


ค ำน ำ 

จากนโยบายการศึกษาของกระทรวงศึกษาธิการที่มุ่งเน้นให้นักเรียนมีการเรียนรู้ในภาษาที่ 3 
หรือภาษาโคด้ดิ้ง  (Coding )  โดยเร่ิมตั้งแต่ชั้นประถมศึกษาปีที ่ 1 เป็นตน้ไป เพื ่อส่งเสริมให้เกิด 
 I-Innovation หรือ นวตักรรมที ่จะสามารถน าไปใชไ้ดจ้ริงและเกิดประโยชน์แก่คนหมู่มาก  ท  าให้
ประเทศไทยมีบุคลากรที่สร้างนวตักรรมหน้าใหม่ที ่สามารถผลิตนวตักรรมที่จะเปลี่ยนโลกไดใ้นทุก
สาขาอาชีพ  ซ่ึงการพฒันารูปแบบต่างๆ เหล่าน้ีจะตอ้งเป็นบุคคลที่มีความคิดสร้างสรรค ์  มีความคิดที่
เป็นระบบและเขา้ใจในภาษาดิจิตอล เพื่อจะสร้างผูน้ าทางดา้นเทคโนโลยใีหม่ๆ  การเรียนรู้โคด้ดิ้ง 
(Coding ) จึงจ าเป็นและส าคญัมากต่อการศึกษาชาติและโรงเรียนต่างๆ จ าเป็นตอ้งพฒันาการเรียนการ
สอนโคด้ด้ิงในทุกระดบัชั้น   

ส าหรับหลกัสูตรบอร์ดไมโครคอนโทรเลอร์ Arduino  เป็นบอร์ดตระกูล AVR ที่มีการพฒันา

แบบ Open Source คือมีการเปิดเผยขอ้มูลทั้งดา้น Hardware และ Software ตวั บอร์ด Arduino ถูก

ออกแบบมาให้ใชง้านไดง้่าย ดงันั้นจึงเหมาะส าหรับผูเ้ร่ิมตน้ศึกษา ทั้งน้ีผูใ้ชง้านยงัสามารถดดัแปลง 

เพิ่มเติม พฒันาต่อยอดทั้งตวับอร์ด หรือโปรแกรมต่อไดอี้กดว้ย 

Arduino คือ โครงการที่น าชิปไอซีไมโครคอนโทรลเลอร์ตระกูลต่างๆ มาใชร่้วมกนัในภาษา C 

ซ่ึ งภาษา  C น้ี เ ป็นลกัษณะเฉพาะ  ค ือม ีการเข ียนไลบารี่ของ Arduino ขึ้นมา เพื ่อให ้การสั ่งงาน

ไมโครคอนโทรลเลอร์ที่แตกต่างกนั สามารถใชง้านโคด้ตวัเดียวกนัได ้ โดยตวัโครงการไดอ้อกบอร์ด

ทดลองมาหลายๆรูปแบบ เพื่อใชง้านกบั IDE ของตนเอง สาเหตุหลกัที่ท  าให้ Arduino เป็นนิยมมาก เป็น

เพราะซอฟแวร์ที ่ใชง้านร่วมกนัสามารถโหลดไดฟ้รี   ซ่ึงในหลกัสูตรผูเ้รียนจะไดเ้รียนรู้เกี ่ยวกบั

รายละเอียดของตวับอร์ด Arduino การต่อเช่ือมกบัโปรแกรมเพื่อการใชง้านซ่ึงจะท าให้ผูเ้รียนสามารถ

เรียนรู้ไดค้รอบคลุมทั้งหมด  

ซ่ึงทางผูจ้ดัท  าหวงัเป็นอย่างยิง่ว่าสถานศึกษาที่ไดน้ าหลกัสูตรการเรียนการสอน Coding เร่ือง

หลกัสูตร Arduino น้ีไปเรียนรู้จะสามารถท าการเรียนการสอนหลกัสูตร Coding ไดเ้ป็นอยา่งดีและ

สามารถประยกุตใ์ชร้วมทั้งสร้างโครงงานไดเ้ป็นอยา่งดี  

 

                                           บริษัท 168 เอด็ดูเคช่ัน จ ำกดั 
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หน่วยการเรียนรู้ที่ 8 จอภาพตอบสนองผูช้ม   
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- IR Receiver Module         166 
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- Buzzer Module          177 
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ค ำอธิบำยรำยวชิำ 

วชิา การเขียนโปรแกรม Arduino  กลุ่มสาระการเรียนรู้วทิยาศาสตร์ 

ชั้นมธัยมศึกษา  ภาคเรียนท่ี ๑-๒ เวลา ๔๐ ชัว่โมง จ านวน ๑ หน่วยกิต 

 

ส าหรับหลกัสูตรบอร์ดไมโครคอนโทรเลอร์ Arduino  เป็นบอร์ดตระกูล AVR ที่มีการพฒันา

แบบ Open Source คือมีการเปิดเผยขอ้มูลทั้งดา้น Hardware และ Software ตวั บอร์ด Arduino ถูก

ออกแบบมาให้ใช้งานไดง้่าย ดงันั้นจึงเหมาะส าหรับผูเ้ร่ิมตน้ศึกษา ทั้งน้ีผูใ้ช้งานยงัสามารถดดัแปลง 

เพิ่มเติม พฒันาต่อยอดทั้งตวับอร์ด หรือโปรแกรมต่อไดอี้กดว้ย 

Arduino คือ โครงการที่น าชิปไอซีไมโครคอนโทรลเลอร์ตระกูลต่างๆ มาใช้ร่วมกนัในภาษา C 

ซ่ึ งภาษา  C น้ี เ ป็นลกัษณะเฉพาะ  ค ือม ีการเข ียนไลบารี่ของ  Arduino ขึ้นมา เพื ่อให ้การสั ่งงาน

ไมโครคอนโทรลเลอร์ที่แตกต่างกนั สามารถใช้งานโคด้ตวัเดียวกนัได ้โดยตวัโครงการไดอ้อกบอร์ด

ทดลองมาหลายๆรูปแบบ เพื่อใช้งานกบั IDE ของตนเอง สาเหตุหลกัที่ท  าให้ Arduino เป็นนิยมมาก เป็น

เพราะซอฟแวร์ที่ใช ้งานร่วมกนัสามารถโหลดไดฟ้รี   ซ่ึงในหลกัสูตรผู เ้รียนจะไดเ้รียนรู้เกี่ยวกบั

รายละเอียดของตวับอร์ด Arduino การต่อเช่ือมกบัโปรแกรมเพื่อการใช้งานซ่ึงจะท าให้ผูเ้รียนสามารถ

เรียนรู้ไดค้รอบคลุมทั้งหมด  
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ตัวช้ีวดัและสำระกำรเรียนรู้ 

วชิา การเขียนโปรแกรม Arduino      กลุ่มสาระการเรียนรู้วทิยาศาสตร์ 

ชั้นมธัยมศึกษา  ภาคเรียนท่ี ๑-๒ เวลา ๔๐ ชัว่โมง จ านวน ๑ หน่วยกิต 

สำระที ่๔ เทคโนโลยี 

มำตรฐำน ว ๔.๑ เขา้ใจแนวคิดหลกัของเทคโนโลยีเพื่อการด ารงชีวิตในสังคมท่ีมีการเปล่ียนแปลงอย่าง
รวดเร็ว ใช้ความรู้และทกัษะทางดา้นวิทยาศาสตร์ คณิตศาสตร์ และศาสตร์อ่ืน ๆ เพื่อแกปั้ญหาหรือพฒันา
งานอย่างมีความคิดสร้างสรรค์ดว้ยกระบวนการออกแบบเชิงวิศวกรรมเลือกใช้เทคโนโลยีอย่างเหมาะสม
โดยค านึงถึงผลกระทบต่อชีวติ สังคม และส่ิงแวดลอ้ม 

ล ำดับ ตัวช้ีวดั สำระกำรเรียนรู้แกนกลำง 

๑ ว ๔.๑ ม.๑/๑ อธิบายแนวคิดหลกัของเทคโนโลยใีนชีวติประจ าวนัและวเิคราะห์สาเหตุหรือ
ปัจจยัท่ีส่งผลต่อการเปล่ียนแปลงของเทคโนโลยี 

๒ ว ๔.๑ ม.๑/๒ ระบุปัญหาหรือความตอ้งการในชีวติประจ าวนั รวบรวม วเิคราะห์ขอ้มูลและ
แนวคิดท่ีเก่ียวขอ้งกบัปัญหา 

๓ ว ๔.๑ ม.๑/๓ ออกแบบวธีิการแกปั้ญหา โดยวเิคราะห์ เปรียบเทียบ และตดัสินใจเลือกขอ้มูลท่ี
จ าเป็น น าเสนอแนวทางการแกปั้ญหาใหผู้อ่ื้นเขา้ใจ วางแผนและด าเนินการ
แกปั้ญหา 

๔ ว ๔.๑ ม.๑/๔ ออกแบบวธีิการแกปั้ญหา โดยวเิคราะห์ เปรียบเทียบ และตดัสินใจเลือกขอ้มูลท่ี
จ าเป็น น าเสนอแนวทางการแกปั้ญหาใหผู้อ่ื้นเขา้ใจ วางแผนและด าเนินการ
แกปั้ญหา 

๕ ว ๔.๑ ม.๑/๕ ใชค้วามรู้และทกัษะเก่ียวกบัวสัดุ อุปกรณ์ เคร่ืองมือ กลไก ไฟฟ้า หรือ
อิเล็กทรอนิกส์เพื่อแกปั้ญหาไดอ้ยา่งถูกตอ้ง เหมาะสมและปลอดภยั 

๖ ว ๔.๑ ม.๒/๓ ออกแบบวิธีการแกปั้ญหา โดยวเิคราะห์ เปรียบเทียบ และตดัสินใจเลือกขอ้มูลท่ี
จ าเป็นภายใตเ้ง่ือนไขและทรัพยากรท่ีมีอยู่ น าเสนอแนวทางการแกปั้ญหาให้
ผูอ่ื้นเข้าใจ วางแผนขั้นตอนการท างานและด าเนินการแก้ปัญหาอย่างเป็น
ขั้นตอน 

๗ ว ๔.๑ ม.๒/๔ ทดสอบ ประเมินผล และอธิบายปัญหาหรือขอ้บกพร่องท่ีเกิดข้ึน ภายใตก้รอบ
เง่ือนไข พร้อมทั้งหาแนวทางการปรับปรุงแกไ้ข และน าเสนอผลการแกปั้ญหา 



 



 

 

 

 

๘ ว ๔.๑ ม.๒/๕ ใชค้วามรู้ และทกัษะเก่ียวกบัวสัดุ อุปกรณ์ เคร่ืองมือ กลไก ไฟฟ้า และ
อิเล็กทรอนิกส์ เพื่อแกปั้ญหาหรือพฒันางานไดอ้ยา่งถูกตอ้ง เหมาะสม และ
ปลอดภยั 

๗ ว ๔.๑ ม.๓/๑ วิเคราะห์สาเหตุ หรือปัจจยัท่ีส่งผลต่อการเปล่ียนแปลงของเทคโนโลยี และ
ความสัมพนัธ์ของเทคโนโลยีกับศาสตร์อ่ืน โดยเฉพาะวิทยาศาสตร์ หรือ
คณิตศาสตร์ เพื่อเป็นแนวทางการแกปั้ญหาหรือพฒันางาน 

๘ ว ๔.๑ ม.๓/๓ ออกแบบวิธีการแกปั้ญหา โดยวิเคราะห์เปรียบเทียบ และตดัสินใจเลือกขอ้มูลท่ี
จ าเป็นภายใตเ้ง่ือนไขและทรัพยากรท่ีมีอยู่ น าเสนอแนวทางการแกปั้ญหาให้
ผูอ่ื้นเขา้ใจดว้ยเทคนิคหรือวิธีการท่ีหลากหลาย วางแผนขั้นตอนการท างานและ
ด าเนินการแกปั้ญหาอยา่งเป็นขั้นตอน 

๙ ว ๔.๑ ม.๓/๔ ทดสอบ ประเมินผล วิเคราะห์ และให้เหตุผลของปัญหาหรือข้อบกพร่องท่ี
เกิดข้ึนภายใต้ กรอบเง่ือนไข พร้อมทั้งหาแนวทางการปรับปรุงแก้ไข และ
น าเสนอผลการแกปั้ญหา 

๑๐ ว ๔.๑ ม.๓/๕ ใช้ความรู้ และทักษะเก่ียวกับว ัสดุ อุปกรณ์ เคร่ืองมือ กลไก ไฟฟ้าและ
อิเล็กทรอนิกส์ให้ ถูกตอ้งกบัลกัษณะของงาน และปลอดภยั เพื่อแกปั้ญหาหรือ
พฒันางาน 

๑๑ ว ๔.๑ ม.๔/๑ วิเคราะห์แนวคิดหลกัของเทคโนโลยี ความสัมพนัธ์กบัศาสตร์อ่ืน โดยเฉพาะ
วิทยาศาสตร์ หรือคณิตศาสตร์ รวมทั้งประเมินผลกระทบท่ีจะเกิดข้ึนต่อมนุษย ์
สังคม เศรษฐกิจ และส่ิงแวดลอ้ม เพื่อเป็นแนวทางในการพฒันาเทคโนโลย ี

๑๒ ว ๔.๑ ม.๔/๕ ใช้ความรู้และทักษะเก่ียวกับว ัสดุ อุปกรณ์ เคร่ืองมือ กลไก ไฟฟ้าและ
อิเล็กทรอนิกส์และเทคโนโลยีท่ีซับซ้อนในการแก้ปัญหาหรือพฒันางาน ได้
อยา่งถูกตอ้ง เหมาะสมและปลอดภยั 



 



มำตรฐำน ว ๔.๒ เขา้ใจและใชแ้นวคิดเชิงค านวณในการแกปั้ญหาท่ีพบในชีวติจริงอยา่งเป็นขั้นตอนและเป็น
ระบบ ใชเ้ทคโนโลยสีารสนเทศและการส่ือสารในการเรียนรู้ การท างาน และการแกปั้ญหาไดอ้ยา่งมี
ประสิทธิภาพ รู้เท่าทนั และมีจริยธรรม 

ล ำดับ ตัวช้ีวดั สำระกำรเรียนรู้แกนกลำง 

๑ ว ๔.๒ ม.๑/๑ ออกแบบอลักอริทึมท่ีใชแ้นวคิดเชิงนามธรรมเพื่อแกปั้ญหาหรืออธิบายการ
ท างานท่ีพบในชีวติจริง 

๒ ว ๔.๒ ม.๑/๒ ออกแบบและเขียนโปรแกรมอย่างง่ายเพื่อแก้ปัญหาทางคณิตศาสตร์หรือ
วทิยาศาสตร์ 

๓ ว ๔.๒ ม.๑/๓ รวบรวมข้อมูลปฐมภูมิ ประมวลผล ประเมินผล น าเสนอข้อมูล และ
สารสนเทศ ตามวตัถุประสงคโ์ดยใชซ้อฟตแ์วร์ หรือบริการบนอินเทอร์เน็ต 
ท่ีหลากหลาย 

๔ ว ๔.๒ ม.๑/๔ ใช้เทคโนโลยีสารสนเทศอย่างปลอดภัย ใช้ส่ือและแหล่งข้อมูลตาม
ขอ้ก าหนดและขอ้ตกลง 

๕ ว ๔.๒ ม.๒/๑ ออกแบบอลักอริทึมท่ีใชแ้นวคิดเชิงค านวณในการแกปั้ญหา หรือการท างาน
ท่ีพบในชีวติจริง 

๖ ว ๔.๒ ม.๒/๒ ออกแบบและเขียนโปรแกรมท่ีใชต้รรกะและฟังกช์นัในการแกปั้ญหา 

๗ ว ๔.๒ ม.๓/๒ รวบรวมขอ้มูล ประมวลผล ประเมินผล น าเสนอขอ้มูลและสารสนเทศตาม
วตัถุประสงค ์โดยใชซ้อฟตแ์วร์หรือบริการบนอินเทอร์เน็ตท่ีหลากหลาย 

๗ ว ๔.๒ ม.๔/๑ ประยุกต์ใช้แนวคิดเชิงค านวณในการพฒันาโครงงานท่ีมีการบูรณาการกบั
วชิาอ่ืนอยา่งสร้างสรรค ์และเช่ือมโยงกบัชีวติจริง 

๘ ว ๔.๒ ม.๕/๑ รวบรวม วิเคราะห์ขอ้มูล และใชค้วามรู้ดา้นวิทยาการคอมพิวเตอร์ ส่ือดิจิทลั 
เทคโนโลยีสารสนเทศในการแก้ปัญหาหรือเพิ่มมูลค่าให้กับบริการหรือ
ผลิตภณัฑท่ี์ใช ้ในชีวติจริงอยา่งสร้างสรรค ์

๙ ว ๔.๒ ม.๖/๑ ใชเ้ทคโนโลยสีารสนเทศในการน าเสนอ และแบ่งปันขอ้มูลอยา่งปลอดภยั มี
จริยธรรม และวิเคราะห์การเปล่ียนแปลงเทคโนโลยสีารสนเทศท่ีมีผลต่อการ
ด าเนินชีวติ อาชีพ สังคม และวฒันธรรม 



 



โครงสร้ำงรำยวชิำ 
วชิา การเขียนโปรแกรม Arduino      กลุ่มสาระการเรียนรู้วทิยาศาสตร์ 
ชั้นมธัยมศึกษา  ภาคเรียนท่ี ๑-๒ เวลา ๔๐ ชัว่โมง จ านวน ๑ หน่วยกิต 

ล ำดับ ช่ือหน่วยกำรเรียนรู้ 
สำระส ำคัญ (key Concept) นักเรียนจะ

ได้อะไรจำกกำรเรียนแต่ละหน่วย 

มำตรฐำนกำร
เรียนรู้/ 
ตัวช้ีวดั 

เวลำ 
(ชม.) 

น ำ้หนัก 
คะแนน 

๑ ไมโครคอนโทรลเลอร์และ
บอร์ด Arduino 

- ไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino 
- ท่ีมาของบอร์ด Arduino และท าความ 
  รู้จกับอร์ด Arduino 
- ส่วนประกอบของบอร์ด Arduino และ 
   การเร่ิมท างานกบับอร์ด Arduino 

ว ๔.๑ ม.๑/๑ 
ว ๔.๑ ม.๑/๒ 
ว ๔.๑ ม.๑/๓ 
ว ๔.๑ ม.๒/๓ 

๓ ๓ 

๒ พฒันาการของบอร์ด Arduino 
Uno R3 

Arduino Uno R3  มีการพัฒนามาเ ป็น
คร้ังท่ี ๓ เพื่อเพิ่มศกัยภาพทางการเรียนรู้
เร่ืองอุปกรณืและไมโครคอนโทรลเลอร์ 

ว ๔.๑ ม.๓/๑ 
ว ๔.๑ ม.๓/๓ 
ว ๔.๑ ม.๓/๕ 
ว ๔.๑ ม.๔/๑ 

๓ ๓ 

๓ การเขียนภาษา C ส าหรับ
ไมโครคอนโทรลเลอร์ 

การเขียนโปรแกรมท่ีมีความยืดหยุ่น
และสามารถพฒันางานได้เร็วกว่าการ
เขียนโปรแกรมดว้ยภาษาแอสเซมบลี 

ว ๔.๒ ม.๑/๑ 
ว ๔.๒ ม.๑/๒ 
ว ๔.๒ ม.๔/๑ 
ว ๔.๒ ม.๕/๑ 
ว ๔.๒ ม.๖/๑ 

๓ ๕ 

๔ การติดตั้งและลองใช ้ 
Arduino IDE 

Arduino IDE เ ป็นโปรแกรมส าห รับ
เขียนโค้ดเพื่อควบคุมการท างานของ
ไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino 

ว ๔.๒ ม.๑/๑ 
ว ๔.๒ ม.๑/๒ 
ว ๔.๒ ม.๑/๔ 
ว ๔.๒ ม.๒/๑ 

๓ ๕ 

๕ การลงมือเขียนโปรแกรม - การใชง้านโปรแกรม Arduino IDE 
- โครงสร้างโปรแกรมและค าสั่ง 
- โครงสร้างเง่ือนไข ค าสั่งในการติดต่อ   

ว ๔.๒ ม.๑/๑ 
ว ๔.๒ ม.๑/๒ 
ว ๔.๒ ม.๑/๔ 

๔ ๕ 



 



   กบัพอร์ต จอแอลซีดี และการสร้าง 
   โปรแกรมยอ่ย 
- การติดตั้ง Library บน Arduino IDE 

ว ๔.๒ ม.๒/๑ 
ว ๔.๒ ม.๕/๑ 
ว ๔.๒ ม.๖/๑ 

๖ Arduino Web Editor เขียน
โปรแกรมผา่นบราวเซอร์ 

ก า ร ใ ช้ ง า น   Arduino Web Editor 
โปรแกรมจ าลองการท างาน เพื่อน าไฟล์
ภาษาเคร่ืองท่ีไดจ้ากการแปลงไปจ าลอง
การท างานดว้ยเวป็ไซต ์

ว ๔.๒ ม.๑/๒ 
ว ๔.๒ ม.๕/๑ 
ว ๔.๒ ม.๖/๑ 

๓ ๕ 

๗ จอภาพตอบสนองผูช้ม - เคร่ืองมือและส่วนประกอบ 
- ตวัตา้นทาน 
- ไฟ LED 
- การเล่ือนภาพ 
- การเช่ือมต่อบอร์ด Arduino กบั  
  Processing 

ว ๔.๑ ม.๑/๔ 
ว ๔.๑ ม.๑/๕ 
ว ๔.๑ ม.๒/๔ 
ว ๔.๑ ม.๒/๕ 
ว ๔.๑ ม.๓/๔ 
ว ๔.๑ ม.๓/๕ 
ว ๔.๑ ม.๔/๕ 

๔ ๕ 

๘ ท าความรู้จกัเซนเซอร์ - Temperature Sensor Module และ  
   Temperature Humidity Sensor 
- IR Receiver Module 
- Tracking Sensor 
- Buzzer Module 
- Switch Button Module 
- Light Cup Module 
- Light Blocking Sensor 
- Relay และ Motion Sensor Module 
- Temperature Humidity Sensor และ  
  LED 4-Digit Display Module 

ว ๔.๑ ม.๑/๔ 
ว ๔.๑ ม.๑/๕ 
ว ๔.๒ ม.๑/๓ 
ว ๔.๒ ม.๒/๑ 
ว ๔.๒ ม.๒/๒ 
ว ๔.๒ ม.๓/๒ 
ว ๔.๒ ม.๔/๑ 
ว ๔.๒ ม.๖/๑ 

๔ ๕ 

๙ การประยกุตใ์ชโ้ปรแกรมแลบ
ววิ 

การประยกุตใ์ชโ้ปรแกรมแลบววิ ว ๔.๑ ม.๑/๔ 
ว ๔.๑ ม.๑/๕ 
ว ๔.๑ ม.๒/๔ 
ว ๔.๑ ม.๒/๕ 
ว ๔.๑ ม.๓/๔ 

๔ ๗ 



 



ว ๔.๑ ม.๓/๕ 
ว ๔.๑ ม.๔/๕ 

๑๐ การประยกุตใ์ชบ้อร์ด Arduino - ตวัอยา่งการใชง้าน 
- ตวัอยา่งโครงงาน 
- ตวัอยา่งโครงงาน IoT 

ว ๔.๑ ม.๑/๔ 
ว ๔.๑ ม.๑/๕ 
ว ๔.๑ ม.๒/๔ 
ว ๔.๑ ม.๒/๕ 
ว ๔.๑ ม.๓/๔ 
ว ๔.๑ ม.๓/๕ 
ว ๔.๑ ม.๔/๕ 

๖ ๗ 

กจิกรรม  ๑ ๑๐ 

ข้อสอบกลำงภำค ๑ ๒๐ 

ข้อสอบปลำยภำค ๑ ๒๐ 

รวม ๔๐ ๑๐๐ 
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หน่วยการเรียนรู้ที ่๑ ไมโครคอนโทรลเลอร์และบอร์ด Arduino 

กลุ่มสาระการเรียนรู้วทิยาศาสตร์ 
สาระที่ ๔ เทคโนโลย ี

มาตรฐาน ว ๔.๑ เขา้ใจแนวคิดหลกัของเทคโนโลยเีพือ่การด ารงชีวติในสงัคมที่มีการเปล่ียนแปลงอยา่ง
รวดเร็ว ใชค้วามรู้และทกัษะทางดา้นวทิยาศาสตร์ คณิตศาสตร์ และศาสตร์อ่ืน ๆ เพือ่แกปั้ญหาหรือพฒันา
งานอยา่งมีความคิดสร้างสรรคด์ว้ยกระบวนการออกแบบเชิงวศิวกรรมเลือกใชเ้ทคโนโลยอียา่งเหมาะสม
โดยค านึงถึงผลกระทบต่อชีวติ สงัคม และส่ิงแวดลอ้ม 

ตัวช้ีวัด  

ว ๔.๑ ม.๑/๑ อธิบายแนวคิดหลกัของเทคโนโลยใีนชีวิตประจ าวนัและวิเคราะห์สาเหตุหรือปัจจยัที่
ส่งผลต่อการเปล่ียนแปลงของเทคโนโลย ี

ว ๔.๑ ม.๑/๒ ระบุปัญหาหรือความตอ้งการในชีวติประจ าวนั รวบรวม วิเคราะห์ขอ้มูลและแนวคิดที่
เก่ียวขอ้งกบัปัญหา 

ว ๔.๑ ม.๑/๓ ออกแบบวิธีการแกปั้ญหา โดยวเิคราะห์ เปรียบเทียบ และตดัสินใจเลือกขอ้มูลที่จ  าเป็น 
น าเสนอแนวทางการแกปั้ญหาใหผู้อ่ื้นเขา้ใจ วางแผนและด าเนินการแกปั้ญหา 

ว ๔.๑ ม.๒/๓ ออกแบบวิธีการแกปั้ญหา โดยวเิคราะห์ เปรียบเทียบ และตดัสินใจเลือกขอ้มูลที่จ  าเป็น
ภายใต้เง่ือนไขและทรัพยากรที่มีอยู่ น าเสนอแนวทางการแก้ปัญหาให้ผูอ่ื้นเขา้ใจ 
วางแผนขั้นตอนการท างานและด าเนินการแกปั้ญหาอยา่งเป็นขั้นตอน 

 

สาระส าคญั 

 ๑. เรียนรู้และท าความเขา้ใจไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino 
 ๒. เรียนรู้ที่มาของบอร์ด Arduino และท าความรู้จกับอร์ด Arduino 
 ๓. เรียนรู้ส่วนประกอบของบอร์ด Arduino และการเร่ิมท างานกบับอร์ด Arduino 
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สาระการเรียนรู้ 

ความรู้ 
            ๑. การน าคอมพวิเตอร์ไปใชร่้วมกบัการเรียนรู้ทกัษะทางวชิาการ 
            ๒. เรียนรู้โลกอลักอริทึมที่เขา้มามีบทบาทในการเรียน 
            ๓. เรียนรู้ไมโครคอนโทรลเลอร์ 
            ๔. เรียนรู้ส่วนประกอบของบอร์ด Arduino 

ทกัษะและกระบวนการ 
            ๑. ใชก้ระบวนการเรียน ความรู้ ความเขา้ใจเร่ืองที่จะศึกษา 
            ๒. ใชก้ระบวนการคิดอยา่งมีวจิารณญาณและการสร้างความคิดรวบยอดในการเรียนรู้ 
            ๓. สร้างเจตคติและค่านิยมที่ดีในการเรียน 

คณุลกัษณะท่ีพงึประสงค ์

            ๑. นกัเรยีนมีความตัง้ใจศกึษาเรื่องไมโครคอนโทรลเลอร ์นกัเรยีน  

            ๒. นกัเรยีนมีความตัง้ใจศกึษาเรื่องบอรด์  Arduino 

            ๓. มีวินยั 

            ๔. ใฝ่เรยีนรู ้

            ๕. มุ่งมั่นในการท างาน 

            ๖. มีจิตสาธารณะ 
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หน่วยการเรียนรู้ที ่1 ไมโครคอนโทรลเลอร์และบอร์ด Arduino 
เร่ืองย่อยที่ 1 ไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino 

บทน า 

 การศึกษา และเศรษฐกิจยคุใหม่ที่ต่างไปจากโลกใบเก่า ‘การศึกษาในยคุดิจิทลั’ จึงมีระบบ-กติกาใน
ตวัเองที่เราตอ้งเรียนรู้ เพือ่ปรับบทบาทหน้าที่และกฎกติกาในการบริหารจดัการการศึกษา ให้สอดคลอ้งกบั

ความเปล่ียนแปลงที่เกิดขึ้น ตั้งแต่บทบาทการน าของครูที่ตอ้งปรับเปล่ียนมาเป็น ‘โคช้ (Code)’ เป็น ‘ที่ 

  
              อีกด้านหน่ึงของเทคโนโลยรีะดบัโลกอลักอริทึมที่เขา้มามีบทบาทในการเรียนการสอนในหลาย

สถาบัน ส่ือให้เห็นถึงนวตักรรมการศึกษาที่ก้าวผ่านห้องเรียนธรรมดาสู่ห้องเรียนที่เปิดกวา้งทางด้าน

ความคิด อัลกอริทึม (Algorithm) คือ กระบวนการแกปั้ญหาที่สามารถอธิบายออกมาเป็นขั้นตอนที่ชดัเจน 

เม่ือน าเขา้อะไรแลว้จะตอ้งไดผ้ลลพัธ์เช่นไร กระบวนการน้ีประกอบดว้ยจะประกอบดว้ย วิธีการเป็นขั้นๆ 

และมีส่วนที่ตอ้งท าแบบวนซ ้ าอีก จนกระทัง่เสร็จส้ินการท างาน Algorithm ไม่ใช่ค  าตอบแต่เป็นชุดค าสั่งที่ 
 

              1.  
              2.  

              3.  

              การน าขั้นตอนวธีิไปใชแ้กปั้ญหาไม่จ ากดัเฉพาะการเขียนโปรแกรมคอมพิวเตอร์แต่สามารถใชก้บั 
  

              1. ในการวางแผนการใช้ทรัพยากรทางธุรกิจขององค์กร หรือ Enterprise Resource Planning  

( ERP ) เพื่อให้เกิดการใช้ทรัพยากรอย่างมีประโยชน์สูงสุด ซ่ึงจ าเป็นตอ้งวางแผนอย่างเป็นระบบ เป็น
ขั้นตอน จึงจ าเป็นตอ้งอาศยั Algorithm ด้วย เพื่อให้ทราบถึงขั้นตอนต่างๆ และสามารถลดขั้นตอนที่เกิน

ความจ าเป็นอีกทั้ งยงัสามารถปรับปรุง และเพิ่มเติมขั้นตอนใหม่ช่วยลดความสับสนขณะท างานด้วย 
              2.  

              3. ตั ว อ ย่ า ง  Algorithm ใน ก า รแ ยก แ ยะ ป ระ เภ ท ข้อ มู ล  SVM (Support Vector Machine) 

            ขณะที่ยคุดิจิทลัพฒันาความกา้วหน้าไปดว้ย ‘กลไกการเคล่ือนไหวแบบแพลตฟอร์ม’ ซ่ึงประสาน
รวมทั้งเทคโนโลยไีอที การส่ือสาร และการจดัการสารสนเทศยคุใหม่ในการขบัเคล่ือนและพฒันาการเรียนรู้

ให้แก่ผูเ้รียนไดอ้ยา่งสร้างสรรค ์อีกทั้งยงัปลอดจากการแบ่งชนชั้นและความเหล่ือมล ้าทั้งหลาย จึงเป็นปฐม 

 

ปรึกษา’ เพือ่กระตุน้สร้างแรงบนัดาลใจใหแ้ก่ผูเ้รียนได ้

Pseudocode อธิบายดว้ยรหสัจ าลองหรือรหสัเทียม 

ท าใหไ้ดค้  าตอบ วธีิการในการอธิบาย Algorithm ไดแ้ก่ 

บทของความเปล่ียนแปลงที่ใครๆ ก็สามารถจบัตอ้งได ้

Flowchart อธิบายดว้ยแผนผงั 

ปัญหาอ่ืน ๆ ไดเ้ช่นเดียวกนั ตวัอยา่งเช่น 

Natural Language อธิบายแบบใชภ้าษาที่เราส่ือสารกนัทัว่ไป 

ตวัอยา่ง Algorithm ในการเขา้รหสั MD5 เช่นการสร้างรหสัผา่น 
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ไมโครคอนโทรลเลอร์ 

 ไมโครคอนโทรลเลอร์ ถูกพัฒนามาจากไมโครโพรเซสเซอร์ ไมโครคอนโทรลเลอร์จึง
ประกอบด้วยชุดควบคุมขนาดเล็กที่รวบรวมคุณสมบัติหลักของระบบคอมพิวเตอร์มารวมไวใ้นบอร์ด

เดียวกัน ไม่ว่าจะเป็นส่วนประกอบหลักอย่าง CPU หน่วยความจ าและพอร์ตเช่ือมต่อกับอุปกรณ์ต่างๆ 
ทั้งหมดรวมอยูใ่นชุดเดียวกนั แต่คุณสมบติัหลกัๆ ของไมโครคอนโรลเลอร์ที่แตกต่างจากคอมพวิเตอร์ คือ มี

พอร์ตติดต่อกบัอุปกรณ์ภายนอกและอุปกรณ์ภายนอกเหล่านั้นไม่ใช่เพียงคียบ์อร์ด เมาส์ แฟรชไดรวห์รือ

จอมอนิเตอร์ แต่คืออุปกรณ์ภายนอกที่เป็นช้ินส่วนอิเล็กทรอนิกส์ หรือชุดอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ที่ถูก
ประดิษฐข์ึ้นมาเพื่อใชง้านในลกัษณะเฉพาะ (โมดูล) เช่น โมดูลวดัค่า โมดูลส่ือสาร โมดูลการบนัทึกค่าและ

ส่งค่า การท างานของมอเตอร์ การท างานของรีเลย ์การแสดงแสง สี เสียง และจอลดทอนสัญญาณรบกวน 

และ GPS ไมโครคอนโทรลเลอร์ จะเป็นอุปกรณ์ควบคุมการท างานของอุปกรณ์ภายนอกเหล่าน้ี โดยส่ง
สัญญาณค าสั่งและรับสัญญาณค่าต่างๆ จากอุปกณ์ภายนอกผ่านพอร์ตที่ถูกติดตั้งเช่ือมโยงกับระบบการ

ประมวลผล กล่าวคือ ไมโครลคอนโทรลเลอร์จะส่งสัญญาณค าสั่งผ่านพอร์ตอินพุต (Input Port) ไปยงั
อุปกรณ์ภายนอกและรับสัญญาณค่าต่างๆ จากอุปกรณ์ภายนอกผ่านพอร์ตเอาพุต (Output Port) แล้วน า

สญัญาณที่ไดรั้บไปท าการประมวลผล 

 เคร่ืองใชไ้ฟฟ้าชนิดใดก็ตามหากตอ้งมีไมโครคอนโทรลเลอร์เป็นอุปกรณ์ควบคุมการท างานของ
เคร่ืองใชไ้ฟฟ้า โดยจะมีการเขียนโปรแกรมค าสั่งบนัทึกลงไปใน CPU ของไมโครคอนโทรลเลอร์ เพื่อส่ง

สญัญาณค าสั่งให้อุปกรณ์ในเคร่ืองใชไ้ฟฟ้าท างานหรือรับสญัญาณค่าต่างๆ ที่อุปกรณ์ภายนอกวดัไดเ้พือ่น า

สัญญ าณค่ า เห ล่ านั้ น ไปท าก ารประมวลผล  แม้แ ต่ไฟฉายขน าด เท่ า น้ิ วแ ม่ มื อย ังต้อ งมีบอ ร์ด
ไมโครคอนโทรลเลอร์ควบคุมการท างาน เช่น ควบคุมระบบชาร์จแบตเตอร่ี ควบคุมโหมดแสงสวา่ง ควบคุม

โหมดสวิตช์ เป็นต้น  แต่ไม่ได้หมายถึง ไมโครคอนโทรลเลอร์ คือ Arduino เพียงอย่างเดียวเพราะ
ไมโครคอนโทรลเลอร์มีหลายรุ่น หลายยีห่้อ หลายผูผ้ลิต แต่ละรุ่นอาจเลือกใช้ PCU ที่แตกต่างกัน ตาม

คุณสมบตัิ หรือตามตน้ทุนการผลิต ตามเทคโนโลยทีี่คน้พบ และตามแบบฉบบัสถาปัตยกรรมที่มีการจด

ลิขสิทธ์ิ ไมโครคอนโทรลเลอร์จึงเป็นที่นิยมในนักเขียนโปรแกรมและรวมถึงสถาบนัการศึกษาที่ก  าลัง
พฒันาต่อยอดการเรียนการสอน 

1.โครงสร้างทั่วไป 

 โครงสร้างโดยทัว่ไปของไมโครคอนโทรลเลอร์นั้นสามารถแบ่งออกมาไดเ้ป็น 5 ส่วนใหญ่ๆ 

ดงัต่อไปน้ี 

 1.  หน่วยประมวลผลกลางหรือซีพยี ู(CPU : Central Processing Unit) 



5 
 

 2. หน่วยความจ า (Memory) สามารถแบ่งออกเป็น 2 ส่วน คือ หน่วยความจ าที่มีไวส้ าหรับเก็บ

โปรแกรมหลกั (Program Memory) เปรียบเสมือนฮาร์ดดิสก์ของเคร่ืองคอมพวิเตอร์ตั้งโตะ๊ คือขอ้มูลใดๆ ที่
ถูกเก็บไวใ้นน้ีจะไม่สูญหายไปแมไ้ม่มีไฟเล้ียง อีกส่วนหน่ึงคือหน่วยความจ าขอ้มูล (Data Memory) ใชเ้ป็น

เหมือนกบักระดาษทดในการค านวณของซีพยี ูและเป็นที่พกัขอ้มูลชัว่คราวขณะท างาน แต่หากไม่มีไฟเล้ียง 
ข้อมูลก็จะหายไปคล้ายกับหน่วยความจ าแรม (RAM) ในเคร่ืองคอมพิวเตอร์ทั่วๆ ไป แต่ส าหรับ

ไมโครคอนโทรลเลอร์สมยัใหม่หน่วยความจ าขอ้มูลจะมีทั้งที่เป็นหน่วยความจ าแรม ซ่ึงขอ้มูลจะหายไปเม่ือ

ไม่มีไฟเล้ียงและเป็นอีอีพรอม (EEPROM : Electrically Erasable Programmable Read-Only Memory) ซ่ึง 
 

 3. ส่วนติดต่อกบัอุปกรณ์ภายนอกหรือพอร์ต (Port) มี 2 ลกัษณะคือ พอร์ตอินพุต (Input Port) และ

พอร์ตส่งสัญญาณหรือพอร์ตเอาต์พุต (Output Port) ส่วนน้ีจะใชใ้นการเช่ือมต่อกบัอุปกรณ์ภายนอก ถือว่า
เป็นส่วนที่ส าคญัมากใช้ร่วมกันระหว่างพอร์ตอินพุตเพื่อรับสัญญาณ อาจจะด้วยการกดสวิตช์เพื่อน าไป

ประมวลผลและส่งไปย ังพอ ร์ตเอ าต์พุต เพื่ อแสดงผล  เช่น  การติดสว่างของหลอดไฟ เป็นต้น 
              4. ช่องทางเดินของสญัญาณหรือบสั (BUS) คือเส้นทางการแลกเปล่ียนสญัญาณขอ้มูลระหว่าง ซีพีย ู

หน่วยความจ าและพอร์ต เป็นลกัษณะของสายสญัญาณจ านวนมากอยูภ่ายในตวัไมโครคอนโทรลเลอร์ โดย

แบ่ ง เป็ น บั ส ข้ อ มู ล  (Data Bus)  , บัส แอ ด เด รส  (Address Bus)  แ ล ะบั ส ค วบ คุ ม  (Control Bus) 
              5. วงจรก าเนิดสัญญาณนาฬิกา เป็นองค์ประกอบที่ส าคญัมากอีกส่วนหน่ึง เน่ืองจากการท างานที่

เกิดขึ้นในตวัไมโครคอนโทรลเลอร์จะขึ้นอยูก่บัการก าหนดจงัหวะ หากสัญญาณนาฬิกามีความถ่ีสูงจงัหวะ

การท างานก็จะสามารถท าไดถ่ี้ขึ้นส่งผลให้ไมโครคอนโทรลเลอร์ตวันั้นมีความเร็วในการประมวลผลสูง
ตามไปดว้ย 

 
รูปโครงสร้างโดยทัว่ไปของไมโครคอนโทรลเลอร์ 

สามารถเก็บขอ้มูลไดแ้มไ้ม่มีไฟเล้ียงก็ตาม 
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2. ตระกูลของไมโครคอนโทรลเลอร์ 

1. Z-80 ไมโครคอนโทรลเลอร์ที่นิยมใช้กัน เร่ิมตั้งแต่ตวัแรกที่เป็นลักษณะของ CPU ไม่ถึงขั้น
เรียกว่า ไมโครคอนโทรลเลอร์ก็คือ ตระกูล Z80 เป็นลกัษณะของ CPU เล็กๆ ที่ตอ้งอาศยั IO ต่างๆ เพิ่มเติม

เขา้มามากจึงท าใหบ้อร์ดมีขนาดค่อนขา้งใหญ่ จดัไดว้า่เป็นการเร่ิมตน้การเรียนรู้ที่ดีของยคุสมยันั้นท าใหไ้ด้
เรียนรู้ชุดค าสัง่ที่เป็น Op Code 

 

 
รูปไมโครคอนโทรลเลอร์ Z-80 รูปตวัอยา่งการใชง้าน Z-80 บนบอร์ดทดลองจริง 

 

2. MCS-51 บริษทัที่สร้างไมโครคอนโทรลเลอร์ตระกูล MCS-51 เป็นบริษทัแรกคือบริษทั Intel 
ตระกูล MCS-51 เป็นตระกูลที่พฒันาต่อจาก Z80 ท าให้การศึกษาเรียนรู้ไมโครคอนโทรลเลอร์ง่ายขึ้ น

กว่าเดิม ไม่ว่าจะเป็นการเขียนโปรแกรมในลักษณะของ Assembly Code แล้วโหลดลงบอร์ดเพื่อใช้งาน 

ตลอดจนสถาปัตยกรรมในการออกแบบ ไมโครคอนโทรลเลอร์รุ่นน้ีจะช่วยลดอุปกรณ์รอบขา้งลงไปไดม้าก 
เหมาะที่จะน าไปใชง้านจริง 

 

รูปไมโครคอนโทรลเลอร์ MCS-51 

ตวัอยา่งการต่อใชง้าน MCS-51 บนบอร์ดทดลองจริงอุปกรณ์รอบขา้งจะนอ้ยกวา่ Z-80 มากท าให ้
ออกแบบวงจรไดง่้ายขึ้น 
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รูปตวัอยา่งการต่อใชง้าน MCS-51 บนบอร์ดทดลอง 

 

3. PIC บริษทั Microchip Technology เป็นผูส้ร้างและผลิต PIC เป็นไมโครคอนโทรลเลอร์ยคุต่อมา

ที่ไดรั้บความนิยมสูงอีกตระกูลหน่ึงตั้งแต่อดีตจนถึงปัจจุบนั ค  าวา่ PIC ยอ่มาจากค าวา่ (Peripheral Interface 

Controller) ไมโครคอนโทรลเลอร์ตระกูลน้ีมีการพฒันาเทคโนโลยขีึ้นในทุกดา้นท าให้ไดรั้บความนิยมกว่า 
ไมโครคอนโทรลเลอร์ยคุเก่า เพราะมีอุปกรณ์ต่อพ่วงน้อยประกอบกบัมีหน่วยความจ า EEPROM ในตวัจึง

ท าให้ง่ายต่อการบนัทึกและจดัเก็บขอ้มูลและ PORT ต่างๆ ได้มีการ latch ในตวั IC อยู ่แลว้จึงสามารถต่อ
ออกมาใช้งานภายนอกได้โดยตรง มีกระแสและแรงดนัที่ เพียงพอและอีกความสามารถหน่ึงคือ สามารถ

อัปโหลดโปรแกรม Boot Loader เข้าไปในไมโครคอนโทรลเลอร์ได้เลย จึงท าให้ง่ายต่อการอัปโหลด 

โปรแกรมจากคอมพิวเตอร์โดยผ่านทาง Serial Port และกดปุ่ ม Reset เพียงอย่างเดียว ไม่ต้องการเคร่ือง
โปรแกรม IC เพิม่เติมอยา่งที่ตอ้งมีกบัระบบไมโครคอนโทรลเลอร์รุ่นเก่าอยา่ง MCS-51 

 

รูปไมโครคอนโทรลเลอร์ PIC 

ตวัอยา่งการต่อใชง้าน PIC กบับอร์ดทดลองจริง ฟังกช์นัการใชง้านค่อนขา้งครบและโปรแกรมง่าย โดย 
CCS, HI-TECH C Compiler, C18 C Compile, C30 C Compiler, MPLAB เป็นตน้ 
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รูปตวัอยา่งการต่อใชง้าน PIC บนบอร์ดทดลอง 

 

4. AVR AVR เป็นไมโครคอนโทรลเลอร์รุ่นต่อมาที่มีการพฒันาต่อมาจาก MCS-51 โดยบริษัท 

ATMEL เน่ื อ งม าจากว่ า  MCS-51 ยุคหลัง น้ี ไ ม่ ค่ อ ยมี คน ใช้งาน จ ริงและ มี ใช้ งาน แต่ เฉพ าะ ใน

สถาบนัการศึกษา ที่เป็นเช่นน้ีก็เพราะว่าการออกแบบวงจรที่ค่อนขา้งยุง่ยากและตอ้งอาศยัการต่ออุปกรณ์
ร่วมเยอะนั้นเอง ดงันั้น AVR จึงเขา้มาเป็นที่นิยมในการท างานดา้นน้ี โดยคุณสมบติัหลักที่น่าสนใจก็คือ

สามารถ Interface ผา่น USB ไดโ้ดยตรง ซ่ึงไมโครคอนโทรลเลอร์ยคุเก่าท าไดโ้ดยต่อผา่นพอร์ต RS-232 แต่
เน่ืองดว้ยคอมพวิเตอร์ยคุใหม่ พอร์ต RS-232 เร่ิมหายาก ดงันั้น AVR จึงไดรั้บความนิยม 

 

รูปไมโครคอนโทรลเลอร์ AVR 
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ตัวอย่าง การต่อ AVR ใชง้านบนบอร์ดที่มีลกัษณะใกลเ้คียงกบัไมโครคอมพวิเตอร์ 

 

รูปตวัอยา่งการต่อใชง้าน AVR 
 

5. Arduino Arduino เป็นไมโครคอนโทรลเลอร์บอร์ดแบบส าเร็จรูปในยคุปัจจุบนั ซ่ึงถูกสร้างจาก 
Controller ตระกูล ARM ของ ATMEL ขอ้ดีของไมโครคอนโทรลเลอร์บอร์ดคือ เร่ืองของ Open Source ที่

สามารถน าไปพฒันาต่อเป็นอุปกรณ์ต่างๆ ไดแ้ละความสามารถในการเพิ่ม Boot Loader เขา้ไปที่ตวั ARM 

จึงท าให้การ Upload Code เข้าตัวบอร์ดสามารถท าได้ง่ายขึ้ นและยงัมีการพัฒนา Software ที่ใช้ในการ
ควบคุมตวับอร์ดของ Arduino มีลกัษณะเป็นภาษา C++ ทีน่ักเขียนโปรแกรมมีความคุน้เคยในการใชง้าน อีก

ทั้งตวับอร์ดสามารถน าโมดูลมาต่อเพิม่เพือ่เพิม่ศกัยภาพมากยิง่ขึ้นซ่ึงทาง Arduino เรียกวา่ shield  

3.  Arduino คืออะไร 

 Arduino เป็นบอร์ดไมโครคอนโทรเลอร์ตระกูล AVR ที่มีการพฒันาแบบ Open Source คือ มีการ

เปิดเผยขอ้มูลทั้งดา้น Hardware และ Software ตวับอร์ด Arduino ถูกออกแบบมาให้ใชง้านไดง่้ายดงันั้นจึง
เหมาะส าหรับผูเ้ร่ิมตน้ศึกษา ทั้งน้ีนักเขียนโปรแกรมยงัสามารถดดัแปลง เพิม่เติม พฒันาต่อยอดทั้งตวับอร์ด 

หรือโปรแกรมต่อไดอี้กดว้ยที่ส าคญั Platform ของไมโครคอนโทรลเลอร์อยา่ง Arduino ง่ายต่อการใชง้าน 

ซ่ึงถือเป็นจุดมุ่งหมายของการสร้างไมโครคอนโทรลเลอร์ส าหรับผูค้นทัว่โลก “โดยเฉพาะเด็กและเยาวชน ที่
มีความสนใจในเทคโนโลยี” ท  าให้บอร์ด Arduino ถูกพฒันาดว้ยความร่วมมือจากผูท้ี่สนใจทัว่โลกและยงั

จ าหน่ายในราคาที่เด็กและเยาวชนสามารถจบัตอ้งได ้
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รูปไมโครคอนโทรลเลอร์Arduino Uno r3 

             อีกคุณสมบตัิที่ส าคญัของบอร์ด Arduino คือ เป็นบอร์ดอิเล็กทรอนิกส์ขนาดเล็กขนาดเท่ากับบตัร
ประชาชน (หรือเล็กกว่าด้วยซ ้ า) โดยส่วนประกอบหลักของบอร์ด คือ ไมโครคอนโทรลเลอร์ และน ามา

ประกอบเขา้กบัอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์อ่ืนๆ และถูกพฒันาใหง่้ายต่อการใชง้านมากขึ้นเร่ือยๆ ซ่ึงทั้งน้ีบอร์ด 

Arduino จะมีหลายรุ่นให้เลือกใชโ้ดยแต่ละรุ่นของ Arduino อาจมีความแตกต่างกนัเร่ิมจากขนาดของบอร์ด 
หรือคุณสมบัติซ่ึงเป็นคุณสมบติัพิเศษอย่างอ่ืน เช่น จ านวนของ Pin แรงดันไฟฟ้าที่ใช้ แรงดันไฟฟ้าที่ 

Output หรือประสิทธิภาพของไมโครคอนโทรลเลอร์  

ซอฟแวร์ Arduino 

 ซอฟแวร์ Arduino สร้างขึ้นจากภาษา Arduino นัน่ก็คือ C/C++ ฉะนั้นจึงตอ้งใชภ้าษา C ในการเขียน

โปรแกรมควบคุมไมโครคอนโทรลเลอร์ โดยการสร้างและเขียนโปรแกรมชุดค าสั่ง “Sketch Code” ฉะนั้น
จึงต้องใช้ภาษา C ผ่านโปรแกรม Arduino IDE หรือ Arduino Wed Editor ซ่ึงเป็นเคร่ืองมือส าหรับเขียน

โปรแกรมชุดค าสั่งในการควบคุมไมโครคอนโทรลเลอร์ให้เป็นไปตามที่ตอ้งการ โดยทั้งน้ีเคร่ืองมืออยา่ง

โปรแกรมArduino IDE และ Arduino Wed Editor จะสามารถรวบรวมและยนืยนัโปรแกรมชุดค าสั่ง Sketch 
Code ได้ ซ่ึงหาก Sketch Code มีความผิดพลาดหรือเขียนภาษา C ไม่เขา้ใจ ระบบจะมีการแจง้เตือนให้

นกัเขียนโปรแกรมท าการแกไ้ขในวรรคที่ผิด หรือบรรทดัที่ระบบไม่เขา้ใจทนัทีและขั้นตอนสุดทา้ยในการ
ท างานของซอฟแวร์ Arduino คือ การ Upload Sketch Code ไปยงับอร์ด Arduino หมายถึง การอัปโหลด

โปรแกรมชุดค าสั่ง (Sketch Code) ไปยงัไมโครคอนโทรลเลอร์ของบอร์ด Arduino เพื่อให้บอร์ดส่ง-รับ

สัญญาณ Data หรือสัญญาณไฟ 3V หรือ 5V ไปยงัวงจรโมดูลอิเล็กทรอนิกส์และควบคุมการท างานให้
เป็นไปตามที่นกัเขียนโปรแกรมตอ้งการ 
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 Arduino IDE คือ เคร่ืองมือการเขียนโปรแกรมที่มีใช้งานได้กับ Arduino ได้ทุกรุ่นโดยภายในจะ

ประกอบด้วยเคร่ืองมือที่จ  าเป็นส าหรับติดต่อ Arduino เช่น  การค้นหา Arduino ที่ ติด ต่อกับเคร่ือง
คอมพิวเตอร์ การเลือกรุ่น Arduino ที่ต่ออยูเ่พื่อตรวจสอบว่าขนาดของโปรแกรมที่เขียนหรือ Library ต่างๆ

ซับพอร์ตกับ Arduino รุ่นนั้ นๆ หรือไม่อีกทั้ งยงัมีโปรแกรมติดต่อผ่าน Serial Monitorโดยตรงส าหรับ
คอมพวิเตอร์ 

 

รูปหนา้ต่างโปรแกรม Arduino IDE 

 ส าหรับการเช่ือมต่อบอร์ด Arduino กับโปรแกรม Arduino IDE จะคลา้ยกับการเช่ือมต่อ Printter 
หรือเช่ือมต่อโทรศพัท์สมาร์ตโฟนกับเคร่ืองคอมพิวเตอร์โดยการเช่ือมต่อบอร์ด Arduino จะเช่ือมต่อโดย

สาย USB กบัพอร์ตของเคร่ืองคอมพิวเตอร์ จากนั้นเขา้ไปเลือกพอร์ตในโปรแกรม Arduino IDE โดยเฉพาะ

ระบบคอมพิวเตอร์ที่มีประสิทธิภาพระดบัสูง เช่น Windows 10 และโปรแกรม USB ที่มีความเสถียรโดย
นั ก เขี ย น โ ป ร แ ก ร ม ไ ม่ จ า เป็ น ต้ อ ง ค้ น ห าพ อ ร์ ต เพ ร า ะ ร ะ บ บ จ ะ ค้ น ห า ให้ อั ต โ น มั ติ 

           โปรแกรม Arduino IDE เป็นโปรแกรม Open soft สามารถน าไปใชง้านไดโ้ดยไม่มีค่าใชจ่้าย อีกทั้งยงั

มี soft code ตวัอยา่งให้ทดสอบกับเซ็นเซอร์ต่างๆ เช่น โปรแกรมไฟกระพริบ โปรแกรมวดัอุณหภูมิ และ
สามารถดาวน์โหลดไดโ้ดยไม่มีค่าใชจ่้าย 
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หน่วยการเรียนรู้ที ่1 ไมโครคอนโทรลเลอร์และบอร์ด Arduino 

เร่ืองย่อยที่ 2 ที่มาของบอร์ด Arduino และท าความรู้จักบอร์ด Arduino 

1. ที่มาของบอร์ด Arduino 

โครงการ Arduino เดิมก่อตั้ งมาด้วยผูร่้วมก่อตั้ง 5 คน ได้แก่ Massimo Banzi, David Cuartielles, 
David Mellis, Tom Igoe, และ Gianluca Martino โดยเร่ิมโครงการมาตั้งแต่ช่วงปี 2005 ความหมายของค าว่า 

Arduino แปลว่า เพื่อนแท ้(Strong friend หรือ Brave friend) ในภาษาอิตาลีโดยผูก่้อตั้งมีความตั้งใจใหร้าคา

ของอุปกรณ์นั้นถูกเม่ือเทียบกบัไมโครคอนโทรลเลอร์ตระกูลอ่ืน ๆ เพื่อให้ทุกคนสามารถเขา้ถึงไดโ้ดยง่าย 
แพลตฟอร์ม Arduino ได้ออกแบบมาเพื่อให้ใช้งานง่ายนักเขียนโปรแกรมไม่จ าเป็นตอ้งมีความรู้เก่ียวกับ

โครงสร้างสถาปัตยกรรมภายในซีพียูโดยรู้เพียงว่าบอร์ด Arduino ที่เลือกมาใชง้านนั้นมีช่องสัญญาณที่ใช้
งานอะไรบา้งและมีคุณสมบติัต่าง ๆ อะไรบา้งก็สามารถใชง้านไดแ้ลว้ 

Arduino ถูกใช้งานด้านต่าง ๆ มากมาย เน่ืองจากการเขียนโคด้โปรแกรมควบคุมการท างานของ 

Arduino มีความง่ายและยืดหยุ่นสามารถใช้งานในระดับสูงได้อีกด้วย เคร่ืองมือที่ใช้ส าหรับเขียนโค้ด
ควบคุมมีเวอร์ชนัที่สามารถ Run ไดใ้นทุกระบบปฏิบติัการไม่วา่จะเป็น Macintosh Windows หรือแมก้ระทั้ง 

Linux ก็ตามท าใหไ้ดรั้บความนิยมเป็นอยา่งสูง แพลตฟอร์ม Arduino ประกอบดว้ย 

- ฮาร์ตแวร์ 

             - ซอฟตแ์วร์ 

ฮาร์ตแวร์ (Hardware) 

             เป็นบอร์ดอิเล็กทรอนิกส์ขนาดเล็กที่มีไมโครคอนโทรลเลอร์เป็นช้ินส่วนหลักประกอบร่วมกับ

อุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์อ่ืน ๆ เพื่อใหง่้ายต่อการใชง้านหรือที่เรียกกนัวา่ “บอร์ด Arduino” โดยบอร์ด Arduino 

ก็มีหลายรุ่นใหเ้ลือกใชต้ามความเหมาะสมของงาน โดยในแต่ละรุ่นอาจมีความแตกต่างกนัในเร่ืองของขนาด
ของบอร์ดหรือคุณสมบตัิ เช่น จ  านวนของขารับส่งสญัญาณ แรงดนัไฟที่ใช ้ประสิทธิภาพของ MCU เป็นตน้ 

ซอฟต์แวร์ (Software) 

             - ภาษาที่ใชเ้ขียนค าสัง่ควบคุมบอร์ด Arduino เป็นภาษาส าหรับเขียนค าสัง่ควบคุมที่มีไวยากรณ์แบบ

เดียวกบัภาษา C/C++ 

             - Arduino IDE เป็นเคร่ืองมือส าหรับเขียนโคด้โปรแกรม การคอมไพลโ์ปรแกรม (การแปลงไฟล์
ภาษา C ให้เป็นภาษาเคร่ือง) และอปัโหลดโปรแกรมลงบอร์ด 
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รูปบอร์ด Arduino UNO รูปบอร์ด Arduino Nano 

 
 

รูปบอร์ด Arduino Mega 
 

2. ท าความรู้จักบอร์ด Arduino 

 Arduino เป็นคอมพิวเตอร์ขนาดเล็กที่ท  าหน้าที่เป็นสมองของระบบแบบฝังตวัโดย Arduino เป็น

แพลตฟอร์มฮาร์ดแวร์ และมีสภาพแวดลอ้มในการพฒันาซอฟแวร์ และการท าตน้แบบที่ง่ายต่อการเรียนรู้ 

 
            ไมโครคอนโทรลเลอร์ คือ คอมพิวเตอร์ขนาดเล็กที่มีโปรเซสเซอร์และหน่วยความจ าสามารถ

ควบคุมการท างานของอุปกรณ์มากมายที่พบไดใ้นชีวติประจ าวนั ไมโครคอนโทรลเลอร์บางรุ่นถูกออกแบบ

มาเพื่อเช่ือมต่อกบัคอมพิวเตอร์ส าหรับการเขียนโปรแกรมโดยเฉพาะ ซ่ึงส่ิงน้ีเป็นวตัถุประสงคเ์ฉพาะของ 
Arduino 

            ไมโครคอนโทรลเลอร์ช่วยให้สามารถสร้างอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ไดง่้ายขึ้น เน่ืองจากนักพฒันา
สามารถควบคุมฟังก์ชันต่างๆ ผ่านโปรแกรมบนไมโครคอนโทรลเลอร์ สามารถควบคุมทั้งอินพุตและ

เอาตพ์ุต เช่น สามารถท าใหไ้ฟ LED ที่เช่ือมต่อกบัขา Arduino กะพริบเป็นเวลา 5 วินาที แลว้ดบั 3 วนิาที ซ่ึง

หลอด LED ถือเป็นตวัอยา่งของเอาตพ์ตุและยงัมีรูปแบบที่ซบัซอ้นและอ่ืนๆ อีกมากมาย 

 

 

และจะเป็นพื้นฐานส าหรับโครงการที่นกัพฒันาจะพฒันาต่อไป 
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2.1 ท าไมต้อง Arduino 

 ไมโครคอนโทรลเลอร์ที่เหมาะสมที่สุดส าหรับผูเ้ร่ิมตน้คือ บอร์ด Basic Stamp และบอร์ด Arduino 
แต่ Basic Stamp ใชภ้าษา Basic ในการเขียนโปรแกรมที่แมจ้ะง่ายแต่ค่อนขา้งจ ากดั เม่ือเทียบกบัภาษา C ที่ 

Arduino ใช้ โดยหลักการท างานแล้วบอร์ด Arduino มีความคล้ายกับบอร์ด Stamp แต่บอร์ด Arduino 
แกปั้ญหาหลายอยา่งของบอร์ด Stamp ออกไป หน่ึงในคุณลกัษณะที่ส าคญัส าหรับผูเ้ร่ิมตน้คือ ค่าใช้จ่ายที่

ลดลง บอร์ด Arduino รุ่นส าหรับผูเ้ร่ิมตน้มีราคาประมาณ 1 ใน 4 ของบอร์ด Stamp เลยทีเดียว แต่ถึงแมจ้ะมี

ราคาถูกกว่าแต่บอร์ด Arduino กลับมีการประมวลผลที่ทรงพลังมากและมีหน่วยความจ ามากกว่า อีกทั้ ง 
Arduino ยงัมีขนาดเล็กกว่าบอร์ด Stamp ซ่ึงเป็นประโยชน์ในหลายโครงการ บอร์ด Stamp จะมีขนาดใหญ่

กวา่บอร์ด Arduino ดงัภาพ 

 
 

 

รูป Arduino Uno รูป Arduino Nano 

 
 

 

รูป บอร์ด Basic Stamp รูป Arduino Nano 
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 อีกหน่ึงขอ้ดีคอื สภาพแวดลอ้มในการเขียนโปรแกรมของ Arduino เป็นแบบ Open Soft ที่สามารถ

ติดตั้งไดบ้นระบบปฏิบติัการ Windows, Mac, OS X และ Linux 

 รุ่นต่างๆ ของบอร์ด Arduino มีดงัต่อไปน้ี 

หมายเหตุ (บอร์ดบางรุ่นใชช่ื้อเดียวกนัแต่มีรายละเอียดของ spec. แตกต่างกนั เช่น บอร์ดรุ่น Arduino Pro, 

Arduino Nano, LilyPad Arduino) 

 

Board Micro-controller Clock Speed Flash Memory SRAM EEPROM 

Arduino UNO ATmega328 16 MHz 32 KB 2 KB 1 KB 

Arduino Lenonardo ATmega32u4 16 MHz 32 KB 2.5 KB 1 KB 

Arduino DUE AT91SAM3X8E 84 MHz 512 KB 96 KB - 

Arduino YUN ATmega32u4 16 MHz 32 KB 2.5 KB 1 KB 

Arduino Mega ADK ATmega2560 16 MHz 256 KB 8 KB 4 KB 

Arduino Ethernet ATmega328 16 MHz 32 KB 2 KB 1 KB 

Arduino Mega 2560 ATmega2560 16 MHz 256 KB 8 KB 4 KB 

Arduino BT (Bluetooth) ATmega328 16 MHz 32 KB 2 KB 1 KB 

Arduino Micro ATmega32u4 16 MHz 32 KB 2.5 KB 1 KB 

Arduino Pro Mini ATmega168 8 MHz 16 KB 1 KB 512 Bytes 

Arduino Pro ATmega168 8 MHz 16 KB 1 KB 512 Bytes 

Arduino Pro ATmega328 16 MHz 32 KB 2 KB 1 KB 

Arduino Mini ATmega328 16 MHz 32 KB 2 KB 1 KB 

Arduino Nano ATmega168 16 MHz 16 KB 1 KB 512 Bytes 

Arduino Nano ATmega328 16 MHz 32 KB 2 KB 1 KB 
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Arduino Fio ATmega328P 8 MHz 32 KB 2 KB 1 KB 

Arduino Robot ATmega32u4 16 MHz 32 KB 2.5 KB 1 KB 

Arduino Esplora ATmega32u4 16 MHz 32 KB 2.5 KB 1 KB 

LilyPad Arduino USB ATmega32u4 8 MHz 32 KB 2.5 KB 1 KB 

LilyPad Arduino Simple ATmega328 8 MHz 32 KB 2 KB 1 KB 

LilyPad Arduino 

SimpleSnap 
ATmega328 8 MHz 32 KB 2 KB 1 KB 

LilyPad Arduino ATmega168V 8 MHz 16 KB 1 KB 512 Bytes 

LilyPad Arduino ATmega328V 8 MHz 16 KB 1 KB 512 Bytes 

 

 ตวัอยา่งบอร์ด Arduino มีดงัต่อไปน้ี 

1. Arduino Uno 

  

รูปบอร์ด Arduino Uno R3 รูปบอร์ด Arduino Uno R2 

 

รูปบอร์ด Arduino Uno SMD 
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ข้อมูลจ าเพาะ 

ชิปไอซีไมโครคอนโทรเลอร์ ATmega328 

ใชแ้รงดนัไฟฟ้า 5V 

รองรับการจ่ายแรงดนัไฟฟ้า (ที่แนะน า) 7 – 12V 

รองรับการจ่ายแรงดนัไฟฟ้า (ที่จ  ากดั) 6 – 20V 

พอร์ต Digital I/O 14 พอร์ต (มี 6 พอร์ต PWM output) 

พอร์ต Analog Input 6 พอร์ต 

กระแสไฟที่จ่ายไดใ้นแต่ละพอร์ต 40mA 

กระแสไฟที่จ่ายไดใ้นพอร์ต 3.3V 50mA 

พื้นที่โปรแกรมภายใน 32KB พื้นที่โปรแกรม, 500B ใชโ้ดย Booloader 

พื้นที่แรม 2KB 

พื้นที่หน่วยความจ าถาวร (EEPROM) 1KB 

ความถ่ีคริสตลั 16MHz 

ขนาด 68.6x53.4 mm 

น ้ าหนกั 25 กรัม 

 

2. Arduino Due 

 

รูปบอร์ด Arduino Due 

ค าว่า Due เป็นภาษาอิตาลี แปลวา่ สอง เป็นรุ่นที่เพิ่มพอร์ตให้มากขึ้นเป็น 54 พอร์ตดิจิตอลอินพุต
เอาตพ์ตุ และ 12 พอร์ตอนาล็อกอินพตุ 2 พอร์ตอนาล็อกเอาตพ์ตุ เพิม่พื้นที่โปรแกรมเป็น 512KB สามารถใช้

งานพื้ นที่ ได้ เต็มไม่ มี  Bootloader เน่ื อ งจากสามารถใช้กับพอร์ต USB ได้โดยตรงมีขนาดบอร์ด 
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101.52x53.3mm สามารถใช ้Shields ของ Arduino Uno ได ้แต่บางตวัจ าเป็นตอ้งแกข้าให้ถูกตอ้ง  จากรูปจะ

เห็นไดว้า่บอร์ดไดเ้ปล่ียนมาใชชิ้ปไอซีแบบ SMD จึงไม่นิยมน ามาใชใ้นแบบ Standalone แต่นิยมน ามาใชใ้น
งานที่จ  าเป็นตอ้งพื้นที่โปรแกรมมากขึ้น ท างานที่ซับซ้อนมากยิง่ขึ้น บอร์ด Arduino Due ใช้ชิปไอซีเบอร์ 

AT91SAM3X8E ซ่ึงเป็นชิปไอซีที่ใช้เทคโนโลย ีARM Core สถาปัตยกรรม 32 บิต เร่งความถ่ีคริสตอลขึ้น
ไปสูงถึง 84Mhz จึงท าใหส้ามารถใชง้านดา้นการค านวน หรือการประมวลผลอลักอริทึมไดเ้ร็วกวา่ Arduino 

Uno มาก แต่เน่ืองจากชิปไอซีท างานที่แรงดัน 3.3V ดังนั้ นการน าไปใช้งานกับเซ็นเซอร์ควรระวงัไม่ให้

แรงดนั 5V ไหลเขา้บอร์ด ควรใชว้งจรแบ่งแรงดนัเพือ่ช่วยใหล้อจิกลดแรงดนัลงมาใหเ้หมาะสม 

ข้อมูลจ าเพาะ 

ชิปไอซีไมโครคอนโทรเลอร์ AT91SAM3X8E 

ใชแ้รงดนัไฟฟ้า 3.3V 

รองรับการจ่ายแรงดนัไฟฟ้า (ที่แนะน า) 7 – 12V 

รองรับการจ่ายแรงดนัไฟฟ้า (ที่จ  ากดั) 6 – 16V 

พอร์ต Digital I/O 54 พอร์ต (มี 12 พอร์ต PWM output) 

พอร์ต Analog Input 2 พอร์ต 

กระแสไฟฟ้ารวมที่จ่ายไดใ้นทุกพอร์ต 130mA 

กระแสไฟที่จ่ายไดใ้นพอร์ต 3.3V 800mA 

กระแสไฟที่จ่ายไดใ้นพอร์ต 5V 800mA 

พื้นที่โปรแกรมภายใน 512KB พื้นที่โปรแกรม 

พื้นที่แรม 2KB 

พื้นที่หน่วยความจ าถาวร (EEPROM) 96KB 

ความถ่ีคริสตลั 84MHz 

ขนาด 101.52x53.3 mm 

น ้ าหนกั 36 กรัม 
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3. Arduino Leonardo 

 

รูปบอร์ด Arduino Leonard 

บอร์ด Arduino Leonard เป็นบอร์ดที่เลือกใช้ชิปไอซีเบอร์ ATmega32u4 ที่รองรับการเช่ือมต่อกับ
พอร์ต USB ไดโ้ดยตรง ท าให้บอร์ดสามารถเขียนโปรแกรมเพื่อจ าลองตวัเองให้เป็นเมาส์ หรือคียบ์อร์ดได ้

ท างานที่แรงดนั 5V ท าใหไ้ม่มีปัญหากบัเซ็นเซอร์ หรือ  Shields ที่ใชง้านกบั Arduino Uno 

ข้อมูลจ าเพาะ 

ชิปไอซีไมโครคอนโทรเลอร์ ATmega32u4 

ใชแ้รงดนัไฟฟ้า 5V 

รองรับการจ่ายแรงดนัไฟฟ้า (ที่แนะน า) 7 – 12V 

รองรับการจ่ายแรงดนัไฟฟ้า (ที่จ  ากดั) 6 – 20V 

พอร์ต Digital I/O 20 พอร์ต (มี 7 พอร์ต PWM output) 

พอร์ต Analog Input 12 พอร์ต 

กระแสไฟฟ้ารวมที่จ่ายไดใ้นทุกพอร์ต 40mA 

กระแสไฟที่จ่ายไดใ้นพอร์ต 3.3V 50mA 

พื้นที่โปรแกรมภายใน 32KB แต่ 4KB ถูกใชโ้ดย Bootloader 

พื้นที่แรม 2.5KB 

พื้นที่หน่วยความจ าถาวร (EEPROM) 1KB 

ความถ่ีคริสตลั 16MHz 

ขนาด 68.6x53.3 mm 

น ้ าหนกั 20 กรัม 
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4. Arduino MEGA ADK 

 

รูปบอร์ด Arduino MEGA ADK R3 

บอร์ด Arduino MEGA ADK ใชชิ้ปไมโครคอนโทรเลอร์เบอร์ ATmaega2560 มีชิปไอซี USB Host 
เบอร์ MAX3421e มาให้บนบอร์ด ใช้ส าหรับเช่ือมต่อกับโทรศัพท์มือถือแอนดรอยผ่าน OTG มีพอร์ต

ดิจิตอลอินพตุเอาตพ์ตุจ านวน 54 พอร์ต มีอนาล็อกอินพตุ 16 พอร์ต ท างานที่ความถ่ี 16MHz บอร์ด Arduino 
MEGA ADK จะแตกต่างกบับอร์ด Arduino Due ตรงที่ชิปบนบอร์ดนั้นฉลาดไม่เท่า และใชค้วามถ่ีต  ่ากว่า 

ดงันั้นจึงไม่เหมาะจะที่น าไปใชก้ับงานค านวณ แต่เหมาะส าหรับงานที่ใชก้ารเช่ือมต่อกับโทรศพัทมื์อถือ

แอนดรอยมากกวา่ 

ข้อมูลจ าเพาะ 

ชิปไอซีไมโครคอนโทรเลอร์ ATmega2560 

ใชแ้รงดนัไฟฟ้า 5V 

รองรับการจ่ายแรงดนัไฟฟ้า (ที่แนะน า) 7 – 12V 

รองรับการจ่ายแรงดนัไฟฟ้า (ที่จ  ากดั) 6 – 20V 

พอร์ต Digital I/O 54 พอร์ต (มี 15 พอร์ต PWM output) 

พอร์ต Analog Input 16 พอร์ต 

กระแสไฟฟ้ารวมที่จ่ายไดใ้นทุกพอร์ต 40mA 

กระแสไฟที่จ่ายไดใ้นพอร์ต 3.3V 50mA 

พื้นที่โปรแกรมภายใน 256KB แต่ 8KB ถูกใชโ้ดย Bootloader 

พื้นที่แรม 8KB 

พื้นที่หน่วยความจ าถาวร (EEPROM) 4KB 

ความถ่ีคริสตลั 16MHz 

ขนาด 101.52x53.3 mm 

น ้ าหนกั 36 กรัม 
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5. Arduino Mega 2560 

 

รูปบอร์ด Arduino Mega 2560 R3 

บอร์ด Arduino Mega 2560 จะเหมือนกบั Arduino MEGA ADK ต่างกันตรงที่บนบอร์ดไม่มี USB 
Host เพือ่อปัโหลดโปรแกรมยงัตอ้งท าผ่านโปรโตคอล UART อยูบ่นบอร์ดใชชิ้ปไอซีไมโครคอนโทรเลอร์

เบอร์ ATmega2560 

ข้อมูลจ าเพาะ 

ชิปไอซีไมโครคอนโทรเลอร์ ATmega2560 

ใชแ้รงดนัไฟฟ้า 5V 

รองรับการจ่ายแรงดนัไฟฟ้า (ที่แนะน า) 7 – 12V 

รองรับการจ่ายแรงดนัไฟฟ้า (ที่จ  ากดั) 6 – 20V 

พอร์ต Digital I/O 54 พอร์ต (มี 15 พอร์ต PWM output) 

พอร์ต Analog Input 16 พอร์ต 

กระแสไฟฟ้ารวมที่จ่ายไดใ้นทุกพอร์ต 40mA 

กระแสไฟที่จ่ายไดใ้นพอร์ต 3.3V 50mA 

พื้นที่โปรแกรมภายใน 256KB แต่ 8KB ถูกใชโ้ดย Bootloader 

พื้นที่แรม 8KB 

พื้นที่หน่วยความจ าถาวร (EEPROM) 4KB 

ความถ่ีคริสตลั 16MHz 
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6. Arduino Micro 

 

รูปบอร์ด Arduino Micro 

บอร์ด Arduino Micro ออกแบบใหมี้ขนาดที่เล็กและทนัสมยักวา่บอร์ด Arduino Mini หรือ Arduino 

Nano เน่ืองจากบนบอร์ดใช้ชิปไอซีไมโครคอนโทรเลอร์เบอร์ ATmega32u4 ซ่ึงมีพอร์ต USB สามารถ

เช่ือมต่อกับคอมพิวเตอร์ได้โดยตรง และมีดิจิตอลอินพุตเอาต์พุตมากถึง 20 พอร์ต มีพื้นที่เก็บโปรแกรม
ขนาด 32KB แต่ตอ้งใชพ้ื้นที่ส าหรับ Bootloader ไป 4KB มีขนาดเพียง 48x18mm เน่ืองจากบอร์ดใชชิ้ปไอซี

ตวัเดียวกบั Arduino Leonardo ท าให้สามารถท าให้บอร์ดจ าลองตวัเองเป็นเมาส์หรือคียบ์อร์ดเช่ือมต่อกับ
คอมพวิเตอร์ได ้

ข้อมูลจ าเพาะ 

ชิปไอซีไมโครคอนโทรเลอร์ ATmega32u4 

ใชแ้รงดนัไฟฟ้า 5V 

รองรับการจ่ายแรงดนัไฟฟ้า (ที่แนะน า) 7 – 12V 

รองรับการจ่ายแรงดนัไฟฟ้า (ที่จ  ากดั) 6 – 20V 

พอร์ต Digital I/O 20 พอร์ต (มี 7 พอร์ต PWM output) 

พอร์ต Analog Input 12 พอร์ต 

กระแสไฟที่จ่ายไดใ้นแต่ละพอร์ต 40mA 

กระแสไฟที่จ่ายไดใ้นพอร์ต 3.3V 50mA 

พื้นที่โปรแกรมภายใน 32KB พื้ น ที่ โ ป ร แ ก ร ม , 4KB ใ ช้ โ ด ย 

Booloader 

พื้นที่แรม 2.5KB 

พื้นที่หน่วยความจ าถาวร (EEPROM) 1KB 

ความถ่ีคริสตลั 16MHz 

ขนาด 48x18 mm 

น ้ าหนกั 13 กรัม 
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7. Arduino Nano 

 

รูปบอร์ด Arduino Nano 

บอ ร์ด  Arduino Nano ออกแบบม าให้ มี ขน าด เล็ ก แ ละ ใช้ กับ งาน ทั่ วๆ  ไป ใช้ ชิ ป ไอ ซี
ไมโครคอนโทรเลอร์เบอร์ ATmega168 หรือเบอร์ ATmega328 (มีรุ่น 2.3 กบั 3 ควรตรวจสอบก่อนซ้ือ) 

โปรแกรมผ่านโปรโตคอล UART มีชิปUSB to UART มาให้ ใช้ Mini USB เช่ือมต่อกับคอมพิวเตอร์ มี

พอร์ตดิจิตอลอินพุตเอาตพ์ุต 14 พอร์ต มีพอร์ตอนาล็อกอินพุต 8 พอร์ต บนบอร์ดยงัมีเรกกูเลเตอร์ สามารถ
จ่ายไฟไดต้ั้งแต่ 7 – 12V เพื่อให้บอร์ดท างานได ้(จ่ายไฟที่ขา VIN)กรณีมีแหล่งจ่ายไฟ 5V อยูแ่ลว้ก็จ่ายเขา้

ไดเ้ลยที่ขา 5V 

ข้อมูลจ าเพาะ 

ชิปไอซีไมโครคอนโทรเลอร์ ATmega168 หรือ ATmega328 

ใชแ้รงดนัไฟฟ้า 5V 

รองรับการจ่ายแรงดนัไฟฟ้า (ที่แนะน า) 7 – 12V 

รองรับการจ่ายแรงดนัไฟฟ้า (ที่จ  ากดั) 6 – 20V 

พอร์ต Digital I/O 14 พอร์ต (มี 6 พอร์ต PWM output) 

พอร์ต Analog Input 6 พอร์ต 

กระแสไฟที่จ่ายไดใ้นแต่ละพอร์ต 40mA 

กระแสไฟที่จ่ายไดใ้นพอร์ต 3.3V 50mA 

พื้นที่โปรแกรมภายใน 16KB ห รื อ  32KB พื้ น ที่ โ ป ร แ ก ร ม , 500B ใช้ โ ด ย
Booloader 

พื้นที่แรม 1 หรือ 2KB 

พื้นที่หน่วยความจ าถาวร (EEPROM) 512B หรือ 1KB 

ความถ่ีคริสตลั 16MHz 

ขนาด 45x18 mm 

น ้ าหนกั 5 กรัม 
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8. Arduino Mini 

 

รูปบอร์ด Arduino Mini 

บอร์ด Arduino Mini มีขนาดเล็กกว่าบอร์ด Arduino อ่ืนๆอยู่มาก แต่ยงัคงความสามารถไวเ้ท่ากับ

บอร์ด Arduino Uno R3 แถมยงัมีพอร์ต A6 และ A7 เพิม่ขึ้นมาท าให้บอร์ดมีอนาล็อกอินพุตเพิม่มากขึ้น จาก

เดิมมี 6 พอร์ต เพิ่มเป็น 8 พอร์ต เน่ืองจากบอร์ด Arduino Mini เน้นที่ขนาดเล็ก ดงันั้นจึงไม่สามารถท าการ
อปัโหลดโปรแกรมไดโ้ดยตรง หากตอ้งการอปัโหลดโปรแกรมบอร์ดจ าเป็นตอ้งซ้ือโมดูล USB to UART 

มาใชแ้ยกตางหาก แต่ขอ้ดีของการไม่สามารถอัปโหลดโปรแกรมได้โดยตรงคือหากโครงการอยูต่วัแล้ว 
ความเส่ียงที่จะถูกน ามาเขียนโปรแกรมเขา้ไปใหม่ก็จะลดน้อยลง บอร์ด Arduino Mini ยงัคงมีรูปแบบ

คลา้ยๆกบั Arduino เดิม คือใชชิ้ป ATmega328 ที่ความถ่ี 16MHz ภายในบอร์ดสามารถใชแ้หล่งจ่ายไฟ 7 – 

12V มาจ่ายได ้หากมีแหล่งจ่ายไฟ 5V ก็สามารถน ามาจ่ายไดเ้ลย 

ข้อมูลจ าเพาะ 

ชิปไอซีไมโครคอนโทรเลอร์ ATmega328 

ใชแ้รงดนัไฟฟ้า 5V 

รองรับการจ่ายแรงดนัไฟฟ้า (ที่แนะน า) 7 – 12V 

รองรับการจ่ายแรงดนัไฟฟ้า (ที่จ  ากดั) 6 – 20V 

พอร์ต Digital I/O 14 พอร์ต (มี 6 พอร์ต PWM output) 

พอร์ต Analog Input 8 พอร์ต 

กระแสไฟที่จ่ายไดใ้นแต่ละพอร์ต 40mA 

พื้นที่โปรแกรมภายใน 32KB พื้นที่โปรแกรม, 2KB ใชโ้ดย Booloader 

พื้นที่แรม 2KB 

พื้นที่หน่วยความจ าถาวร (EEPROM) 1KB 

ความถ่ีคริสตลั 16MHz 

ขนาด 30x18 mm 

น ้ าหนกั ไม่ระบุ 
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9. Arduino Pro Mini 

 

รูปบอร์ด Arduino Pro Mini 

บอร์ด Arduino Pro Mini เป็นบอร์ดที่แตกต่างจากบอร์ด Arduino Mini คือยา้ยช่อง A4 A5 A6 A7 

ออกมาภายในบอร์ด เพื่อให้บอร์ดมีขนาดที่เล็กลงกวา่เดิมอีกและมีใหเ้ลือกใชท้ั้ง 5V และ 3.3V ก่อนใชง้าน
จึงควรตรวจสอบให้แน่ใจเสียก่อน บอร์ด Arduino Pro Mini ได้ใช้ไอซีเบอร์ ATmega328 เช่นเดิม แต่มี

ขนาดใหญ่ขึ้นเล็กน้อยท าให้ไอซีดูเต็มบอร์ดมากขึ้นและในโมเดลที่ใชแ้รงดนัไฟ 3.3V ลดความถ่ีลงเป็น 

8MHz ใชพ้ื้นที่ Booloader น้อยลง เหลือเพยีง 500B การโปรแกรมยงัคงตอ้งใชโ้มดูล USB to UART ในการ
เช่ือมต่อเพือ่โปรแกรมเช่นเดิม 

ข้อมูลจ าเพาะ 

ชิปไอซีไมโครคอนโทรเลอร์ ATmega328 

ใชแ้รงดนัไฟฟ้า 3.3V หรือ 5V 

รองรับการจ่ายแรงดนัไฟฟ้า 3.35 – 12V (ในโมเดลใช้ไฟ 3.3V) หรือ 5 – 12V (ในโมเดลใช้

ไฟ 5V) 

พอร์ต Digital I/O 14 พอร์ต (มี 6 พอร์ต PWM output) 

พอร์ต Analog Input 6 พอร์ต 

กระแสไฟที่จ่ายไดใ้นแต่ละพอร์ต 40mA 

พื้นที่โปรแกรมภายใน 32KB พื้นที่โปรแกรม, 500B ใชโ้ดย Booloader 

พื้นที่แรม 2KB 

พื้นที่หน่วยความจ าถาวร (EEPROM) 1KB 

ความถ่ีคริสตลั 8MHz (ในโมเดลใช้ไฟ 3.3V) หรือ 16MHz  (ในโมเดลใช้ไฟ 
5V) 
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ตวัอยา่งบอร์ดรุ่นอ่ืนๆ 

  

รูปบอร์ด LilyPad Arduino USB 

  

รูปบอร์ด LilyPad Arduino Simple 

  

รูปบอร์ด LilyPad Arduino SimpleSnap 
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รูป Arduino Esplora 
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หน่วยการเรียนรู้ที ่1 ไมโครคอนโทรลเลอร์และบอร์ด Arduino 

เร่ืองย่อยที่ 3 ส่วนประกอบของบอร์ด Arduino และการเร่ิมท างานกับบอร์ด Arduino 

1. ส่วนประกอบบอร์ด Arduino 

 ปัจจุบนับอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino ไดพ้ฒันาไปถึงรุ่น Arduino Uno ซ่ึงตอนน้ีรุ่นใหม่
ล่าสุด คือ Arduino Uno R3 หมายถึง บอร์ด Arduino รุ่นที่มีการแกไ้ขปรับปรุงเป็นคร้ังที่ 3 “Third Revision” 

โดยบอร์ด Arduino รุ่นดั้ งเดิมที่คนไทยรู้จกัคือ Arduino Uno R2 แต่วิวฒันาการของ Arduino นั้นเร่ิมตั้งแต่ 

 
             ส าหรับบอร์ด Arduino Uno R3 นั้นแบ่งออกเป็น 2 เวอร์ชนั ตามชนิดของชิปไมโครคอนโทรลเลอร์ 

คือ Arduino Uno R3 แบบใชชิ้ป MCU แบบ DIP หรือ Dual Inline Package ซ่ึงชิปไมโครคอนโทรลชนิดน้ี
จะสามารถถอดเปล่ียนได ้โดยชิปจะเสียบเขา้ไปใน Socket ที่บดักรีติดกบับอร์ด ส่วนบอร์ด Arduino Uno 

R3 อีกเวอร์ชันหน่ึง คือ Arduino Uno R3 SMD จะใช้ชิป MCU แบบ SMD หรือ Surface Mount Device 

ส าหรับชิปไมโครคอนโทรลเลอร์ชนิดน้ีจะบดักรีติดกับบอร์ด ซ่ึงไม่สามารถถอดเปล่ียนได้ และแน่นอน
บอร์ด Arduino ทั้ง 2 เวอร์ชนั มีตน้ทุนที่ถูกกวา่ ชิปชนิด DIP ที่มาสามารถถอดเปล่ียนไดแ้ต่นอกเหนือจากน้ี

บอร์ด Arduino ทั้ง 2 เวอร์ชนั มีคุณสมบตัิเหมือนกนัทั้งหมด  

 

  

รูป Arduino Uno R3 MCU DIP รูป Arduino Uno R3 MCU SMD 

 

 

 

ปี ค.ศ. 2005 



29 
 

2. ส่วนประกอบของบอร์ด Arduino UNO R3 MCU SMD 

 

รูปส่วนประกอบของบอร์ด Arduino UNO R3 

จากรูปมีรายละเอียดส่วนประกอบเบื้องตน้ดงัน้ี 

          1. ปุ่ มรีเซ็ต (Reset Button) 
          2. ช่องส าหรับเสียบสาย USB ส าหรับต่อกบั Computer (USBPort) 

          3. ช่องเสียบส าหรับแรงดนัไฟฟ้ากระแสตรง 7-12 โวลต ์

          4. ช่องเสียบขาแหล่งจ่ายแรงดนัไฟฟ้ากระแสตรง 3.3 โวลต,์ 5 โวลต ์และกราวด ์(GND) 
          5. ช่องเสียบขาอินพตุสญัญาณแอนะล็อก (Analog) ตั้งแต่ขา A0-A5 

          6. ไมโครคอนโทรลเลอร์ MCU: Atmega328 เป็น MCU ที่ใชบ้นบอร์ด Arduino 

          7. พอร์ต ICSP : Atmega328 เป็นพอร์ตที่ใชโ้ปรแกรม Bootloader 
          8. พอร์ต I/O มีตั้งแต่ขา D0 ถึง D13 

              0,1 – Serial 
              2 – Interrupt 0 

              3 – Interrupt 1 

              10 – (SPI) ss 
              11 – (SPI) MOSI 

              12 – (SPI) MOSI 
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3. ความรู้เร่ืองระบบตัวเลขและรหัส 

            แนวคิดเก่ียวกบัจ านวนและการนบัมีมาแต่โบราณมนุษยส์ามารถนบัจ านวนส่ิงต่าง ๆ โดยมีความคิด
วา่เม่ือเพิ่มส่ิงใดก็จะไดส่ิ้งนั้นมากขึ้นและถา้เอาส่ิงนั้นออกไปจะท าให้ส่ิงนั้นลดลง เม่ือสังคมเจริญขึ้นก็ใช้

วิธีการจบัคู่ส่ิงนั้น เช่น อาจใชน้ิ้วมือแทนส่ิงของ เช่น หน่ึงน้ิวแทนสัตวห์น่ึงตวัและอาจใช้กอ้นหินบนัทึก
จ านวนส่ิงนั้ น หรืออาจใช้ขีดเขียนบนพื้นดิน หรือสลักบนต้นไม้ ต่อมาจึงใช้สัญลักษณ์แทนจ านวน 

  

            มีหลักฐานยืนยนัเม่ือปี ค.ศ. ที่ 9 ใช้เรียกเป็นตวัเลขอาระบิกเป็นช่ือที่เรียกตวัเลขที่ประดิษฐ์ขึ้นใน
ประเทศอินเดียยคุโบราณโดยนักคณิตศาสตร์ชาวอินเดียนประมาณ 500 ปี ก่อนคริสตศกัราชจากนั้นจึงไป

ถ่ายทอดไปยงัประเทศในแถบยโุรปในยคุกลางทั้ง ๆ ที่เร่ิมตน้ที่ประเทศอินเดีย แต่เร่ิมรู้จกัในฝ่ังตะวนัตกใน

ช่ือว่า ตวัเลขอาระบิก ทั้งน้ีเน่ืองจากในยโุรปได้ใช้ต  าราของอาหรับ (Arabic texts) เช่น “ Thecalculation 
with Hindu numerals” เป็นตน้ ท าให้ชาวยโุรปพากนัเรียกตวัเลขน้ีว่าตวัเลขอาระบิกและในปัจจุบนัจึงเรียก

ตวัเลขน้ีว่าตวัเลขฮินดูอาระบิก ด้วยตัวเลขอาระบิกน้ีจึงเรียกในภาษาอาระบิกว่า Hindunumerals ต่อมา
เรียกวา่ Hindu-Arabic numerals หรือ Indian numerals อนัเป็นสญัลกัษณ์ที่ใชแ้ทนจ านวนกนัทัว่โลก 

            ตวัเลขที่ใชอ้ยูใ่นปัจจุบนัซ่ึงเรียกวา่ตวัเลขฮินดูอาระบิกน้ีใชแ้ทนดว้ยตวัเลข 10 ตวั คือ 1, 2, 3, 4,5, 6, 

7, 8, 9 และ 0 ตวัเลขเหล่าน้ีไดมี้ขึ้นในยโุรปในศตวรรษที่ 12 โดย Leonardo Pissano ซ่ึงเป็นนักคณิตศาสตร์
ชาวอิตาเลียน เขาได้รับการศึกษาจากประเทศในแถบแอฟริกาเหนือแล้วน าความรู้กลับมาใช้ในประเทศ

อิตาลี ระบบตวัเลขฮินดูเป็นระบบที่มีค่าประจ าต  าแหน่งค่าของตวัเลขขึ้นกบัต าแหน่งของตวัเลขนั้น เช่น “2” 

ใน 205 มีค่าเป็น 10 เท่าของ “2” ใน 25 ดังนั้นจึงตอ้งมี “0” เพื่อบอกต าแหน่งหรือหลกัสิบ ใน“205” ดว้ย 
การคน้พบตวัเลข 0 เกิดขึ้นหลงัจากมีสญัลกัษณ์แทนจ านวนเต็ม 9 จ  านวนแลว้ตวัเลข 0ใชแ้ทนต าแหน่งว่าง

เปล่าเรียกวา่ “ตวัร้ังต  าแหน่ง” (Place holder) 

            จากความก้าวหน้าทางเทคโนโลยีได้มีการพัฒนาเคร่ืองคอมพิวเตอร์ขึ้ นมาใช้งาน โดยเคร่ือง

คอมพิวเตอร์เป็นเคร่ืองใชไ้ฟฟ้าซ่ึงถูกออกแบบมาเพื่อที่จะรับรู้สภาวะเพียงสองสภาวะเท่านั้น เพื่อป้องกนั

การผิดพลาดของขอ้มูลคือ สภาวะมีแรงดันไฟฟ้าโดยเรียกว่าลอจิก 1 และสภาวะไม่มีแรงดันไฟฟ้าโดย
เรียกว่าลอจิก 0 ในระบบคอมพิวเตอร์ที่มีความเร็วต ่า แรงดนัไฟฟ้าส าหรับลอจิก 1 จะมีค่าเท่ากับ 5 โวลต์

และแรงดันไฟฟ้าส าหรับลอจิก 0 จะมีค่าเท่ากับ 0 โวลต์ แต่ส าหรับคอมพิวเตอร์ที่มีความเร็วสูงค่าระดับ
แรงดนัลอจิก 1 จะลดลงเพือ่ลดความร้อนที่เกิดขึ้นกบัตวัประมวลผลกลาง 

 

 

ขึ้นและพบวา่การนบัและการเขียนในสมยัโบราณนั้นจะไม่มี “ศูนย”์ 



31 
 

            ดังนั้นการประมวลผลต่าง ๆ ของคอมพิวเตอร์จึงใช้งานในระบบตวัเลขฐาน 2 หรือที่เรียกว่าเลข 

ไบนาร่ี (Binary) ตวัเลขที่ใช้ระบบเลขฐาน 10 คือ 0, 1, 2, … 9 และในระบบเลขฐาน 2 มีเพียงเลข 0 กบั 1 
เท่านั้น 

4. การเร่ิมท างานกับบอร์ด Arduino 

 เตรียมบอร์ด Arduino และสาย USB ที่ใชง้านร่วมกนัได ้เพื่อเช่ือมต่อส่ือสารกับคอมพิวเตอร์ผ่าน 

USB (ส าหรับการอพัโหลดโปรแกรมหรือส่งขอ้ความโตต้อบ) นอกจากน้ีบอร์ดยงัสามารถใชพ้ลงังานไฟฟ้า

ผา่น USB ไดอี้กดว้ยโดย Uno จะใชส้าย USB-B  ดงัรูป 

   
รูป USB Arduino รูป USB-A รูป USB-B 

 

  5. การต่อวงจรจริง 
 เพือ่ทดลองวงจรจริง (ซ่ึงตอ้งติดตั้งไดร์ฟเวอร์ USB ก่อน) การใชง้านโปรแกรม Arduino IDE มี

ขั้นตอนด าเนินการดงัน้ี 
                 1. เรียกใชโ้ปรแกรมดว้ยการดบัเบิลคลิกไฟล์ Arduino.exe ในโฟลเดอร์โปรแกรมที่ไดแ้ตก 
ไฟลไ์ว ้
                 2. ตั้งค่าบอร์ดใหต้รงกบัที่ใชง้านซ่ึงมีการตั้งค่าอยูด่ว้ยกนั 4 รายการดงัน้ี 
                     - ชนิดของบอร์ด Arduino ที่ใชง้าน (ก าลงัเช่ือมต่ออยู)่ 
                     - คอมพอร์ตที่ก  าลงัเช่ือมต่อ เลือกใหต้รงกบัที่บอร์ด Arduino ก าลงัเช่ือมต่อ (ดูจาก 
Device manager) 
                     - ชนิดของเคร่ืองโปรแกรม เลือก AVRISP mkII 
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รูป การตั้งค่าบอร์ดที่ใชง้าน 

 3. ตั้งค่าในโปรแกรม Arduino IDE ใหแ้สดงต าแหน่งของไฟลภ์าษาเคร่ือง (HEX file) หลงัจาก 
การคอมไพลผ์า่น โดยการตั้งค่าใหค้ลิกเลือก File  --> Preferences คลิกเลือกแสดงผลทั้ง 3 รายการดงัรูป 

 

 

รูป ต  าแหน่งของไฟลภ์าษาเคร่ือง (HEX file) 
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 4. ต่อวงจรจริง โดยมีอุปกรณ์ดงัต่อไปน้ี 

 
Breadboard 1 อนั 

 
สายจมัเปอร์ ผู-้ผู ้2 เสน้ 

 
หลอด LED 1 หลอด  

บอร์ด Arduino UNO R3 
 

 

 

 

 

 

 

รูป ต่อวงจรจริง 
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5. เขียนโคด้โปรแกรมที่ตอ้งการในหนา้ต่างโปรแกรม 

 

 

6. ในกรณีที่ตอ้งการคอมไพลเ์พือ่ดูผลของการเขยีนโปรแกรมวา่ถูกไวยกรณ์หรือไม่ หรือตอ้งการ

ไฟลภ์าษาเคร่ือง (HEX file) ไปจ าลองการท างานในโปรแกรมจ าลองการท างาน เม่ือเขียนโคด้โปรแกรม

เสร็จส้ินแลว้ใหค้ลิกที่ปุ่ มคอมไพล ์

 

 

 

รูป คลิกปุ่ มคอมไพลห์ลงัเขียนโคด้โปรแกรมเสร็จส้ิน 
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 7. เลือก Board และ Port ที่เมนู Tools ดงัรูป 

 

 

 8. คลิกที่ปุ่ ม Upload ไปยงับอร์ด ดงัรูป 

 

รูป สญัลกัษณ์อปัโหลดโปรแกรม 
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หน่วยการเรียนรู้ที่ ๒ พัฒนาการของบอร์ด Arduino Uno R3 

กลุ่มสาระการเรียนรู้วทิยาศาสตร์ 
สาระที่ ๔ เทคโนโลย ี

มาตรฐาน ว ๔.๑ เขา้ใจแนวคิดหลกัของเทคโนโลยเีพือ่การด ารงชีวติในสงัคมที่มีการเปล่ียนแปลงอยา่ง
รวดเร็ว ใชค้วามรู้และทกัษะทางดา้นวทิยาศาสตร์ คณิตศาสตร์ และศาสตร์อ่ืน ๆ เพือ่แกปั้ญหาหรือพฒันา
งานอยา่งมีความคิดสร้างสรรคด์ว้ยกระบวนการออกแบบเชิงวศิวกรรมเลือกใชเ้ทคโนโลยอียา่งเหมาะสม
โดยค านึงถึงผลกระทบต่อชีวติ สงัคม และส่ิงแวดลอ้ม 

ตัวช้ีวัด  

ว ๔.๑ ม.๓/๑ วเิคราะห์สาเหตุ หรือปัจจยัที่ส่งผลต่อการเปล่ียนแปลงของเทคโนโลย ีและ
ความสมัพนัธข์องเทคโนโลยกีบัศาสตร์อ่ืน โดยเฉพาะวทิยาศาสตร์ หรือคณิตศาสตร์ 
เพือ่เป็นแนวทางการแกปั้ญหาหรือพฒันางาน 

ว ๔.๑ ม.๓/๓ ออกแบบวิธีการแกปั้ญหา โดยวเิคราะห์ เปรียบเทียบ และตดัสินใจเลือกขอ้มูลที่จ  าเป็น

ภายใตเ้ง่ือนไขและทรัพยากรที่มีอยู ่น าเสนอแนวทางการแกปั้ญหาให้ผูอ่ื้นเขา้ใจดว้ย

เทคนิคหรือวิธีการที่หลากหลาย วางแผนขั้นตอนการท างานและด าเนินการแกปั้ญหา
อยา่งเป็นขั้นตอน 

ว ๔.๑ ม.๓/๕ ใชค้วามรู้ และทกัษะเก่ียวกบัวสัดุ อุปกรณ์ เคร่ืองมือ กลไก ไฟฟ้า และอิเล็กทรอนิกส์

เพือ่แกปั้ญหาหรือพฒันางานไดอ้ยา่งถูกตอ้ง เหมาะสม และปลอดภยั 

ว ๔.๑ ม.๔/๑ วิเคราะห์แนวคิดหลักของเทคโนโลยี ความสัมพันธ์กับศาสตร์อ่ืน  โดยเฉพาะ
วทิยาศาสตร์ หรือคณิตศาสตร์ รวมทั้งประเมินผลกระทบที่จะเกิดขึ้นต่อมนุษย ์สังคม 
เศรษฐกิจ และส่ิงแวดลอ้ม เพือ่เป็นแนวทางในการพฒันาเทคโนโลย ี

 

สาระส าคญั 

 เรียนรู้บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino Uno R3 ที่ใช ้ATmega๓๒๘ (แผน่ขอ้มูล) และในเร่ือง
คุณลกัษณะ การแปลงสัญญาณ Analog (อนาล็อก) และ สัญญาณ Digital (ดิจิตอล) รวมถึงการท างานของ
อินพตุ / เอาตพ์ตุ 
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สาระการเรียนรู้ 

 ความรู้ 
          เรียนรู้ที่มา ชนิดของชิปไมโครคอนโทรลเลอร์และเขา้ใจการพฒันา Arduino Uno R3 

 ทกัษะ/กระบวนการ 
           ๑. ผูเ้รียนสังเกตและจ าแนกความแตกต่างในส่ิงที่ก  าลงัเรียน 
           ๒. ผูเ้รียนรับฟังความคิดเห็นได ้ตอบค าถามวพิากษว์จิารณ์จากผูอ่ื้นที่มีต่อความคิดของตน เนน้การ
ปรับเปล่ียนความคิดเดิมของตนตามเหตุผลหรือขอ้มูลที่ดี 
           ๓. ผูเ้รียนมีใจรักและช่ืนชอบในส่ิงที่ก  าลงัเรียน 

 คุณลกัษณะที่พงึประสงค ์
           ๑. นกัเรียนเขา้ใจพฒันาการของบอร์ด Arduino Uno R3 
           ๒. นกัเรียนเขา้ใจชิปไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino Uno 
           ๓. รักชาติ ศาสน์ กษตัริย ์
           ๔. ซ่ือสตัย ์
           ๕. มีวนิยั 
           ๖. ใฝ่เรียนรู้ 
           ๗. อยูอ่ยา่งพอเพยีง 
           ๘. มุ่งมัน่ในการท างาน 
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หน่วยการเรียนรู้ที ่2 พฒันาการของบอร์ด Arduino Uno R3 

 

 

รูป บอร์ด Arduino Uno R3 

 

Arduino Uno R3 MCU DIP (บอร์ดส าหรับหุ่นยนตใ์นหลกัสูตรน้ี) 
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1. โครงสร้างของบอร์ด Arduino Uno R3 

 Arduino Uno เป็นบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ที่ใช ้ATmega328 (แผ่นขอ้มูล) มีอินพุต / เอาตพ์ุต 
14 อินพุต (6 สามารถใชเ้ป็นเอาทพ์ุท PWM), 6 อินพุตแบบอนาล็อก, ตวัเรโซเนเตอร์เซรามิก 16 MHz, การ

เช่ื อม ต่อ  USB, แจ็คไฟ , ส่วนหั ว  ICSP และปุ่ ม รี เซ็ ต  มัน มีทุ กอย่างที่ จ  า เป็ น ในการสนับส นุน
ไมโครคอนโทรลเลอร์; เพียงเช่ือมต่อกับคอมพิวเตอร์ด้วยสายเคเบิล USB หรือใช้อะแดปเตอร์หรือ

แบตเตอร่ี AC-to-DC เพื่อเร่ิมต้นใช้งาน Uno แตกต่างจากบอร์ดก่อนหน้าทั้งหมด เน่ืองจากไม่ได้ใช้ชิป

ควบคุม USB แบบอนุกรมของ FTDI แต่มีคุณลกัษณะของ Atmega16U2 (Atmega8U2 ถึงเวอร์ชัน่ R2) ซ่ึง
ไดรั้บการตั้งโปรแกรมเป็นตวัแปลงสญัญาณแบบ USB-to-serialRevision 2 ของบอร์ด Uno มีตวัตา้นทานดึง

สาย HWB 8U2 ไปยงัพื้นท าให้ง่ายต่อการใส่ลงในโหมด DFURevision 3 ของบอร์ดมีคุณสมบัติใหม่

ดงัต่อไปน้ี:1.0 pinout: เพิ่มหมุด SDA และ SCL ที่อยูใ่กล้กบัหมุด AREF และอีก 2 หมุดใหม่ที่วางอยูใ่กล้
กบัขา RESET IOREF ที่อนุญาตให้โล่ปรับให้เขา้กบัแรงดนัไฟฟ้าที่จดัหามาจากบอร์ด ในอนาคตโล่จะเขา้

กนัไดก้บัทั้งบอร์ดที่ใช ้AVR ซ่ึงท างานร่วมกบั 5V และดว้ย Arduino Due ที่ท  างานกบั 3.3V ที่สองคือ ขาที่
ไม่ได้เช่ือมต่อซ่ึงสงวนไวส้ าหรับวตัถุประสงค์ในอนาคตวงจร RESET ที่แข็งแกร่งขึ้ น Atmega 16U2 

เปล่ียน 8U2 "Uno" หมายถึงภาษาอิตาลีและมีช่ือวา่ Arduino 1.0 Uno และเวอร์ชนั 1.0 จะเป็นเวอร์ชนัอา้งอิง

ของ Arduino ก้าวไปข้างหน้า Uno เป็นชุดบอร์ด USB Arduino รุ่นล่าสุดและเป็นโมเดลอ้างอิงส าหรับ 
  

             Arduino Uno R3 ค  าว่า Uno เป็นภาษาอิตาลี ซ่ึงแปลว่าหน่ึง เป็นบอร์ด Arduino รุ่นแรกที่ผลิต

ออกมา มีขนาด ประมาณ 68.6x53.4 mm. เป็นบอร์ดมาตรฐานที่นิยมใชง้านมากที่สุด เน่ืองจากเป็นขนาดที่
เหมาะส าหรับการเร่ิมตน้เรียนรู้ Arduino และมี Shields ใหเ้ลือกใชง้านไดม้ากกวา่บอร์ด Arduino รุ่นอ่ืนๆ ที่

ออกแบบมาเฉพาะมากกว่า โดยบอร์ด Arduino Uno ได้มีการพฒันาเร่ือยมาตั้ งแต่ R2 R3 และรุ่นย่อยที่
เปล่ียนชิปไอซี เป็นแบบ SMD เป็นบอร์ด Arduino ที่ไดรั้บความนิยมมากที่สุด เน่ืองจากราคาไม่แพง และ

ส่วนใหญ่โปรเจค และ Library ต่างๆ ที่พฒันาขึ้นมา Support จะอ้างอิงกับบอร์ดน้ีเป็นหลัก และขอ้ดีอีก

อยา่งคือ กรณีที่ MCU เสียผูใ้ชง้านสามารถซ้ือมาเปล่ียนเองไดง่้ายArduino Uno R3 มี MCU ที่เป็น Package 
DIP 

           นอกจากนั้นแลว้ Arduino UNO R3 เอง ก็แบ่งยอ่ยออกเป็น 2 แบบ ตามชนิดของชิป Microcontroller 
ที่ใช้ ได้แก่ Arduino UNO R3 แบบธรรมดา จะใช้ชิปMCU แบบ DIP (Dual Inline Package) ซ่ึงเป็นชิปที่

เสียบเขา้กับ Socket อีกทีสามารถถอดเปล่ียนได้ และ Arduino UNO R3 SMD จะใช้ชิปMCU แบบ SMD 

(Surface Mount Device) ซ่ึงเป็นชิปที่ถูกบดักรีติดลงบนบอร์ดเลย บอร์ดลกัษณะน้ีจะไม่สามารถถอดเปล่ียน

แพลตฟอร์ม Arduino; 
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ชิปได้ ซ่ึงบอร์ดแบบ SMD จะมีตน้ทุนที่ถูกกว่าจึงท าให้ราคาถูกกว่าบอร์ดแบบDIP แต่ทั้งสองบอร์ดก็มี

ฟังกช์นั สเปคและการใชง้านที่เหมือนกนัทุกประการ 

 

Arduino UNO R3 Specification 

Microcontroller ATmega328P 

Operating Voltage 5V 

Input Voltage (recommended) 7-12V 

Input Voltage (limit) 6-20V 

Digital I/O Pins 14 (of which 6 provide PWM output) 

PWM Digital I/O Pins 6 

Analog Input Pins 6 

DC Current per I/O Pin 20 mA 

DC Current for 3.3V Pin 50 mA 

Flash Memory 32 KB (ATmega328P)of which 0.5 KB used by bootloader 

SRAM 2 KB (ATmega328P) 

EEPROM 1 KB (ATmega328P) 

Clock Speed 16 MHz 

Length 68.6 mm 

Width 53.4 mm 

Weight 25 g 



41 
 

2. ส่วนประกอบหลกั Arduino Uno R3 

 - ไมโครคอนโทรลเลอร์ 
                Arduino Uno R3 จะมีชิป Microcontroller ซ่ึงผลิตโดยบริษทั Atmel โดยส่วนน้ีจะเป็นเหมือน

สมองของบอร์ดที่ใชส้ าหรับการประมวลผลรวมถึงการควบคุมหมุด I/O 

 
 

 

 

 

                             แบบ SMD                             แบบ DIP 

             - Header Socket 

   Header Socket จะเช่ือมต่อมาจากขาของไมโครคอนโทรลเลอร์ ซ่ึงจะเรียงอยู่บริเวณขอบของ

บอร์ด Arduino ส าหรับต่อสายไฟเพื่อรับสัญญาณ Input หรือสัญณาณ Output ทั้งน้ีจะมีป้ายก ากบัพร้อมทั้ง
หมายเลขหมุดปรากฏอยูเ่พือ่ความสะดวกต่อการใชง้าน โดย Header จะแบ่งออกเป็น 3 กลุ่มหลกั คือ Digital 

Pin, Analog in Pin และ Power Pin 

 

 - Digital Pin 

   Digital Pin คือ หมุดส าหรับรับและส่งสญัญาณที่เป็น Digital โดยมี 2 สถานะ คือ On (0V) และ 
Off (5V) 
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 - Analog in Pin 

               Analog in Pin คือ หมุดส าหรับรับค่าสัญญาณที่เป็น Analog  

 

 - Power Pin 

   Power Pin คือ หมุดส าหรับจ่ายแรงดนัไฟฟ้าให้กบัอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์หรือชุดโมดูลเซ็นเซอร์

ต่างๆ ซ่ึงจะมีทั้ง 5V และ 3.3V นอกจากน้ียงัมีหมุด Vin ที่จะใหค้่าความต่างศกัยเ์ท่ากบัไฟที่ต่อมาจาก
พอร์ตอะแดปเตอร์ (External Power Jack)  

 

 - USB Socket 

               USB Socket คือ พอร์ตที่ใชใ้นการเช่ือมต่อสาย USB ในการ Upload Sketch Code ไปยงัชิป

ไมโครคอนโทรลเลอร์ รวมถึงจ่ายแรงดนัไฟใหก้บับอร์ด Arduino 
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 - External Power Jack  

               External Power Jack คือ ช่องส าหรับเสียบ Power Adapter เพือ่ต่อไฟจากแหล่งจ่ายภายนอก 

 

 - LED On Board 

                L  LED  

                L  LED คือ ไฟ LED ที่ติดอยูก่บับอร์ดซ่ึงเช่ือมต่อกบัหมุด D13 ซ่ึงจะใชใ้นการทดสอบการท างาน

ของบอร์ดหรือใชส้ าหรับ Sketch Code ที่ก  าหนดใหโ้มดูลท างานแลว้ไฟ LED ติด 
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- Power LED 

                Power LED คือ ไฟ LED ที่ติดอยูก่บับอร์ดซ่ึงจะเป็นไฟแสดงสถานะเม่ือไฟเล้ียงบอร์ด เช่น หาก
ไฟ LED ดวงน้ีขึ้นเป็นสีเขียว แสดงวา่บอร์ด Arduino พร้อมท างานแลว้ 

 

 - RX, TX LED 

                RX, TX LED คือ ไฟ LED ที่แสดงสถานะของการรับและส่งขอ้มูลในขณะที่บอร์ดก าลงัท าการส่ง

หรือรับขอ้มูล 

 

 - Reset Button 

                Reset Button คือ ปุ่ มส าหรับ Reset โปรแกรม Sketch Code ที่บอร์ด Arduino ก าลงัท างานเพือ่ให้

บอร์ดหยดุท างานเดิม จากนั้นจะเร่ิมตน้ท างานใหม่ตั้งแต่บรรทดัแรก 
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 นกัเขียนโปรกแรมคงสงสยัวา่ท าไมถึงมี Uno ยีห่อ้อ่ืนมากมาย และบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์บาง
ยีห่้อตั้งช่ือรุ่นเป็น Uno R4 ก็มี อีกทั้งบอร์ดยีห่อ้อ่ืนๆที่ไม่ใช่ Arduino ยงัมีรูปร่างและลกัษณะเหมือนกนักบั

บอร์ด Arduino ดว้ย สาเหตุเป็นเพราะว่าบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์เป็นแฟลตฟอร์มแบบ Open-Source 
ฉะนั้นลายวงจรรวมถึง PCB Design ของบอร์ด Arduino จึงคลา้ยกนั 
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หน่วยการเรียนรู้ที่ ๓ การเขียนภาษา C ส าหรับไมโครคอนโทรลเลอร์ 

กลุ่มสาระการเรียนรู้วทิยาศาสตร์ 
สาระที่ ๔ เทคโนโลย ี

มาตรฐาน ว ๔.๒ เขา้ใจและใชแ้นวคิดเชิงค  านวณในการแกปั้ญหาที่พบในชีวติจริงอยา่งเป็นขั้นตอนและ
เป็นระบบ ใชเ้ทคโนโลยสีารสนเทศและการส่ือสารในการเรียนรู้ การท างาน และการแกปั้ญหาไดอ้ยา่งมี
ประสิทธิภาพ รู้เท่าทนั และมีจริยธรรม 

ตัวช้ีวัด  

ว ๔.๒ ม.๑/๑ ออกแบบอลักอริทึมที่ใชแ้นวคิดเชิงนามธรรมเพื่อแกปั้ญหาหรืออธิบายการท างานที่
พบในชีวติจริง 

ว ๔.๒ ม.๑/๒ ออกแบบและเขียนโปรแกรมอยา่งง่ายเพือ่แกปั้ญหาทางคณิตศาสตร์หรือวทิยาศาสตร์ 
ว ๔.๒ ม.๔/๑ ประยกุตใ์ชแ้นวคิดเชิงค  านวณในการพฒันาโครงงานที่มีการบูรณาการกบัวชิาอ่ืนอยา่ง

สร้างสรรค ์และเช่ือมโยงกบัชีวติจริง 
ว ๔.๒ ม.๕/๑ รวบรวม วิ เคราะห์ข้อมูล และใช้ความรู้ด้านวิทยาการคอมพิวเตอร์ ส่ือดิจิทัล 

เทคโนโลยสีารสนเทศในการแกปั้ญหาหรือเพิ่มมูลค่าให้กบับริการหรือผลิตภณัฑท์ี่ใช ้
ในชีวติจริงอยา่งสร้างสรรค ์

ว ๔.๒ ม.๖/๑ ใชเ้ทคโนโลยสีารสนเทศในการน าเสนอ และแบ่งปันขอ้มูลอยา่งปลอดภยั มีจริยธรรม 
และวิเคราะห์การเปล่ียนแปลงเทคโนโลยสีารสนเทศที่มีผลต่อการด าเนินชีวิต อาชีพ 
สงัคม และวฒันธรรม 

สาระส าคญั 
 ผูเ้รียนรู้จกัโครงสร้างภาษาซีที่ใชก้บับอร์ด Arduino และส่วนของวงจรเช่ือมต่อกบัอุปกรณ์ภายนอก
เพือ่ใชใ้นการควบคุมงานต่าง ๆ 

สาระการเรียนรู้ 

           ความรู้ 
          ๑. ผูเ้รียนไดศ้ึกษาการเขียนโปรแกรมควบคุมการท างานไมโครคอนโทรลเลอร์ดว้ยภาษาซี 
          ๒. ผูเ้รียนไดศึ้กษาวงจรไมโครคอนโทรลเลอร์และมีส่วนของวงจรเช่ือมต่อกบัอุปกรณ์ภายนอกเพือ่
ใชใ้นการควบคุมงานต่าง ๆ 
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 ทกัษะ/กระบวนการ 
          ๑. ใชก้ระบวนการแกปั้ญหาเร่ืองของการวเิคราะห์ เก็บขอ้มูลประเมินทางเลือก และ สรุปความรู้ที่ได ้
          ๒. ใชก้ระบวนการสร้างความตระหนกัเร่ืองของการสงัเกต และวเิคราะห์ 

คุณลกัษณะที่พงึประสงค ์
          ๑. ผูเ้รียนมีใจรักเร่ืองการเขียนและพฒันาโปรแกรมภาษาซี 
          ๒. รักชาติ ศาสน์ กษตัริย ์
          ๓. ซ่ือสตัย ์
          ๔. มีวนิัย 
          ๕. ใฝ่เรียนรู้ 
          ๖. อยูอ่ยา่งพอเพยีง 
          ๗. มุ่งมัน่ในการท างาน 
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หน่วยการเรียนรู้ที ่3 การเขยีนภาษา C ส าหรับไมโครคอนโทรลเลอร์ 

การเขียนโปรแกรมควบคุมการท างานไมโครคอนโทรลเลอร์ดว้ยภาษาซี เป็นการเขียนโปรแกรมที่
มีความยดืหยุน่มากกวา่และสามารถพฒันางานไดเ้ร็วกวา่การเขียนโปรแกรมดว้ยภาษาแอสเซมบลี การเขียน

โปรแกรมเพื่อควบคุมการท างานของ Arduino ยดึหลกัวธีิการเขียนตามไวยากรณ์ภาษาซี ดงันั้นเม่ือสามารถ
เขียนโปรแกรมควบคุมการท างานไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino น้ีได้ก็สามารถน าความรู้ไปเขียน 

 

            การใชง้านไมโครคอนโทรลเลอร์นอกจากจะตอ้งมีวงจรไมโครคอนโทรลเลอร์และมีส่วนของวงจร
เช่ือมต่อกบัอุปกรณ์ภายนอกเพื่อใช้ในการควบคุมงานต่าง ๆ ตามตอ้งการที่เรียกว่าฮาร์ดแวร์ (Hardware) 

แลว้จ าเป็นตอ้งมีชุดค าสัง่หรือโปรแกรมไวส้ าหรับสัง่งานใหไ้มโครคอนโทรลเลอร์ท างานตามที่ตอ้งการซ่ึง
เรียกว่าซอฟท์แวร์ (Software) ในบทน้ีเป็นการเรียนรู้หลักการเขียนโปรแกรมควบคุมการท างานของ

ไมโครคอนโทรลเลอร์ 

1. ขั้นตอนในการพัฒนาโปรแกรม 

 โปรแกรมคอมพวิเตอร์ที่น ามาใชง้านไดน้ั้น ไม่สามารถเร่ิมตน้จากการเขียนค าสัง่ดว้ย

ภาษาคอมพวิเตอร์ไดท้นัทีจะตอ้งมีการวเิคราะห์ วางแผน และปฏิบตัิตามกระบวนการท างาน ซ่ึงแบ่ง

ออกเป็น 5 ขั้นตอน คอื 
              1. วเิคราะห์ปัญหาโดยจะเร่ิมจากการวเิคราะห์ผลลพัธท์ี่ตอ้งการ (Output) แลว้ยอ้นกลบัไปยงัขอ้มูล

ที่น าเขา้สู่ระบบ (Input) ตลอดจนขอ้มูลอ่ืน ๆ ที่เก่ียวขอ้งในการที่จะน าไปใชใ้นการประมวลผล 
              2. ออกแบบวธีิการแกปั้ญหา เม่ือทราบผลลพัธท์ี่ตอ้งการและขอ้มูลที่น าเขา้สู่ระบบแลว้ ตอ้ง

ก าหนดการวางแผนในการแกปั้ญหา โดยใชว้ธีิเขียนล าดบัขั้นตอนการแกปั้ญหาที่เรียกวา่ อลักอริทึม 

(Algorithm ) และใชเ้คร่ืองมือส าหรับช่วยในการเขียนอลักอริทึมเช่น การเขียนรหสัจ าลอง (Pseudo code) 
การเขียนผงังาน (Flowchart) เป็นตน้ 

              3. เขียนโปรแกรม เลือกภาษาคอมพวิเตอร์ที่เหมาะสมโดยพจิารณาจากความสามารถของผูเ้ขียน

โปรแกรมและประสิทธิภาพของภาษาคอมพวิเตอร์นั้น ๆ ใหเ้หมาะสมกบัระบบงานที่ตอ้งการแลว้เขียน
ชุดค าสัง่เป็นภาษาคอมพวิเตอร์ตามอลักอริทึมที่ไดอ้อกแบบไว ้

             4. ทดสอบและแกไ้ขโปแกรมภายหลงัจากเขียนโปรแกรมเสร็จส้ิน จะตอ้งท าการทดสอบโปรแกรม
เพือ่หาขอ้ผดิพลาด (Error) ซ่ึงขอ้ผดิพลาดที่พบในขั้นตอนการทดสอบโปรแกรมนั้นจะตอ้งน ามาปรับปรุง

แกไ้ขโปรแกรมเพือ่ใหส้ามารถท างานไดต้ามตอ้งการ 

 

โปรแกรมภาษาซีไมโครคอนโทรลเลอร์อ่ืน ๆ ได ้
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             5. จดัท าเอกสารประกอบ เม่ือโปรแกรมผา่นการทดสอบแลว้ก็จะตอ้งจดัท าเอกสารประกอบซ่ึงมี

รายละเอียดของวธีิการใชง้านโปรแกรม วธีิการติดตั้งโปรแกรม ตลอดจนขั้นตอนในการพฒันาโปรแกรม 
รวมถึงอลักอริทึมและโปรแกรมตน้ฉบบั (Source code) เพือ่ประโยชน์ในกรณีที่ตอ้งการแกไ้ขหรือปรับปรุง

โปรแกรมภายหลงั 
            ขั้นตอนวธีิ หรือ Algorithm (ภาษาไทย : อลักอริทึม) หมายถึง กระบวนการแกปั้ญหาที่สามารถเขา้ใจ

ได ้มีล าดบัหรือวธีิการในการแกไ้ขปัญหาใดปัญหาหน่ึงอยา่งเป็นขั้นเป็นตอนและชดัเจนเม่ือน าเขา้อะไรแลว้

จะตอ้งไดผ้ลลพัธเ์ช่นไร ซ่ึงแตกต่างจากการแกปั้ญหาแบบสามญัส านึกหรือฮิวริสติก(Heuristic) โดยทัว่ไป
ขั้นตอนวธีิจะประกอบดว้ยวธีิการเป็นขั้น ๆ และมีส่วนที่ตอ้งท าแบบวนซ ้ าหรือเวยีนเกิดโดยใชต้รรกะ และ/

หรือในการเปรียบเทียบในขั้นตอนต่าง ๆ จนกระทัง่เสร็จส้ินการท างาน 

            ในการท างานอยา่งเดียวกนันกัเขียนโปรแกรมอาจจะเลือกขั้นตอนวธีิที่ต่างกนัเพือ่แกปั้ญหาไดโ้ดยที่
ผลลพัธท์ี่ไดใ้นขั้นสุดทา้ยจะออกมาเหมือนกนัหรือไม่กไ็ด ้และจะมีความแตกต่างที่จ  านวนและชุดค าสัง่ที่ใช้

ต่างกนัซ่ึงส่งผลใหเ้วลาและขนาดหน่วยความจ าที่ตอ้งการต่างกนั หรือเรียกไดอี้กอยา่งวา่มีความซบัซอ้น
ต่างกนั 

             การน าขั้นตอนวธีิไปใชไ้ม่จ  ากดัเฉพาะการเขียนโปรแกรมคอมพวิเตอร์ แต่สามารถน าไปใชก้บั

ปัญหาอ่ืน ๆ ไดเ้ช่น การออกแบบวงจรไฟฟ้า, การท างานเคร่ืองจกัรกล, หรือแมก้ระทัง่ปัญหาในธรรมชาติ 
เช่น วิธีของสมองมนุษยใ์นการคิดเลข หรือวธีิการขนอาหารของแมลง 

            ผงังาน (Flowchart) คือ รูปภาพ (Image) หรือสญัลกัษณ์(Symbol) ที่ใชเ้ขียนแทนขั้นตอนค าอธิบาย 

ขอ้ความ หรือค าพดูที่ใชใ้นอลักอริทึม (Algorithm) เพราะการน าเสนอขั้นตอนของงานใหเ้ขา้ใจตรงกนั 
ระหวา่งผูเ้ก่ียวขอ้งดว้ยค าพดูหรือขอ้ความท าไดย้ากกวา่ 

            ผงังานในการเขียนโปรแกรมเป็นรูปทรงเลขาคณิต ที่บรรจุรายละเอียดกระบวนการประมวลผลโดย
มีรูปทรงในการใชง้านหลกั ๆ (เฉพาะงานไมโครคอนโทรลเลอร์) ดงัน้ี 

ผังงานหลักที่ใช้งานไมโครคอนโทรลเลอร์ 

รูปทรง ชนิดการประมวลผล ตัวอย่างเส้นทาง 
 จุดเร่ิมตน้หรือจุดส้ินสุด

ของโปรแกรม 
  

 กระบวนการประมวลผล  
 

  

 การตดัสินใจ 
 

 
 

 



50 
 

รูปทรง ชนิดการประมวลผล ตัวอย่างเส้นทาง 
 ชุดกระบวนการที่เตรียม 

ไวแ้ลว้ (โปรแกรมยอ่ย) 
  

 จุดเช่ือมในหนา้เดียวกนั  
 

  

 จุดเช่ือมในหนา้อ่ืน 
 

  

 

ตัวอย่าง การเขียนล าดบัขั้นขั้นตอนวธีิ และการแปลงเป็นผงังาน 

              ยกตวัอยา่งในชีวติประจ าวนัเพือ่ใหง่้ายต่อการจินตนาการ โจทยก์ารท าขา้วผดักุง้ 

ขั้นที่ 1 เขียนล าดบัขั้น (Algorithm) 

1. กระเทียมสบั, ตน้หอมหัน่, หอมหวัใหญ่หัน่แวน่,  

   น ้ ามนัพชื, กระทะ, เตาไฟ, ถว้ย และจาน 

8. รอใหด้า้นที่ 2 สุก 

2. น ากระทะตั้งไฟเพือ่อุ่นกระทะ 9. ใส่หอมหวัใหญ่หัน่แวน่ 

3. ใส่น ้ ามนัพชื 10. ผดัรอใหสุ้ก 

4. ใส่กระเทียมสบั 9. ใส่ขา้วสวยสุก 

5. ใส่กุง้ 10. ผดัให้เขา้กนั 

6. รอใหห้น่ึงดา้นสุก 11. ปรุงรส 

7. กลบัดา้น 12. ใส่ตน้หอมหัน่ 

 13. ตกัออกใส่จาน (เสร็จ) 
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ขั้นที่ 2 แปลงล าดบัขั้นเป็นผงังาน (Flowchart) 

 
 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 เร่ิม 

เตรียมวสัดุ ขา้วสวยหุงสุก, กุง้,… 

น ากระทะตั้งไฟเพือ่อุ่นกระทะ 

ใส่น ้ ามนัพชื 

กระทะร้อนหรือไม่ 

ใส่กระเทียมสบั 

ใส่กุง้ 

ดา้น 1 สุกหรือไม่ 

กลบัดา้น 

ดา้น 2 สุกหรือไม่ 

ใส่ขา้วสวยสุก 

ผดัให้เขา้กนั 

ปรุงรส 

ใส่ตน้หอมหัน่ 

รสชาติอร่อยหรือไม่ 

ตกัใส่จาน 

 เสร็จ 

B 

B 
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ตัวอย่าง การเขียนโปรแกรมไมโครคอนโทรลเลอร์ 

ตวัอยา่งจงเขียนโปรแกรมไฟกระพริบ LED ที่ต่ออยูท่ี่ขา D9 

ขั้นที่ 1 เขียนล าดบัขั้น (Algorithm) 
            1. ก าหนดช่ือ LED กบัขาที่เช่ือมต่อ 
            2. ก าหนดโหมดของขาใชง้าน 
            3. เขียนลอจิก 1 ไปที่ขาเช่ือม LED 
            4. หน่วงเวลา 
            5. เขียนลอจิก 2 ไปที่ขาเช่ือม LED 
            6. หน่วงเวลา 
            7. กระโดดกลบัไปท าในขั้นตอนที่ 3 
 
 
 
 

ขั้นที่ 2 แปลงล าดบัขั้นเป็นผงังาน (Flowchart) 

 

ขั้นตอนที่ 3 แปลงผงังานเป็นโปรแกรม 

 

 

 เร่ิม 

ก าหนดช่ือ LED 

เขียนลอจิก 1 ไปที่
ขา 
ก าหนดช่ือ LED 

ก าหนดช่ือ LED 

ก าหนดช่ือ LED 
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2. ภาษาซีส าหรับไมโครคอนโทรลเลอร์ 

 ไมโครคอนโทรลเลอร์ไม่ว่าจะเป็นตระกูลใดก็ตามจะท างานไดก้็ต่อเม่ือมีชุดค าสั่งที่สั่งให้ท  างาน
ตามที่ตอ้งการที่เรียกว่าโปรแกรม โดยค าสั่งหรือโปรแกรมที่ไมโครคอนโทรลเลอร์เขา้ใจและสามารถ

ท างานไดอ้ยูใ่นรูปของรหสัลอจิก 0 และ 1 หากน าลอจิกมาจบักลุ่มก็เป็นเลขฐาน 16 ที่เรียกวา่ภาษาเคร่ืองซ่ึง
ภาษาเคร่ืองเป็นภาษาที่มนุษยไ์ม่สามารถเขา้ใจได้เน่ืองจากเป็นเลขฐาน 16 ทั้ งหมด ดังนั้ นในการเขียน

โปรแกรมจึงจ าเป็นต้องใช้ภาษาที่มนุษยส์ามารถเขา้ใจได้ โดยภาษาที่มนุษยเ์ข้าใจได้และใกล้เคียงกับ

ภาษาเคร่ืองมากที่สุดคือ ภาษาแอสเซมบลี แต่เน่ืองจากการพฒันางานโดยใชภ้าษาแอสเซมบลีเป็นไปไดย้าก
และซับซ้อน เพือ่ให้ง่ายและรวดเร็วต่อการพฒันาโปรแกรมใชง้านไมโครคอนโทรลเลอร์ภาษาที่เหมาะสม

คือ ภาษาซี 

โครงสร้างของภาษาซี 

 ภาษาซีเป็นภาษาที่ไดรั้บความนิยมสูงเป็นภาษาโครงสร้างง่ายต่อการท าความเขา้ใจง่ายต่อการน า 

ไปพฒันาต่อ สามารถเขียนโปรแกรมแยกเป็นส่วน ๆ โดยแต่ละส่วนสามารถเรียกใชง้านไดจ้ากส่วนอ่ืนของ
โปรแกรมท าให้สามารถแบ่งงานให้หลายคนไปพฒันาได้ การเขียนโปรแกรมเป็นส่วน ๆ เรียกว่าฟังก์ชัน 

โครงสร้างของภาษาซีมีส่วนประกอบ 2 ส่วนคือ ส่วนหวัโปรแกรมและส่วนตวัโปรแกรมส่วนตวัโปรแกรม

จะมีฟังก์ชนัหลกัช่ือว่า main( ) เพื่อเป็นส่วนหลกัในการท างาน และอาจมีฟังก์ชนัอ่ืนที่ผูใ้ชเ้ขียนขึ้นเพื่อใช้
งานเรียกวา่ฟังกช์นัรอง 

 

 

 

 

 

 

โครงสร้างภาษาซี 

 

 

หัวโปรแกรม 

ตัวโปรแกรม 

ฟังก์ชันหลกั main() 

ฟังก์ชันรองทีเ่ขยีนเพิม่ขึน้ 
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หน่วยการเรียนรู้ที่ ๔ การติดต้ังและลองใช้ Arduino IDE 

กลุ่มสาระการเรียนรู้วทิยาศาสตร์ 
สาระที่ ๔ เทคโนโลย ี

มาตรฐาน ว ๔.๒ เขา้ใจและใชแ้นวคิดเชิงค  านวณในการแกปั้ญหาที่พบในชีวิตจริงอยา่งเป็นขั้นตอนและ
เป็นระบบ ใชเ้ทคโนโลยสีารสนเทศและการส่ือสารในการเรียนรู้ การท างาน และการแกปั้ญหาไดอ้ยา่งมี
ประสิทธิภาพ รู้เท่าทนั และมีจริยธรรม 

ตัวช้ีวัด  

ว ๔.๒ ม.๑/๑ ออกแบบอลักอริทึมที่ใชแ้นวคิดเชิงนามธรรมเพื่อแกปั้ญหาหรืออธิบายการท างานที่
พบในชีวติจริง 

ว ๔.๒ ม.๑/๒ ออกแบบและเขียนโปรแกรมอยา่งง่ายเพือ่แกปั้ญหาทางคณิตศาสตร์หรือวทิยาศาสตร์ 
ว ๔.๒ ม.๑/๔ ใชเ้ทคโนโลยสีารสนเทศอยา่งปลอดภยั ใชส่ื้อและแหล่งขอ้มูลตามขอ้ก าหนดและ

ขอ้ตกลง 
ว ๔.๒ ม.๒/๑ ออกแบบอลักอริทึมที่ใชแ้นวคิดเชิงค  านวณในการแกปั้ญหา หรือการท างานที่พบใน

ชีวติจริง 

สาระส าคญั 

 ผูเ้รียนไดรู้้จกั Arduino IDE ซ่ึงเป็นโปรแกรมส าหรับเขียนโคด้เพือ่ควบคุมการท างานของ
ไมโครคอนโทรลเลอร์ 

สาระการเรียนรู้ 

 ความรู้ 
           ผูเ้รียนไดรู้้จกัโปรแกรมการเขียนค าสัง่ Arduino IDE และทดลองเขียนเขียนค าสัง่อยา่งง่าย 

 ทกัษะ/กระบวนการ 
          ๑. ผูเ้รียนใชท้กัษะการคิดวเิคราะห์วิจารณ์ สร้างทางเลือกที่หลากหลาย ประเมินและเลือกทางเลือกใน
การเขียนค าสัง่อยา่งมีระบบ 
          ๒. ผูเ้รียนใชก้ระบวนการสงัเกต จ าแนกความแตกต่าง และหาลกัษณะร่วม เพือ่วเิคราะห์ส่ิงที่ก  าลงั
ศึกษาอยูข่ณะนั้น 
          ๓. ผูเ้รียนสามารถแยกระหวา่งโปรแกรมที่เขียนค าสัง่ Arduino IDE กบั โปรแกรมอ่ืนๆได ้
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คณุลกัษณะท่ีพงึประสงค ์

 ๑. ผูเ้รยีนเขา้ใจและมีใจรกัในการศกึษาโปรแกรม Arduino IDE เป็นอยา่งดี 

 ๒. รกัชาติ ศาสน ์กษัตรยิ ์

 ๓. ซื่อสตัย ์

 ๔. มีวินยั 

 ๕. ใฝ่เรยีนรู ้

 ๖. อยูอ่ยา่งพอเพียง 

 ๗. มุ่งมั่นในการท างาน 
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หน่วยการเรียนรู้ที ่4 การติดตั้งและลองใช้ Arduino IDE 

1. การติดต้ังโปรแกรม Arduino IDE 

 Arduino IDE เป็นโปรแกรมส าหรับเขียนโคด้เพือ่ควบคุมการท างานของไมโครคอนโทรลเลอร์ ซ่ึง

สามารถดาวน์โหลดใชง้านไดโ้ดยไม่มีค่าใชจ่้ายและมีเวอร์ชนัที่รองรับระบบปฏิบติัการหลายแบบ ซ่ึงใน
หลกัสูตรน้ีจะขอแนะน าเฉพาะโปรแกรมที่รองรับระบบปฏิบติัการวนิโดวส์เท่านั้น โดยขั้นตอนมีดงัน้ี 

 1. ดาวน์โหลดโปรแกรมโดยเขา้ไปที่เวป็ไซด ์https://www.arduino.cc/en/Main/Software คลิกที่ค  า 

วา่ SOFTWARE ดงัรูป 

 

รูปหนา้ต่างเวป็ไซตส์ าหรับดาวน์โหลดโปรแกรม Arduino IDE 

 2. เลือกดาวน์โหลดไฟลท์ี่เป็นไฟล์ zip (เพือ่ใหง่้ายต่อการอพัเดตหรือถอนโปรแกรมออกใน 
อนาคต) โดยคลิกตรงค าวา่ Windows ZIP file for non admin install ดงัรูป 

 

รูปบริเวณที่ส าหรับคลิกเพือ่ดาวน์โหลดไฟล์ zip 
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3. คลิกตรงค าวา่ JUST DOWNLOAD เพือ่ดาวน์โหลดไฟล ์

 

รูป หนา้ต่างเวป็ไซตส์ าหรับคลิกเพือ่ดาวน์โหลด 

4. คดัลอกไฟล ์zip มายงัไดร์ฟ D จากนั้นแยกไฟล ์แลว้ดบัเบิ้ลคลิกไฟล ์arduino.exe 

ดงัรูป 

 

รูป คดัลอกทั้งโฟลเดอร์มาไวท้ี่ไดร์ฟ D 
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5. เปิดไฟลติ์ดตั้งขึ้นมาจะปรากฏหนา้ต่าง

ส าหรับติดตั้งใหค้ลิก I Agree 

 

6. คลิก Next เพือ่ไปสู่ขั้นตอนถดัไป 

 

7. เลือกที่ติดตั้งโปรแกรมจากนั้น กด Install 
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8. รอกระทัง่การติดตั้งเสร็จส้ิน 

 

9. คลิก Install เพือ่ติดตั้ง Adafruit Industries LLC Ports 

 

10. คลิก Install เพือ่ติดตั้ง Arduino USB Driver srl 

 

11. คลิก Install เพือ่ติดตั้ง Arduino USB Driver LLC 

 

12. รอจนแสดงค าวา่ Completed เป็นอนัเสร็จส้ิน
การติดตั้ง จากนั้นคลิก Close เพือ่ปิด 
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13. จะปรากฏไอคอน Arduino บนหนา้จอ

คอมพวิเตอร์ 

 

 

14. ทดสอบเปิดโปรแกรมจะไดห้นา้ต่างดงัรูป 

 

 

แถบเคร่ืองมือในโปรแกรม Arduino IDE มีแถบรายการค าสัง่ต่าง ๆ ดงัน้ี 

       1. แถบเคร่ืองมือไฟล ์(File) มีเคร่ืองมือช่วยในค าสัง่ต่าง ๆ ซ่ึงแต่ละปุ่ มมีหนา้ที่การใชง้านดงัน้ี 
          1. New : เป็นแถบสร้างไฟลใ์หม่เพือ่เร่ิมการเขียนโปรแกรมใหม่  

          2. Open : เป็นแถบเปิดไฟลง์านที่เก็บในโฟลเดอร์  
          3. Sketchbook : เป็นแถบเปิดไฟลง์านล่าสุด  

          4. Example : เป็นแถบในการเลือกเปิดไฟลต์วัอยา่งที่อยูใ่นโปรแกรม  

          5. Close : เป็นแถบปิดไฟลง์านล่าสุด  
          6. Save : เป็นแถบบนัทึกไฟลง์านที่สร้างขึ้นปัจจุบนั  

          7. Save As : เป็นแถบบนัทึกไฟลง์านโดยเปล่ียนช่ือไฟล ์ 

          8. Page Setup : เป็นแถบตั้งค่าหนา้กระดาษของไฟลง์านปัจจุบนั  
          9. Print : เป็นแถบสัง่พมิพง์านออกทางเคร่ืองพมิพ ์ 

         10. Preference : เป็นแถบก าหนดค่าการท างานของโปรแกรม  
         11. Quit : เป็นแถบใชอ้อกจากโปรแกรม 
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รูป แถบเคร่ืองมือไฟล ์(File) 

2. แถบเคร่ืองมือแกไ้ข (Edit) มีเคร่ืองมือช่วยในค าสัง่ต่าง ๆ ซ่ึงแต่ละปุ่ มมีหนา้ที่การใชง้านดงัน้ี 
          1. Undo : เป็นแถบยอ้นกลบัไปค าสัง่ล่าสุด  
          2. Redo : เป็นแถบยอ้นกลบัคืนเม่ือกดแถบ Undo มากเกินไป  
          3. Cut : เป็นแถบตดัขอ้ความที่ตอ้งการคดัลอก  
          4. Copy : เป็นแถบส าหรับคดัลอกขอ้ความ  
          5. Paste : เป็นแถบส าหรับวางขอ้ความที่ตดัหรือคดัลอกมา 
          6. Select All : เป็นแถบเลือกขอ้ความทั้งหมด  
          7. Comment/UnComment : เป็นแถบส าหรับเติมเคร่ืองหมาย // เพือ่สร้างหมายเหตุหรือค าอธิบายลง
ในโปรแกรม 
          8. Increase Indent : เป็นแถบส าหรับเล่ือนเคอร์เซอร์  
          9. Decrease Indent : เป็นแถบส าหรับยกเลิกการเล่ือนเคอร์เซอร์  
          10. Find.. : เป็นแถบคน้หา  
          11. Find Next : เป็นแถบคน้หาต่อไป 
          12. Find Previous : เป็นแถบยอ้นกลบัการคน้หา 
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รูป แถบเคร่ืองมือแกไ้ข (Edit) 

         3. แถบเคร่ืองมือสเกตช ์(Sketch) มีเคร่ืองมือช่วยในค าสัง่ต่าง ๆ ซ่ึงแต่ละปุ่ มมีหนา้ที่การใชง้านดงัน้ี 
            1. Verify/Compile : เป็นแถบส าหรับการคอมไพลโ์ปรแกรม  

            2. Upload : เป็นแถบส าหรับการอปัโหลดโปรแกรมที่เขียนขึ้นลงบอร์ด Arduino  

            3. Show Sketch folder : เป็นแถบใชใ้นการสัง่เปิดโฟลเดอร์ที่เก็บโปรแกรม  
           4. Import Library : เป็นแถบค าสัง่เรียกใชไ้ลบรารีเพิม่เติม  

           5. Add File : เป็นแถบเพิม่ไฟลใ์หก้บัสเกตซ์บุก๊ปัจจุบนั 

 

รูป แถบเคร่ืองมือสเกตช ์(Sketch) 
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4. แถบเคร่ืองมือ (Tools) มีเคร่ืองมือช่วยในค าสัง่ต่างๆ ซ่ึงแต่ละปุ่ มมีหนา้ที่การใชง้านดงัน้ี 
          1. Auto Format : เป็นแถบจดัรูปแบบโปรแกรมแบบอตัโนมตัิ  
          2. Archive Sketch : เป็นแถบสัง่บีบอดัไฟลโ์ปรแกรมทั้งโฟลเดอร์ หลกัและโฟลเดอร์ยอ่ยของไฟล์
งานปัจจุบนัไฟลท์ี่สร้างใหม่ใหมี้ช่ือเดียวกบัไฟลง์านปัจจุบนั  
          3. Board : เป็นแถบส าหรับเลือกฮาร์ดแวร์ของบอร์ด Arduino  
          4. Serial Port : เป็นแถบส าหรับเลือกหมายเลขพอร์ตของคอมพวิเตอร์ที่ต่อกบับอร์ด Arduino 
 

 

รูป แถบเคร่ืองมือ (Tools) 

5. แถบเคร่ืองมือตวัช่วย (Help) ถา้ตอ้งการความช่วยเหลือหรือขอ้มูลที่เก่ียวขอ้งกบัโปรแกรมให้
เลือกเมนูน้ี และเลือกแถบเมนูยอ่ยของโปรแกรมโปรแกรมจะเปิดไฟลเ์วบ็เพจที่เก่ียวขอ้งกบัหวัขอ้ที่เลือก 

 

รูป แถบเคร่ืองมือตวัช่วย (Help) 
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     6. ปุ่ ม Serial Monitor เป็นปุ่ มส าหรับการติดต่อส่ือสารบอร์ด Arduino กับคอมพิวเตอร์ เม่ือคลิกปุ่ มน้ี

คอมพวิเตอร์ท าการเปิดหนา้ต่างใหม่ แลว้น าค่าในการรับส่งขอ้มูลมาแสดง ที่หนา้ต่างที่เปิดขึ้นน้ี 

 

รูป หนา้ต่างแสดงการติดต่อส่ือสารบอร์ด Arduino กบัคอมพวิเตอร์ 

4.3 ส่วนประกอบของโปรแกรม Arduino (IDE) 

โครงสร้างโปรแกรมภาษา C บน Arduino จะมีลกัษณะแบบเดียวกบั C ทัว่ๆไป โดยมีโครงสร้าง 
ดงัต่อไปน้ี 

              1. Preprocessor directives 

              2. ฟังกช์นั setup() 
              3. ฟังกช์นั loop() 
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1. Preprocessor directives 

ส่วนที่ 1 นอกจากจะเป็นส่วนของ Preprocessor directives แลว้ยงัมี ส่วนของการก าหนดค่า (Global 
declarations) คือ การก าหนดชนิดตวัแปรแบบนอกฟังกช์นั  

             ส่วน Preprocessor directives จะเป็นส่วนที่คอมไพลเลอร์จะมีการประมวลผลและท าตามค าสัง่

ก่อนที่จะมีการคอมไพลโ์ปรแกรม ซ่ึงจะเร่ิมตน้ดว้ยเคร่ืองหมายไดเร็กทีฟ (directive) หรือเคร่ืองหมาย

ส่ีเหล่ียม # แลว้จึงตามดว้ยช่ือค าสัง่ที่ตอ้งการเรียกใชห้รือก าหนด โดยปกติแลว้ส่วนน้ีจะอยูใ่นส่วนบนสุด 

หรือส่วนหวัของโปรแกรมและตอ้งอยูน่อกฟังกช์นัหลกัใดๆ ก็ตาม 
             #include เป็นค าสัง่ที่ใชอ้า้งอิงไฟลภ์ายนอก เพือ่เรียกใชฟั้งกช์นัหรือตวัแปรที่มีการสร้างหรือ

ก าหนดไวใ้นไฟลน์ั้นรูปแบบการใชง้านคือ #include <ช่ือไฟล.์h> 

ตัวอย่างเช่น 

#include <Wire.h> 

             #include <Time.h> 

1. Preprocessor directives 

2. void setup () 

3. void loop () 



66 
 

           จากตวัอยา่ง จะเห็นวา่ไดมี้การอา้งอิงไฟล ์Wire.h และไฟล ์Time.h ซ่ึงเป็นไลบาร่ีพื้นฐานที่มีอยูใ่น 

Arduino ท าใหเ้ราสามารถใชฟั้งกช์นัเก่ียวกบัเวลาที่ไลบาร่ี Time มีการสร้างไวใ้หใ้ชง้านได ้

การอา้งอิงไฟลจ์ากภายในหรือการอา้งอิงไฟลไ์ลบาร่ีที่มีอยูแ่ลว้ใน Arduino หรือไลบาร่ีที่นกัเขียน

โปรแกรมเพิม่เขา้ไปเองจะใชเ้คร่ืองหมาย <> ในการคร่อมช่ือไฟลไ์ว ้เพือ่ใหโ้ปรแกรมคอมไพลเลอร์เขา้ใจ
วา่ควรไปหาไฟลเ์หล่าน้ีจากในโฟลเดอร์ไลบาร่ี แต่หากตอ้งการอา้งอิงไฟลท์ี่อยูใ่นโฟลเดอร์โปรเจค จะตอ้ง

ใชเ้คร่ืองหมาย "" คร่อมแทน ซ่ึงคอมไพลเ์ลอร์จะวิง่ไปหาไฟลน้ี์โดยอา้งอิงจากไฟลโ์ปรแกรมที่คอมไพล์

เลอร์อยู ่
เช่น 

        #include "mywork.h" 

         จากตวัอยา่งดา้นบนคอมไพลเ์ลอร์จะวิง่ไปหาไฟล ์mywork.h ภายในโฟลเดอร์โปรเจคทนัที หากไม่
พบก็จะแจง้เป็นขอ้ผดิพลาดออกมา 

        #define เป็นค าสัง่ที่ใชใ้นการแทนขอ้ความที่ก  าหนดไวด้ว้ยขอ้ความที่ก  าหนดไว ้ซ่ึงการใชค้  าสัง่น้ี ขอ้ดี
คือจะไม่มีการอา้งอิงกบัตวัโปรแกรมเลย 

รูปแบบ 

#define NAME VALUE 

ตัวอย่างเช่น 

#define LEDPIN 12 

จากตวัอยา่ง ไม่ว่าค  าว่า LEDPIN จะอยูส่่วนใดของโคด้โปรแกรมก็ตามคอมไพลเ์ลอร์จะแทนค าวา่ 

LEDPIN ดว้ยเลข 12 แทน ซ่ึงขอ้ดีคือเราไม่ตอ้งสร้างเป็นตวัแปรขึ้นมาเพื่อเปลืองพื้นที่แรม และยงัช่วยให้

โปรแกรมท างานเร็วขึ้นอีกดว้ยเพราะซีพยีไูม่ตอ้งไปขอขอ้มูลมาจากแรมหลายต่อ 

ส่วนของการก าหนดค่า (Global declarations) 

              ส่วนน้ีจะเป็นส่วนที่ใชใ้นการก าหนดชนิดตวัแปรแบบนอกฟังกช์นัหรือประกาศฟังกช์นั เพือ่ให้

ฟังกช์นัที่ประกาศสามารถก าหนดหรือเรียกใชไ้ดจ้ากทุกส่วนของโปรแกรม 
เช่น 

int pin_led = A1; 
              int pin_sensor = 8; 
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2. ฟังก์ชัน void setup() 

             ฟังกช์นั void setup() เป็นฟังกช์นัแรกที่ถูกเรียกใชนิ้ยมใชก้ าหนดค่าหรือเร่ิมตน้ใชง้านไลบาร่ีต่างๆ 
เช่น ในฟังก์ชนั setup() จะมีค  าสัง่ pinMode() เพื่อก าหนดใหข้าใดๆ ก็ตามเป็นดิจิตอลอินพตุหรือเอาตพ์ตุ 

โดย OUTPUT เป็นค่าคงที่เม่ือใชข้าดิจิตอลบน Arduino ตอ้งระบุโหมดเป็น OUTPUT หรือ INPUT เสมอ 
ตามหลกัของภาษา C (ที่ Arduino ใช)้ ค  าสัง่หน่ึงๆ จะลงทา้ยดว้ยเคร่ืองหมายอฒัภาค (;) เช่น 

               pinMode(trigPin, OUTPUT); 

               pinMode(echoPin, INPUT); 

3. ฟังก์ชัน void loop () 

             เป็นฟังกช์นัที่ท  างานหลงัจากฟังกช์นั setup() ไดท้  างานเสร็จส้ินไปแลว้และมีการวนรอบแบบไม่รู้
จบ เม่ือฟังกช์นั loop() งานครบตามค าสัง่แลว้ฟังกช์นั loop() ก็จะถูกเรียกขึ้นมาใชอี้ก 

ตัวอย่าง 

 

 โปรแกรมจะวนกลบัมาท างานฟังก์ชนั loop() ซ ้ าไปเร่ือยๆ โดยอตัโนมติัจนกวา่นกัเขียนโปรแกรม
จะถอดสายไฟออกจากบอร์ด Arduino 

จากตวัอยา่ง คือการเขียนโปรแกรมรถเคล่ือนที่ 

และจะเห็นวา่มีการประกาศตวัแปรแบบนอกฟังกช์นั ท า
ใหส้ามารถก าหนดหรือเรียกใชจ้ากในฟังกช์นัใดๆก็ตาม

ได ้โดยน าเขา้ไลบาร่ี Servo.h  ประกาศ Servor และตวั
แปรอีก 3 ตวั เพือ่ใชค้วบคุมรถในฟังกช์นั setup() ไดมี้

การก าหนด servo 3 ตวั และขา A3 เป็น INPUT ใน

ฟังกช์นั loop() มีการใชชุ้ดค าสัง่ยอ่ย FD(); (นกัเขียน
โปรแกรมสามารถเขียนชุดค าสัง่ยอ่ยขึ้นมาไดโ้ดยตั้งช่ือ

ชุดค าสัง่ขึ้นมา ตวัอยา่งเช่น void FD() {“เขียนค าสัง่” 

} ) จากนั้นประกาศตวัแปร sensor เพือ่รับค่าจากขา 
analog S1 จากนั้นใหแ้สดงค่าระยะออกทาง Serial 

Monitor และตามดว้ยค่าเซ็นเซอร์ที่วดัได ้น าค่าเซ็นเซอร์
ที่วดัไดเ้ขา้สู่เง่ือนไข 
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การติดต้ังไดร์ฟเวอร์ USB 

 บอร์ด Arduino ปัจจุบันมีหลายรุ่นซ่ึงแต่ละรุ่นอาจใช้ชิพส าหรับติดต่อส่ือสารผ่านพอร์ต USB
แตกต่างกนัไป ซ่ึงบางรุ่นมีไดร์ฟเวอร์มาให้พร้อมในตวัโปรแกรม Arduino IDE แล้ว เช่น บอร์ดที่ใช้ชิพ

CP210x, FTDI, หรือบอร์ดที่ใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์เป็นตวัส่ือสารผ่าน USB ดังนั้นการติดตั้งผูใ้ช้งาน
สามารถเ รียกใช้ได้เลยโดยไม่ต้องไปหาดาวน์โหลดไดร์ฟ เวอ ร์ อีก  โดยไดร์ฟเวอ ร์จะอยู่ ใน

โฟลเดอร์C:\arduino-1.8.9\drivers ดงัรูป 

 
 

 ยกเวน้บอร์ดที่ใชชิ้พ CH340,CH341 (บอร์ด Arduino Nano 3.0 เลือกใชชิ้พเบอร์น้ีในบางผูผ้ลิต) 
ซ่ึงผูใ้ชง้านจะตอ้งไปหาดาวน์โหลดไดร์ฟเวอร์เพือ่มาติดตั้งเอง การดาวน์โหลดสามารถดาวน์โหลด 
ไดร์ฟเวอร์ไดท้ี่ http://www.winchiphead.com/download/CH341/CH341SER.ZIP 
              การตรวจสอบการท างานของไดร์ฟเวอร์ดว้ยการเช่ือมต่อบอร์ด Arduino เขา้กบัคอมพวิเตอร์ดว้ย

สาย USB ท าการเปิด Device Manager สงัเกตพอร์ตส่ือสารที่ปรากฏขึ้นดงัรูป 
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 ตวัอยา่งการลองใชโ้ปรแกรม Arduino IDE 

                          ตวัอยา่ง 1 

 

ตวัอยา่งท่ี 2  
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หน่วยการเรียนรู้ที่ ๕ การลงมือเขียนโปรแกรม 

กลุ่มสาระการเรียนรู้วทิยาศาสตร์ 
สาระที่ ๔ เทคโนโลย ี

มาตรฐาน ว ๔.๒ เขา้ใจและใชแ้นวคิดเชิงค  านวณในการแกปั้ญหาที่พบในชีวติจริงอยา่งเป็นขั้นตอนและ
เป็นระบบ ใชเ้ทคโนโลยสีารสนเทศและการส่ือสารในการเรียนรู้ การท างาน และการแกปั้ญหาไดอ้ยา่งมี
ประสิทธิภาพ รู้เท่าทนั และมีจริยธรรม 

ตัวช้ีวัด  

ว ๔.๒ ม.๑/๑ ออกแบบอลักอริทึมที่ใชแ้นวคิดเชิงนามธรรมเพื่อแกปั้ญหาหรืออธิบายการท างานที่
พบในชีวติจริง 

ว ๔.๒ ม.๑/๒ ออกแบบและเขียนโปรแกรมอยา่งง่ายเพือ่แกปั้ญหาทางคณิตศาสตร์หรือวทิยาศาสตร์ 
ว ๔.๒ ม.๑/๔ ใชเ้ทคโนโลยสีารสนเทศอยา่งปลอดภยั ใชส่ื้อและแหล่งขอ้มูลตามขอ้ก าหนดและ

ขอ้ตกลง 
ว ๔.๒ ม.๒/๑ ออกแบบอลักอริทึมที่ใชแ้นวคิดเชิงค  านวณในการแกปั้ญหา หรือการท างานที่พบใน

ชีวติจริง 
ว ๔.๒ ม.๕/๑ รวบรวม วิ เคราะห์ข้อมูล และใช้ความรู้ด้านวิทยาการคอมพิวเตอร์ ส่ือดิจิทัล 

เทคโนโลยสีารสนเทศในการแกปั้ญหาหรือเพิ่มมูลค่าให้กบับริการหรือผลิตภณัฑท์ี่ใช้

ในชีวติจริงอยา่งสร้างสรรค ์

ว ๔.๒ ม.๖/๑ ใชเ้ทคโนโลยสีารสนเทศในการน าเสนอและแบ่งปันขอ้มูลอยา่งปลอดภยั มีจริยธรรม 

และวิเคราะห์การเปล่ียนแปลงเทคโนโลยสีารสนเทศที่มีผลต่อการด าเนินชีวิต อาชีพ 

สงัคม และวฒันธรรม 

สาระส าคญั 
          ความรู้ 
          ผูเ้รียนไดเ้ขียนค าสัง่ในโปรแกรมและไดท้ดลองรันค าสัง่ และผูเ้รียนยงัไดป้ระเมินภาษาซีไดอ้ยา่ง
เขา้ใจมากยิง่ขึ้น 
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 ทกัษะ/กระบวนการ 
           ๑. ผูเ้รียนใชท้กัษะการคิดวเิคราะห์ในปัญหาที่พบ 
           ๒. ผูเ้รียนใชท้กัษะการคิดวเิคราะห์วจิารณ์ ตอบค าถามและใหโ้อกาสผูเ้รียนแสดงความคิดเห็นเป็น
กลุ่มหรือรายบุคคล 

คุณลกัษณะที่พงึประสงค ์
          ๑. ผูเ้รียนมีใจรักและพร้อมที่จะเป็นผูพ้ฒันาการเขียนภาษาเพือ่ควบคุมไมโครคอนโทรลต่อไป 
          ๒. รักชาติ ศาสน์ กษตัริย ์
          ๓. ซ่ือสตัย ์
          ๔. มีวนิัย 
          ๕. ใฝ่เรียนรู้ 
          ๖. อยูอ่ยา่งพอเพยีง 
          ๗. มุ่งมัน่ในการท างาน 
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หน่วยการเรียนรู้ที ่5 การลงมือเขยีนโปรแกรม 

เร่ืองย่อยที่ 1 การใช้งานโปรแกรม Arduino IDE 

1. เมนูการใช้งานโปรแกรม Arduino IDE 

 

 

 

 

2. การต่อวงจรเข้าบอร์ด Arduino เบ้ืองต้น 

   2.1 การต่อและการเขียนโปรแกรม RGB color module 

 RGB color module คือ วงจรแสดงสี RGB R คือ Red (สีแดง) G คือ Green (สีเขียว) และ B คือ Blue 
(สีน ้ าเงินหรือฟ้า) ซ่ึงไฟทั้ง 3 สี จะอยู่ในหลอด LED เดียวกัน โดยการเขียนโปรแกรม Sketch จะก าหนด

เง่ือนไขใหฟั้งทั้ง 3 สีติดสลบักนัวนไปเร่ิมจากต่อวงจร RGB color module 

             รูปดา้นล่างคือ ชุดวงจร RGB color module โดยขาอุปกรณ์จะมีอยูด่ว้ยกนั 4 ขา คือ (ไล่จากซา้ยไป
ขาว) 

เมนู 

แทบเคร่ืองมือ 

แกไ้ข Code 

ขอ้ความแสดงสถานะ 

รายละเอียดสถานะ 

แสดงค่าพอร์ตที่เช่ือมต่อบอร์ด 
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 - ขาที่ 1 คือ B 

 - ขาที่ 2 คือ G 
 - ขาที่ 3 คือ  R 

 - ขาที่ 4 คือ – หรือ GNO (กราวด)์ 

 

 

ทดลองใช ้Arduino ควบคุมหลอด LED RGB 

 
รูป จ  าลองการต่อหลอด LED RGB 

1. ขา R เช่ือมต่อกบัหมุด -9 3. ขา B เช่ือมต่อกบัหมุด -11 

2. ขา G เช่ือมต่อกบัหมุด -10 4. ขา Cathode เช่ือมต่อกบัหมุด GND 
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โค้ดโปรแกรมควบคุม Arduino 

 

 

     2.2 การเขียนโปรแกรมใชง้านพอร์ตท าหนา้ที่เอาทพ์ทุพอร์ตเบื้องตน้ 

 ทฤษฎีพื้นฐาน 

            บอร์ดArduino รุ่นที่ใชไ้อซีไมโครคอนโทรลเลอร์ ATMEGA328, ATMEGA168, ATMEGA8 จะมี

พอร์ตดิจิทลัให้สามารถเช่ือมต่อใชง้านได ้14 ขาดว้ยกนัโดยเร่ิมจากขา D0, D1,…D13 แต่ในขณะใชง้านที่มี

การติดต่อส่ือสารกบัคอมพิวเตอร์ผา่นทางพอร์ตอนุกรม (สาย USB ที่ก  าลงัเช่ือมต่อกบัคอมพวิเตอร์) ขา D0 
และ D1 จะถูกใชง้านรับส่งขอ้มูลอยู ่ดงันั้นจึงหา้มใชใ้นขณะที่ใชง้านพอร์ตอนุกรม 
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รูป ขาพอร์ตใชง้านของไอซี Arduino เบอร์ ATMEGA328 

ฟังก์ชันทีใ่ช้ 

ในตวัอยา่งน้ีประกอบดว้ยฟังก์ชนัก าหนดโหมดการท างานให้กบัขาพอร์ต สามารถก าหนดไดท้ั้ง 

Pin ดิจิทลัโดยใส่เพยีงตวัเลขของขา (0, 1, 2,…13) และ Pin แอนาลอกที่ตอ้งการใหท้  างานในโหมดดิจิทลัแต่

การใส่ Pin ต้องใส่ A น าหน้าซ่ึงใช้ได้เฉพาะ A0, A1,…A5 ส่วน Pin A6 และ A7 ไม่สามารถใช้งานใน
โหมดดิจิทลัได ้รูปแบบของฟังกช์นัเป็นดงัน้ี 

 

 
             pin: หมายเลข Pin ที่ตอ้งการเซตโหมด 

              mode: INPUT, OUTPUT, INPUT_PULLUP 

 และฟังกช์นัส่งค่าลอจิกดิจิทลัไปยงัขาพอร์ต ค่า HIGH เป็นการส่งลอจิก 1 และค่า LOW เป็นการส่ง

ลอจิก 0 ออกไปยงัขาพอร์ต ซ่ึงฟังกช์นัน้ีจะท างานไดจ้ะตอ้งมีการใชฟั้งกช์นั pinMode ก่อน 

 

 

  pin: หมายเลขขาที่ตอ้งการเขียนลอจิกออกพอร์ต 

  value: HIGH or LOW 

pinMode(pin, mode) 

digitalWrite(pin, value) 
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 ฟังก์ชนัที่สามคือ ฟังก์ชัน่หน่วงเวลาหรือฟังก์ชันหยดุคา้ง การใช้งานสามารถก าหนดตวัเลขของ

เวลาที่ตอ้งการหยดุคา้งโดยตวัเลขที่ใส่เป็นตวัเลขของเวลาหน่วยเป็นมิลลิวินาที ตวัเลขของเวลาที่ใส่ได้
สูงสุดคือ 4,294,967,295 ซ่ึงเป็นขนาดของตวัแปร unsigned long 

 

 

ms: ตวัเลขที่หยดุคา้งของเวลาหน่วยมิลลิวนิาที (unsigned long) 

การทดลองที่ 1 เขียนโปรแกรมหลอดไฟ LED วิ่ง  4 ตวั ติด-ดบั เรียงกนัไปโดยใหติ้ดคร้ังละ 1 ตวัและที่
เหลือดบัผงังาน  

อุปกรณ์ที่ใช้ในการทดลอง 

 

 

 

 

 

หลอดไฟ LED จ านวน 4 ดวง 

 

 

 

 

สายจมัเปอร์ ผู-้ผู ้จ  านวน 6 เสน้ 

 

 

 

 

 

Bread Board จ านวน 1 อนั 

delay(ms) 
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การต่อวงจร 

 

รูป การต่อวงจรไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino ที่ใชบ้อร์ดโมดูล Arduino ส าเร็จรูปลงบอร์ดทดลอง 

ค าส่ังควบคุม Arduino 
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รายละเอียดโค้ดโปรแกรม 

- บรรทดัที่ 1-4 ก าหนดช่ือ LED1, 2, 3, 4 ใหแ้ทน 2, 3, 4, 5 (เป็นขาที่ LED ต่ออยูก่บั Arduino) 
- บรรทดัที่ 7 ก าหนดอตัราเร็วของการส่ือสารของพอร์ตอนุกรม (ก าหนด Baud rate) 

- บรรทดัที่ 8-11 ก าหนดโหมดใหก้บัขาพอร์ตทา งานเป็นเอาตพ์ทุพอร์ต 
- บรรทดัที่ 15 ส่งลอจิก 1 ออกพอร์ตที่ใชช่ื้อวา่ LED1 

- บรรทดัที่ 16 ส่งลอจิก 0 ออกพอร์ตที่ใชช่ื้อวา่ LED2 

- บรรทดัที่ 17 ส่งลอจิก 0 ออกพอร์ตที่ใชช่ื้อวา่ LED3 
- บรรทดัที่ 18 ส่งลอจิก 0 ออกพอร์ตที่ใชช่ื้อวา่ LED4 

- บรรทดัที่ 19 หน่วงเวลา 200 mS (1/5 วนิาที) 

 

การทดลองที่ 2 เขียนโปรแกรมไฟวิง่ LED 4 ตวัติดดบัเรียงกนัไปโดยใหติ้ดคร้ังละ 1 ตวัและที่เหลือดบั
เช่นเดียวกบัการทดลองที่หน่ึง แต่ใชว้ธีิการเขียนฟังกช์นัรองชนิดรับค่าแต่ไม่ส่งคืนค่าขึ้นใชง้านเองผงังาน 

ค าส่ังควบคุม Arduino 
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รายละเอียดโค้ดโปรแกรม 

- บรรทดัที่ 1 ประกาศตวัแปรแบบอาร์เรยช่ื์อ LED_pin และก าหนดค่าเป็น 2, 3, 4, 5 (เป็นขาที่ LED ต่ออยู่

กบั Arduino) 

- บรรทดัที่ 2 ประกาศรูปแบบ (Prototype) ของฟังกช์นัรอง ซ่ึงเป็นฟังกช์ านใหท้  าหนา้ที่รับค่าที่ส่งมาจาก
ฟังกช์นัหลกัแลว้ค  านวณเพือ่ส่งลอจิกออกพอร์ต 

- บรรทดัที่ 5 ก าหนดอตัราเร็วของการส่ือสารของพอร์ตอนุกรม (ก าหนด Baud rate) 

- บรรทดัที่ 6-9 ก าหนดโหมดใหก้บัขาพอร์ตท างานเป็นเอาตพ์ทุพอร์ต โดยใชค้  าสัง่ for ในการวนท าซ ้ า 
- บรรทดัที่ 14 หน่วงเวลา 200 mS (1/5 วนิาที) 

- บรรทดัที่ 22-28 ฟังก์ชนัรองที่รับค่าเขา้มาจากฟังกช์นัหลกัผา่นตวัแปร data แลว้น าค่าเขา้มาตรวจสอบวา่

ควรจะตอ้งส่งลอจิก 1 หรือลอจิก 0 ออกทางพอร์ตใด 

 

การทดลองที่ 3  การทดลองต่อ Motor Drive Module L298N  (ขบัมอเตอร์)  กบัมอเตอร์ลอ้ 

ส่ิงที่เป็นพลังขบัเคล่ือนหลักให้กับหุ่นยนต์นั้นคือ มอเตอร์ ซ่ึงตอ้งการการควบคุมจาก ชุดไดรว์

มอเตอร์ (Motor Driver) ที่จะมาควบคุม ทั้ ง ทิศทาง และ ความเร็วซ่ึงตัวขับมอเตอร์ในม่ีน้ีคือ Module 

L298N  ตวัขบัมอเตอร์มี 2 ตวัแบบแยกอิสระ สามารถควบคุมความเร็วมอเตอร์ได ้ใชไ้ฟ 5 โวลต ์สามารถรับ
ไฟเขา้ 7-35 โวลตไ์ด ้มีวงจรเรกูเลตในตวั ขบักระแสสูงสุด ขา้งละ 2A  Module L298N เป็นชุดขบัมอเตอร์

ชนิด H-Bridge ซ่ึงส่วนใหญ่จะถูกน าไปใชใ้นการควบคุมทิศทางและความเร็วของมอเตอร์ 

Out 1: ช่องต่อขั้วไฟของมอเตอร์ A 
             Out 2: ช่องต่อขั้วไฟของมอเตอร์ A 

             Out 3: ช่องต่อขั้วไฟของมอเตอร์ B 
             Out 4: ช่องต่อขั้วไฟของมอเตอร์ B 

             12V: ช่องจ่ายไฟเล้ียงมอเตอร์ 12V (ต่อไดต้ั้งแต่ 5V ถึง 35V) 

             GND: ช่องต่อไฟลบ (Ground)  
             5V: ช่องจ่ายไฟเล้ียงมอเตอร์ 5V (หากมีการต่อไฟเล้ียงที่ช่อง 12V แลว้  

             ช่องน้ีจะท าหนา้ที่จ่ายไฟออก เป็น 5V Output สามารถต่อไฟจากช่องน้ีไปเล้ียงบอร์ด Arduino ได ้
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ENA: ช่องต่อสญัญาณ PWM ส าหรับมอเตอร์ A  

             IN1: ช่องต่อสญัญาณลอจิคเพือ่ควบคุมทศิทางของมอเตอร์ A 
             IN2: ช่องต่อสญัญาณลอจิคเพือ่ควบคุมทศิทางของมอเตอร์ A 

             IN3: ช่องต่อสญัญาณลอจิคเพือ่ควบคุมทศิทางของมอเตอร์ B 
             IN4: ช่องต่อสญัญาณลอจิคเพือ่ควบคุมทศิทางของมอเตอร์ B 

             ENB: ช่องต่อสญัญาณ PWM ส าหรับมอเตอร์ B 

อุปกรณ์ที่ใช้ในการทดลอง 

 

Motor Drive Module L298N  1 ตวั 

 

 

 

 

มอเตอร์จ านวน 1 อนั 

 

 

 

 

ลอ้ จ านวน 1 ลอ้ 

 

 

 

 

 

สายจมัเปอร์ ผุ ้– ผู ้จ  านวน 5 เสน้ 



81 
 

การต่อวงจร 

 1. สายจมัเปอร์สีน ้ าเงินต่อที่ช่องต่อ GND (กราวน์) 
 2. สายจมัเปอร์สีแดงต่อที่ช่องไฟ 5 โวลต ์

 3. สายจมัเปอร์สีสม้ต่อที่ขา IN3 

 4. สายจมัเปอร์สีน ้ าตาลต่อที่ขา IN4 

 5. สายจมัเปอร์สีขาวต่อที่ขา ENB 
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ค าส่ังควบคุม Arduino 
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หน่วยการเรียนรู้ที ่5 การลงมือเขยีนโปรแกรม 

เร่ืองย่อยที่ 2 โครงสร้างโปรแกรมและค าส่ัง 

 

1. โครงสร้างของภาษาซีส าหรับ Arduino 

 โครงสร้างภาษาซีส าหรับ Arduino ถูกจดัใหม่ให้ง่ายต่อนกัเขียนโปรแกรมเบื้องตน้ซ่ึงผูอ้อกแบบได้

จดัวางใหผู้ใ้ชง้านไดใ้ชง้านง่ายซ่ึงโครงสร้างหลกั ๆ จะมีเพยีง 2 ส่วนเท่านั้นคือ 
1. setup เป็นส่วนที่เก็บฟังก์ชนัที่ท  างานคร้ังเดียว 

2. loop เป็นส่วนที่เก็บฟังกช์นัที่เม่ือท างานครบแลว้จะวนกลบัมาท าซ ้ าใหม่ตั้งแต่ตน้ 

              แต่ถา้ตอ้งการเขียนโปรแกรมขั้นสูงสามารถเขียนในส่วนหัวโปรแกรมและส่วนของฟังกช์นัรองที่
เขียนขึ้นใชง้านเองเพือ่ใหใ้ชง้านสะดวกมากยิง่ขึ้นไดเ้ช่นเดียวกบัภาษาซีมาตรฐาน 

 

 

 

 

 

 

 

 

                                    (พื้นฐาน)                                                                                   (ขั้นสูง) 

โครงสร้างภาษาซีส าหรับ Arduino 

 

 

 

ตัวโปรแกรม 

ฟังก์ชันทีท่ างานคร้ังเดยีว setup( ) 

ฟังก์ชันทีเ่วยีนกลบัท างานวนซ ้า loop( ) 

ตัวโปรแกรม 

ฟังก์ชันท างานคร้ังเดยีว setup() 

ฟังก์ชันทีเ่วยีนกลบัท างานวนซ ้า loop() 

หัวโปรแกรม 

ฟังก์ชันรองทีเ่ขยีนขึน้เอง 
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ตวัอยา่งโปรแกรมที่เขียนดว้ยโครงสร้างแบบพื้นฐาน 

 

ตวัอยา่งโปรแกรมที่เขียนดว้ยโครงสร้างแบบขั้นสูง (ที่ใหผ้ลแบบเดียวกบัขั้นพื้นฐาน) 
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2. ตัวแปรในภาษาซี 

 การประกาศตวัแปรคือ การจองพื้นที่ในหน่วยความจ าเพือ่น าไปใชง้านในฟังกช์นั โดยการใชช่ื้อตวั
แปรแทนการก าหนดเป็นค่าแอดเดรสของหน่วยความจ ารูปแบบของการประกาศตวัแปรเป็นดงัน้ี 

 

 

 

 

2.1 หลกัการตั้งช่ือตวัแปรในภาษาซี 

 หลกัการตั้งช่ือตวัแปรมีขอ้ก าหนดหลกั ๆ อยู ่4 ประการดว้ยกนัคือ 
                  1. ช่ือที่ตั้งตอ้งไม่ซ ้ ากบัค  าสงวนของภาษาซี (ค  าที่ภาษาซีมีใชง้านอยูแ่ลว้) 

                  2. การใชต้วัอกัษรใหญ่กบัตวัอกัษรเล็กถือวา่เป็นคนละตวั 

                  3. ตวัแรกของช่ือตวัแปรตอ้งเป็นตวัอกัษรเท่านั้นตวัถดัไปเป็นตวัเลขได ้
                  4. ช่ือตวัแปรหา้มเวน้วรรค 

2.2 ชนิดของตวัแปรในภาษาซีส าหรับไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino 

ชนิดของตวัแปรในภาษาซีส าหรับไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino 

ชนิด 
ขนาด 

ขอบเขต 
บิต ไบต ์

boolean 8 1 true, false 
char 8 1 -128 ถึง +127 
unsigned char 8 1 0 ถึง 255 
byte 8 1 0 ถึง 255 
int 16 2 -32768 ถึง +32767 
unsigned int 16 2 0 ถึง 65535 
long 32 4 -2147483648 ถึง +2147483647 
unsigned long 32 4 0 ถึง 4294967295 
float 32 4 ±3.4E±38 (~7 digits) 
double 64 8 ±1.7E±308 (~15 digits) 

ชนิดของตัวแปร ช่ือตัวแปร; 

ชนิดของตัวแปร ช่ือตัวแปรที่1,ช่ือตัวแปรที่ 2,… ; หรือ 
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2.3 พอยน์เตอร์ 

 พอยน์เตอร์ เป็นตวัช้ีต  าแหน่งขอ้มูลของตวัแปรอ่ืนที่เก็บในหน่วยความจ าโดยตวัพอยน์เตอร์เป็นตวั
เก็บต าแหน่งแทนการเก็บขอ้มูลในการใชง้านพอยน์เตอร์จะใชเ้คร่ืองหมาย * น าหนา้และใชเ้คร่ืองหมาย & 

เม่ือตอ้งการค่าต  าแหน่งของตวัแปรอ่ืนโดยมีรูปแบบดงัน้ี 

รูปแบบ 

 

ตัวอย่าง 

 

 

 

 

2.4 อาร์เรย ์

อาร์เรยเ์ป็นการเพิม่ความสามารถในการเก็บขอ้มูลของตวัแปรใหส้ามารถเก็บเป็นชุดได ้โดยใชช่ื้อ

ตวัแปรเดิมได ้การใชง้านตวัแปรอาร์เรยจ์ะใชเ้คร่ืองหมาย [ ] ต่อทา้ยตวัแปรโดยภายในวงเล็บเป็นตวัเลข ซ่ึง

สามารถใชง้านไดห้ลายมิติ มีรูปแบบดงัน้ี 

รูปแบบ 

 

 

 

 

ตัวอย่างอาร์เรย์ 1 มิติ 

 int x[4];              

 

ชนิดของตัวแปร ช่ือตัวแปร; 

Int *n; 
int I; 
I = 10; 
n = &i; 

ชนิดของตัวแปร ช่ือตัวแปร[ตัวเลข];                              // เป็นอาร์เรย์ 1 มิติ 

ชนิดของตัวแปร ช่ือตัวแปร[ตัวเลข,ตัวเลข];                  // เป็นอาร์เรย์ 2 มิติ 

ชนิดของตัวแปร ช่ือตัวแปร[ตัวเลข,ตัวเลข,ตัวเลข];      // เป็นอาร์เรย์ 3 มิติ 

x[0] x[1] x[2] x[3] 
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ตัวอย่างอาร์เรย์ 2 มิติ 

 int x[3,3]; 

 

 

 

ตัวอย่างอาร์เรย์ 3 มิติ 

 

 

 

 

2.5 ตวัด าเนินการในภาษาซี 

ตวัด าเนินการในภาษาซีแบ่งตามลกัษณะการกระท าได ้5 กลุ่มดว้ยกนัคือ 
                       1. ตวักระท าทางคณิตศาสตร์ 

                       2. ตวักระท าทางลอจิกระดบับิต 

                       3. ตวักระท าบูลีน 
                       4. ตวักระท าเปรียบเทียบ 

                       5. ตวักระท าประสม 
             โดยในแต่ละลกัษณะมีรายละเอียดดงัต่อไปน้ี 

ตัวกระท าทางคณติศาสตร์ 

เคร่ืองหมาย การกระท า ตัวอย่าง ค าอธิบาย 
+ บวก x=y+z; x เท่ากบัค่าในตวัแปร y บวกกบัค่าในตวัแปร z 
- ลบ x=y-z; x เท่ากบัค่าในตวัแปร y ลบดว้ยค่าในตวัแปร z 
* ๕ณ x=y*z; x เท่ากบัค่าในตวัแปร y คูณดว้ยค่าในตวัแปร z 
/ หาร x=y/z; x เท่ากบัค่าในตวัแปร y หารดว้ยค่าในตวัแปร z 
% หารเอาเศษ x=y%z; x เท่ากบัเศษของการหารระหวา่งตวัแปร y กบัตวัแปร z 

x[0] x[1] x[2] x[3] 

x[0] x[1] x[2] x[3] 

x[0] x[1] x[2] x[3] 

x[0] x[1] x[2] x[3] 

x[0,0,0] x[0,1,0] x[0,2,0] 

x[1,0,0] x[1,1,0] x[1,2,0] 

x[2,0,0] x[2,1,0] x[2,2,0] 
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ตัวกระท าทางลอจิก 

เคร่ืองหมาย การกระท า ตัวอย่าง ค าอธิบาย 
& แอนด ์ x=y&z; x เท่ากบัค่าในตวัแปร y แอนดก์บัค่าในตวัแปร z 
| ออร์ x=y|z; x เท่ากบัค่าในตวัแปร y ออร์กบัค่าในตวัแปร z 
^ เอก็ซค์ลูซิฟออร์ x=y^z; x เท่ากบัค่าในตวัแปร y เอก็ซค์ลูซิฟออร์กบั z 
~ วนัคอมพลีเมนต ์ x=~y; x เท่ากบัค่าตรงขา้มของค่าในตวัแปร y 
<< เล่ือนไปทางซา้ย x=x<<1; เล่ือนขอ้มลูใน x ไปทางซา้ยไป 1 บิต 

 

ตัวกระท าบูลีน 

เคร่ืองหมาย การกระท า ค าอธิบาย 
&& แอนด ์ เช่ือมเง่ือนไข 2 เง่ือนไขดว้ยคา ว่า “และ” 
|| ออร์ เช่ือมเง่ือนไข 2 เง่ือนไขดว้ยคา ว่า “หรือ” 
! อินเวิร์ส ใชต้รวจสอบตวัแปรว่าเท่ากบัศูนยห์รือไม่เช่น if (!x) 

 

ตวักระท าการเปรียบเทียบ 

เคร่ืองหมาย การกระท า ตัวอย่าง ค าอธิบาย 
> มากกว่า x>10 x มากกว่า 10 
< นอ้ยกว่า x<10 x นอ้ยกว่า 10 
>= มากกว่าหรือเท่ากบั x>=10 x มากกว่าหรือเท่ากบั 10 
<= นอ้ยกว่าหรือเท่ากบั x<=10 x นอ้ยกว่าหรือเท่ากบั 10 
= = เท่ากบั x= =10 x เท่ากบั 10 
!= ไม่เท่ากบั x!=10 x ไม่เท่ากบั 10 
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ตวักระท าประสม 

เคร่ืองหมาย การกระท า ตัวอย่าง ค าอธิบาย 
++ เพ่ิมค่า 1 ค่า x++; เพ่ิมค่า x ข้ึน 1 ค่า 
-- ลดค่า 1 ค่า x--; ลดค่า x ลง 1 ค่า 
+= บวก x+=2; x ใหม่เท่ากบั x เดิมบวกกบั 2 
-= ลบ x-=2; x ใหม่เท่ากบั x เดิมลบดว้ย 2 
*= คูณ x*=2; x ใหม่เท่ากบั x เดิมคูณดว้ย 2 
/= หาร x/=2; x ใหม่เท่ากบั x เดิมหารดว้ย 2 
%= หารเอาเศษ x%=2; x ใหม่เท่ากบั x เดิมหารดว้ย 2 แลว้เอาเศษ 
&= แอนด ์ x&=2; x ใหม่เท่ากบั x เดิมแอนดด์ว้ย 2 
|= ออร์ x|=2; x ใหม่เท่ากบั x เดิมออร์ดว้ย 2 

 

3. ไวยากรณ์ภาษาซี 

 1. ประกาศช่อแทน เป็นการประกาศใชช่ื้ออ่ืนแทนค่าที่ตอ้งการเพือ่ใหส้ะดวกต่อการเขียนโปรแกรม 

รูปแบบเป็นดงัน้ี 

 

constantName:  ช่ือที่ตอ้งการก าหนดตั้ง 
value:                 ค่าที่ตอ้งการก าหนดให้ช่ือนั้นมีค่าเท่ากบั 

ตัวอยาง 
#define LED 13 
หมายถึง ก าหนดใหค้  าวา่ LED มีค่าเท่ากบั 13 

2. การรวมไฟล์อ่ืนเข้ามาร่วม เป็นการประกาศไฟลอ่ื์น ๆ เขา้มารวมกบัตวัโปรแกรมก่อนการ

คอมไพล ์รูปแบบเป็นดงัน้ี 

 

 

 

                 file: ช่ือไฟลท์ี่ตอ้งการนา เขา้มารวมกบัโคด้โปรแกรมที่กา ลงัเขียนขึ้น 

#define constantName value 

#include <file> 

#include "file" 
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ตวัอยา่ง 

                           #include <SPI.h> 
                          หมายถึง ให้โปรแกรมคอมไพลเลอร์ท าการรวมไฟลท์ี่ช่ือ SPI.h ก่อนท าการคอมไพล ์

3. การใส่หมายเหตุลงในโค้ดโปรแกรม เป็นการใส่ขอ้ความใด ๆ ลงในโคด้โปรแกรมเพือ่ที่จะ 
อธิบายโปรแกรมหรือเพือ่บนัทึกความจ าวา่โคด้ในต าแหน่งนั้น ๆ เขียนขึ้นเพือ่ประสงคส่ิ์งใด การใส่หมาย
เหตุจะตอ้งใส่เคร่ืองหมายเพือ่ใหค้อมไพลเ์ลอร์ขา้มการคอมไพลใ์นส่วนน้ีรูปแบบเป็นดงัน้ี 
 
 
 
 
 
 4. การใส่เคร่ืองหมายทา้ยฟังก์ชนั ภาษาซีเป็นภาษาที่มีการใส่เคร่ืองหมายทา้ยฟังกช์นัซ่ึง 
เป็นส่ิงที่แตกต่างและโดดเด่นกวา่โปรแกรมในภาษาอ่ืน ๆ โดยมีหลกัคิดดงัน้ี 
 
 
 
 
 
 

 

//................ ใช้ในกรณบีรรทดัเดยีว 

/*..............*/ ใช้ในกรณหีลายบรรทดั 

; ส าหรับฟังก์ชันทีท่ างานเสร็จส้ินในตัว 

{ } ส าหรับฟังก์ชันทีม่ฟัีงก์ชันอ่ืนรวมเข้าไปด้วย 
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หน่วยการเรียนรู้ที ่5 การลงมือเขยีนโปรแกรม 

เร่ืองย่อยที่ 3 โครงสร้างเง่ือนไข ค าส่ังในการติดต่อกับพอร์ต จอแอลซีดี และการสร้างโปรแกรมย่อย 

 
1. ฟังก์ชันการด าเนินการแบบทางเลือก 
 ในการเขียนโปรแกรมเพือ่ใหไ้มโครคอนโทรลเลอร์ท างานในส่ิงที่ตอ้งการ นอกจากฟังกช์นัที่สัง่ 
ใหท้  างานเป็นล าดบัแลว้จ าเป็นตอ้งใชฟั้งกช์นัที่มีการท างานแบบใหเ้ลือกเสน้ทางการท างาน โดยการท า 
ตามเง่ือนไขหรือการใหท้  าซ ้ า แบบมีเง่ือนไขหรือไม่มีเง่ือนไข โดยฟังกช์นัที่มีการท างานแบบทางเลือก 
ในภาษาซีมีดว้ยกนั 4 ฟังกช์นัคือ 

1. ฟังกช์นั if 
2. ฟังกช์นั if-else 
3. ฟังกช์นั if-else if-else 
4. ฟังกช์นั switch 

 
1.1 ฟังก์ชัน if (ทางเลือกเดยีว) 
 ฟังกช์นั if เป็นฟังกช์นัที่มีการตรวจสอบเง่ือนไข โดยถา้เง่ือนไขเป็นจริงจะท างานตามชุดฟังกช์นั 
ที่ก  าหนดไว ้รูปแบบเป็นดงัน้ี 
if (เง่ือนไขที่ตรวจสอบ) 

ผังงาน โค้ดโปรแกรม 
 if (conditional) 

{ 
// put your code here 
// if conditional true 
} 
Example: 
if (value<50) 
{ 
digitalWrite(13,HIGH); 
} 

 
           *หากชุดฟังกช์นัที่ใหท้  างานเม่ือเง่ือนไขเป็นจริงมีเพยีงฟังกช์นัเดียว ไม่ตอ้งใส่วงเล็บปีกกา {…} ก็ได ้

เงื่อนไข 

ชุดฟังกช์นัเม่ือเงื่อนไข 
เป็นจริง 
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1.2 ฟังก์ชัน if-else (สองทางเลือก) 
 การตรวจสอบเง่ือนไขที่มีชุดฟังกช์นัใหท้  างานเม่ือเง่ือนไขเป็นจริงและมีชุดฟังกช์นัใหท้  างาน 
เม่ือเง่ือนไขเป็นเทจ็เราจะใชฟั้งกช์นั if-else มาใชง้าน มีรูปแบบดงัน้ี 
if (เง่ือนไขที่ตรวจสอบ) else 

ผังงาน โค้ดโปรแกรม 

 if (conditional) 
{ 
// put main code here 
// if conditional true 
} 
else 
{ 
//put main code here 
//if conditional false 
} 

 
1.3 ฟังก์ชัน if-else if....else (หลายทางเลือก) 
 เป็นฟังกช์นัที่มีการตรวจสอบเง่ือนไขหลายเง่ือนไขและมีชุดฟังกช์นัที่เตรียมใหท้  างานในแต่ละ 
เง่ือนไขหากเง่ือนไขนั้น ๆ ถูกตอ้ง 
if (เง่อนไขที่ตรวจสอบ) else if (เง่อนไขที่ตรวจสอบ) 

ผังงาน โค้ดโปรแกรม 
 if (conditional1) 

{ 
// put main code here 
// if conditional1 true 
} 
else if (conditional2) 
{ 
//put main code here 
//if conditional2 true 
} 

 

เงื่อนไข 

ชุดฟังกช์นัเม่ือ
เงื่อนไขเป็นจริง 

ชุดฟังกช์นัเม่ือ

เงื่อนไขเป็นเทจ็ 

ใช่ ไม่ใช่ 

เงื่อนไขที่ 1 

เงื่อนไขที่ 2 

ชุดฟังกช์นัเม่ือ 
เงื่อนไขที่ 1 เป็นจริง 

ชุดฟังกช์นัเม่ือ 

เงื่อนไขที่ 2 เป็นจริง 

ใช่ 

ใช่ 
ไม่ใช่ 

ไม่ใช่ 
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1.4 ฟังก์ชัน switch...case (หลายทางเลือก) 
 ฟังกช์นั switch…case เป็นฟังกช์นัหลายทางเลือกอีกฟังกช์นัหน่ึงที่มีการท างานคลา้ย ๆ ฟังกช์นั 
if-else if…else ต่างตรงที่การตรวจสอบเง่ือนไขจะใชก้ารตรวจสอบการเท่ากนัของตวัแปรที่ใชต้รวจสอบ 
เท่านั้น โดยเม่ือตรวจสอบค่าแลว้เท่ากบัค่าที่ก  าหนดใหท้  าฟังกช์นัที่เตรียมไว ้

ผังงาน โค้ดโปรแกรม 
 switch (variable) 

{ 
case 1: 
// put code here for case 1 
break; 
case 2: 
// put code here for case 2 
break; 
default: 
// put code here for default 
break; 
} 

 
1.5 ฟังก์ชันการด าเนินการแบบวนซ ้า 
 การเขียนโปรแกรมสัง่งานไมโครคอนโทรลเลอร์ตอ้งมีการท างานแบบวนซ ้ าหรือวนรอบ 
เพือ่ที่จะท างานในชุดค าสัง่เดิม ลกัษณะการท างานมีทั้งแบบมีเง่ือนไขหรือไม่มีเง่ือนไข ในภาษาซีมี 
ฟังกช์นัสัง่งานใหไ้มโครคอนโทรลเลอร์ท างานซ ้ า มีดงัน้ี 
 1. ฟังกช์นั for 
 2. ฟังกช์นั while 
 3. ฟังกช์นั while(1) 
 4. ฟังกช์นั do-while 
 
 
 
 
 
 
 

เท่ากบัค่าที่ 1 

เงื่อนไขที่ 2 

ชุดฟังกช์นัเม่ือ 

ค่าตวัแปรตรงกบัค่าที่ 1 

ชุดฟังกช์นัเม่ือ 
ค่าตวัแปรตรงกบัค่าที่ 2 

จริง 

จริง เทจ็ 

เทจ็ 

ตวัแปรที่ใชต้รวจสอบ 

ชุดฟังกช์นัที่ตวัแปร 

ตรวจสอบไม่ตรงกบัค่าใด 
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 1.6 ฟังก์ชัน for 
 ฟังกช์นั for เป็นฟังกช์นัที่ใชใ้นกรณีที่ทราบจ านวนรอบที่จะท างานซ ้ า โดยมีรูปแบบดงัน้ี 

รูปแบบ ผังงาน 

for(ค่าเร่ิมตน้;เงื่อนไข;เพิม่หรือลดคา่ ) 
{ 
//ชุดฟังกช์นัที่ตอ้งการท าซ ้ า 
} 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
ตัวอย่าง 

โค้ดโปรแกรม ค าอธิบาย 
for(int i=0;i<10;i++) 
{ 
digitalWrite(13,HIGH); 
delay(500); 
digitalWrite(13,LOW); 
delay(500); 
} 

ประกาศและก าหนดตวัแปรนบัรอบเป็นตวัแปร i 
เป็นตวัแปรชนิด integer โดยใหมี้ค่าเร่ิมตน้เท่ากบั
ศูนยท์  าวนซ ้ าไปเร่ือย ๆ หากค่าตวัแปรยงันอ้ยกว่า 
10 โดยในรอบถดัไปใหเ้พิม่ค่าในตวัแปรนบัรอบ
ขึ้น 1 ค่า 

 
 
1.7 ฟังก์ชัน while 
 ฟังกช์นั while เป็นฟังก์ชนัที่ใหท้  างานวนซ ้ าหรือวนรอบโดยมีการตรวจสอบเง่ือนไขก่อนถา้หาก 
เง่ือนไขเป็นจริงจะท างานตามชุดฟังกช์นัที่เตรียมไว ้เม่ือท างานในชุดฟังกช์นัที่เตรียมไวเ้สร็จจะมีการวน 
กลบัไปตรวจสอบเงื่อนไขอีก หากเงื่อนไขเป็นจริงจะท างานในชุดฟังกช์นัที่เตรียมไวโ้ดยท าแบบน้ีไป 
เร่ือย ๆ จนกวา่เง่ือนไขจะเป็นเทจ็จะออกจากวงรอบการท าซ ้ า โดยมีรูปแบบดงัน้ี 

ค่าตัวแปรนับรอบเร่ิมต้น 

ชุดฟังก์ชันทีต้่องการ 
ทางานวนซ ้า 

เง่ือนไข 

เพิม่/ลดตวัแปรนบัรอบ 
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รูปแบบ ผังงาน 
while(เงื่อนไข ) 
{ 
//ชุดฟังกช์นัที่ตอ้งการท าซ ้ า 
} 
 
 
 

 

 
ตวัอยา่ง 

โค้ดโปรแกรม ค าอธิบาย 

i=0; 
while(i<10) 
{ 
digitalWrite(13,HIGH); 
delay(500); 
digitalWrite(13,LOW); 
delay(500); 
i++; 
} 

ตรวจสอบก่อนวา่เง่ือนไขเป็นจริงอยูห่รือไม่ ( i ยงั
นอ้ยกวา่ 10 ) หากเงื่อนไขเป็นจริงใหท้  างานที่
เตรียมไว ้เม่ือท างานครบใหก้ลบัมาตรวจสอบ
เง่ือนไขใหม่วนซ ้ าไปเร่ือย ๆ จนกวา่เง่ือนไขจะเป็น
เทจ็ 

 
1.8 ฟังก์ชัน while(1) 
 ฟังกช์นั while เป็นฟังก์ชนัที่ใหท้า งานวนซ ้ า หรือวนรอบไม่รู้จบ เน่ืองจาก 1 คือเป็นจริงตลอดไป 
ในโปรแกรม Arduino ก็คือฟังกช์นั loop( ) นัน่เอง 
 

รูปแบบ ผังงาน 

while(1) 
{ 
//ชุดฟังกช์นัที่ตอ้งการท าซ ้ า 
} 
 

 

เงื่อนไข 

ชุดฟังกช์นัที่ตอ้งการ 
ท างานวนซ ้ า 

ชุดฟังกช์นัที่ตอ้งการ 
ท างานวนซ ้ า 
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1.9 ฟังก์ชัน do-while 
 ฟังกช์นั do-while เป็นฟังกช์นัที่ใหท้  างานวนซ ้ าหรือวนรอบ โดยมีการตรวจสอบเง่ือนไขการ 
ท างานคลา้ยกบัฟังกช์นั while ต่างตรงที่ฟังกช์นั do-while จะท างานในชุดฟังก์ชนัที่เตรียมไวท้  าซ ้ าไป 
ก่อน 1 รอบแลว้จึงตรวจสอบเงื่อนไข 

รูปแบบ ผังงาน 
do 
{ 
//ชุดฟังกช์นัที่ตอ้งการท าซ ้ า 
} while(เงื่อนไข ) 
 
 
 
 
 

 

 
ตวัอยา่ง 

โค้ดโปรแกรม ค าอธิบาย 
i=0; 
do 
{ 
digitalWrite(13,HIGH); 
delay(500); 
digitalWrite(13,LOW); 
delay(500); 
i++; 
} while(i<10) 

ท างานในฟังกช์นัที่เตรียมไว ้แลว้ตรวจสอบ
เง่ือนไขวา่ตวัแปร i ยงัมีค่านอ้ยกวา่ 10 หรือไม่หาก
ยงันอ้ยกวา่ใหว้นกลบัไปท าใหม่ซ ้ าๆ จนกวา่
เงื่อนไขจะเป็นเทจ็ 

 

ตวัอยา่งการทดลอง 

ต่อสายสัญญาณดงัน้ี 

Vcc -> 5V 

Gnd -> Gnd 

SDA -> 4 

SCL -> 5 

ชุดฟังกช์นัที่ตอ้งการท างาน

วนซ ้ า 

เงื่อนไข 

เทจ็ 



97 
 

เขียนค าสั่งควบคุมดว้ยภาษา C 

 

 
2. การสร้างฟังก์ชันรองขึน้ใช้เอง 
 ฟังกช์นัต่าง ๆ ที่ไดก้ล่าวมาแลว้เป็นฟังกช์นัที่ภาษาซีมีใหใ้ชง้าน แต่ถา้หากผูใ้ชง้านตอ้งการ 
ฟังกช์นัที่มีการท างานตามลกัษณะเฉพาะส่วนอยา่งใดอยา่งหน่ึงที่มีการเรียกใชง้านซ ้ าๆ หรือเพือ่แยกงาน 
ใหเ้ป็นส่วน ๆ ใหง่้ายต่อการเขียนโปรแกรมสามารถเขียนขึ้นเพือ่ใชง้านเองได ้การจดัวางต าแหน่งของ 
ฟังกช์นัรองสามารถท าไดส้องแบบคอื 
              1. วางก่อนฟังกช์นัที่เรียกใชง้าน ต าแหน่งการวางลกัษณะในน้ีไม่ตอ้งประกาศรูปแบบของฟังกช์นั 
(Prototype) ซ่ึงจะตอ้งวางฟังก์ชนัรองต่อจากหัวโปรแกรมและก่อนฟังก์ชนั setup การวางลกัษณะน้ีมีขอ้ดี
ตรงที่ไม่ต้องเขียนประกาศรูปแบบ แต่จะท าให้ฟังก์ชันที่ใช้งานหลัก (setup,loop) ถูกดันลงไปท้าย ๆ 
โปรแกรมซ่ึงหากมีฟังก์ชนัรองหลาย ๆ ฟังก์ชันยิง่ถูกดนัไปล่าง ๆ ของโปรแกรมมากขึ้น หากโปรแกรมมี
ฟังก์ชนัรองหลายสิบหลายร้อยบรรทดัจะส่งผลให้หาโปรแกรมหลกัเพื่อเขียนโปรแกรมยากขึ้นการแกไ้ข
โปรแกรมก็จะยากขึ้นตาม 
              2. วางหลงัฟังก์ชนัที่เรียกใชง้าน ต าแหน่งการวางลกัษณะน้ีจะตอ้งประกาศรูปแบบของฟังกช์นั 
(Prototype) ซ่ึงจะตอ้งมีเคร่ืองหมาย ; ปิดท้ายด้วย โดยประกาศไวใ้นท้ายของส่วนหัวโปรแกรมการวาง
ลกัษณะน้ีมีขอ้ดีตรงที่ฟังก์ชนัหลกั (setup, loop) ยงัอยูต่อนบนของโปรแกรมตลอดไม่วา่จะมีฟังก์ชนัรองก่ี
ฟังกช์นัก็ตามท าใหก้ารตรวจสอบแกไ้ขปรับปรุงในคร้ังหลงัท าไดส้ะดวก 
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โครงสร้างการจัดวางฟังก์ชันรองในภาษาซี 

 

หวัโปรแกรม 

ตวัโปรแกรม 

ฟังกช์นัรอง 

ฟังกช์นัที่ setup() 

ฟังกช์นั loop() 

ตวัโปรแกรม 

ฟังกช์นัที่ setup( ) 

ฟังกช์นั loop() 

ฟังกช์นัรอง 

หวัโปรแกรม 

ประกาศรูปแบบฟังกช์นัรอง 

(วางก่อนฟังกช์นัที่เรียกใชง้าน) (วางหลงัฟังกช์นัที่เรียกใชง้าน) 

วางก่อนฟังก์ชันที่เรียกใช้งาน วางหลังฟังก์ชันที่เรียกใช้งาน 
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ฟังกช์นัรองที่เขียนขึ้นใชเ้องมีดว้ยกนั 4 ประเภทคือ 
- ฟังกช์นัที่ไม่รับค่าและไม่ส่งคืนค่า 
- ฟังกช์นัที่รับค่าแต่ไม่ส่งคืนค่า 
- ฟังกช์นัที่ไม่รับค่าแต่ส่งคืนค่า 
- ฟังกช์นัที่รับค่าและส่งคืนค่า 
 
2.1 ฟังกช์นัที่ไม่รับค่าและไม่ส่งคืนค่า 
 เป็นฟังกช์นัรองที่เขียนขึ้นโดยการรวมชุดฟังกช์นัเพือ่ใหท้  างานอยา่งหน่ึงอยา่งใดเป็นอิสระจาก 
ฟังกช์นัหลกัไม่มีการรับค่าใด ๆ จากฟังกช์นัหลกัเพือ่น าไปใชง้านในตวัของฟังกช์นัรอง และไม่มีการส่งค่า 
ใด ๆ กลบัมายงัฟังกช์นัหลกัที่เป็นผูเ้รียกใชง้าน ซ่ึงขอ้ก าหนดในการประกาศใชข้องฟังกช์นัประเภทน้ีมี 
ดงัน้ี 
 1. ขอ้ก าหนดในการไม่รับค่า ท  าโดยใส่ (void) หลงัช่ือฟังกช์นั 
 2. ขอ้ก าหนดในการไม่ส่งคืนค่า ท  าโดยใส่ void หนา้ช่ือฟังกช์นั 
 

ตัวอย่างโปรแกรมที่มีฟังก์ชันรองที่ไม่รับค่าและไม่ส่งคืนค่า void pattern1(void); 
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รายละเอียดโค้ดโปรแกรม 
          - บรรทดัที่ 4, 5, 6 เป็นการประกาศรูปแบบของฟังกช์นัรองที่จะเขียนขึ้นใชง้าน (มี ; ปิ ดทา้ย) และ 
            เป็นฟังกช์นัที่ไม่รับค่าและไม่ส่งคืนค่า (มี void หนา้ฟังกช์นัและหลงัฟังกช์นั) 
          - บรรทดัที่ 14, 15, 16 เป็นการเรียกใชง้านโดยการช่ือฟังกช์นัที่ตอ้งการตามดว้ย ( ) ที่ภายในวา่ง 
            เปล่าเน่ืองจากไม่มีการส่งค่าเขา้ในฟังกช์นั 
          - บรรทดัที่ 19-24 เป็นฟังกช์นัรองฟังกช์นัแรกที่เขียนขึ้นใชง้านโดยภายในบรรจุฟังกช์นัที่ตอ้งการ 
            ใหท้  างานเม่ือมีการเรียกใช ้
          - บรรทดัที่ 25-30, บรรทดัที่ 25-30, บรรทดัที่ 31-36 เป็นฟังกช์นัรองถดั ๆ มาที่เขียนขึ้นใชง้าน 
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2.2 ฟังกช์นัที่รับค่าแต่ไม่ส่งคืนค่า 
 เป็นฟังกช์นัที่เขียนขึ้นเพือ่แบ่งยอ่ยการท างานของฟังกช์นัหลกั โดยมีการส่งค่าจากฟังกช์นัหลกั 
ในขั้นตอนการเรียกใชฟั้งกช์นัรองเพือ่ใหฟั้งก์ชนัรองที่เขียนขึ้นน าไปประมวลผลอยา่งใดอยา่งหน่ึงตามที่ 
ผูส้ร้างฟังกช์นัตอ้งการ ซ่ึงขอ้ก าหนดในการประกาศใชข้องฟังกช์นัประเภทน้ีมีดงัน้ี 

1. ขอ้ก าหนดในการรับค่าท าโดยก าหนดชนิดตวัแปร พร้อมตวัแปรที่จะรับค่าทา้ยช่ือฟังกช์นัรองที่
สร้างขึ้น เช่น (byte data) 
              2. ขอ้ก าหนดในการไม่ส่งคืนค่า ท าโดยใส่ void หนา้ช่ือฟังกช์นั 
 

ตัวอย่างโปรแกรมที่มีฟังก์ชันรองที่รับค่าและไม่ส่งคืนค่า void send2port(byte data); 
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รายละเอียดโค้ดโปรแกรม 
- บรรทดัที่ 6 เป็นการประกาศรูปแบบของฟังกช์นัรองที่จะเขียนขึ้นใชง้าน (มี ; ปิดทา้ย) เป็น 

ฟังกช์นัที่ไม่มีการส่งคืนค่า (มี void อยูห่นา้ฟังกช์นั) แต่เป็นฟังกช์นัที่รับค่าเพยีงอยา่งเดียว โดย 
ในวงเล็บหลงัฟังกช์นัจะเป็นตวัแปรที่ใชส้ าหรับรับค่าซ่ึงจะตอ้งประกาศชนิดของตวัแปรพร้อม 
ช่ือตวัแปรส าหรับรับค่าไวใ้นวงเล็บทา้ยฟังกช์นั 
             - บรรทดั 17-20 เป็นการเรียกใชฟั้งกช์นัรองโดยการเรียกช่ือฟังกช์นัรองพร้อมส่งค่าเขา้ไปใน 
ฟังก์ชันโดยค่าที่ส่งไปจะใส่ในวงเล็บทา้ยช่ือฟังก์ชนัรองที่เรียกใช ้ค่าที่ส่งไปจะเขา้ไปเก็บไวใ้นตวัแปรที่
ฟังก์ชนัรองประกาศไว ้เช่น send2port(0B1000); เป็นการเรียกใช้ฟังก์ชัน send2port โดยส่งค่าตวัเลข 1000 
ซ่ึงเป็นเลขฐานสองเขา้ไปในฟังก์ชนัรองนั้นดว้ย ค่าตวัเลขดงักล่าวจะถูกเก็บไวใ้นตวัแปร data ซ่ึงฟังก์ชัน
รองไดเ้ตรียมเอาไว ้
             - บรรทดัที่ 20-28 เป็นฟังกช์นัรองที่เขียนขึ้น ภายในฟังกช์นัมีการน าค่าที่ถูกส่งเขา้มาผา่นตวัแปร 
data น ามาใชง้าน 
 
2.3 ฟังกช์นัที่ไม่รับค่าแต่ส่งคืนค่า 
 เป็นฟังกช์นัที่เขียนขึ้นเพือ่แบ่งยอ่ยการท างานของฟังกช์นัหลกั เพยีงแต่ไม่ไดส่้งขอ้มูลเขา้ 
โปรแกรมเพือ่ช่วยใหท้  าการประมวลผลแต่มีการส่งขอ้มูลกลบัมายงัฟังกช์นัหลกั เช่นฟังกช์นัตรวจสอบ 
การกดสวติชซ่ึ์งฟังกช์นัน้ีไม่จ  าเป็นตอ้งรับขอ้มูลใดมาประมวลผลมีเพยีงตรวจสอบวา่มีการกดสวติช ์
หรือไม่แลว้ส่งค่าการกดสวติชก์ลบัไปยงัฟังกช์นัหลกัเพือ่น าไปใชง้านต่อไป โดยค่าที่ส่งกลบัผูเ้ขยีน 
โปรแกรมจะเป็นผูก้  าหนดขึ้นมาเอง เช่น เม่ือสวติช ์1 ถูกกดใหส่้งค่า 1 กลบัและเม่ือสวติช ์2 ถูกกดใหส่้ง 
ค่า 2 หากไม่มีการกดใด ๆ ใหส่้งกลบัค่า 0 เป็นตน้ 
การเขียนฟังกช์นัรองลกัษณะน้ีมีขอ้ก าหนดในการประกาศใชข้องฟังกช์นัดงัน้ี 
 1. ขอ้ก าหนดในการไม่รับค่า ท าโดยใส่ (void) หลงัช่ือฟังกช์นั 
 2. ขอ้ก าหนดในการส่งคืนค่า ท าโดยใส่ก าหนดชนิดของขอ้มูลที่จะส่งคืนหนา้ช่ือฟังกช์นัรอง 
ที่สร้างขึ้น 
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ตวัอยา่งการประกาศตวัแปรในขอบเขตที่ต่างกนั 

ตัวอย่างโปรแกรมที่มีฟังก์ชันรองที่ไม่รับค่าแต่ส่งคืนค่า byte readSW(void); 

 

 
 

รายละเอียดโค้ดโปรแกรม 

- บรรทดัที่ 4 เป็นการประกาศรูปแบบของฟังกช์นัรอง byte readSW(void); ซ่ึงเป็นฟังกช์นัที่มีการ

ส่งค่ากลบัคืนฟังกช์นัหลกั โดยค่าที่ส่งกลบัมีขนาดเป็นค่าของตวัแปร byte 

- บรรทดัที่ 13 เป็นการเป็นการเรียกใชฟั้งกช์นัรอง byte x=readSW(); เม่ือฟังกช์นัรองทา งานเสร็จ

ส้ินจะส่งค่าเขา้มายงัตวัแปร x ซ่ึงเป็นตวัแปรไดป้ระกาศชนิดที่มีขนาดที่เพยีงพอที่สามารถรับขอ้มูลที่

ส่งกลบัมาจากฟังกช์นัรองน้ีได ้

- บรรทดั 19-27 เป็นฟังกช์นัรองที่เขียนขึ้นเพือ่ใชง้านที่มีการส่งค่าคืนไปยงัฟังกช์นัหลกั 

- บรรทดัที่ 21 การประกาศตวัแปรที่มีชนิดเดียวกนักบัค่าที่ฟังกช์นัรองส่งออก 
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- บรรทดัที่ 26 ฟังกช์นั return เป็นฟังกช์นัที่ใชส้าหรับส่งค่าออกจากฟังกช์นัรอง โดยค่าที่ส่งออกจะ

อยูใ่นตวัแปรทา้ยฟังกช์นั return ซ่ึงมีขนาดเดียวกนักบัชนิดของค่าที่ประกาศของฟังกช์นั (หนา้ช่ือฟังกช์นั

รอง) 

2.4 ฟังกช์นัที่รับค่าและส่งคืนค่า 

 เป็นฟังกช์นัที่เขียนขึ้นเพือ่แบ่งยอ่ยการท างานของฟังกช์นัหลกัโดยมีการส่งค่าจากฟังกช์นัหลกั 

เพือ่ใหฟั้งกช์นัรองที่เขียนขึ้นน าไปประมวลค่าอยา่งใดอยา่งหน่ึงและส่งค่ากลบัมายงัฟังกช์นัหลกั ซ่ึง 

ฟังกช์นัรองชนิดน้ีมกัใชบ้่อยเม่ือตอ้งการสร้างกลุ่มฟังกช์นัที่ตอ้งการค านวณส่ิงใดส่ิงหน่ึง โดยมีขอ้มูลที ่

ใชใ้นการค านวณนั้น ๆ ดว้ย และเม่ือค านวณเสร็จส้ินฟังกช์นัหลกัมีความตอ้งการผลการค านวณนั้นดว้ย 

เช่น ฟังกช์นัแปลงค่าจากการอ่านค่าจากเทอร์มิสเตอร์ NTC และตอ้งการผลเป็นอุณหภูมิ ซ่ึงขอ้ก าหนดใน 

การประกาศใชข้องฟังกช์นัประเภทน้ีมีดงัน้ี 

            1. ขอ้ก าหนดในการรับค าท าโดยก าหนดชนิดตวัแปร พร้อมตวัแปรที่จะรับค่าทา้ยช่ือฟังก์ชนั 

รองที่สร้างขึ้น เช่น (int x) 

            2. ขอ้ก าหนดในการส่งคืนค่า ท  าโดยใส่ก าหนดชนิดของขอ้มูลที่จะส่งคืนหนา้ช่ือฟังกช์นัรอง 

ตัวอย่างโปรแกรมที่มีฟังก์ชันรองที่รับค่าและส่งคืนค่า double Thermistor(int RawADC); 
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รายละเอียดโค้ดโปรแกรม 

- บรรทดัที่ 2 เป็นการประกาศรูปแบบของฟังกช์นัรอง double Thermistor(int RawADC); ที่จะ 

เขียนขึ้นใชง้าน (มี ; ปิดทา้ย) เป็นฟังกช์นัที่มีการรับค่าและส่งค่ากลบัคนืฟังกช์นัหลกั โดยค่าที่ 

รับจะถูกเก็บไวใ้นตวัแปรช่ือ RawADC ถูกก าหนดใหเ้ป็นชนิด integer และส่งคืนค่ากลบัมีขนาด 

เป็นค่าของตวัแปร double 

- บรรทดัที่ 9 เป็นการเรียกใชฟั้งก์ชนัรอง float Temp=Thermistor(analogRead(NTC)); โดยส่งค่า 

เขา้ฟังกช์นัรองในวงเล็บหลงัช่ือฟังกช์นั และประกาศตวัแปรไวรั้บค่า (Temp) ที่ไดจ้ากการส่งกลบัจาก

ฟังกช์นัรอง จากตวัอยา่งจะเห็นวา่ใชต้วัแปรที่ใชรั้บค่ามีขนาดเล็กกวา่ค่าที่ส่งกลบัดงันั้นจะมีขอ้มูลหายไป

บางส่วน แต่ถา้หากผูเ้ขียนโปรแกรมยอมรับการสูญหายของขอ้มูลนั้นไดโ้ดยผลการทา งานของโปรแกรมยงั

เท่าเดิมก็สามารถท าได ้

- บรรทดัที่ 14-21 เป็นฟังกช์นัรองที่เขียนขึ้นมาเพือ่ประมวลผลตามตอ้งการที่มีการรับค่าเขา้มา 

ค านวณและส่งค่ากลบัคืนยงัฟังกช์นัหลกั 

 

3. ขอบเขตของตัวแปร 
 ขอบเขตของตวัแปรหมายถึงบริเวณหรือต าแหน่งหรือพกิดัของตวัแปรที่ฟังกช์นัสามารถเรียกใช ้
งานได ้ทั้งน้ีขึ้นอยูก่บัตวัแปรตวันั้น ๆ วา่ประกาศไวท้ี่จุดใด โดยขอบเขตของตวัแปรมีดว้ยกนั 2 แบบ 

1. ตวัแปรประเภทโกลบอล (global) เป็นตวัแปรที่ประกาศนอกฟังกช์นัซ่ึงจะประกาศไวใ้น 
ส่วนของหวัโปรแกรม ตวัแปรเหล่าน้ีสามารถถูกน าไปใชง้านไดทุ้กฟังกช์นั หรืออาจกล่าว 
ไดว้า่ทุกฟังกช์นัสามารถมองเห็นตวัแปรประเภทน้ี 

2. ตวัแปรประเภทโลคอล (local) เป็นตวัแปรที่ประกาศภายในฟังกช์นัซ่ึงสามารถใชง้านไดเ้ฉพาะ

ภายในฟังกช์นัที่ประกาศเท่านั้นนอกฟังกช์นัไม่สามารถใชง้านได ้หรืออาจกล่าวไดว้า่ตวัแปร Local 

มองเห็นเฉพาะภายในเท่านั้น 
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ตัวอย่างการประกาศตัวแปรในขอบเขตที่ต่างกัน 

 
รายละเอียดโค้ดโปรแกรม 

- บรรทดัที่ 1,2 เป็นการประกาศตวัแปร LED1, LED2 ซ่ึงประกาศอยูน่อกฟังกช์นัเป็นการประกาศ 
ตวัแปรในต าแหน่งโกลบอลนัน่หมายความวา่ทุกฟังกช์นัจะสามารถใช ้(มองเห็น) ตวัแปรน้ีได ้
สามารถน าไปใชง้านได ้เช่นในฟังกช์นั setup ไดน้ าไปก าหนดโหมดการท างานในฟังกช์นั 
pinMode และในฟังกช์นั loop ไดน้ าไปใชใ้นฟังกช์นั digitalWrite 

- บรรทดัที่ 10 เป็นการประกาศตวัแปร i ซ่ึงจะน าไปใชน้บัรอบในค าสัง่ forโดยตวัแปรน้ีจะ 
มองเห็นและใชง้านไดเ้ฉพาะภายในฟังกช์นั loop เท่านั้น นอกฟังกช์นั (เช่นฟังกช์นั setup ใน 
ตวัอยา่ง) ไม่สามารถใชง้านตวัแปรน้ีไดห้รือกล่าวไดว้า่มองไม่เห็นตวัแปร i น้ี 

 

4. การประกาศตัวแปรแบบสตรัคเจอร์ (Structure) และยูเนียน (Union) 

 การใชง้านตวัแปรที่มีจ  านวนตวัแปรมาก ๆ อาจเกิดการสบัสนในการใชง้านได ้ภาษาซีสามารถ 

จดัรวมกลุ่มตวัแปรเพือ่ให้เกิดความสะดวกต่อการเรียกใชง้านได ้ซ่ึงตวัแปรที่น ามารวมกลุ่มนั้นสามารถ 

รวมกลุ่มตวัแปรที่เป็นชนิดแตกต่างกนัได ้โดยมีวธีิการประกาศดว้ยกนั 2 แบบคือ 
            1. แบบสตคัเจอร์ (Structure) 
            2. แบบยเูนียน (Union) 
โดยในแต่ละแบบมีคุณสมบติัในการจดัการที่แตกต่างกนั 
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4.1 การประกาศตวัแปรแบบสตคัเจอร์ (Structure) 

 เป็นการประกาศตวัแปรที่สามารถรวมกลุ่มของขอ้มูลไดห้ลายชนิดไม่วา่จะเป็นตวัเลขจ านวน 

เตม็ ตวัเลขที่เป็นทศนิยมหรือเป็นตวัอกัษรก็ตาม โดยสามารถใชง้านไดใ้นเวลาเดียวกนัเน่ืองจากตวัแปร 

ยอ่ย ๆ ภายในสตคัเจอร์ไดถู้กแยกพื้นที่หน่วยความจ าส าหรับการเก็บขอ้มูล วธีิการประกาศมีรูปแบบดงัน้ี 

การประกาศ การใช้งาน 

struct ช่ือตวัแปรสตคัเจอร์ 
{ 
ชนิดตวัแปร ช่ือตวัแปรตวัที่ 1; 
ชนิดตวัแปร ช่ือตวัแปรตวัที่ 2; 
--- 
}; 

ช่ือตวัแปรสตคัเจอร์ ช่ือตวัแปรใหม่ที่ตอ้งการตั้งช่ือ=

{ค่าเร่ิมตน้ของตวัแปรตวัที่ 1, 2, …}; 

 

ตวัอยา่งเช่น 
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รายละเอียดโค้ดโปรแกรม 
- บรรทดัที่ 1-6 เป็นการประกาศตวัแปรแบบสตคัเจอร์โดยตั้งช่ือวา่ VALUE มีตวัแปรภายใน 3 ตวั 

ที่เก็บขอ้มูลแตกต่างกนั 
- บรรทดัที่ 7 เป็นการก าหนดค่าเร่ิมตน้โดยสามารถเปล่ียนช่ือเรียกใหม่ได้ ในที่น้ีเปล่ียนช่ือจาก

VALUE เป็นช่ือว่า data และสามารถก าหนดค่าเร่ิมต้นเข้าไปในทุกตัวแปรภายในได้ในขั้นตอนน้ี จาก
ตวัอยา่งก าหนดตวัแปร data.a=123 ตวัแปร data.b=12345 และตวัแปร data.c=123.45 
4.2 การประกาศตวัแปรแบบยเูนียน (Union) 
 เป็นการประกาศตวัแปรที่สามารถรวมกลุ่มของขอ้มูลไดห้ลายชนิดเช่นเดียวกบัแบบสตคัเจอร์ 
แต่มีความแตกต่างตรงที่แบบยเูนียนใชห้น่วยความจ าเก็บขอ้มูลในต าแหน่งเดียวกนัในทุกตวัแปร ดงันั้น 
เวลาใชง้านจึงไม่สามารถใชพ้ร้อมกนัได ้เน่ืองจากตวัแปรที่ก  าหนดค่าตวัหลงัสุดจะเป็นตวัที่ไดใ้ชง้าน 
หน่วยความจ าในต าแหน่งนั้น ๆ ท าใหข้อ้มูลในตวัแปรแรก ๆ ถูกแทนที่ไปดว้ยค่าในตวัแปรล่าสุดแทน 
รูปแบบการประกาศดงัน้ี 

การประกาศ การใช้งาน 
union ช่ือตวัแปรยเูนียน 
{ 
ชนิดตวัแปร ช่ือตวัแปรตวัที่ 1; 
ชนิดตวัแปร ช่ือตวัแปรตวัที่ 2; 
--- 
}; 

ช่ือตวัแปรยเูนียน ช่ือตวัแปรใหม่ที่ตอ้งการตั้งช่ือ; 

 
ตัวอย่างเช่น 

 



109 
 

รายละเอียดโค้ดโปรแกรม 
- บรรทดัที่ 1-6 เป็นการประกาศตวัแปรแบบยเูนียนโดยตั้งช่ือวา่ VALUE มีตวัแปรภายใน 3 ตวัที่ 

เก็บขอ้มูลแตกต่างกนั 
- บรรทดัที่ 7 เป็นการก าหนดช่ือเรียกใหม่ในที่น้ีเปล่ียนช่ือจาก VALUE เป็นช่ือวา่ data แต่ไม่ 

สามารถก าหนดค่าเร่ิมตน้แบบตวัแปรสตรัคเจอร์ได ้
- บรรทดัที่ 11 เป็นการก าหนดค่าใหก้บัตวัแปรตวัแรก data.a พร้อมน าไปใชง้านทนัที โดยตวัอยา่ง 

ดงักล่าวเป็นการน าส่งขอ้มูลออกทางพอร์ตอนุกรมเพือ่แสดงผลหนา้จอคอมพวิเตอร์ 
- บรรทดัที่ 12 เป็นการก าหนดค่าใหก้บัตวัแปรตวัแรก data.b ค่าของตวัแปรน้ีจะไปทบัขอ้มูลของ 

data.a ซ่ึงตอนน้ีไม่ไดใ้ชง้านแลว้ 
- บรรทดัที่ 13 เป็นการก าหนดค่าใหก้บัตวัแปรตวัแรก data.c ค่าตวัแปรน้ีจะไปทบัขอ้มูลของตวั 

แปร data.b เน่ืองจากใชต้  าแหน่งของหน่วยความจ าเดียวกนัในการเก็บขอ้มูล 
                   หากก าหนดค่าตวัแปรต่อเน่ืองกนั ตวัแปรตวัสุดทา้ยจะไปทบัขอ้มูลตวัแปรตวัแรก ๆ ของตวั
แปรยเูนียน 
ตัวอย่างเช่น 
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หน่วยการเรียนรู้ที ่5 การลงมือเขยีนโปรแกรม 
เร่ืองย่อยที่ 4 การติดต้ัง library บน Arduino IDE 

 

Libraries คือ โคด้ที่ท  ำให้ sensor  และโมดูลต่ำงๆ ใชง้ำนไดง่้ำยขึ้นสะดวกต่อกำรใชง้ำนและไม่มี
ควำมซับซ้อนมำกนัก ซ่ึงกำรใช้งำน Libraries บำงตวันั้นนักเขียนโปรแกรมใช้งำนจะตอ้งเพิ่มเขำ้ไปดว้ย

ตนเอง 

วธีิติดตั้งไลบรำรี (Library) ใหก้บัโปรแกรม Arduino IDE ท ำได ้3 วธีิดงัน้ี 
             1. ติดตั้งผำ่น Arduino IDE โดยใช ้Library Manager 

             2. ติดตั้งผำ่น Arduino IDE โดยน ำเขำ้ไฟล ์.zip 

             3. ติดตั้งโดยน ำไลบรำรีไปวำงไวใ้นโฟลเดอร์ libraries 

หมายเหตุ : วธีิติดตั้งแบบที่ 2 และแบบที่ 3 ตอ้งดำวน์โหลดไฟลไ์ลบรำรีมำไวใ้นเคร่ืองก่อน 

1. โดยติดต้ังผ่าน Arduino IDE โดยใช้ Library Manager 

ข้อจ ากัด : ไลบรำรีที่จะติดตั้งดว้ยวธีิน้ี จะตอ้งมีขอ้มูลอยูใ่นระบบ library index ของ arduino เท่ำนั้น ซ่ึงหำก

ไม่มีขอ้มูลอยูใ่นระบบจะท ำใหค้น้หำไลบรำรีเพือ่ติดตั้งไม่เจอ 

โดยมีวธีิกำรติดตั้งมีขั้นตอนดงัต่อไปน้ี  

คลิกที่เมนู Sketch > Include Library > Manage Libraries… เพือ่เปิด Library Manager 

 



111 
 

รอให ้Library Manager ดำวน์โหลด library index จนเสร็จ จึงจะเร่ิมใชง้ำน Library Manager ได ้

(ชำ้เร็วขึ้นอยูก่บัควำมเร็วอินเทอร์เน็ต) 

 

 

พมิพช่ื์อไลบรำรีที่ตอ้งกำรจะติดตั้ง เช่น พมิพค์  ำวำ่ taskscheduler ที่ช่อง Filter your search…  เม่ือ

พบไลบรำรีที่ตอ้งกำรจะติดตั้ง ใหค้ลิกปุ่ ม Install จำกนั้นรอจนกวำ่ไลบรำรีนั้นจะถูกดำวน์โหลด และติดตั้ง

กระทัง่ส ำเร็จ  

 

 
              ถำ้ติดตั้งส ำเร็จแลว้จะแสดงค ำวำ่ INSTALLED ต่อทำ้ยช่ือไลบรำรี (กำรติดตั้งจะชำ้เร็วขึ้นอยูก่บั

ควำมเร็วอินเทอร์เน็ต) 
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2. ติดตั้งผำ่น Arduino IDE โดยน ำเขำ้ไฟล ์.zip 

ข้อจ ากัด : ไลบรำรีที่จะติดตั้งดว้ยวธีิน้ีจะตอ้งมีขอ้มูลอยูใ่นคอมพวิเตอร์ของนกเขียนโปรแกรมขณะนั้น

เท่ำนั้น ซ่ึงหำกไม่มีขอ้มูลอยูใ่นคอมพวิเตอร์จะท ำใหค้น้หำไฟล ์.zip เพือ่ติดตั้งไม่พบ 

คลิกที่เมนู Sketch > Include Library > Add .ZIP Library… เพือ่เปิดโฟลเ์ดอร์ที่จดัเก็บไลบำร่ี 

 

 

 

เม่ือติดตั้งส ำเร็จจะมีขอ้ควำมขึ้นมำวำ่ Library added to your libraries. Check “Include library” 

menu ตำมรูปดำ้นล่ำง 
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3. ติดต้ังโดยน าไลบรารีไปวางไว้ในโฟลเดอร์ libraries มีขั้นตอนดังนี้ 

1. ดำวน์โหลดไลบรำรีที่เป็นไฟล ์.zip มำไวใ้นเคร่ืองคอมพวิเตอร์ 

              2. แตกไฟล ์.zip จนไดอ้อกมำเป็นโฟลเดอร์ 

              3. ยำ้ยโฟลเดอร์ที่เพิ่งแตกไฟลอ์อกมำ ไปไวใ้นโฟลเดอร์ libraries 
      ที่อยูข่องโฟลเดอร์ libraries ส ำหรับ Linux : /home/your_user/Arduino/libraries 

     โดยสำมำรถตรวจเช็คต ำแหน่งของโฟลเดอร์ที่จะน ำไปวำงไดโ้ดยคลิกที่เมนู File > Preferences 
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เม่ือหนำ้ต่ำง Preferences แสดงขึ้นมำ ใหดู้ที่ Sketchbook location นัน่คือต ำแหน่งของโฟลเดอร์ที่
เรำจะน ำไลบรำรีไปวำง 
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หน่วยการเรียนรู้ที่ ๖ Arduino Web Editor เขียนโปรแกรมผ่านบราวเซอร์ 

กลุ่มสาระการเรียนรู้วทิยาศาสตร์ 
สาระที่ ๔ เทคโนโลย ี

มาตรฐาน ว ๔.๒ เขา้ใจและใชแ้นวคิดเชิงค  านวณในการแกปั้ญหาที่พบในชีวติจริงอยา่งเป็นขั้นตอนและ
เป็นระบบ ใชเ้ทคโนโลยสีารสนเทศและการส่ือสารในการเรียนรู้ การท างาน และการแกปั้ญหาไดอ้ยา่งมี
ประสิทธิภาพ รู้เท่าทนั และมีจริยธรรม 

ตัวช้ีวัด  

ว ๔.๒ ม.๑/๒ ออกแบบและเขียนโปรแกรมอยา่งง่ายเพือ่แกปั้ญหาทางคณิตศาสตร์หรือวทิยาศาสตร์ 
ว ๔.๒ ม.๕/๑ รวบรวม วิ เคราะห์ข้อมูล และใช้ความรู้ด้านวิทยาการคอมพิวเตอร์ ส่ือดิจิทัล 

เทคโนโลยสีารสนเทศในการแกปั้ญหาหรือเพิ่มมูลค่าให้กบับริการหรือผลิตภณัฑท์ี่ใช ้
ในชีวติจริงอยา่งสร้างสรรค ์

ว ๔.๒ ม.๖/๑ ใชเ้ทคโนโลยสีารสนเทศในการน าเสนอ และแบ่งปันขอ้มูลอยา่งปลอดภยั มีจริยธรรม 
และวิเคราะห์การเปล่ียนแปลงเทคโนโลยสีารสนเทศที่มีผลต่อการด าเนินชีวิต อาชีพ 
สงัคม และวฒันธรรม 

 

สาระส าคญั 

 ผูเ้รียนไดรู้้จกัและลองเขียนค าสัง่ใน  Arduino Web Editor ซ่ึงเป็นโปรแกรมจ าลองการท างาน เพือ่
น าไฟลภ์าษาเคร่ืองที่ไดจ้ากการแปลงไปจ าลองการท างานดว้ยเวป็ไซต์ 

สาระการเรียนรู้ 

 ความรู้ 
          นกัเรียนไดท้ดลองวงจรโดยที่ยงัไม่มีวงจรจริง โดยโปรแกรมจะท าการจ าลองการท างานของวงจรที่
ถูกตอ้งก่อนที่จะต่อวงจรจริงในหอ้งทดลอง 
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 ทกัษะ/กระบวนการ 

          ๑. ผูเ้รียนใชท้กัษะการสงัเกตทั้งค  าสัง่ และการต่อจ าลองวงจร 
          ๒. ผูเ้รียนใชท้กัษะการสงัเกตการต่อวงจร เช่น หลอด LED ตอ้งต่อตวัตา้นทาน เป็นตน้ 

          ๓. ผูเ้รียนใชก้ระบวนการแกปั้ญหาเม่ือพบวา่การต่อวงจรหรือเขียนค าสัง่เม่ือมีขอ้ผดิพลาด 

คุณลกัษณะที่พงึประสงค ์

          ๑.  ผูเ้รียนมีใจรักและพร้อมศึกษาในการต่อวงจรแบบจ าลอง 

          ๒.  ผูเ้รียนมีใจรักในการเขียนค าสัง่ 
          ๓. นกัเรียนมีน ้ าใจต่อผูท้ี่ตอ้งการใหแ้นะน าค  าสัง่หรือวงจร 

          ๔. รักชาติ ศาสน์ กษตัริย ์

          ๕. ซ่ือสตัย ์
          ๖. มีวนิยั 

          ๗. ใฝ่เรียนรู้ 
          ๘. อยูอ่ยา่งพอเพยีง 

          ๙. มุ่งมัน่ในการท างาน 
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หน่วยการเรียนรู้ที ่6 Arduino Web Editor เขยีนโปรแกรมผ่านบราวเซอร์ 

 

การใชง้าน  Arduino Web Editor โปรแกรมจ าลองการท างาน เพือ่น าไฟลภ์าษาเคร่ืองที่ไดจ้ากการ
แปลงไปจ าลองการท างานดว้ยเวป็ไซต ์https://www.tinkercad.com 
 ส าหรับนกัเขียนโปรแกรมที่ตอ้งการทดลองวงจรโดยที่ยงัไม่มีวงจรจริง การจ าลองดว้ยโปรแกรม

จ าลองการท างานของวงจรเป็นทางเลือกที่เหมาะสม ซ่ึงในหลกัสูตรน้ีจะขอแนะน าเวป็ไซต ์
https://www.tinkercad.com/ ซ่ึงเป็นอีกหน่ึงเวป็ไซตท์ี่ไดรั้บความนิยมในการจ าลองเขียนโปรแกรม Arduino 

IED เบื้องตน้ เม่ือเขา้สู่หนา้เวป็ไซตจ์ะประกอบดว้ยขั้นตอนการด าเนินการดงัน้ี 

1. คลิกเลือก Program, simulate, & assemble 

 

 
 2. คลิกเลือก Start Tinkering 

 

 

 

  

 

https://www.tinkercad.com/
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3. คลิกเลือก Create personal account 

 

 
 4. เลือกประเทศ  วนั  เดือน  ปี  เกิด ---> คลิก NEXT จากนั้นจะปรากฏหนา้ต่างใหก้รอกอีเมลแ์ละ

พาสเวร์ิด 
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 5. จากนั้นจะปรากฏหนา้ต่างสร้างบญัชี (Account created) คลิกเคร่ืองหมายถูกหนา้ขอ้ความอธิบาย

แลว้คลิก DONE 

 

 6. จากนั้นจะเขา้สู่หนา้ต่างการออกแบบคลิก Circuits --> Create new Circuit 
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ตัวอย่างการต่อวงจรและการเขียนค าส่ัง 

อุปกรณ์ที่ใชใ้นการทดลองน้ี 

 1. Utrasonic Distance sensor  

              2. หลอด LED จ านวน 2 หลอด 

              3. NP Transister 
              4. Temperature Sensor 
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ค าสัง่ควบคุม 

 

 

ผลลพัธแ์สดงที่จอ Serial Monitor 
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หน่วยการเรียนรู้ที่ ๗ จอภาพตอบสนองผู้ชม 

กลุ่มสาระการเรียนรู้วทิยาศาสตร์ 
สาระที่ ๔ เทคโนโลย ี

มาตรฐาน ว ๔.๑ เขา้ใจแนวคิดหลักของเทคโนโลยีเพื่อการด ารงชีวิตในสังคมที่มีการเปล่ียนแปลงอยา่ง
รวดเร็ว ใชค้วามรู้และทกัษะทางดา้นวิทยาศาสตร์ คณิตศาสตร์ และศาสตร์อ่ืน ๆ เพื่อแกปั้ญหาหรือพฒันา
งานอยา่งมีความคิดสร้างสรรคด์ว้ยกระบวนการออกแบบเชิงวิศวกรรมเลือกใชเ้ทคโนโลยอียา่งเหมาะสม
โดยค านึงถึงผลกระทบต่อชีวติ สงัคม และส่ิงแวดลอ้ม 

ตัวช้ีวัด  

ว ๔.๑ ม.๑/๔ ออกแบบวิธีการแกปั้ญหา โดยวเิคราะห์ เปรียบเทียบ และตดัสินใจเลือกขอ้มูลที่จ  าเป็น 

น าเสนอแนวทางการแกปั้ญหาใหผู้อ่ื้นเขา้ใจ วางแผนและด าเนินการแกปั้ญหา 

ว ๔.๑ ม.๑/๕ ใชค้วามรู้และทกัษะเก่ียวกบัวสัดุ อุปกรณ์ เคร่ืองมือ กลไก ไฟฟ้า หรืออิเลก็ทรอนิกส์

เพือ่แกปั้ญหาไดอ้ยา่งถูกตอ้ง เหมาะสมและปลอดภยั 

ว ๔.๑ ม.๒/๔ ทดสอบ ประเมินผล และอธิบายปัญหาหรือขอ้บกพร่องที่เกิดขึ้น ภายใตก้รอบเง่ือนไข 

พร้อมทั้งหาแนวทางการปรับปรุงแกไ้ข และน าเสนอผลการแกปั้ญหา 

ว ๔.๑ ม.๒/๕ ใชค้วามรู้ และทกัษะเก่ียวกบัวสัดุ อุปกรณ์ เคร่ืองมือ กลไก ไฟฟ้า และอิเล็กทรอนิกส์ 

เพือ่แกปั้ญหาหรือพฒันางานไดอ้ยา่งถูกตอ้ง เหมาะสม และปลอดภยั 

ว ๔.๑ ม.๓/๔ ทดสอบ ประเมินผล วิเคราะห์ และให้เหตุผลของปัญหาหรือขอ้บกพร่องที่เกิดขึ้ น

ภายใต ้กรอบเง่ือนไข พร้อมทั้งหาแนวทางการปรับปรุงแก้ไข และน าเสนอผลการ

แกปั้ญหา 

ว ๔.๑ ม.๓/๕ ใชค้วามรู้ และทกัษะเก่ียวกบัวสัดุ อุปกรณ์ เคร่ืองมือ กลไก ไฟฟ้าและอิเลก็ทรอนิกส์

ให ้ถูกตอ้งกบัลกัษณะของงาน และปลอดภยั เพือ่แกปั้ญหาหรือพฒันางาน 

ว ๔.๑ ม.๔/๕ ใชค้วามรู้และทกัษะเก่ียวกบัวสัดุ อุปกรณ์ เคร่ืองมือ กลไก ไฟฟ้าและอิเล็กทรอนิกส์

และเทคโนโลยทีี่ซับซ้อนในการแกปั้ญหาหรือพฒันางาน ไดอ้ยา่งถูกตอ้ง เหมาะสม

และปลอดภยั 
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สาระส าคญั 

๑. ผูเ้รียนไดเ้รียนรู้เคร่ืองมือและส่วนประกอบ  
           ๒. ผูเ้รียนไดเ้รียนรู้ตวัตา้นทาน 
           ๓. ผูเ้รียนไดเ้รียนรู้ไฟ LED 
           ๔. ผูเ้รียนไดเ้รียนรู้การเล่ือนภาพจากจอ LCD 12*2 
           ๕. ผูเ้รียนไดเ้รียนรู้การเช่ือมต่อบอร์ด Arduino กบั Processing 

สาระการเรียนรู้ 

 ความรู้ 
           ผูเ้รียนจะไดศึ้กษาอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ การต่อวงจร ตลอดจนการเขียนค าสัง่ควบคุมบอร์ด Arduino 
Uno R3  

 ทกัษะ/กระบวนการ 
           ๑. ใชก้ระบวนการสงัเกตเพือ่ใหผู้เ้รียนรับรู้ขอ้มูล และศึกษาดว้ยวธีิการต่างๆ อนัซ่ึงน ามาดว้ยความรู้ 
ความเขา้ใจ 
           ๒. ใชก้ระบวนการกลุ่ม เพือ่อธิบาย รับฟัง และวจิารณ์กิจกรรมที่พจิารณาส่วนประกอบของการ
กระท าหรือขอ้มูลต่างๆที่เช่ือมโยงเก่ียวขอ้งกนั 

 คณุลกัษณะท่ีพงึประสงค ์

          ๑. ผูเ้รยีนมีใจรกัในการเขียนค าสั่งควบคุมบอรด์ Arduino Uno R3 

          ๒. ผูเ้รยีนมีความเขา้ใจในอุปกรณอิ์เลก็ทรอนิกส ์

          ๓. ผูเ้รยีนรกัและมีสว่นรว่มในกระบวนการกลุม่ 

รกัชาติ ศาสน ์กษัตรยิ ์

          ๔. ซื่อสตัย ์

          ๕. มีวินยั 

          ๖. ใฝ่เรยีนรู ้

          ๗. อยูอ่ยา่งพอเพียง 

          ๘. มุ่งมั่นในการท างาน 
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หน่วยการเรียนรู้ที ่7 จอภาพตอบสนองผู้ชม 

เร่ืองย่อยที่ 1 เคร่ืองมือและส่วนประกอบ 

 

           หน่วยการเรียนรู้น้ีจะแนะน าเคร่ืองมือ หรืออุปกรณ์และส่วนประกอบทั้งหมดที่จะใชใ้นโครงงานของ
หลกัสูตรน้ี ซ่ึงจะแยกเป็นหมวดหมู่ ดงัน้ี 

หมวดหมู่บอร์ด 

1. บอร์ด Arduino 

 

2. Sensor Shield 
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หมวดหมู่ Motor และการขับเคล่ือน 

1. Motor 180 องศา 

 

 

 

 

2. Motor 360 องศา 

 

3. เกียร์ขบัมอเตอร์ 
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4. ลอ้ 

 

5. ชุดขบัมอเตอร์ L298N Dual H-Bridge Motor Controller 

 

6. เฟือง 
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หมวดหมู่ Sensor และ Infrared 

1. Ultra Sonic Sensor (เซ็นเซอร์วดัระยะทางดว้ยคล่ืนเสียง) 

                                
 
2. รีโมทอินฟาเรด Infrared Remote Control 

 

3. Humidity Sensors (เซนเซอร์วดัความช้ืนอากาศ) 
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4. Modules tracking sensor (เซ็นเซอร์ Sensor จบัสี ขาวด า, Sensor หุ่นยนต,์ หุ่นยนตเ์ดินตามเส้น) 

 

5. LDR Photoresistor Sensor Module (เซ็นเซอร์วดัความเขม้แสง) 

 

หมวดหมู่แสดงผล 

1. LCD Display Module 16*2 (จอแอลซีดี) 
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2. Buzzer Module (ล าโพง) 

 

 

 

 

 

 

 

หมวดหมู่อ่ืนๆ 

1. บอร์ดทดลอง Bread Board 830 Point 
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2. หลอดไฟ LED  

 

 
3. ตวัตา้นทานซ่ึงมีค่าความตา้นทานระหวา่ง 220 ถึง 330 โอห์ม 

 

 

4. สายจมัเปอร์ ผู-้ผู ้, ผู-้เมีย , เมีย-เมีย 
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5. Relay 5V 2 ช่อง  

 

6. Keypad 
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7. มือหนีบ 

 

 

7. สาย USB 2.0 

 

8. สาย USB cable 
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หน่วยการเรียนรู้ที ่7 จอภาพตอบสนองผู้ชม 

เร่ืองย่อยที ่2 ตัวต้านทาน 

ตัวต้านทาน (resistor) เป็นอุปกรณ์ไฟฟ้าชนิดหน่ึงที่มีคุณสมบัติในการต้านการไหลผ่านของ

กระแสไฟฟ้า ท าด้วยลวดต้านทานหรือถ่านคาร์บอน เป็นต้น ถ้าอุปกรณ์นั้ นๆ มีความต้านทานมาก
กระแสไฟฟ้าที่ไหลผ่านจะน้อยลง และเป็นอุปกรณ์ไฟฟ้าชนิดพาสซีฟสองขั้วที่สร้างความต่างศกัยไ์ฟฟ้า

คร่อมขั้วทั้งสอง (V) โดยมีสดัส่วนมากนอ้ยตามปริมาณกระแสไฟฟ้าที่ไหลผา่น (I) อตัราส่วนระหวา่งความ

ต่างศกัย ์และปริมาณกระแสไฟฟ้า คือ ค่าความตา้นทานทางไฟฟ้า หรือค่าความตา้นทานของตวัน ามีหน่วย

เป็นโอห์ม (สญัลกัษณ์ : Ω ) ซ่ึงเขียนเป็นสมการตามกฎของโอห์ม ดงัน้ี 

 

ค่าความตา้นทานน้ีถูกก าหนดวา่เป็นค่าคงที่ส าหรับตวัตา้นทานธรรมดาทัว่ไปที่ท  างานภายในค่า
ก าลงังานที่ก  าหนดของตวัมนัเอง 

              ตวัตา้นทานท าหนา้ที่ลดการไหลของกระแสและในเวลาเดียวกนัก็ท  าหนา้ที่ลดระดบัแรงดนัไฟฟ้า

ภายในวงจรทัว่ไป Resistors อาจเป็นแบบค่าความตา้นทานคงที่ หรือค่าความตา้นทานแปรได ้เช่น ที่พบใน
ตวัตา้นทานแปรตามอุณหภูมิ (thermistor), ตวัตา้นทานแปรตามแรงดนั (varistor), ตวัหร่ีไฟ (trimmer), ตวั

ตา้นทานแปรตามแสง(photoresistor) และตวัตา้นทานปรับดว้ยมือ (potentiometer) 

 

รูปความหมายของรหสัสีตวัตา้นทาน 
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ทฤษฎีการท างาน 

กฎของโอห์ม 

            พฤติกรรมของตวัตา้นทานในอุดมคติจะถูกก าหนดโดยความสมัพนัธท์ี่ระบุไวใ้นกฎของโอห์มดงัน้ี: 

 

            กฎของโอห์ม ระบุว่า แรงดนัไฟฟ้า(V) ที่ตกคร่อมความตา้นทานจะเป็นสัดส่วนกบักระแส(I) เม่ือ
ค่าคงที่ของสดัส่วนเป็นความตา้นทาน(R) ในส่วนที่เท่าเทียมกนั กฎของโอห์มสามารถระบุไดว้า่: 

 

 สมการน้ีก าหนดว่ากระแส(I)เป็นสัดส่วนกบัแรงดนัไฟฟ้า(V)และแปรผกผนักบัความตา้นทาน(R) 

สมการน้ีจะถูกน ามาใชโ้ดยตรงในการค านวณในทางปฏิบติั ตวัอยา่งเช่นถา้ตวัตา้นทาน 300 โอห์ม ต่อคร่อม
ระหว่างขั้วของแบตเตอร่ี 12 โวลต ์ดงันั้นกระแส 12/300 = 0.04 แอมแปร์ (หรือ 40 milliamperes) จะไหล

ผา่นตวัตา้นทานตวันั้น 

ตวัตา้นทานต่ออนุกรมและต่อขนาน 

 ในการต่อแบบอนุกรม กระแสที่ไหลผ่านตวัตา้นทานทุกตวัมีจ  านวนเท่ากนั แต่แรงดนัไฟฟ้าในแต่

ละตวัตา้นทานจะเป็นสัดส่วนกบัความตา้นทานของมนั ความต่างศกัย(์แรงดนั)ที่เห็นตกคร่อมในเครือข่าย
ทั้งหมดคือผลรวมของแรงดนัไฟฟ้าเหล่านั้น ความตา้นทานรวมสามารถหาไดจ้ากผลรวมของความตา้นทาน

ของแต่ละตวั 

 

 

 ในกรณีที่ตวัตา้นทานของจ านวน N ตวัมีความตา้นทานเท่ากนัเท่ากบั R ต่อกนัแบบอนุกรม ความ

ตา้นทานรวมจะเท่ากบั NxR ดงันั้นหากตวัตา้นทานหน่ึงตวัขนาด 100K โอห์ม ต่ออนุกรมกบัตวัตา้นทาน
ขนาด 22K โอห์มหน่ึงตวั ความตา้นทานรวมจะเท่ากบั 122K โอห์ม ทั้งสองตวัน้ีจะท างานในวงจรราวกบัว่า

พวกมันเป็นตวัตา้นทานตวัเดียวที่มีค่าความตา้นทาน 122K โอห์ม; สาม ตวัตา้นทานขนาด 22K โอห์ม 

 (จ  านวน = 3, R = 22K ) จะสร้างความตา้นทานเท่ากบั 3x22K = 66K โอห์ม 
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             ตวัตา้นทานที่ต่อแบบขนานกนั ความต่างศกัย(์แรงดนั)ของแต่ละตวัจะมีค่าเท่ากนั แต่กระแสทั้งหมด

จะเท่ากบักระแสที่ไหลผา่นตวัตา้นทานแต่ละตวัน ามารวมกนั ค่า conductances ของตวัตา้นทานจะถูกน ามา
รวมกนัเพื่อพิจารณาค่า conductances ของเครือข่าย ดงันั้นค่าความตา้นทานเทียบเท่า (Req) ของเครือข่ายที่

สามารถค านวณได ้

กระจายพลงังานความร้อน 

 ณ เวลาใดเวลาหน่ึง ก าลงังาน P ที่ถูกบริโภคโดยตวัตา้นทานที่มีค่าความตา้นทาน R (โอห์ม)จะถูก

ค านวณเป็น : 

 

 เม่ือ V ( โวลต)์ เป็นแรงดนัไฟฟ้าตกคร่อมตวัตา้นทานและ I (แอมป์) เป็นกระแสไฟฟ้าที่ไหล ผา่น

มนั รูปแบบแรกคือค  าสอนที่พดูขึ้นใหม่ของกฎขอ้ที่หน่ึงของจูล โดยการใชก้ฎของโอห์ม รูปแบบอ่ืนอีกสอง
อยา่งสามารถถูกน ามาต่อยอดได ้ก าลงัน้ีจะถูกแปลงเป็นความร้อนซ่ึงจะตอ้งกระจายไปในร่างกายของตวั

ตา้นทาน 

         พลงังานความร้อนทั้งหมดที่ถูกปล่อยออกมาในช่วงเวลาหน่ึงสามารถก าหนดไดจ้ากผลรวมของก าลงั
งานในช่วงเวลานั้น: 

 

 ดงันั้น เราสามารถเขียนก าลงังานเฉล่ียที่กระจายไปในช่วงเวลานั้นโดยเฉพาะไดว้า่ 

 

ถา้เวลาช่วง  ถูกเลือกใหเ้ป็นหน่ึงรอบที่สมบูรณ์ของสญัญาณเป็นระยะๆ (หรือเลขจ านวนเต็ม

ของรอบ) ดงันั้น ผลน้ีจะมีค่าเท่ากบัก าลงังานเฉล่ียระยะยาวที่สร้างขึ้นเป็นความร้อน ซ่ึงจะมีการกระจายไป

อยา่งต่อเน่ือง. ดว้ยสัญญาณเป็นระยะ ๆ (เช่น/ แต่ไม่จ ากดัแค่เพียงคล่ืนไซน์) ดงันั้นค่าเฉล่ียในช่วงรอบที่

สมบูรณ์ (หรือในระยะยาว) น้ีจะหาได้จาก  

เป็นค่า root mean square ของกระแสและแรงดัน ในกรณีใดๆ ความร้อนที่ถูกสร้างขึ้นในตวัตา้นทานที่ 

 

              ตวัตา้นทานจะมีอตัราการใชง้านตามการกระจายก าลงังานสูงสุด ตวัตา้นทานเด่ียวๆส่วนใหญ่ใน 

จะตอ้งถูกกระจายไปก่อนทีอุ่ณหภูมิของมนัเพิม่ขึ้นมากเกินไป 
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ระบบอิเล็กทรอนิกส์โซลิดสเตทสามารถดูดซับก าลังไฟฟ้าไดน้้อยกว่าหน่ึงวตัตม์ากและไม่ตอ้งให้ความ

สนใจกับระดับก าลังงานเป็นพิเศษ ตวัตา้นทานดังกล่าวรวมทั้งส่วนใหญ่ของแพคเกจตามรายละเอียด 
 

             ตวัตา้นทานที่ตอ้งกระจายก าลงังานจ านวนมาก เช่น ที่ใชโ้ดยเฉพาะอยา่งยิง่ในแหล่งจ่ายไฟ วงจร
การแปลงก าลังงาน และตวัขยายสัญญาณก าลัง โดยทัว่ไปจะเรียกว่า ตวัตา้นทานก าลงั การก าหนดน้ีถูก

น ามาใชอ้ยา่งหลวมๆ ส าหรับตวัตา้นทานที่มีอตัราก าลงัที่ 1 วตัตห์รือมากกวา่ ตวัตา้นทานก าลงัมีขนาดใหญ่ 

 
             หากก าลงังานเฉล่ียที่กระจายไปโดยตวัตา้นทานมีมากกว่าอตัราก าลงังานของมนั ความเสียหายบน

ตวัตา้นทานอาจเกิดขึ้นหรืออาจเปล่ียนแปลงความตา้นทานอย่างถาวร ซ่ึงแตกต่างจากการเปล่ียนแปลง

ยอ้นกลับของความตา้นทานเน่ืองจาก ค่าสัมประสิทธ์ิอุณหภูมิของมันเม่ือมนัอุ่น กระจายก าลังงานมาก
เกินไปอาจเพิ่มอุณหภูมิของตวัตา้นทานจนถึงจุดที่มนัสามารถเผาไหมแ้ผงวงจรหรือช้ินส่วนที่อยูใ่กลเ้คียง 

หรือแมก้ระทัง่ท  าให้เกิดไฟไหม ้มีตวัตา้นทานที่ออกแบบมาไม่ติดไฟ ซ่ึงจะหยดุท างาน (เปิดวงจร) ก่อนที ่
 

             แต่ถา้การไหลเวียนของอากาศไม่ดี หรืออยูสู่งจากพื้นดิน หรือท างานในอุณหภูมิที่สูง ตวัตา้นทาน 

 
             นอกจากน้ี ตวัตา้นทานบางชนิดและบางอตัรายงัอาจมีอตัราแรงดนัไฟฟ้าสูงสุด ซ่ึงอาจจ ากดั การ

กระจายก าลงัที่มีอยูส่ าหรับค่าความตา้นทานที่สูงขึ้น 

ชนิดของตวัตา้นทาน 

 ตวัตา้นทานที่ผลิตออกมาในปัจจุบนัมีมากมายหลายชนิดในกรณีที่แบ่งโดยยดึเอาค่าความตา้นทาน

เป็นหลกัจะแบ่งออกไดเ้ป็น 3 ชนิด คือ 
             1. ตวัตา้นทานแบบค่าคงที่ (Fixed Resistor) 

             2. ตวัตา้นทานแบบปรับค่าได ้(Adjustable Resistor) 

             3. ตวัตา้นทานแบบเปล่ียนค่าได ้(Variable Resistor) 

1. ตัวต้านทานแบบค่าคงที่ 

             ตวัตา้นทานชนิดค่าคงที่มีหลายประเภท ที่นิยมในการน ามาประกอบใชใ้นวงจรทางดา้น
อิเล็กทรอนิกส์โดยทัว่ไปมีดงัน้ี 

             1.1 ตวัตา้นทานชนิดคาร์บอนผสม (Carbon Composition) 

             1.2 ตวัตา้นทานแบบฟิลม์โลหะ ( Metal Film) 
             1.3 ตวัตา้นทานแบบฟิลม์คาร์บอน ( Carbon Film) 

ดา้นล่างน้ี มกัจะมีการจดัอตัราเป็น 1/10, 1/8 หรือ 1/4 วตัต ์

กวา่และอาจจะไม่ไดใ้ชค้่า, รหสัสี, และแพคเกจภายนอกที่อธิบายไวด้า้นล่าง 

จะมนัจะร้อนมากเกินไปจนเป็นอนัตราย 

อาจตอ้งใชอ้ตัราการกระจายก าลงังานที่สูงกวา่ปกติ 
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             1.4 ตวัตา้นทานแบบไวร์วาวด ์(Wire Wound) 

             1.5 ตวัตา้นทานแบบแผน่ฟิลม์หนา ( Thick Film Network) 
             1.6 ตวัตา้นทานแบบแผน่ฟิลม์บาง ( Thin Film Network) 

1.1 ตวัตา้นทานชนิดคาร์บอนผสม (Carbon Composition) 
             เป็นตวัตา้นทานที่นิยมใชก้นัแพร่หลายมากและมีราคาถูก โครงสร้างท ามาจากวสัดุที่มีคุณสมบตัิเป็น

ตวัตา้นทานผสมกนัระหวา่งผงคาร์บอนและผงของฉนวน อตัราส่วนผสมของวสัดุทั้งสองชนิดน้ีจะท าใหค้่า

ความตา้ยทานมีค่ามากนอ้ยเปล่ียนแปลงไดต้ามตอ้งการ บริเวณปลายทั้งสองดา้นของตวัตา้นทานต่อดว้ยลวด
ตวัน า บริเวณดา้นนอกของตวัตา้นทานจะฉาบดว้ยฉนวน 

 

รูปตวัตา้นทานชนิดคาร์บอนผสม 

1.2 ตวัตา้นทานแบบฟิลม์โลหะ ( Metal Film) 

 ตวัตา้นทานแบบฟิล์มโลหะท ามาจากแผ่นฟิล์มบางของแกว้และโลหะหลอมเขา้ดว้ยกนัแลว้น าไป
เคลือบที่เซรามิค ท าเป็นรูปทรงกระบอก แล้วตดัแผ่นฟิล์มที่เคลือบออกให้ได้ค่าความต้านทานตามที่

ตอ้งการ ขั้นตอนสุดทา้ยจะท าการเคลือบด้วยสารอีป๊อกซี (Epoxy) ตวัตา้นทานชนิดน้ีมีค่าความผิดพลาด

บวกลบ 0.1% ถึงประมาณบวกลบ 2% ซ่ึงถือว่ามีค่าความผิดพลาดน้อยมาก นอกจากน้ียงัทนต่อการ
เปล่ียนแปลงอุณหภูมิจากภายนอกไดดี้ สญัญาณรบกวนนอ้ยเม่ือเทียบกบัตวัตา้นทานชนิดอ่ืน ๆ 

 

รูปแสดงตวัตา้นทานแบบฟิลม์โลหะ 



138 
 

1.3 ตวัตา้นทานแบบฟิลม์คาร์บอน ( Carbon Film) 

 ตวัตา้นทานแบบฟิล์มคาร์บอน เป็นตวัตา้นทานแบบค่าคงที่โดยการฉาบผงคาร์บอนลงบนแท่ง
เซรามิคซ่ึงเป็นฉนวน หลังจากที่ท  าการเคลือบแลว้จะตดัฟิล์มเป็นวงแหวนเหมือนเกลียวน๊อต ในกรณีที่

เคลือบฟิลมค์าร์บอนในปริมาณนอ้ยจะท าใหไ้ดค้่าความตา้นทานสูง แต่ถา้เพิม่ฟิลม์คาร์บอนในปริมาณมาก
ขึ้นจะท าให้ไดค้่าความตา้นทานต ่า ตวัตา้นทานแบบฟิลืมโลหะมีค่าความผิดพลาด บวกลบ 5% ถึง บวกลบ 

20% ทนก าลงัวตัตต์ั้งแต่ 1/8 วตัต ์ถึง 2 วตัต ์มีค่าความตา้นทานตั้งแต่ 1  ถึง 100M  

 

รูปแสดงตวัตา้นทานแบบฟิลม์คาร์บอน 

1.4 ตวัตา้นทานแบบไวร์วาวด ์(Wire Wound) 

โครงสร้างของตวัตา้นทานแบบน้ีเกิดจากการใชล้วดพนัลงบนเสน้ลวดแกนเซรามิค หลงัจากนั้นต่อ
ลวดตวัน าด้านหัวและทา้ยของเส้นลวดที่พนั ส่วนค่าความตา้นทานขึ้นอยู่กับวสัดุที่ใช้ท  าเป็นลวดตวัน า 

ขนาดเส้นผ่าศูนยก์ลางของแกนเซรามิคและความยาวของลวดตวัน า ขั้นตอนสุดทา้ยจะเคลือบด้วยสาร

ประเภทเซรามิคบริเวณรอบนอกอีกคร้ังหน่ึง ค่าความตา้นทานของตวัตา้นทานแบบน้ีจะมีค่าต  ่าเพราะ
ตอ้งการใหมี้กระแสไหลไดสู้ง ทนความร้อนไดดี้และสามารถระบายความร้อนโดยใชอ้ากาศถ่ายเท 

1.5 ตวัตา้นทานแบบแผน่ฟิลม์หนา ( Thick Film Network) 

 โครงสร้างของตวัตา้นทานแบบน้ีท ามาจากแผน่ฟิลม์หนา มีรูปแบบแตกต่างกนัขึ้นอยูก่บัการใชง้าน 
ในรูปที่ 6 แสดงตวัตา้นทานแบบแผ่นฟิล์มหนาประเภทไร้ขา (Chip Resistor) ตวัตา้นทานแบบน้ีตอ้งใช้

เทคโนโลยี SMT (Surface Mount Technology) ในการผลิต มีอัตราทนก าลังประมาณ 0.063 วตัต์ ถึง 500 
วตัต ์ค่าความคลาดเคล่ือนบวกลบ 1% ถึง บวกลบ 5% 
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1.6 ตวัตา้นทานแบบแผน่ฟิลม์บาง ( Thin Film Network) 

 โครงสร้างของตัวตา้นทานแบบน้ีท ามาจากแผ่นฟิล์มบาง มีลักษณะรูปร่างเหมือนกับตวัไอซี 
(Integrate Circuit) ใช้เทคโนโลยี SMT (Surface Mount Technology) ในการผลิตเช่นเดียวกับตวัตา้นทาน

แบบแผน่ฟิลม์หนา โดยส่วนใหญ่จะมีขาทั้งหมด 16 ขา การใชง้านตอ้งบดักรีเขา้กบัแผน่ลายวงจร อตัราทน
ก าลัง 50 มิลลิวตัต์ มีค่าความคลาดเคล่ือนบวกลบ 0.1% และอัตราทนก าลัง 100 มิลลิวตัต์ จะมีค่าความ

คลาดเคล่ือนบวกลบ 5% ที่แรงดนัไฟฟ้าสูงสุดไม่เกิน 50 VDC 

2. ตัวต้านทานแบบปรับค่าได้ 

 โครงสร้างของตัวตา้นทานแบบน้ีท ามาจากแผ่นฟิล์มบาง มีลักษณะรูปร่างเหมือนกับตวัไอซี 

(Integrate Circuit) ใช้เทคโนโลยี SMT (Surface Mount Technology) ในการผลิตเช่นเดียวกับตวัตา้นทาน

แบบแผน่ฟิลม์หนา โดยส่วนใหญ่จะมีขาทั้งหมด 16 ขา การใชง้านตอ้งบดักรีเขา้กบัแผน่ลายวงจร อตัราทน
ก าลัง 50 มิลลิวตัต์ มีค่าความคลาดเคล่ือนบวกลบ 0.1% และอัตราทนก าลัง 100 มิลลิวตัต์ จะมีค่าความ

คลาดเคล่ือนบวกลบ 5% ที่แรงดนัไฟฟ้าสูงสุดไม่เกิน 50 VDC 

 

รูปแสดงลกัษณะรูปร่างของตวัตา้นทานแบบปรับค่าได ้

3. ตัวต้านทานแบบเปลี่ยนค่าได้ 

 ตวัตา้นทานแบบเปล่ียนค่าได ้(Variable Resistor) โครงสร้างภายในท ามาจากคาร์บอนเซรามิค หรือ

พลาสติกตวัน า ใชใ้นงานที่ตอ้งการเปล่ียนค่าความตา้นทานบ่อย ๆ เช่น ในเคร่ืองรับวทิย,ุ โทรทศัน์ เพือ่ปรับ

ลดหรือเพิ่มเสียง, ปรับลดหรือเพิ่มแสงในวงจรหร่ีไฟ มีอยูห่ลายแบบขึ้นอยูก่บัวตัถุประสงคข์องการใชง้าน 
เช่น โพเทนชิโอมิเตอร์ (Potentiometer) หรือพอต (Pot) ส าหรับชนิดที่มีแกนเล่ือนค่าความตา้นทานหรือ

แบบที่มีแกนหมุนเปล่ียนค่าความตา้นทานคือโวลลุ่ม (Volume) เพิ่มหรือลดเสียงมีหลายแบบให้เลือกคือ 1 

ชั้น, 2 ชั้น และ 3 ชั้น เป็นตน้ ส่วนอีกแบบหน่ึงเป็นแบบที่ไม่มีแกนปรับโดยทัว่ไปจะเรียกวา่ โวลลุ่มเกือกมา้ 
หรือทิมพอต (Trimpot) 
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รูปแสดงลกัษณะรูปร่างของตวัตา้นทานแบบเปล่ียนค่าได ้

 ตวัตา้นทานแบบเปล่ียนค่าไดน้ี้ สามารถแบ่งออกเป็น 2 ชนิด ดว้ยกนั คือ โพเทนชิโอมิเตอร์ 

(Potentiometer) และเซนเซอร์รีซิสเตอร์ (Sensor Resistor) 

การวัดตัวต้านทานด้วยมลัติมิเตอร์ 

 หากไม่แน่ใจเก่ียวกบัค่าที่อ่านไดจ้ากแถบสี นกัเขียนโปรแกรมสามารถตรวจสอบโดยใชม้ลัติมิเตอร์ 

 

รูปการวดัค่าความตา้นทานดว้ยมลัติมิเตอร์ 

 เม่ือเปิดมลัติมิเตอร์ขึ้นมาแลว้ให้ปรับยา่นวดัอยูใ่นช่วงความตา้นทานที่น้อยที่สุด จากนั้นใชโ้พรบ
ทั้ง 2 ขั้ว ของมลัติมิเตอร์สัมผสักบัขาของตวัตา้นทาน เน่ืองจากตวัตา้นทานไม่มีขั้วหมายความว่า นักเขียน

โปรแกรมสามารถใชโ้พรบทั้งสายสีด าและสีแดงสมัผสักบัขาใดก็ได ้ อีกทั้งยงัสามารถใชค้ลิปหนีบขั้วโพรบ 

 
            หากบนหน้าจอมัลติมิเตอร์ไม่มีการแสดงตวัเลขหรือแสดงเป็น -1 ให้เปล่ียนเป็นย่านวดัความ

ตา้นทานที่สูงขึ้นและปรับย่านวดัขึ้นไปเร่ือยๆ จนกว่าจะเห็นตวัเลขบนหน้าจอมัลติมิเตอร์ซ่ึงนักเขียน

โปรแกรมตอ้งสงัเกตค่าตวัคูณที่เลือกไว ้เช่น ถา้อ่านค่าได ้47 และยา่นวดัคือ “ 20 กิโลโอห์ม ” หรือ “ 20k   
 

 

เพือ่ท  าการวดัตวัตา้นทานก็ได ้

” ผลลพัธก์็คือ 47 กิโลโอห์มหรือ 47,000 โอห์ม 
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ตวัอยา่งการทดลองต่อวงจรและเขียนค าสัง่ตวัตา้นทาน 

 

ค าสัง่ควบคุมบอร์ด Arduino 
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หน่วยการเรียนรู้ที ่7 จอภาพตอบสนองผู้ชม 

เร่ืองย่อยที่ 3 ไฟ LED 

ประวัติของหลอก LED 

 ปรากฏการณ์ Electroluminescence คือการที่วตัถุปล่อยแสงเม่ือถูกกระตุน้ดว้ยไฟฟ้าโดยไม่เก่ียวกบั
ความร้อน ผูท้ี่คน้พบปรากฏการณ์ Electroluminescence เป็นคนแรกในปี ค.ศ. 1907 คือนกัวทิยาศาสตร์ชาว

องักฤษช่ือ H. J. Round โดยสารประกอบที่เป็นตวัท าให้เกิดแสงคือซิลิกอนคาร์บายด ์(SiC) ในปีค.ศ. 1927 

นักวิทยาศาสตร์ชาวรัสเซียช่ือ Oleg Vladimirovich Losev ไดน้ าปรากฏการณ์น้ีมาพฒันาเป็น LED ไดเ้ป็น
คร้ังแรก (แต่ตอนนั้นยงัไม่ไดเ้รียกว่า LED ) Losev ไดตี้พิมพเ์ผยแพร่ผลงานการวิจยัเก่ียวกบัการเปล่งแสง

ของไดโอดที่ท  าจาก SiC (ในสมยันั้นเรียกวา่ Carborundum ) โดยล าพงัตวัคนเดียวทั้งในวารสารวชิาการของ
รัสเซียและของยโุรปถึง 16 เร่ืองในระหว่างปีค.ศ. 1924 - 1930 แต่ผลงานเหล่าน้ีไม่ไดรั้บการสานต่อ อาจ

เพราะเกิดขึ้นมาในช่วงรอยต่อของสงครามโลกคร้ังที่ 1 กบั 2 การบูรณะบา้นเมืองกบัการสร้างอาวุธย่อม

ไดรั้บความสนใจมากกวา่ อีกทั้ง Losev เองก็มีอายสุั้นคือเสียชีวติเม่ือปีค.ศ. 1942 ดว้ยอายเุพยีง 39 ปีจากการ
ขาดอาหารเพราะกรุงเลนินกราด (หรือกรุงเซนตปี์เตอร์เบอร์กในปัจจุบนั) ถูกปิดลอ้มโดยกองทพันาซี หลงั 

  
             ผูท้ี่ให้ก าเนิด LED ที่ปล่อยแสงที่ตามองเห็นไดเ้ป็นคนแรกในปีค.ศ. 1962 คือ Nick Holonyak โดย

เป็น LED ให้แสงสีแดง สารประกอบตน้ตอแสงคือ แกลเล่ียม อาเซนายด์ ฟอสฟายด์ (GaAsP) ดว้ยเหตุที่ 

LED ของ Holonyak ปล่อยแสงที่ตามองเห็นจริงๆ Holonyak จึงได้รับการยกย่องว่าเป็น “บิดาของ LED” 
Holonyak เป็นลูกศิษยป์ริญญาเอกคนแรกของ John Bardeen นกัฟิสิกส์ทฤษฎี เจา้ของรางวลัโนเบลประจ าปี

ค.ศ. 1956 

วงจรและการเขียนโปรแกรมควบคุมหลอด LED 

 การเขียนโปรแกรมเพือ่ควบคุมการ ติด-ดบั ของหลอดไฟ LED ถือเป็นการเขียนโปรแกรมบน 

Arduino UNO ที่ง่ายที่สุดท าใหผู้ท้ี่ไม่เคยเขียนโปรแกรมคอมพวิเตอร์มาก่อนก็สามารถท าความเขา้ใจไดไ้ม่
ยาก อีกทั้งยงัเป็นการเรียนรู้การต่อวงจรอิเล็คทรอนิกส์เบื้องตน้ไปพร้อมกนัดว้ย ในที่น้ีจะมาต่อวงจรใหก้บั 

LED เพือ่ท  าใหม้นัสวา่ง โดยอุปกรณ์ที่ตอ้งใชก้็คือ 

            1. บอร์ด Arduino UNO R3 
            2. หลอด LED ขนาด 5MM สีเขียว จ านวน 2 ตวั 

            3. หลอด LED ขนาด 5MM สีแดง จ านวน 1 ตวั 

            4. รีซิสเตอร์ 220 Ohms  จ านวน 3 ตวั 

สงครามโลกคร้ังที่ 2 
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            5. Jumper cable wire 10cm Male to Male (สายเช่ือมต่อ ผู-้ผู ้) 

            6. Breadboard Protoboard 400 Tie-points Size 8.5*5.5 cm (โฟโตบ้อร์ด) 

ฟิสิกส์เบ้ืองหลัง 

 ในวงจรอิเล็กทรอนิกส์ ไดโอด (diode) เป็นอุปกรณ์ที่มีบทบาทส าคัญไม่ยิ่งหย่อนไปกว่าตัว
ตา้นทาน ตวัคาปาซิเตอร์ หรือตวัทรานซิสเตอร์ ไดโอดท าหน้าที่ควบคุมทิศทางการไหลของกระแสไฟฟ้า 

ใหว้ิง่ผา่นไดท้างเดียว วิง่สวนยอ้นศรไม่ได ้ส่ิงที่มีพฤติกรรมเหมือนไดโอดถูกประดิษฐข์ึ้นเป็นคร้ังแรกเม่ือปี

ค.ศ. 1904 โดยนกัฟิสิกส์ชาวองักฤษช่ือ John Ambrose Fleming โดยมีรูปลกัษณ์เร่ิมตน้เป็นหลอดสุญญากาศ 
(vacuum tube) ในตอนนั้นเรียกส่ิงประดิษฐน้ี์กนัวา่ “Fleming valve” แต่ปัจจุบนัไดโอดที่ท  าจากสารก่ึงตวัน า

ไดเ้ขา้มาแทนที่เพราะมีประโยชน์เหนือกว่าหลายประการเช่นมีราคาถูกกว่า ขนาดเล็กกว่ามาก ตอบสนอง 

 
              กลไกเบื้องหลังการท างานของไดโอดเปล่งแสงต้องอธิบายด้วยทฤษฎีของการเคล่ือนที่ของ

อิเล็กตรอนที่เรียกกนัว่า Band Theory of Solids ซ่ึงสร้างอยูบ่นพื้นฐานคือทฤษฎีควอนตมั Band Theory น้ี
ร่วมกันพฒันาขึ้นโดยนักฟิสิกส์รุ่นลูกศิษยข์อง W. Pauli และ W. Heisenberg หลายคนเช่น F. Bloch R. 

Peierls และ A. Wilson เป็นตน้ ในที่น้ีอธิบายพอเป็นสังเขปไดว้่า ไดโอดสารก่ึงตวัน าท าจากการน าสารก่ึง

ตวัน าสองชนิดคือชนิด n (สารก่ึงตวัน าที่โด๊ป (dope) ดว้ยมลทินเช่นฟอสฟอรัสเป็นตน้) กบัชนิด p (สารก่ึง
ตวัน าที่โด๊ปดว้ยมลทินเช่นโบรอนเป็นตน้) มาประกบกนั โดยตรงรอยต่อเกิดเป็น p-n junction ซ่ึงเป็นเขต

ปลอดประจุไฟฟ้าที่เป็นพาหะของกระแสไฟฟ้า มีช่ือเป็นทางการว่า depletion region เขตปลอดประจุน้ีบาง

มาก อยูใ่นเรือนไมโครเมตรหรือต ่ากว่าเท่านั้น อิเล็กตรอนในแถบ conduction (conduction band หรือ CB) 
จากด้าน n ไม่สามารถแพร่ขา้มเขา้ไปอยู่ในแถบ conduction ของด้าน p ได้เพราะไม่สามารถขา้มก าแพง

ความต่างศกัยท์ี่สูง V0 ดังแสดงในรูปที่ 4(ก) ซ่ึงเป็นแผนภาพแถบพลงังานตรงบริเวณ p-n junction ของ
ไดโอดที่ยงัไม่ไดจ่้ายไฟให ้แต่เม่ือมีการจ่ายไฟให้แบบตรงขั้ว (forward biased) สมมุติมีค่าความต่างศกัย ์V 

ก าแพงดงักล่าวจะเต้ียลงเหลือเป็นความสูงเพียง V0 – V ดงัแสดงในรูปที่ 4(ข) ซ่ึงเต้ียพอที่อิเล็กตรอนจะ

สามารถขา้มเขา้ไปอยูใ่นดา้น p ได ้แต่เน่ืองจากสารก่ึงตวัน าชนิด n ถูกโด๊ปเขม้ขน้กว่าการโด๊ปของสารก่ึง
ตวัน าชนิด p (แทนดว้ยสญัลกัษณ์ n+ ในรูป) อิเล็กตรอนจึงแพร่เขา้ไปอยูด่า้น p มากกวา่ที่พวก hole ในแถบ 

valence (valence band หรือ VB) จะแพร่เขา้ไปอยูใ่นแถบ valence ของดา้น n เม่ือมีคู่ hole อยูฝ่ั่งตรงขา้มของ
ด้านเดียวกัน อิเล็กตรอนจึงสามารกระโดดลงไปจบัคู่ (recombination) แต่เป็นการลดระดับพลงังานของ

ตวัเองเท่ากบั energy gap (Eg) ระหว่างแถบconduction กบัแถบ valence ของสารก่ึงตวัน าชนิดนั้นๆ ท าให้

อิเล็กตรอนตอ้งปลดปล่อยพลงังานส่วนเกินออกไปตามกฎการคงตวัของพลงังาน (Law of Conservation of 
Energy) โดยในกรณีน้ีปลดปล่อยออกไปในรูปของแสง ปรากฎการณ์น้ีเองที่เรียกว่า Electroluminescence 

เร็วกวา่ ไม่ตอ้งมีการจุดไสห้ลอด ฯลฯ 
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ความยาวคล่ืนของแสง ( λ ) ที่ถูกปล่อยออกมาตามกลไกในรูปที่ 4 (ข) สามารถค านวณไดจ้ากสมการง่ายๆ
ดงัน้ี 

 

เม่ือ h คือค่าคงที่ของพลงัค ์และ c คือความเร็วแสงในสุญญากาศ เช่น สารก่ึงตวัน า GaAs มี Eg = 1.43 eV 

แสงที่ปล่อยออกมาก็จะมี λ = 867 นาโนเมตร หรือเทียบเท่ากบัแสงในยา่นอินฟราเรด 

 

รูป แผนภาพแถบพลงังานของ homojunction ระหวา่งสารก่ึงตวัน าชนิด p กบัชนิด n ที่มี Eg เท่ากนั (ก) ใน
กรณีที่ยงัไม่จ่ายไฟให ้กบั (ข) กรณีที่จ่ายไฟความต่างศกัย ์V ใหแ้บบตรงขั้ว [1, 2] 

ดังนั้นโดยการวิจยัและพฒันาตัวสารก่ึงตวัน าและเทคนิคการสร้างไดโอด เช่นการพฒันาและ
ดดัแปลงวิธีการปลูกผลีก (crystal growth) เทคนิคการโด๊ปสารมลทิน ชนิดของสารที่ผสมและ / หรือ การ

พฒันาจาก homojunction เป็นแบบ heterojunction (สารก่ึงตวัน าชนิด n กบั p มี Eg ไม่เท่ากนั) เพือ่ดดัแปลง

ลกัษณะของแถบพลงังาน ความบริสุทธ์ิของสารที่เก่ียวขอ้งเพราะมลทินหรืความบกพร่องของผลึกมีส่วนท า
ใหก้ารยา้ยต าแหน่งของอิเล็กตรอนไม่เกิดผลเป็นแสง เป็นตน้ สามารถท าใหเ้กิดไดโอดที่ให้แสงไดแ้ทบทุก 

 

               นอกจากความเขม้แสงจะเพิ่มขึ้นได้ด้วยวิธีการดังกล่าวแล้ว ยงัสามารถเพิ่มขึ้นได้ด้วยวิธีการ
ดงัต่อไปน้ีดว้ย 

ก) ท าใหเ้กิดการดูดกลืนภายในลดลง โดยการท าสารก่ึงตวัน าชนิด p เป็นชั้นบางๆ ดงัแสดงในรูปที่ 
5 เพราะแสงจะปล่อยออกมาจากบริเวณ junction ค่อนไปทางดา้น p 

 

 

สี และท าใหมี้ความเขม้แสงหรือความสวา่งเพิม่มากขึ้นไดด้ว้ย 
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รูป แผนภาพแสดงโครงสร้างแบบหน่ึงของ LED ที่ตั้งใจท าใหส้ารก่ึงตวัน าชนิด p เป็นชั้นบางๆ 

ข) ลดการสะทอ้นกลบัหมดภายในที่รอยต่อระหว่างผิวหน้าของสารก่ึงตวัน าชนิด p (ค่าดชันีหักเห

ประมาณ 3.3 ) กบัอากาศ (ค่าดชันีหักเหเท่ากบั 1) (ดูรูปที่ 6 (ก)) โดยการหุ้มดว้ยพลาสติกใสที่มีค่าดชันีหกั
เหมากกวา่อากาศ และท าผวิบนของพลาสติกให้เป็นรูปทรงคร่ึงทรงกลมเพือ่แสงจะตกตั้งฉากกบัผิวน้ีเสมอ 

ดงัแสดงในรูปที่ 6 (ข) แสงก็จะออกมาจาก LED ไดม้ากขึ้น 

 

การเกิดการสะทอ้นกลบัหมดภายในที่รอยต่อระหว่างผิวหน้าของสารก่ึงตวัน าชนิด p กบัอากาศ และ (ข) 
วธีิการที่มีตน้ทุนต ่าที่ช่วยปลดปล่อยแสงจากสารก่ึงตวัน าออกมาทางดา้นหนา้มากขึ้นคือหุม้ดว้ยพลาสติกใส

รูปคร่ึงทรงกลม  

 การที่ LED ไดรั้บความนิยมเพิ่มขึ้นเร่ือยๆก็เพราะ LED มีขอ้ดีเหนือหลอดไฟทั้งแบบธรรมดาและ
แบบฟลูออเรสเซนตห์ลายประการเช่น ในจ านวนวตัตท์ี่เท่ากนั LED ผลิตแสงมากกว่าหลอดไฟธรรมดาไม่

ต ่ากวา่ 5 เท่า และมากกวา่ หลอดตะเกียบ (compact fluorescent lamp หรือ CFL) ไม่ต  ่ากวา่ 2 เท่า จึงประหยดั
พลงังานมากกว่า LED สร้างแสงสีต่างๆ ไดด้ว้ยตวัเองโดยไม่ตอ้งอาศยัฟิลเตอร์ช่วย ท าให้มีตน้ทุนถูกกวา่ 
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ส้ินเปลืองการบ ารุงรักษาน้อยกว่าเช่น บริษทั Philips โฆษณาว่า LED ของตนมีอายกุารใชง้านนาน 50,000 

ชัว่โมง ในขณะที่หลอดไฟธรรมดากบัหลอดฟลูออเรสเซนตมี์อายกุารใชง้าน 1,000 – 2,000 ชัว่โมง และ 
30,000 ชัว่โมง ตามล าดบั มีการตอบสนองเร็ว สว่างเต็มที่ไดภ้ายในเวลาในเรือนไมโครวินาที มีขนาดเล็ก

และน ้ าหนักเบามาก ดงัจะเห็นไดว้่าสามารถท าเป็นเม็ดแม่สีแสงเล็กๆบนจอโทรทศัน์ (LED TV) หรือจอ
แ ส ด ง ภ า พ  ( LED display)  ไ ด้  แ ล ะ ไ ม่ ใ ช้ ส า ร ป ร อท จึ ง เ ป็ น มิ ต ร กับ ส่ิ ง แ วด ล้อ ม  เ ป็ น ต้น 

              ปัจจุบนัการแข่งขนักันพฒันา LED ที่มีความเขม้สูงขึ้นๆ แต่มีราคาถูกลงๆก าลังด าเนินไปอย่าง

เขม้ขน้ ทั้งน้ีเพราะมีแรงจูงใจจากขอ้มูลที่ว่าตลาด LED มีแนวโน้มที่จะเติบโตขึ้นอย่างต่อเน่ือง เช่นมีผู ้
ประเมินว่าในปีน้ี (ค.ศ. 2013) ตลาด LED ทัว่โลกจะมีมูลค่าสูงถึง 7.6 แสนลา้นบาท โดยสูงกว่าปีที่แลว้ถึง 

54 % ตลาดในอนาคตของ LED จะยิง่สดใสกวา่น้ี 

วงจรอิเล็กทรอนิกส์ 

 

 เร่ิมต่อวงจร กบับอร์ด Arduino UNO หลกัการในการต่อคือ ต่อให้แรงดนัขนาด 5 โวลต ์ให้ไหล

ผ่านหลอด LED แลว้ไหลลงสู่ GND หลอด LED ก็จะสว่างขึ้นมา แต่เราจ าเป็นตอ้งเพิ่มตวัตา้นทานขนาด 

220 โอห์ม เขา้ไปในเสน้ทางของวงจรดว้ย เพือ่ตา้นทานกระแสไฟฟ้าไม่ใหไ้หลผา่น LED มากเกินไป 

 

รูปจ าลองการต่อหลอดไฟ LED 
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 การต่อวงจรภายในแผ่นโพโตบอร์ด (Breadboard) จะเป็นดงัรูปกล่าวคือ ดา้นบนและดา้นล่างจะใช้

ส าหรับต่อไปเล้ียงวงจรซ่ึงวงจรดา้นล่างจะต่อถึงกนัทั้งแถว ส่วนการต่อวงจรดา้นใน จะต่อถึงกนัตามแนวตั้ง 
จากรูปจ าลองการต่อหลอดไฟ LED ดา้นบน มีการเขียนโปรแกรม ดงัน้ี 
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หน่วยการเรียนรู้ที ่7 จอภาพตอบสนองผู้ชม 

เร่ืองย่อยที่  4 การเล่ือนภาพ 

 ในหน่วยการเรียนรู้น้ีจะกล่าวถึงการเล่ือนภาพผ่านจอ LCD  (แอลซีดี) ปกติจอ  LCD จะใชส้ายไฟ

หลายเสน้ในการต่อใชง้าน ท าใหบ้างคร้ัง Arduino มีขาไม่พอที่จะควบคุมและยงัท าใหก้ารเดินสายต่อใชง้าน
ไม่สะดวก มีวงจรแปลงสญัญาณส าหรับติดต่อจอ LCD แบบอินเตอร์เฟส I2C ต่อแปลงการใชส้ายไฟหลาย 

ๆ เสน้ ใหเ้หลือสายไฟเพียง 2 เสน้ ท  าใหก้ารเขียนโปรแกรมและการต่อวงจรท าไดง่้ายขึ้น เพยีงแค่ใช้โมดูล 

LCD I2C ไปต่อกบัจอ LCD แบบเดิม ก็สามารถใชง้านไดท้นัที โมดูล I2C LCD น้ีจะมีตวัตา้นทานปรับค่าได้
ส าหรับปรับความสวา่งหนา้จอมาดว้ย 

 

หากสงัเกตอยา่งละเอียดจะเห็นวา่การแสดงผลของจอ LCD นั้นจะมีขอ้ความทีเ่กิดจากช่องส่ีเหล่ียม
เล็ก ๆ มีสถานะเปิดกบัปิดรวมกนัหลาย ๆ ช่องกลายเป็น 1 ตวัอกัษร ซ่ึงเราสามารถสร้างอกัษรของเราขึ้นมา

เองได ้อาจจะใชเ้วบ็น้ีในการช่วยสร้างขอ้ความ 

จอ LCD ที่ใชง้านร่วมกบัโมดูล LCD I2C น้ีมีอยู ่2 รุ่นคือ 
1. รุ่น LCD 16x2 หรือรุ่น LCD 1602 สามารถแสดงขอ้ความได ้16 ตวัอกัษร 2 บรรทดั 

2. รุ่น LCD 20x4 หรือรุ่น LCD 2004 สามารถแสดงขอ้ความได ้20 ตวัอกัษร 4 บรรทดั 

ก่อนใชง้าน Arduino จอ LCD แบบ I2C แสดงขอ้ความ ใหน้กัเขียนโปรแกรมดาวน์โหลดไลบารี 
LCD คลิกที่่ น่ี http://www.allarduino.com/download/lcd_i2c.rar จากนั้นท าการติดตั้ง Library แบบ .zip ดงัน้ี 

http://www.allarduino.com/download/lcd_i2c.rar%20จากนั้นทำการติดตั้ง%20Library%20แบบ%20.zip
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การต่อใชง้าน  จอ LCD แบบ I2C 

Vcc -> 3.3-5V 

Gnd -> Gnd 

SDA -> 4 

SCL -> 5 

 

 

 



150 
 

ค าสัง่ควบคุมบอร์ด Arduino Uno R3 
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หน่วยการเรียนรู้ที ่7 จอภาพตอบสนองผู้ชม 

เร่ืองย่อยที่ 5 การเช่ือมต่อ Arduino กับ Processing  

การเช่ือมต่อ Arduino กบั Processing 

 Processing เป็นภาษาโอเพนซอร์สส าหรับการสร้างซอฟตแ์วร์ที่มีภาพ ภาพเคล่ือนไหม และการ
ตอบโต ้เราสามารถดาวน์โหลด Processing IDE ได ้จากเวบ็ไซต ์http://processing.org/download ส่ิงแรกที่

อาจสังเกตเห็นก็คือ มันดูเหมือนกบัโปรแกรม Arduino IDE นั่นเป็นเพราะ Arduino และ Processing เป็น

โปรเจก็ตพ์ีน่อ้งกนั มีเป้าหมายเหมือนกนัที่ความง่าย เป็นแบบโอเพนซอร์ส และเขา้ถึงผูค้นจ านวนมาก 

 แมว้า่ Processing และ Arduino เป็นคนละภาษากนั แต่ก็คลา้ยกนัมากพอที่สลบัการใชไ้ดไ้ม่ยาก 

 Processing เรียกโปรแกรมวา่ sketch เช่นเดียวกบั Arduino ซ่ึงโปรแกรมต่อไปน้ีจะอ่ายพอร์ต
อนุกรม และแสดงผลในหนา้ต่างของ processing เราสัง่ใหโ้ปรแกรมท างานโดยคลิกปุ่ ม Run 

 Import processing.serial.*; (1) 

 //A serial port that we use to talk to Aruino. 
 Serial myPort; (2) 

 //The Processing setup method that’s run once 

 void setup() { (3) 

 Size(320, 320); // creat a window (4) 

 //List all the available serial ports: (5) 
 printIn(Serial.list()); 

/*On some computer, Arduino will usually be connected to the first serial port. If not, change the 

0 to the correct one (examine the output of the previous line of code to figure out which one to 
use). */ 

myPort = new Serial(this, Serial.list()[0], 9600); 

} 

/* The draw() method is called up to 60 times a second unless you change the frame rate of Processing. 

Normally, it is use update the graphics onscreen, but we’re just polling the serial port here. */ 

http://processing.org/download%20สิ่ง
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Void draw() { (6) 

 // Put up a black background. 
 background(0); 

 // Read the serial port. 
 if (myPort.available() >0){ (7) 

  Char inByte = myPort.readChar(); 

  print(inByte); // Displays the character that was read 

 } 

} 

ส าหรับบรรทดัที่ส าคญัของโปรแกรมน้ี 

 (1) Processing มาพร้อมกบัไลบาร่ีส าหรับขยายความสามารถจ านวนหน่ึง ซ่ึงบรรทดัน้ีโหลดไลบาร่ี

ส าหรับการส่ือสารกบัพอร์ตอนุกรม 
 (2) ประกาศออบเจก็ตป์ระเภท Serial ในช่ือ myPort 

 (3) ฟังกช์นั setup() ท  าหนา้ที่เหมือนกบั setup() ใน Arduino ซ่ึงจะถูกเรียกใชค้ร้ังเดียวตอน

โปรแกรมเร่ิมท างาน 

 (4) สร้างหนา้ต่างตามความกวา้งและความสูงที่ระบุ (เป็นพเิซล) 

 (5) เราจะเห็นค าสั่งที่คล้ายๆกับบรรทัดที่เป็นตัวหนาในโปรแกรมของ Processing จ านวนมาก 

ส าหรับการส่ือสารกบัพอร์ตอนุกรม ในคอมพิวเตอร์ส่วนใหญ่บอร์ด Arduino จะเช่ือมต่อกบัพอร์ตอนุกรม
แรกของคอมพวิเตอร์ เพราะคอมพิวเตอร์รุ่นใหม่ๆ ไม่มีพอร์ตอนุกรมในตวั ดงันั้นพอร์ตที่ต  ่าที่สุดจึงมกัจะ

เป็นพอร์ตที่ Arduino ใชอ้ยู ่หากไม่ใช่ ให้ตรวจสอบเอาตพ์ุตในหน้าต่างการประมวลผล และเปล่ีนร 0 ที่
บรรทดัตวัหนาสุดทา้ยเป็นเลขพอร์ตอนุกรมที่ถูกตอ้ง 

 (6) ฟังกช์นั draw() จะเหมือนกบั loop() ของ Arduino ซ่ึงมีการเรียกใชไ้ปเร่ือยๆ โดยท างาน 60 คร้ัง

ต่อวนิาที (60) เวน้แต่วา่เราจะเปล่ียนอตัราเฟรมดว้ยฟังกช์นั frameRate()  

 (7) ค  าสัง่บล็อกน้ีตรวจสอบใหแ้น่ใจวา่มีขอ้ความจากพอร์ตอนุกรม (serial port) จึงจะอยา่นและ

พมิพอ์อกมา 
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หน่วยการเรียนรู้ที่ ๘ ท าความรู้จักเซนเซอร์ 

กลุ่มสาระการเรียนรู้วทิยาศาสตร์ 
สาระที่ ๔ เทคโนโลย ี

มาตรฐาน ว ๔.๑ เขา้ใจแนวคิดหลักของเทคโนโลยีเพื่อการด ารงชีวิตในสังคมที่มีการเปล่ียนแปลงอยา่ง
รวดเร็ว ใชค้วามรู้และทกัษะทางดา้นวิทยาศาสตร์ คณิตศาสตร์ และศาสตร์อ่ืน ๆ เพื่อแกปั้ญหาหรือพฒันา
งานอยา่งมีความคิดสร้างสรรคด์ว้ยกระบวนการออกแบบเชิงวิศวกรรมเลือกใชเ้ทคโนโลยอียา่งเหมาะสม
โดยค านึงถึงผลกระทบต่อชีวติ สงัคม และส่ิงแวดลอ้ม 

ว ๔.๑ ม.๑/๔ ใชเ้ทคโนโลยสีารสนเทศอยา่งปลอดภยั ใชส่ื้อและแหล่งขอ้มูลตามขอ้ก าหนดและ
ขอ้ตกลง 

ว ๔.๑ ม.๑/๕ ใชค้วามรู้และทกัษะเก่ียวกบัวสัดุ อุปกรณ์ เคร่ืองมือ กลไก ไฟฟ้า หรืออิเลก็ทรอนิกส์
เพือ่แกปั้ญหาไดอ้ยา่งถูกตอ้ง เหมาะสมและปลอดภยั 

มาตรฐาน ว ๔.๒ เขา้ใจและใชแ้นวคิดเชิงค  านวณในการแกปั้ญหาที่พบในชีวิตจริงอยา่งเป็นขั้นตอนและ
เป็นระบบ ใชเ้ทคโนโลยสีารสนเทศและการส่ือสารในการเรียนรู้ การท างาน และการแกปั้ญหาไดอ้ยา่งมี
ประสิทธิภาพ รู้เท่าทนั และมีจริยธรรม 

ตัวช้ีวัด  

ว ๔.๒ ม.๑/๓ รวบรวมขอ้มูลปฐมภูมิ ประมวลผล ประเมินผล น าเสนอขอ้มูล และสารสนเทศ ตาม
วตัถุประสงคโ์ดยใชซ้อฟตแ์วร์ หรือบริการบนอินเทอร์เน็ตที่หลากหลาย 

ว ๔.๒ ม.๒/๑ ออกแบบอลักอริทึมที่ใชแ้นวคิดเชิงค  านวณในการแกปั้ญหา หรือการท างานที่พบใน
ชีวติจริง 

ว ๔.๒ ม.๒/๒ ออกแบบและเขียนโปรแกรมที่ใชต้รรกะและฟังกช์นัในการแกปั้ญหา 
ว ๔.๒ ม.๓/๒ รวบรวมข้อมูล ประมวลผล ประเมินผล น าเสนอข้อมูลและสารสนเทศตาม

วตัถุประสงค ์โดยใชซ้อฟตแ์วร์หรือบริการบนอินเทอร์เน็ตที่หลากหลาย 
ว ๔.๒ ม.๔/๑ ประยกุตใ์ชแ้นวคิดเชิงค  านวณในการพฒันาโครงงานที่มีการบูรณาการกบัวชิาอ่ืนอยา่ง

สร้างสรรค ์และเช่ือมโยงกบัชีวติจริง 
ว ๔.๒ ม.๖/๑ ใชเ้ทคโนโลยสีารสนเทศในการน าเสนอ และแบ่งปันขอ้มูลอยา่งปลอดภยั มีจริยธรรม 

และวิเคราะห์การเปล่ียนแปลงเทคโนโลยสีารสนเทศที่มีผลต่อการด าเนินชีวิต อาชีพ 
สงัคม และวฒันธรรม 
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สาระส าคญั 
          ๑. Temperature Sensor Module และ Temperature Humidity Sensor 
          ๒. IR Receiver Module 
          ๓. Tracking Sensor 
          ๔. Buzzer Module 
          ๕. Switch Button Module 
          ๖. Light Cup Module 
          ๗. Light Blocking Sensor 
          ๘. Relay และ Motion Sensor Module 
          ๙. Temperature Humidity Sensor และ LED 4-Digit Display Module 

สาระการเรียนรู้ 

 ความรู้ 
          ๑. ผูเ้รียนจะไดศึ้กษาและท าความเขา้ใจรวมถึงการต่อวงจรอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์เขา้กบับอร์ด 
Arduinoอยา่งละเอียด 
          ๒. ผูเ้รียนจะไดศ้ึกษาถึงอุปกรณ์ที่ตอ้งใชชุ้ดค าสัง่เฉพาะ (library) ของตวัอุปกรณ์ 
          ๓. ผูเ้รียนจะไดศึ้กษาค าสัง่ที่มีเง่ือนไขเพิม่ขึ้นเพือ่เพิม่ทกัษะอลักอริทึม  

 ทกัษะ/กระบวนการ 
           ๑. ใชก้ระบวนการสงัเกตเพือ่เก็บขอ้มูล วเิคราะห์ถึงส่ิงที่ก  าลงัศึกษาทั้งค  าสัง่ตลอดจนอุปกรณ์ 
           ๒. ใชก้ระบวนการปฏิบตัิ เพือ่ใหผู้เ้รียนปฏิบติัจริงจนเกิดทกัษะตลอดจนต่อยอดพฒันาเป็นโครงการ
ที่เป็นประโยชน์ 

คณุลกัษณะท่ีพงึประสงค ์

            ๑. ผูเ้รียนมีใจรักและพร้อมพฒันาโปรแกรมควบคู่กบัอุปกรณ์ 

            ๒. ผูเ้รียนมีน ้ าใจต่อสมาชิกในกลุ่ม 

            ๓. รักชาติ ศาสน์ กษตัริย ์
            ๔. ซ่ือสตัย ์

            ๕. มีวนิยั 

            ๖. ใฝ่เรียนรู้ 
              ๗. อยูอ่ยา่งพอเพยีง 
            ๘. มุ่งมัน่ในการท างาน 
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หน่วยการเรียนรู้ที ่8 ท าความรู้จกัเซนเซอร์ 

เร่ืองย่อยที่ 1 Temperature Sensor Module และ Temperature Humidity Sensor 

Temperature Sensor Module 

 Temperature Sensor Module เป็นอุปกรณ์เพื่อวดัค่าอุณหภูมิของส่ิงแวดลอ้ม โดยแสดงผลแบบผา่น 
Optamp เปรียบเทียบกบัค่าที่ตอ้งไวด้ว้ย Potentiometer  สามารถใชง้านกบับอร์ด Arduino และ Raspberry Pi 

ไดทุ้กรุ่น เน่ืองจากสามารถท างานไดห้ลายระดบัแรงดนั ขึ้นกบัแรงดนั VCC ที่ป้อน แสดงผลแบบ Digital ที่ 
Pin D0 เช่น หากอุณหภูมิของส่ิงแวดลอ้มสูงเกินกว่าค่าที่ต ั้งไว ้ ขา D0 จะให้ Logic เป็น 1 หากมีอุณหภูมิต  ่า

กว่าจะให้แรงดนัออกเป็น logic 0  สามารถติดตั้งไดง่้ายเน่ืองจากมีช่องเจาะเพื่อเสียบสกูรติดกบับริเวณที่

ตอ้งการวดัอุณหภูมิ  

 

รายละเอียด 

1. โมดูลวดัอุณหภูมิดิจิตอล DS18B20 ส าหรับ Arduino -55 ° C ~ 125 ° C 
             2.  เอาทพ์ทุสญัญาณดิจิตอล 

             3. ตรวจจบัอุณหภูมิอากาศภายนอก 

             4. ใชร่้วมกบัโครงการ Arduino DIY 
             5. ชิปหลกั: เซ็นเซอร์อุณหภูมิ 18B20 

             6. ช่วงการปรับความละเอียด: 9-12 
             7. รูยดึส าหรับติดตั้งง่ายรูรับแสง: 2.5 

             8. ช่วงวดัอุณหภูมิ: -55 ~ +125 ℃ 

             9. ความถูกตอ้งของการวดัอุณหภูมิ: 0.5 ℃ 
             10. แรงดนัไฟฟ้าที่ใชง้านได:้ DC 5V 

             11. ขนาด: 28 มม. x 12 มม. x 10 มม 
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ฝึกทักษะการทดลองกิจกรรมที่ 1 เรียนรู้การใช้งาน Temperature Sensor Module 

อุปกรณ์ที่ใช้ส าหรับทดลอง 

 

Temperature Sensor Module 

 

สายจมัเปอร์ ผู ้-เมีย จ  านวน 3 เสน้ 

 

การต่อวงจร 

 

รูป จ  าลองการต่อวงจร 
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การเขียนโปรแกรมด้วยภาษา C เพ่ือทดสอบอุปกรณ์ 

 

 

ผลลพัธ์ที่ได้ 

 อุณหภูมิที่วดัไดห้ากมีค่าสูงแสดงวา่อุณหภูมิ และหากมีค่าที่วดัไดมี้ค่านอ้ยแสดงวา่อุณหภูมิต ่า  
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Temperature Humidity Sensor 

การวดัอุณหภูมิและความช้ืนสัมพทัธ์ ปัจจุบันมีเซนเซอร์ชนิดหน่ึงที่ถูกออกแบบมาท างานน้ี
โดยเฉพาะ เซนเซอร์ตวันั้นคือ DHT11 และ DHT22 ซ่ึงทั้งสองเป็นโมดูลที่ท  างานแบบเดียวกนัทุกประการ

เป็นอุปกรณ์ที่ใช้ขาส่ือสารเพียงเส้นเดียวเป็นการส่ือสารสองทิศทางและเป็นการส่ือสารที่ให้ขอ้มูลแบบ
ดิจิทลั ความแตกต่างกนัของโมดูลทั้งสองเป็นดงัตาราง 

DHT11 DHT22 

  
1. Ultra low cost 

2. 3 to 5V power and I/O 

3. 2.5mA max current use during conversion 

(while requesting data) 

4. Good for 20-80% humidity readings with 5% 

accuracy 

5. Good for 0-50°C temperature readings ±2°C 

accuracy 

6. No more than 1 Hz sampling rate (once every 

second) 

7. Body size 15.5mm x 12mm x 5.5mm 

8. 4 pins with 0.1" spacing 

1. Low cost 

2. 3 to 5V power and I/O 

3. 2.5mA max current use during conversion 

(while requesting data) 

4. Good for 0-100% humidity readings with 2-5% 

accuracy 

5. Good for -40 to 125°C temperature readings 

±0.5°C accuracy 

6. No more than 0.5 Hz sampling rate (once every 

2 seconds) 

7. Body size 15.1mm x 25mm x 7.7mm 

8. 4 pins with 0.1" spacing 
 

 จากตารางเปรียบเทียบจะเห็นความแตกต่างของโมดูลวดัอุณหภูมิและความช้ืนสมัพทัธท์ั้งสองเบอร์

ไดพ้อสมควร หน่วยการเรียนรู้น้ีเลือกใชเ้บอร์ DHT22 (โคด้โปรแกรมไม่ต่างกนั) รูปร่างหน้าตาและขนาด

ของโมดูลตลอดจนหนา้ที่ของแต่ละขาเป็นดงัรูป 

 

รูปร่างของโมดูลวดัอุณหภูมิและความช้ืนสมัพทัธ ์DHT22 
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การต่อใชง้านโมดูล DHT11, DHT22 จะตอ้งใชต้วัตา้นทานพลูอพัที่ขาสญัญาณขอ้มูลที่มีค่าเท่ากบั 

4.7k ดงัรูป 

 

การต่อใชง้านโมดูล DHT11, DHT22 

การเขียนโคด้โปรแกรมเพือ่อ่านค่าอุณหภูมิและความช้ืนสมัพทัธท์ั้ง DHT11 และ DHT22 ปัจจุบนั
มีไลบราร่ีช่วยงานท าใหผู้เ้ขียนโคด้สามารถเขียนโคด้ไดง่้ายขึ้น ซ่ึงไลบราร่ีที่ตอ้งเอามาใชง้านเพือ่อ่านค่า

จากโมดูลดงักล่าวจะตอ้งใชไ้ลบราร่ี 2 ตวั โดยสามารถดาวน์โหลดไดท้ี ่

ไลบราร่ี แหล่งดาวน์โหลด 
DHT.h https://github.com/adafruit/DHT-sensor-library 
Adafruit_Sensor.h https://github.com/adafruit/Adafruit_Sensor 
 

มีขั้นตอนการด าเนินการเพือ่น าไลบราร่ีมาใชง้านดงัน้ี 

               1. ดาวน์โหลดไลบราร่ีตวัที่ 1 ซ่ึงเป็นไฟล ์Zip ดงัรูป 

 

การดาวน์โหลดไลบราร่ีที่น ามาใชง้านตวัที่ 1 
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2. ดาวน์โหลดไลบราร่ีตวัที่ 2 ซ่ึงเป็นไฟล ์Zip ดงัรูป 

 

การดาวน์โหลดไลบราร่ีที่น ามาใชง้านตวัที่ 2 

3. ท าการเพิม่ไลบราร่ีทั้ง 2 ลงในโปรแกรม Arduino IDE โดยการเพิม่จากไฟล ์zip แลว้ท าการ

คน้หาไฟล ์zip ที่ไดจ้ากการดาวน์โหลดในขอ้ 1 และ 2 

 

การเพิม่ไลบราร่ีที่เป็นไฟล ์zip ลงในโปรแกรม Arduino IDE 

ฟังก์ชันที่เกี่ยวกับโมดูล DHT11, DHT22 

1. ฟังกช์นัหน่วงเวลาหรือฟังกช์นัหยดุการใชง้านสามารถก าหนดตวัเลขของเวลาที่ตอ้งการหยดุคา้ง  

โดยตวัเลขที่ใส่เป็นตวัเลขของเวลาหน่วยเป็นมิลลิวนิาที ตวัเลขของเวลาที่ใส่ไดสู้งสุดคือ 4,294,967,295 ซ่ึง
เป็นขนาดของตวัแปร unsigned long 

 

 
                         ms: ตวัเลขที่หยดุคา้งของเวลาหน่วยมิลลิวนิาที (unsigned long) 

            2. ฟังกช์นัก าหนดความเร็วในการส่ือสารทางพอร์ตอนุกรม 

 

delay(ms); 

Serial.begin(speed); 



161 
 

          speed: ตวัเลขของอตัราเร็วในการส่ือสารผ่านพอร์ตอนุกรม 

3. ฟังกช์นัส่งขอ้มูลออกพอร์ต เป็นฟังกช์นัที่ใชใ้นการส่งขอ้มูลออกทางพอร์ตอนุกรมหรือพมิพ์
ขอ้มูลออกทางพอร์ตเพือ่แสดงผลที่จอคอมพวิเตอร์เม่ือพมิพเ์สร็จตวัเคอร์เซอร์จะรออยูท่ี่ทา้ยส่ิงที่พมิพน์ั้น ๆ 

 

 

            4. ฟังกช์นัส่งขอ้มูลออกพอร์ต คลา้ยกบัฟังกช์นั Serial.print ต่างกนัตรงที่เม่ือพมิพเ์สร็จตวัเคอร์เซอร์

จะขึ้นมารอยงับรรทดัใหม่ ดงันั้นเม่ือสัง่พมิพค์ร้ังถดัไปขอ้มูลที่ปรากฏจะอยูท่ี่บรรทดัใหม่ แทนที่จะต่อทา้ย
เหมือนกบัฟังกช์ัน่ Serial.print 

 

 

ฟังก์ชันใช้งานของไลบราร่ี DHT 

 การอ่านค่าจากโมดูล DHT จ าเป็นตอ้งใชไ้ลบราร่ีช่วยงาน ซ่ึงไลบราร่ีไม่ไดถู้กเพิม่เขา้มาในตวั
โปรแกรม Arduino IDE ตั้งแต่แรกจ าเป็นตอ้งติดตั้งเพิม่เติม โดยมีฟังกช์นัให้ใชง้านดงัน้ี 

             1. ฟังกช์นัก าหนดขาเช่ือมต่อ ใชใ้นการระบุขาที่ใชเ้ช่ือมต่อใหต้วัโปรแกรมรับรู้ รูปแบบเป็น 

ดงัน้ี 

 

 

DHTPIN: ตวัเลขระบุขาพอร์ตที่ใชเ้ช่ือมต่อกบัโมดูล 
             DHTTYPE: ชนิดของโมดูลที่เช่ือมต่อไดแ้ก่ DHT11, DHT21, DHT22 

ตวัอยา่ง 
            DHT dht(8, DHT22); 

            หมายถึง ต่อไปในโปรแกรมจะใชช่ื้อ dht ในการเรียกใชง้านโมดูล โดยมีการเช่ือมต่อสายสญัญาณ

เขา้ที่ขาพอร์ต D8 และใชโ้มดูลชนิด DHT22 
           2. ฟังกช์นัอ่านค่าความช้ืน ค่าที่ไดจ้ากฟังกช์ัน่อยูใ่นรูปของตวัแปร float หน่วยเป็นเปอร์เซนตข์อง

ความช้ืนในอากาศที่วดัได ้รูปแบบของฟังกช์นัดงัน้ี 

Serial.print(val); Serial.print(val, format); 

DHT dht(DHTPIN, DHTTYPE); 

Serial.println(val); Serial.println(val, format); 

dht.readHumidity(); 
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3. ฟังกช์นัอ่านค่าความอุณหภูมิ คา่ที่ไดจ้ากฟังกช์นัอยูใ่นรูปของตวัแปร float หน่วยเป็นองศาเซลเซียส 

รูปแบบของฟังกช์นัดงัน้ี 

 

 

ฝึกทักษะการทดลองกิจกรรมที่ 2 เรียนรู้การใช้งาน Temperature Humidity Sensor 

อุปกรณ์ที่ใช้ส าหรับทดลอง 

 

Temperature Humidity Sensor 

 

สายไฟจมัเปอร์ ผู-้เมีย ยาว 20cm. จ  านวน 3 เสน้ 

 

การติดต้ัง Libraries 

 Temperature Humidity Sensor เป็นอีกชุดเซ็นเซอร์หน่ึงที่จะตอ้งท าการติดตั้ง Libraries เพือ่การ

สร้าง Sketch Code คลิกเมนู Sketch --> Include Library --> Add.ZIP Library… -->    
ดงัรูป 

dht.readTemperature()

; 
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การต่อวงจร 
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การเขียนโปรแกรมด้วยภาษา C เพ่ือทดสอบอุปกรณ์ 
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ผลลัพธ์ที่ได้ 

 

  

              เขียนค าสัง่ให้โมดูล DHT11 เซ็นเซอร์วดัความช้ืนและอุณหภูมิขึ้นแสดงบนจอ Serial Monitor ซ่ึง 
ช่อง Humidity คือ ค่าความช้ืนมีหน่วยเป็นเปอร์เซ็นต ์และ ช่อง Temperature มีหน่วยเป็นฟาเรนไฮต ์
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หน่วยการเรียนรู้ที ่8 ท าความรู้จกัเซ็นเซอร์ 

เร่ืองย่อยที่ 2 IR Receive Module 

IR Receiver Module 

IR Receiver Module คือ เซ็นเซอร์ตรวจจบัแสงอินฟราเรด ซ่ึงได้มีการน าไปประยุกต์ใช้ในการ

รับส่งขอ้มูลดว้ยแสงอินฟราเรด (Infrared : IR) โดยถือเป็นอีกวิธีหน่ึงในการส่ือสารขอ้มูลแบบไร้สาย การ

ส่งขอ้มูลดว้ยอินฟราเรดที่รู้จกักนัดีคือ ระบบรีโมตคอนโทรล ซ่ึงแสงอินฟราเรดจะถูกปล่อยออกมาจาก 

LED ของรีโมตคอนโทรล และเซ็นเซอร์จะรับสญัญาณอินฟราเรดเพือ่รับขอ้มูลไปประมวลผล เช่น กดรีโมต

เพือ่ใหหุ่้นยนตข์องเล่นเดินหนา้ ถอยหลงั  การกดรีโมตเพือ่เปล่ียนช่องโทรทศัน์ 

รีโมตคอนโทรล 

รีโมตคอนโทรล คือ เคร่ืองมืออิเลก็ทรอนิกส์ชนิดหน่ึง ใชส้ าหรับควบคุมการด าเนินการของ

ส่ิงประดิษฐห์รือเคร่ืองจกัรต่างๆ โดยเฉพาะเคร่ืองใชไ้ฟฟ้าภายในบา้นเช่น โทรทศัน์ เคร่ืองเสียง เคร่ืองเล่นดี

วดีี จากระยะไกล โดยไม่ใชส้ายไฟเป็นตวัส่งสญัญาณแต่ใชอิ้นฟราเรดแทน (หรือใชส้ญัญาณวทิยแุต่พบได้

นอ้ย) ใชพ้ลงังานจากแบตเตอร่ีขนาดเล็กไม่ก่ีกอ้นเท่านั้น มีขนาดเหมาะมือและมีปุ่ มฟังกช์นัต่างๆ อยูค่รบ

ครัน 

              รีโมตคอนโทรล เป็นการเรียกยอ่มาจาก รีโมตคอนโทรลเลอร์ (remote controller) อีกต่อหน่ึง และ

สามารถเรียกยอ่ลงไดอี้กเหลือเพยีง รีโมต (อ่านวา่ รี-โหมด) ในภาษาไทยสามารถใชค้  าไทยแทนไดว้า่ เคร่ือง

ควบคุมระยะไกล หรือ อุปกรณ์ควบคุมระยะไกล 

              รีโมทคอนโทรล จะสามารถสัง่งานได ้ตอ้งประกอบดว้ย2ส่ิงน้ีคือ รหสั และ ตวัส่งสญัญาณ 1.รหสั

(Code) เป็นระบบสญัญาณจะน าออกไดต้อ้งมีตวัคล่ืนพาน าออกไป 2.ตวัส่งสญัญาณ(Carrier) ตวัรับสญัญาณ 

เพือ่ถอดหรือรับรหสัที่ถูกส่งมาใชค้วบคุมอุปกรณ์ต่างๆ 

ฝึกทักษะการทดลองกิจกรรมที่ 1 เรียนรู้การใช้งาน IR Receive Module 

อุปกรณ์ที่ใช้ส าหรับทดลอง 
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Infrared Receiver Module KY-022 

       

 

IR Infrared Remote control arduino 

 

สายไฟจมัเปอร์ ผู-้เมีย ยาว 20cm. จ  านวน 3 เสน้ 

 

สายไฟจมัเปอร์ ผู-้ผู ้ยาว 20cm. จ  านวน 2 เสน้ 

 

LED ขนาด 5mm สีแดง จ านวน 1 ดวง 
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ตัวต้านทาน 4.7k 1 ตัว 

 

บอร์ดทดลอง Breadboard 830 Point 

 

การติดต้ัง Libraries 

 IR Receiver Module เป็นอีกชุดเซ็นเซอร์หน่ึงที่จะตอ้งท าการติดตั้ง Libraries เพือ่การสร้าง Sketch 

Code ซ่ึงนกัเขียนโปรแกรมสามารถดาวน์โหลดลิงก ์ 

http://www.mediafire.com/file/e4rco5njo2gloki/IRremote.zip/file  จากนั้น คลิกเมนู Sketch --> Include 

Library --> Add.ZIP Library… ดงัรูป 
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การต่อวงจร 

  S   =  ขา Signal เสียบที่ช่อง Pin 11 ,  -    =  ไฟลบ  ต่อไปที่ GND (ground)  ,  + (ขากลาง)  =  ไฟ
บวก ต่อไปที่ 5 โวลต ์

 

การเขียนโปรแกรมด้วยภาษา C เพ่ือทดสอบอุปกรณ์ 

              1. เปิดโปรแกรม Arduino IDE 
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             2. เขียนโคด้ค  าสัง่ดงัน้ี 

                 จากนั้นบนัทึกไฟล ์โดยคลิกที่ File ---> Save --> อพัโหลดค าสัง่เพือ่ดูผลลพัธโ์ดยคลิกที่

สญัลกัษณ์                                                               --> เปิดหนา้ต่าง Serial Monitor   

 

 

ผลลัพธ์ที่ได้ 

 เม่ือกดปุ่ มก็จะปรากฏค่าของปุ่ มทาง Serial Monitor ซ่ึงแต่ละปุ่ มก็จะมีค่าแตกต่างกนัออกไป 

 

 

  

 

 

 

 
กดปุ่มเลข 6 
กดปุ่มเลข 9 

หนา้ต่าง Serial Monitor   
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ประยกุตใ์ชรี้โมทคอนโทรลกบัหลอด LED 

การเขียนค าสัง่ควบคุมหลอด LED ผา่นการกดปุ่ ม 1 และ 2 โดยตอ้งต่อสายที่ช่อง Pin GND ออกมา

เสียบช่อง GND ใน Breadboard จากนั้นเสียบตวัตา้นทาน 220 โอห์ม หลอด LED และเสียบสายสัญญาณ

จากหลอด LED ที่ช่อง Pin 2 ดงัรูป 

 

 จากนั้นจะใช ้IR Remote ควบคุมเปิดปิดไฟ LED โดยให ้ปุ่ ม 1 เปิดไฟ ปุ่ ม 2 ปิดไฟ ใหน้ าค่าของ

ปุ่ มที่ 1 (16753245) มาใส่ไวใ้น ตวัแปร code 1 และ น าค่าของปุ่ มที่ 2 (16736925) มาใส่ไวใ้น ตวัแปร code 

2 ตามรูป แลว้อพัโหลดโคด้ ลงบอร์ด Arduino อีกคร้ัง 
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ผลลัพธ์ที่ได้ 

เม่ือกดปุ่ ม 1 ที่รีโมท ไฟ LED จะติด เม่ือกดปุ่ ม 2 ที่รีโมท ไฟ LED จะดบั 
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หน่วยการเรียนรู้ที ่8 ท าความรู้จกัเซนเซอร์ 

เร่ืองย่อยที่ 3 Tracking Sensor 

tracking sensor TCRT5000 ตรวจจบัเส้นขาวด า ที่นิยมน ามาใชคู้่กบัหุ่นยนตเ์ดินตามเส้น ตรวจจบั

เส้นขาวด าหรือน ามาให้ตรวจจบัวตัถุขา้งหน้า หลกัการท างานของ sensor TCRT5000 ตรวจจบัเส้นขาวด า 

จะใช้การสะท้อนกลับของแสง ถ้ามีวตัถุ สีขาวจะสะท้อนแสงได้ดี sensor TCRT5000 ถ้าเป็นวตัถุสีด า 

sensor TCRT5000 จะไม่สะทอ้นแสง ค่าที่ส่งออกมาจะแตกต่างกนั 

รายละเอียด 

 1. ใชเ้ซ็นเซอร์สะทอ้นแสงอินฟราเรด TCRT5000 

 2. การตรวจจบัระยะการสะทอ้น: 1 มิลลิเมตร – 25 มิลลิเมตร 

 3. แรงดนัไฟฟ้าที่ใชง้าน: 5V 

 4. รูปแบบผลลพัธ:์ สญัญาณดิจิตอล (0 และ 1) 

 5. บอร์ด PCB ขนาดเล็ก: 3.5 ซม. x 1 ซม 

 6. น ้ าหนกัเดียว: 4.5g 

อุปกรณ์มีดังนี ้

 

บอร์ดทดลอง Breadboard 830 Point 

 

 

 

 

LED ขนาด 5mm สีแดง จ านวน 5 ดวง 
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สายจมัเปอร์ ผู-้ผู ้จ  านวน 7 เสน้ 

 

tracking sensor tracking module 

 

ต่อวงจร 
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ค าสัง่ควบคุมบอร์ด Arduino Uno R3 

 

 

จากนั้นเปิด Serial Monitro  ที่ดา้นขวามือบนเพือ่ดูตวัเลขที่รับเขา้มาและหลอด LED แสดงผล 

 

จะเห็นวา่ถา้น าเอา Sensor จ่อกบักระดาษสีขาว Sensor TCRT5000 จะส่งค่า analog มากกวา่  500 

ไฟ LED จะดบั 
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ถา้น าเอา Sensor จ่อกบักระดาษที่มีหมึกสีด า Sensor TCRT5000 จะส่งค่า analog นอ้ยกวา่  500 ไฟ 

LED จะติดสวา่ง 

จะสงัเกตเห็นว่า Sensor จะใชห้ลกัการสะทอ้นกลบัของแสง กระดาษสีด าจะดูดกลืนแสง กระดาษสี

ขาว sensor จะสะทอ้นแสงไดดี้ ท  าให้ค่าที่อ่านได้ต่างกนั บนตวั sensor ทีค่า สัญญาณ analog A0 และ ค่า 

สญัญาณ digital D0 และ มีตวัปรับความไวกล่องสีฟ้า ใชก้บัขา D0 ใหเ้ราเช่ือมต่อใชก้บั Arduino ไดง่้าย  
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หน่วยการเรียนรู้ที ่8 ท าความรู้จกัเซ็นเซอร์ 
เร่ืองย่อยที่  4 Buzzer Module 

Passive Buzzer Module  

 
 
 Passive Buzzer Module พาสซีฟบสัเซอร์ เป็นอุปกรณ์ท าหนา้ที่คลา้ยล าโพง เพยีงแต่ออกแบบ
มาเพือ่ใชใ้นการส่งสญัญาณเสียงความถ่ีสูงๆ บนบอร์ดมีทรานซิสเตอร์ส าหรับช่วยขบัมาใหแ้ลว้ สามารถต่อ
ใชง้านกบัไมโครคอนโทรลเลอร์ไดโ้ดยตรง การใชง้านเพียงเขียนโคด้สร้างสญัญาณ HIGH LOW สลบักนั
ไปมา หรือใน Arduino สามารถใชฟั้งกช์นั tone() ไดเ้ลย ขอ้ดีของบสัเซอร์แบบพาสซีฟคือ สามารถก าหนด
ความถ่ีเสียงที่ตอ้งการไดเ้อง 
                 บอร์ด Buzzer แบบ Passive มีวงจรขยายสญัญาณท าใหเ้สียงดงัมาก ใชง้านง่าย เพยีงเท่าน้ี 
Arduino ก็สามารถร้องเพลงไดต้ามที่เราตอ้งการ ท างานแบบ Active Low 
ข้อมูลเพิ่มเติม Active Buzzer 
                 โมดูล USES 9012 ไดรเวอร์ทรานซิสเตอร์ 
                 แรงดนัไฟฟ้าที่ท  างาน 3.3 - 5 V 
                 กระดาน PCB ขนาดเล็กเจด็ช้ิน: 3.3 ซม. * 1.3 ซม 
ฝึกทักษะการทดลองกิจกรรมที่ 1 เรียนรู้การใช้งาน Passive Buzzer Module 
อุปกรณ์ที่ใช้ส าหรับทดลอง 

 

 

 

 

Passive Buzzer Module 
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                                                                                 สายจมัเปอร์ ผู-้เมีย 3 เสน้ 
 
 
 
 
 
 
 ขา VCC -> 3.3-5V 
 ขา Gnd-> Gnd 
 ขา I/O -> 13 
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ผลลัพธ์ที่ได้ 

 Buzzer Module ส่งเสียงออกมาและดบั สลบักนั 1 วนิาที 
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บทที ่8 ท ำควำมรู้จกัเซ็นเซอร์ 

เร่ืองย่อยที่ 5 Switch Button Module 

ทฤษฎีพื้นฐำน 

 สวิตช์ที่น ำมำใชง้ำนกบัไมโครคอนโทรลเลอร์จะเป็นสวิตช์ชนิดกดติดปล่อยดบัเม่ือน ำมำใช้งำน
จ ำเป็นจะตอ้งใชพ้อร์ตในกำรเช่ือมต่อ 1 ช่องต่อสวติช ์1 ตวั 

 

กำรต่อใชง้ำนสวติชก์บัพอร์ตดิจิทลั 

 อ่ำนค่ำจำกพอร์ตแอนำลอกที่ผำ่นมำเป็นกำรเรียนรู้เก่ียวกบักำรใชง้ำนพอร์ตที่รับสัญญำณเขำ้ที่เป็น
แอนำลอกซ่ึงสำมำรถแยกควำมแตกต่ำงได ้1024 ระดบัในช่องรับเพยีงช่องเดียว ดงันั้นหำกผูใ้ชง้ำนออกแบบ

วงจรสวิตช์ให้ต่อวงจรที่สำมำรถให้แรงดนัที่แตกต่ำงกนัไดเ้ม่ือกดสวิตช์แต่ละตวั (ใชว้งจรแบ่งแรงดนั) ก็

สำมำรถใชง้ำนสวติชห์ลำยตวัในพอร์ตรับสญัญำณเพยีงช่องเดียวได ้ดงัรูป 

 

กำรต่อใชง้ำนสวติชก์บัพอร์ตแอนำลอก 

ฟังก์ชัน Arduino ที่ใช้ 

 1. ฟังกช์นัก ำหนดโหมดกำรท ำงำนใหก้บัขำพอร์ต สำมำรถก ำหนดไดท้ั้งขำดิจิทลัโดยใส่เพยีง

ตวัเลขของขำ (0, 1, 2,…13) และขำแอนำลอกที่ตอ้งกำรใหท้  ำงำนในโหมดดิจิทลัแต่กำรใส่ขำตอ้งใส่ A น ำ 
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หนำ้ซ่ึงใชไ้ดเ้ฉพำะ A0, A1,…A5 ส่วนขำ A6 และ A7 ไม่สำมำรถใชง้ำนในโหมดดิจิทลัได ้รูปแบบของ

ฟังกช์นัเป็นดงัน้ี 

 

 
                      pin: หมำยเลขขำที่ตอ้งกำรเซตโหมด 

                      mode: INPUT, OUTPUT, INPUT_PULLUP 

              2. ฟังกช์นัส่งค่ำลอจิกดิจิทลัไปยงัขำพอร์ต ค่ำ HIGH เป็นกำรส่งลอจิก 1 และค่ำ LOW เป็นกำรส่ง
ลอจิก 0 ออกไปยงัขำพอร์ต ซ่ึงฟังกช์นัน้ีจะท ำงำนไดต้อ้งมีกำรใชฟั้งกช์นั pinMode ก่อน 

 

 
                     pin: หมำยเลขขำที่ตอ้งกำรเขียนลอจิกออกพอร์ต 

3. ฟังกช์นัหน่วงเวลำหรือฟังกช์นัหยดุคำ้ง กำรใชง้ำนสำมำรถก ำหนดตวัเลขของเวลำที่ตอ้งกำรหยดุ
คำ้งโดยตวัเลขที่ใส่เป็นตวัเลขของเวลำหน่วยเป็นมิลลิวนิำที ตวัเลขของเวลำที่ใส่ไดสู้งสุดคือ 4,294,967,295 

ซ่ึงเป็นขนำดของตวัแปร unsigned long 

 

 

    ms: ตวัเลขที่หยดุคำ้งของเวลำหน่วยมิลลิวนิำที (unsigned long) 

4. ฟังกช์นัก ำหนดควำมเร็วในกำรส่ือสำรทำงพอร์ตอนุกรม 

 

 
                  speed: ตวัเลขของอตัรำเร็วในกำรส่ือสำรผำ่นพอร์ตอนุกรม 

 5. ฟังกช์นัส่งขอ้มูลออกพอร์ต เป็นฟังกช์นัที่ใชใ้นกำรส่งขอ้มูลออกทำงพอร์ตอนุกรมหรือพมิพ์

ขอ้มูลออกทำงพอร์ตเพือ่แสดงผลที่จอคอมพวิเตอร์เม่ือพมิพเ์สร็จตวัเคอร์เซอร์จะรออยูท่ี่ทำ้ยส่ิงที่พมิพน์ั้น ๆ 

 

 

pinMode(pin, mode) 

digitalWrite(pin, value) 

delay(ms) 

delay(ms) 

Serial.print(val) Serial.print(val, format) 



182 
 

6. ฟังกช์นัส่งขอ้มูลออกพอร์ต คลำ้ยกบัฟังกช์นั Serial.print ต่ำงกนัตรงที่เม่ือพมิพเ์สร็จตวัเคอร์เซอร์

จะขึ้นมำรอยงับรรทดัใหม่ ดงันั้นเม่ือสัง่พมิพค์ร้ังถดัไปขอ้มูลที่ปรำกฏจะอยูท่ี่บรรทดัใหม่ แทนที่จะต่อทำ้ย
เหมือนกบัฟังกช์นั Serial.print 

 

 

7. ฟังก์ชนัอ่ำนสัญญำณแอนำลอก เป็นฟังก์ชนัที่อ่ำนสัญญำณแอนำลอกที่ปรำกฏอยูท่ี่ขำพอร์ตแอ

นำลอกที่ตอ้งกำรอ่ำนนั้น ๆ ค่ำที่อ่ำนไดจ้ะอยูใ่นช่วง 0-1023 ส ำหรับแรงดนัของสญัญำณแอนำลอกที่ 0-5V 
ดงันั้น ตอ้งใชต้วัแปรที่เป็น int ส ำหรับเก็บค่ำที่อ่ำนได ้

 

 
                   pin: ขำพอร์ตแอนำลอกที่ตอ้งกำรอ่ำนค่ำสญัญำณแอนำลอก 

วงจรที่ต่อเข้ำกับบอร์ด Arduino ดงัรูป 

 

รูปวงจรที่ใชบ้อร์ด Arduino ในกำรทดลอง 

 

 

Serial.println(val) Serial.println(val, format) 

analogRead(pin) 
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กำรต่อวงจร 

 

รูปกำรต่อลงบอร์ดทดลอง 

กำรเขียนโปรแกรมด้วยภำษำ C เพ่ือทดสอบอุปกรณ์ 

            เขียนโปรแกรมอ่ำนค่ำแอนำลอกจำกกำรกดสวติชแ์ต่ละตวัโดยแสดงผลที่จอคอมพวิเตอร์ผำ่นทำง
พอร์ตอนุกรม 
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ผลลัพธ์ที่ได้ 

เขียนค ำสัง่กำรอ่ำนค่ำแอนำลอกจำกวงจรสวติช์โดยน ำเขำ้มำเก็บไวใ้นตวัแปร adc จำกนั้นแสดงค่ำ
แอนำลอกจำกกำรกดสวติชผ์ำ่นทำงพอร์ตอนุกรม 
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หน่วยการเรียนรู้ที ่8 ท าความรู้จกัเซ็นเซอร์ 

เร่ืองย่อยที่ 6 Light Cup Module 

Arduino KY-027 Magic Light Cup Module เป็นชุดบอร์ดที่รวม 2 บอร์ดเขา้ดว้ยกนั ซ่ึงแต่ละโมดูล

จะมีสวติชไ์ฟและปรอทเอียง การใช ้PWM เพือ่ขบัเคล่ือนไฟ LED ในแต่ละโมดูลสามารถเซ็นเซอร์และรับ
ค่าแสงไดแ้ม่นย  าจากโมดูลหน่ึงไปยงัอีกโมดูลหน่ึงขณะเอียงเขา้มากนั ซ่ึงตวับอร์ดประกอบดว้ยขาดังรูป 

             KY-027 เป็นคู่ของโมดูลแต่ละอนัประกอบดว้ยสวติช์ปรอทไฟ LED และตวัตา้นทาน 10 kΩ แต่ละ
บอร์ดมีพนิเพือ่ควบคุมสวติชไ์ฟ LED ก าลงัไฟและกราวด ์

แรงดนัไฟฟ้าที่ใชง้าน 3.3V ถึง 5.5V 

ขนาดคณะกรรมการ 1.5 ซม. x 3.6 ซม. [0.6in x 1.4in] 

รหัสตัวอย่าง KY-027 Arduino 

             ในร่าง Arduino น้ีเราจะใชท้ั้งโมดูล KY-027 เพือ่สร้างเอฟเฟกตแ์สงไฟวเิศษ สวติชป์รอทในแต่ละ
โมดูลใหส้ญัญาณดิจิตอลที่ใชใ้นการควบคุมความสวา่งของไฟ LED โดยใช ้PWM การเอียงโมดูลจะลด

ความสวา่งของโมดูลหน่ึงขณะที่เพิม่โมดูลอีกอนัท าใหเ้กิดภาพลวงตาของแสงที่ผา่นจากโมดูลหน่ึงไปยงัอีก

โมดูลหน่ึงอยา่งน่าอศัจรรย ์

 
 

G   -->   GND 
+   -->   5V 
S (สวติชป์รอท )  --> ช่องสญัญาณ     
L (ไฟ LED )   --> ช่องสญัญาณ 
 

 

ฝึกทกัษะการทดลองกจิกรรมที ่1 เรียนรู้การใช้งาน  

อปุกรณ์ทีใ่ช้ส าหรับทดลอง 
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บอร์ดทดลอง Breadboard 400 Point 

 
 

สายไฟจมัเปอร์ ผู-้เมีย ยาว 20cm. จ  านวน 4 เสน้ 

 
 

Magic light cup module KY-027 
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การต่อวงจร 

 

G  เสียบช่อง Pin GND 

+   เสียบช่อง Pin 5V 

S (สวติชป์รอท )  เสียบช่อง Pin 4 

L (ไฟ LED ) เสียบช่อง Pin 5 

 

การเขยีนโปรแกรมด้วยภาษา C เพ่ือทดสอบอปุกรณ์ 
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ผลลพัธ์ที่ได้ 

 

 
ขอบคุณเวบ็ไซต ์https://www.arduinoall.com/product/338/magic-light-cup-module-ky-027 

 จะสงัเกตเห็นวา่เม่ือสวติชป์รอทเอียงมาชนสวิตช์ครบวงจร ไฟ LED จะติด และเม่ือสวติชป์รอทไม่

ครบวงจรไฟ LED จะค่อย ๆ จางและดบั เหมือนเทถว้ยแสงทิ้ง คว  ่าถว้ยแสงก็จะหาย 
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หน่วยการเรียนรู้ที ่8 ท าความรู้จกัเซ็นเซอร์ 
เร่ืองย่อยที่ 7 Light Blocking sensor 

 Light Blocking sensor หรือ ROHM four-way sensor RPI-1031 เป็นเซนเซอร์ตรวจจบัความเอียง/

การหมุน ตรวจจบัได ้4 ทิศทาง ดา้นหนา้ ดา้นหลงั ดา้นซา้ย ดา้นขวา ใหส้ญัญาณเป็นแบบ analog และใช้
ไฟเล้ียง 3.3-5V 

ฝึกทกัษะการทดลองกจิกรรมที ่1 เรียนรู้การใช้งาน Light Blocking sensor 

อปุกรณ์ทีใ่ช้ส าหรับทดลอง 

 

Light Blocking sensor 

 

สายไฟจมัเปอร์ ผู-้เมีย ยาว 20cm. จ  านวน 4 เสน้ 
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การต่อวงจร 

 

รูป จ  าลองการต่อวงจร Light Blocking sensor 

 

การเขียนโปรแกรมดว้ยภาษา C เพือ่ทดสอบอุปกรณ์ 

 

เปิดดูใน Serial Monitor เม่ือเอียงไปที่มุมต่าง ๆ จะเห็นค่าเซนเซอร์ที่วดัได ้
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ขอบคุณเวบ็ไซต ์https://www.arduinoall.com/product/3385/rpi-1031- -เซนเซอร์ตรวจจบัความเอียง-4-แกน-

rpi-1031-angle-sensor-four-direction-sensor-4-direction-sens 
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หน่วยการเรียนรู้ที ่8 ท าความรู้จกัเซนเซอร์ 

เร่ืองย่อยที่ 8 Relay และ Motion Sensor  Module 

 

8.1 Relay 

รีเลย ์(Relay) เป็นอุปกรณ์ไฟฟ้าชนิดหน่ึง ซ่ึงท าหนา้ที่ตดัต่อวงจรแบบเดียวกบัสวติช ์โดยควบคุม

การท างานดว้ยไฟฟ้า Relay มีหลายประเภท ตั้งแต่ Relay ขนาดเล็กที่ใชใ้นงานอิเล็กทรอนิกส์ทัว่ไป จนถึง 
Relay ขนาดใหญ่ที่ใชใ้นงานไฟฟ้าแรงสูง โดยมีรูปร่างหนา้ตาแตกต่างกนัออกไป แต่มีหลกัการท างานที่

คลา้ยคลึงกนั ส าหรับการน า Relay ไปใชง้าน จะใชใ้นการตดัต่อวงจร ทั้งน้ี Relay ยงัสามารถเลือกใชง้านได้

หลากหลายรูปแบบ 

 

สญัลกัษณ์ในวงจรไฟฟ้าของรีเลย ์

ภายใน Relay จะประกอบไปดว้ยขดลวดและหนา้สมัผสั  
             หนา้สมัผสั NC (Normally Close) เป็นหนา้สมัผสัปกติปิด โดยในสภาวะปกติหนา้สมัผสัน้ีจะต่อเขา้

กบัขา COM (Common) และจะลอยหรือไม่สมัผสักนัเม่ือมีกระแสไฟฟ้าไหลผา่นขดลวด 

             หนา้สมัผสั NO (Normally Open) เป็นหนา้สมัผสัปกติเปิด โดยในสภาวะปกติจะลอยอยู ่ไม่ถูกต่อ
กบัขา COM (Common) แต่จะเช่ือมต่อกนัเม่ือมีกระแสไฟไหลผา่นขดลวด 

             ขา COM (Common) เป็นขาที่ถูกใชง้านร่วมกนัระหวา่ง NC และ NO ขึ้นอยูก่บัวา่ ขณะนั้นมี

กระแสไฟฟ้าไหลผา่นขดลวดหรือไม่ หนา้สมัผสัใน Relay 1 ตวัอาจมีมากกวา่ 1 ชุด ขึ้นอยูก่บัผูผ้ลิตและ
ลกัษณะของงานที่ถูกน าไปใช ้จ  านวนหนา้สมัผสัถูกแบ่งออกดงัน้ี 

             สวติชจ์ะถูกแยกประเภทตามจ านวน Pole และจ านวน Throw ซ่ึงจ านวน Pole (SP-Single Pole, DP-
Double Pole, 3P-Triple Pole, etc.) จะบอกถึงจ านวนวงจรที่ท  าการเปิด-ปิด หรือ จ านวนของขา COM 

นัน่เอง และจ านวน Throw (ST, DT) จะบอกถึงจ านวนของตวัเลือกของ Pole ตวัอยา่งเช่น SPST- Single 

Pole Single Throw สวติช์จะสามารถเลือกไดเ้พยีงอยา่งเดียวโดยจะเป็นปกติเปิด (NO-Normally Open) หรือ
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ปกติปิด (NC-Normally Close) แต่ถา้เป็น SPDT- Single Pole Double Throw สวติชจ์ะมีหน่ึงคู่เป็นปกติเปิด 

(NO) และอีกหน่ึงคู่เป็นปกติปิดเสมอ (NC) ดงัรูปดา้นล่าง 

 
ขอบคุณเวบ็ไซต ์https://www.thaieasyelec.com/article-wiki/review-product-article/ 

Example-project-for-control-electrical-device-using-arduino-and-relay-module.html 

 

 จากส่วนประกอบขา้งตน้ที่ไดก้ล่าวไป ในบทความน้ีเราจะใชง้าน Relay แบบ SPDT (Single Pole 
Double Throw) หลกัการท างานของ Relay นั้น ในส่วนของขดลวด เม่ือมีกระแสไฟฟ้าไหลผา่น จะท าให้

ขดลวดเกิดการเหน่ียวน าและท าหนา้ที่เสมือนแม่เหล็กไฟฟ้า ส่งผลใหข้า COM ที่เช่ือมต่ออยูก่บัหนา้สมัผสั 

NC (ในสภาวะที่ยงัไม่เกิดการเหน่ียวน า) ยา้ยกลบัเช่ือมต่อกบัหนา้สมัผสั NO แทน และปล่อยใหข้า NC ลอย 
เม่ือมองที่ขา NC กบั COM และ NO กบั COM แลว้จะเห็นวา่มีการท างานติด-ดบัลกัษณะคลา้ยการท างาน

ของสวชิต ์เราสามารถอาศยัคุณสมบติัน้ีไปประยกุตใ์ชง้านได ้
                ในบทความน้ี เราจะกล่าวถึงวธีิการน า Relay Module ไปประยกุตใ์ชง้านจริง แต่ก่อนอ่ืนเรามาดูวธีิ

อ่านคุณสมบติัของ Relay วา่สามารถรองรับการท างานที่แรงดนัและกระแสไฟฟ้าเท่าไร ใชแ้รงดนัไฟฟ้าใน

การท างานอยา่งไรก่อนนะครับ 
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 ในหน่วยการเรียนรู้น้ีจะศึกษา relay 2 channel ดงัภาพ 

 

บอร์ด Arduino relay 2 channel ส าหรับ ควบคุมเปิด/ปิด Relay Module ได ้2 ช่อง ใชไ้ฟเขา้ 5 โวลต์
เหมาะส าหรับ Arduino การควบคุม ส่งสญัญาณควบคุมแบบ Active Low ใช ้Arduino ควบคุม arduino relay 

                   - ถา้ตอ้งการให ้รีเลยติ์ดส่งสญัญาณ 0 ไป 
                   - ถา้ตอ้งการใหด้บัส่งสญัญาณ 1 ไป 

              วงจร Arduino relay module เป็นแบบ แยกกราวด ์Opto isolated Relay ปลอดภยัต่อวงจร

ไมโครคอนโทรเลอร์ และ Arduino 
รายละเอียด Arduino Relay module บอร์ด รีเลย ์2 ช่อง ส าหรับ Arduino 

1. การเช่ือมต่อ Arduino Relay module มาตรฐานที่สามารถใชค้วบคุมไดโ้ดยตรงจาก

ไมโครคอนโทรนเลอร์ เช่น  Arduino , 8051, AVR, PIC, DSP, ARM, ARM, MSP430, TTL logic) 
              2. ใชไ้ฟฟ้าที่ 5 โวลต ์

              3. Relay Module สามารถ 5 โวลตจ์ากบอร์ด arduino ที่มีขา 5 โวลตไ์ด ้
              4. ใชค้วบคุมไฟฟ้าแรงสูงไดท้ี่ DC30V 10A , AC250V 10A 
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              5. มีไฟบอกสถานะการท างานของ Arduino Relay รีเลยท์ุกช่อง  

              6. เช่ือมต่อดว้ยขั้วสกรู ท  าใหติ้ดตั้งไดง่้ายและสะดวก 
              7. ใชก้ระแสขบั relay แต่ละตวัที่ 15-20 mA 

              8. การส่งสญัญาณควบคุมรีเลยเ์ป็นแบบ Active low 
              9. วงจรขบัรีเลยเ์ป็นแบบแยกกราวด ์Opto isolated Relay ปลอดภยัต่อวงจรไมโครคอนโทรเลอร์ 

Arduino Relay 

ฝึกทกัษะการทดลองกจิกรรมที ่1 เรียนรู้การใช้งาน Relay 2 

อปุกรณ์ทีใ่ช้ส าหรับทดลอง 

 
 

สายไฟจมัเปอร์ ผู-้เมีย ยาว 20cm.  
จ านวน 4 เสน้ 

 
 

Relay 2  1 ตวั 
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การต่อวงจร 

 

 

 GND  --> ใชส้ายจมัแปอร์สีเขียว ต่อเขา้กบัช่อง Pin GND  

              IN1    --> ใชส้ายจมัแปอร์สีเหลือง ต่อเขา้กบัช่อง Pin 8 

              IN2    --> ใชส้ายจมัแปอร์สีเหลือง ต่อเขา้กบัช่อง Pin 9 
             VCC   --> ใชส้ายจมัแปอร์สีเหลือง ต่อเขา้กบัช่อง Pin 5v 
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การเขยีนโปรแกรมด้วยภาษา C เพ่ือทดสอบอปุกรณ์ 

 

 

ผลลพัธ์ที่ได้ 

 Relay เงื่อนไขเป็นจริงที่ LOW หรือ Active LOW การทดลองวงจรน้ีคือ ใหว้งจรท างานวนซ ้ าโดย 
เร่ิมค  าสัง่คือ  

             relay1 (IN1) ดบั และ relay2 (IN2) ติด เป็นเวลา 2 วนิาที 

             relay1 (IN2) ดบั และ relay1 (IN2) ติด เป็นเวลา 2 วนิาที 
             relay1 (IN1) ติด และ relay2 (IN2) ติด เป็นเวลา 3 วนิาที 

             relay1 (IN1) ดบั และ relay2 (IN2) ดบั เป็นเวลา 3 วนิาที 
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8.2 Motion Sensor  Module 

 PIR Motion Sensor ใชส้ าหรับตรวจจบัความเคล่ือนไหวจากความร้อน เช่น ส่ิงมีชีวติ เม่ือมีคนเดิน
ผา่น motion sensor switch ก็จะจบัค่าความร้อนที่เปล่ียนแปลง แลว้ส่งค่าสญัญาณมีไฟ ออกมา ในกรณีที่ไม่

มีการเปล่ียนแปลงส่งค่าไฟ สญัญาณ 0V ออกมา เราสามารถน าค่าน้ีไปสัง่ควบคุม Arduino ได ้สามารถปรับ
เวลาหน่วงเวลาในการตรวจจบัคร้ังต่อไปได ้ปรับระยะทางการตรวจจบัได ้3-7 เมตร มีช่องใหต่้อ LDR เพิม่ 

เพือ่ใหท้  างานตรวจจบัแค่ตอนกลางคืน 

            ขา OUT จะใหเ้อาตพ์ตุออกมาในรูปของดิจิตอล สามารถปรับลกัษณะของสญัญาณขาออกไดจ้าก
การเปล่ียนจั้มเปอร์ มีรูปแบบสญัญาณเอาตพ์ตุ 2 แบบ คือ 

สัญญาณแบบคล่ืนพัลส์ต่อเน่ือง 

สญัญาณลอจิก 1 คา้งไว ้จนกวา่จะไม่สามารถจบัความเคล่ือนไหวได ้จึงจะกลบัมาเป็นลอจิก 0 ปุ่ ม

ปรับ Delay Time Adjust ใชป้รับการหน่วงเวลาตรวจจบั หากปรับไวมาก จะท าใหค้า้งสถานะ 1 ไวน้าน 

เน่ืองจากการตรวจจบัไม่ใหผ้ลแบบทนัทีทนัใด เม่ือตรวจจบัพบ จะใหส้ถานะทางเอาตพ์ตุเป็น 1 คา้งไว ้เวลา
ที่คา้งไวข้ึ้นอยูก่บัการปรับ Delay Time Adjust เม่ือหมดเวลาจึงตรวจจบัอีกคร้ัง หากตรวจจบัไม่เจอก็จะให้

สถานะเป็น 0 แต่หากจบัเจอ จะคา้งสถานะ 1 ไว ้

รายละเอียด PIR เซนเซอร์ตรวจจับความเคล่ือนไหว Motion Sensor Module 

 Motion sensor switch Dimension: 3.2cm x 2.4cm x 1.8cm (approx) 

 Infrared sensor switch with control circuit board 
 The sensitivity and holding time can be adjusted 

 Working Voltage Range: DC 3V- 5V 

 Current drain:<60uA 
 Voltage Output: High/Low level signal:3.3V TTL output 

 Detection distance: 3--7M(can be adjusted) 
 Detection range: <140° 

 Delay time: 5-200S(can be adjusted, default 5s +-3%) 

 Blockade time: 2.5 S (default) 
 Trigger: L: Non-repeatable trigger  H: Repeat Trigger (default) 

 Work temperature:-20-+80°C 

 Trigger Method: L unrepeatable trigger / H repeatable trigger 
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ฝึกทกัษะการทดลองกจิกรรมที ่1 เรียนรู้การใช้งาน  Motion Sensor  Module 

อปุกรณ์ทีใ่ช้ส าหรับทดลอง 

 
 

Motion Sensor  Module 

 
 

สายไฟจมัเปอร์ ผู-้เมีย ยาว 20cm. จ  านวน 4 เสน้ 

 
 

หลอดไฟ LED 1 หลอด 
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การต่อวงจร 

  

รูป จ าลองการต่อวงจร Motion Sensor  Module 

การเขยีนโปรแกรมด้วยภาษา C เพ่ือทดสอบอปุกรณ์ 
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ผลลพัธ์ที่ได้ 

 ค่า Motion Sensor  Module วดัไดค้ือ ค่าดิจิตอล 0 และ 1 ถา้ Motion Sensor  Module จบัความ
เคล่ือนไหวจากความร้อนไดห้รือค่าที่เซนเซอร์ไดเ้ท่ากบั 1 ใหห้ลอดไฟ LED ติด เป็นเวลา 2 วนิาที 
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หน่วยการเรียนรู้ที ่8 ท าความรู้จกัเซ็นเซอร์ 
เร่ืองย่อยที่ 9 Temperature Humidity Sensor และ LED 4 Digit Display Module 

การทดลองระหวา่ง Temperature Humidity Sensor และ LED 4 Digit Display Module 

1. Temperature Humidity Sensor 

 DHT11 Module (DHT11 Humitdity and Temperature Sensor ) การวดัอุณหภูมิและความช่ืนใน

อากาศ 

 

+ คือ ขา ไฟ (VCC) ต่อเขา้กบั VCC บนบอร์ด Arduino 

out คือ ขา DATA ต่อเขา้กบั I/O บนบอร์ด Arduino 

- คือ ขากราวด ์ต่อเขา้กบั GND บนบอร์ด Arduino 

 

คุณสมบตั ิ

1. ยา่นวดัความช้ืน 20-90% RH (Relative humidity) โดยมีค่าความแม่นย  า +- 5% RH ความละเอียด
ในการวดั 1 % แสดงผลแบบ 8 บิต 

              2. ยา่นวดัอุณหภูมิ 0 -50 องศาเซลเซียส โดยมีค่าความแม่นย  า +- 2 องศาเซลเซียส ความละเอียดใน
การวดั 1 องศาเซลเซียส แสดงผลแบบ 8 บิต 

              3. กินกระแส 0.5 - 2.5 mA (ขณะท าการวดัค่า) ที่ระดบัแรงดนั 3 - 5.5 VDC 

              4. อ่านค่าสญัญาณ (Sample Rate) ทุก 1 วนิาที  
              5. ในการต่อวดัแบบปกติ คือ ระยะห่างระหวา่ง Sensor กบัตวั Arduino ห่างกนัไม่เกิน 20 เมตร 

              6. โดยใชแ้หล่งจ่ายแรงดนัขนาด 3-5.5 VDC 

การส่งขอ้มูลของ DHT11 ใชก้ารส่ือสารกบั MCU ของเราดว้ยวธีิ Single-wire Two-way Serial 
interface คือ การส่ือสารอนุกรมสองทางโดยใชส้ายเสน้เดียว นัน่หมายความวา่ การส่ือสารแบบน้ีจะใชส้าย

ส่ือสารเพยีงเสน้เดียวและส่งขอ้มูลไดท้ั้งจาก MCU ไปที่ตวั DHT11 และในทางกลบักนัก็ได ้



203 
 

              ในการส่ือสารโดยใชส้ายเสน้เดียวนั้นจ าเป็นตอ้งใชโ้ปรโตคอลที่ตกลงกนัไวร้ะหวา่งตวั MCU และ

อุปกรณ์ที่ตอ้งการส่ือสารดว้ย ซ่ึงในขั้นแรก บอร์ด Arduino จะส่ง Start signal ที่เป็นแรงดนัไฟฟ้าระดบัต ่า
อยา่งนอ้ย 18 ไมโครวนิาที ไปที่ DHT11 จากนั้น บอร์ด Arduino จะรอไป 20-40 ไมโครวนิาทีเพื่อรอ 

DHT11 ตอบกลบั 
              DHT11 จะส่งแรงดนัระดบัต ่ากลบัซ่ึงใชเ้วลาส่งกลบันาน 80 ไมโครวนิาที เพือ่ให ้บอร์ด Arduino รู้

วา่ DHT11 พร้อมแลว้ จากนั้นจะรออีก 80 ไมโครวนิาที ก่อนที่จะส่งขอ้มูลบิตแรก 

 

การส่งบิต "0" กบั บิต "1" 
             การส่งบิตเป็น "0" ตวั DHT11 จะดึงระดบัแรงดนัลงต ่านาน 50 ไมโครวนิาที และปล่อยเป็นระดบั 

"สูง" นาน 26-28 ไมโครวนิาที ดงัรูปดา้นบน (สงัเกตช่วง Sending 0) 

             การส่งขอ้มูลเป็น "1" ตวัส่งจะดึงสายสญัญาณลงระดบัต ่า 50 ไมโครวนิาที และปล่อยใหเ้ป็น
ระดบัสูงนาน 70 ไมโครวนิาที (สงัเกตช่วง Sending 1) 

ข้อควรรู้ 

             ส่งขอ้มูลแบบน้ีจนครบ 1 ชุด ซ่ึงในแต่ละชุดของขอ้มูลที่ส่งมาจาก DH11 ตวั MCU รับขอ้มูลแลว้

จะตอ้งเอามาแปลงต่อนะครับ วา่ขอ้มูลที่ส่งมามนัแปลวา่อะไร แต่ละชุดขอ้มูลจะยาว 40 บิต และใชเ้วลาส่ง

ประมาณ 40 มิลลิวนิาท ี
             ใน 40 บิตที่ส่งมา ประกอบดว้ย " 8bit integral RH data + 8bit decimal RH data + 8bit integral T 

data + 8bit decimal T data + 8bit check sum" ซ่ึงการตีความหมายของการรับ-ส่ง ขอ้มูลน้ีจะอยูใ่นชุดค าสัง่ 

library เรียบร้อยแลว้ 

ข้อควรรู้ 

            DHT มีหลายรุ่น library ก็เขียนมาใหใ้ชไ้ดห้ลายรุ่น แต่ค่าพารามิเตอร์ในการวดัก็ต่างกนั ฉะนั้นจึง
ควรเลือกรุ่นใหถู้กใน sketch หรือเม่ือท าการคอมไพลโ์ปรแกรม ซ่ึง library ในตอนน้ีประกอบดว้ย 

DHT.cpp DHT.h DHT_U.cpp และ DHT_U.h 
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2. LED 4 Digit Display Module 

 โมดูลแสดงผลตวัเลข 4 หลกั แบบมีจุดนาฬิกาคัน่ หนา้จอ 0.36" ใชไ้ฟ 3.3-5 โวลต ์ใช ้IC TM1637 
เป็นตวัขบั การเช่ือมต่อแบบอินเตอร์เฟส I2C ใชส้ายสญัญาณเพยีง 2 เสน้ มี library มาใหพ้ร้อมใชง้าน 

ส าหรับการแสดงผลตวัเลขที่มีเวลาเช่น นาฬิกา , แสดงผลการจบัเวลาและอ่ืน ๆ (ตวัเลขที่แสดงบนหนา้จอ
เป็นสีแดง) 

               library ของ LED 4 Digit Display Module คือ DigitalTube For Arduino 

 

การทดลองระหวา่ง Temperature Humidity Sensor และ LED 4 Digit Display Module มีอุปกรณ์ดงัต่อไปน 
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ต่อขา Module เขา้บอร์ด Arduino ดงัน้ี 

DHT11 ไป ขา 2 

             CLK ไป ขา 3  
             DIO ไป ขา 4  

             VCc ไป 5V  

             Gnd ไป Gnd 

การต่อวงจร 
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ค าสัง่ควบคุมบอร์ด Arduino และ Module 

 

อธิบายโคด้ค  าสัง่ 

 ค่าที่ Temperature Humidity Sensor ตรวจรับไดจ้ะแสดงบน LED 4 Digit Display Module 
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หน่วยการเรียนรู้ที ่8 ท าความรู้จกัเซนเซอร์ 

เร่ืองย่อยที่ 10 เคร่ืองวัดอากาศ PM 2.5 

PM 2.5 คือ ฝุ่ นละอองขนาดเล็กไม่เกิน 2.5 ไมครอน เทียบไดว้า่มีขนาดประมาณ 1 ใน 25 ส่วนของ

เส้นผ่านศูนยก์ลางเส้นผมมนุษย ์ เล็กจนขนจมูกของมนุษยท์ี่ท  าหน้าที่กรองฝุ่ นนั้นไม่สามารถกรองได ้ จึง

แพร่กระจายเขา้สู่ทางเดินหายใจ กระแสเลือด และเขา้สู่อวยัวะอ่ืนๆ ในร่างกายได ้ตวัฝุ่ นเป็นพาหะน าสารอ่ืน

เขา้มาดว้ย เช่น แคดเมียม ปรอท โลหะหนกั และสารก่อมะเร็งอ่ืนๆ 

สาเหตุทีท่ าให้เกดิ PM 2.5 

ฝุ่ นละอองขนาดไม่เกิน 2.5 ไมครอน (PM 2.5) มาจากสองแหล่งก าเนิดใหญ่ๆ คือ 

1. แหล่งก าเนิดโดยตรง ไดแ้ก่ การเผาในที่โล่ง การคมนาคมขนส่ง การผลิตไฟฟ้า อุตสาหกรรมการ

ผลิต 

2. การรวมตวัของก๊าซอ่ืนๆ ในบรรยากาศ โดยเฉพาะซัลเฟอร์ไดออกไซด ์(SO2) และออกไซดข์อง

ไนโตรเจน (NOx) รวมทั้งสารพิษอ่ืนๆ ที่ลว้นเป็นอนัตรายต่อร่างกายมนุษย ์ เช่น สารปรอท (Hg), แคดเมียม 

(Cd), อาร์เซนิก (As) หรือโพลีไซคลิกอะโรมาติกไฮโดรคาร์บอน (PAHs) 

ระดบัความรุนแรงของ PM 2.5 

ดชันีคุณภาพอากาศ (Air Quality Index : AQI) เป็นการรายงานขอ้มูลคุณภาพอากาศในรูปแบบที่

ง่ายต่อความเขา้ใจของประชาชนทัว่ไป เพือ่เผยแพร่ประชาสมัพนัธใ์หส้าธารณชนไดรั้บทราบถึงสถานการณ์

มลพษิทางอากาศในแต่ละพื้นที่วา่อยูใ่นระดบัใด มีผลกระทบต่อสุขภาพอนามยัหรือไม่ ดชันีคุณภาพอากาศ 

1 ค่า ใชเ้ป็นตวัแทนค่าความเขม้ขน้ของสารมลพษิทางอากาศ 6 ชนิด ไดแ้ก่ 

1. ฝุ่ นละอองขนาดไม่เกิน 2.5 ไมครอน (PM2.5) เป็นฝุ่ นที่มีเสน้ผา่นศูนยก์ลางไม่เกิน 2.5 ไมครอน 

เกิดจากการเผาไหมท้ั้งจากยานพาหนะ การเผาวสัดุการเกษตร ไฟป่า และกระบวนการอุตสาหกรรม สามารถ

เขา้ไปถึงถุงลมในปอดได ้เป็นผลท าให้เกิดโรคในระบบทางเดินหายใจ และโรคปอดต่างๆ หากไดรั้บใน

ปริมาณมากหรือเป็นเวลานานจะสะสมในเน้ือเยือ่ปอด ท าให้การท างานของปอดเส่ือมประสิทธิภาพลง ท า

ใหห้ลอดลมอกัเสบ มีอาการหอบหืด 
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2. ฝุ่ นละอองขนาดไม่เกิน 10 ไมครอน (PM10) เป็นฝุ่ นที่มีขนาดเส้นผ่านศูนยก์ลางไม่เกิน 10 

ไมครอน เกิดจากการเผาไหมเ้ช้ือเพลิง การเผาในที่โล่ง กระบวนการอุตสาหกรรม การบด การโม่ หรือการ

ท าให้เป็นผงจากการก่อสร้าง ส่งผลกระทบต่อสุขภาพเน่ืองจากเม่ือหายใจเขา้ไปสามารถเขา้ไปสะสมใน

ระบบทางเดินหายใจ 

3. ก๊าซโอโซน (O3) เป็นก๊าซที่ไม่มีสีหรือมีสีฟ้าอ่อน มีกล่ินฉุน ละลายน ้ าไดเ้ล็กนอ้ย เกิดขึ้นไดท้ั้ง

ในระดบับรรยากาศชั้นที่สูงจากผวิโลก และระดบัชั้นบรรยากาศผิวโลกที่ใกลพ้ื้นดิน ก๊าซโอโซนที่เป็นสาร

มลพิษทางอากาศคือก๊าซโอโซนในชั้นบรรยากาศผิวโลก เกิดจากปฏิกิริยาระหว่างก๊าซออกไซด์ของ

ไนโตรเจน และสารประกอบอินทรียร์ะเหยง่าย โดยมีแสงแดดเป็นตวัเร่งปฏิกิริยา มีผลกระทบต่อสุขภาพ 

โดยก่อใหเ้กิดการระคายเคืองตาและระคายเคืองต่อระบบทางเดินหายใจและเยือ่บุต่างๆ ความสามารถในการ

ท างานของปอดลดลง เหน่ือยเร็ว โดยเฉพาะในเด็ก คนชรา และคนที่เป็นโรคปอดเร้ือรัง 

4. ก๊าซคาร์บอนมอนอกไซด์ (CO) เป็นก๊าซที่ไม่มีสี กล่ิน และรส เกิดจากการเผาไหมท้ี่ไม่สมบูรณ์

ของเช้ือเพลิงที่มีคาร์บอนเป็นองค์ประกอบ ก๊าซน้ีสามารถสะสมอยู่ในร่างกายได้โดยจะไปรวมตัวกับ

ฮีโมโกลบินในเม็ดเลือดแดงไดดี้กว่าออกซิเจนประมาณ 200-250 เท่า เม่ือหายใจเขา้ไปท าให้ก๊าซชนิดน้ีจะ

ไปแยง่จบักบัฮีโมโกลบินในเลือด เกิดเป็นคาร์บอกซีฮีโมโกลบิน (CoHb) ท าให้การล าเลียงออกซิเจนไปสู่

เซลลต่์างๆ ของร่างกายลดนอ้ยลง ส่งผลใหร่้างกายเกิดอาการอ่อนเพลีย และหวัใจท างานหนกัขึ้น 

5. ก๊าซไนโตรเจนไดออกไซด ์(NO2) เป็นก๊าซที่ไม่มีสีและกล่ิน ละลายน ้ าไดเ้ล็กนอ้ย มีอยูท่ ัว่ไปใน

ธรรมชาติ หรือเกิดจากการกระท าของมนุษย ์ เช่น การเผาไหมเ้ช้ือเพลิงต่างๆ อุตสาหกรรมบางชนิด เป็นตน้ 

ก๊าซน้ีมีผลต่อระบบการมองเห็นและผูท้ี่มีอาการหอบหืดหรือ โรคเก่ียวกบัทางเดินหายใจ 

6. ก๊าซซลัเฟอร์ไดออกไซด ์(SO2) เป็นก๊าซที่ไม่มีสี หรืออาจมีสีเหลืองอ่อนๆ มีรสและกล่ินที่ระดบั

ความเขม้ขน้สูง เกิดจากธรรมชาติและการเผาไหม้เช้ือเพลิงที่มีก  ามะถัน (ซัลเฟอร์) เป็นส่วนประกอบ 

สามารถละลายน ้ าได้ดี สามารถรวมตวักับสารมลพิษอ่ืนแล้วก่อตวัเป็นอนุภาคฝุ่ นขนาดเล็กได้ ก๊าซน้ีมี

ผลกระทบโดยตรงต่อสุขภาพ ท าให้เกิดการระคายเคืองต่อเยือ่บุตา ผิวหนัง และระบบทางเดินหายใจ หาก

ไดรั้บเป็นเวลานาน ๆ จะท าใหเ้ป็นโรคหลอดลมอกัเสบเร้ือรังได้้  

ดชันีคุณภาพอากาศของประเทศไทยแบ่งเป็น 5 ระดบั คือ ตั้งแต่ 0 ถึง 201 ขึ้นไป ซ่ึงแต่ละระดบัจะ

ใชสี้เป็นสญัลกัษณ์เปรียบเทียบระดบัของผลกระทบต่อสุขภาพอนามยั (ตารางที่ 1) โดยดชันีคุณภาพอากาศ 

100 จะมีค่าเทียบเท่ามาตรฐานคุณภาพอากาศในบรรยากาศโดยทัว่ไป หากดชันีคุณภาพอากาศมีค่าสูงเกิน
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กวา่ 100 แสดงวา่ค่าความเขม้ขน้ของมลพษิทางอากาศมีค่าเกินมาตรฐานและคุณภาพอากาศในวนันั้นจะเร่ิม

มีผลกระทบต่อสุขภาพอนามยัของประชาชน 

 

แนวทางการป้องกนั 

1. สวมหนา้กากป้องกนัฝุ่ น โดยหนา้กากที่สามารถป้องกนัฝุ่ น PM 2.5 ไดค้ือ หนา้กาก N95 หรือจะ

ใชห้นา้กากอนามยัธรรมดาแต่สวมทบั 2 ชั้น หรือซอ้นผา้เช็ดหนา้หรือทิชชูไวด้า้นในก็ไดเ้ช่นกนั 

2. หลีกเล่ียงกิจกรรมกลางแจง้ทุกชนิด หากจ าเป็นตอ้งใส่หนา้กาก N95 
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3. ใช้เคร่ืองฟอกอากาศ เน่ืองจากภายในอาคารอาจไม่ปลอดภยัจาก PM 2.5 เสมอไป โดยเฉพาะ

อาคารที่มีการเปิดปิดประตูบ่อยคร้ังจากการที่มีผูค้นเขา้ออกจ านวนมาก ดังนั้นเคร่ืองฟอกอากาศจึงเป็น

ส่ิงจ าเป็นเพือ่ใหห้ายใจในอาคารอยา่งสบายใจ 

เคร่ืองวดัอากาศ PM 2.5 

คุณสมบตัิหลกั 

1. อตัราการเตือนที่ผดิพลาดเป็นศูนย ์

2. การตอบสนองตามเวลาจริง 

3. เสน้ผา่นศูนยก์ลางของอนุภาคที่แตกต่างขั้นต ่า: 0.3 ไมโครเมตร 

4. มีกรอบที่มีความแขง็แรงคงทนที่ป้องกนัการกระทบรอบดา้น 

5. เพิม่ช่องอากาศเขา้และทางออกเพือ่ปรับใหเ้ขา้กบัทิศทางที่แตกต่างกนั 

ภาพรวม 

PMS5003 เป็นเซ็นเซอร์ความเขม้ขน้ของอนุภาคดิจิตอลและวดัค่าระดบัสากล ซ่ึงสามารถใชเ้พื่อให้

ไดจ้  านวนอนุภาคแขวนลอยในอากาศ เช่น ความเขม้ขน้ของอนุภาคและส่งออกในรูปแบบดิจิตอล อินเตอร์

เฟซ เซ็นเซอร์น้ีสามารถแทรกลงในเคร่ืองมือที่เก่ียวขอ้งกบัตวัแปร ความเขม้ขน้ของอนุภาคแขวนลอยใน

อากาศหรือส่ิงแวดลอ้มอ่ืน ๆ ได ้

หลักการท างาน 

หลกัการกระเจิงเลเซอร์ใชส้ าหรับเซ็นเซอร์เช่น ผลิตโดยการกระเจิง ใชเ้ลเซอร์เพือ่ฉายแสงอนุภาค

แขวนลอยในอากาศแลว้รวบรวมการกระเจิง แสงในระดบัหน่ึงและในที่สุดก็ไดเ้สน้โคง้ของการกระเจิงแสง

ที่เปล่ียนไปกับเวลา อนุภาคที่เท่ากันและจ านวนของอนุภาค ที่มีเส้นผ่าศูนยก์ลางที่แตกต่างกันต่อหน่วย

ปริมาตรสามารถค านวณไดโ้ดยไมโครโปรเซสเซอร์ ตามทฤษฎีมิเอะ (MIE theory) หลกัารท างานแสดงได้

ดงัน้ี 
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รูป บล็อกไดอะแกรมการท างานของเซ็นเซอร์ 

ข้อมูลขา 

 

ผลลัพธ์ที่ได้ 

ส่วนใหญ่ส่งออกเป็นคุณภาพและจ านวนของแต่ละอนุภาคที่มีขนาดแตกต่างกนั ต่อหน่วยปริมาตร

ปริมาตรหน่วยของหมายเลขอนุภาคคือ 0.1L และหน่วยของ ความเขม้ขน้ของมวลคือ  มีสอง

ตวัเลือกส าหรับเอาต์พุตดิจิตอล : พาสซีฟและแอคทีฟ โหมดเร่ิมตน้ ท างานหลงัจากเปิดเคร่ือง ในโหมด

เซ็นเซอร์น้ีจะส่งขอ้มูลแบบอนุกรมไปที่ โฮสตโ์ดยอตัโนมติัโหมดการใชง้านจะถูกแบ่งออกเป็นสองโหมด

ยอ่ย คือ 
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1. เสถียรโหมด 

2. โหมดเร็ว 

หากการเปล่ียนแปลงความเขม้ขน้มีขนาดเล็กเซ็นเซอร์จะท างานในโหมดเสถียรโดยมีช่วงเวลาจริง 

2.3 และถา้ความเขม้ขน้มีการเปล่ียนแปลงเซ็นเซอร์จะเปล่ียนเป็นโหมดเร็วโดยอตัโนมติัดว้ย ช่วงเวลา 200 ~ 

800ms 

วงจรทั่วไป 

 

รูป วงจรทั่วไป 
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วดัอากาศ PM 2.5 ควบคุมด้วยบอร์ด Arduino 

1. อุปกรณ์ที่ใช้ในการทดลองเคร่ืองวัดอากาศ PM 2.5 

บอร์ด Arduino Uno 

 

เซ็นเซอร์วดัอากาศ PM 2.5 

 

จอแสดงผล LCD Display 16x2 

 

สาย Jumper แบบ ผู ้– เมีย 

 

กล่องพลาสติก 
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2. การต่อวงจร 

2.1 การต่อวงจร เซ็นเซอร์วดัอากาศ PM2.5 เขา้กบับอร์ด Arduino 

การต่อวงจรจะท าการจั้มสายไฟทั้งหมด 4 เสน้ดงัน้ี 

- ขา VCC ต่อเขา้กบั ขาไฟ 5V บนบอร์ด Arduino 

- ขา GND ต่อเขา้กบั ขา GND บนบอร์ด Arduino 

- ขา TX ต่อเขา้กบัขา RX (pin digital 0) บนบอร์ด Arduino 

- ขา RX ต่อเขา้กบัขา TX (pin digital 1) บนบอร์ด Arduino 

 

2.2 ต่อวงจร LCD Display เข้ากับบอร์ด Arduino 

           การต่อวงจรจะท าการจั้มสายไฟทั้งหมด 4 เสน้ดงัน้ี 

 - ขา VCC ต่อเขา้กบั ขาไฟ 5V บนบอร์ด Arduino 

 - ขา GND ต่อเขา้กบั ขา GND บนบอร์ด Arduino 

 - ขา SDA ต่อเขา้กบัขา A4 (pin analog 4) บนบอร์ด Arduino 

  - ขา SCL ต่อเขา้กบัขา A5 (pin analog 5) บนบอร์ด Arduino 
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2.3 น าอุปกรณ์ทั้งหมดมาเช่ือมต่อกันทั้งหมดจะได้ตามรูป 

 

 

3. การเขียนโปรแกรมเพ่ือควบคุมการท างาน 

    3.1 การน าไลบราร่ีต่างเขา้โปรแกรมเพือ่ใหส้ามารถเรียกใชง้านได ้

 ใหท้  าการแตกไฟล ์ที่ช่ือ pm_library.rar จะได ้Folder จ านวน 2 Folder แลว้ใหน้ าไปวางไวใ้น 
Folder libraries ของโปรแกรม Arduino IDE ซ่ึงต  าแหน่งของไลบราร่ีจะอยูท่ี่ 
C:\Users\COM_NAME\Documents\Arduino\libraries 
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3.2 ใหท้  าการคดัลอกโคด้น้ีไปใส่ในโปรแกรม ArduinoIDE แลว้โหลดลงบอร์ดไดเ้ลย 

///**************************กรุณาอ่าน ส าคญัมาก***************************/// 

/// ก่อนท าการอพัโหลดโปรแกรมเขา้สู่บอร์ด ให้ท  าการถอดสาย TX,RX ที่ต่อเขา้กบั

บอร์ดออกก่อน /// 

/// เม่ือท าการอดัโหลดโปรแกรมเขา้บอร์ดเรียบร้อยก็ท  าการเสียบสาย TX,RX เขา้กบั

บอร์ดไดเ้ลย /// 

///*********************************************************************/// 

#include <Arduino.h> 

#include "PMS.h"  // น าเขา้ไลบรารี เพือ่ใชใ้นการอ่านค่า PM2.5 

#include <Wire.h>  // น าเขา้ไลบรารี เพือ่ใชใ้นการแสดงขอ้ความบน LCD Display 

#include <LiquidCrystal_I2C.h> // น าเขา้ไลบรารี เพือ่ใชใ้นการแสดงขอ้ความบน LCD 

Display 

////การก าหนดตวัแปลในส่วนของการอ่านค่า PM2.5 //// 

PMS pms(Serial); 

PMS::DATA data; 

//////////////////////////////////////////// 

////การก าหนดตวัแปลในส่วนของการแสดงขอ้ความบน LCD Display //////////////// 

LiquidCrystal_I2C lcd(0x27, 16, 2); // ต่อสาย 

///////////////////////////////////////////////////////////////////// 

int pm25;  //ประกาศตวัแปลเพือ่เก็บค่า PM2.5 ที่อ่านมาได ้

void setup() 

{ 

Serial.begin(9600);   //เร่ิมตน้การเช่ือมต่อ Serial Port ดว้ย buadrate 9600 

lcd.begin(); // เปิดการใชง้าน LCD Display 
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lcd.backlight(); // เปิดไฟ backlight 

lcd.setCursor(0, 0); // ไปที่ตวัอกัษรที่ 0 บรรทดัที่ 0 

lcd.print("Test School"); // พมิพข์อ้ความบรรทดัที่ 0 เป็นช่ือสถานที่ 

} 

void loop() 

{ 

if (pms.read(data))  //เม่ือเซ็นเซอร์อ่านค่า PM2.5 

{ 

pm25=data.PM_AE_UG_2_5;  //เก็บค่าที่อ่านไดไ้วใ้นตวัแปล 

Serial.print("PM 2.5 (ug/m3): "); //พมิพข์อ้ความไปยงั Serial Port 

Serial.println(pm25); // พมิพค์่า PM2.5 ที่อ่านไดไ้ปยงั Serial Port พร้อมกบัขึ้นบรรทดั

ใหม่ 

lcd.setCursor(0, 1); // ไปที่ตวัอกัษรที่ 0 บรรทดัที่ 1 

lcd.print("PM2.5= " + String(pm25) + "(ug/m3)"); //แสดงค่าที่อ่านไดไ้ปยงั LCD 

Display ในบรรทดัที่ 1 

} 

} 
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หน้าต่างโค้ดในโปรแกรม ArduinoIDE 

 

 

หมายเหตุ ก่อนท าการโหลดโปรแกรมให้ท  าการถอดสายระหว่างเซ็นเซอร์วดัอากาศ PM2.5 กบั 

บอร์ด ออกก่อน ถา้ไม่ถอดตอนอพัโหลดจะ error และอพัโหลดไม่ผา่น  

เม่ือท าการโหลดโปรแกรมลงบอร์ดเรียบร้อย และไดผ้ลลพัธเ์ป็นดงัที่ตอ้งการแลว้ จากนั้นจึงท าการ

น าอุปกรณ์ทั้งหมดจดัเก็บลงกล่องจดัเก็บอุปกรณ์ 
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4. การจดัเก็บอุปกรณ์ลงกล่อง 

    4.1 น าบอร์ดยดึเขา้กบัแผน่อะคริลิกแลว้น าไปประกอบยดึตอดกบัฐานของกล่อง 

 

 4.2  น าเซ็นเซอร์วดัอากาศ PM2.5 และ LCD Display ไปยดึติดกบัฝาของกล่องตามรูป 
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 4.3 ท าการเช่ือมต่อสายและน าเก็บเขา้กล่องใหเ้รียบร้อย และเม่ือท าการเสียบสาย USB ที่มีไฟเล้ียง

เขา้ไปก็จะแสดงผลการวดัค่า PM20.5 ขึ้นที่ LCD Display 
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หน่วยการเรียนรู้ที ่๙ การประยุกต์ใช้โปรแกรมแลบวิว 

กลุ่มสาระการเรียนรู้วทิยาศาสตร์ 

สาระที่ ๔ เทคโนโลย ี

มาตรฐาน ว ๔.๑ เขา้ใจแนวคิดหลักของเทคโนโลยเีพื่อการด ารงชีวิตในสังคมที่มีการเปล่ียนแปลงอยา่ง

รวดเร็ว ใชค้วามรู้และทกัษะทางดา้นวิทยาศาสตร์ คณิตศาสตร์ และศาสตร์อ่ืน ๆ เพื่อแกปั้ญหาหรือพฒันา

งานอยา่งมีความคิดสร้างสรรคด์ว้ยกระบวนการออกแบบเชิงวิศวกรรมเลือกใชเ้ทคโนโลยอียา่งเหมาะสม
โดยค านึงถึงผลกระทบต่อชีวติ สงัคม และส่ิงแวดลอ้ม 

ตวัช้ีวดั 

ว ๔.๑ ม.๑/๔ ออกแบบวธีิการแกปั้ญหา โดยวเิคราะห์ เปรียบเทียบ และตดัสินใจเลือกขอ้มูลที่จ  าเป็น 
น าเสนอแนวทางการแกปั้ญหาใหผู้อ่ื้นเขา้ใจ วางแผนและด าเนินการแกปั้ญหา 

ว ๔.๑ ม.๑/๕ ใชค้วามรู้และทกัษะเก่ียวกบัวสัดุ อุปกรณ์ เคร่ืองมือ กลไก ไฟฟ้า หรืออิเลก็ทรอนิกส์เพือ่

แกปั้ญหาไดอ้ยา่งถูกตอ้ง เหมาะสมและปลอดภยั 

ว ๔.๑ ม.๒/๔ ทดสอบ ประเมินผล และอธิบายปัญหาหรือขอ้บกพร่องที่เกิดขึ้น ภายใตก้รอบเง่ือนไข 

พร้อมทั้งหาแนวทางการปรับปรุงแกไ้ข และน าเสนอผลการแกปั้ญหา 

ว ๔.๑ ม.๒/๕ ใชค้วามรู้ และทกัษะเก่ียวกบัวสัดุ อุปกรณ์ เคร่ืองมือ กลไก ไฟฟ้า และอิเล็กทรอนิกส์ 

เพือ่แกปั้ญหาหรือพฒันางานไดอ้ยา่งถูกตอ้ง เหมาะสม และปลอดภยั 

ว ๔.๑ ม.๓/๔ ทดสอบ ประเมินผล วเิคราะห์ และใหเ้หตุผลของปัญหาหรือขอ้บกพร่องที่เกิดขึ้นภายใต ้
กรอบเง่ือนไข พร้อมทั้งหาแนวทางการปรับปรุงแกไ้ข และน าเสนอผลการแกปั้ญหา 

ว ๔.๑ ม.๓/๕ ใชค้วามรู้ และทกัษะเก่ียวกบัวสัดุ อุปกรณ์ เคร่ืองมือ กลไก ไฟฟ้าและอิเลก็ทรอนิกส์ให ้

ถูกตอ้งกบัลกัษณะของงาน และปลอดภยั เพือ่แกปั้ญหาหรือพฒันางาน 

ว ๔.๑ ม.๔/๕ ใชค้วามรู้และทกัษะเก่ียวกบัวสัดุ อุปกรณ์ เคร่ืองมือ กลไก ไฟฟ้าและอิเล็กทรอนิกส์และ

เทคโนโลยทีี่ซบัซอ้นในการแกปั้ญหาหรือพฒันางาน ไดอ้ยา่งถูกตอ้ง เหมาะสมและ
ปลอดภยั 
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สาระส าคญั 

             ๑. ผูเ้รียนไดเ้รียนรู้เคร่ืองมือและส่วนประกอบ 
             ๒. ผูเ้รียนไดเ้รียนรู้ตวัตา้นทาน 

             ๓. ผูเ้รียนไดเ้รียนรู้ไฟ LED 
             ๔. ผูเ้รียนไดเ้รียนรู้การเล่ือนภาพจากจอ LCD 12*2 

             ๕. ผูเ้รียนไดเ้รียนรู้การเช่ือมต่อบอร์ด Arduino กบั Processing 

สาระการเรียนรู้ 

ความรู้ 

   - ผูเ้รียนจะไดศึ้กษาอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ การต่อวงจร ตลอดจนการเขียนค าสัง่ควบคุมบอร์ด 

ทกัษะ / กระบวนการ 

   ๑. ใชก้ระบวนการสงัเกตเพือ่ให้ผูเ้รียนรับรู้ขอ้มูล และศึกษาดว้ยวธีิการต่างๆ อนัซ่ึงน ามาดว้ย

ความรู้ ความเขา้ใจ 
                ๒. ใชก้ระบวนการกลุ่ม เพือ่อธิบาย รับฟัง และวจิารณ์กิจกรรมที่พจิารณาส่วนประกอบของการ

กระท าหรือขอ้มูลต่างๆที่เช่ือมโยงเก่ียวขอ้งกนั 

คุณลกัษณะที่พงึประสงค ์

   ๑. ผูเ้รียนมีใจรักในการเขียนค าสัง่ควบคุมบอร์ด Arduino Uno R3 

                ๒. ผูเ้รียนมีความเขา้ใจในอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส ์
                ๓. ผูเ้รียนรักและมีส่วนร่วมในกระบวนการกลุ่ม 

                ๔. รักชาติ ศาสน์ กษตัริย ์

                ๕. ซ่ือสตัย ์
                ๖. มีวนิยั 

                ๗. ใฝ่เรียนรู้ 

                ๘. อยูอ่ยา่งพอเพยีง 
                ๙. มุ่งมัน่ในการท างาน 
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หน่วยการเรียนรู้ที ่9 การประยุกต์ใช้แลบววิ 

LabVIEW เป็นโปรแกรมคอมพิวเตอร์ที่สร้างเพื่อน ามาใช้ในดา้นการวดัและเคร่ืองมือวดัส าหรับ
งาน ท างวิศ วกรรม  LabVIEW ย่อ ม าจ าก  Laboratory Virtual Instrument Engineering Workbench ซ่ึ ง

หมายความว่าเป็นโปรแกรมที่สร้าง เคร่ืองมือวดัเสมือนจริงในห้องปฏิบัติการทางวิศวกรรม ดังนั้ น
จุดประสงค์หลักของการท างานของโปรแกรมน้ีก็คือการจดัการในด้านการวดัและเคร่ืองมือวดั อย่างมี

ประสิทธิภาพ และในตวัของโปรแกรมจะประกอบไปดว้ยฟังก์ชนัที่ใชช่้วยในการวดัมากมายและแน่นอน

ที่สุด โปรแกรมน้ีจะมีประโยชน์อยา่งสูงเม่ือใช้ร่วมกบัเคร่ืองมือวดัทางวิศวกรรมต่างๆ โปรแกรมแลบวิว
สามารถติดต่อส่ือสารกบัเคร่ืองมือต่างๆ ที่อยูภ่ายนอกผ่านอุปกรณ์ที่ใชส่ื้อสารในการเช่ือมต่อเพือ่ใชง้านใน

การควบคุมอุปกรณ์ต่างๆ เช่น อุปกรณ์ไฟฟ้า เป็นตน้ และยงัสามารถเช่ือมต่อกับอุปกรณ์ในการวดัทาง
กายภาพ อุณหภูมิ ความช้ืน หรือสัญญาณอ่ืนๆ โดนมีตวัเซนเซอร์รับสัญญาณเขา้มาและเอาต์พุตที่ไดจ้าก

เซนเซอร์เหล่าน้ีจะมีค่าเป็นแรงดนัหรือกระแส ซ่ึงโปรแกรมแลบวิวสามารถอ่านค่าที่ผ่านเขา้มาและน ามา

ประมวลผลแลว้บนัทึกค่าเป็นไฟลข์อ้มูลได ้ดงันั้นการน าโปรแกรมแลบววิไปใชจ้ะพจิารณาถึงวตัถุประสงค์
ในการน าไปประยกุต์ใช ้และตอ้งค านึงถึงอินพุตที่ตอ้งการ และเอาต์พุตที่ตอ้งการ จากนั้นจึงท าการเลือก 

 

             ส่ิงที่ LabVIEW แตกต่างจากโปรแกรมอ่ืนอย่างเห็นได้ชัดที่สุดก็คือ LabVIEW น้ีเป็นโปรแกรม
ประเภท GUI (Graphic User Interface) โดยสมบูรณ์ นั่นคือเราไม่จ าเป็นต้องเขียน code หรือค าสั่งใดๆ 

ทั้งส้ิน และที่ส าคญัลักษณะภาษาที่ใชใ้นโปรแกรมน้ีเราจะเรียกว่าเป็น ภาษารูปภาพ หรือเรียกอีกอยา่งว่า
ภาษา G (Graphical Language) ซ่ึงจะแทนการเขียนโปรแกรมเป็นบรรทดัอยา่งที่เราคุน้เคยกบัภาษาพื้นฐาน 

เช่น C, BASIC หรือ FORTRAN ดว้ยรูปภาพหรือสัญลักษณ์ทั้งหมด ซ่ึงแม้ว่าในเบื้องตน้เราอาจจะสับสน

กบัการจดัเรียบหรือเขียนโปรแกรมบา้ง แต่เม่ือเราคุน้เคยกบัการใชโ้ปรแกรมน้ีแลว้เราจะพบวา่ LabVIEW น้ี
มีความสะดวกและสามารถลดเวลาในการเขียนโปรแกรมลงไปได้มาก โดยเฉพาะในงานเขียนโปรแกรม

ค อ ม พิ ว เต อ ร์ เพื่ อ เ ช่ื อ ม ต่ อ กั บ อุ ป ก ร ณ์ อ่ื น ๆ  เพื่ อ ใ ช้ ใ น ก า ร วั ด แ ล ะ ก า ร ค ว บ คุ ม 

            การประยกุต์ใชง้านโปรแกรมแลบวิวนั้นตอ้งติดตั้งโปรแกรมเพิ่มเติมเพื่อใช้ในการเช่ือมต่อบอร์ด
ไมโครคอนโทรลเลอร์อาร์ดุยโน่ ซ่ึงโปรแกรมที่ติดตั้งเพิ่มคือ โปรแกรม NI-VISA ซ่ึงสามารถดาวน์โหลด

ได้ที่  http://www.ni.com/downlond/ni-visa-5.0.3/2251/en/ และอีกหน่ึงโปรแกรมคือ VI package โดย
สามารถดาวน์โหลดได้จาก http://jki.net/vipm/download โดยโปรแกรม VI package จะตอ้งท าการติดตั้ ง

แบบออนไลน์ 

 

ฮาร์ตแวร์ใหต้รงตามวตัถุประสงคท์ี่ตอ้งการ 
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1. ติดตั้งโปรแกรม NI-VISA 

             1. เขา้เวบ็ไซต ์http://www.ni.com/downlond/ni-visa-5.0.3/2251/en/ 

 

 

             2. คน้หาค าวา่ NI-VISA  คลิกเลือกล้ิงคเ์พือ่ดาวน์โหลดโปรแกรม 

 

 

 

http://www.ni.com/downlond/ni-visa-5.0.3/2251/en/
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 3. คลิกปุ่ ม DOWNLOARD เพือ่ดาวน์โหลดโปรแกรม 

 

 4. ดบัเบิ้ลคลิก   --> คลิกปุ่ ม Run เพือ่ลงโปรแกรม 
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 5. ในหนา้ขอ้ตกลงใหค้ลิก I accept the above license agreement. 

 

 

 6. ในหนา้ต่างตั้งค่า Windows ใหค้ลิกเคร่ืองหมายถูกหนา้ขอ้ความ Disable Windows fast startup 
ออก จากนั้นคลิก Next 
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 7. คลิก Next 

 

 

 8. ถดัมาเป็นหนา้ต่างสถานะการลงโปรแกรม ในหนา้ต่างน้ีใหร้อจนกวา่ระบบจะลงโปรแกรมเสร็จ

ส้ิน เม่ือลงเสร็จส้ินใหค้ลิก Next 
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 9. ในหนา้ต่างการเลือกคือ รายการเพิม่เติมที่ผูใ้ชง้านตอ้งการติดตั้งเพิม่ 

 

 

2. ติดตั้งโปรแกรม  LabVIEW (เฉพาะโปรแกรมแลบววิที่ขณะติดตั้งใหปิ้ดอินเตอร์ก่อน) 

 1. ดาวน์โหลดไดจ้าก 

https://lumen.ni.com/nicif/US/EVALLVUSER/content.xhtml?du=https://www.ni.com/en-

th/support/downloads/software-products/download/packaged.labview.305508.html  โดยท าการลงทะเบียน
เพือ่สามารถดาวน์โหลดโปรแกรมโดยไม่เสียค่าใชจ่้าย 

 

  

https://lumen.ni.com/nicif/US/EVALLVUSER/content.xhtml?du=https://www.ni.com/en-th/support/downloads/software-products/download/packaged.labview.305508.html
https://lumen.ni.com/nicif/US/EVALLVUSER/content.xhtml?du=https://www.ni.com/en-th/support/downloads/software-products/download/packaged.labview.305508.html
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3. ติดต้ังโปรแกรม VI package  

1. ดาวน์โหลดไดจ้าก http://jki.net/vipm/download เม่ือเขา้สู่หนา้เวบ็ไซตแ์ลว้ ใหค้ลิกเลือก FREE  
DOWNLOAD 

 

2. คลิกเลือก  Windows VIPM 2019 จากนั้นกรอกอีเมลใ์นช่องสีขาวดา้นล่าง เม่ือกรอกอีเมล์
เรียบร้อยแลว้ คลิก Download 

 

 3. ดบัเบิ้ลคลิกไฟล ์VI Package Manager.exe เพื่อท าการลงโปรแกรม 

 

1
 

http://jki.net/vipm/download
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 4. รอจนกระทัง่ VI Package โหลดชุดค าสัง่หรือโปรแกรมเสริมเสร็จส้ิน 

 

 

5. พมิพ ์Arduino ที่ช่องคน้หาจากนั้นใหด้บัเบิ้ลคลิก LabVIEW Interface for Arduino จากนั้นคลิก

ที่    เพือ่ท  าการลงโปรแกรมเพือ่ติดต่อบอร์ด Arduino 
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 จากนั้นจะปรากฏหนา้ต่างการดาวน์โหลด software ใหค้ลิก  

 

 จากนั้นรอการเช่ือมต่อ LabVIEW จนเสร็จสมบูรณ์ 
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การต่อวงจรในโปรแกรม LabVIEW 2018 

 การทดลองน้ีคอื การต่อวงจรในโปรแกรม LabVIEW 2018 ซ่ึงการต่อวงจรน้ีจะอา้งอิงถึง TX และ 

L (ไฟ LED) บนบอร์ด Arduino เม่ือต่อวงจรเรียบร้อยแลว้ จะเขียนค าสัง่ที่โปรแกรม Arduino IDE และ
ควบคุมการเปิด-ปิดผา่นโปรแกรม LabVIEW ซ่ึงการต่อวงจรและการเขียนค าสัง่จะเรียบเรียงเป็นขั้นตอน 

ดงัต่อไปน้ี 

1. เปิดโปรแกรม LabVIEW 2018    --> Create Project --> Blank Project --> File --> New VI ดงัรูป 
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 เม่ือ New VI เขา้มาแลว้จะพบกบั 2 หนา้ต่าง คือ หนา้ต่าง Front Panel และหนา้ต่าง Block Diagram 
1.1 หนา้ต่าง Block Diagram  

          Block Diagram น้ี ถือวา่เป็นภาษา C และเป็นภาษา Executable Program คือสามารถที่จะท างานได้
ทนัที และขอ้ดีอีกประการหน่ึงก็คือ LabVIEW จะมีการตรวจสอบความผดิพลาดของโปรแกรมตลอดเวลา 

ท าใหโ้ปรแกรมจะท างานไดก้็ต่อเม่ือไม่มีขอ้ผดิพลาดในโปรแกรมเท่านั้น 

         ส่วนประกอบภายใน Block Diagram น้ีจะประกอบดว้ย ฟังกช์นั ค่าคงที่ โปรแกรมควบคุมการท างาน
หรือโครงสร้าง จากนั้นในแต่ละส่วนเหล่าน้ี ซ่ึงจะปรากฏในรูปของ Block เราจะไดรั้บการต่อสาย (wire) 

ส าหรับ Block ที่เหมาะสมเขา้ดว้ยกนั เพือ่ก าหนดลกัษณะการไหลของขอ้มูลระหวา่ง block เหล่านั้น ท าให้

ขอ้มูลไดรั้บการประมวลผลตามที่ตอ้งการ และแสดงผลออกมาใหแ้ก่ผูใ้ชต่้อไป 
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1.2 หนา้ต่าง Front Panel หรือหนา้ปัทม ์ 

           จะเป็นส่วนที่ใชส่ื้อความกนัระหวา่งผูใ้ชก้บัโปรแกรม (หรือที่นิยมเรียก user interface) โดยทัว่ไปจะ

มีลักษณะเหมือนกับหน้าปัทม์ของของเคร่ืองมือหรืออุปกรณ์ที่ใช้งานด้านการวดัทัว่ๆ ไป โดยทัว่ไปจะ
ประกอบดว้ย สวิตซ์ปิดเปิด, ปุ่ มบิด, ปุ่ มกด จอแสดงผลหรือแมแ้ต่ค่าที่ผูใ้ชส้ามารถก าหนด ดงันั้นส าหรับ

นกัเขียนโปรแกรมที่คุน้เคยกบัการเขียนโปรแกรมประเภท Visual ทั้งหลายคงจะเขา้ใจถา้หากบอกว่า Front 

Panel น้ีจะเปรียบเสมือนเป็น GUI ของโปรแกรมหรือ VI นัน่เอง 
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2. ในหนา้ต่าง Front Panel พมิพค์น้หาค าวา่ Modern ที่ช่องคน้หา 

 
 

คลิกเลือก Boolean --> คลิกลาก Vertical Toggle Switch มาวางบนหนา้ต่าง Front Panel ซ่ึงขณะเดียวกนัใน

หนา้ต่าง Block Diagram ก็จะถูกวางไปดว้ย 

                 

 

คน้หา Programming --> Instrument I/O --> Serial --> คลิกลาก Configure Port  Write และ Close มาวาง
ระนาบเดียวกนับนหนา้ต่าง Block Diagram จากนั้นเช่ือมต่อสายสญัญาณ ที่ตวั Configure Port เขา้สู่ Write 

และ Close ดงัรูป 
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คลิกขวาที่ VISA SERIAL คลิกเลือก All Control จากนั้นท าการลบ Port ทั้งหมดเหลือเพยีง VISA I/O ไว ้

 
 

คลิกขวาที่ VISA SERIAL คลิกเลือก All Constants จากนั้นท าการลบ Port ทั้งหมดเหลือเพยีง 9600 ไว้
เท่านั้น 
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ถดัมาเป็นการเช่ือมต่อ LED เขา้กบั Write  คน้หาชุดค าสัง่ Programming --> Comparison -->           

น ามาวาง 

 

ชุดค าสัง่ Programming --> String -->                       น ามาวางแลว้คดัลอกเป็นลูกที่ 2 และดบัเบิ้ลคลิกใน

กรอบ String Constant พมิพ ์ a  และ  b จากนั้นเช่ือมต่อ LED มายงั          ดงัรูป 

คลิกขวา 

เลือก All Constants 

จากนั้นท าการลบ Port 

ทั้งหมดเหลือเพียง Port 

9600 ไวเ้ท่านั้น 
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เช่ือมต่อ Select  เขา้กบั Write   โดยคลิกที่หวัลูกศร           ดงัรูป 

 

 

สร้าง Loop ใหก้บั LED โดยคลิกชุดค าสัง่ Programming --> Structures -->    คลิกลากคลุม LED 
และ Write ดงัรูป 
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จากนั้นคลิกขวาที่ Loop Condition   --> Create Constant  
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รูป เม่ือต่อวงจรเสร็จส้ิน 

 

 

จากนั้นเปิดโปรแกรม Arduino IDE เขียนโคด้ค  าสัง่ และอปัโหลดลงไปยงับอร์ด Arduino ต่อไปน้ี 
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จากนั้นไปคลิกที่ Port COM  เลือก Port และคลิกอปัโหลด  

หมายเหตุ  ถา้หากต่อวงจรไม่ถูกตอ้งลูกศรอปัโหลดจะเป็นรูปแตกหกั 

 

 

 

รูปการแสดงผล เม่ืออปัโหลดค าสัง่ลงบอร์ดเรียบร้อยแลว้ 
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อธิบายโค้ดค าส่ัง 

 

  

 

 

ประกาศตวัแปร led = ขา 13 
ประกาศตวัแปร led1 เพือ่รับค่าที่น าเขา้ 

เง่ือนไข 

     บรรทดัที่ 10 เป็นฟังก์ชนัการรับค่าจาก 
Serial Port โดยจะตรวจสอบวา่ถา้มีการรับค่า

เขา้มา  
บรรทดัที่ 12 ค่าที่รับเขา้มาจะเก็บที่ตวัแปร led1  

ซ่ึงในที่น้ีจะรับค่าจาก   

บรรทดัที่ 13 ถา้ led1 มีค่าเท่ากบั a  

บรรทดัที่ 14 ใหไ้ฟ led ที่บอร์ด Arduino ติด 
บรรทดัที่ 17-19 ถา้นอกเงื่อนไขใหไ้ฟ LED ดบั 
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หน่วยการเรียนรู้ที ่10 การประยุกต์ใช้งานบอร์ด Arduino 

เร่ืองย่อยที่ 1 ตัวอย่างการใช้งาน 

 หน่วยการเรียนรู้น้ีเป็นการเขียนค าสั่งควบคุม Keypad membrane ซ่ึงหลักการท างานของ Keypad 

membrane แบบ 4 x 4  ชนิดน้ีประกอบไปด้วยปุ่ ม 16 ปุ่ ม ที่เรียงต่อกันเป็นเมตริกซ์แบบ 4 Row และ 4 

Column  ซ่ึงการกดนั้นเพื่อให้หนา้สัมผสัที่เป็นชั้นสีแดงในรูปดา้นล่างไปแตะกนัท าให้เป็นการเช่ือมต่อกนั 

  

           หลกัการในการตรวจสอบวา่ผูใ้ชก้  าลงักดปุ่ มอะไรอยูน่ั้นก็ใชว้ธีิการ scan ไปทีละ Column จนครบทุก 

Column แลว้น ามาตีความว่ามีการตอบสนองออกมาเป็นแบบใดบา้ง  เช่น ถา้มีการกดเลข 1  อยู ่ ในขณะที่

จ่ายแรงดนั 5 โวลต ์ไปที่ Column ที่ 1  จะมีเพียง Row แรกเท่านั้นที่จะอ่านค่า แรงดนัได ้High นอกนั้นจะ

เป็น Low     หรือ ถา้มีการกดปุ่ ม # อยู ่ขณะที่ Scan ไปแต่ละ Column นั้นจะไม่เจอแรงดนั High ที่ Row ใด 

จนกว่าจะ Scan ไปถึง Column ที่ 3 ซ่ึงจะพบว่ามีการตอบสนองกลบัมาจาก Row ที่ 4 นั้นเอง  ดังนั้ นเม่ือ 

 

            ซ่ึงจงัหวะการกดของคนแต่ละคน กดดว้ยช่วงเวลาสั้นยาวไม่เท่ากนั  ท  าใหต้อ้งมีการตรวจสอบโดยมี

ระยะเวลาเขา้มาเก่ียวขอ้ง  ไม่อยา่งนั้นจะสบัสนระหว่างการกดแช่ หรือ การกดแบบซ ้ าปุ่ ม   นอกจากนั้นยงั

ตอ้งมี debouncing ดว้ยเพื่อป้องกนัการรับค่าผิดจากการ bounce ของสวิตช์ อีกทั้งยงัตอ้งมีการจดจ าปุ่ มที่กด

ไปแลว้อีกวา่กดอะไรไปบา้ง  ก่ีคร้ังแลว้ ก่อนที่จะมาประมวลผลตรวจสอบค่าที่ใส่เปรียบเทียบกบัค่าที่ต ั้งไว้

เป็นรหสั ซ่ึงการตรวจสอบทั้งหมดน้ีจะอยูใ่นชุด Library (#include <Keypad.h>) 

ทฤษฎี อาร์ดุยโน่กบัโมดูลคีร์แพด (Keypad) 

อุปกรณ์ มีดงัน้ี 

              1. บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์อาร์ดุยโน่ รุ่น UNO   R3 

 

ทางไฟฟ้าไปอีกดา้นหน่ึงของสวติช ์

พบวา่เป็นการ Scan Column ที่ 3 และมี Row 4 ตอบสนอง ก็คอืปุ่ ม '#' นัน่เอง 



244 
 

2. คียแ์พด 4*4  1 ตวั 

 

3. สายต่อวงจรระหวา่งบอร์ด Arduino และ โปแกรม 

 

 

การก าหนดขาในการต่อใชง้าน มีดงัน้ี 

             ขาที่ 1 ของคียแ์พด ต่อกบัขาที่ 2 ของบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 

             ขาที่ 2 ของคียแ์พด ต่อกบัขาที่ 3 ของบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 

             ขาที่ 3 ของคียแ์พด ต่อกบัขาที่ 4 ของบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 

             ขาที่ 4 ของคียแ์พด ต่อกบัขาที่ 5 ของบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 

             ขาที่ 5 ของคียแ์พด ต่อกบัขาที่ 6 ของบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 

             ขาที่ 6 ของคียแ์พด ต่อกบัขาที่ 7 ของบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 

             ขาที่ 7 ของคียแ์พด ต่อกบัขาที่ 8 ของบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 

             ขาที่ 8 ของคียแ์พด ต่อกบัขาที่ 9 ของบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ 



245 
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โคด้ค  าสัง่ มีดงัน้ี 
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อธิบายโคด้ค  าสัง่ ดงัน้ี 

             บรรทดัที่ 1            //การเรียกใชไ้ลบรารีคียแ์พด 

             บรรทดัที่ 3           //การก าหนดจ านวนคอลมัน์ จ  านวน 4 คอลมัน ์

             บรรทดัที่ 4           //การก าหนดจ านวนแถว จ านวน 4 แถว 

             บรรทดัที่ 6-12     //การก าหนดปุ่ มทั้งหมดบนคียแ์พด 

             บรรทดัที่ 14        //การก าหนดการใชง้านร่วมกบัคียแ์พดของแถว 

             บรรทดัที่ 15        //การก าหนดขาในการใชง้านร่วมกบัคียแ์พดของคอลมัน ์

             บรรทดัที่ 17       //ก าหนดค่าตวัแปรในการรับค่าของคียแ์พด 

             บรรทดัที่ 21       //การก าหนดค่าเร่ิมตน้การส่ือสารที่ 9600 

             บรรทดัที่ 26      //ประกาศใหต้วัแปร key ตรวจสอบการกดคียแ์พด 

             บรรทดัที่ 29      //ถา้กดปุ่ ม B บนคียแ์พด ใหแ้สดงขอ้ความบน Serial Monitor วา่   

                                      เก่งมากจา๊ 

             บรรทดัที่ 35      //ถา้นอกเงื่อนไขพด ใหแ้สดงขอ้ความบน Serial Monitor วา่  

                                      ปรับปรุงนะจา๊ 
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หน่วยการเรียนรู้ที ่10 การประยุกต์ใช้บอร์ด Arduino 

เร่ืองย่อยที่ 2 ตวัอยา่งโครงงาน 

 หน่วยการเรียนรู้น้ีเป็นการเขียนตวัอยา่งโครงงานที่มีช่ือวา่ “รถมือหนีบ” ซ่ึงเป็นการเขียนค าสัง่

ควบคุมมอเตอร์ ตวัขบัมอเตอร์ และรีโมท คอนโทรล ซ่ึงหลกัการของอุปกรณ์มีดงัน้ี 

1. มอเตอร์ 

             มอเตอร์ไฟฟ้าถูกน าไปใช้งานที่หลากหลายเช่น พดัลมอุตสาหกรรม เคร่ืองเป่า ป๊ัม เคร่ืองมือ

เคร่ืองใช้ในครัวเรือน และดิสก์ไดรฟ์ มอเตอร์ไฟฟ้าสามารถขบัเคล่ือนโดยแหล่งจ่ายไฟกระแสตรง (DC) 

เช่น จากแบตเตอร่ี, ยานยนตห์รือวงจรเรียงกระแส หรือจากแหล่งจ่ายไฟกระแสสลบั (AC) เช่น จากไฟบา้น 

อินเวอร์เตอร์ หรือ เคร่ืองป่ันไฟ มอเตอร์ขนาดเล็กอาจจะพบในนาฬิกาไฟฟ้า มอเตอร์ทัว่ไปที่มีขนาดและ

คุณลกัษณะมาตรฐานสูงจะให้พลงังานกลที่สะดวกส าหรับใชใ้นอุตสาหกรรม มอเตอร์ไฟฟ้าที่ใหญ่ที่สุดใช้

ส าหรับการใชง้านลากจูงเรือ และ การบีบอดัท่อส่งน ้ ามนัและป้ัมป์สูบจดัเก็บน ้ ามนัซ่ึงมีก าลงัถึง 100 เมกะ

วตัต ์มอเตอร์ไฟฟ้าอาจจ าแนกตามประเภทของแหล่งที่มาของพลงังานไฟฟ้าหรือตามโครงสร้างภายในหรือ

ตามการใชง้านหรือตามการเคล่ือนไหวของเอาตพ์ตุ และอ่ืน ๆ อุปกรณ์เช่นขดลวดแม่เหล็กไฟฟ้าและล าโพง

ที่แปลงกระแสไฟฟ้าให้เป็นการเคล่ือนไหว แต่ไม่ไดส้ร้างพลงังานกลที่ใช้งานได้ จะเรียกถูกว่า actuator 

และ transducer ตามล าดับ ค  าว่ามอเตอร์ไฟฟ้านั้ น ต้องใช้สร้างแรงเชิงเส้น(linear force) หรือ แรงบิด

(torque) หรือเรียกอีกอยา่งวา่ หมุน (rotary) เท่านั้น 
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โครงสร้างมอเตอร์ 

           - โรเตอร์ 

              ในมอเตอร์ไฟฟ้า ส่วนที่เคล่ือนที่คือโรเตอร์ ซ่ึงจะหมุนเพลาเพือ่จ่ายพลงังานกล โรเตอร์มกัจะมี 

ขดลวดตวัน าพนัอยูโ่ดยรอบ ซ่ึงเม่ือมีกระแสไหลผา่น จะเกิดอ านาจแม่เหล็กที่จะไปท าปฏิกิริยากบั 

สนามแม่เหล็กถาวรของสเตเตอร์ ขบัเพลาใหห้มุนได ้อยา่งไรก็ตามโรเตอร์บางตวัจะเป็นแม่เหล็กถาวร

และสเตเตอร์จะมีขดลวดตวัน าสลบัที่กนั 

           - สเตเตอร์ 

              จะเป็นส่วนที่อยูก่บัที่ซ่ึงจะประกอบดว้ยโครงของมอเตอร์  แกนเหล็กสเตเตอร์  และขดลวด 

           - ช่องวา่งอากาศ 

              ระหวา่งโรเตอร์และสเตเตอร์จะเป็นช่องวา่งอากาศ ซ่ึงจะตอ้งมีขนาดเลก็ที่สุดเท่าที่จะเป็นไปได ้

ช่องวา่งขนาดใหญ่จะมีผลกระทบทางลบอยา่งมากต่อประสิทธิภาพการท างานของมอเตอร์ไฟฟ้า 

           - ขดลวด 

              ขดลวดจะพนัโดยรอบเป็นคอยล ์ปกติจะพนัรอบแกนแม่เหล็กอ่อนที่เคลือบฉนวน เพือ่ใหเ้ป็น

ขั้วแม่เหล็กเม่ือมีกระแสไฟฟ้าไหลผา่น 

           - ตวัสบัเปล่ียน 

             ตวัสบัเปล่ียนเป็นกลไกที่ใชใ้นการสลบัอินพทุของมอเตอร์ AC และ DC เพือ่ใหก้ระแสที่ไหลใน

ขดลวดในโรเตอร์ไหลทางเดียวตลอดเวลาในระหวา่งการหมุน ประกอบดว้ยวงแหวนล่ืน(slip ring) ช้ินเล็กๆ

แยกจากกนัดว้ยฉนวนวงแหวนน้ียงัแยกจากเพลาของมอเตอร์ดว้ยฉนวนอีกดว้ย วงแหวนแต่ละคู่ที่อยูต่รง

ขา้มกนัจะเป็นขดลวดหน่ึงชุด กระแสที่จ่ายใหม้ดัขา้วตม้หรือที่เรียกวา่ armature ของมอเตอร์จะถูกส่งผา่น

แปรงถ่าน(brush) สองตวัที่แตะอยูก่บัตวัสบัเปล่ียนแต่ละดา้นที่ก  าลงัหมุนอยู ่ซ่ึงจะท าใหก้ระแสจาก

แหล่งจ่ายไฟ AC ที่ไหลกลบัทางไหลในขดลวดทิศทางเดียวในขณะที่โรเตอร์หมุนจากขั้วหน่ึงไปอีกขั้วหน่ึง 

ในกรณีที่ไม่มีกระแสแหล่งจ่ายไม่กลบัทางมอเตอร์จะเบรกหยดุอยูก่บัที่ ในแง่ของความกา้วหนา้ที่ส าคญั

ในช่วงไม่ก่ีทศวรรษที่ผา่นมา อนัเน่ืองมาจากเทคโนโลยทีี่ดีขึ้นในการควบคุมอิเล็กทรอนิกส์ มอเตอร์

เหน่ียวน าที่ควบคุมโดยไม่ใชเ้ซ็นเซอร์และมอเตอร์ที่มีสนามแม่เหล็กถาวร มอเตอร์ที่มีตวัสบัเปล่ียนแบบ

กลไกไฟฟ้า ก าลงัถูกแทนที่เพิม่ขึ้นดว้ยมอเตอร์เหน่ียวน าที่ใชต้วัสบัเปล่ียนภายนอกและมอเตอร์แบบ

แม่เหล็กถาวร 
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2. ตัวขับมอเตอร์ (L298N Dual H-Bridge Motor Controller) 

การใช้งาน : 

 L298N เป็นชุดขบัมอเตอร์ชนิด H-Bridge ซ่ึงส่วนใหญ่จะถูกน าไปใชใ้นการควบคุมทิศทางและ

ความเร็วของมอเตอร์ซ่ึงสามารถควบคุมมอเตอร์ไดท้ั้งหมด 2 Channel 

หลักการท างาน: 

 วงจร H-Bridge ของ L298N จะขบักระแสเขา้มอเตอร์ ตามขั้วที่ก  าหนดดว้ยลอจิกเพือ่ควบคุม

ทิศทาง ส่วนความเร็วของมอเตอร์นั้นจะถูกควบคุมดว้ยสญัญาณ (PWM Pulse Width Modulation) ซ่ึงตอ้งมี

การปรับความถ่ีใหเ้หมาะสมกบัมอเตอร์ที่ผูเ้ขียนโปรแกรมใช ้

 

 

ขาต่างๆ 

Out 1: ช่องต่อขั้วไฟของมอเตอร์ A Out 3: ช่องต่อขั้วไฟของมอเตอร์ B 

Out 2: ช่องต่อขั้วไฟของมอเตอร์ A Out 4: ช่องต่อขั้วไฟของมอเตอร์ B 
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 12V: ช่องจ่ายไฟเล้ียงมอเตอร์ 12V (ต่อไดต้ั้งแต่ 5V ถึง 35V) 

 GND: ช่องต่อไฟลบ (Ground)  

 5V: ช่องจ่ายไฟเล้ียงมอเตอร์ 5V (หากมีการต่อไฟเล้ียงที่ช่อง 12V แลว้ช่องน้ีจะท าหนา้ที่จ่ายไฟ

ออก เป็น 5V Output  

 สามารถต่อไฟจากช่องน้ีไปเล้ียงบอร์ด Arduino ได ้

 ENA: ช่องต่อสญัญาณ PWM ส าหรับมอเตอร์ A  

 IN1: ช่องต่อสญัญาณลอจิคเพือ่ควบคุมทิศทางของมอเตอร์ A 

 IN2: ช่องต่อสญัญาณลอจิคเพือ่ควบคุมทิศทางของมอเตอร์ A 

 IN3: ช่องต่อสญัญาณลอจิคเพือ่ควบคุมทิศทางของมอเตอร์ B 

 IN4: ช่องต่อสญัญาณลอจิคเพือ่ควบคุมทิศทางของมอเตอร์ B 

 ENB: ช่องต่อสญัญาณ PWM ส าหรับมอเตอร์ B 

สเปกทางเทคนิค: 

 Dual H bridge Drive Chip : L298N 

 แรงดนัสญัญาณลอจิค : 5V Drive voltage: 5V-35V 

 กระแสของสญัญาณลอจิค : 0-36mA  

 กระแสขบัมอเตอร์ : สูงสุดที่ 2A (เม่ือใชม้อเตอร์เดียว)  

 ก าลงัไฟฟ้าสูงสุด : 25W 

 ขนาด : 43 x 43 x 26 มิลลิเมตร 

 น ้ าหนกั : 26 กรัม 

*มี Power Supply 5V ในตวั สามารถจ่ายไฟออกจากช่อง 5V (เพือ่จ่ายใหบ้อร์ด Arduino) ไดเ้ม่ือต่อไฟเล้ียง

เขา้ที่ช่อง 12V 

 

 

 

 



252 
 

ตารางการท างาน มอเตอร์ A 

ENA IN1 IN2 ค าอธิบาย 

0 N/A N/A มอเตอร์ A ไม่ท างาน 

0 LOW LOW มอเตอร์ A หยดุการท างานแบบหมุนอิสระ (แบบไม่เบรค) 

0-255 LOW HIGH มอเตอร์ A ท างานและหมุนกลบัหลงัดว้ยความเร็วที่ ENA 

0-255 HIGH LOW มอเตอร์ A ท างานและหมุนเดินหนา้ดว้ยความเร็วที่ ENA 

0 HIGH HIGH มอเตอร์ A หยดุการท างานแบบทนัที (แบบเบรค) 

 

ตารางการท างาน มอเตอร์ B 

ENA IN1 IN2 ค าอธิบาย 

0 N/A N/A มอเตอร์ B ไม่ท างาน 

0 LOW LOW มอเตอร์ B หยดุการท างานแบบหมุนอิสระ (แบบไม่เบรค) 

0-255 LOW HIGH มอเตอร์ B ท างานและหมุนกลบัหลงัดว้ยความเร็วที่ ENB 

0-255 HIGH LOW มอเตอร์ B ท างานและหมุนเดินหนา้ดว้ยความเร็วที่ ENB 

0 HIGH HIGH มอเตอร์ B หยดุการท างานแบบทนัที (แบบเบรค) 

 

3. รีโมตคอนโทรล 

รีโมตคอนโทรล (องักฤษ: remote control) คือเคร่ืองมืออิเลก็ทรอนิกส์ชนิดหน่ึง ใชส้ าหรับควบคุม

การด าเนินการของส่ิงประดิษฐห์รือเคร่ืองจกัรต่างๆ โดยเฉพาะเคร่ืองใชไ้ฟฟ้าภายในบา้นเช่น โทรทศัน์ 

เคร่ืองเสียง เคร่ืองเล่นดีวดีี จากระยะไกล โดยไม่ใชส้ายไฟเป็นตวัส่งสญัญาณ แต่ใชอิ้นฟราเรดแทน (หรือใช้

สญัญาณวทิยแุต่พบไดน้อ้ย) ใชพ้ลงังานจากแบตเตอร่ีขนาดเล็กไม่ก่ีกอ้นเท่านั้น มีขนาดเหมาะมือ และมีปุ่ ม

ฟังกช์นัต่างๆ อยูค่รบครัน 

             รีโมตคอนโทรล เป็นการเรียกยอ่มาจาก รีโมตคอนโทรลเลอร์ (remote controller) อีกต่อหน่ึง และ

สามารถเรียกยอ่ลงไดอี้กเหลือเพยีง รีโมต (อ่านวา่ รี-โหมด) ในภาษาไทยสามารถใชค้  าไทยแทนไดว้า่ เคร่ือง

ควบคุมระยะไกล หรือ อุปกรณ์ควบคุมระยะไกล 
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              รีโมทคอนโทรล จะสามารถสัง่งานได ้ตอ้งประกอบดว้ย2ส่ิงน้ีคือ รหสั และ ตวัส่งสญัญาณ 1.รหสั

(Code) เป็นระบบสญัญาณจะน าออกไดต้อ้งมีตวัคล่ืนพาน าออกไป 2.ตวัส่งสญัญาณ(Carrier) ตวัรับสญัญาณ 

เพือ่ถอดหรือรับรหสัที่ถูกส่งมาใชค้วบคุมอุปกรณ์ต่างๆ 

 

ทฤษฎี อาร์ดุยโน่กบัมอเตอร์ ตวัขบัมอเตอร์ และรีโมตคอนโทรล 

อุปกรณ์ มีดงัน้ี 

Arduino UNO R3 

 
Sensor Shield v5.0 
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ตวัขบัมอเตอร์ L298N 

 
ชุดรีโมทคอนโทรล 

 
มือกลที่ติดตั้ง Servo 180 องศา 
เรียบร้อยแลว้ 
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ฐานรถ ติดตั้งมอเตอร์และลอ้ เรียบร้อย 

 
สายจมัเปอร์ ผู-้ผู ้จ  านวน 2 เสน้ 

 

สายจมัเปอร์ เมีย-เมีย จ านวน 4 เสน้ 

 
 

การต่อวงจร 

      1. การต่อตวัขบัมอเตอร์ A 

              ต่อสาย VCC (สายไฟสีแดงจากมอเตอร์ลอ้)  ไปที่ช่อง Out 1 ในบอร์ดขบัมอเตอร์ L298N 

              ต่อสาย GND (สายไฟสีด าจากมอเตอร์ลอ้)    ไปที่ช่อง Out 2 ในบอร์ดขบัมอเตอร์ L298N 
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     2. การต่อตวัขบัมอเตอร์ B 

              ต่อสาย GND (สายไฟสีด าจากมอเตอร์ลอ้)     ไปที่ช่อง Out 3 ในบอร์ดขบัมอเตอร์ L298N 

              ต่อสาย VCC (สายไฟสีแดงจากมอเตอร์ลอ้)   ไปที่ช่อง Out 4 ในบอร์ดขบัมอเตอร์ L298N 

     3. การต่อทิศทางของลอ้ (ใชส้ายจมัเปอร์ เมีย-เมีย) 

              มอเตอร์ A 

              D9 ที่บอร์ด Shield ไปที่ช่อง IN 1 ในบอร์ดขบัมอเตอร์ L298N 

              D6 ที่บอร์ด Shield ไปที่ช่อง IN 2 ในบอร์ดขบัมอเตอร์ L298N 

              มอเตอร์ B 

              D11 ที่บอร์ด Shield ไปที่ช่อง IN 3 ในบอร์ดขบัมอเตอร์ L298N 

              D10 ที่บอร์ด Shield ไปที่ช่อง IN 4 ในบอร์ดขบัมอเตอร์ L298N 

     4. การต่อไฟเขา้ยงับอร์ด Shield (ใชส้ายจมัเปอร์ ผู-้ผู)้ 

              เสน้ที่ 1 จาก ไฟ 12 โวลต ์ในบอร์ดขบัมอเตอร์ L298N ไปที่ช่อง VCC ของบอร์ด Shield 

              เสน้ที่ 2 จาก ไฟ GND ในบอร์ดขบัมอเตอร์ L298N      ไปที่ช่อง GND ของบอร์ด Shield 

     5. การต่อมือหนีบ 

              ดึงสายจมัเปอร์จาก Servo 180 องศา โดยสายจมัเปอร์สีสม้อ่อนเสียมที่ D4 จากนั้นสายไฟ และ 

GND ก็เสียบเรียงตามช่อง 

     6. การต่อชุดรีโมทคอนโทรล  

             IR receiver                 (ใชส้ายจมัเปอร์เมีย-เมีย 3 เสน้) ที่ช่อง D5 จากนั้นสายไฟ และ GND  

ก็เสียบเรียงตามช่อง 
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โค้ดค าส่ัง 

           อนัดบัแรกใหท้  าการเขียนโคด้เพือ่รับค่าปุ่ มต่างๆ ก่อน ซ่ึงโคด้มีดงัต่อไปน้ี 

 

 

ข้อควรจ า  ให้ใชร้หสัที่รับไดจ้ากรีโมตขณะที่ท  าการทดลองกดปุ่ มสร้างเงื่อนไขการทดลองรถมือหนีบ 
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โค้ดค าส่ังโครงงาน เร่ือง รถมือหนีบ 
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ลกัษณะการท างาน โดยรีโมตจะควบคุมการเคล่ือนที่ของรถและการหนีบส่ิงของๆ มือกล 

            1. เม่ือกดปุ่ มลูกศรซา้ย รถจะเคล่ือนที่ไปทางซา้ย  

            2. เม่ือกดปุ่ มลูกศรขวา รถจะเคล่ือนที่ไปทางขวา 

            3. เม่ือกดปุ่ มลูกศรขึ้น รถจะเคล่ือนทีไ่ปดา้นหนา้ 

            4. เม่ือกดปุ่ มลูกศรลง รถจะเคล่ือนที่ไปดา้นหลงั 

            5. เม่ือกดปุ่ ม ok รถจะหยดุเคล่ือนที ่

            6. เม่ือกดปุ่ ม * มือกลจะหนีบ 

            7. เม่ือกดปุ่ ม # มือกลจะอา้ 
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หน่วยการเรียนรู้ที ่10 การประยุกต์ใช้บอร์ด Arduino 

เร่ืองย่อยที่ 3 ตวัอยา่งโครงงาน IOT 

ปัจจุบนัไดเ้ร่ิมมีการน าเกษตรกรรมบทบาทมากขึ้นในดา้นการพฒันาประเทศอยา่งย ัง่ยนื เพื่อช่วย

ขับเคล่ือนเศรษฐกิจใน Thailand 4.0 ซ่ึงเ ร่ืองที่ เ ป็นจุดเน้นมากที่ สุดคือ  ก ลุ่มอาหาร เกษตร และ
เทคโนโลยชีีวภาพ จุดเร่ิมตน้หรือที่มาส่วนหน่ึงของ Smart Farmer คือ การไม่ท าร้ายธรรมชาติ ใชท้รัพยากร

เท่าที่จ  าเป็น ท าแลว้ตอ้งสบายขึ้นเร่ือย ๆ ไม่ใช่ยิง่ท  ายิง่เหน่ือย เช่น การมีพื้นที่เล็ก ๆ แต่สามารถออกแบบให้

ปลูกแบบผสมผสานและเก้ือกูลกนัได ้ตอ้งใชเ้ทคโนโลยเีป็น ซ่ึงก็ถูกตอ้ง เพราะคนที่จะเป็น Smart Farmer 
ตอ้งเช่ือมโลกไดเ้อง Smart Farmer ตอ้งเขา้ใจตั้งแต่กระบวนการผลิต การบริหารจดัการ เขา้ใจธรรมชาติ 

และเขา้ใจเทคโนโลย ี

แนวคดิของ Internet of Things (IoT) 

 Internet of Things (IoT) คือ "อินเตอร์เน็ตในทุกส่ิง" หมายถึง การที่อุปกรณ์ต่างๆ ส่ิงต่างๆ ไดถู้ก

เช่ือมโยงทุกส่ิงทุกอยา่งสู่โลกอินเตอร์เน็ต ท าใหม้นุษยส์ามารถสัง่การควบคุมการใชง้านอุปกรณ์ต่างๆ ผา่น
ทางเครือข่ายอินเตอร์เน็ต เช่น การเปิด-ปิด อุปกรณ์เคร่ืองใชไ้ฟฟ้า (การสัง่การเปิดไฟฟ้าภายในบา้นดว้ยการ

เช่ือมต่ออุปกรณ์ควบคุม เช่น มือถือ ผ่านทางอินเตอร์เน็ต) รถยนต์ โทรศัพท์มือถือ เคร่ืองมือส่ือสาร 
เคร่ืองมือทางการเกษตร อาคาร บา้นเรือน เคร่ืองใชใ้นชีวติประจ าวนัต่างๆ ผา่นเครือข่ายอินเตอร์เน็ต เป็นตน้ 
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หลกัการท างานของ IoT 

             การท างานของ IoT สามารถแบ่งไดเ้ป็น 3 ขั้นตอนตามล าดบั ไดแ้ก่ การเก็บขอ้มูล (data collection) 
การตรวจทานและส่งต่อขอ้มูล (collate and transfer) การวเิคราะห์ขอ้มูลและสัง่การท างาน (analyze data 

and take action) ดงันั้น ขอ้มูล (data) จึงเปรียบเสมียนปุ๋ ยหรือธาตุอาหารที่ตอ้งใส่เขา้ไปในคอมพวิเตอร์หรือ
ระบบการประมวลผลนั้นเอง 

             การเก็บขอ้มูล (data collection) ขอ้มูลที่ถูกเก็บจากอุปกรณ์ต่างๆ ผา่นเคร่ืองมืออีเลก็โทรนิกส์

ส าหรับวดัค่าหรือขอ้มูลที่เราสนใจ ซ่ึงโดยทัว่ไปมี 3 ชนิด ไดแ้ก่ เซ็นเซอร์ (sensor) ซ่ึงออกแบบมาใหว้ดัค่า
ต่างๆ เช่น อุณหภูมิ ความช้ืน ปริมาณแสง เป็นตน้ เสาอากาศ (antenna) ส าหรับรับสญัญาณจากคล่ืนต่างๆ 

อุปกรณ์ IoT สุดทา้ย คือ ไมโครคอนโทรลเลอร์ (microcontroller) ซ่ึงเปรียบเสมือนคอมพวิเตอร์ขนาดเล็กที่

สามารถเก็บขอ้มูล และสัง่การใหอุ้ปกรณ์อีเล็กโทรนิกส์ต่างใหท้  างานตามค าสัง่ถูกเขียนจาก
ภาษาคอมพวิเตอร์ เช่น ภาษา C ภาษา JAVA หรือ ภาษา python และภาษาอ่ืนๆ เป็นตน้ 

             การตรวจทานและส่งต่อขอ้มูล (collate and transfer) ขอ้มูลถูกเก็บจะถูกส่งไปที่พื้นที่เก็บขอ้มูลหรือ
ศูนยเ์ก็บขอ้มูล (hub หรือ gateway) เช่น พื้นที่เก็บขอ้มูลบนอินเตอร์เน็ต หรือ ส่งขอ้มูลใหไ้ปเก็บใน

คอมพวิเตอร์ เป็นตน้ หรืออาจส่งขอ้มูลไปตรวจสอบความถูกตอ้งในคอมพวิเตอร์ส่วนตวัและเก็บใน

อินเตอร์เน็ต 
             การวเิคราะห์ขอ้มูลและสัง่การท างาน (analyze data and take action) หลงัจากตรวจสอบความ

ถูกตอ้งของขอ้มูลแลว้ก็จะท าการประมวลผล หรือวเิคราะห์ขอ้มูลในระบบอินเตอร์เน็ตหรือคอมพวิเตอร์

ส่วนตวั ขอ้มูลที่ไดจ้ากการวเิคราะห์เสร็จแลว้ ระบบอินเตอร์เน็ตหรือคอมพวิเตอร์ก็จะท าการสัง่อุปกรณ์ให้
ท  าตามค าสัง่ที่ก  าหนดไว ้เช่น ขอ้มูลอุณหภูมิอากาศที่ถูกวดัจากเซ็นเซอร์วดัค่าอุณหภูมิ ไดถู้กส่งไปที่สมาร์ท

โฟนเพือ่ทดสอบความถูกตอ้ง จากนั้นสมาร์ทโฟนไดท้  าการวเิคราะห์ขอ้มูลอุณหภูมิแลว้ปรากฏวา่อากาศ
ร้อนเกินไป สมาร์ทโฟนก็จะสัง่การใหส้ปริงเกอร์ฉีดน ้ าเพือ่ใหล้ดอุณหภูมิใหล้ดลง เป็นตน้ 

ตัวอย่างโครงงาน Internet of Things (IoT) ระบบตรวจวดัอุณหภูมิและความช้ืน 

การติดตั้งและใชง้านแอพลิเคชนั Blynk 

 Blynk เป็นแอปพลิเคชนับนโทรศพัทมื์อถือ (Mobile Application) ส าหรับระบบ Internet of Things 

(IoT) สามารถติดตั้งไดท้ั้งระบบ Android และ ios จึงท าใหส้ามารถควบคุมการท างานของบอร์ด ESP8266, 
Arduino, และRaspberry Pi ไดผ้า่นระบบอินเทอร์เน็ต โดยแอปพลิเคชนัผูใ้ชส้ามารถเลือก Widget ที่

ตอ้งการใชง้านมาวางบนหนา้จอโดยที่ท  างานแบบกราฟิก (Graphic Interface) ท  าใหส้ามารถสร้าง 

dashboard เพือ่ควบคุมอุปกรณ์ IoT ไดง่้ายมากขึ้น 
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1. ติดตั้งแอพลิเคชนั Blynk บนมือถือ 

 

2. เปิดแอพลิเคชนัขึ้นมา หลงัจากนั้นใหส้ร้างบญัชีในการใชง้านแอพลิเคชนัขึ้นมาใหม่ โดยแตะที่ Create 

New Account 

 

 



264 
 

3. สมคัร Account ท าการกรอกขอ้มูลในช่อง Email และ Password หลงัจากนั้นใหแ้ตะที่ SignUp 

 

  4. สร้างโปรเจค็ตใ์หม่ โดยแตะที่ New Project 

 

 



265 
 

5. ก าหนดค่าในโปรเจค็ตท์ี่สร้างขึ้นใหม่ ดงัน้ี 

            - ตั้งช่ือ Project Name  เร่ือง IoT Farm 

            - ช่อง CHOOSE DEVICE เป็นการเลือกอุปกรณ์ บอร์ด Wi-Fi ที่ตอ้งการเช่ือมต่อ ใหแ้ตะลูกศรช้ีลง

แลว้เลือก ESP8266 

            - ช่อง CONNECTION TYPE เป็นการเลือกชนิดของการเช่ือมต่อ ใหแ้ตะลูกศรช้ีลงแลว้เลือก Wi-Fi 

 

- ช่อง THEME  ให้เลือกโหมดการแสดงผลหนา้จอ 

          DARK จอแบบด า       LIGHT  จอแบบขาว 

   เม่ือก าหนดค่าโปรเจค็เสร็จแลว้ แตะที่ Create 
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6. จะเขา้สู่หนา้จอการแจง้เตือนวา่ ไดส่้งรหัส Token ของแอพลิเคชนั Blynk ไปใหใ้นอีเมลแ์ลว้ แตะที่ OK 
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7. ตรวจสอบอีเมลท์ี่ระบุไวต้อนสร้าง Account จะมีขอ้ความแจง้รหสั Token มาให้ ตรง Auth Token 

 

8. จะเขา้สู่หนา้จอในการออกแบบ ใหแ้ตะที่เคร่ืองหมาย + 1 คร้ัง จะปรากฏหนา้ต่าง Widget Box ขึ้นมาให้

เลือกใชไ้ปออกแบบ 
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9. แตะที่ Button 1 คร้ัง จะปรากฏหนา้จอ Button Settings ใหก้ าหนดค่าดงัน้ี 

           - Title : ก าหนดขอ้ความบนหนา้จอ "Auto/Manual" 
           - PIN : เลือกเป็น V8 

           - MODE : เลือกเป็น SWITCH 
           - ก าหนดช่วงขอ้มูลเป็น 0 – 1 

           - ช่อง OFF LABEL : ก าหนดหน่วยใหเ้ป็น "Manual" 

           - ช่อง ON LABEL : ก าหนดหน่วยให้เป็น "Auto" 

 

10. แตะที่หนา้จอออกแบบ 1 คร้ัง หลงัจากนั้นแตะที่ Gauge 1 คร้ัง จะปรากฏหนา้จอ Gauge Settings ให้

ก าหนดค่าดงัน้ี 

           - Gauge : ก าหนดขอ้ความบนหนา้จอ Gauge เป็น "ความช้ืนดิน" 

           - PIN : เลือกเป็น V12 
           - ก าหนดช่วงขอ้มูลเป็น 0 – 100 

           - ช่อง LABEL : ก าหนดหน่วยใหเ้ป็น "%RH" 
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11. แตะที่หนา้จอออกแบบ 1 คร้ัง หลงัจากนั้นแตะที่ Button 1 คร้ัง จะปรากฏหนา้จอ Button Settings ให้

ก าหนดค่าดงัน้ี 

           - Title : ก าหนดขอ้ความบนหนา้จอ "Springle" 
           - PIN : เลือกเป็น V4 

           - MODE : เลือกเป็น SWITCH 
           - ก าหนดช่วงขอ้มูลเป็น 0 – 1 
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12. แตะที่หนา้จอออกแบบ 1 คร้ัง หลงัจากนั้นแตะที่ Slider 1 คร้ัง จะปรากฏหนา้จอ Slider Settings ให้

ก าหนดค่าดงัน้ี 

           - Title : ก าหนดขอ้ความบนหนา้จอ "Slider" 

           - PIN : เลือกเป็น V5 
           - MODE : เลือกเป็น SWITCH 

           - ก าหนดช่วงขอ้มูลเป็น 0 – 100 
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อุปกรณ์ที่ใชใ้นการทดลอง IoT 
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การต่อวงจรอุปกรณ์ระบบตรวจวดัอุณหภูมิและความช้ืน 

1. เสียบ NodeMCU ESP8266 บน Breadboard 

 

2. ใชส้าย Jumper แบบผู-้ผู ้เสียบบน Breadboard แถวเดียวกบัขา GND ของ NodeMCU ส่วนปลาย
สายเสียบเขา้กบัช่อง - บน Breadboard 

              3. ใชส้าย Jumper แบบผู-้ผู ้เสียบบน Breadboard แถวเดียวกบัขา Vin ของ NodeMCU ส่วนปลาย

สายเสียบเขา้กบัช่อง + บน Breadboard 

 

              4. Soil Moisture Sensor ประกอบตวั MS Sensor หรือผงับอร์ด ตวัวดัอุณหภูมิความช้ืนดิน และสาย 
Jumper 

                 - เสียบสาย Jumper เขา้กบัผงับอร์ด MS Sensor โดยเสียบสายเสน้หน่ึงเขา้ขั้วบวก สายเสน้หน่ึง
เขา้ขั้วลบ 
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                 - ผงับอร์ด MS Sensor อีกฝ่ัง ประกอบดว้ยขา A0(ขา Analog) ,ขา D0 (ขา Digital), ขา GND, ขา

VCC 

 

              5. เสียบสาย Jumper (ผู-้เมีย) เขา้กบัขา A0 ของ MS Sensor ส่วนปลายสายเสียบบน Breadboard 
แถวเดียวกบัขา A0 ของ NodeMCU 

              6. เสียบสาย Jumper (ผู-้เมีย) เขา้กบัขา GND ของ MS Sensor ส่วนปลายสายเสียบเขา้กบัแถวช่อง - 
บน Breadboard 

              7. เสียบสาย Jumper (ผู-้เมีย) เขา้กบัขา VCC ของ MS Sensor ส่วนปลายสายเสียบเขา้กบัแถวช่อง + 

บน Breadboard 

 

8. relay 2 channel   

    - เสียบสาย Jumper แบบผู-้เมีย เขา้กบัขา In1 ของตวั Relay ส่วนปลายสายเสียบบน Breadboard แถว

เดียวกบัขา D2 ของ NodeMCU 
    - เสียบสาย Jumper แบบผู-้เมีย เขา้กบัขา GND ของตวั Relay  ส่วนปลายสายเสียบเขา้กบัแถวช่อง - บน 

Breadboard 
    - เสียบสาย Jumper แบบผู-้เมีย เขา้กบัขา VCC ของตวั Relay  ส่วนปลายสายเสียบเขา้กบัแถวช่อง + บน 

Breadboard 
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