๐ หมุนท ำมุม 135 องศำ 

                        - เม่ือกดปุ่ ม 1 ให ้Servo Motor 360๐ (D4) หมุนตำมเขม็นำฬิกำดว้ยควำมเร็วปำนกลำง 
                        - เม่ือปล่อยปุ่ ม 1 ให ้Servo Motor 360๐ (D4) หยดุหมุน 

                        - เม่ือกดปุ่ ม 3 ให ้Servo Motor 360๐ (D4) หมุนทวนเขม็นำฬิกำดว้ยควำมเร็วปำนกลำง 

                        - เม่ือปล่อยปุ่ ม 3 ให ้Servo Motor 360๐ (D4) หยดุหมุน 
                        - เม่ือกดปุ่ ม 2 ให ้Servo Motor 360๐ (D7) หมุนตำมเขม็นำฬิกำดว้ยควำมเร็วสูงสุด 

                        - เม่ือปล่อยปุ่ ม 2 ให ้Servo Motor 360๐ (D7) หยดุหมุน 
                        - เม่ือกดปุ่ ม 4 ให ้Servo Motor 360๐ (D7) หมุนทวนเขม็นำฬิกำดว้ยควำมเร็วสูงสุด 

                        - เม่ือปล่อยปุ่ ม 4 ให ้Servo Motor 360๐ (D7) หยดุหมุน 

     ลักษณะการท างาน 

               ปุ่ ม 1 และปุ่ ม 3 ใชค้วบคุมกำรเคล่ือนที่ของรถ ถำ้กดปุ่ ม 1 รถจะเคล่ือนทีไ่ปขำ้งหนำ้ และถำ้

กดปุ่ ม 3 รถจะเคล่ือนที่ถอยหลงั  

               ปุ่ ม A, B, D ใชค้วบคุมทิศทำงของรถ ถำ้กดปุ่ ม A รถจะมีทิศทำงไปดำ้นหนำ้ ถำ้กดปุ่ ม B รถ

จะเล้ียวซำ้ย และถำ้กดปุ่ ม D รถจะเล้ียวขวำ 

               ปุ่ ม 2, 4 ใชค้วบคุมกำรยกแขนของรถ ถำ้กดปุ่ ม 2 แขนจะยกขึ้น ถำ้กดปุ่ ม 4 แขนจะลดต ่ำลง 
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เร่ืองย่อยที ่3 รถหนีบส่ิงของ (Remote Controlled Can Pick up Car) 

1. ภาพผลงาน 

 
2. อุปกรณ์ที่ใช้ 
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3. ขั้นตอนการประกอบ 
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4. การเขียนโปรแกรม 

 4.1 มุมมองบล็อก 
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 4.2 มุมมองโค้ดค าส่ัง (JavaScript) 
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4.3 อธิบายโค้ดค าส่ัง 

      ก ำหนดฟังกช์ัน่ในกำรกดและปล่อยปุ่ ม A, B, C, D, 1, 2, 3 โดยก ำหนดเง่ือนไขดงัน้ี 

                        - เม่ือกดปุ่ ม A ให ้Servo Motor 360๐ ทั้งสองตวัหมุนพร้อมกนั โดยมอเตอร์ A (D4) หมุน

ทวนเขม็นำฬิกำดว้ยควำมเร็วสูงสุด และมอเตอร์ B (D7) หมุนตำมเขม็นำฬิกำดว้ยควำมเร็วสูงสุด 
                        - เม่ือปล่อยปุ่ ม A ให ้Servo Motor 360๐ ทั้งสองตวัหยดุหมุนพร้อมกนั 

                        - เม่ือกดปุ่ ม C ให ้Servo Motor 360๐ ทั้งสองตวัหมุนพร้อมกนั โดยมอเตอร์ A (D4) หมุนตำม
เขม็นำฬิกำดว้ยควำมเร็วสูงสุด และมอเตอร์ B (D7) หมุนทวนเขม็นำฬิกำดว้ยควำมเร็วสูงสุด 

                        - เม่ือปล่อยปุ่ ม C ให ้Servo Motor 360๐ ทั้งสองตวัหยดุหมุนพร้อมกนั 

                        - เม่ือกดปุ่ ม B ให ้Servo Motor 360๐ ทั้งสองตวัหมุนพร้อมกนั โดยมอเตอร์ A (D4) หมุนตำม
เขม็นำฬิกำดว้ยควำมเร็วสูงสุด และมอเตอร์ B (D7) หมุนตำมเขม็นำฬิกำดว้ยควำมเร็วสูงสุด 

                        - เม่ือปล่อยปุ่ ม B ให ้Servo Motor 360๐ ทั้งสองตวัหยดุหมุนพร้อมกนั 
                        - เม่ือกดปุ่ ม D ให ้Servo Motor 360๐ ทั้งสองตวัหมุนพร้อมกนั โดยมอเตอร์ A (D4) หมุน

ทวนเขม็นำฬิกำดว้ยควำมเร็วสูงสุด และมอเตอร์ B (D7) หมุนทวนเขม็นำฬิกำดว้ยควำมเร็วสูงสุด 

                        - เม่ือปล่อยปุ่ ม D ให ้Servo Motor 360๐ ทั้งสองตวัหยดุหมุนพร้อมกนั 
                        - เม่ือกดปุ่ ม 1 ให ้Servo Motor 180๐ หมุนท ำมุม 165 องศำ 

                        - เม่ือกดปุ่ ม 2 ให ้Servo Motor 180๐ หมุนท ำมุม 90 องศำ 

                        - เม่ือกดปุ่ ม 3 ให ้Servo Motor 180๐ หมุนท ำมุม 15 องศำ 

     ลักษณะการท างาน 

               ปุ่ ม A, B, C และปุ่ ม D ใชค้วบคุมกำรเคล่ือนที่ของรถ ถำ้กดปุ่ ม A รถจะเคล่ือนทีไ่ปขำ้งหนำ้ 

ถำ้กดปุ่ ม C รถจะถอยหลงั ถำ้กดปุ่ ม B รถจะเล้ียวซำ้ย และถำ้กดปุ่ ม D รถจะเล้ียวขวำ 

               ปุ่ ม 1, 2 และปุ่ ม 3 ใชค้วบคุมกำรคีบของแขน ถำ้กดปุ่ ม 1 แขนจะอำ้กวำ้ง ถำ้กดปุ่ ม 2 แขนจะ

อำ้ในระดบัปกติ และถำ้กดปุ่ ม 3 แขนจะคีบของได ้
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หน่วยการเรียนรู้ที ่15 การท างานของมอเตอร์แบบ 180 องศา 

เร่ืองย่อยที ่1 ผู้รักษาประตูฟุตบอล (Soccer Gate Keeper) 

1. ภาพผลงาน 

 

2. อุปกรณ์ที่ใช้ 

 

  



314 
 

3. ขั้นตอนการประกอบ 
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4. การเขียนโปรแกรม 

 4.1 มุมมองบล็อก 

 

4.2 มุมมองโค้ดค าส่ัง (JavaScript) 
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4.3 อธิบายโค้ดค าส่ัง 

      ก ำหนดให ้Motor 180° หมุนท ำมุม 90 องศำ ตรวจสอบเงื่อนไข ถำ้มีกำรกดปุ่ ม Button 1 บน 

Control box สัง่ให ้Motor 180° หมุนท ำมุม = 45๐ + ( VR Resistor / 11.38 ปัดเศษขึ้นดว้ยฟังกช์ัน่ Round) 

และหน่วงเวลำ 1 วนิำที 

      *ตรวจสอบเง่ือนไขและท ำค  ำสัง่น้ีวนซ ้ ำไปเร่ือยๆ 

ลักษณะการท างาน 

      ปรับค่ำ VR Register ที่ Control Box หลงัจำกนั้นถำ้กดปุ่ ม Button 1 บน Control Box โปรแกรม

จะค ำนวณมุมทีม่อเตอร์ตอ้งหมุน และไปดนัใหตุ้ก๊ตำเคล่ือนที่สกดักั้นไม่ใหลู้กบอลเขำ้ประตูได ้
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เร่ืองย่อยที ่2 เคร่ืองขว้างส่ิงของ (Pie-throwing Machine) 

1. ภาพผลงาน 

 
2. อุปกรณ์ที่ใช้ 
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3. ขั้นตอนการประกอบ 
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4. การเขียนโปรแกรม 

 4.1 มุมมองบล็อก 
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 4.2 มุมมองโค้ดค าส่ัง (JavaScript) 
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4.3 อธิบายโค้ดค าส่ัง 

ก ำหนดฟังชัน่ในกำรกดและปล่อยปุ่ ม 1 โดยก ำหนดเง่ือนไขดงัน้ี 

             - ถำ้กดปุ่ ม 1 ก ำหนดตวัแปร k เก็บค่ำที่สุ่มไดจ้ำกตวัเลข 1 ถึง 3 

             - ถำ้ปล่อยปุ่ ม 1 ตรวจสอบเง่ือนไข ถำ้ k = 3 เป็นจริง ให ้Servo Motor 180๐ หมุนท ำมุม 180 
องศำ และหน่วงเวลำ 1 วนิำที หลงัจำกนั้นก ำหนดค่ำ k = 0 

             -ปรับ Servo Motor 180๐ หมุนท ำมุม 90 องศำ 
*ท ำค  ำสัง่น้ีวนซ ้ ำไปเร่ือยๆ 

ลักษณะการท างาน 

                  เม่ือกดปุ่ ม 1 โปรแกรมจะท ำกำรสุ่มตวัเลขตั้งแต่ 1-3 ก่อน จำกนั้นเม่ือปล่อยปุ่ ม 1 โปรแกรมจะ
ตรวจสอบเง่ือนไข ถำ้สุ่มไดเ้ลข 3 มอเตอร์จะท ำมุม 180 องศำ เกิดกำรตวดัแขนลงมำ ท ำใหส่ิ้งของที่น ำมำ

วำงไวบ้นพำยถูกเขวี้ยงออกมำ หลงัจำกนั้นแขนจะยกขึ้นมำใหม่ 
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เร่ืองย่อยที ่3 นาฬิกาปลกุ (Cuckoo Clock) 

1. ภาพผลงาน 

 
2. อุปกรณ์ที่ใช้ 
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3. ขั้นตอนการประกอบ 
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327 
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4. การเขียนโปรแกรม 

 4.1 มุมมองบล็อก 
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 4.2 มุมมองโค้ดค าส่ัง (JavaScript) 
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4.3 อธิบายโค้ดค าส่ัง 

1. ก ำหนดให ้Servo Motor 180๐ หมุนท ำมุม 30 องศำ แลว้ตรวจสอบกำรกดปุ่ ม 1, 2, 3 หรือ 4 

ดงัน้ี 

           1.1 ถำ้กดปุ่ ม 1 ก ำหนดใหต้วัแปร i = 1 แลว้ท ำตำมค ำสัง่ในฟังกช์ัน่ act 
          1.2 ถำ้กดปุ่ ม 2 ก ำหนดใหต้วัแปร i = 2 แลว้ท ำตำมค ำสัง่ในฟังกช์ัน่ act 

          1.3 ถำ้กดปุ่ ม 3 ก ำหนดใหต้วัแปร i = 3 แลว้ท ำตำมค ำสัง่ในฟังกช์ัน่ act 
          1.4 ถำ้กดปุ่ ม 4 ก ำหนดใหต้วัแปร i = 4 แลว้ท ำตำมค ำสัง่ในฟังกช์ัน่ act 

      2. เขำ้สู่ฟังกช์ัน่ act ดงัน้ี 

          2.1 ให ้Servo Motor 360๐ หมุนตำมเขม็นำฬิกำดว้ยควำมเร็วต ่ำสุด โดยหน่วงเวลำ 2 วนิำที 
แลว้หยดุหมุน จำกนั้นให ้Servo Motor 180๐ หมุนท ำมุม 120 องศำ หน่วงเวลำ 0.5 วนิำที 

          2.2 ก ำหนดกำรท ำซ ้ ำ i คร้ังดว้ยค ำสัง่ Repeat โดยแต่ละคร้ังใหท้  ำค  ำสัง่ดงัต่อไปน้ี 
                             - ให ้Servo Motor 180๐ หมุนท ำมุม 180 องศำ 

                             - ใหล้  ำโพงส่งเสียงโนต้ตวัมีและโด แลว้หยดุเล่นเสียง จำกนั้นให้หน่วงเวลำ 0.1 วนิำที 

                             - ให ้Servo Motor 180๐ หมุนท ำมุม 120 องศำ หน่วงเวลำ 0.5 วนิำที 
          2.3 ให้ Servo Motor 180๐ หมุนท ำมุม 30 องศำ และ Servo Motor 360๐ หมุนทวนเขม็นำฬิกำ

ดว้ยควำมเร็วต ่ำสุด หน่วงเวลำ 2 วนิำทีแลว้หยดุหมุน                         

ลักษณะการท างาน 

                    นกจะถูกเก็บไวห้ลงัประตู (มอเตอร์ 180๐ ท  ำมุม 30 องศำ) จนกวำ่จะมีกำรกดปุ่ ม 1, 2, 3 หรือ 4 

หำกมีกำรกดปุ่ มใดปุ่ มหน่ึง ประตูจะเปิดออก (มอเตอร์ 360๐ หมุนตำมเขม็นำฬิกำ) แลว้นกจะขยบัออกมำ 
(มอเตอร์ 180๐ หมุนท ำมุม 120 องศำ)  

                    จำกนั้นนกจะโผล่ออกมำนอกประตู (มอเตอร์ 180๐ หมุนท ำมุม 180 องศำ) โดยส่งเสียงมีโด 

แลว้ขยบัเขำ้ไปในบำ้นนก (มอเตอร์ 180๐ หมุนท ำมุม 120 องศำ) ซ่ึงจะขยบัเขำ้และออกมำซ ้ ำๆ ตำมปุ่ มที่
เลือก เช่น ถำ้กดปุ่ ม 1 นกจะเขำ้ออก 1 คร้ัง ถำ้กดปุ่ ม 3 นกจะเขำ้และออก 3 คร้ัง 

                    เม่ือวนรอบเสร็จแลว้ นกจะถูกเก็บไวใ้นบำ้นนกเหมือนเดิม (มอเตอร์ 180๐ ท  ำมุม 30 องศำ) และ

ประตูจะปิด (มอเตอร์ 360๐ หมุนทวนเขม็นำฬิกำ) 
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เร่ืองย่อยที ่4 ปืนใหญ่ (Cannon) 

1. ภาพผลงาน 

 
2. อุปกรณ์ที่ใช้ 
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3. ขั้นตอนการประกอบ 
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4. การเขียนโปรแกรม 

 4.1 มุมมองบล็อก 
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 4.2 มุมมองโค้ดค าส่ัง (JavaScript) 
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4.3 อธิบายโค้ด 

            ก ำหนดฟังกช์ัน่ในกำรกดหรือปล่อยปุ่ ม A, B, D, 1, 2, 3 โดยตรวจสอบเง่ือนไขดงัน้ี 

                        - เม่ือกดปุ่ ม B มอเตอร์ 360๐ (D4) หมุนตำมเขม็นำฬิกำ 

                        - เม่ือปล่อยปุ่ ม B มอเตอร์ 360๐ (D4) หยดุหมุน 

                        - เม่ือกดปุ่ ม D มอเตอร์ 360๐ (D4) หมุนทวนเขม็นำฬิกำ 

                        - เม่ือปล่อยปุ่ ม D มอเตอร์ 360๐ (D4) หยดุหมุน 

                        - เม่ือกดปุ่ ม A มอเตอร์ 360๐ (D7) หมุนทวนเขม็นำฬิกำ 

                        - เม่ือปล่อยปุ่ ม A มอเตอร์ 360๐ (D7) หยดุหมุน 

                        - เม่ือกดปุ่ ม 1 มอเตอร์ 180๐ หมุนท ำมุม 135 องศำ 

                        - เม่ือกดปุ่ ม 2 มอเตอร์ 180๐ หมุนท ำมุม 90 องศำ 

                        - เม่ือกดปุ่ ม 3 มอเตอร์ 180๐ หมุนท ำมุม 45 องศำ 

ลักษณะการท างาน 

                        - ถำ้กดปุ่ ม B ฐำนปืนใหญ่จะหมุนไปดำ้นซำ้ย ถำ้กดปุ่ ม D ฐำนปืนใหญ่จะหมุนไปดำ้นขวำ 

                        - ถำ้กดปุ่ ม 1 ปืนใหญ่จะเชิดขึ้น ถำ้กดปุ่ ม 2 ปืนใหญ่จะอยูใ่นระดบัปกติขนำนกบัพื้น ถำ้กด

ปุ่ ม 3 ปืนใหญ่จะกม้ลง 

                        - ถำ้กดปุ่ ม A จะมีแกนดีดลูกบอลใหก้ระเด็นออกไป 
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เร่ืองย่อยที ่4 แขนกล (Robotic Arm) 

1. ภาพผลงาน 

 
2. อุปกรณ์ที่ใช้ 
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3. ขั้นตอนการประกอบ 
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4. การเขียนโปรแกรม 

 4.1 มุมมองบล็อก 
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 4.2 มุมมองโค้ดค าส่ัง (JavaScript) 
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4.3 อธิบายโค้ด 

            ก ำหนดฟังกช์ัน่ในกำรกดหรือปล่อยปุ่ ม A, B, C, D, 1, 2, 3 โดยตรวจสอบเง่ือนไขดงัน้ี 

                        - เม่ือกดปุ่ ม A มอเตอร์ 360๐ (D7) หมุนทวนเขม็นำฬิกำ 

                        - เม่ือปล่อยปุ่ ม A มอเตอร์ 360๐ (D7) หยดุหมุน 

                        - เม่ือกดปุ่ ม C มอเตอร์ 360๐ (D7) หมุนตำมเขม็นำฬิกำ 

                        - เม่ือปล่อยปุ่ ม C มอเตอร์ 360๐ (D7) หยดุหมุน 

                        - เม่ือกดปุ่ ม B มอเตอร์ 360๐ (D4) หมุนตำมเขม็นำฬิกำ 

                        - เม่ือปล่อยปุ่ ม B มอเตอร์ 360๐ (D4) หยดุหมุน 

                        - เม่ือกดปุ่ ม D มอเตอร์ 360๐ (D4) หมุนทวนเขม็นำฬิกำ 

                        - เม่ือปล่อยปุ่ ม D มอเตอร์ 360๐ (D4) หยดุหมุน 

                        - เม่ือกดปุ่ ม 1 มอเตอร์ 180๐ หมุนท ำมุม 165 องศำ 

                        - เม่ือกดปุ่ ม 2 มอเตอร์ 180๐ หมุนท ำมุม 90 องศำ 

                        - เม่ือกดปุ่ ม 3 มอเตอร์ 180๐ หมุนท ำมุม 15 องศำ 

ลักษณะการท างาน 

                        - ถำ้กดปุ่ ม B ฐำนจะหมุนไปทำงซำ้ย ถำ้กดปุ่ ม D ฐำนจะหมุนไปทำงขวำ 

                        - ถำ้กดปุ่ ม 1 มือจะคีบ ถำ้กดปุ่ ม 2 มือจะอำ้ปกติ ถำ้กดปุ่ ม 3 มือจะอำ้กวำ้งๆ 
                        - ถำ้กดปุ่ ม A แขนจะยกขึ้น ถำ้กดปุ่ ม C แขนจะเล่ือนลง 

 

 

     

 

 

 

 

 

 


