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ผ¼จ้ด́ทÎµ 1.นµยคณ­รณ์ ผ·ªบµง 2.นµย«ร́ณย¼ พร®มย»ทธนµ 3.นµยกµรตร́ตน์ ขÎµดÎµ :Ãครงงµน  

ÁครºÉ°งคด́Âยก°ต́Ãนมต́· (Automatic bottle separator machine) °µจµรยท̧์Éปร¹ก¬µ :  

ผ«.ดร.กร³ª¸ ตร̧°Îµนรรค 

 
          Ãครงกµรน̧Ê ม̧ªต́ถ»ปร³­งคÁ์พºÉ° (1) «¹ก¬µ°°กÂบบÂ¨³­ร้µงตน้ÂบบÁครºÉ°งคด́Âยกขªด

°ต́Ãนมต́· (2)ÁพºÉ°ปร³Áม·นกµรทÎµงµนข°งÁครºÉ°งตน้Âบบท̧É­ร้µงข¹Êน      

         Ãครงกµรน̧ÊดÎµÁน·นกµรÃดย­ร้µงÁครºÉ°งคด́Âยกขªด°ต́Ãนมต́·ถ¼ก°°กÂบบมµÁพºÉ°Äชง้µนÄนกµร

คด́Âยก ขªดพ¨µ­ต·ก ขªดÂกª้ Â¨³กร³ป๋°ง  ­µมµรถช่ªย°Îµนªยคªµม­³ดªกÄนกµรคด́Âยกขย³

ปร³ÁภทขªดนÎÊµÁพºÉ°นÎµÅปร̧ÅซÁค·¨   ตª́ÁครºÉ°งจ³คด́Âยกปร³Áภท ร³®ªµ่ง ขªดพ¨µ­ต·ก กบ́ ขªดÂกª้ 

ÃดยÄช ้load cell Â¨³ ตรªจ­°บค่µข°งนÎÊµ®นก́ÁพºÉ°ÂยกคªµมÂตกต่µง ร³®ªµ่งขªดพ¨µ­ต·กกบ́ขªด

Âกª้ Â¨³ Photo electric sensor  ÄชÄ้นกµรตรªจจบ́ªต́ถ»Â¨³ Âยกกร³ป๋°งนÎÊµ°ด́¨มท̧ÉÁปÈ นÃ¨®³ Ãดย

Äช ้Proximity sensor ตรªจจบ́Ã¨®³ ม̧จ° LCD Â­ดงผ¨จÎµนªนขªดท̧Éคด́Âยก ÁครºÉ°ง­µมµรถคด́Âยก

ขªดÅดข้นµดÅม่Áก·น ř.ŝ ¨·ตร  ตª́ÁครºÉ°ง­µมµรถทÎµงµนÅดต้µมข°บÁขตท̧ÉÅดª้µงÁ°µÅªÃ้ดยตª́ÁครºÉ°ง

­µมµรถÂยกปร³Áภทขªดพ¨µ­ต·ก ขªดÂกª้ กร³ป๋°ง ÃดยÄช ้­´ญญµณจµก sensor ค่µนÎÊµ®นก́จµก 

Load cell ÄนกµรตรªจÁชÈคÂ¨³ปร³มª¨ผ¨ จµกกµรทด¨°งกµรทÎµงµนข°งÁครºÉ°งคก́Âยกขªด

°ต́Ãนมต́· จÎµนªน 45 คร́Ê ง Âบ่งÁปÈ น กµรทด¨°งÂยกขªดพ¨µ­ต·ก 15 คร́Ê ง ขªดÂกª้ 15 คร́Ê ง Â¨³

กร³ป๋°ง°̧ก 15 คร́Ê ง ÁครºÉ°งคด́Âยกขªด°ต́Ãนมต́· ­µมµรถÂยกขªดÂกª้ กบ́ ขªดพ¨µ­ต·กÅด­้ÎµÁรÈจ

จµกกµรทด¨°ง จÎµนªน 15 Âต่¨³ปร³Áภท °ยµ่ง¨³คร́Ê ง 15 คร́Ê ง ค·ดÁปÈ น 100% ­่ªนกµรคด́Âยก

กร³ป๋°ง ม̧คªµมผ·ดพ¨µดÁ¨Èกน°้ยท̧ÉÁก·ดจµกตª́°»ปกรณ์ Â¨³ร¼ปร่µง¨ก́«น³ข°งกร³ป๋°ง ทÎµÄ®ก้µร

คด́Âยก Åด ้12 คร́Ê งจµก 15 คร́Ê ง ค·ดÁปÈ น 80% 
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Automation bottle separator machine. Advisor Asst. Prof. Dr. Krawee Treeamnuk. 

 

         This project aims to(1) study, design and construct Automatic bottle separator machine . 

(2) to assess the operation of the prototype machine that was created. 

         This project has been conducted by Automatic bottle separator machine designed for use in 

the separation of bottles, bottles ,cans can help facilitate the separation of water bottles for 

recycling  The machine will separate the plastic bottles and glass bottles. the machine will 

separator the plastic bottles and glass bottles by using load cells and check the weight values to 

distinguish. Between plastic bottles and glass bottles and Photo electric sensor is used to detect 

objects and Separating cans of metal soft drinks by using the Proximity sensor to detect metal. 

There is an LCD display showing the number of bottles sorted the machine can separator bottles 

up to 1.5 liters in size. The machine can operate to the extent that has been laid down. The 

machine can classify plastic bottles, glass bottles, cans by using signal from sensor, weight from 

Load cell for checking and processing. From the experiment of automatic bottle separator. From 

the experiment using 45 automatic bottle separator, divided into 15 experimental plastic bottles, 

15 glass bottles and 15 cans, automatic bottle sorting machine can successfully separate glass 

bottles and plastic bottles from 15 types of experiments, each time 15 times, equivalent to 100. % 

A few errors were caused by the device. And the shape and appearance of the can, makes the 

separation of 12 times from 15 times, accounting for 80% 
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�ทท¸É 1 
�ทนÎµ 

1.1 คªµ¤Á�È น¤µÂ¨³คªµ¤­Îµค´ญข°ง�́ญ®µ 
          ป́จจ»บน́ÁทคÃนÃ¨¥น̧´ÊนÅด¡้ฒ́นµ°¥µ่งต่°ÁนºÉ°ง Âต่ข¥³น´Êน¥ง́ÁปÈ นป́ญ®µ¦³ดบ́ตน้ÇÁ¡¦µ³

ข¥³น´ÊนÁก·ดท»ก Çªน́ Áก·ดข¹Êนต¨°ดÁª¨µ ข¥³น´ÊนÂบ่งÅด®้¨µ¥ป¦³Á£ท Ãด¥ข¥³Âต่¨³ป¦³Á£ทน´Êน

กÈจ³Âตกต่µงกน́°°กÅป Ãด¥จ³Âบ่งÁปÈ นŜป¦³Á£ทคº° ข¥³¥°่¥­¨µ¥Åด®้¦º°ข¥³°·นท¦̧¥ ์ 

ข¥³¦̧ÅซÁค·¨ ข¥³°น́ต¦µ¥ Â¨³ข¥³ท´ÉªÅป ซ¹Éงข¥³บµงป¦³Á£ท­µ¤µ¦ถท̧Éจ³นÎµ¤µ¦̧ÅซÁค·¨ ÅดÃ้ด¥

ข¥³ป¦³Á£ทน̧Ê­µ¤µ¦ถนÎµก¨บ́¤µÄชป้¦³Ãช¥น ์Ä®¤่ÅดÂ้ต่ªµ่ข¥³¦̧ÅซÁค·¨น´ÊนกÈ¤̧°̧ก®¨µ¥

ป¦³Á£ทÁช่นกน́ Áช่น ขªด¡¨µ­ต·ก ขªดÂกª้ Â¨³ก¦³ป๋°งÃ¨®³ ซ¹Éงก¦³บªนกµ¦ ¦̧ÅซÁค·¨Ä®¤่

น´Êนจ³ทÎµกµ¦¥°่¥­¨µ¥ป¦³Á£ทน´Êน ÇÄ®°้¥¼Ä่น­£µ¡ท̧ÉÂป¨¦¼ปÁปÈ น¦¼ปÂบบต่µงÇ Åดง้่µ¥ ซ¹Éงจ³ทÎµ

Åดก้Èต่°Á¤ºÉ°Âต่¨³ป¦³Á£ทน´ÊนÅ¤่ค¨³¦ª¤กน́ จ³ต°้ง°¥¼Ä่น®¤ªด®¤¼่ข°งป¦³Á£ทน´Êน Ç ป́จจ»บน́

กÈÁ¨¥¤̧ป́ญ®µÁ¦ºÉ°งกµ¦คด́Â¥กป¦³Á£ท Ãด¥กµ¦คด́Â¥กÄนป́จจ»บน́­่ªน¤µกจ³¤̧Âค่ถง́ข¥³ตµ¤

จÎµนªณท̧ÉÂ¥กซ¹Éง¥ง́Å¤่ต°บÃจท¥¤์µกนก́Á¡¦µ³ªµ่Áก·ดกµ¦ค¨³กน́ข°งข¥³¦̧ÅซÁค·¨Âต่¨³ป¦³Á£ท

°¥¼ซ่¹É ง°µจจ³Áก·ดจµกบ»คค¨ท̧Éท·Êงข¥³น´Êน°µจจ³¦̧บ¦้°น®¦º°ªµ่­´บ­นกบ́­´ญ¨ก́¬ณ์ท̧Éบ่งบ°กถ¹ง

ข¥³ป¦³Á£ทน´Êน Ç กÈทÎµÄ®Á้ก·ดคªµ¤ค¨³กน́ข°งข¥³ÅซÁค·¨  ป́จจ»บน́ÁทคÃนÃ¨¥น̧´ÊนÅด¡้ฒ́นµ

°¥µ่งต่°ÁนºÉ°งÂ¨³°¥µ่ง¦ªดÁ¦Èª กµ¦ท̧Éจ³¤̧ผ¼ค้·ดคน้®¦º°ผ¼¡้ฒ́นµ ตน้Âบบ ª·ธ̧กµ¦Â¥กข¥³¦̧ÅซÁค·¨

น´ÊนÁปÈ นÁ¦ºÉ°ง­Îµคญ́ ซ¹ÉงÁทคÃนÃ¨¥Å̧ดต้°บ­น°งกบ́ป́ญ®µÄนÂทบท»ก Ç ดµ้นÂ¨ª้ ทÎµÄ®ผ้¼ค้·ดคน้

®¦º°ผ¼¡้ฒ́นµน´Êน¤̧คªµ¤­ดªก­บµ¥Äนกµ¦ÄชÁ้ทคÃนÃ¨¥Â̧กป้́ญ®µน´Êน Ç ซ¹É งจ³ช่ª¥Ä®ป้́ญ®µน´Êน

¨ด¨งÁ¡ºÉ°°Îµนª¥คªµ¤­ดªกÄนช̧ª·ตป¦³จÎµªน́ Â¨³ ต°บ­น°ง¦¼ปÂบบกµ¦Äชช้̧ª·ตÄ®­้µ¤µ¦ถ

ดÎµÁน·นÅปÅด°้¥µ่งÅ¤่ต·ดขด́น´ÊนÁปÈ นÁ¦ºÉ°งท̧Éทµ้ทµ¥คªµ¤­µ¤µ¦ถข°งผ¼°้°กÂบบÂ¨³ค·ดคน้ น´Êนคº° 

กµ¦­¦้µงÁค¦ºÉ°งคด́Â¥กขªด°ต́Ãน¤ต́· Á¡ºÉ°¤µคด́Â¥กÃด¥Áฉ¡µ³ Ãด¥Äช ้sensor คด́Â¥กÅ¤่ªµ่จ³

ÁปÈ น กµ¦คด́Â¥กก¦³ป๋°งท̧ÉÁปÈ นÃ¨®³ proximity sensor กµ¦คด́Â¥กขªดÂกª้Â¨³ขªด¡¨µ­ต·ก 

คด́Â¥กÃด¥Äช ้ Load cell Â¨³ ÁซÈนÁซ°¦์ต¦ªจจบ́ªต́ถ» คªบค»¤กµ¦ทÎµงµนดª้¥ บ°¦์ดArduino 
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1.2 ª´ตถ»�¦³­งค์ข°งÃค¦งกµ¦ 
1. Á¡ºÉ°«¹ก¬µ°°กÂบบÂ¨³­¦้µงตน้ÂบบÁค¦ºÉ°งคด́Â¥กขªด°ต́Ãน¤ต́· 
2.  ป¦³Á¤·นกµ¦ทÎµงµนข°งÁค¦ºÉ°งตน้Âบบท̧É­¦้µงข¹Êน 

1.3 ข°�Áขตข°งÃค¦งงµน 
1. Â¥กป¦³Á£ทขªด¡¨µ­ต·ก 
2. Â¥กป¦³Á£ทขªดÂกª้ 
3. Â¥กก¦³ป๋°งนÎÊµ°ด́¨¤ท̧ÉÁปÈ นÃ¨®³ 
4. ¤̧จ° LCD Â­ดงผ¨จÎµนªนกµ¦คด́Â¥ก 
5. ขนµดข°งขªดท̧É­µ¤µ¦ถÂ¥กÅด ้Å¤่Áก·น 1.5L 
6. °°กÂบบÄ®­้µ¤µ¦ถนÎµถง́ข¥³Ä­่Áขµ้ÅปÄนÁค¦ºÉ°งÅด­้³ดªก 

1.4 ข´Êนต°นกµ¦ดÎµÁน·นงµน 
1.คน้คªµ้ข°้¤¼¨ท̧ÉÁก̧É¥ªข°้งกบ́Ãค¦งกµ¦ 
2. «¹ก¬µข°้¤¼¨Áก̧É¥ªกบ́ บ°¦์ด Arduino Mega 360 Arduino Uno Sensor Proximity 
   Ã¤ด¼¨ Load cell  Servo Motor Â¨³ข°้¤¼¨กµ¦คด́Â¥กข¥³ป¦³Á£ทขªดÂ¨³ก¦³ป๋°ง Á¡ºÉ°  
    นÎµÅปขµ¥Â¨³¦̧Åซ¨Áค·¨ 
3. «¹ก¬µกµ¦Áข¸¥นÃป¦Âก¦¤ดª้¥ Arduino 
4. °°กÂบบÁค¦ºÉ°งคด́Â¥กขªดขด́°ต́Ãน¤ต́· 
5. จด́ซºÊ°°»ปก¦ณ์ท̧ÉÁก̧Éªกบ́Ãค¦งกµ¦ 
6. Áข¸¥นÃป¦Âก¦¤คªบค»¤กµ¦ทÎµงµนข°งบ°¦์ด Arduino Mega 360 Â¨³ Arduino Uno 
7. ­¦้µงÁค¦ºÉ°งคด́Â¥กขªดตµ¤ข°บÁขตÃค¦งกµ¦ 
8. ทด­°บกµ¦ทÎµงµนข°งÁค¦ºÉ°ง 
9. ­¦»ปผ¨กµ¦ทด¨°งÁข¸¥น¦µ¥งµน Â¨³นÎµÁ­น°Ãค¦งกµ¦ 

ř.ŝ �¨ท¸Éคµดª่µจ³Åด้¦́� 
1. ÅดÁ้¦̧¥น¦¼ ้Â¨³­¦้µงตน้ÂบบÁค¦ºÉ°งคด́Â¥กขªด°ต́Ãน¤ต́· 
2. ÅดÁ้¦̧¥น¦¼ ้Â¨³«¹ก¬µกµ¦Áข¸¥นÃป¦Âก¦¤ดª้¥ Arduino คªบค»¤กµ¦ทÎµงµน 
3. ÅดÁ้¦̧¥น¦¼ ้กµ¦Äชง้µน Sensor ต่µง Ç ท̧ÉÁก̧É¥ªข°้งกบ́Ãค¦งกµ¦ 
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บทท¸É 2 

พºÊนฐµนÂ¨³ทฤ¬ฎท̧¸ÉÁก¸Éยªข้°ง 

 

2.1 กµรค´ดÂยกขย³Äนบ้µน  

     เพื่อขายให ้ร้านรับซ้ือของเก่า จริงๆแลว้ขยะในบา้นมีหลายชนิดมีทั้งท่ีเป็นอนัตรายบางอย่าง

ก็น าไปท าปุ๋ ยหมกัชีวภาพหรือน าไปขายได ้ถา้แบ่งเป็นหลกัใหญ่ๆแบ่งเป็น3 ชนิดคือ 1.ขยะเปียก 

พวกเศษอาหาร เปลือกผลไมต้่างๆ 2.ขยะอนัตราย เช่นหลอดไฟ แบตเตอร่ีโทรศพัย ์ถ่าน เป็นตน้ 3.

ขยะรีไซเคิล พวกกระป๋อง ขวดน ้ าด่ืม ขยะพวกน้ีจะขายได้ วนัน้ีเราพูดเร่ืองขยะรีไซเคิลเพื่อขาย

ให้กับร้านรับซ้ือของเก่าขยะรีไซเคิลเพื่อขายให้กับร้านรับซ้ือของเก่านั้นมีหลายอย่างท่ีขายได้ 

ส าคญัคือเราตอ้งแยกและเก็บใหเ้ป็นหมวดหมู่ จะขายไดร้าคา โดยแบ่งเป็นกลุ่มยอ่ยๆอีกคือ 

ř. กระดาษ หนังสือพิมพ์  ท าการจัดเก็บหนังสือพิมพ์ท่ีอ่านแล้ว เก็บให้เป็นหมวดหมู่ มัดให้

เรียบร้อยกระดาษลงั ท าการแกะกล่อง พบั แลว้มดัให้เรียบร้อย ราคาก็จะดีครับกระดาษขาวด า คือ 

กระดาษ A4 ท่ีเราใชก้นัอยู่ทัว่ไป จดัเก็บใส่กระสอบหรือกล่อง แยกเฉพาะขาวด าอย่างเดียว จะได้

ราคาครับกระดาษทัว่ไป  

Ś. ขวด ขวดนั้นหากท าการใส่ลัง แยกขายเป็นชนิดก็จะได้ราคา ท่ีนิยมใส่ลงัคือ ขวดเบียร์ ขวด

น ้าปลาเป็นตน้ ส่วนท่ีเหลือก็แยกเป็นขวดขาว ขวดแดง หากปนสีกนัร้านรับซ้ือของเก่าจะ 

ซ้ือราคาถูก 

 

ร¼ปท̧É Ś.ř แสดงขวดแกว้ 
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ś. พลาสติกขวดน ้าต่างๆ  แยกเป็นชนิด ก็จะไดร้าคา คือขวดขุ่น ขวดใส และพลาสติกสีรวม 

 

ร¼ปท̧É Ś.Ś แสดงขวดพลาสติก 

Ŝ. กระป๋องอลูมิเนียม กระป๋องสังกะสีก็ท าการแยกใหเ้ป็นชนิด  

การจะคัดแยกขยะรีไซเคิลขายให้กับร้านรับซ้ือของเก่านั้น หลักๆเลยคือแยกเป็นชนิด 

จดัเก็บใหเ้รียบร้อย ง่ายต่อการจดัเก็บ เพื่อท่ีวา่ร้านรับซ้ือของเก่าไม่ตอ้งเสียเวลาคดัแยกอีกที หากท า

เช่นวิธีท่ีแนะน าการขายจะไดร้าคา 

 

ร¼ปท̧É Ś.3 กระป๋องโลหะ 
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2.2 Arduino Uno 

 

ร¼ปท̧É 2.4 บอร์ด Arduino Uno R3 

         ค  าวา่ Uno เป็นภาษาอิตาลี ซ่ึงแปลวา่หน่ึง เป็นบอร์ด Arduino รุ่นแรกท่ีออกมา มีขนาด

ประมาณ 68.6x53.4mm เป็นบอร์ดมาตรฐานท่ีนิยมใชง้านมากท่ีสุด เน่ืองจากเป็นขนาดท่ีเหมาะ

ส าหรับการเร่ิมตน้เรียนรู้ Arduino และมี Shields ให้เลือกใชง้านไดม้ากกวา่บอร์ด Arduino รุ่นอ่ืนๆ

ท่ีออกแบบมาเฉพาะมากกวา่ โดยบอร์ด Arduino Uno ไดมี้การพฒันาเร่ือยมา ตั้งแต่ R2 R3 และรุ่น

ยอ่ยท่ีเปล่ียนชิปไอซีเป็นแบบ SMD   

 ข้°ม¼¨จÎµÁพµ³ 

ชิปไอซีไมโครคอนโทรเลอร์ ATmega328 

ใชแ้รงดนัไฟฟ้า 5V 

รองรับการจ่ายแรงดนัไฟฟ้า (ท่ีแนะน า) 7 – 12V 

รองรับการจ่ายแรงดนัไฟฟ้า (ท่ีจ ากดั) 6 – 20V 

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

พอร์ต Analog Input 6 พอร์ต 

กระแสไฟท่ีจ่ายไดใ้นแต่ละพอร์ต 40mA 

กระแสไฟท่ีจ่ายไดใ้นพอร์ต 3.3V 50mA 

พื้นท่ีโปรแกรมภายใน 32KB พื้นท่ีโปรแกรม, 500B ใชโ้ดย 

Booloader 

พื้นท่ีแรม 2KB 
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พº Êนท̧É®น่ªยคªµมจÎµถµªร (EEPROM) 1KB 

คªµมถ̧Éคร·­ต´̈  16MHz 

ขนµด 68.6x53.4 mm 

นÎÊµ®นก́ 25 กรม́ 

 

ตµรµงท̧É 2.1 แสดงขอ้มูลจ าเพาะของ Arduino Uno 

 

2.3 Arduino Mega 2560 

 

ร¼ปท̧É 2.5 บอร์ด Arduino Mega2560 

 

        Arduino Mega 2560 คือบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ท่ีพฒันาจาก ATmega2560 มี 54 digital 

input/output โดยมี 14 ขา สามารถใชเ้ป็น output แบบ PWM ได ้มี analog inputs 16 ขา มี 

UARTs(hardware serial ports) 4 ขา ท างานท่ีความถี่ 16 MHz สามารถเช่ือมต่อกบัคอมพิวเตอร์ดว้ย

สายเคเบิล USB หรือใช ้adaptor AC-to-DC เพื่อเร่ิมตน้ใชง้าน และมีปุ่ ม reset สามารถต่อเขา้กบั 

shields ท่ีออกแบบเพื่อใชง้านกบั Arduino Duemilanove หรือ Diecimila.  
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ข้°ม¼¨จÎµÁพµ³ 

Microcontroller ATmega2560 

Operating Voltage 5V 

Input Voltage (recommended) 7-12V 

Input Voltage (limits) 6-20V 

Digital I/O Pins 54 (of which 14 provide PWM output) 

Analog Input Pins 16 

DC Current per I/O Pin 40 mA 

DC Current for 3.3V Pin 50 mA 

Flash Memory 256 KB of which 8 KB used by bootloader 

SRAM 8 KB 

EEPROM 4 KB 

Clock Speed 16 MHz 

ตµรµงท̧É 2.2แสดงขอ้มูลจ าเพาะของ Arduino Mega2560 

 

2.4 Photoelectric Sensor 

  อุปกรณ์ตรวจจบัดว้ยแสง คือ การควบคุมแสงท่ีใชใ้นกระบวนการผลิตอตัโนมติัต่างๆ โดย

ท างานตรวจจับแสงท่ีมองเห็นหรือแสงท่ีมองไม่ เห็น และตอบสนองการท างานตามการ

เปล่ียนแปลงความเขม้ของแสงท่ีไดรั้บ 

1. Emitter (ตวัส่งสัญญาณ) : ประกอบดว้ย ตวัก าเนิดแสง,หลอดLEDและตวัสร้างสัญญาณมอ

ดูเลสท่ีอตัราเร็วสูง ส่งเป็นแสงไปยงัตวัรับสัญญาณ 

2. Receiver (ตวัรับสัญญาณ) : ประกอบดว้ย ตวัรับแสงเพื่อแปลงสัญญาณ และส่วนของสวิตซ์ 

ท าหนา้ท่ีเป็น Output 

3. Range (ช่วงสัญญาณ) : ตวัก าหนดระยะการท างานของเซ็นเซอร์ หรือระยะการส่งสัญญาณ 

4. Opposed mode คือ ระยะจากตวัส่งถึงตวัรับสัญญาณ 

5. Retroreflective mode คือ ระยะจากเซ็นเซอร์ถึงแผน่สะทอ้น 

6. Proximity mode คือ ระยะจากเซ็นเซอร์ถึงวตัถุท่ีตอ้งการตรวจจบั 
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2.4.ř ÁซÈนÁซ°ร์ตรªจจ´บª´ตถ» ÂบบReflective Photoelectric  

 

ร¼ปท̧É Ś.6 แสดงเซ็นเซอร์ตรวจจบัวตัถุ แบบReflective Photoelectric  

 

เซ็นเซอร์ใชต้รวจจบัวตัถุโดยใชห้ลกัการสะทอ้นของแสงเม่ือไปชนวตัถุ (Reflective) 

สามารถปรับความไวในการตรวจจบัได ้ใชแ้สงอินฟาเรดในการตรวจจบั 

 

ร¼ปท̧ÉŚ.7  แสดงการท างานของเซ็นเซอร์ 

 

รµย¨³Á°ย̧ดข°งÁซÈนÁซ°ร์ตรªจจ´บª´ตถ»  

ř. สามารถตรวจจบัวตัถุไดใ้นระยะ 2 - 30 เซ็นติเมตร 

Ś. ใชแ้รงดนัไฟฟ้าในการท างาน 3V - 5.5V 

ś. ใชห้ลกัการสะทอ้นของแสงในการตรวจจบั โดยมีหลอด LED อินฟาเรดส่งแสง และมี

โฟโตŜ้. ทรานซิสเตอร์ในการรับแสง 

ŝ. สามารถแยกสีขาว - ด า ไดดี้ 

Ş. ใชไ้อซีเปรียบเทียบแรงดนัเบอร์ LM393 



9 
 

2.4.2 ÁซÈนÁซ°ร์ตรªจจ´บª´ตถ» Reflective Photoelectric ÂบบÃมด¼¨ เซ็นเซอร์ใชต้รวจจบัวตัถุโดยใช้

หลกัการสะทอ้นของแสงเม่ือไปชนวตัถุ (Reflective) สามารถปรับความไวในการตรวจจบัได ้ใช้

แสงอินฟาเรดในการตรวจจบั 

 

 

                                                                ร¼ปท̧É 2.8 โมดูลเซ็นเซอร์ตรวจจบัวตัถุ 

รµย¨³Á°ย̧ด 

x สามารถตรวจจบัวตัถุไดใ้นระยะ 2 - 30 เซ็นติเมตร 

x ใชแ้รงดนัไฟฟ้าในการท างาน 3V - 5.5V 

x ใชห้ลกัการสะทอ้นของแสงในการตรวจจบั โดยมีหลอด LED อินฟาเรดส่งแสง และ 

มีโฟโตท้รานซิสเตอร์ในการรับแสง 

x สามารถแยกสีขาว - ด า ไดดี้ 

x ใชไ้อซีเปรียบเทียบแรงดนัเบอร์ LM393 

2.5 พรÈ°กซ·ม·ต¸ÊÁซนÁซ°ร์  proximity sensor LJ12A3-4-Z/BX 

Inductive Proximity Sensor Detection Switch LJ12A3-4-Z/BX เซนเซอร์ตรวจจบัโลหะ 

ระยะสูงสุด 4mm   เซนเซอร์พร็อกซิมิต้ี ตรวจจบัโลหะ เช่น อลูมิเน่ียม เหลก็ โลหะ Conductor ตวั

เหน่ียวน า ระยะตรวจจบัสูงสุด 4mm ใชไ้ฟเล้ียง 5-36V กระแส 300mA สายยาวประมาณ 1.2 เมตร 

การต่อสาย 

x สีน ้าตาล ขั้วบวก + 

x สีน ้าเงิน ขั้วลบ - 

x สีด า สัญญาณเอาตพ์ุต 
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ร¼ปท̧É Ś.9 แสดง proximity sensor LJ12A3-4-Z/BX 

 

2.6 Ã®¨ดÁซ¨¨์ (Load cell) 

โหลดเซลล์ Load Cell คืออุปกรณ์ท่ีใช้ในการเปล่ียนจากแรงหรือน ้ าหนักท่ีกระท าต่อตวั

โหลดเซลล ์ เป็นสัญญาณทางไฟฟ้า ทางเราสามารถน าสัญญาณทางไฟฟ้าน้ีไปจ่ายเขา้จอแสดงผล 

Display แสดงค่าเป็นน ้ าหนกัหรือแรงท่ีกระท าให้คนเห็นไดL้oad cell สร้างมาจาก Strain Gauge ท่ี

จดัเรียงวงจรในรูปแบบของวงจรวิจสโตน บริดจ์ (Wheatstone Bridge) ส่งค่า output ออกมาเป็น

สัญญาณทางไฟฟ้าLoad cell สามารถเอาไปประยกุตท์ าเครืองชัง่ตวงในอุตสาหกรรมได ้(วดัแรงกด 

Compression) หรือ ใชท้ดสอบวสัดุ (วดัแรงดึง Tensile) ไดอี้กดว้ย 

 

ร¼ปท̧É Ś.10 แสดงโหลดเซลล ์Load Cell 
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ร¼ปท̧É Ś.11 แสดงการท างานของโหลดเซลล ์Load Cell 

 

- ตามรูปภาพ ในจุดท่ี Strain Gauge ไดรั้บแรงกด (Compression) จะท าให ้Strain Gauge หด

ตวัเขา้หากนั และในจุดท่ีไดรั้บแรงดึง (tension) จะท าให้ strain gauge ถูกยืดออก จึงท าให้ค่าความ

ตา้นทานของ Strain Gauge เปล่ียนแปลงไป Strain Gauge ทั้ง 4 ตวัท่ีอยูบ่น Load Cell แบบ Straight 

Bar จะถูกต่ออยูด่ว้ยกนัในลกัษณะของวงจร Wheatstone Bridge 

 

 

ร¼ปท̧É Ś.ř2 แสดงวงจร Wheatstone Bridge 

 

2.6  HX711 Module Weighing Sensor Dedicated AD Module 

                       โมดูล ADC ส าหรับใชง้านกบัโหลดเซลลโ์ดยเฉพาะ ความละเอียดในการอ่านค่าสูง

ถึง 24 บิต รองรับโหลดเซลลท์ุกขนาด 

 

ร¼ปท̧É Ś.13 HX711 Module 
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x เป็นโมดูลท่ีใชง้านร่วมกบัโหลดเซลลช่์วยแปลงค่าความตา้นทานออกมาเป็นสัญญาณ

ดิจิตอลใหใ้ชง้านร่วมกบัไมโครคอนโทรลเลอร์ได้ 

x รองรับแรงดนัตั้งแต่ 2.6 ถึง 5.5V 

x ใชก้ระแสในการท างานเพียง 1.5mA 

x ขนาดเพียง 25x15 มิลิเมตร 

x รองรับการท างานท่ีอุณหภูมิ -40 ถึง 80 องศาเซลเซียส 

2.7 Áซ°ร์Ãª ม°Áต°ร์ (Servo Motor) 

ซอร์โวมอเตอร์ (Servo Motor) เป็นมอเตอร์ท่ีมีการควบคุมการเคล่ือนท่ีของมนั (State) ไม่

ว่าจะเป็นระยะ ความเร็ว มุมการหมุน โดยใช้การควบคุมแบบป้อนกลบั (Feedback control) เป็น

อุปกรณ์ท่ีสามารถควบคุมเคร่ืองจกัรกล หรือระบบการท างานนั้นๆ ให้เป็นไปตามความตอ้งการ 

เช่น ควบคุมความเร็ว (Speed), ควบคุมแรงบิด (Torque), ควบคุมแรงต าแหน่ง (Position), ระยะทาง

ในการเคล่ือนท่ี(หมุน) (Position Control) ของตวัมอเตอร์ได ้ซ่ึงมอเตอร์ทัว่ไปไม่สามารถควบคุม

ในลกัษณะงานเบ้ืองตน้ได ้โดยใหผ้ลลพัธ์ตามความตอ้งการท่ีมีความแม่นย  าสูง 

ขนาดของ Servo Motor จะมีหน่วยในการบอกขนาดเป็นวตัต์ (Watt) Servo Motor ของ

Panasonic จะมีขนาดตั้งแต่ 50W-15kWท าใหผู้ใ้ชง้านมีความหลากหลายในการใชง้าน 

 

ร¼ปท̧É Ś.ř4 แสดงลกัษณะของ เซอร์โว มอเตอร์ (Servo Motor) 

2.8 จ° Liquid Crystal Display (LCD)  

 สามารถแสดงผลเป็นตวัอกัษรได ้4 บรรทดั บรรทดัละ 20ตวัอกัษร มีแสงพื้นหลงัสีน ้าเงิน 

คุณสมบติัของโมดูลแสดงผลแบบ LCD 

1. วสัดุหนา้จอท าดว้ยไฟเบอร์กลาส 

2. จอแสดงผล 4 บรรทดั บรรทดัล่ะ 20 ตวัอกัษร 

3. มีบอร์ด I2c ในการควบคุม 



13 
 

 

ร¼ปท̧É Ś.15  แสดง จอ LCD 20x4 และ I2c 

 

2.9 Ãมด¼¨ร̧Á¨ย์  2 ช่°ง   

                    บอร์ดรีเลยข์นาด 2 ช่อง มี เอาตพ์ุตคอนเนคเตอร์ท่ีรีเลย ์เป็น NO/COM/NC สามารถใช้

กบั โหลดไดท้ั้งแรงดนัไฟฟ้า DC และ AC โดยใชส้ัญญาณในการควบคุมการทา งานดว้ยสัญญาณ  

ลอจิกTTL [5]   

               ค»ณ­มบ´ต·Ãมด¼¨ร̧Á¨ย์   

               1. รีเลยเ์อาตพ์ุตแบบ SPDT จ านวน 2 ช่อง  

               2. แรงดนัไฟฟ้า 3V  

               3. Contact output ของรีเลยรั์บแรงดนัไดสู้งสุ ด 250V 10A AC หรือ 30V 10A DC  

 4. มี  LED แสดงสถานการณ์ทางานของรีเลย ์ 

               5. มี  OPTO-ISOLATED เพื่อแยกกราวดข์องสัญญาณควบคุ มไฟท่ีขบัรีเลยอ์อกจากกนั  

  

               ค»ณ¨ก́¬ณ³ข°งร̧Á¨ย์  

 1. ควบคุ มไฟ DC ไดสู้งสุด 30VDC 10A และไฟ AC สูงสุด 250VAC 10A 

 2. ระดบัสัญญาณอินพุตควบคุมแบบ TTL ท างานดว้ยสัญญาณแบบ Active High  

 3. ขนาดรู ยดึบอร์ ด 3.1 มิลลิเมตร 4. ขนาด 50.5 x 38.5 x 18.5 มม. (ยาว x กวา้ง x สู ง)   
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                                                                ร¼ปท̧É 2.16โมดูลรีเลย ์2 ช่อง 

ขµ­́ญญµณÂ¨³กµรÁชºÉ°มต่°ร̧Á¨ย์ 
 

 

                                                          ร¼ปท̧É 2.17 ร¼ปÂ­ดงขµ­́ญญµณร̧Á¨ย์ 

ขาท่ี ค าอธิบาย 

1 ขา GND ของรีเลย ์
2 ขาสัญญาณอินพุต Relay 1 (In1) 

3 ขาสัญญาณอินพุต Relay 2 (In2) 

4 ขาไฟ VCC +5V DC 
5 Nc (Normally close)  หนา้สัมผสัแบบปกติปิด 
6 COM (Common) หนา้สัมผสัตดัต่อวงจร 
7 No (Normally open)  หนา้สัมผสัแบบปกติเปิด 

ตµรµงท̧É 2.3 ขาสัญญาณของโมดูลรีเลย ์
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2.10 Åฟ­́ญญµณ Pilot lamp 

         หลอดไฟแสดงสถานะหนา้ตูค้วบคุม (Status or Pilot Lamp) ซ่ึงตูค้วบคุมนั้น จ าเป็นอยา่งยิง่ท่ี

ตอ้งมี สถานะบอกใหผู้ใ้ชง้านระบบทราบการท างานของระบบ ดงันั้นอุปกรณ์ท่ีบอกสถานะ คือ  

PILOT LAMPS  โดยท่ีสถานะท่ีใชใ้นทัว่ ๆไป เช่น แสดงการท างาน , การหยดุท างาน ,การเกิด 

Alarm ,การเกิดOver load , การเปิด หรือ ปิด ระบบ, ไฟแสดงเฟส ระบบไฟฟ้า,และอ่ืน ๆ 

 

                                                          ร¼ปท̧É 2.18 Åฟ­́ญญµณ Pilot lamp 
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บทท¸É 3  

ว·ธ̧ดÎµÁน·นกµรทÎµÃครงกµร 

 
         กµ¦ทÎµงµนข°งÁค¦ºÉ°งคด́Â¥กขªด°ต́Ãน¤ต́· จ³°µ«¥́บ°¦์ด Arduino Mega 2560 ÁพºÉ°¦́บค่µ

ข°้¤¼¨จµก Ã¤ด¼¨ HX711 กบ́ Load cell  Â¨³¦́บ­´ญญµณ Input Áขµ้ จµก Proximity sensor Äนกµ¦

ป¦³¤ª¨กµ¦ทÎµงµน Â¨³คªบค»¤กµ¦ทÎµงµน ซ¹Éงจ³ต°้งÁข¸¥นÃป¦Âก¦¤Â¨³Ã®¨ด¨งบ°¦์ด Arduino 

Mega 2560 ÁพºÉ°Ä®้°»ปก¦ณ์­µ¤µ¦ถทÎµงµนÅดต้µ¤ต°้งกµ¦ 

3.1 Ãครงสร้µง ÂละกµรออกÂบบ 

Âบ่งÁปÈ น 2 ­่ªนÄ®ญ่Çดง́น̧Ê  

 1.­่ªนข°งซ°¢ตÂ์ª¦์ (Software) ป¦³ก°บดª้¥กµ¦ทÎµÃป¦Âก¦¤®¨ก́Â¨³Ãป¦Âก¦¤¥°่¥

ÁพºÉ°คªบค»¤°»ปก¦ณ์­่ªนต่µง Ç 

             2.­่ªน±µ¦์ดÂª¦์(Hardware)¤̧°¥¼ ่2 ­่ªน ป¦³ก°บดª้¥ 

ช»ดค´ดÂยกประÁภท 

 
ร¼ปท̧É 3.1 .ช»ดคด́Â¥กป¦³Á£ทขªด 
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Ãครงสร้µงของÁครºÉอง 
 

 
 

ร¼ปท̧É 3.2 .Ãค¦ง­¦้µงข°งÁค¦ºÉ°ง 
 

3.2 ส่วนประกอบหลก́ ÂละวงจรกµรÁชºÉอมต่อของอ»ปกรณ์ 

  

 
 

ร¼ปท̧É 3.3 °»ปก¦ณ์®¨ก́ท̧ÉÄชÄ้นÁค¦ºÉ°งคด́Â¥กขªด°ต́Ãน¤ต́· 
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               Áค¦ºÉ°งคด́Â¥กขªด°ต́Ãน¤ต́· ทÎµงµน¦ª¤กบ́ Ã¤ด¼¨ Load cell Hx711 Ã¤ด¼¨ต¦ªจจบ́ªต́ถ»  

Â¨³ Proximity sensor กบ́บ°¦์ด Arduino Mega2560 คªบค»¤กµ¦ทÎµงµนข°ง Servo motor Â¨³ กµ¦

คªบค»¤กµ¦ป· ดÁป· ดฝµถง́ข¥³°ต́Ãน¤ต́· Ãด¥ทÎµงµนกบ́ Photo sensor กบ́บ°¦์ด Arduino Uno ÁพºÉ°

คªบค»¤กµ¦ทÎµงµน ข°ง Servo motor  ดง́¦¼ปท̧É 3.3 ÁพºÉ°Ä®้°»ปก¦ณ์­µ¤µ¦ถทÎµงµนÄนกµ¦คด́Â¥กขªด

Åด°้¥µ่ง°ต́Ãน¤ต́· ซ¹É งกµ¦ÁชºÉ°¤ต่°ªงจ¦ÁปÈ นดง́¦¼ปท̧É 3.4 Ãด¥¤̧¦µ¥¨³Á°̧¥ดกµ¦ÁชºÉ°¤ต่°°»ปก¦ณ์

ดง́ต่°Åปน̧Ê  

 

 
ร¼ปท̧É 3.4 ªงจ¦กµ¦ÁชºÉ°¤ต่°ข°ง°»ปก¦ณ์ 

 

กµรÁชºÉอมต่อ Arduino Mega2560 with Load cell Hx711 

- ขµ DT ข°ง Ã¤ด¼¨ Hx711 ต่°Áขµ้Åป¥ง́ขµ ขµ 2 ข°งบ°¦์ด Arduino Mega2560 

- ขµ SCK ข°ง Ã¤ด¼¨ Hx711 ต่°Áขµ้Åป¥ง́ขµ ขµ 3 ข°งบ°¦์ด Arduino Mega2560 

- ขµ VCC ต่°Áขµ้Åปกบ́Å¢บªก ข°ง Â®¨่°งจ่µ¥Å¢ DC 5v 

- ขµ GND ต่°Áขµ้Åปกบ́ Å¢¨บ ข°ง Â®¨่°งจ่µ¥Å¢ DC 5v 

กµรÁชºÉอมต่อ Proximity sensor with Arduino mega 2560 

- ­µ¥­´ญญµณข°ง Proximity sensor ต่°Áขµ้Åป¥ง́ขµ 4 ข°ง Arduino mega 2560 

- ­µ¥Å¢Á¨̧Ê¥งข°ง Proximity sensor ข´Êªบªก ต่°Áขµ้กบ́Â®¨่°งจ่µ¥Å¢ DC 5v 

- ­µ¥Å¢Á¨̧Ê¥งข°ง Proximity sensor ข´Êª¨บ ต่°Áขµ้กบ́Â®¨่°งจ่µ¥Å¢ DC 5v 
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กµรÁชºÉอมต่อ I2C LCD with Arduino mega 2560 

- ท̧Éขµ Vcc ข°งบ°¦์ด LCD ต่°Åป¥ง́ ข´Êªบªกข°งÂ®¨่°งจ่µ¥Å¢ DC 5v 

- ท̧Éขµ GND ข°งบ°¦์ด LCD ต่°Åป¥ง́ ข´Êª¨บข°งÂ®¨่°งจ่µ¥Å¢ DC 5v 

- ท̧Éขµ SDA ข°งบ°¦์ด LCD ต่°Åป¥ง́ขµ SDA 21ข°งบ°¦์ด Arduino mega 2560 

- ท̧Éขµ SCL ข°งบ°¦์ด LCD ต่°Åป¥ง́ขµ SCL 22 ข°งบ°¦์ด Arduino mega 2560 

             กµรÁชºÉอมต่อ Servo motor with Arduino Mega2560 

- ­µ¥Å¢Á¨̧Ê¥งข°ง Servo motor ข´Êªบªก ตª́ท̧É 1,2 ต่°Áขµ้กบ́Â®¨่°งจ่µ¥Å¢ DC 5v 

- ­µ¥Å¢Á¨̧Ê¥งข°ง Servo motor ข´Êª¨บ ตª́ท̧É 1,2  ต่°Áขµ้กบ́Â®¨่°งจ่µ¥Å¢ DC 5v 

- ­µ¥­´ญญµณข°ง Servo motor ตª́ท̧É 1 ต่°Áขµ้Åป¥ง́ขµ 8  

ข°งบ°¦์ด Arduino mega 2560 

- ­µ¥­´ญญµณข°ง Servo motor ตª́ท̧É 2 ต่°Áขµ้Åป¥ง́ขµ 9  

ข°งบ°¦์ด Arduino mega 2560 

             กµรÁชºÉอมต่อ ÁซÈนÁซ°รต์รªจจ´บªต́ถ» Reflective Photoelectric with Arduino Mega2560 

- ­µ¥­´ญญµณข°ง ต่°Áขµ้Åป¥ง́ขµ 4 ข°ง Arduino mega 2560 

- ขµÅ¢Á¨̧Ê¥งข°ง Reflective Photoelectric VCC ต่°Áขµ้กบ́Â®¨่°งจ่µ¥Å¢ DC 5v 

- ขµข°ง Reflective Photoelectric GND ต่°Áขµ้กบ́Â®¨่°งจ่µ¥Å¢ DC 5v 

             กµรÁชºÉอมต่อ Ãมด¼ลร̧Áลย์  2 ช่อง  with Arduino Mega2560 

- Jump ขµ Vcc(+) ข°งÃ¤ด¼¨¦̧Á¨¥ท์´Êง2ตª́  กบ́ Â®¨่งจ่µ¥Å¢ 5v 

- Jump ขµ GND(-) ข°งÃ¤ด¼¨¦̧Á¨¥ท์´Êง2ตª́  กบ́ Â®¨่งจ่µ¥Å¢ 5v 

- ขµ­´ญญµณ IN1 ข°งÃ¤ด¼¨¦̧Á¨¥ ์ ตª́ท̧É 1 Åป¥ง́ขµ 50 ข°ง Arduino Mega2560 

- ขµ­´ญญµณ IN2 ข°งÃ¤ด¼¨¦̧Á¨¥ ์ ตª́ท̧É 1 Åป¥ง́ขµ 48 ข°ง Arduino Mega2560 

- ขµ­´ญญµณ IN1 ข°งÃ¤ด¼¨¦̧Á¨¥ ์ ตª́ท̧É 2 Åป¥ง́ขµ 46 ข°ง Arduino Mega2560 

             กµรÁชºÉอมต่อ Ãมด¼ลร̧Áลย์  2 ช่อง  with ÅฟÂ­ดง­ถµน³ Pilot lamp 

- ช่°ง com ข°งÃ¤ด¼¨¦̧Á¨¥ท์´Êง2ตª́  กบ́ Â®¨่งจ่µ¥Å¢ 12v 

- Jump ­µ¥ ÅปจµกLED­̧ขµª Áขµ้ช่°ง NO ข°ง¦̧Á¨¥ต์ª́ท̧É 1 ข°งÃ¤ด¼¨ตª́ท̧É1 

- Jump ­µ¥ ÅปจµกLED­̧Áข¸¥ª Áขµ้ช่°ง NO ข°ง¦̧Á¨¥ต์ª́ท̧É 2 ข°งÃ¤ด¼¨ตª́ท̧É1 

- Jump ­µ¥ ÅปจµกLED­̧นÎÊµÁง·น Áขµ้ช่°ง NO ข°ง¦̧Á¨¥ต์ª́ท̧É 1 ข°งÃ¤ด¼¨ตª́ท̧É2 

- Jump  GND Åปท̧É LED Âต่¨³ตª́ ¨งท̧É ข´Êª¨บข°ง Â®¨่งจµ¥Å¢ 12V 

              

 



20 
 

กµรÁชºÉอมต่อ Servo motor with Arduino Uno 

- ­µ¥Å¢Á¨̧Ê¥งข°ง Servo motor ข´Êªบªก ตª́ท̧É 1,2 ต่°Áขµ้กบ́Â®¨่°งจ่µ¥Å¢ DC 5v 

- ­µ¥Å¢Á¨̧Ê¥งข°ง Servo motor ข´Êª¨บ ตª́ท̧É 1,2  ต่°Áขµ้กบ́Â®¨่°งจ่µ¥Å¢ DC 5v 

- ­µ¥­´ญญµณข°ง Servo motor ตª́ท̧É 1 ต่°Áขµ้Åป¥ง́ขµ 8  

ข°งบ°¦์ด Arduino Uno 

             กµรÁชºÉอมต่อ ÁซÈนÁซ°รต์รªจจ´บªต́ถ» Photoelectric with Arduino Uno 

- ­µ¥­´ญญµณข°ง ต่°Áขµ้Åป¥ง́ขµ 4 ข°ง Arduino Uno 

- ­µ¥Å¢Á¨̧Ê¥งข°ง Photoelectric VCC ต่°Áขµ้กบ́Â®¨่°งจ่µ¥Å¢ DC 5v 

- ­µ¥ข°ง Photoelectric GND ต่°Áขµ้กบ́Â®¨่°งจ่µ¥Å¢ DC 5v 

3.3 หลก́กµรทÎµงµนของÁครºÉอง ม¸อย¼่ 2 ส่วนหลก́Ç 

      3.3.1.กµรควบค»มกµรÁป· ด-ป· ดฝµถ´งอต́Ãนม´ต· 

              Á¤ºÉ°¤̧ªต́ถ»®¦º°คนÁขµ้¤µÄก¨Á้ค¦ºÉ°ง จ³¦́บ­´ญญµณจµกsensor Åป­´Éงกµ¦Äชง้µน Servo motor 

คªบค»¤ดª้¥บ°¦์ด Arduino Uno ¤µคªบค»¤กµ¦ทÎµงµนข°ง servo motor ¤µทÎµÄ®ก้¨Åกกµ¦Áป· ดฝµถง́

ทÎµงµน Á¤ºÉ°ทÎµกµ¦Â¥กขªดÁ­¦Èจฝµถง́จ³ป· ดÂบบ°ต́Ãน¤ต́· ®¦º°กด­ª·ต­์ ทÎµกµ¦ป· ดÂบบmanual 

Flow chat  กµรควบค»มกµรÁป· ดป· ดอต́Ãนม´ต· 

 
ร¼ปท̧É 3.5 Flow chat  กµ¦คªบค»¤กµ¦Áป· ดป· ด°ต́Ãน¤ต́· 
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3.3.2.กµรค´ดÂยกประÁภทขวด 

           ¤̧®¨ก́กµ¦ทÎµงµนÃด¥กµ¦¦́บข°้¤¼¨จµก Load cell กบ́ Module Hx711 ­´ญญµณจµกsensor 

ต¦ªจจบ́ªต́ถ» Â¨³ ­´ญญµณจµก proximity sensor บ°¦์ด Arduino Mega 2560 จ³ด¹กข°้¤¼¨¤µ

ป¦³¤ª¨ผ¨Â¨³คªบค»¤กµ¦ทÎµงµนตµ¤ÁงºÉ°นÅขÄนÃป¦Âก¦¤ท̧ÉÁข¸¥นÅªÁ้พºÉ°­´Éงกµ¦ทÎµงµนข°ง servo 

motor กµ¦ทÎµงµน Á¤ºÉ°¦́บค่µนÎÊ µ®นก́จµก  Load cell กบ́Hx711 ­´ญญµณกµ¦ต¦ªจจบ́ªต́ถ» Â¨³

­´ญญµณ proximity sensor จ³Áขµ้­¼่ÁงºÉ°นÅขท̧ÉÅดต้´ÊงÃป¦Âก¦¤Åª ้จ³ทÎµ­´ÉงÄ® ้servo motor ทÎµงµน

ตµ¤ÁงºÉ°นÅข Á¤ºÉ°ทÎµกµ¦คด́Â¥กÂ¨ª้ Â¨³จ³­่งค่µจÎµนªนกµ¦Â¥กÅปÂ­ดงท̧É®นµ้จ° LCD ท̧É®นµ้

Áค¦ºÉ°ง  

ÁงºÉอนÅขกµรทÎµงµนด´งน¸Ê 

1. กµ¦Â¥กขªดÂกª้®µกค่µนÎÊµ®นก́จµก Module Hx711 Loadcell ¤̧ค่µนÎÊµ®นก́¤µกกªµ่ 40 ก¦́¤ 

Â¨³­´ญญµณจµก sensor ต¦ªจจบ́ªต́ถ» ªต́ถ» จ³­´ÉงÄ® ้servo motor Â¨³ Ã¤ด¼¨¦̧Á¨¥ ์ คªบค»¤

®¨°ดÅ¢Â­ดง­ถµน³ ทÎµงµน 

2. กµ¦Â¥กขªดพ¨µ­ต·ก®µกค่µนÎÊµ®นก́จµก Module Hx711 Loadcell ¤̧ค่µนÎÊµ®นก́¦³®ªµ่ง 4 ก¦́¤

ถ¹ง 20 ก¦́¤ Â¨³­´ญญµณจµก sensor ต¦ªจจบ́ªต́ถ» จ³­´ÉงÄ® ้servo motor Â¨³ Ã¤ด¼¨¦̧Á¨¥ ์ 

คªบค»¤®¨°ดÅ¢Â­ดง­ถµน³ ทÎµงµน 

3. กµ¦Â¥กก¦³ป๋°งจ³¦́บ­´ญญµณจµกProximity sensor ต¦ªจจบ́Ã¨®³ จ³­´ÉงÄ® ้servo motor 

Â¨³ Ã¤ด¼¨¦̧Á¨¥ ์ คªบค»¤®¨°ดÅ¢Â­ดง­ถµน³ ทÎµงµน 
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Flow chat  ของช»ดค´ดÂยกประÁภท 

 

ร¼ปท̧É 3.6 Flow chat  ข°งช»ดคด́Â¥กป¦³Á£ท 
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3.4  ÃปรÂกรม Arduino IDE Âละ CodeÃปรÂกรม 

        ­Îµ®¦́บÁค¦ºÉ°งคด́Â¥กขªด°ต́Ãน¤ต́· จ³Äชบ้°¦์ด Arduino Uno Äนกµ¦¦́บข°้¤¼¨ Â¨³กµ¦

ป¦³¤ª¨ผ¨ กµ¦คªบค»¤ ซ¹É งท̧ÉÄชÄ้นกµ¦Áข¸¥นคÎµ­´Éงน´Êน จ³ÄชÃ้ป¦Âก¦¤ Arduino IDE  

1. ดµªน์Ã®¨ดÃป¦Âก¦¤ Arduino IDE  จµกÁªÈบÅซต ์Â¨³ทÎµกµ¦ต·ดต´Êง 

             https://www.arduino.cc/en/Main/Software ดง́¦¼ ปท̧É 3.5 

 
ร¼ปท̧É 3.7  ®นµ้ต่µงÁªÈบÅซต­์Îµ®¦́บดµªน์Ã®¨ดÃป¦Âก¦¤ Arduino IDE 

2. Áป· ดÃป¦Âก¦¤ Arduino IDE 

 
ร¼ปท̧É 3.8 ®นµ้ต่µงÃป¦Âก¦¤ Arduino IDE 

 

 

3. ทÎµกµ¦Áข¸¥นÃป¦Âก¦¤¨งÄนÃป¦Âก¦¤ Arduino IDE 

4. Á¤ºÉ°Áข¸¥นÃป¦Âก¦¤Á­¦ÈจÂ¨ª้ ต°้งทÎµกµ¦ต¦ªจ­°บคªµ¤ผ·ดพ¨µดข°งÃป¦Âก¦¤ Ãด¥กµ¦

กดÅปท̧É Verify Á¤ºÉ°Áข¸¥นÃป¦Âก¦¤ถ¼กต°้งจ³Â­ดงคÎµªµ่ Done compiling. ทµงดµ้น¨่µงข°ง
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®นµ้ตµงÃป¦Âก¦¤ ดง́¦¼ปท̧É 3h. 

 
ร¼ปท̧É 3.9 ®นµ้ต่µงÂ­ดงคªµ¤ถ¼กต°้งข°งÃป¦Âก¦¤ 

 

3.5 Ãค้ดÃปรÂกรม 

         กµ¦ทÎµงµนข°งÁค¦ºÉ°งคด́Â¥กขªด°ต́Ãน¤ต́· ­µ¤µ¦ถทÎµงµนÅดÃ้ด¥¤̧Ãป¦Âก¦¤กµ¦ทÎµงµนดง́น̧Ê  

3.5.1.Ãค้ดกµรป· ดป· ดฝµถ´งอต́Ãนม´ต· ÃดยÄช้Arduino Uno 

#include <Servo.h>                       //Á¦̧¥กÄชÅ้¨บ¦µ¦ Servo   

#define sensor  4                                                      //Âป¦ชºÉ° manualsw Ä®้ขµ 4 ¦́บ­´ญญµณ  

#define ledlighting 3                                                //Âป¦ชºÉ° ledlighting Ä®ข้µ 3 ¦́บ­´ญญµณ  

Servo servodoor;               //ป¦³กµ«ตª́Âป¦ชºÉ° servodoor 

void setup(s=] 

 { 
 pinMode(manualsw,INPUT_PULLUP);                    //set ค่µ manualsw ÁปÈ น­ª·ตช์ 
 pinMode(sen,INPUT);                                           //set ค่µ sensor Äนกµ¦ต¦ªจÁชÈคªต́ถ» 

servodoor.attach(9);                                                    //­´ÉงÄชง้µนServo ขµท̧É 9 

  delay(500);        //®น่ªงÁª¨µ 0.5 sec 

servodoor.write(0);                                                     //Servodoor®¤»น 0 °ง«µ 

  delay(500);                                                               //®น่ªงÁª¨µ 0.5 sec 

} 

void loop() { 

 if(digitalRead (manualsw)==LOW)||(digitalRead (sensor)==LOW){ 

  servodoor.write(180);             //Servodoor®¤»น 180 °ง«µ 

  delay(500);                             //®น่ªงÁª¨µ 0.5 sec 

}else  servodoor.write(0); 

} 
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3.5.2 กµรค´ดÂยกประÁภท ÃดยÄช้Arduino Mega2560 

#include <Wire.h>  

#include <Servo.h>                         //Á¦̧¥กÄชÅ้¨บ¦µ¦ Servo 

#include <HX711.h>                        //Á¦̧¥กÄชÅ้¨บ¦µ¦̧ HX711 

#include <LiquidCrystal_I2C.h>            //Á¦̧¥กÄชÅ้¨บ¦µ¦̧ LCD I2C 

float z ; 

Servo servodoor;                           //ป¦³กµ«ตª́Âป¦ชºÉ° servodoor 

Servo servobase;                           //ป¦³กµ«ตª́Âป¦ชºÉ° servobase 

#define calibration_factor -380000 

#define DOUT  3                        //LOAD CELL 

#define CLK  2                             //LOAD CELL 

#define infar1  12                         //Âป¦ชºÉ° infar1 Ä®ข้µ 12 ¦́บ­´ญญµณ  

#define infar2  43                         //Âป¦ชºÉ° infar2 Ä®ข้µ 43 ¦́บ­´ญญµณ 

#define LED  13                           //Âป¦ชºÉ° LED Ä®้ขµ 13 ¦́บ­´ญญµณ 

#define prox  4                          //Âป¦ชºÉ° prox Ä®ข้µ 4 ¦́บ­´ญญµณ 

#define prox2  42                         //Âป¦ชºÉ° prox2 Ä®ข้µ 42 ¦́บ­´ญญµณ 

#define RELAY_LED1 48                    //Âป¦ชºÉ° RELAY_LED1 Ä®้ขµ 48 ¦́บ­´ญญµณ 

#define RELAY_LED2 50                    //Âป¦ชºÉ° RELAY_LED2 Ä®ข้µ 50 ¦́บ­´ญญµณ 

#define RELAY_LED3 52                    //Âป¦ชºÉ° RELAY_LED3 Ä®ข้µ 52 ¦́บ­´ญญµณ 

HX711 scale(DOUT, CLK); 

LiquidCrystal_I2C lcd(0x27, 20, 4);  

int glassUp = 0 ;                             //กÎµ®นดÄ® glassUp Á¦·É¤จµก 0 

int PlasticUp = 0 ;                      //กÎµ®นดÄ® PlasticUp Á¦·É¤จµก 0 

int canUp =0;                                         //กÎµ®นดÄ® canUp Á¦·É¤จµก 0 

void setup() { 

  Serial.begin(115200);                   //­ºÉ°­µ¦ข°้¤¼¨ดª้¥คªµ¤Á¦Èª 115200 บ·ตต่°ª·นµท̧ 

  Serial.println("ArduinoAll Calibrating..."); //­´Éงพ·¤พ ์ArduinoAll Calibrating °°ก¤°น·Áต°¦์ 

  scale.set_scale(calibration_factor);   // ป¦́บค่µ calibration factor 

  scale.tare();                           //¦̧ÁซตนÎÊµ®นก́ÁปÈ น 0 

  pinMode(LED, OUTPUT);                  //set ค่µ photo Äนกµ¦ต¦ªจÁชÈคªต́ถ» 
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  pinMode(prox, INPUT);                  //set ค่µ proximity Äนกµ¦ต¦ªจÁชÈค ก¦³ป๋°ง 

  pinMode(prox2, INPUT);                 //set ค่µ proximity2 Äนกµ¦ต¦ªจÁชÈค ก¦³ป๋°ง 

  pinMode(infar1, INPUT);                //set ค่µ photo sensor Äนกµ¦ต¦ªจÁชÈคªต́ถ» 

  pinMode(infar2, INPUT);                //set ค่µ photo sensor Äนกµ¦ต¦ªจÁชÈคªต́ถ» 

  lcd.begin();                             //­´Éงกµ¦Á¦·É¤ตน้Â­ดงผ¨LCD 

  lcd.setCursor(4, 0);                    //กÎµ®นดตÎµÂ®น่งÂ­ดงผ¨ตÎµÂ®น่งท̧É 4 Âถªท̧É 0 

  lcd.print("BOTTLE  TYPE");             //Â­ดงข°้คªµ¤ BOTTLE  TYPE ท̧Éจ°LCD 

  lcd.setCursor(0, 1);                    //กÎµ®นดตÎµÂ®น่งÂ­ดงผ¨ตÎµÂ®น่งท̧É 0 Âถªท̧É 1 

  lcd.print("Can            =   ");       //Â­ดงข°้คªµ¤ Can           = ท̧Éจ°LCD 

  lcd.setCursor(0, 2);                    //กÎµ®นดตÎµÂ®น่งÂ­ดงผ¨ตÎµÂ®น่งท̧É 0 Âถªท̧É 2 

  lcd.print("Plastic bottle =   ");       //Â­ดงข°้คªµ¤ Plastic bottle = ท̧Éจ°LCD 

  lcd.setCursor(0, 3);                    //กÎµ®นดตÎµÂ®น่งÂ­ดงผ¨ตÎµÂ®น่งท̧É 0 Âถªท̧É 3 

  lcd.print("Glass bottle   =   ");       //Â­ดงข°้คªµ¤ Glass bottle   = ท̧Éจ°LCD 

  servodoor.attach(9);                    //­´ÉงÄชง้µนServo ขµท̧É ต 

  delay(500);                             //®น่ªงÁª¨µ 0.5 sec 

  servobase.attach(8);                    //­´ÉงÄชง้µนServo ขµท̧É 8 

  delay(500);                             //®น่ªงÁª¨µ 0.5 sec 

  servodoor.write(0);                     //Servodoor®¤»น 0 °ง«µ 

  delay(500);                             //®น่ªงÁª¨µ 0.5 sec 

  servodoor.write(80);                    //Servodoor®¤»น 80 °ง«µ 

  delay(500);                             //®น่ªงÁª¨µ 0.5 sec 

  servobase.write(0);                     //Servosbase®¤»น 0 °ง«µ 

  delay(1000);                            //®น่ªงÁª¨µ 1 sec 

  servobase.write(98);                     //Servobase®¤»น 80 °ง«µ 

  delay(1000);                             //®น่ªงÁª¨µ 1 sec 

  scale.set_scale(calibration_factor);    //ป¦́บค่µ calibration factor 

  scale.tare();                            //¦̧ÁซตนÎÊµ®นก́ÁปÈ น 0 

  pinMode(RELAY_LED1,OUTPUT);            //­´ÉงÄ® ้RELAY_LED1 ÁปÈ น OUTPUT 

  pinMode(RELAY_LED2,OUTPUT);           //­´ÉงÄ® ้RELAY_LED2 ÁปÈ น OUTPUT 

  pinMode(RELAY_LED3,OUTPUT);            //­´ÉงÄ® ้RELAY_LED3 ÁปÈ น OUTPUT 
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  digitalWrite(RELAY_LED1, HIGH);        //Ä® ้RELAY_LED1 ­ถµน³ HIGH 

  digitalWrite(RELAY_LED2, HIGH);        //Ä® ้RELAY_LED2 ­ถµน³ HIGH 

  digitalWrite(RELAY_LED3, HIGH);        //Ä® ้RELAY_LED3 ­ถµน³ HIGH 

  digitalWrite(LED, HIGH);                //Ä® ้LED ­ถµน³ HIGH 

} 

void can_type() { 

    servobase.write(40);                  //Servosbase®¤»น 40 °ง«µ 

    delay(500);                          //®น่ªงÁª¨µ 0.5 sec. 

    servodoor.write(0);                   //Servodoor®¤»น 0 °ง«µ 

    delay(500);                          //®น่ªงÁª¨µ 0.5 sec. 

    servodoor.write(80);                  //Servodoor®¤»น 80 °ง«µ 

        delay(500);                          //®น่ªงÁª¨µ 0.5 sec. 

     canUp++;                             //Áพ·É¤ค่µ canUp ท̧¨่³ 1 

    lcd.setCursor(17, 1);                 //กÎµ®นดตÎµÂ®น่งÂ­ดงผ¨ตÎµÂ®น่งท̧É 17 Âถªท̧É 1 

    lcd.print(canUp);                     //Â­ดงค่µcanUpบนจ° LCD 

    delay(100);                           //®น่ªงÁª¨µ 0.1 sec. 

    digitalWrite(RELAY_LED2,LOW);       //Ä® ้RELAY_LED2 ­ถµน³ LOW 

    servobase.write(98);                  //Servosbase®¤»น 98 °ง«µ 

    delay(500);                          //®น่ªงÁª¨µ 0.5 sec. 

    digitalWrite(RELAY_LED2,HIGH);      //Ä® ้RELAY_LED2 ­ถµน³ HIGH 

    scale.tare();                         //¦̧ÁซตนÎÊµ®นก́ÁปÈ น 0 

  } 

} 

void Glass_bottle_type() { 

    delay(500);                           //®น่ªงÁª¨µ 0.5 sec. 

    servodoor.write(0);                   //Servosdoor®¤»น 0 °ง«µ 

    delay(500);                          //®น่ªงÁª¨µ 0.5 sec. 

    servodoor.write(80);                  //Servosdoor®¤»น 80 °ง«µ 

     delay(500);                          //®น่ªงÁª¨µ 0.5 sec. 

    glassUp++;                            //Áพ·É¤ค่µ glassUp ท̧¨่³ 1 
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    lcd.setCursor(17, 3);                 //กÎµ®นดตÎµÂ®น่งÂ­ดงผ¨ตÎµÂ®น่งท̧É 17 Âถªท̧É 3 

    lcd.print(glassUp);                   //Â­ดงค่µglassUpบนจ° LCD 

    delay(500);                          //®น่ªงÁª¨µ 0.5 sec. 

    digitalWrite(RELAY_LED1,LOW);      //Ä® ้RELAY_LED1 ­ถµน³ LOW 

    delay(500);                          //®น่ªงÁª¨µ 0.5 sec. 

    digitalWrite(RELAY_LED1,HIGH);      //Ä® ้RELAY_LED1 ­ถµน³ HIGH 

    scale.tare();                         //¦̧ÁซตนÎÊµ®นก́ÁปÈ น 0 

        delay(500);                          //®น่ªงÁª¨µ 0.5 sec. 

} 

} 

void plastic_bottle_type() { 

    if((z < 20)&&(z>4)&&(digitalRead(prox)==HIGH)){ 

       //ถµ้ค่µ  20< z <0.4 Â¨³ prox ­ถµน³ HIGH  

    } 

    delay(500);                          //®น่ªงÁª¨µ 0.5 sec. 

    servobase.write(160);                 //Servosbase®¤»น 160 °ง«µ 

    delay(500);                          //®น่ªงÁª¨µ 0.5 sec. 

    servodoor.write(0);                  //Servosdoor®¤»น 0 °ง«µ 

    delay(500);                          //®น่ªงÁª¨µ 0.5 sec. 

    servodoor.write(80);                 //Servosdoor®¤»น 80 °ง«µ 

    delay(500);                          //®น่ªงÁª¨µ 0.5 sec. 

    PlasticUp++;                         //Áพ·É¤ค่µ PlasticUp ท̧¨่³ 1 

    lcd.setCursor(17, 2);                 //กÎµ®นดตÎµÂ®น่งÂ­ดงผ¨ตÎµÂ®น่งท̧É 17 Âถªท̧É 2 

    lcd.print( PlasticUp);               //Â­ดงค่µPlasticUpบนจ° LCD 

    delay(100);                          //®น่ªงÁª¨µ 0.1 sec. 

    digitalWrite(RELAY_LED3,LOW);       //Ä® ้RELAY_LED3 ­ถµน³ LOW 

    servobase.write(98);                 //Servosbase®¤»น 98 °ง«µ 

    delay(500);                          //®น่ªงÁª¨µ 0.5 sec. 

    digitalWrite(RELAY_LED3,HIGH);      //Ä® ้RELAY_LED3 ­ถµน³ HIGH 

    scale.tare();                        //¦̧ÁซตนÎÊµ®นก́ÁปÈ น 0 
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} 

void loop() { 

   delay(100); //®น่ªงÁª¨µ 0.1 sec. 

  if((digitalRead(infar2)==LOW)){ 

       //ถµ้ค่µ  infar2 ­ถµน³ HIGH 

    Serial.print(scale.get_units());                       //­´Éงพ·¤พ ์ค่µนÎÊµ®นก́ °°ก¤°น·Áต°¦์ 

    Serial.print("\t"); 

    z = abs(1000*(scale.get_units()));               //Ä®Z้ = ค่µนÎÊµ®นก́ *1000 

    Serial.println(z);                                          //­´Éงพ·¤พ ์ค่µZ °°ก¤°น·Áต°¦์ 

    Serial.print("\t"); 

    delay(100);                                                 //®น่ªงÁª¨µ 0.1 sec. 

    if(z>46){                                                    //ถµ้ค่µ z > 46  

    Serial.println("Glass_bottle");                  //­´Éงพ·¤พ ์Glass_bottle °°ก¤°น·Áต°¦์ 

    Glass_bottle_type() ;                                //­´ÉงÄชง้µน  Glass_bottle_type() 

    }else if(((z < 20)&&(z>4))&&(digitalRead(prox2)==HIGH)){     

       //ถµ้ค่µ  20< z <0.4 Â¨³ prox ­ถµน³ HIGH 

         delay(1000);                                       //®น่ªงÁª¨µ 1 sec. 

    Serial.println("plastic_bottle");              //­´Éงพ·¤พ ์plastic °°ก¤°น·Áต°¦์ 

    plastic_bottle_type();                             //­´ÉงÄชง้µน plastic_bottle_type() 

    } 

    }if((digitalRead(prox2)==LOW)&&((z < 20)&&(z>4))){ 

    //ถµ้ค่µ  20< z <0.4 Â¨³ prox ­ถµน³ LOW 

     Serial.println("can");                           //­´Éงพ·¤พ ์can °°ก¤°น·Áต°¦์ 

     can_type(); //­´ÉงÄชง้µน can_type() 

    } 

} 

­·Êน­»ดÃป¦Âก¦¤ 
 

 

 



30 
 

3.6 กµรÃหลดÃปรÂกรมลงบอร์ด 

             Á¤ºÉ°ทÎµกµ¦Áข¸¥นÃป¦Âก¦¤ถ¼กต°้งÂ¨ª้ ข´Êนต°นต่°ÅปÁปÈ นกµ¦Ã®¨ดÃคด้Ãป¦Âก¦¤¨งบ°¦์ด

ซ¹Éง¤̧กµ¦ต´Êงค่µต่µง Ç ดง́น̧Ê  

ř. ÁชºÉ°¤ต่°­µ¥ USB Áขµ้กบ́บค°¤พ·ªÁต°¦์Â¨³บ°¦์ด Arduino Mega 2560 Â¨³  Arduino Uno 

Ś. Á º̈°กบ°¦์ด Ãด¥Á º̈°ก¦»่นข°งบ°¦์ดท̧ÉÄชÄ®ต้¦งกบ ́Ãป¦Âก¦¤ท̧ÉÄชง้µน ซ¹ÉงÁค¦ºÉ°งคด́Â¥กขªด

°ต́Ãน¤ต́· 

    Äชบ้°¦์ด Arduino Mega 2560 Â¨³­่ªนกµ¦Áป· ดป· ดฝµถง́°ต́Ãน¤ต́· Äชบ้°¦์ด Arduino Uno 

   Ãด¥Á º̈°กÁ¤น¼ Tools Â¨ª้Á º̈°กท̧É Board จµกน´Êนทµ กµ¦Á º̈°ก บ°¦์ด Arduino Mega 2560 Â¨³ ­่ªน          

Ãป¦Âก¦¤กµ¦Áป· ดป· ดขªด°ต́Ãน¤ต́· Ä®้Á º̈°ก Arduino Uno 

`  

ร¼ปท̧É 3.10 กµ¦ÁชºÉ°¤ต่°กบ́บ°¦์ด Arduino Mega 2560 
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ร¼ปท̧É 3.11 กµ¦ÁชºÉ°¤ต่°กบ́บ°¦์ด Arduino Uno 

1. Á º̈°กพ°¦์ต ซ¹É งต°้งÁ º̈°กต่°ช่°ง USB Ä®ต้¦งกบ́ท̧ÉÁชºÉ°¤ต่°บ°¦์ด Arduino Mega 2560 หรºอ Arduino 

Uno Ãด¥ปกต· Ãป¦Âก¦¤จ³ทÎµกµ¦Á º̈°กÄ®้°ต́Ãน¤ต́·Âต่°¥µ่ งÅ¦กÈตµ¤คª¦ต¦ªจ­°บÄ®้ต¦งกน́Ãด¥ Á º̈°ก

Á¤น¼ Tools Â¨ª้Á º̈°ก Port : Â¨ª้กดÁ º̈°กพ°¦์ตท̧ÉÂ­ดงÄนÃป¦Âก¦¤ดง́¦¼ปท̧É 3.11 

 

ร¼ปท̧É3.12 กµ¦Á º̈°กพ°¦์ตÁพºÉ°กµ¦­ºÉ°­µ¦¦³®ªµ่ง Ãป¦Âก¦¤Â¨³บ°¦์ด 
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5.จµกน´ÊนทÎµกµ¦UploadÃป¦Âก¦¤Åปท¸Éบ°¦์ด Ãด¥กดท̧Éป»่ ¤ Upload 

 
ร¼ปท̧É3.13   กµ¦UploadÃป¦Âก¦¤Åปท̧Éบ°¦์ด 

 

 

5. Á¤ºÉ°UploadÁ­¦ÈจÂ¨ª้Ãป¦Âก¦¤จ³Â­ดงคµ ª่µ “DŽŶe ƵƉlŽadiŶg͟ จµกน´Êนต¦ªจ­°บ °»ปก¦ณ์ท̧ÉÅดต้่°Åª

ทÎµงµนต¦งตµ¤Ãป¦Âก¦¤ท̧ÉÁข¸¥น®¦º°Å¤่ 

 

3.7 กµรÂสดงผลของÁครºÉองค´ดÂยกขวดอต́Ãนม´ต· 
  Áค¦ºÉ°งคด́Â¥กขªด°ต́Ãน¤ต́· จ³¤̧กµ¦Â­ดงผ¨ 3 ­่ªน ®¨ก́ จ³Â­ดงจÎµนªนกµ¦คด́Â¥กขªดÂต่¨³

ป¦³Á£ท ÅดÂ้ก่ 1.can(ก¦³ป๋°ง) 2. Plastic bottle (ขªดพ¨µ­ต·ก) 3.Glass bottle(ขªดÂกª้) 

 
ร¼ปท̧É3.14 กµ¦Â­ดงผ¨กµ¦ทÎµงµนดª้¥จ° LCD 
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3.8 ÁครºÉองค´ดÂยกขวดอต́Ãนม´ต· 

 บทท̧É 3 ÁปÈ นกµ¦Â­ดงกµ¦°°กÂบบÁค¦ºÉ°งคด́Â¥กขªด°ต́Ãน¤ต́· กµ¦ต่°Â¨³ÁชºÉ°¤Ã¥ง­µ¥­´ญญµณ

ข°ง  บ°¦์ด Arduino Mega2560 Â¨³ Arduino Uno กบ́°»ปก¦ณ์ ต่µง Ç ท̧ÉÄชÄ้นÁค¦ºÉ°งÁค¦ºÉ°งคด́Â¥ก

ขªด°ต́Ãน¤ต́· กµ¦ÄชÃ้ป¦Âก¦¤ Arduino IDE Ãคด้Ãป¦Âก¦¤ ท̧Éคªบค»¤กµ¦ทÎµงµนข°ง°»ปก¦ณ์

ท´Êง®¤ด Â¨³ข´Êนต°นกµ¦Äชง้µนข°งÁค¦ºÉ°งคด́Â¥กขªด°ต́Ãน¤ต́· 
    

 

 
 

ร¼ปท̧É3.15 Áค¦ºÉ°งคด́Â¥กขªด°ต́Ãน¤ต́· 
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บททีÉ Ŝ 
การทดลองÂละผลการทดลอง 

 
จากท่ีไดอ้อกแบบและไดส้ร้างเคร่ืองมาแลว้นัน่ ขั้นตอนต่อไปคือการทดสอบการทÎางาน

ของเคร่ืองคดัแยกขวดอตัโนมติั เพื่อให้เป็นไปตามวตัถุประสงคท่ี์วางไว ้โดยจะนÎาการทดสอบการ

ทÎางานของเคร่ือง 45 คร้ัง แบ่งเป็น ขวดพลาสติก จÎานวน 15 คร้ัง ขวดแกว้ จÎานวน 15 คร้ัง กระป๋อง

โลหะ 15 คร้ัง แลว้นÎามาหาค่าเฉล่ีย 
Ŝ.ř ทดสอบการทÎางานของÁครºÉองคัดÂยกอตัÃนมัติ 

การทดสอบการทÎางานของเคร่ืองคดัแยกขวดอตัโนมติัเป็น การทÎางานของตวัเคร่ืองวา่

สามารถคดัแยกขวดไดแ้ต่ละประเภทไดห้รือไม่ อยา่งไรซ่ึงการทดลองไดจ้ดัทÎาขึ้นจÎานวน 60 คร้ัง

โดยแบ่งเป็นขวดแต่ละประเภทอยา่งละ 20 คร้ัง 
การทดลอง : การทดสอบการทÎางานของเคร่ืองคดัแยกอตัโนมติั 
วัตถ»ประสงค์ :ř. เพื่อทดสอบการทÎางานของเคร่ืองคดัแยกขวดอตัโนมติั 
         Ś. เพื่อหาประสิทธิภาพของเคร่ืองคดัแยกขวดอตัโนมติั 
วัสด»อ»ปกรณ์ 

1. เคร่ืองคดัแยกขวดอตัโนมติั 
2. ขวดพลาสติก 15ใบ 
3. ขวดแกว้ 15 ใบ 
4. กระป๋อง 15ใบ 
5. ภาชนะรองรับเช่น ถุง 

ขัÊนตอนการทดลอง 
1. ติดตั้งปลัËกเคร่ืองคดัแยกขวดอตัโนมติัเขา้กบัปลัËกเคร่ืองใชไ้ฟฟ้า และปลด สวิตช ์

Emergency เพื่อจ่ายไฟเล้ียงระบบ 
2. จดัเตรียมขวดกบักระป๋องท่ีจะทÎาการคดัแยก 
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บันท¹กผลการทดลอง 
ตารางท่ีŜ.ř บนัทึกผลการทดลอง 
 
 

 

 

 
 

*หมายเหตุ                เคร่ืองหมาย  3 คือการคดัแยกสÎาเร็จ 
                                 เคร่ืองหมาย  2  คือการคดัแยกไม่สÎาเร็จ 
 
 
 
 

การทดลอง 
ประเภทการคดัแยก 

ขวดพลาสติก ขวดแกว้ กระป๋อง 
1 3 3 3 
2 3 3 3 
3 3 3 2 
4 3 3 3 
5 3 3 3 
6 3 3 2 
7 3 3 3 
8 3 3 3 
9 3 3 3 

10 3 3 3 
11 3 3 3 
12 3 3 3 
13 3 3 3 
14 3 3 2 
15 3 3 3 

สÎาเร็จ 15 15 12 
ไม่สÎาเร็จ 0 0 3 
คิดเป็น% 100% 100% 80% 
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Ŝ.ŚวิÁคราะห์ผลการทดลอง 
            จากการทดลองตามตารางท่ี 4.1 พบวา่ การคดัแยกขวดพลาสติก กบัขวดแกว้สามารถคดัแยก

แระเภทไดโ้ดยไม่เจอปัญหา ส่วนการคดัแยกกระป๋องพบวา่ ยงัมีความผิดพลาดอยู ่อาจเกิดมาจากตวั

อุปกรณ์ Proximity sensor ท่ีมีระยะการตรวยจบัท่ีนอ้ยเกินไปตามspec ของ Proximity sensor 
LJ12A3-4-Z/BX หรืออาจเกิดจากรูปร่างของกระป๋องท่ีเสียรูปไปจากเดิม ทÎาให้ Proximity sensor 
ตรวจจบัโลหะไม่เจอ จึงทÎาใหก้ารคดัแยกผิดเพี้ยนไป เน่ืองจากมี Sensor ตรวจจบัวตัถุ ท่ีใชต้รวจจบั 

ขวดแกว้ ขวดพลาสติกอยูท่ Îางานและค่านÎ้าหนกัของกระป๋อง ก็ใกลเ้คียงกบัขวดพลาสติกมาก ทÎาให้

เคร่ืองคดัแยกผิดประเภท 
 

 
ร¼ปทีÉ 4.1 กระป๋องท่ีเสียรูป 

 
 

 

 
ร¼ปทีÉ 4.2 ระยะการตรวจจบัของ Proximity sensor 
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4.3 สร»ปผลการทดลอง 
         จากการทดลองการทÎางานของเคร่ืองคกัแยกขวดอตัโนมติั จÎานวน 45 คร้ัง แบ่งเป็น การ

ทดลองแยกขวดพลาสติก 15 คร้ัง ขวดแกว้ 15 คร้ัง และกระป๋องอีก 15 คร้ัง จากตารางท่ีŜ.ř บนัทึก

ผลการทดลอง เคร่ืองคดัแยกขวดอตัโนมติั สามารถแยกขวดแกว้ กบั ขวดพลาสติกไดส้Îาเร็จจากการ

ทดลอง จÎานวน 15 แต่ละประเภท อยา่งละคร้ัง 15 คร้ัง คิดเป็น 100% ส่วนการคดัแยกกระป๋อง มี

ความผิดพลาดเลก็นอ้ยท่ีเกิดจากตวัอุปกรณ์ และรูปร่างลกัศนะของกระป๋อง ทÎาใหก้ารคดัแยก ได ้

12 คร้ังจาก 15 คร้ัง คิดเป็น 80% 
  
 

 

ร¼ปทีÉ 4.3 การฟแสดงการคดัแยกประเภท  
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บททีÉ 5 
สร»ปผลการศึกษาÂละข้อÁสนอÂนะ 

5.1 สร»ปÁนืÊอหาการศึกษา 
                 ตว́ÁครºÉ°งสµมµรถทÎµงµนÅดต้µมข°บÁขตท̧ÉÅดว้µงÁ°µÅวÃ้ดยตว́ÁครºÉ°งสµมµรถÂยกปร³Áภท

ขวดพลµสต·ก ขวดÂกว้ กร³ป๋°ง ÃดยÄช ้ส´ญญµณจµก sensor ค่µนÎÊµ®นก́จµก Load cell Äนกµร

ตรวจÁชÈคÂล³ปร³มวลผล จµกกµรทดล°งกµรทÎµงµนข°งÁครºÉ°งคก́Âยกขวด°ต́Ãนมต́· จÎµนวน 45 
คร́Ê ง Âบ่งÁปÈ น กµรทดล°งÂยกขวดพลµสต·ก 15 คร́Ê ง ขวดÂกว้ 15 คร́Ê ง Âล³กร³ป๋°ง°̧ก 15 คร́Ê ง ÁครºÉ°ง

คด́Âยกขวด°ต́Ãนมต́· สµมµรถÂยกขวดÂกว้ กบ́ ขวดพลµสต·กÅดส้ÎµÁรÈจจµกกµรทดล°ง จÎµนวน 15 
Âต่ล³ปร³Áภท °ยµ่งล³คร́Ê ง 15 คร́Ê ง ค·ดÁปÈ น 100% ส่วนกµรคด́Âยกกร³ป๋°ง ม̧ควµมผ·ดพลµด

ÁลÈกน°้ยท̧ÉÁก·ดจµกตว́°»ปกรณ์ Âล³ร¼ปร่µงลก́ศน³ข°งกร³ป๋°ง ทÎµÄ®ก้µรคด́Âยก Åด ้12 คร́Ê งจµก  
15 คร́Ê ง ค·ดÁปÈ น 80%  
 
5.2 ปัญหาทีÉพบขณะดÎาÁนินการ 
   ÄนกµรทÎµงµนข°งÃครงงµรÁครºÉ°งคด́Âยกขวด°ต́Ãนมต́· Åดพ้บป́ญ®µต่µง Ç ดง́ÂสดงÅวÄ้น  
ตµรµงท̧É 5.   ปร³ก°บดว้ยป́ญ®µท̧Éพบขณ³ดÎµÁน·นกµรÂล³สµÁ®ต»ข°งป́ญ®µ 

ปัญหาทีÉพบขณะดÎาÁนินการ สาÁหต»ของปัญหาขณะดÎาÁนินการ 
1.Åม่สµมµรถÂยกขวดท̧Éม̧นÎÊµ°ย¼Å่ด ้ ÁนºÉ°งจµกม̧ค่µนÎÊµ®นก́มµกÁครºÉ°งจ³ค·ดÁปÈ นขวด

Âกว้ทน́ท̧  
2.Åม่สµมµรถÂยกกร³ป๋°งท̧ÉÁส̧ยร¼ปทรงจµกÁด·มÅด ้ ÁนºÉ°งจµก Sensor Proximity Åม่สµมµรถตรวจจบ́

วต́ถ»ÅดÄ้นบµงคร́Ê ง ทÎµÄ®้ÁครºÉ°งค·ดÁปÈ นขวด

พลµสต·กÁนºÉ°งจµกม̧ค่µนÎÊµ®นก́ÄกลÁ้ค¸ยงกบ́

กร³ป๋°ง 
3.ÁครºÉ°งÄชÁ้วลµÄนกµรคด́Âยกนµน ÁนºÉ°งจµกต°้งตรวจส°บÁงºÉ°นÅขÄนกµรคด́Âยก

ต°้ง®น่วงÁวลµÄนกµรตรวจส°บข°งSensor  
ต่µง ÇÁพºÉ°Áขµ้ส¼่ÁงºÉ°นÅขข°งÃปรÂกรม 

ตารางทีÉ 5.1 ป́ญ®µท̧ÉพบÂล³สµÁ®ต»ข°งป́ญ®µ 
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5.3 ข้อÁสนอÂนะ 
1.ควรจ³ต°้งÁทนÎÊµจµกขวดท·Êงท»กคร́Ê งก่°นจ³ทÎµกµรคด́Âยก 
2.ควรตรวจส°บร¼ปทรงข°งกร³ป๋°งก่°นกµรคด́Âยกท»กคร́Ê ง 
 
5.4 ÂนวทางÄนการพฒันาÄนอนาคต 
1.ปร́บปร»งพฒ́นµÄ®Á้ครºÉ°งสµมµรถคด́Âยกขวดส̧Åด ้
2.ปร́บปร»งÄ®้ÁครºÉ°งสµมµรถคด́ÂยกÄชÁ้วลµÄ®น้°้ยท̧Éส»ด 
3.ปร́บปร»งÄ®้ÁครºÉ°งสµมµรต·ดต´ÊงÅดท้»กท̧Âล³Äชพ้ลง́งµนÅฟฟ้µจµกÂสง°µท·ตยท์ดÂทน 
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ภาคผนวก ก 

การดÎาÁนินงานÂละการจัดทÎาÃครงการ 
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ภาคผนวก ข 

ขัÊนตอนการÄช้งาน 
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 ขัÊนตอนการÄช้งานของÁครºÉองคัfÂยกขวดอตัÃนมัติ 
 

        
 
1.Áตร̧ยมขวดท̧ÉทÎาการคัดÂยก 
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2.ทÎาการต่อÅฟÄห้กบัÁครºÉองÂละ ปลด Emergency  บนตัวÁครºÉอง 

 
 
การÂสดงผลของÁครºÉอง 
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4.ทÎาการคัดÂยกขวดÂต่ละชนิด 
กระป๋อง 

 
 

ขวดÂก้ว 
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ขวดพลาสติก 

 
 

ÁมºÉอทÎาการคัดÂยกÁสรÈจÂล้ว 
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