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บทคัดย่อ 
 

ในปัจจุบัน ทุเรียน เป็นที่นิยมอย่างมากเนื่องจากเป็นผลไม้ที ่ขึ้นชื่อเรื่องความอร่อยและเป็นท่ี

หลากหลายในการแปรรูป เช่น ทุเรียนทอด ทุเรียนกวน  ทุเรียนทองม้วน เป็นต้น ซึ่งทุเรียนขายตามตลาด

ปกติกิโลละ 1** บาท โดยส่วนใหญ่แล้วผู้คนมักจะขายแบบแปรรูปมากกว่าขายผลของทุเรียนเพราะว่าจะ

ได้ราคาท่ีสูงกว่าปกติเป็นอย่างมาก  

ดังนั้นทางคณะผู้จัดทำ จึงได้สร้าง (Automatic Durian Stir Making Machine : ADSMM) 

โดยการใช้ Mechatronic ในส่วนของ การกลึง การตัด การดัด การเชื่อม การเจียร ในการสร้างชิ้นงานนี้

ข ึ ้น เพ ื ่อใช ้ ในการลดปัญหาแรงงานที ่มากเก ินไป และทำให ้ม ีความเข ้าใจในการทำงานของ  

เครื่อง ADSMM มากขึ้น สามารถนำไปประยุกต์ใช้กับงานอื่น ๆ ได้ 

การประเม ินแบบสอบถาม เคร ื ่องป ั ้นท ุ เร ียนกวนอ ัตโนม ั ติ  ได ้ค ่าเฉล ี ่ย (�̅� = 4.1) ,  

(S.D. = 0.8) อยู่ในระดับมาก ซึ่งค่าเฉล่ียท่ีมากท่ีสุด คือ หัวขอ้ลดปัญหาแรงงาน (�̅� = 4.5) , (S.D. = 0.4)  

และหัวข้องบประมาณในการจัดทำเหมาะสมมากน้อยเพียงใด (1,202 บาท) (�̅� = 4.3) , (S.D = 0.8) การ

ทดลองการใช้งาน ได้บันทึกผลการทำงานของ Sensor เป็นจำนวน 10 ครั้ง และการทำงานของ Relay 

จำนวน 10 ครั้ง และการทำงานของ Motor จำนวน 10 ครั้งได้ผลว่า Sensor สามารถทำงานได้เป็น ร้อย

ละ 100 ของการทำงานและ ผลการทดสอบของ Relay สามารถทำงานได้เป็นร้อยละ 100 ของการทำงาน

และ ผลการทดสอบของ Motor ก็สามารถทำงานได้อย่างปกติ 
 

คำสำคัญ : อัตโนมัติ, คุณภาพ
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Abstract 
 

Currently, durian is very popular due to its reputation for deliciousness and 

versatility in processing, such as fried durian, durian paste, and durian rolls. Durian is 

typically sold at markets for 1** baht per kilogram. Most people tend to sell processed 

products rather than whole durians, as they can fetch significantly higher prices. 

Therefore, the project team has developed the Automatic Durian Stir Making 

Machine (ADSMM) using mechatronics for processes such as turning, cutting, bending, 

welding, and grinding to create this machine. This aims to alleviate the issue of excessive 

labor and enhance understanding of the ADSMM's operation, allowing for its application 

in other tasks. 

The evaluation from the questionnaire regarding the Automatic Durian Stir Making 

Machine (ADSMM) yielded an average score (�̅�= 4.1) with a standard deviation (S.D. = 

0.8), indicating a high level of satisfaction. The highest average score was in the category 

of reducing labor issues (�̅� = 4.5) , (S.D. = 0.4), followed by the appropriateness of the 

budget for development (1 ,202 baht)  w ith an average score of ( �̅�= 4 .3 )  ,  

(S.D. = 0.8) 

In the operational testing, the results recorded the functionality of the sensors, 

relays, and motors over 10 cycles each. The results indicated that the sensors operated 



ค 

 

at 100% efficiency, the relays also functioned at 100%, and the motors performed 

normally. 

Keywords : Automatic, Quality



ง 

กิตติกรรมประกาศ 
 

คณะผู้จัดทำโครงงานเครื ่องปั้นทุเรียนกวนอัตโนมัติขอขอบพระคุณอาจารย์ที ่ปร ึกษา
โครงงานท้ังส่ีท่าน ได้แก่ อาจารย์สานนท์ พฤษกลำมาส อาจารย์ศัตราวุธ ศรีชาติ และขอขอบพระคุณ
คนในครอบครัวที่ปรึกษาโครงงานทั้งสองท่าน ได้แก่ นายจำรูญ ซ่อนกลิ่น นายธนากร ซ่อนกลิ่น ซึ่ง
อาจารย์ทั้งสองท่าน และคนในครอบครัวทั้งสองท่านที่กล่าวถึงได้ให้การสนับสนุนในการทำ โครงงาน 
และคำปรึกษาท่ีมีประโยชน์ ตั้งแต่ต้นจนโครงงานประสบผลสำเร็จ รวมไปถึงการให้คำแนะนำในการ
ปรับปรุงแก้ไขรูปเล่มโครงงานซึ่งทำให้โครงงานมีการพัฒนา และสมบูรณ์มากยิ่งขึ้น 

 

นอกจากนี้ ขอขอบคุณเพื่อนสมาชิกในกลุ่มโครงงาน และเพื่อนกลุ่มอื่น ๆ ที่ร่วมแรงร่วมใจ 
และได้ช่วยเหลือเกื้อกูลกันในการทำงานหลายอย่างจนสำเร็จลุล่วง โดยการดำเนินงานแม้จะมีปัญหา
แต่สมาชิกในกลุ่มก็ได้ช่วยกันแก้ไขปัญหาจนกระท่ังสำเร็จลุล่วงตามเป้าหมายท่ีวางไว้เป็นอย่างดี 

 

ปภังกร ซ่อนกล่ิน 

ศักดิ์สิทธิ์ แสนสุข 

 

 



   จ 

คำนำ 
 

 ในปัจจุบัน ทุเรียนเป็นผลไม้ท่ีได้รับความนิยมอย่างมาก เนื่องจากมีรสชาติอร่อย และสามารถ

แปรรูปได้หลากหลายรูปแบบ เช่น ทุเรียนทอด ทุเรียนกวน และทุเรียนทองม้วน เป็นต้น ซึ่งทำให้มี

มูลค่าทางเศรษฐกิจสูง โดยเฉพาะการขายในรูปแบบแปรรูปท่ีสร้างกำไรได้มากกว่าการขายผลสด 

 เพื่อสนับสนุนการผลิต และตอบสนองความต้องการในอุตสาหกรรม ทางคณะผู้จัดทำจึงได้

พัฒนาเครื่องปั้นทุเรียนกวนอัตโนมัติ (Automatic Durian Stir Making Machine: ADSMM) โดยใช้

เทคโนโลยี Mechatronics ในกระบวนการกลึง ตัด ดัด เช่ือม และเจียร เพื่อสร้างช้ินงานท่ีมีคุณภาพสูง 

เครื่อง ADSMM ไม่เพียงแต่ช่วยลดปัญหาแรงงานที่มากเกินไป ยังช่วยเพิ่มความสะดวกสบาย และ

ความรวดเร็วในการทำงาน 

 เอกสารเล่มนี้จะนำเสนอรายละเอียดเกี่ยวกับการออกแบบ การพัฒนา และการทดลองใช้งาน

ของเครื่อง ADSMM เพื่อให้ผู้อ่านได้เข้าใจถึงการทำงานและประสิทธิภาพของเครื่อง ซึ่งสามารถนำไป

ประยุกต์ใช้กับงานอื่น ๆ ได้อย่างมีประสิทธิผล 

 ทางคณะผู้จัดทำหวังว่าเอกสารนี้จะเป็นประโยชน์ต่อผู้ท่ีสนใจในการพัฒนาเทคโนโลยีการผลิต

ทุเรียนกวน และสนับสนุนการเติบโตของอุตสาหกรรมทุเรียนในอนาคต 
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บทที่ 1 

บทนำ 

 

1.1 ความเป็นมาของโครงงาน 

ในปัจจุบัน ทุเรียน เป็นที่นิยมอย่างมากเนื่องจากเป็นผลไม้ที่ขึ้นชื่อเรื่องความอร่อยและเป็นท่ี

หลากหลายในการแปรรูป เช่น ทุเรียนทอด ทุเรียนกวน  ทุเรียนทองม้วน เป็นต้น  ซึ่งทุเรียนขายตาม

ตลาดปกติกิโลละ 1** บาท โดยส่วนใหญ่แล้วผู ้คนมักจะขายแบบแปรรูปมากกว่าขายผลของทุเรียน

เพราะว่าจะได้ราคาท่ีสูงกว่าปกติเป็นอย่างมาก 

ทางผู ้จัดทำ ได้มองเห็นความสำคัญของ เครื ่องปั ้นทุเร ียนกวน (Automatic Durian Stir 

Making Machine : ADSMM) เพื่อศึกษาการทำงานของ Microcontroller โดยนำมาประยุกต์ใช้งาน

และพัฒนาต่อยอดความต้องการของอุตสาหกรรมในรูปแบบ ADSMM อีกท้ังตัวของ ADSMM ยังช่วยลด

ปัญหาการใช้แรงงานท่ีมากเกินไป การใช้งานมีความสะดวกสบาย และรวดเร็ว จึงเหมาะกับการนำมาใช้

งานในปัจจุบัน 

ดังนั ้นทางคณะผู้จัดทำ จึงได้สร้าง (Automatic Durian Stir Making Machine : ADSMM) 

โดยการใช้ Mechatronic ในส่วนของ การกลึง การตัด การดัด การเช่ือม การเจียร ในการสร้างช้ินงานนี้

ข ึ ้น เพ ื ่อใช ้ในการลดปัญหาแรงงานที ่มากเก ินไป และทำให ้ม ีความเข ้าใจในการทำงานของ  

เครื่อง ADSMM มากขึ้น สามารถนำไปประยุกต์ใช้กับงานอื่น ๆ ได้ 

 

1.2 วัตถุประสงค์ของโครงงาน 

1.2.1 เพื่อสร้างและศึกษา Automatic Durian Stir Making Machine : ADSMM 

1.2.2 เพื่อประเมินความพึงพอใจ และประสิทธิภาพของ Automatic Durian Stir Making 

Machine : ADSMM 

 

1.3 ขอบเขตของโครงงาน 

 1.3.1 สามารถปั้นทุเรียนออกมาเป็นรูปแบบต่าง ๆ ได้ เช่น วงกลม เป็นต้น 

1.3.2 สามารถเลือกขนาด และความยาวได้ (ขนาด ใหญ่ ความยาว 18 เซนติเมตร ถึง 39.5

เซนติเมตร) 

1.3.3 สามารถตัดเนื้อของวัตถุได้ โดยอัตโนมัติ
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1.4 ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ 

1.4.1 ได้นำความรู้ท่ีได้จากโปรแกรม Arduino IDE มาใช้งานจริง 

1.4.2 ได้นำความรู้วิชาไมโครคอนโทรลเลอร์มาประยุกต์ใช้กับวิชาโครงงานนี้ 

1.4.3 ได้นำความรู้วิชาการกลึงเบ้ืองต้นมาประยุกต์ใช้กับวิชาโครงงานนี ้

1.4.4 ได้ทำให้รู้จักแบ่งเวลาและตรงต่อเวลา 

 

1.5 การดำเนินงานโครงงาน 

1.5.1 สอบถามและรวบรวมข้อมูลในการจัดทำโครงงาน 

1.5.2 ศึกษาข้อมูลท่ีเกี่ยวข้องกับโครงงาน 

1.5.3 เสนอโครงงานเพื่อขออนุมัติ 

1.5.4 ออกแบบวงจรและโครงสร้าง 

1.5.5 ทดสอบเพื่อหาประสิทธิภาพการทำงาน 
1.5.6 วิเคราะห์และสรุปผลการทำงาน 

 
1.6 นิยามศัพท์ 

1.6.1 Electronic คือ เป็นเทคโนโลยีที่เกี่ยวข้องกับวงจรไฟฟ้าที่ประกอบด้วยอุปกรณ์ไฟฟ้าท่ี

เป็น Active Component เช่น หลอดสูญญากาศ, ทรานซิสเตอร์, ไดโอด และ Integrated Circuit และ 

ชิ้นส่วนพาสซีฟ เช่น ตัวนำไฟฟ้า, ตัวต้านทานไฟฟ้า, ตัวเก็บประจุ และคอยล์ พฤติกรรมไม่เชิงเส้นของ 

Active Component และความสามารถในการควบคุมการไหลของอิเล็กตรอนทำให้สามารถขยาย

สัญญาณอ่อน ๆ ให้แรงขึ้นเพื่อการส่ือสารทางภาพและเสียง เช่น โทรเลข, โทรศัพท์, วิทย,ุ โทรทัศน์ เป็น

ต้น 

          1.6.2 Machine หมายถึง เครื่องมือชนิดหนึ่งที่ประกอบขึ้นจากส่วนหนึ่งหรือส่วนต่าง ๆ หลาย

ส่วน ซึ่งถูกสร้างขึ้นมาเพื่อทำให้บรรลุจุดมุ่งหมายเฉพาะเจาะจงอย่างหนึ่ง เครื่องจักรเป็นอุปกรณ์ท่ีมีพลัง

ขับเคล่ือน ซึ่งมักจะเป็นพลังงานเชิงกล เคมี ความร้อน หรือไฟฟ้า เป็นต้น  

 1.6.3 Mechatronic เมคคาทรอนิกส์ มาจากภาษา Japanese-English โดยวิศวกรชาวญี ่ปุ่น

เป็นผู้นิยามคำนี้ขึ้นมาในปี 1971 และเริ่มถูกใช้อย่างแพร่หลายในปัจจุบัน เป็นการผสมผสานเข้าด้วยกัน

ของสหวิชาพื้นฐาน วิศวกรรมเครื่องกล อิเล็กทรอนิกส์ วิศวกรรมระบบและควบคุม และเทคโนโลยี

สารสนเทศ เน้นไปที่การออกแบบ การผลิต และการบำรุงรักษาผลิตภัณฑ์ที่มีชิ้นส่วนของเครื่องกลและ

อิเล็กทรอนิกส์ หรือช้ินส่วนหุ่นยนต์นั่นเอง

https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%97%E0%B8%A3%E0%B8%B2%E0%B8%99%E0%B8%8B%E0%B8%B4%E0%B8%AA%E0%B9%80%E0%B8%95%E0%B8%AD%E0%B8%A3%E0%B9%8C
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B9%84%E0%B8%94%E0%B9%82%E0%B8%AD%E0%B8%94
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%A7%E0%B8%87%E0%B8%88%E0%B8%A3%E0%B8%A3%E0%B8%A7%E0%B8%A1
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%AA%E0%B8%A0%E0%B8%B2%E0%B8%9E%E0%B8%9E%E0%B8%B2%E0%B8%AA%E0%B8%8B%E0%B8%B5%E0%B8%9F
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%95%E0%B8%B1%E0%B8%A7%E0%B8%99%E0%B8%B3%E0%B9%84%E0%B8%9F%E0%B8%9F%E0%B9%89%E0%B8%B2
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%84%E0%B8%A7%E0%B8%B2%E0%B8%A1%E0%B8%95%E0%B9%89%E0%B8%B2%E0%B8%99%E0%B8%97%E0%B8%B2%E0%B8%99
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%95%E0%B8%B1%E0%B8%A7%E0%B9%80%E0%B8%81%E0%B9%87%E0%B8%9A%E0%B8%9B%E0%B8%A3%E0%B8%B0%E0%B8%88%E0%B8%B8
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B9%80%E0%B8%84%E0%B8%A3%E0%B8%B7%E0%B9%88%E0%B8%AD%E0%B8%87%E0%B8%A1%E0%B8%B7%E0%B8%AD
https://th.wikipedia.org/w/index.php?title=%E0%B8%88%E0%B8%B8%E0%B8%94%E0%B8%A1%E0%B8%B8%E0%B9%88%E0%B8%87%E0%B8%AB%E0%B8%A1%E0%B8%B2%E0%B8%A2&action=edit&redlink=1
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%87%E0%B8%B2%E0%B8%99_(%E0%B8%9F%E0%B8%B4%E0%B8%AA%E0%B8%B4%E0%B8%81%E0%B8%AA%E0%B9%8C)
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%87%E0%B8%B2%E0%B8%99_(%E0%B8%9F%E0%B8%B4%E0%B8%AA%E0%B8%B4%E0%B8%81%E0%B8%AA%E0%B9%8C)
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บทที่ 2 

ทฤษฎีและงานวิจัยที่เกีย่วข้อง 
 

ในบทนี้จะกล่าวถึงหลักการ และทฤษฎีพื้นฐานของ เครื่องปั้นทุเรียนกวนอัตโนมัติ โดยภายใน

เนื้อหาจะประกอบไปด้วยความรู้เบ้ืองต้นเกี่ยวกับ ไมโครคอนโทรลเลอร์ การเขียนโปรแกรมควบคุมระบบ 

และงานวิจัยท่ีเกี่ยวข้อง ดังรายละเอียดต่อไปนี้ 

2.1 ความรู้เบ้ืองต้นเกี่ยวกับ Infrared Photoelectric Switch Sensor E18-D80NK 

2.2 ความรู้เบ้ืองต้นเกี่ยวกับ DC Motor 

2.3 ความรู้เบ้ืองต้นเกี่ยวกับ Relay 12V DC Module 

2.4 ความรู้เบ้ืองต้นเกี่ยวกับ Liquid Crystal Display (LCD) 

2.5 ความรู้เบ้ืองต้นเกี่ยวกับ Magnetic Contactor 

2.6 ความรู้เบ้ืองต้นเกี่ยวกับ Switching Power Supply 

2.7 ภาษาซีสำหรับไมโครคอนโทรลเลอร์ 

2.8 งานวิจัยท่ีเกี่ยวข้อง 

 

2.1 ความรู้เบื้องต้นเก่ียวกับ Infrared Photoelectric Switch Sensor E18-D80NK 

 Infrared Photoelectric Switch Sensor E18-D80NK เป็น Sensor แบบ Infrared ใช้

ตรวจจับระยะทางด้วยหลักการสะท้อนแสง Infrared ที่ตกกระทบวัตถุ และสะท้อนแสงกลับ สามารถ

ป ร ั บ ย ่ า น ก า ร ต ร ว จจ ั บ ไ ด ้ ต ั ้ ง แ ต ่  6  Cm  –  8 0  Cm  ให้  O u t p u t  อ อ ก ม า เ ป ็ น แ บ บ  

Logic Ttl คือ 0 และ 1 (5V) [1] 

รูปที่ 2.1 Infrared Sensor [1]
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2.2 ความรู้เบื้องต้นเก่ียวกับ DC Motor 

มอเตอร์ไฟฟ้า (Electric Motor) ทำหน้าที่แปลงพลังงานไฟฟ้าจากแหล่งจ่ายของมอเตอร์เป็น

พลังงานจลน์ ทำให้เกิดการหมุนของมอเตอร์ไฟฟ้า มี 2 ประเภทคือ มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (DC 

Motor) และมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับ (AC Motor) [2] 

 

รูปที่ 2.2 มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง [2] 

 

มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง หรือ DC Motor ที่ถูกนำมาใช้ มี 2 ส่วนประกอบคือ ส่วนที่อยู่กับท่ี 

(Stator) ที่มีขดลวดสนาม (Field Coil) และส่วนที่เคลื่อนที่ (Rotor) มีขดลวดอาร์เมเจอร์ (Armature) 

และแปรงถ่าน (Brush) [2] 

 

2.3 ความรู้เบื้องต้นเก่ียวกับ Relay 12V DC Module 

          รีเลย์ (Relay) คือ สวิตช์ไฟฟ้าที่ใช้แม่เหล็กไฟฟ้าในการเปิดหรือปิดหน้าสัมผัสอย่างน้อยหนึ่ง

หน้าสัมผัส ซึ่งเป็นส่วนประกอบสำคัญในระบบไฟฟ้าและอิเล็กทรอนิกส์ มักใช้ในการควบคุมวงจรกำลัง

ไฟสูงด้วยสัญญาณกำลังต่ำ รีเลย์ประกอบด้วย 2 ส่วนหลัก คือ ขดลวดและหน้าสัมผัส โดยทั่วไปแล้ว

ขดลวดจะทำจากลวดทองแดงพันรอบแกนกลาง และเมื่อกระแสไฟฟ้าถูกป้อนเข้ากับขดลวด จะสร้าง

สนามแม่เหล็กที่ดึงหน้าสัมผัสเข้าหากัน เมื่อนำกระแสออก สนามแม่เหล็กจะหายไปและหน้าสัมผัสจะ

กลับสู่ตำแหน่งเดิม [3] 

รูปที่ 2.3 Relay 12V DC [3] 
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• จุดต่อ NO ย่อมาจาก Normal Open คือ หากไม่มีการจ่ายไฟให้คอยล์รีเลย์เหนี่ยวนำคอนแทค

จะไม่ติดกัน 

• จุดต่อ C ย่อมาจาก Common คือ จุดรวมที่ต่อมาจากแหล่งจ่ายไฟ 

• จุดต่อ NC ย่อมาจาก Normal Close คือ หากยังไม่มีการจ่ายไฟให้คอยล์รีเลย์เหนี่ยวนำคอน

แทคจะติดกับหน้าสัมผัสรีเลย์ 

 

          หน้าสัมผัสในรีเลย์มักทำจากวัสดุนำไฟฟ้า เช่น เงินหรือทองแดง และสามารถเปิดได้ตามปกติ 

NO หรือปิดตามปกติ NC เมื่อรีเลย์ได้รับพลังงานหน้าสัมผัส NO จะปิดและหน้าสัมผัส NC จะเปิดขึ้น 

ปล่อยให้กระแสไหลผ่านวงจร เมื่อรีเลย์ไม่ได้จ่ายไฟหน้าสัมผัส NO จะเปิดขึ้นและหน้าสัมผัส NC จะปิด 

ซึ่งจะขัดจังหวะการไหลของกระแสไฟ [3] 

          รีเลย์ทำงานโดยใช้แม่เหล็กไฟฟ้าในการเปิดหรือปิดหน้าสัมผัสอย่างน้อยหนึ่งหน้าสัมผัส และ

สามารถใช้เพื่อเปิด-ปิดวงจรไฟฟ้า หรือควบคุมปริมาณกระแสท่ีไหลผ่านวงจร มักใช้เพื่อแยกวงจรควบคุม

พลังงานต่ำออกจากวงจรโหลดกำลังสูง เพื่อให้มีการแยกไฟฟ้าระหว่างส่วนต่าง  ๆ ของระบบ เมื่อจ่าย

กระแสไฟฟ้าไปท่ีขดลวดของรีเลย์จะสร้างสนามแม่เหล็กขึ้นรอบ ๆ ขดลวดสนามแม่เหล็กดึงดูดแกนโลหะ

ที่อยู ่ใกล้ขดลวดให้เคลื่อนเข้าหาขดลวดกลไกจะปิดหน้าสัมผัสหนึ่งชุดหรือมากกว่านั้นโดยอัตโนมัติ 

หน้าสัมผัสสามารถเปิดได้ตามปกติ NO หรือปิดตามปกติ NC ขึ้นอยู่กับการออกแบบของรีเลย์ และเมื่อ

หยุดจ่ายกระแสไฟไปที่ขดลวดสนามแม่เหล็กจะหายไป แกนโลหะจะหมุนออกจากขดลวดและปล่อย

หน้าสัมผัสในรีเลย์ NO หน้าสัมผัสจะเปิดเมื่อรีเลย์ไม่มีการจ่ายไฟ ในขณะที่รีเลย์ NC หน้าสัมผัสจะปิด

เมื่อรีเลย์ไม่มีการจ่ายไฟ [3] 

          รีเลย์มีความสามารถในการแยกวงจรควบคุมออกจากวงจรไฟฟ้ากำลังสูง และเพื่อใช้ในการแยก

ทางไฟฟ้าระหว่างส่วนต่าง ๆ ของระบบ ซึ่งทำให้เหมาะสำหรับใช้ในระบบจำหน่ายไฟฟ้าเครื่องจักร

อุตสาหกรรม และยังมีประโยชน์ในการใช้งานท่ีต้องการการควบคุมวงจรไฟฟ้าได้อย่างแม่นยำ เนื่องจาก

สามารถออกแบบให้มีคุณสมบัติต่าง ๆ เช่น การหน่วงเวลา ขั้วไฟฟ้า และมีหน้าสัมผัสหลายชุด มักใช้ใน

ระบบอัตโนมัติและระบบควบคุม ซึ่งเป็นวิธีการควบคุมการทำงานของมอเตอร์ ปั๊ม และอุปกรณ์ไฟฟ้า 

สามารถเพิ่มความปลอดภัยได้ถือเป็นสิ่งสำคัญอย่างยิ่งในการใช้งานวงจรควบคุมการทำงานที่มีระดับ

แรงดันหรือกระแสไฟที่แตกต่าง รวมถึงการอยู่ในสภาพแวดล้อมที่เป็นอันตราย จึงทำให้เป็นที่ต้องการ

มากกว่าสวิตช์ประเภทอื่น ๆ [3] 

          รีเลย์เป็นส่วนประกอบท่ีสำคัญในระบบไฟฟ้าและอิเล็กทรอนิกส์จำนวนมาก เนื่องจากทำหน้าท่ี

ควบคุมการสลับวงจรไฟฟ้า มีประโยชน์มากมาย เช่น ความปลอดภัย การสลับพลังงานสูง [3] 
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2.4 ความรู้เบื้องต้นเก่ียวกับ Liquid Crystal Display (LCD) 

 จอ Liquid Crystal Display (LCD) เป็นจอแสดงผลรูปแบบหนึ่งท่ีนิยมนำมาใช้งานกันกับระบบ

สมองกลฝังตัวอย่างแพร่หลาย จอ LCD มีทั้งแบบแสดงผลเป็นตัวอักขระเรียกว่า Character LCD ซึ่งมี

การกำหนดตัวอักษรหรืออักขระท่ีสามารถแสดงผลไว้ได้อยู่แล้ว และแบบท่ีสามารถแสดงผลเป็นรูปภาพ

หรือสัญลักษณ์ได้ตามความต้องการของผู้ใช้งานเรียกว่า Graphic LCD นอกจากนี้บางชนิดเป็นจอท่ีมีการ

ผลิตขึ้นมาใช้เฉพาะงาน ทำให้มีรูปแบบและรูปร่างเฉพาะเจาะจงในการแสดงผล เช่น นาฬิกาดิจิตอล 

เครื่องคิดเลข หรือหน้าปัดวิทยุ เป็นต้น [4] 

รูปที่ 2.4 Liquid Crystal Display (LCD) [4] 

 

          LCD นั้นประกอบด้วยกริดเมทริกซ์ที่ใช้งานอยู่ หรือกริดแสดงผลแบบพาสซีฟ สมาร์ทโฟนส่วน

ใหญ่ที่มีเทคโนโลยีการแสดงผล LCD ใช้การแสดงผลแบบแมทริกซ์เมทริกซ์ แต่บางรุ่นที่เก่ากว่ายังคงใช้

การออกแบบกริดแสดงผลแบบพาสซีฟ อุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ส่วนใหญ่ขึ้นอยู่กับเทคโนโลยีการแสดงผล

คริสตัลเหลวสำหรับการแสดงผลของพวกเขา ของเหลวมีข้อได้เปรียบท่ีไม่เหมือนใครของการใช้พลังงาน

ต่ำกว่าหลอด LED หรือแคโทด หน้าจอแสดงผลคริสตัลเหลวทำงานบนหลักการของการปิดกั้นแสง

มากกว่าการเปล่งแสง LCD ต้องการแสงไฟเนื่องจากไม่ปล่อยแสง เรามักจะใช้อุปกรณ์ท่ีประกอบขึ้นจาก

จอแสดงผล LCD ซึ่งใช้แทนหลอดแคโทดเรย์ หลอดรังสีแคโทดดึงดูดพลังงานมากขึ้นเมื่อเทียบกับ LCD 

และยังหนักกว่าและใหญ่กว่า [5] 

รูปที่ 2.5 Liquid Crystal Display (LCD) 2 [5] 
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2.5 ความรู้เบื้องต้นเก่ียวกับ Magnetic Contactor 

แมกเนติก คอนแทคเตอร์ (Magnetic Contactor) คืออุปกรณ์ไฟฟ้าที่ใช้สำหรับเปิดหรือปิด

วงจรไฟฟ้า โดยการควบคุมผ่านสนามแม่เหล็ก อุปกรณ์นี้มักถูกใช้ในงานท่ีต้องการควบคุมการทำงานของ

มอเตอร์ไฟฟ้า หรือเครื่องจักรท่ีต้องการการเปิด-ปิดอย่างอัตโนมัติและมีความปลอดภัยสูง โดยแมกเนติก

คอนแทคเตอร์นั้น จะมีส่วนประกอบหลักท่ีสำคัญต่อการทำงาน ได้แก่ แกนเหล็ก (Core) ,ขดลวด (Coil) 

,หน้าสัมผัส (Contact) และสปริง (Spring) [6] 

รูปที่ 2.6 Magnetic Contactor [6] 

 

หลักการทำงานแมกเนติก คอนเเทคเตอร์ 

เมื่อคอยล์ของแมกเนติก คอนแทคเตอร์ได้รับกระแสไฟฟ้า มันจะสร้างสนามแม่เหล็กขึ้น ซึ่งทำให้

คอนแทคหลักถูกดึงดูดเข้าหากันและปิดวงจรไฟฟ้า ในทางตรงข้าม เมื่อไม่มีไฟฟ้าไหลผ่านคอยล์ สปริงจะ

ดึงคอนแทคให้กลับมาในตำแหน่งเปิด ทำให้วงจรไฟฟ้าถูกตัด [6] 

1. เมื่อคอยล์ได้รับพลังงานไฟฟ้า: 

• คอยล์ (Coil): เมื่อกระแสไฟฟ้าไหลผ่านคอยล์ จะสร้างสนามแม่เหล็กขึ้น 

• การสร้างสนามแม่เหล็ก: สนามแม่เหล็กที่สร้างขึ้นจะดึงดูดส่วนเคลื่อนที่ (Armature) 

หรือแกนเหล็กในคอนแทคเตอร์ให้เคล่ือนท่ี [6] 

2. การปิดคอนแทค: 

• คอนแทคหลัก (Main Contacts): การเคลื่อนที่ของ Armature จะทำให้คอนแทค 

หลักถูกดึงเข้าหากัน ส่งผลให้วงจรไฟฟ้าถูกปิด (On)  
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• คอนแทคเสริม (Auxiliary Contacts): ในบางรุ่นของคอนแทคเตอร์ อาจมีคอนแทค

เสริมที ่ใช้ในการส่งสัญญาณไปยังระบบควบคุมอื ่น  ๆ หรือใช้ในการตรวจสอบ

สถานะการทำงาน [6] 

3. การเปิดคอนแทค: 

• การตัดกระแสไฟฟ้า: เมื่อกระแสไฟฟ้าในคอยล์ถูกตัดออก สนามแม่เหล็กจะหายไป 

• สปริง (Spring): สปริงท่ีถูกติดต้ังในคอนแทคเตอร์จะคืนสภาพ Armature ให้กลับมายัง

ตำแหน่งเดิม ทำให้คอนแทคหลักเปิดออก (Off) และวงจรถูกตัด [6] 

รูปที่ 2.7 Magnetic Contactor [6] 

 

2.6 ความรู้เบื้องต้นเก่ียวกับ Switching Power Supply 

Switching Power Supply (สวิตชิ ่งเพาเวอร์ซัพพลาย) คือ อุปกรณ์แปลงแรงดันไฟฟ้า

กระแสสลับที่มีแรงดันสูง เช่น 220V AC ไปเป็นแรงดันไฟฟ้าที่มีแรงดันต่ำ โดย Switching Power 

Supply จะทำงานในลักษณะเดียวกันกับหม้อแปลงแรงดันทั่วไป แต่มีประสิทธิภาพที่ดีกว่าและมีขนาด

เล็กกว่า โดยหลักการทั่วไปของ Switching Power Supply จะประกอบด้วย เรคติไฟเออร์ (Rectifier) 

ทำหน้าท่ี แปลงแรงดันไฟฟ้ากระแสสลับให้เป็นแรงดันไฟฟ้ากระแสตรง, คอนเวอร์เตอร์ (Converter) ทำ

หน้าที่ แปลงความถี่แรงดันไฟฟ้ากระแสตรงให้เป็นแรงดันไฟฟ้ากระแสสลับที่ความถี่สูง และแปลง

แรงดันไฟฟ้ากระแสสลับให้เป็นแรงดันไฟฟ้ากระแสตรง โดยมีความต้านทานทางด้านเอาต์พุตของ

แรงดันไฟฟ้ากระแสตรงให้ได้ตามความต้องการอีกครั้ง [7] 

รูปที่ 2.8 หลักการทำงานของ Switching [7] 

https://www.primusthai.com/primus/category?CategoryID=37&page_num=20
https://www.primusthai.com/primus/category?CategoryID=37&page_num=20
http://www.primusthai.com/primus/category?CategoryID=37&page_num=20
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ในปัจจุบัน ได้มีการใช้เทคโนโลยีแหล่งจ่ายกำลังสวิตชิ่งกันอย่างแพร่หลาย ซึ่ง Switching 

Power Supply นั้นถูกสร้างขึ้นมาเพื่อใช้ในงานอิเล็กทรอนิกส์ เป็นแหล่งจ่ายไฟให้กับอุปกรณ์ต่าง  ๆ 

และสามารถเปล่ียนแรงดันไฟจากไฟสลับโวลต์สูงให้เป็นแรงดันไฟตรงโวลต์ต่ำได้ ซึ่งองค์ประกอบพื้นฐาน

นั้นโดยท่ัวไปจะคล้ายกันและส่ิงท่ีสำคัญท่ีสุดขององค์ประกอบนี้คือ คอนเวอร์เตอร์  

Switching Power Supply จะประกอบด้วย 3 ส่วนใหญ่ๆ คือ 

• วงจรฟิลเตอร์และเรกติไฟเออร์ ทำหน้าท่ีแปลงแรงดันไฟสลับเป็นไฟตรง 

• คอนเวอร์เตอร์ ทำหน้าท่ีแปลงไฟตรงเป็นไฟสลับความถ่ีสูง และแปลงกลับเป็นไฟตรงโวลต์ต่ำ 

• วงจรควบคุม ทำหน้าที่ควบคุมการทำงานของคอนเวอร์เตอร์ เพื่อให้ได้แรงดันเอาต์พุตตาม

ต้องการ [7] 

การคงค่าแรงดันจะทำโดยการป้อนค่าแรงดันท่ี Output กลับมายังวงจรควบคุม เพื่อควบคุมให้

การนำกระแสมากขึ้นหรือน้อยลงตามการเปลี่ยนแปลงของแรงดันที่ Output ซึ่งจะมีผลทำให้แรงดัน 

Output คงท่ีได้ [7] 

การจำแนกประเภทของ Switching Power Supply นั้นจะพิจารณาจากรูปแบบของคอนเวอร์

เตอร์ที่ใช้ ซึ่งรูปแบบของคอนเวอร์เตอร์นั้นมีมากมาย แต่ที่จะกล่าวถึงนี้จะเป็นรูปแบบคอนเวอร์เตอร์ท่ี

นิยมใช้กันในอุตสาหกรรมของสวิตช่ิงเพาเวอร์ซัพพลาย ซึ่งจะมีด้วยกัน 5 รูปแบบดังนี้ [8] 

รูปที่ 2.9 ภาพวงจร Switching [8] 

 

Flyback Converter เพาเวอร์ทรานซิสเตอร์ Q1 ทำหน้าท่ีเป็นเหมือนสวิตช์ และจะนำกระแส

ตามคำสั่งของพัลส์สี ่เหลี่ยมที่ป้อนให้ทางขาเบส เมื่อ Q1 นำกระแส ไดโอด D1 จึงอยู่ในลักษณะถูก

ไบแอสกลับและไม่นำกระแส จึงทำให้มีการสะสมพลังงานท่ีขดปฐมภูมิของหม้อแปลง T1 แทน เมื่อ Q1 

หยุดนำกระแส สนามแม่เหล็ก T1 จะยุบตัวทำให้เกิดการกลับข้ัวแรงดันท่ีขดปฐมภูมิและขดทุติยภูมิ D1 

ก็จะอยู่ในลักษณะถูกไบแอสตรง พลังงานท่ีสะสมในขดปฐมภูมิของหม้อแปลงก็จะถูกถ่ายเทออกไปยังขด

ทุติยภูมิและมีกระแสไหลผ่านไดโอด D1 ไปยังตัวเก็บประจุเอาต์พุต Co และโหลดได้ ค่าของแรงดันท่ี

เอาต์พุตของคอนเวอร์เตอร์จะขึ้นอยู่กับค่าความถี่การทำงานของ Q1 ช่วงเวลานำกระแสของ Q1 และ

อัตราส่วนจำนวนรอบของหม้อแปลงและค่าของแรงดันอินพุต [8] 
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รูปที่ 2.10 วงจรพื้นฐานของ Flyback Converter [8] 

 

Forward Converter มีลักษณะใกล้เคียงกับ Flyback Converter แต่พื้นฐานการทำงานจะ

แตกต่างกันตรงที่หม้อแปลงใน Forward Converter จะทำหน้าที่ส่งผ่านพลังงานในช่วงที่เพาเวอร์

ทรานซิสเตอร์นำกระแส [8] 

รูปที่ 2.11 วงจรพื้นฐานของ Forward Converter [8] 

 

Push - Pull Converter คอนเวอร์เตอร์แบบนี้จะเปรียบเสมือนการนำ Forward Converter 

สองชุดมาทำงานร่วมกัน โดยผลัดกันทำงานในแต่ละครึ่งคาบเวลาในลักษณะกลับเฟส เพาเวอร์

ทรานซิสเตอร์ในวงจรยังคงมีแรงดันตกคร่อมในขณะหยุดนำกระแสค่อนข้างสูง  เช่นเดียวกับ Flyback 

Converter และ Forward Converter [8] 

รูปที่ 2.12 วงจรพื้นฐานของ Push - Pull Converter [8] 
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Half - Bridge Converter เป็นคอนเวอร์เตอร์ท่ีอยู่ในตระกูลเดียวกับ Push – Pull Converter 

แต่ลักษณะการจัดวงจรจะทำให้เพาเวอร์ทรานซิสเตอร์ในวงจรมีแรงดันตกคร่อมขณะหยุดนำกระแสเพียง

ค่าแรงดันอินพุตเท่านั้น ทำให้ลดข้อจำกัดเมื่อใช้กับระบบแรงดันไฟสูงได้มาก รวมทั้งยังไม่มีปัญหาการไม่

สมมาตรของฟลักซ์ในแกนเฟอร์ไรต์ของหม้อแปลงได้ด้วย [8] 

รูปที่ 2.13 วงจรพื้นฐานของ Half – Bridge Converter [8] 

 

Full - Bridge Converter คอนเวอร์เตอร์ชนิดนี้ในขณะทำงานจะมีแรงดันตกคร่อมขดปฐมภมูิ

เท่ากับแรงดันอินพุต แต่แรงดันตกคร่อมเพาเวอร์ทรานซิสเตอร์มีค่าเพียงครึ่งหนึ่งของแรงดันอินพุต

เท่านั้น และค่ากระแสสูงสุดท่ีเพาเวอร์ทรานซิสเตอร์แต่ละตัวนั้น มีค่าเป็นครึ่งหนึ่งของค่ากระแสสูงสุดใน 

Half – Bridge Converter ที่กำลังขาออกเท่ากัน เนื่องจากข้อจำกัดด้านเพาเวอร์ทรานซิสเตอร์ลด

น้อยลงไปวงจรพื้นฐานของ Full – Bridge Converter [8] 

รูปที่ 2.14 วงจรพื้นฐานของ Full - Bridge Converter [8] 

 

2.7 ภาษาซีสำหรับไมโครคอนโทรลเลอร์ 

ไมโครคอนโทรลเลอร์ไม่ว่าจะเป็นตระกูลใดก็ตาม จะทำงานได้ก็ต่อเมื่อมีชุดคำสั่งที่สั่งให้
ทำงานตามท่ีต้องการท่ีเรียกว่าโปรแกรม โดยคำส่ังหรือโปรแกรมท่ีไมโครคอนโทรลเลอร์เข้าใจ  และ
สามารถทำงานได้อยู่ในรูปของรหัสลอจิก 0 และ 1 หากนำลอจิกมาจับกลุ่มก็เป็นเลขฐาน 16 ที่
เรียกว่าภาษาเครื่อง ซึ่งภาษาเครื่องเป็นภาษาท่ีมนุษย์ไม่สามารถเข้าใจได้เนื่องจากเป็นเลขฐาน  16 
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ท้ังหมด ดังนั้นในการเขียนโปรแกรมจึงจำเป็นต้องใช้ภาษาท่ีมนุษย์สามารถเข้าใจได้ง่าย โดยภาษาท่ี
มนุษย์เข้าใจได้ และมีความใกล้เคียงกับภาษาเครื่องมากท่ีสุดคือ ภาษาแอสเซมบลี แต่เนื่องจากการ
พัฒนางานโดยใช้ภาษาแอสเซมบลีเป็นไปได้ยาก และซับซ้อนเพื่อให้ง่าย รวดเร็วต่อกา รพัฒนา
โปรแกรมใช้งานไมโครคอนโทรลเลอร์ภาษาที่เหมาะสมคือภาษาซี  โครงสร้างของภาษาซีสำหรับ 
ไมโครคอนโทรลเลอร์ โครงสร้างภาษาซีสำหรับ ไมโครคอนโทรลเลอร์ ถูกจัดใหม่ให้ง่ายต่อผู้ใช้งาน
เบื้องต้นซึ่งผู้ออกแบบได้จัดวางให้ผู้ใช้งานได้ใช้งานง่ายซึ่งโครงสร้างหลัก ๆ จะมีเพีย ง 2 ส่วนเท่านั้น
คือ Setup เป็นส่วนที่เก็บฟังก์ชันที่ทำงานครั้งเดียว และ Loop เป็นส่วนที่เก็บฟังก์ชันเมื่อทำงาน
ครบแล้ว จะวนกลับมาทำซ้ำใหม่ต้ังแต่ต้น แต่ถ้าต้องการเขียนโปรแกรมขั้นสูงสามารถเขียนในส่วน
หัวโปรแกรม และส่วนของฟังก์ชันรองที่เขียนขึ้นใช้งานเอง เพื่อให้ใช้งานได้สะดวกมากยิ่งขึ้นได้
เช่นเดียวกับภาษาซีมาตรฐาน [9] 
 

2.8 งานวิจัยที่เก่ียวข้อง 

 คุณชินวัจน์ งามวรรณากร สุทัศน์ รุ่งระวิวรรณ และคุณอมรเทพ มณีเนียม คณะมนุษยศาสตร์ 

และสังคมศาสตร์ มหาวิทยาลัยราชภัฎ ยะลา ได้คิดค้น และทำการพัฒนาระบบควบคุมอุปกรณ์ภายใน

ของโรงงานขนาดย่อมด้วยเทคโนโลยีไร้สายผ่านแอปพลิเคชันบนอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์เคลื่อนที่ภายใต้

แนวคิดอินเทอร์เน็ตสำหรับทุกสรรพส่ิง ต้องการพัฒนาใน Android App ในการควบคุมระบบไฟฟ้า และ

ระบบความปลอดภัยภายในโรงงาน อุปกรณ์ควบคุมการทำงานอัตโนมัติด้วยตัวตรวจจับ (Sensor) ออก

คำสั่งผ่านเทคโนโลยีไร้สาย สามารถควบคุมการเปิด/ปิดการใช้งานของอุปกรณ์ผ่านแอปพลิเคชันบน 

Android System [9] 

รูปที่ 2.15 ระบบควบคุมอุปกรณ์ภายในโรงงานด้วย App บน Android System [9]



 

บทที่ 3 

วิธีการดำเนินงาน 
 

จากการศึกษา และออกแบบโครงสร้างของ เครื่องปั้นทุเรียนกวนอัตโนมัติ ได้รวบรวมเนื้อหา

ข้อมูลต่าง ๆ ท่ีเกี่ยวข้อง จึงสามารถดำเนินการออกแบบโครงสร้าง และแผนภาพบริบทของข้อมูลซึ่งมี

ขั้นตอนการดำเนินงานดังต่อไปนี้ 

 

3.1 ศึกษาความรู้เก่ียวกับหัวข้อหรือเนื้อหาที่จัดทำโครงงาน 

 การดำเนินงานและการสร้าง เครื่องปัน้ทุเรียนกวน ได้ศึกษาหาข้อมูลดังนี้  

 3.1.1 ศึกษาวัสดุอุปกรณ์ท่ีใช้สร้าง เครื่องปัน้ทุเรียนกวนอัตโนมัต ิ

 3.1.2 ศึกษาการใช้งานของโปรแกรม Arduino IDE 

 3.1.3 ศึกษาการทำงานของ Arduino UNO 

 3.1.4 ศึกษาการจัดทำรูปเล่มโครงงาน 

 3.1.5 ศึกษาการออกแบบวงจร 

 3.1.6 ศึกษาภาษา C 

 
3.2 ออกแบบโครงสร้าง 

 3.2.1 ส่วนประกอบของระบบ เครื่องปั้นทุเรียนกวน มีอยู่หลายส่วนดังรูปท่ี 3.1 

รูปที่ 3.1 Block Diagram ADSMM
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3.2.2 โครงสร้างของเครื่องปั้นทุเรียนกวนใช้เป็นสแตนเลส ทนทานต่อการกัดกร่อน ง่ายต่องาน
ประกอบ หรือแปรรูป และมีความสวยงาม เหมาะสำหรับใช้ในการสร้างเครื่องปั้นทุเรียนกวน 

  รูปที่ 3.2 โครงสร้างภายใน เครื่องปั้นทุเรียนกวน 
 

3.2.3 อุปกรณ์ท่ีใช้ในระบบ และการจัดวางลงบนเครื่องปั้นทุเรียนกวนอัตโนมัติ 

รูปที่ 3.3 การออกแบบจัดวางอุปกรณ์ 

รูปที่ 3.4 การออกแบบจัดวางอุปกรณ์ 
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จากรูปท่ี 3.3 ประกอบไปด้วยหลายอุปกรณ์ ดังนี้ 
หมายเลข ช่ืออุปกรณ์ 

1 E18-D80NK 
2 Motor 12V DC 
3 LCD 16x2 I2C 
4 Magnetic 

 
จากรูปท่ี 3.4 ประกอบไปด้วยหลายอุปกรณ์ ดังนี้ 

หมายเลข ช่ืออุปกรณ์ 
1 Arduino UNO 
2 Relay 12V DC 
3 Switching 12V 
4 Fan 12V DC 

 
3.3 การเขียนโปรแกรมไมโครคอนโทรลเลอร์ 
 การออกแบบโปรแกรมของ เครื ่องปั้นทุเรียนกวนอัตโนมัติ และการกำหนดลักษณะของการ
ทำงานโดยเขียนโปรแกรมลง Arduino เพื่อส่ังตัวเซนเซอร์ตรวจจับวัตถุเมื่อพบเจอวัตถุจะส่ังให้ตัดวัตถุนั้น
ทันที Relay ควบคุมมอเตอร์ และมีจอ LCD ไว้แสดงสถานะการทำงานของ DC Motor เพื่อให้เข้าใจถึง
กระบวนการทำงานท้ังหมดของโปรแกรมสามารถอธิบายได้ดังนี้ 
 
โปรแกรมที่ 3.1 โค้ดควบคุม Motor โดยผ่าน Relay 

1. #define relayPin 7 
2. #define sensorPin A0 
3. int sensorValue = 0; 
4. float distance = 0; 
5. 
6. void setup() { 
7. pinMode(relayPin, OUTPUT); 
8. Serial.begin(9600); 
9. } 
10.void loop() { 
11.  sensorValue = analogRead(sensorPin); 
12.  distance = map(sensorValue, 0, 1023, 0, 80); 
13.   
14.  Serial.print("Distance: "); 
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    โปรแกรมที่ 3.1 (ต่อ) โค้ดควบคุม Motor โดยผ่าน Relay 

จากโปรแกรมท่ี 3.1 แสดงโค้ดท่ีใช้ควบคุม Motor ผ่าน Relay สามารถอธิบายในรายละเอียดได้ 
ดังนี ้

บรรทัดท่ี 1 กำหนดขา relayPin เป็นขาดิจิตอล 7 
บรรทัดท่ี 2 กำหนดขา sensorPin เป็นขาอานาล็อก A0 
บรรทัดท่ี 3 ประกาศจำนวนเต็มให้ sensorValue มีค่าเท่ากับ 0 
บรรทัดท่ี 4 ประกาศจำนวนจริงให้ distance มีค่าเท่ากับ 0 
บรรทัดท่ี 7 กำหนดสถานะให้ relayPin เป็น OUTPUT 
บรรทัดท่ี 8 เริ่มต้นการส่ือสารซีเรียลท่ีบอดเรท 9600 

11.  sensorValue = analogRead(sensorPin); 
12.  distance = map(sensorValue, 0, 1023, 0, 80); 
13.   
14.  Serial.print("Distance: "); 
15.  Serial.print(distance); 
16. Serial.println(" cm"); 

17. 

18. 

19.  if (distance == 0) { 

20.    Serial.println("Object detected!"); 

21.   digitalWrite(relayPin, 1);  

22.   delay(6025); 

23. 

24.   digitalWrite(relayPin, 0); 

25.   delay(10000); 

26.  } 

27.  else{ 

28.   Serial.println("No Object detected!"); 

29.   digitalWrite(relayPin, 0);    

30.  } 

31. } 

32. 
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บรรทัดท่ี 11 ประกาศตัวแปร sensorValue ใช้เก็บค่าท่ีอ่านได้จากเซ็นเซอร์ 
บรรทัดท่ี 12 ประกาศตัวแปร distance ใช้เก็บค่าระยะทางท่ีคำนวณจากค่าเซ็นเซอร์ 
บรรทัดท่ี 14 พิมพ์ข้อความ Distance: ลงใน Serial Monitor 
บรรทัดท่ี 15 พิมพ์ข้อความ distance: ลงใน Serial Monitor 
บรรทัดท่ี 16 พิมพ์ข้อความ cm  ลงใน Serial Monitor 
บรรทัดท่ี 19 ถ้า distance เท่ากับ 0 ให้ทำงานตามนี้ 
บรรทัดท่ี 20 พิมพ์ข้อความ Object detected! ลงใน Serial Monitor 
บรรทัดท่ี 21 ส่ังให ้relayPin ทำงาน 
บรรทัดท่ี 22 หน่วงเวลาการทำงาน 6.025 วินาที 
บรรทัดท่ี 24 ส่ังให้ relayPin  หยุดทำงาน 
บรรทัดท่ี 25 หน่วงเวลาการหยุดทำงาน 10 วินาที 
บรรทัดท่ี 27 ถ้าไม่ตรงเงื่อนไขให้ทำงานตามนี้ 
บรรทัดท่ี 28 พิมพ์ข้อความ No Object detected! ลงใน Serial Monitor 
บรรทัดท่ี 29 ส่ังให ้relayPin หยุดทำงาน 

 

โปรแกรมที่ 3.2 โค้ด Sensor Infrared E18-D80NK 

1. #define relayPin 7 
3. int sensorValue = 0; 
4. float distance = 0; 
5. 
6. void setup() { 
7. pinMode(relayPin, OUTPUT); 
8. Serial.begin(9600); 
9. } 
10.void loop() { 
11.  sensorValue = analogRead(sensorPin); 
12.  distance = map(sensorValue, 0, 1023, 0, 80); 
13.   
14.  Serial.print("Distance: "); 
15.  Serial.print(distance); 
16. Serial.println(" cm"); 

 



18 
 

 

โปรแกรมที่ 3.2 (ต่อ) โค้ด Sensor Infrared E18-D80NK 

     จากโปรแกรมที่ 3.2 แสดงโค้ดที่ใช้ E18-D80NK ควบคุม Relay สามารถอธิบายรายละเอยีดได้
ดังนี้ 

บรรทัดท่ี 1 กำหนดขา relayPin เป็นขาดิจิตอล 7 
บรรทัดท่ี 2 กำหนดขา sensorPin เป็นขาอานาล็อก A0 
บรรทัดท่ี 3 ประกาศจำนวนเต็มให้ sensorValue มีค่าเท่ากับ 0 
บรรทัดท่ี 4 ประกาศจำนวนจริงให้ distance มีค่าเท่ากับ 0 
บรรทัดท่ี 7 กำหนดสถานะให้ relayPin เป็น OUTPUT 
บรรทัดท่ี 8 เริ่มต้นการส่ือสารซีเรียลท่ีบอดเรท 9600 
บรรทัดท่ี 11 ประกาศตัวแปร sensorValue ใช้เก็บค่าท่ีอ่านได้จากเซ็นเซอร์ 
บรรทัดท่ี 12 ประกาศตัวแปร distance ใช้เก็บค่าระยะทางท่ีคำนวณจากค่าเซ็นเซอร์ 
บรรทัดท่ี 14 พิมพ์ข้อความ Distance: ลงใน Serial Monitor 
บรรทัดท่ี 15 พิมพ์ข้อความ distance: ลงใน Serial Monitor 
บรรทัดท่ี 16 พิมพ์ข้อความ cm  ลงใน Serial Monitor 
บรรทัดท่ี 19 ถ้า distance เท่ากับ 0 ให้ทำงานตามนี้ 
บรรทัดท่ี 20 พิมพ์ข้อความ Object detected! ลงใน Serial Monitor 

17. 

18. 

19.  if (distance == 0) { 

20.    Serial.println("Object detected!"); 

21.   digitalWrite(relayPin, 1);  

22.   delay(6025); 

23. 

24.   digitalWrite(relayPin, 0); 

25.   delay(10000); 

26.  } 

27.  else{ 

28.   Serial.println("No Object detected!"); 

29.   digitalWrite(relayPin, 0);    

30.  } 

31. } 
2. #define sensorPin A0 
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บรรทัดท่ี 21 ส่ังให ้relayPin ทำงาน 
บรรทัดท่ี 22 หน่วงเวลาการทำงาน 6.025 วินาที 
บรรทัดท่ี 24 ส่ังให้ relayPin  หยุดทำงาน 
บรรทัดท่ี 25 หน่วงเวลาการหยุดทำงาน 10 วินาที 
บรรทัดท่ี 27 ถ้าไม่ตรงเงื่อนไขให้ทำงานตามนี้ 
บรรทัดท่ี 28 พิมพ์ข้อความ No Object detected! ลงใน Serial Monitor 
บรรทัดท่ี 29 ส่ังให ้relayPin หยุดทำงาน 
 

โปรแกรมที่ 3.3 โค้ดแสดงสถานะ Motor ด้วย LCD 

1. #include <Wire.h> 

2. #include <LiquidCrystal_I2C.h> 

3. 

4. #define LCD_ADDR 0x27 

5. #define LCD_COLS 16 

6. #define LCD_ROWS 2 

7. 

8. LiquidCrystal_I2C lcd(LCD_ADDR, LCD_COLS, LCD_ROWS); 

9. 

10. #define relayPin 7 

11. #define sensorPin A0 

12. int sensorValue = 0; 

13. float distance = 0; 

14. void setup() { 

15.   pinMode(relayPin, OUTPUT); 

16. 

17.  lcd.init();   

18.  lcd.backlight(); 

19. 

20.  lcd.setCursor(0,0); 
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โปรแกรมที่ 3.3 (ต่อ) โค้ดแสดงสถานะ Motor ด้วย LCD 

21.  lcd.print("Motor Status :"); 

22.  lcd.setCursor(0,1); 

23.  lcd.print("Initialize"); 

24. delay(2000); 

25. Serial.begin(9600); 

26. } 

27. void loop() { 

28.  sensorValue = analogRead(sensorPin); 

29.  distance = map(sensorValue, 0, 1023, 0, 80); 

30. 

31.  Serial.print("Distance: "); 

32.  Serial.print(distance); 

33.  Serial.println(" cm"); 

34. if (distance == 0) { 

35.    Serial.println("Object detected!"); 

36.   digitalWrite(relayPin, 1); 

37.   lcd.setCursor(0,0); 

38.   lcd.print("Motor Status "); 

39.   lcd.setCursor(0,1);   

40.   lcd.print("ON         "); 

41.   

42.   delay(6025); 

43. 

44.  digitalWrite(relayPin, 0); 

45.   lcd.setCursor(0,0); 

46.   lcd.print("Motor Status "); 

47. 

48.   lcd.setCursor(0,1); 
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โปรแกรมที่ 3.3 (ต่อ) โค้ดแสดงสถานะ Motor ด้วย LCD 

จากโปรแกรมท่ี 3.3 แสดงโค้ดท่ีใช้แสดงสถานะ Motor บนจอ LCD เพื่อให้มอเตอร์หมุนตามท่ี
กำหนดในโค้ด สามารถอธิบายรายละเอียดได้ดังนี้ 

บรรทัดท่ี 1 เรียกใช้ Library Wire.h 
บรรทัดท่ี 2 เรียกใช้ Library LiquidCrystal_I2C.h 
บรรทัดท่ี 4 กำหนดท่ีอยู่ I2C ของ LCD. ท่ีอยู่ 0x27 
บรรทัดท่ี 5 กำหนดจำนวนคอลัมน์ของ LCD กำหนด 16 คอลัมน์ 
บรรทัดท่ี 6 กำหนดจำนวนแถวของ LCD กำหนด 2 แถว 
บรรทัดท่ี  8 สร้างออบเจ็กต์ LCD 
บรรทัดท่ี 10 กำหนดขา relayPin เป็นขาดิจิตอล 7 
บรรทัดท่ี 11 กำหนดขา sensorPin เป็นขาอานาล็อก A0 
บรรทัดท่ี 12 ประกาศจำนวนเต็มให้ sensorValue มีค่าเท่ากับ 0 
บรรทัดท่ี 13 ประกาศจำนวนจริงให้ distance มีค่าเท่ากับ 0 
บรรทัดท่ี 15 กำหนดสถานะให ้raleyPin เป็น OUTPUT 
บรรทัดท่ี 17 เริ่มต้นการทำงานของ LCD 
บรรทัดท่ี 18 เปิดไฟพื้นหลังของ LCD 

49.   lcd.print("OFF       "); 

50. 

51.   delay(10000); 

52. Serial.println("No Object detected!"); 

53.   digitalWrite(relayPin, 0); 

54.   lcd.setCursor(0,0); 

55.  else{ 

56. Serial.println("No Object detected!"); 

57. 

58..   lcd.print("Motor Status "); 

59..   lcd.setCursor(0,1); 

60. 

61.   lcd.print("Ready     "); 

62.  } 

63. } 

64. 

65. 
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บรรทัดท่ี 20 ต้ังตำแหน่งเคอร์เซอร์ท่ีคอลัมน์ 0 และแถว 0 ของ LCD 
บรรทัดท่ี 21 พิมพ์ข้อความ Motor Status : บน LCD 
บรรทัดท่ี 22 ต้ังตำแหน่งเคอร์เซอร์ท่ีคอลัมน์ 0 และแถว 1 ของ LCD 
บรรทัดท่ี 23 พิมพ์ข้อความ "Initialize" บน LCD 
บรรทัดท่ี 24 หน่วงเวลา 2 วินาที 
บรรทัดท่ี 25 เริ่มทำงาน Serial Monitor 
บรรทัดท่ี 28 อ่านค่าจากเซ็นเซอร์ sensorPin และเก็บในตัวแปร sensorValue 
บรรทัดท่ี 29 แปลงค่าของ sensorValue จากช่วง 0-1023 เป็นระยะทาง 0-80 cm 
บรรทัดท่ี 31 ส่งข้อความ Distance: ไปท่ี Serial Monitor 
บรรทัดท่ี 32 ส่งค่า Distance ไปท่ี Serial Monitor 
บรรทัดท่ี 33 ส่งข้อความ cm ไปท่ี Serial Monitor และขึ้นบรรทัดใหม่ 
บรรทัดท่ี 34 ถ้า distance มีค่าเท่ากับ 0 ให้ทำตามเงื่อนไขนี ้
บรรทัดท่ี 35 ส่งข้อความ Object detected! ไปท่ี Serial Monitor 
บรรทัดท่ี 36 ส่ังให้ relayPin ทำงาน 
บรรทัดท่ี 37 ต้ังตำแหน่งเคอร์เซอร์ท่ีคอลัมน์ 0 และแถว 0 

          บรรทัดท่ี 38 พิมพ์ข้อความ Motor Status : บน LCD 
บรรทัดท่ี 39 ต้ังตำแหน่งเคอร์เซอร์ท่ีคอลัมน์ 0 และแถว 1 

    บรรทัดท่ี 40 พิมพ์ข้อความ ON บน LCD 
          บรรทัดท่ี 42 หน่วงเวลาการทำงาน 6.025 วินาที 

บรรทัดท่ี 44 ส่ังให้ relayPin หยุดทำงาน 
บรรทัดท่ี 45 ต้ังตำแหน่งเคอร์เซอร์ท่ีคอลัมน์ 0 และแถว 0 

          บรรทัดท่ี 46 พิมพ์ข้อความ Motor Status : บน LCD 
บรรทัดท่ี 48 ต้ังตำแหน่งเคอร์เซอร์ท่ีคอลัมน์ 0 และแถว 1 

    บรรทัดท่ี 49 พิมพ์ข้อความ OFF บน LCD 
          บรรทัดท่ี 51 หน่วงเวลาการหยุดทำงาน 10 วินาที 
          บรรทัดท่ี 53 ถ้าไม่ตรงเงื่อนไขให้ทำตามนี้ 
          บรรทัดท่ี 54 ส่งข้อความ No Object detected! ไปท่ี Serial Monitor 

บรรทัดท่ี 55 ส่ังให ้relayPin หยุดทำงาน 
    บรรทัดท่ี 56 ต้ังตำแหน่งเคอร์เซอร์ท่ีคอลัมน์ 0 และแถว 0 
          บรรทัดท่ี 58 พิมพ์ข้อความ Motor Status : บน LCD 

บรรทัดท่ี 59 ต้ังตำแหน่งเคอร์เซอร์ท่ีคอลัมน์ 0 และแถว 1 
    บรรทัดท่ี 61 พิมพ์ข้อความ Ready บน LCD 
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3.4 สถิติที่ใช้ในการวิจัยโครงงาน 
3.4.1 ค่าเฉล่ียเลขคณิต หมายถึง การหาผลรวมของข้อมูลท้ังหมดด้วยจำนวนข้อมูลท้ังหมด ดัง

สมการ 
 

x̅ =
∑xi
n

 

 

เมื่อ x̅ คือ ค่าเฉล่ียเลขคณิต 

 ∑𝑥𝑖 คือ ผลบวกของข้อมูลทุกค่า 

 n คือ จำนวนข้อมูลท้ังหมด 
 
3.4.2 ค่าเบี่ยงเบนมาตรฐาน ส่วนเบี่ยงเบนมาตรฐานเป็นค่าวัดการกระจายที่สำคัญทางสถิติ 

เพราะเป็นค่าท่ีใช้บอกถึงการกระจายของข้อมูลได้ดีกว่าค่าพิสัย และค่าส่วนเบ่ียงเบนเฉล่ีย ดังสมการ 
 

S. D. = √
(𝑥𝑖 − �̅�)2

n − 1
 

 
   S.D. คือ ส่วนเบ่ียงเบนมาตรฐาน 

   𝑥𝑖 คือ ข้อมูล (ตัวที่ 1,2,3…,n) 

   �̅� คือ ค่าเฉล่ียเลขคณิต 

   n คือ จำนวนของข้อมูลท้ังหมด 
 
 
3.5 สรุปผลวิธีการดำเนินงาน 

จากการศึกษา และการออกแบบโครงสร้างของ เครื่องปั้นทุเรียนกวนอัตโนมัติ โดยการออกแบบ 
และสร้างชิ้นงาน การกำหนดลักษณะการทำงานของ เครื่องปั้นทุเรียนกวนอัตโนมัติ โดยเขียนโปรแกรม
ลงบอร์ด เพื่อไปส่ังให้อุปกรณ์ต่าง ๆ บนตัวเครื่อง  

สามารถสั่งให้มอเตอร์ตัดวัตถุได้เองได้ผ่านการใช้ Sensor Infrared E18-D80NK เมื่อมีวัตถุเข้า
มาในระยะจะสั่งให้มอเตอร์หมุนเพื่อตัดวัตถุทันที ควบคุมมอเตอร์ด้วย Relay DC-DC 12V จอ LCD 
แสดงสถานะของมอเตอร์ จ่ายไฟท้ังหมดด้วย Switching 12V 5A DC 
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บทที่ 4 

ผลการดำเนินงาน 

 
จากวิธีการดำเนินงานการสร้างเครื ่องปั้นทุเรียนกวนเมื่อดำเนินการสร้างชุดควบคุมระบบ

อัตโนมัติเสร็จแล้ว สามารถสรุปผลการดำเนินงานได้ดังต่อไปนี้ 

4.1 ผลการสร้าง เคร่ืองปั้นทุเรียนกวนอัตโนมัติ 

การสร้าง เครื่องปั้นทุเรียนกวนอัตโนมัติ เมื่อดำเนินการเสร็จแล้วได้ส่วนประกอบดังนี้ 
4.1.1. ชุดควบคุมเครื่องปั้นทุเรียนกวน สำหรับทำการติดต้ังในโครงสร้างหรือ ฐานของเครื่องปั้น

ทุเรียนกวน ดังรูปท่ี 4.1  
 

รูปที่ 4.1 ชุดควบคุม เครื่องปั้นทุเรียนกวนอัตโนมติั 

 



 

4.1.2. โครงสร้าง เครื่องปั้นทุเรียนกวนอัตโนมัติ  

 
รูปที่ 4.2 โครงสร้าง เครื่องปั้นทุเรียนกวนอัตโนมติั 

 

4.2 ผลการวิเคราะห์แบบประเมิน เคร่ืองปั้นทุเรียนกวนอัตโนมัติ 

 4.2.1 ข้อมูลท่ัวไปของผู้ตอบแบบสอบถามประเมิน เครื่องปั้นทุเรียนกวนอัตโนมัติ 

 

ตารางที่ 4.1 ข้อมูลท่ัวไปของผู้ตอบแบบสอบถาม  

ข้อมูลท่ัวไป จำนวน(คน) 

1.เพศ  ชาย 
         หญิง 

6 
3 

2. ช่วงอายุ  15-18 
               19-20 
               21-23 

5 
3 
1 

 
จากตารางท่ี 4.1 จำนวนผู้ตอบแบบสอบถาม เครื่องปั้นทุเรียนกวนอัตโนมัติ จำแนกด้วย เพศคือ 

เพศชาย จำนวน 6 คน เพศหญิง จำนวน 3 คน ช่วงอายุ 15-18 ปี จำนวน 5 คน ช่วงอายุ 19-20 ปี 
จำนวน 3 คน  ช่วงอายุ 21-23 ปี จำนวน 1 คน  

 
 



 

4.2.2 ผลการประเมินแบบสอบถาม เครื่องปั้นทุเรียนกวนอัตโนมัติ 
 

ตารางที่ 4.2 ความคิดเห็นของผู้ตอบแบบสอบถาม 

รายการประเมินผล �̅� S.D. ระดับความ 
พึงพอใจ 

1. รูปลักษณ์ โครงสร้าง เครื่องปั้นทุเรียนกวนอัตโนมัติ มี

ความน่าสนใจ 

2. ขนาดของ เครื ่องปั้นทุเรียนกวนอัตโนมัติ เหมาะใน

การจัดการเรียนการสอน 

3. การจัดวางอุปกรณ์ส่วนต่าง ๆ  

4. งบประมาณในการจัดทำเหมาะสมมากน้อยเพียงใด

(1,202 บาท) 

5. มีความสะดวกสบายในการใช้งาน 

6. ลดปัญหาแรงงาน 

4.3333 

 

4 

 

3.7778 

4.3333 

4.2222 

 

4.5556 

0.6667 

 

0.8165 

 

1.0304 

0.8165 

0.7857 

 

0.4946 

มาก 

 

มาก 

 

มาก 

มาก 

มาก 

 

มาก 

รวม 4.1333 0.8589 มาก 

 

จากตารางที่ 4.2 พบว่าประชากรผู้ที่ตอบแบบสอบถามเกี่ยวกับโครงงาน เมื่อพิจารณาผลการ

ประเมินเฉล่ียอยู่ในระดับมาก (�̅� = 4.1) , (S.D. = 0.8) จากผลการประเมินพบว่ามีผู้ตอบแบบสอบถาม

ให้คะแนนมากสุด เป็นจำนวน 2 ข้อ คือ หัวข้อลดปัญหาแรงงาน (�̅� = 4.5) , (S.D. = 0.4) และหัวข้อ

งบประมาณในการจัดทำเหมาะสมมากน้อยเพียงใด (1,202 บาท) (�̅� = 4.3) , (S.D = 0.8) 

 

 

ตอนท่ี 3 ข้อเสนอแนะ 

1. ทำดีแล้ว 

2. โดยรวมดูดีมากเลยถือว่าทำออกมาได้ตรงจุดประสงค์ของเครื่อง เเต่ในขั้นตอนทำความ

สะอาดของด้านในจุดท่ีทุเรียนหรือเเป้งผ่าน สงสัยว่ามีข้ันตอนทำความสะอาด หรือขั้นตอน

ดูแลบำรุงเครื่องนี้หรือไม่อย่างไร 



 

4.3 ผลการทดลองการใช้งานและบันทึกผล เคร่ืองปั้นทุเรียนกวนอัตโนมัติ 

4.3.1 ผลการทดลองการใช้งานและบันทึกผลการทำงานของ Sensor เป็นจำนวน 10 ครั้งซึ่งได้

แบ่งตารางบันทึกผลเป็นตารางละ 2 ครั้ง ได้บันทึกผลการเป็นจำนวน ครั้ง ดังตารางท่ี 4.3 

 
ตารางที่ 4.3 ผลการทดลองของ Sensor 

จำนวนคร้ัง ทำงาน ไม่ทำงาน 

1-2 √  

3-4 √  

5-6 √  

7-8 √  

9-10 √  

ร้อยละ 100%  

 

 จากตารางท่ี 4.3 แสดงให้เห็นการทดสอบ Sensor ในจำนวน 10 ครั้ง โดยแต่ละรอบได้ทำการ
บันทึกผลจำนวนการติดของ Sensor เป็น ครั้ง ในการทดลองการทำงานท่ี 1-2 ครั้ง Sensor ตรวจจับได้
สามารถทำงานได้ ร้อยละ 100 ของการทำงาน การทดลองท่ี 3-4 ครั้ง Sensor ทำงาน ร้อยละ 100 การ
ทดลองที่ 5-6 ครั้ง Sensor ทำงาน ร้อยละ 100 การทดลองท่ี 7-8 ครั้ง Sensor ทำงาน เป็น ร้อยละ
100 และในการทดลองท่ี 9-10 ครั้ง Sensor ทำงาน ร้อยละ 100 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

4.3.2 ผลการทดลองการใช้งานและบันทึกผลการทำงานของ Relay เป็นจำนวน 10 ครั้งซึ่งได้

แบ่งตารางบันทึกผลเป็นตารางละ 2 ครั้ง ได้บันทึกผลการเป็นจำนวน ครั้ง ดังตารางท่ี 4.4 

 

ตารางที่ 4.4 ผลการทดลองของ Relay 

จำนวนคร้ัง ทำงาน ไม่ทำงาน 

1-2 √  

3-4 √  

5-6 √  

7-8 √  

9-10 √  

ร้อยละ 100%  

 

 จากตารางที่ 4.4 แสดงให้เห็นการทดสอบ Relay ในจำนวน 10 ครั้ง โดยแต่ละรอบได้ทำการ
บันทึกผลจำนวนการทำงานของ Relay เป็น ครั้ง ในการทดลองการทำงานที่ 1-2 ครั้ง Relay สามารถ
ทำงานได้ ร้อยละ 100 ของการทำงาน การทดลองท่ี 3-4 ครั้ง Relay ทำงาน ร้อยละ 100 การทดลองท่ี 
5-6 ครั้ง Relay ทำงาน ร้อยละ 100 การทดลองท่ี 7-8 ครั้ง Relay ทำงาน เป็น ร้อยละ 100 และใน
การทดลองท่ี 9-10 ครั้ง Relay ทำงาน ร้อยละ 100 
 
 4.3.3 ผลการทดลองการใช้งานและบันทึกผลการทำงานของ Motor เป็นจำนวน 10 ครั้งซึ่งได้
แบ่งตารางบันทึกผลเป็นตารางละ 2 ครั้ง ได้บันทึกผลการเป็นจำนวน ครั้ง ดังตารางท่ี 4.5 
 
ตารางที่ 4.5 ผลการทดลองของ Motor 

จำนวนคร้ัง ทำงาน ไม่ทำงาน 

1-2 √  

3-4 √  

5-6 √  

7-8 √  

9-10 √  

ร้อยละ 100%  



 

 จากตารางท่ี 4.5 แสดงให้เห็นการทดสอบ Motor ในจำนวน 10 ครั้ง โดยแต่ละการตัดเนื้องาน
ได้ทำการบันทึกผลจำนวนการทำงานของ Motor เป็น ครั้ง ในการทดลองการทำงานท่ี 1-2 ครั้ง Motor 
สามารถทำงานได้ ร้อยละ 100 ของการทำงาน การทดลองท่ี 3-4 ครั้ง Motor ทำงาน ร้อยละ 100 การ
ทดลองท่ี 5-6 ครั้ง Motor ทำงาน ร้อยละ 100 การทดลองท่ี 7-8 ครั้ง Motor ทำงาน เป็น ร้อยละ 100 
และในการทดลองท่ี 9-10 ครั้ง Motor ทำงาน ร้อยละ 100 
 

4.4 สรุปผลการดําเนินงาน 

ผู้จัดทําได้ทําการทดสอบ เครื่องปั้นทุเรียนกวนอัตโนมัติ  โดยเขียนโปรแกรมคําสั ่งผ่าน

โปรแกรม Arduino IDE โดยควบคุมผ่าน Arduino UNO เพื่อใช้ในการทดสอบการทํางานบนตัวเครื่องมี

เซ็นเซอร์อยู่โดยทำการบันทึกผลการทำงานของเซ็นเซอร์จำนวน 10 ครั้ง 

การประเมินแบบสอบถาม เคร ื ่องป ั ้นท ุ เร ียนกวนอ ัตโนมั ติ  ได ้ค ่าเฉล ี ่ย (�̅� = 4.1) ,  

(S.D. = 0.8) อยู ่ในระดับมาก ซ ึ ่งค่าเฉลี ่ยที ่มากที ่ส ุด คือ หัวข้อลดปัญหาแรงงาน (�̅� = 4.5) ,  

(S.D. = 0.4)  และหัวข้องบประมาณในการจัดทำเหมาะสมมากน้อยเพียงใด (1,202 บาท) (�̅� = 4.3) , 

(S.D = 0.8) 

 ผลการทดลองการใช้งาน และบันทึกผลการทำงานของ Sensor เป็นจำนวน 10 ครั้ง และการ

ทำงานของ Relay จำนวน 10 ครั ้ง และการทำงานของ Motor จำนวน 10 ครั ้งได้ผลว่า Sensor 

สามารถทำงานได้เป็น ร้อยละ 100 ของการทำงานและ ผลการทดสอบของ Relay สามารถทำงานได้

เป็นร้อยละ 100 ของการทำงานและ ผลการทดสอบของ Motor ก็สามารถทำงานได้อย่างปกติ 

 

 

 

 

 

 



 

บทที่ 5 
สรุปผลการดำเนินงาน 

5.1 ผลการดำเนินโครงการ 
โครงการนี้นำเสนอการสร้าง เครื่องปั้นทุเรียนกวน มีจุดมุ่งหมายเพื่อเพิ่มความสะดวกสบายใน

การผลิตทุเรียนกวน โดยมีภาคการทำงานหลัก ๆ ของระบบการควบคุม คือ “ภาคการทำงานของชุด
ควบคุมการทำงานของระบบตรวจจับวัตถุ” ซึ่ง ในภาคการทำงานนี้ มีส่วนประกอบของระบบควบคุม
การทำงาน คือ บอร์ด Arduino เป็นตัวรับคำสั่งจาก Sensor และส่งคำสั่งไปให้ Relay ทำงานเพื่อให้
มอเตอร์ตัดวัตถุ จากนั้นส่งค่าไปท่ี บอร์ด Arduino เพื่อไปทำการแสดงผลทาง LCD “ภาคการทำงาน
ของระบบแสดงผล” โดยมี ส่วนประกอบสำคัญของระบบ คือ LCD ทำหน้าท่ีแสดงสถานะมอเตอร์ 
เครื่องปั้นทุเรียนกวนอัตโนมัต ิ

วิธีทดสอบ เครื่องปั้นทุเรียนกวนอัตโนมัติ การทดลอง เครื่องปั้นทุเรียนกวนอัตโนมัติ ได้นำ
เซ็นเซอร์ตรวจจับวัตถุ มาควบคุมระยะความยาวของวัตถุ และควบคุมการแสดงผล โดยทำการติดต้ัง 
Sensor ตัวรับคำสั่งและส่งไปยัง Arduino UNO จะส่งค่ามาท่ี LCD จะทำการแสดงสถานะมอเตอร์ว่า 
On หรือ Off 

ซึ่งจากผลการประเมิน เครื ่องปั้นทุเรียนกวนอัตโนมัติ พบว่าการประเมินแบบสอบถามของ

เครื่องปั้นทุเรียนกวนอัตโนมัติ ได้ค่าเฉลี่ย (�̅� = 4.1) , (S.D. = 0.8) อยู่ในระดับมาก ซึ่งค่าเฉลี่ยที่มาก

ท่ีสุด 2 หัวข้อ คือ หัวขอ้ลดปัญหาแรงงาน (�̅� = 4.5) , (S.D. = 0.4) และหัวข้องบประมาณในการจัดทำ

เหมาะสมมากน้อยเพียงใด (1,202 บาท) (�̅� = 4.3) , (S.D = 0.8) 
 
5.2 อุปสรรคและแนวทางในการแก้ปัญหา 

5.2.1 การจัดวางอุปกรณ์และการวางสายภายในไม่เป็นระเบียบ แก้ไขโดยจัดวางอุปกรณ์ใหม่
และเดินสายภายในใหม ่

5.2.2 บัดกรีสายไม่แน่น แก้ไขโดยการบัดกรีสายใหม่ 
5.2.3 ต้องใช้มือหยิบเนื้องาน แก้ไขโดยทำระบบ Full Automatic 
 

5.3 ข้อเสนอแนะ 
5.3.1 ทำดีแล้ว 
5.3.2 โดยรวมดูดีมากเลยถือว่าทำออกมาได้ตรงจุดประสงค์ของเครื่อง เเต่ในขั้นตอนทำความ

สะอาดของด้านในจุดที่ทุเรียน หรือเเป้งผ่าน สงสัยว่ามีขั้นตอนทำความสะอาด หรือขั้นตอนดูแลบำรุง
เครื่องนี้หรือไม่อย่างไร
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 แหล่งที่มา : https://blog.thaieasyelec.com/how-to-use-character-lcd-display-
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 แหล่งท่ีมา : https://www.iotechmall.com/principle-of-magnetic-contactor/ 

[7] Primusthai (30 พฤษภาคม 2567) Switching Power Supply คืออะไร และมีหลักการ

ทำงานอย่างไร? [ระบบออนไลน์] 

 แหล่งท่ีมา : https://www.primusthai.com/primus/Knowledge/info?ID=224 

[8] Factomart (30 พฤษภาคม 2567) Switching Power Supply กับหลักการทำงานท่ีควรรู้ 

[ระบบออนไลน์] 

 แหล่งท่ีมา : https://mall.factomart.com/principle-of-switching-power-supply/ 

[9] ชินวัจน์ งามวรรณากร (30 พฤษภาคม 2567) งานวิจัยท่ีเกี่ยวข้อง [ระบบออนไลน์] 

 แหล่งท่ีมา : https://wb.yru.ac.th/bitstream/yru/5544/1/3.pdf 
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ภาคผนวก ก 

 การดำเนินงานจัดทำโครงงาน เครื่องปั้นทุเรียนกวนอัตโนมัต ิ  

 

 

 

 

 

 



 
 

ภาคผนวก ก การดำเนินงานจัดทำโครงงาน เคร่ืองปั้นทุเรียนกวนอัตโนมัติ 

รูปที่ ก.1 ทำการเขียนแบบกล่องและอุปกรณ์ท่ีจะจัดวาง 

             เลข 1 คือ Arduino UNO เลข 2 คือ Relay เลขท่ี 3 คือ Switching 12V DC 5A เลขท่ี 4 

พัดลมระบายความร้อน 

 

 
รูปที่ ก.2 ตัด Acrylic 

รูปที่ ก.3 ขึ้นรูปกล่อง Acrylic และนำอุปกรณ์ไปจัดวาง 



 
 

รูปที่ ก.4 ทำการบัดกรีสาย 

รูปที่ ก.5 เดินสายไฟ 

รูปที่ ก.6 ตัดสายไฟก่อน 



 
 

รูปที่ ก.7 ตัดสายท่ีเช่ือมต่อกับขา Sensor 

รูปที่ ก.8 ตัดสายไฟท่ีจะต้องบัดกรีเข้ากับขา Sensor 

 



 
 

 
รูปที่ ก.9 ปอกสายไฟ 

 

 
รูปที่ ก.10 ทำการบัดกรี และใส่ท่อหด 



 
 

 
รูปที่ ก.11 เมื่อทำการบัดกรีสำเร็จแล้วเล่ือนท่อหดมายังตำแหน่งท่ีบัดกรี 

 

 
รูปที่ ก.12 นำเครื่องเป่าลมร้อนเป่าจนกว่าท่อจดหดตัว 



 
 

รูปที่ ก.13 การประกอบ Magnetic 

 

 
รูปที่ ก.14 ปลอกสายไฟ และเข้าหางปลาท้ังปล๊ักตัวผู้ ปล๊ักตัวเมีย 

 



 
 

 
รูปที่ ก.15 มองรูปแบบท่ีเราจะกรีด 

 

 
รูปที่ ก.16 กรีดเพื่อสร้างช่องให้สายไฟเข้าได้ และออกได้ 



 
 

 
รูปที่ ก.17 นำสายไฟจากปล๊ักตัวผู้เข้ามาในกล่อง 

 

 
รูปที่ ก.18 นำสายไฟจากปล๊ักตัวเมียเข้ามาในกล่อง 



 
 

 
รูปที่ ก.19 นำ Magnetic มา 

 

 
รูปที่ ก.20 นำสายไฟจากปล๊ักตัวผู้มาต่อไฟขาเข้า และขันน็อตพอตึงมือ 



 
 

 
รูปที่ ก.21 นำสายไฟจากปล๊ักตัวเมียมาต่อไฟขาออก และขันน็อตพอตึงมือ 

 

 
รูปที่ ก.22 จัดตำแหน่งการวาง 

 

 
รูปที่ ก.23 นำฝามาปิด 



 
 

 
รูปที่ ก.24 ใส่สกรูจากนั้นขันพอตึงมือ 

 

 
รูปที่ ก.25 ตัดสาย 

 

 
รูปที่ ก.26 บัดกรีสาย และใช้ท่อหด 



 
 

รูปที่ ก.27 อุปกรณ์ท่ีใช้ท้ังหมดและทดลองเขียนโปรแกรม 

รูปที่ ก.28 ถอดช่องเสียบขา แล้วบัดกรีสายเข้ากับตัว Arduino 

 

 
รูปที่ ก.29 ตัด Stainless ร่างแบบ ตัดช่อง Slide ร่างแบบ เจาะรูขนาด 7 มิลิเมตร 



 
 

 
รูปที่ ก.30 ร่างแบบ และเจาะรูขนาด 7 มิลลิเมตร สำหรับรางเล่ือน 

 

 
รูปที่ ก.31 ขันน็อตยึดรางเล่ือน 3 ตัว 

 

 
รูปที่ ก.32 นำ Sensor ท่ีบัดกรีสายสำเร็จแล้วมาเตรียม 



 
 

 
รูปที่ ก.33 นำ Acrylic ร่างแบบเจาะรู ช่อง Sensor ใช้ Hold Saw ขนาด 18 มิลลิเมตร 

 

 
รูปที่ ก.34 ขันตัวล็อกให้แน่น 

 
รูปที่ ก.35 ขันน็อตยึด Acrylic เข้ากับรางเล่ือน 



 
 

 
รูปที่ ก.36 รางแบบ และเจาะรูขนาด 8 มิลลิเมตร ตัวยึดมอเตอร์ 

 

 
รูปที่ ก.37 นำน็อตตัวผู้ใส่เข้าไปในรูท่ีเจาะ และขันน็อตตัวเมียข้าไป 

 

 
รูปทึ่ ก.38 ขันน็อตให้ตึงมือท้ัง 2 ตัว 



 
 

 
รูปที่ ก.39 บัดกรีสายต่อกับ Motor 

 
รูปที่ ก.40 ขันน็อตยึด Motor  

 
รูปที่ ก.41 นำใบมีดมาเตรียม และน็อตยึดกับปลายมอเตอร์ 



 
 

 
รูปที่ ก.42 ยึดใบมีดเข้ากับมอเตอร์ 

 
รูปที่ ก.43 ยึดชุดมอเตอร์เข้ากับตัวแท่นวาง 

 

 
รูปที่ ก.44 ยึดตัวแท่นวางเข้ากับโต๊ะ 



 
 

 
รูปที่ ก.45 ยึดน็อตให้พอตึงมือ 

 
รูปที่ ก.46 ยึดชุด Control ไปไว้ใต้โต๊ะ 

 

 
รูปท่ี ก.47 ยึดจอ LCD เข้ากับโต๊ะ 



 
 

 

ภาคผนวก ข 

คู่มือการใช้งาน เครื่องปั้นทุเรียนกวนอัตโนมัต ิ

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 
 

ภาคผนวก ข คู่มือการใช้งาน เคร่ืองปั้นทุเรียนกวนอัตโนมัติ 

1. สับสวิตช์ขึ้นเพื่อเปิดไฟให้ไหลผ่านไปเล้ียงท่ีปล๊ักตัวเมีย 

 

 
รูปที่ ข.1 สับสวิตช์ขึ้น 

 

2. ต้องต่อปล๊ักเพื่อนำไฟไปเล้ียงชุด Sensor และตัวเครื่อง 

 

 
รูปที่ ข.2 ต่อปล๊ักตัวผู้ท่ีมาจาก ชุด Sensor และตัวเครื่อง 

 



 
 

3.เมื่อกดปุ่มสีเขียวระบบจะเริ่มทำงาน 

 

 
รูปที่ ข.3 เมื่อกดปุ่มสีเขียวระบบตัวเครื่องจะเริ่มทำงาน 

 

     4.เมื่อกดปุ่มสีแดงระบบจะหยุดทำงาน 

 

 
รูปที่ ข.4 เมื่อกดปุ่มสีแดงระบบตัวเครื่องจะหยุดทำงาน 

 

 

     



 
 

 5.เมื่อเครื่องทำงานแล้วให้นำตัวเนื้องานใส่เข้าไป 

 

 

 รูปที่ ข.5 ช่องใส่เนื้องาน 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาคผนวก ค 

แบบประเมินความพึงพอใจ และประสทิธิภาพของ Automatic 

Durian Stir Making Machine : ADSM



 ตารางที่ ค.1 แบบประเมินความพึงพอใจ 

ตอนที่ 3 ข้อเสนอแนะ 

………………………………………………………………………………………………………………………………………………….. 

…………………………………………………………………………………………………………………………………………………..

แบบประเมินความพึงพอใจ และประสิทธิภาพของ Automatic Durian Stir 
Making Machine : ADSMM 

คำชี้แจง แบบสอบถามฉบับนี้ สร้างขึ้นเพื่อต้องการสอบถามความพึงพอใจของท่านเกี่ยวกับ
โครงงานท่ีจัดขึ้นซึ่งข้อมูลท่ีได้จากการตอบแบบสอบถามของท่าน จะเป็นแนวทางในการพัฒนา
โครงงานให้มีประสิทธิภาพมากขึ้น 
ตอนท่ี 1 ข้อมูลท่ัวไปของผู้ตอบแบบสอบถาม (กรุณาทำเครื่องหมาย √ หน้าข้อความตามจริง) 

1. เพศ                     ชาย            หญิง 
2. ช่วงอายุ                15-18         19-20        21-23 
3. ระดับการศึกษา       ปวช.1         ปวช.2        ปวช.3       ปวส.1 
                             ปวส.2         ป.ตรี 

ตอนท่ี 2 ให้ทำเครื่องหมาย √ ในช่องระดับความพึงพอใจตามสภาพจริง 
            ซึ่งมีอยู่ 5 ระดับ คือ 5 = ระดับมากท่ีสุด 4 = ระดับมาก 3 = ระดับปานกลาง  
            2 = ระดับน้อย 1 = ระดับน้อยที่สุด 

 
ท่ี 

 

รายการประเมิน 
ระดับความพึงพอใจ 
5 4 3 2 1 

1. ด้านกายภาพ 

 1.1 รูปลักษณ์ โครงสร้าง เครื่องปั้นทุเรียนกวนอัตโนมัติ มีความ
น่าสนใจ 

     

 1.2 ขนาดของ เครื ่องปั้นทุเรียนกวนอัตโนมัติ เหมาะในการ
จัดการเรียนการสอน 

     

 1.3 การจัดวางอุปกรณ์ส่วนต่าง ๆ       
 1.4 งบประมาณในการจัดทำเหมาะสมมากน้อยเพียงใด

(1,202บาท) 
     

2. ด้านการใช้งาน 
 2.1 มีความสะดวกสบายในการใช้งาน      
 2.2 ลดปัญหาแรงงาน      



 

แผนภูมิแสดงผลการตอบแบบสอบถามข้อมูลของผู้ตอบแบบสอบถามด้านเพศ 

 
แผนภูมิแสดงผลการตอบแบบสอบถามข้อมูลของผู้ตอบแบบสอบถามด้านช่วงอายุ 

 

 



 
แผนภูมิแสดงผลการตอบแบบสอบถามข้อมูลของผู้ตอบแบบสอบถามด้านระดับการศึกษา 
 

 

แผนภูมิแสดงผลการตอบแบบสอบถามข้อมูลของผู้ตอบแบบสอบถามด้านรูปลักษณ์ โครงสร้าง เครื่อง

ปั้นทุเรียนกวนอัตโนมัติ มีความน่าสนใจ 

 



 
แผนภูมิแสดงผลการตอบแบบสอบถามข้อมูลของผู้ตอบแบบสอบถามด้านขนาดของ เครื่องปั้นทุเรียน

กวนอัตโนมัติ เหมาะในการจัดการเรียนการสอน 

 

แผนภูมิแสดงผลการตอบแบบสอบถามข้อมูลของผู้ตอบแบบสอบถามด้านการจัดวางอุปกรณ์ส่วนต่าง 

ๆ  

 



 
แผนภูมิแสดงผลการตอบแบบสอบถามข้อมูลของผู้ตอบแบบสอบถามด้านงบประมาณในการจัดทำ

เหมาะสมมากน้อยเพียงใด (1,202บาท) 
 

 

แผนภูมิแสดงผลการตอบแบบสอบถามข้อมูลของผู้ตอบแบบสอบถามด้านมีความสะดวกสบายในการ

ใช้งาน 

 



 

แผนภูมิแสดงผลการตอบแบบสอบถามข้อมูลของผู้ตอบแบบสอบถามด้านลดปัญหาเเรงงาน 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาคผนวก ง 

ประวัติผู้จัดทำโครงงาน 

 

 

 

 

 



ประวัติผู้จัดทำโครงงาน 

 
   ช่ือ-สกุล   ปภังกร ซ่อนกล่ิน 

   ภูมิลำเนา  1/4 หมู ่4 ตำบลหนองช่ิม อำเภอแหลมสิงห์ 

จังหวัดจันทบุรี 22130 

   ประวัติการศึกษา 

          พ.ศ. 2564  ระดับมัธยมต้น (ม.3) 

      โรงเรียนวัดหนองช่ิม(รัตนวิทยาคาร) 

          พ.ศ. 2567  ระดับประกาศนียบัตรวิชาชีพ (ปวช.) 

      แผนกเทคนิคคอมพิวเตอร์ 

      วิทยาลัยเทคนิคจันทบุรี 

   Email   cake22130@gmail.com 

 
   ช่ือ-สกุล   ศักดิ์สิทธิ์ แสนสุข 

   ภูมิลำเนา  27/4 หมู ่8 ตำบลพลับพลา อำเภอเมืองจันทุบรี 

จังหวัดจันทบุรี 22000 

   ประวัติการศึกษา 

          พ.ศ. 2564  ระดับมัธยมต้น (ม.3) 

                โรงเรียนบ้านบ่อเวฬุ 

          พ.ศ. 2567  ระดับประกาศนียบัตรวิชาชีพ (ปวช.) 

      แผนกเทคนิคคอมพิวเตอร์ 

      วิทยาลัยเทคนิคจันทบุรี 

   Email   mr.baconbuv@gmail.com 

รูป 

 

รูป 


