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 โครงงานฉบบันี,สาํเร็จลุล่วงไปไดด้ว้ยความช่วยเหลืออยา่งยิAง จากอาจารย ์ดร.ธีทตั  ดลวชิยั ทีAอนุมติั

เห็นชอบในการจดัทาํโครงงานนี,  โดยไดใ้หค้าํแนะนาํและขอ้เสนอแนะตลอดจนถึงเอื,อเฟื, อสถานทีA อุปกรณ์

ต่าง ๆ ในการจดัทาํโครงงานครั, งนี,  

ขอขอบพระคุณอาจารยผ์ูส้อนปฏิบติัการ ศูนยเ์ครืA องมือวิทยาศาสตร์และเทคโนโลยี 4 (อาคาร

เครืAองมือ 4 - F4) ทีAไดเ้อื,อเฟื, ออุปกรณ์ทีAใชใ้นการจดัทาํโครงงาน  

ขอขอบพระคุณคณาจารย์ในสาขาวิชาวิศวกรรมเมคคาทรอนิกส์ และคณาจารย์สาขาวิชา

วิศวกรรมเครืAองกลทุกท่าน ทีAไดก้รุณาให้คาํแนะนาํและความรู้ต่าง ๆ รวมถึงขอบคุณเพืAอน ๆ พีA ๆ นอ้ง  ๆ 

ในการจดัทาํโครงงานฉบบันี, ใหส้าํเร็จลุล่วงตามวตัถุประสงค ์

ขอกราบขอบพระคุณบิดา มารดา และครอบครัวของคณะผูจ้ดัทาํทีAไดใ้หก้าํลงัใจ สนบัสนุนในดา้น

การเงินเสมอมาจนโครงงานฉบบันี,สาํเร็จ 

ขอขอบคุณศูนยบ์รรณสาร มหาวิทยาลยัเทคโนโลยีสุรนารี ทีAไดใ้ห้ความช่วยเหลือในด้านการ

คน้ควา้ศึกษาหาขอ้มูลต่าง ๆ มาโดยตลอด  

สุดท้ายนี, นี, ยงัมีผูมี้พระคุณช่วยเหลืออีกหลายท่าน ซึA งไม่สามารถกล่าวนามได้ทีAนี, ได้ทั, งหมด  
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บทคดัย่อ 

บทความฉบบัน้ีน าเสนอแนวคิดและนวตักรรมใหม่ของระบบลิฟตส์ าหรับท่ีอยู่

อาศัยเรียกว่าระบบควบคุมลิฟต์เรียกใช้งานในบ้าน2ชั้น ( House for Call Destination 

Control ) เพื ่อรองรับปัญหาส าหรับการ เคลื่อนท่ีในแนวด่ิ ง ( Vertical Transportation ) 

ซ่ึงนบัวนจะเป็นปัญหามากข้ึน ทั้งน้ีเน่ืองจากทัว่โลกก าลงัแข่งขนัการพฒันาไป สู่ความ

เจริญ ความมี คุณภาพชีวิตท่ีดีตามเป้าหมายและความตอ้งการของแต่ละประเทศอย่าง

ต่อเน่ืองและมี แนวโนม้ท่ีจะขยาย ตวัอยา่งรวดเร็ว โดยเฉพาะการพฒันาในเขตเมืองใหญ่ 

เขตเมืองและเขตอุตสาหกรรม ซ่ึงส่งผลให้มูลค่าของพื้นท่ีส าหรับ ก่อสร้างอาคาร

ส านักงานและอาคารพาณิชยก รวมมีมูลค่าสูงมากเทียบต่อตารางเมตรและเพื่อความ

คุม้ค่าในเชิงเศรษฐกิจจึง หลีกเล่ียงไดย้ากท่ีจะตอ้งสร้างตึกสูงและตึกสูงพิเศษเพื่อรองรับ

ธุรกรรมการท างานทุกประเภทในอาคาร ดงักล่าวและระบบลิฟต ์ในปัจจุบนัไม่สามารถ

รองรับปัญหาดงักล่าวน้ีไดโ้ดยเฉพาะ มาตรฐานสากลในการก าหนดคุณภาพดงันั้นการ

ออกแบบระบบลิฟต์ทดจะตอ้งสามารถ รองรบการให้บริการท่ีมีคุณภาพในแนวด่ิ งและ

ความพึงพอใจของผูใ้ช้รวมถึงความปลอดภยัในการใช้งานดว้ยและเพื่อให้ระบบลิฟต์

นวตักรรมใหม่มีประสิทธิภาพสูงข้ึนผูเ้ขียนไดเ้พิ่มเติมแนวคิดในระบบการควบคุมโดย

อาศยัเทคนิคการตดัสินใจซ่ึงคาดวา่จะเป็นประโยชน์อย่างยิ่งส าหรับการใช้งานใน

แนวด่ิง

การออกแบบลิฟต์ต้นแบบสำหรับใช้ในบ้าน 2 ชั้น
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บทที ่1 

บทน า 

1.1 ความส าคัญและทีม่าของโครงงาน 

ปัจจุบนัสังคมไทยก าลังเดินหน้าเข้าสู่สังคมผูสู้งอายุความตอ้งการ’’ลิฟต์บ้าน’’ก็มี

เพิ่มข้ึนเป็นเงาตามตวัไปดว้ยเน่ืองจากผูสู้งอายใุนบ้านบางท่านอาจมีปัญหาดา้นสุขภาพ

อาจจ าเป็นตอ้งใช้วีลแชร์ ไมเ้ทา้ หรือวอล์คเกอร์เขา้มาเป็นตวัช่วยท าให้เดินข้ึน -- ลง
บันไดไม่สะดวก ลิฟตบ์า้นจึงเป็นส่ิงท่ีตอบโจทยแ์ละช่วยแกไ้ขปัญหาเหล่าน้ีได ้ลิฟตบ์า้น

จะแตกต่างจากลิฟต์โดยสารในหา้งสรรพสินคา้หรือโรงแรมตรงท่ีมีขนาดเล็กใช้ได ้คร้ัง

ละ 2 -- 3 คนเท่านั้น พื้นท่ีของลิฟต์บ้านจะมีขนาดเล็กประมาณ 1 . 3 0 × 1 . 3 0  เมตร ซ่ึง ประตู

ท่ีเปิดออกจากลิฟตจ์ะไม่ใช้ประตูบานสไลด์แบบทัว่ ๆ ไป แต่จะเป็นประตูบานเปิดเป็น 

ส่วนใหญ่ โดยจะเปิดได้กวา้งประมาณ 8  0 เซนติเมตร เพื่อให้สามารถน าวีลแชร์เขา้ -- ออก
ได ้หากเป็นผูสู้งอายท่ีุใชไ้มเ้ทา้หรือวอล์คเกอร์ ก็สามารถมีคนประคองผา่นช่องประตู

ออกมาพร้อม กนัได้การออกแบบลิฟต์บา้น สามารถออกแบบติดตรงลิฟต์ในบา้นหรือ

นอกบา้นก็ได ้โดยการ ติดตั้งลิฟตจ์  าเป็นจะตอ้งมีปล่องลิฟตข์นาดประมาณ 1 .  3 0 ×  1 . 3 0 

เมตร ต่อเน่ืองตรงกนัทุกชั้น นอกจากนั้นแลว้ชั้นบนสุดท่ีลิฟตจ์ะตอ้งมีพื้นท่ีความสูงไม่ต า

กว่า 3 เมตร เพราะลิฟต์บา้น บางชนิดจะตอ้งมีห้องเคร่ืองหรือแมชีนรูมเพื่อติดตั้งมอเตอร์

ไวข้า้งบนและส าหรับลิฟต์บางรุ่นก็ตอ้งการบ่อลิฟต์ดว้ย การสร้างปอลิฟตจ์ะตอ้งเจาะ

พื้นเดิมของบา้นลึกประมาณ 1  เมตร เพื่อติดตั้งอุปกรณ์หยุดลิฟต ์หรือมอเตอร์ส าหรับ

ลิฟต์บางรุ่น จึงท าให้เกิดขอ้การจ ากดัของการ ติดตั้งลิฟต์ในบา้นเก่าๆ ผูผ้ลิตจึงออกแบบ

ลิฟต์ส าหรับติดตั้งนอกบา้น โดยสร้างปล่องลิฟตข์นมาใหม่ อาจจะเป็นกระจกหรือเป็น

ผนงัทึบก็ไดล้กัษณะเป็นแท่งเกาะติดอยูก่บัตึกอาคาร ระบบของลิฟต ์

• ระบบเคเบิ้ล 

เป็นระบบท่ีคนเคยกนัดีโดยมีมอเตอร์หมุนรอกท่ีคลอ้งกบัสายเคเบิ้ลเพื่อยกห้อง

โดยสารข้ึน--ลงจงจ าเป็นตอ้งมีห้องเคร่ืองอยู่ด้านบน ส่วนด้านล่างจะมีบ่อลิฟต ์ความ

ลึกประมาณ 1  เมตร 
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• ระบบไฮดรอลิก 

ลิฟตร์ะบบไฮดรอลิกจะวิ่งช้า แต่มีความนุ่มนวลมากกว่าลิฟตร์ะบบเคเบิ้ล ระบบน้ีจะ

ตดัห้อง เคร่ืองดา้นบนออกไป แลว้ยา้ยมาอยูด่า้นขา้งของตวัลิฟตส่์วนบ่อลิฟตด์า้นล่างจะ

ต้ืนลงโดยมี ความลึกเพียง 40 – 5   0 เซนติเมตรเท่านั้น จงเหมาะกบัการใชภ้ายในอาคารท่ีเป็น

บา้น 

•    ลิฟตบ์นัได (Stair Lift) ลิฟต์บนัไดแตกต่างจากลิฟต์บา้นชนิดอ่ืน ๆ เพราะไม่

จ  าเป็นตอ้งมีปล่องลิฟต ์ลักษณะของลิฟตเ์ป็นรางขนานเอียงลาดไปกบับนัไดซ่ึ้งมีเกา้อ้ี

ติดอยูต่วัเกา้อ้ีจะมีพนกัพิง ท่ีวางแขน ท่ีวางเทา้ และเข็มขดัรัดเพื่อความปลอดภยั เม่ือ

ผูโ้ดยสารตอ้งการข้ึนหรือลงก็สามารถกดสั่งการง่าย ๆ ไดด้ว้ยรีโมท-คอนโทรล จึง

เหมาะกบัผูสู้งอายท่ีุสามารถลุก เดินนั่งได้ด้วยตวัเองแต่ไม่สะดวกท่ีจะข้ึนบนัได 

• ระบบสกูร (Platform Lift) 

เป็นระบบใหม่ท่ีเพิ่งเขา้มาในไทยประมาณ 5 ปีจึงยงัไม่ค่อยเป็นท่ีรู้จกัมากนกั ลกัษณะ

ของลิฟตช์นิดน้ีจะไม่เป็นห้องโดยสารเหมือนระบบเคเบิ้ลหรือระบบไฮดรอลิกตวัพื้นที่

โดยสารจะเป็นพื้นท่ีโล่งๆไปด้วยแผ่นพื้นธรรมดา และมีแผงคอนโทรลด้านข้าง 

เม่ือเรายืนอยู่บนแพลตฟอร์มแลว้ก็สามารถกดปุ่มสั่งการใหลิ้ฟตเ์ล่ือนข้ึน -- ลงตาม

ปล่องลิฟต์ได ้ซ่ึงปัจจุบนั ลิฟตช์นิดน้ีไดรั้บความนิยมอยา่งสูงและมีจ านวนเพิ่มข้ึนเร่ือย ๆ 

อีกดว้ย 

 

 

วตัถุประสงค์ของโครงงาน 

1.เพื่อแกไ้ข Lift ตน้แบบส าหรับขนถ่ายมวลข้ึนลงในแนวด่ิง 

2.เป็นลิฟทจ์ าลองใชใ้นบา้นท่ีมีความราบร่ืน 
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ขอบเขตของโครงงาน 

1. การข้ึน-ลง ลิฟทมี์ความราบร่ืน 

2. รับน ้าหนกัของภาระกรรมไดไ้ม่เกิน 5 kg 

 

ประโยชน์ทีค่าดว่าจะได้รับ 

 ในการท าปริญญานิพนธ์น้ีไดเ้รียนรู้การแกไ้ขวธีิการท างานโดยใชห้ลกัการต่าง ๆ ท่ีไดเ้คย

ศึกษามาใชใ้นการปรับปรุงและไดเ้รียนรู้หลกัการแกไ้ข Lift ตน้แบบส าหรับข้ึนถ่ายมวล ขนลงแนวด่ิง 

สามารถลดแรงในการเดินข้ึนลงบรรได  
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บทที ่2  

เอกสารและโครงงานทีเ่กีย่วของเอกสารทีเ่กีย่วข้อง 

โปรแกรม PLC 

PLC ( Programmable Logic Controller ) หรือปัจจุบนัใชค้  าวา่ PC ( Programmable 

Controller ) ในท่ีน้ีใชค้  าวา่ PLC แทน PC เพือ่ป้องกนัความสับสนระหวา่งค าวา่ PC 

( Personal Computer ) 

PLC เป็นอุปกรณ์คิดคน้ข้ึนมา เพื่อใชค้วบคุมการท างานของเคร่ืองจกัร หรือ ระบบ

ต่างๆ แทนวงจรรีเลยแ์บบเก่า ซ่ึงวงจรรีเลยมี์ขอ้เสียคือ การเดินสายและการเปล่ียนแปลง

เง่ือนไขใน การควบคุมมีความยุง่ยาก และเม่ือใชง้านไปนานๆ หนา้สัมผสัของรีเลยจ์ะ

เส่ือม ดงันั้นปัจจุบนั PLC จึงเขา้มาทดแทนวงจรรีเลย ์เพราะ PLC ใชง้านไดง่้ายกวา่ สา

มารต่อเขา้กบัอุปกรณ์ อินพุต/เอาตพ์ุตไดโ้ดยตรง หลงัจากนั้นเพียงแต่เขียน

โปรแกรมควบคุมสามารถใชง้านได ้ทีน้ีทั้งถา้ตอ้งการจะเปล่ียนเง่ือนไขใหม่สามารถท า

ไดโ้ดยการเปล่ียนโปรแกรมเท่านั้น นอกจากน้ี PLC ยงัสามารถใชง้านรวมกบัอุปกรณ์อ่ืน 

ๆ เช่นเคร่ืองอ่านบาร์โคด้ 

( Barcode Reader ), เคร่ืองพิมพสี์ ( Printer ) เป็นตน้ 

ในปัจจุบนั นอกจาก PLC จะใชง้านแบบเดียว ( Stand alone ) แลว้ ยงัสามารถต่อ 

PLC หลายๆตวัเขา้ดว้ยกนั ( Network ) เพื่อควบคุมการท างานของระบบใหม่

ประสิทธิภาพมากมายนอกดว้ยจะเห็นไดว้า่การใช ้PLC มีความยดืหยุน่มากกวา่การใช้

งานวงจรรีเลยแ์บบเก่า ดงันั้น ปัจจุบนัโรงงานอุตสาหกรรมต่าง ๆ จึงเปล่ียนมาใช ้PLC 

มากข้ึน เราสามารถจ าแนก ประเภทของ PLC ตามลกัษณะภายนอกได ้2 ชนิด คือ 
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2  .  1 ชนิดของ PLC 

เราสามรถจ าแนก PLC ตามโครงสร้างลกัษณะภายนอกไดเ้ป็น 2 ชนิด คือ 

 

- PLC ชนิดบลอ็ค ( Block Type PLCs ) 

PLC ประเภทน้ีจะรวมส่วนทั้งหมดของ PLC อยูใ่นบล็อคเดียวกนั ไม่วา่จะเป็นตวัประมวลผล 

หน่วยความจ า ภาคอินพุต/เอาตพ์ตุ และแหล่งจ่ายไฟสามารถแสดงตวัอยา่ง PLC แบบ Block Type ให้

เห็น ดงัรูปท่ี 2  .  1 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ส่วนประกอบของ PLC แบบ Block Type ในท่ีน้ีจะยกตวัอยา่ง PLC แบบ Block Type ของรุ่น 

OMRON รุ่น CPM2A 

  

รูปท่ี 2.1 แสดงชนิดของ PLC แบบ Block Type 



6 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

จากรูป 2.2 สามารถอธิบายความหมายของแต่ล่ะส่วนไดด้งัน้ี  

1. ขั้วต่อแหละไฟฟ้า ( Power Supply Input Terminal )  

2. ขั้วต่ออินพุต ( Input Terminal ) 

3. หลอด LED และแสดงสถานะการท างานอินพุต ( Input Indicator )  

4. ขั้วต่อเอาตพ์ุต ( Output Terminal ) 

5. หลอด LED และแสดงสถานะการท างานเอาตพ์ุต ( Output Indicator) 

6. พอร์ตขยายอินพุต/เอาตพ์ุต ( Expansion I/o Unit Connector ) 

7. พอร์ตเช่ือมต่อกบัอุปกรณ์ป้อนโปรแกรม ( Peripheral Port) 

8. พอร์ตต่ออนุกรม RS-232C ( Serial RS-232 Port) 

 

รูปท่ี 2.2 โครงสร้างภายนอกของ PLC 
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ในกรณีท่ีท่านตอ้งการเพิ่มจ านวนอินพุต/เอาร์พุต สามารถใชห้น่วยขยายอินพตุ/ 

เอาตพ์ุต ( Expansion I/O Unit ) เพื่อเพิ่มจ านวนอินพุต/เอาตพ์ุตไดด้ว้ยการต่อเขา้ท่ี พอร์ต 

ขยายอินพุต/เอาตพ์ตุใหเ้ห็นดงัรูปท่ี 2.3 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.3 แสดงหน่วยขยายอินพุต/เอาตพ์ุต ( Expansion I/O Units ) 

 

ขอ้ดี ขอ้เสีย ของ PLC แบบ Block Type  

สามรายกตวัอยา่งขอ้ดีขอ้เสียของ PLC แบบ Block Type ได ้ดงัน้ี 

ขอ้ดี  

1. มีขนาดเลก็สามารถติดตั้งไดง่้ายจึงเหมาะกบังานควบคุมท่ีมีขนาดเลก็ ๆ 

2. สามารถใชง้านแทนวงจรรีเลยไ์ด ้ 

3. มีฟังกช์นัพิเศษ เช่น ฟังกช์นัทางคณิตศาสตร์และฟังกช์นัอ่ืน ๆ 

ขอ้เสีย 

1. การเพ่ิมจ านวนอินพุต/เอาตพ์ุตสามารถเพ่ิมไดน้อ้ยกว่า PLC ชนิดโมดูล 

2. เม่ืออินพุต/เอาตพ์ุตเสียจุดใดจดุหน่ึงตอ้งน า PLC ออกไปทั้งชุดท าใหร้ะบบตอ้งหยดุ ท างานในชัว่

ระยะเวลาหน่ึง 

3. มีฟังกช์นัใหเ้ลือกใชง้านนอ้ยกว่าชนิดโมดูล          
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เน้ือหาในหวัขอ้ต่อไปน้ีจะกล่าวถึง PLC อีกชนิดหน่ึงซ้ึงแยกส่วนปนะกอบต่าง ๆ ออกจาก กนัเรียกว่า 

PLC ชนิดโมดูล ( Modular Type PLCs ) 

 

- PLC ชนิดโมดูล ( Modular Type PLCs ) หรือแร็ค ( Race Type PLCs ) 

PLC ชนิดน้ีส่วนประกอบแต่ละส่วนสามารถแยกออกจากกนัเป็นโมดูล ( Moduls ) เช่น ภาคอินพุต/

เอาตพ์ุต จะอยูใ่นส่วนโมดูลของอินพุต/เอาตพ์ุต ( Input/Output Units ) ซ่ึง สามารถเลือกใชง้านไดว้่าจะใช้

โมดูลก่ีอินพุต/เอาตพ์ุต ซ่ึงมีใหเ้ลือกใชง้านหลายรูปแบบ อาจจะใชเ้ป็นอินพุตเด่ียวขนาด 8/16 จุด หรือเป็น

เอาตพ์ุตอยา่งเดียวขนาด 4/8/12/16 จุด ข้ึนอยูก่บัรุ่นของ PLC ดว้ย 

ในส่วนของตวัประมวลผลและหน่วยความจ าจะรวมอยูใ่นซีพียโูมดูล ( CPU Unil ) เรา สามารถเปล่ียน

ขนาดของ CPU Unil ใหเ้หมาะสมตามความตอ้งการใชง้าน เช่น PLC รุ่น C200H จะมี CPU ใหเ้ลือกใชง้าน

หลายรุ่นเช่นรุ่น C200HE-CPU11E จะมีความแตกต่างกบั PLC รุ่น C200HX-CPU5 ( ทั้งสองรุ่นเป็น PLC 

ตระกลู C200H เหมือนกนั ) ตรงขนาด ความจุของโปรแกรม การเพ่ิมจ านวนอินพุต/เอาตพ์ุต เป็นตน้ 

ส่วนประกอบต่างๆ ของ PLC ชิดนโมดูล ท่ีกล่าวมาทั้งหมดนั้น เม่ือตอ้งการใชง้านจะถูก น ามาต่อ

ร่วมกนั บางรุ่นใชเ้ป็นคอนเนคเตอร์ในการเช่ือมต่อกนัระหว่างยนิูต เช่นรุ่น CQM1/CQM1H หรือ CJ1M/H/G 

แต่บางรุ่นใช ้Backplane ในการร่วมยนิูตต่างๆเขา้ ดว้ยกนัเพ่ือใหส้ามารถใชง้านร่วมกนัได ้สามารถยกตวัอยา่ง 

PLC ชนิดโมดูลใหเ้ห็นดงัรูปท่ี 2.4 

 
 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2  .  4  แสดงชนิดของ PLC ชนิดโมดูล 
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ยกตวัอยา่งจะใช ้PLC รุ่น CJ1M/H/G จะใชค้อนเนคเตอร์ในการเช่ือมต่อแต่ละโมดูลเขา้ดว้ยกนั

เพื่อใหส้ามารถท างานร่วมกนัได ้สามารถแสดงใหเ้ห็นดงัรูปท่ี 2  .  5 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.5แสดงชนิดของ PLC ชนิดโมดูล ท่ีใชค้อนเนคเตอร์ในการเช่ือมต่อ 

 

ยกตวัอยา่งรุ่น PLC รุ่น C200Hและ CS1 จะใช ้Backplane ในการเช่ือมต่อแต่ละโมดูลเขา้

ดว้ยกนั เพื่อใหท้  างานร่วมกนัไดส้ามารถแสดงใหเ้ห็นดงัรูปท่ี 2.6 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2  .  6 แสดงชนิดของ PLC ชนิดโมดูลท่ีใช ้Backplane ในการเช่ือมต่อ  
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ขอ้ดีขอ้เสียของ PLC ชนิดโมดูล 

ขอ้ดี 

1. เพิ่มขยายระบบไดง่้ายเพยีงแค่ติดตั้งโมดูลต่าง ๆ ท่ีตอ้งการใชง้านลงไปบน 

Backplane  

2. สามารถขยายจ านวนอินพุต/เอาตพ์ุต ไดม้ากกวา่แบบ Back Type  

3. อุปกรณ์อินพุต/เอาตพ์ุตเสียจุดใดจุดหน่ึง สามารถถอดเฉพาะโมดูลนั้นไปซ่อม ท าใหร้ะบบ 

นั้นสามารถท าการต่อได ้

4. มียนิูต และรูปแบบการติดต่อส่ือสารใหเ้ลือกใชง้านมากกวา่แบบ Back Type  

ขอ้เสีย 

1.ราคาแพงเม่ือเทียบกบั PLC แบบ Back Type 

จะเห็นวา่ PLC แต่ล่ะชนิดจะมีคุณสมบติัแตกต่างกนั PLC รุ่นท่ีใหญ่ข้ึน จะมี 

คุณสมบติัและฟังก์ชนัพิเศษอ่ืน ๆ มากกวา่ PLC รุ่นเล็กซ่ึงสามารถเปรียบเทียบให้เห็นความ

แตกต่างดงัตารางต่อไปน้ี  

ตารางท่ี 2.1 เปรียบเทียบคุณสมบติัของ PLC 
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2  .  2 ภาษาท่ีใชใ้นการเขียนโปรแกรมใหก้บั PLC 

PLC แต่ ละยีห่อ้จะใชภ้าษาในการเขียนโปรแกรมเพื่อส่งให ้PLC ท างานตามความตอ้งการแตกต่างกนั

ซ่ึงตามมาตรฐาน ICE1 131-3ไดแ้บ่งมาตรฐานออกเป็น 5 แบบ คือ 
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รูปท่ี 2.7 แสดงชนิดของ PLC 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.8 แสดงชนิดของ PLC Ladder Diagram 
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หลงัจากเรียนภาษาท่ีใชใ้นการเขียนโปรแกรมใหก้บั PLC แลว้ ในหวัขอ้ต่อไป

จะ กล่าวถึงอุปกรณ์ท่ีใชป้้อนโปรแกรมใหก้บั PLC ซ่ึงจะกล่าวถึงรายละเอียดต่อไปน้ี 

2.3 อุปกรณ์ส าหรับการโปรแกรม 

การส่งให ้PLC ท างาน จะตอ้งป้อนโปรแกรมใหก้บั PLC ก่อนซ่ึงอุปกรณ์ท่ีใชใ้นการป้อน

โปรแกรมใหก้บั PLC นั้น สามารถแบ่งได ้2 ประเภท 

- ตวัป้อนโปรแกรมแบบมือถือ ( Hand Held Programmer ) แต่ละยีห่อ้จะมีช่ือ เรียกแตกต่างกนั 

เช่น OMRON จะเรียกวา Programming Console เป็นตน้ สามารถ ยกตวัอยา่งให้เห็นดงัรูปท่ี 2.7 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.8  แสดงตวัป้อนโปรแกรมแบบมือถือ ( Hand Held Programmer ) 
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วธีิควบคุมทศิทางมอเตอร์ด้วย Relay 2 ชุด 
  

วธีิการควบคุมทิศทางมอเตอร์ดว้ยการใช ้Relay 2 ชุด (กลบัทางมอเตอร์) 

สามารถควบคุมทิศทางมอเตอร์ไฟฟ้า DC โดยการใช ้Relay ท่ีมีหนา้สัมผสั NO/NC/COM มา

ต่อกนัจ านวน 2 ตวั เป็นท่ีทราบกนัดีอยูแ่ลว้วา่มอเตอร์ไฟฟ้า DC นั้นจะสามารถกลบัทิศทางการหมุน

ดว้ยการกลบัขั้วแหล่งจ่าย ซ่ึงเป็นพื้นฐานการ ควบคุมมอเตอร์แบบ H-Bridge นัน่เอง 

 

หลกัการท างาน 

1. เม่ือไม่ไดท้  าการจ่ายไฟเขา้ไปขบั relay ทั้งสองตวั ขั้วมอเตอร์จะถูกต่อกบัหนา้สัมผสั NC ลง

กราวดไ์ปทั้งสองสาย ซ่ึงจะท าใหม้อเตอร์อยูใ่นสภาวะเบรค (Brake) โดยเม่ือมอเตอร์มีแรงหมุนจาก

ภายในนอก มอเตอร์จะเปล่ียนสภาวะตวัเองจากมอเตอร์เป็นสภาวะไดนาโมเกิดกระแสไหลครบวงจร 

ในตวัเอง ท าใหม้อเตอร์เกิดอาการหน่วงกวา่ปกติเม่ือเปรียบเทียบกบัการปล่อยสายลอยไว ้เฉยๆ 
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2. เม่ือมีการขบั Relay 1 จะท าใหก้ระแสวิง่จากแหล่งจ่าย (VCC) ไปตามทิศทางดงัเส้นสีน ้าเงิน 

จ าท าใหม้อเตอร์หมุนไปยงัทิศทางหน่ึง 

 

 

 

 

 

 

 

3. เม่ือท าการ on Relay 2 และ off Relay 1 จ าท าใหก้ระแสวิง่ผา่นมอเตอร์ผา่นเส้นสีน ้ าเงิน 

จะท าใหก้ระแสไหลกลบัทิศทางในมอเตอร์ ส่งผลใหม้อเตอร์หมุนสลบัทิศทาง 
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จากตวัอยา่งการท างานขา้งบนสามารถสรุปเป็นตารางการควบคุมไดด้งัน้ี 

Relay 1 = OFF /  Relay 2 = OFF  --->  เบรคมอเตอร์ 

Relay 1 = ON   /  Relay 2 = OFF  --->  มอเตอร์หมุนทิศทางปกติ 

Relay 1 = OFF /  Relay 2 = ON    --->  มอเตอร์หมุนกลบัทิศทาง 

Relay 1 = ON   /  Relay 2 = ON    --->  เบรคมอเตอร์ 

  

จากการต่อวงจร Relay ขา้งตน้ สามารถน าวงจรน้ีไปประยกุตใ์ชง้านไดก้บัมอเตอร์ DC ทัว่ไป 

ซ่ึงควรเลือกขนาดของ Relay ใหเ้หมาะสมกบัขนาดของมอเตอร์ ไม่วา่จะเป็นการควบคุมดว้ย สวติช์, 

รีโมทคอนโทรล, ไมโครคอนโทรเลอร์ PLC ก็สามารถน าไปประยกุตใ์ชง้านไดง่้ายๆ  

ไม่สะดวกประกอบเอง เรามีวงจรกลบัทางมอเตอร์พร้อมปรับความเร็วรอบส าเร็จรูปจ าหน่าย  
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บทที ่3 

วิธีการด าเนินโครงงาน 

วสัดุและอุปกรณ์   

วสัดุและอุปกรณ์ท่ีน ามาใชใ้นโครงงานไดแ้ก่  

2. เคร่ืองกลึง 

4. เคร่ืองเช่ือม 

5. เล่ือย 

6. ประแจ  

7. ประแจเหล่ียม 

9. สวา่นมือ 

10. หินเจีย 

11. Aluminium profile 

12. PLC Mitsubihsi Fx1s 20mr 

13. Board Arduno 

14. Dupont Wire Color Jumper Cable  

15 .Power Supply 

16. Relay 9v 4Channel  

  17. ท่อเก็บไฟ 
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วธีิจัดการท าโครงงาน 

1.ศึกษาหาขอ้มูลและแกไ้ขเก่ียวกบัลิฟทต์น้แบบบา้น 2 ชั้น  

 ค านวณหาภาระกรรมของลิฟท์ท่ีกระท าต่อมอเตอร์และหาวิธีการท าให้ลิฟท์ตน้แบบ

บา้น 2 ชั้น ข้ึน-ลง อยา่งราบร่ืนไม่ติดขดั โดยค านวณจากสูตรดงัน้ี 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

 

 

2. เปล่ียนมอเตอร์ใหม่ลงไปในลิฟทต์น้แบบบา้น 2 ชั้น 

เม่ือเราไดอุ้ปกรณ์ท่ีตอ้งการแลว้ ก็จะติดตั้งมอเตอร์ตวัใหม่ในลิฟท ์ตน้แบบบา้น 2ชั้น  

- น ามอเตอร์ใส่ในสเตอร์ 32 ฟัน 

- ท าฐานโดยใชแ้ผน่เหล็กเจาะรูยดึกบั Aluminium Profile 

- ดดัเหล็กแผน่ใหง้อเป็นโครงรัดกบัมอเตอร์ 

- เช่ือมเหล็กแผน่ท่ีดดัเขา้กบัฐานท่ีเป็นแผน่เหล็ก 

  



19 
 

3. เปล่ียนสายพานใหม่ 

 ในระหวา่งด าเนินการทดสอบเกิดอุบติัเหตุสายพานขาดจึงไดห้าสายพานใหม่มา

ทดแทนของเดิมท่ีขาดไป 
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ระบบการใช้งานลฟิท์จ าลองโดยสาร 

 

 

 

 

 

 

UP 

DOWN 

 

 

 

เม่ือตอ้งการใชลิ้ฟทจ์ าลอง 

1.1 เม่ือจะข้ึนใหก้ดปุ่ม               และเม่ือตอ้งการจะลงใหก้ดปุ่ม               ถา้ชั้นท่ีเราจะไปแลว้ไฟ

สถานะเราไม่ข้ึนตอ้งกดซ ้ าอีกคร้ัง 

1.2 เม่ือลิฟทจ์อดรอชานพกั ประตูจะเปิดคา้ง 2-5 วนิาที 
1.3 ลิฟทจ์ะเปิดและปิดอตัโนมติัลิฟทจ์ะจอดในต าแหน่งชั้นท่ีผูโ้ดยสารตอ้งการ 
1.4 เม่ือประตูลิฟทจ์ะปิดถา้มีวตัถุไปโดนเซนเซอร์ท่ีติดไวท่ี้ประตูลิฟทจ์ะเปิดจนกวา่ไม่มี วตัถุไป

ถูกเซนเซอร์ ประตูจะปิดในอีก 2-5 วนิาทีตามท่ีเราตั้งค่าไว ้

1.5 เราสามารถควบคุมผา่นมือถือ 
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1.5.1 เม่ือเราตอ้งการข้ึนใหก้ด UP ลิฟทก์็จะเปิดจะหน่วงเวลา 2-5 วนิาที หากประตูจะ ปิดเม่ือ

โดนเซนเซอร์ ประตูจะเปิดกลบั อติัโนมติัทนัที 2-5 วนิาที จะปิดเม่ือไม่มิวตัถุไปถูก เซนเซอร์ เราก็จะ

ไดผ้ลลพัทท่ี์เราตอ้งการจะไป
 

1.5.2 เม่ือเราตอ้งการลงใหก้ด DOWN ลิฟทก์็จะเปิดจะหน่วงเวลา 2-5 วนิาทีหาก ประตูจะปิด

เม่ือโดนเซนเซอร์ประตูจะเปิดกลบั อติัโนมติัทนัที 2-5 วนิาทีจะปิดเม่ือไม่มิวตัถุไปถูกเซนเซอร์ เราก็จะ

ไตผ้ลลพัทท่ี์เราตอ้งการจะไป 

UP LED Show 
UP 

DOWN LED Show Down
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การค านวณในเชิงวศิวกรรม 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

จากการค านวณ 

Fr = T   𝜔 = 7.5 RPM     m = 5 Kg     r = 4.5 cm 

T = 22.5  N*M 
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Pcal =  
2𝜋
60

 𝑇𝜔 

P = 𝑇𝜔 

P = 22.5 ( N*m ) x 7.5 ( RPM ) = 168.75 Watt 

Pcal =  
2𝜋
60

 𝑇𝜔 = 16.87 watt 
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Flow Chart 
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บทที ่4 

ผลการศึกษา 
 

จากการศึกษาการแกไ้ขลิฟทต์น้แบบบา้น 2 ชั้นในการจดัท าโครงงานคร้ังน้ี 
 

ผูจ้ดัท าไดท้ดสอบการข้ึน-ลง ของลิฟทจ์ากการเปล่ียนมอเตอร์โดยทดสอบทั้งแบบวธีิ Manual 

ควบคุมผา่นปุ่มกด และ แบบระยะไกลผา่นแอพ Blynk ผลการทดสอบทั้ง 2 วธีิน้ี นั้นมีการเคล่ือนท่ีใน

แนวด่ิงท่ีราบร่ืนข้ึนมากกวา่เดิม 
4.1 การทดลองคร้ังท่ี 1 การเคล่ือนท่ี ข้ึน-ลง โดยใชแ้อพพลิเคชัน่ 

การใช้แอพพลิเคชัน่ท่ีออกแบบในสมาร์ทโฟน Blynk ควบคุม Arduino ESP 32ไปสั่งการ ท างาน

ของลิฟทใ์ห ้ข้ึน-ลง 
ในระยะ 2 เมตร จ าลองการใช้งานขณะยืนรอลิฟท์อยู่ชั้น 1 ของบ้าน กด Button up ลิฟท์มี การ

เคล่ือนท่ีข้ึนและหลอดไฟ LED แสดงสถานะการใช้งานตามค าสั่งท่ีเรากดบนมือถือและ เม่ือตวั

กล่องลิฟทข้ึ์นไปยงัชั้นสองแตะกบัตวั Limit switch ลิฟทไ์ดมี้การหยดุในต าแหน่งท่ี เราไตต้ั้งไว ้

ในระยะ 5 เมตร จ าลองการใช้งานขณะข้ึนไปยงัชั้น 2 ของบา้นสมมุติเราเดินไปท่ีห้องนอน กด 

Button Down ลิฟทมี์การเคล่ือนท่ีลงและหลอดไฟ LED แสดงสถานะการใชง้านตามค าสั่งท่ี เรากด

บนมือถือและเม่ือตวักล่องลิฟท์ลงไปยงัชั้นหน่ึงแตะกับตวั Limit switch ลิฟท์ได้มีการ หยุดใน

ต าแหน่งท่ีเราไดต้ั้งไว ้

นอกจากน้ีการใช ้Blynk ควบคุม หากเรามีการใชง้านในการกดข้ึนเราจะไม่สามารถกดลงได้

เพราะเราไดค้  านึงถึงความปลอดภยัของผูใ้ชง้าน พบวา่ระยะการใชง้านในการกดค าสั่ง ผา่นแอพใน

โทรศพัทส์มาร์ทโฟนไม่ส่งผลเสียกบัการควบคุม เพราะตวับอร์ด Arduino ESP 32 รับสัญญาณ WIFI 

จากอินเทอร์เน็ตบา้น ส่วนโทรศพัทส์มาร์ทโฟนท่ีระยะการใชง้าน ไม่ส่งผลเสียเพราะเราสามารถ

เลือกใชอิ้นเทอร์เน็ตชิมหรือสัญญาณ WIFI จากอินเทอร์เน็ต บา้น 
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4.2 การทดลองคร้ังท่ี 2  การเคล่ือนท่ี ข้ึน-ลง โดยใชปุ่้มกด 

การใช ้ปุ่มกดในการควบคมการท างาน โดยเราจะคอนโทรลลิฟทน์ั้นจะมี PLC เป็น

ตวัรับ สัญญาณอินทพ์ุตจากปุ่มกดและส่งสัญญาญเอาทพ์ุตไปควบคุมการ ข้ึน-ลง และ

แสดง สถานการณ์ใชง้านต่าง ๆ 

กดปุ่ม ข้ึน ตวัระบบคอนโทรลไดมี้การสั่งมอเตอร์ใหดึ้งตวัลิฟทข์นไปยงัชั้น 2 เม่ือไปถึงชั้นตวั ลิฟทไ์ป

แตะกบั Limitswicth ส่ง 

สัญญาญไปให้ระบบคอนโทรล ลิฟทจึ์งหยดุตามต าแหน่งท่ี เราไดต้ั้งการใชง้านไว ้

กดปุ่ม ลง ตวัระบบคอนโทรลไดมี้การสั่งมอเตอร์ใหต้วัลิฟทเ์คล่ือนท่ีลงไปยงัชั้น 1 เม่ือไปถึง ชั้น 1 ตวั

ลิฟทไ์ปแตะกบั Limitswicth ส่งสัญญาญไปให้ระบบคอนโทรล ลิฟทจึ์งหยดุตาม ต าแหน่งท่ีเราไดต้ั้ง

การใชง้าน 

 

 

 ตารางแสดงเวลาขาข้ึน – ลงของลิฟต ์

 

 

  

เวลาขาขึน้ ( วนิาท ี) เวลาขาลง ( วนิาท ี)

มอเตอรปั์ดน ้าฝน 1.4 2

มอเตอรเ์กยีร ์AC 14 11

แกไ้ข Ladder diagram 11 11
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 จากผลการทดลองการน า มอเตอร์เกียร์AC มาเปล่ียนท าใหก้ารเคล่ือนท่ีในแนวด่ิงไม่เร็ว

จนเกินไปจนท าใหว้ตัถุเกิดการเสียหายแต่ก็ยงัมีปัญหาเร่ืองเวลาในการข้ึน – ลงของลิฟตไ์ม่เสถียรจึงน า  

Ladder diagram ไปแกไ้ขท าใหเ้วลาในการข้ึน - ลงมีความเร็วท่ีคงท่ีและราบร่ืน 
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มอเตอร์ปัดน ำ้ฝน มอเตอร์เกียร์ AC แก้ไข Ladder diagram

กรำฟแสดงเวลำขำขึน้ - ลงของลฟิต์

เวลำขำขึน้ ( วินำที ) เวลำขำลง ( วินำที )
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บทที5่ 
สรุปผลและข้อเสนอแนะ 

5.1 สรุปผลการศึกษา 

จากการออกแบบการออกแบบลิฟทต์น้แบบส าหรับใชใ้นบา้น 2 ชั้นไดใ้ชก้ารเช่ือมต่อการใช้

งานแอพพลิเคชัน่ท่ีออกแบบในสมาร์ทโฟน Blynk ควบคุม Arduino ESP 32 เขา้กบัระบบคอนโทรล 

PLC เพื่อควบคุมการหมุนของมอเตอร์โดยสมาร์ทโฟนใช ้แอพพลิเคชัน่ Blynk ควบคุมการท างานให้

เคล่ือนท่ี ข้ึน-ลง ตามค าสั่งของผูโ้ชง้านโดยระยะ การสั่งท างานไม่มีผลต่อการใชง้านเพราะตวับอร์ด 

Arduino ESP 32 รับสัญญาณWiFi ท่ี อินเทอร์เน็ตบา้นส่วนตวัสมาร์ทโฟนก็สั่งจากท่ีโหนก็ใต ้การท่ีเรา

จะสั่งใหลิ้ฟทเ์ปิดไดมี้การติด มอเตอร์ไวด้า้นบนประตูและเม่ือเรากดลิฟทข้ึ์นหรือลงประตูก็จะเปิดออก 

ส่วนระบบการท างาน ข้ึน-ลง ก็ใช ้PLC คอนโทรลใหม้อเตอร์หมุนดึงตวักล่องลิฟทข้ึ์นโดยตวั มอเตอร์

ท่ีเราใชดึ้งเป็นระบบเคเบิ้ลซ่ึงเราก็เลือกใชส้เตอร์และโซ่มาดึงตวัลิฟทข้ึ์น - ลง และ มีมวลถ่วงเป็นตวั

ช่วยดึงลิฟทข้ึ์นเพื่อลดการใชก้ าลงังานของมอเตอร์ 

5.2 ปัญหาขณะด าเนินงาน 

5.2.1 การข้ึนของลิฟทมี์การติดขดัระหวา่งลิฟทข้ึ์น 

5.2.2 สายพานขาดระหวา่งการท างาน 

5.2.3 สาย Limit switch หลุดท าใหป้ระตูลิฟทเ์ปิด ระหวา่งลิฟทก์ าลงัท างาน ท าใหโ้ครง

ลิฟทน์ั้นเบ้ียว 
5.2.5 จากโครงลิฟทเ์บ้ียวท าให ้inductive proximity sensor ชนกบัแท่งโลหะท่ีใชต้รวจ

สถานะของลิฟท ์
5.2.6 มอเตอร์บนประตูลิฟทมี์การหมุนฟรีท าใหก้ารเปิดประตูนั้นเลย Limit switch  
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5.3 แนวทางการพฒันา 

          5.3.1 เป็นลิฟทท่ี์สามารถปรับขนาดโครงสร้างให้เขา้กบับา้นลกัษณะต่าง ๆ ได ้

          5.3.2 ออกแบบโครงสร้างและระบบใหเ้หมาะสมกบับา้นท่ีมี 2 ชั้นข้ึนไป 
          5.3.3 การเลือกใชอุ้ปกรณ์ควบคุมท่ีมีความแม่นย  ามากข้ึน 
          5.3.4 การออกแบบแอพพลิเคชัน่ใหมี้ความไวต่อการใชง้าน 
          5.3.5 การใชโ้ปรแกรมระบบควบคุมการเคล่ือนท่ีข้ึนเพื่อเป็นแนวทางการศึกษา ต่อไป 

 

ขอ้เสนอแนะ 

1.เน่ืองจากเป็นการแกไ้ขลิฟทเ์ราสามารถน าไปประยกุตแ์กไ้ขกบัลิฟทท่ี์มีความไม่ราบร่ืน

ระหวา่งท างานได ้

2.ในการแกไ้ขเราสามารถค านวณค่าใชจ่้ายท่ีสามารถหยบิจบัไดห้รือเขา้ ถึงกบัราคาท่ีไม่สูง

เกินไป 

3.เป็นระบบท่ีควบคุมซบัชอ้นเราควรท าให้ระบบมีความเสถียรมาก 
 



 
 

บรรณานุกรม 

รุ่นพี่โครงงาน การออกแบบลิฟทจ์ าลองภายในบา้น 2 ชั้น  

ความเป็นมาของลิฟท(์ออนไลน์) 

แหล่งท่ีมา : https://kanchana84l0.wordpress.com 

ควบคุมดว้ย แอพ Blynk(ออนไลน์) 

แหล่งท่ีมา : https://robotsiam.blogspot.com/20l7/l0/ttgo-esp32-blynk.html  

ประวติัลิฟท(์ออนไลน์) 

แหล่งท่ีมา : https://www.chi.co.th/article/article-1146/ 

แหล่งท่ีมา : https://www.blynk.cc/ 

แหล่งท่ีมา : http://docs.blynk.cc/ 

แหล่งท่ีมา : https://www.9arduino.com/article/59/app-dาเร็ จรูป-blynk-nodemcu- esp8266-(?iอนห่ี- l-

Blynk-คือ 
แหล่งท่ีมา : http://www.ayarafun.com/20l5/08/easy-iot-play-with-blynk/ 
แหล่งท่ีมา : https://github.com/blynkkk/blynk-server 
แหล่งท่ีมา : http://thaiopensource.org/มาเล่น-blvnk-กบั-esp8266-กนั/ 
แหล่งท่ีมา : https://github.com/blynkkk/blynk-library/archive/master.zip 
แหล่งท่ีมา : https://medium.co m/(5>visitwnk/AgfU)-7-เตรียมความพร้อมก่อนการใช-้blvnk- 
app-iab60aaib9e9 

แหล่งท่ีมา : http://www.elevatordesigner.com/ele home lo.php 



 
 

แหล่งท่ีมา : your_sketchbook_folder/libraries/Blynk 

แหล่งท่ีมา : your_sketchbook_folder/libraries/BlynkESP8266_Lib 

แหล่งท่ีมา : your_sketchbook_folder/tools/BlynkUpdater 

แหล่งท่ีมา : your_sketchbook_folder/tools/BlynkUsbScript 
 
  



 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาคผนวก 

 

รูปที ่2โครงสรา้งของหอ้งจ าลองส าหรบัผูโ้ดยสาร 



 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที ่4 ประกอบมอเตอร์และประตเูขา้กบัหอ้งผูโ้ดยสาร 



 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที ่5 ตดิ Linear Guide เขา้กบัโครงสรา้งเพือ่ล็อคห้องผูโ้ดยสารใหส้ไลด์ขึน้ลง 



 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที ่8 รูปดา้นขา้งของแบบจ าลองลฟิท์ส าหรบัใชใ้นบา้น 2 ช ัน้ 

รูปที ่7 ตดิต ัง้กลอ่งควบคมุเขา้กบัโครงสรา้งลฟิท์ 



 
 

 
 
 
 
 

 

 

 
 
 
 

รูปท่ี 9 รูปเสร็จสมบูรณ์ของแบบจ าลองลิฟทส์ าหรับใชใ้นบา้น 2 ชั้น 
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กติติกรรมประกาศ 

 
โครงงานฉบบัน้ีส าเร็จลุล่วงไปไดด้ว้ยความเมตตาช่วยเหลืออยา่งยิ่ง จากอาจารย ์ดร. ธีทตั ดล

วชิยั ท่ีอนุมติัเห็นชอบในการจดัทา โครงงานท่ีไดใ้หค้  าแนะน าและเสนอขอแนะน า ตลอดจนถึงเอ้ือเฟ้ือ

สถานท่ี และอุปกรณ์ ต่าง ๆ ในการจดัท าโครงงานคร้ังน้ีและทางผูจ้ดัท า ขอขอบพระคุณอาจารยผ์ูส้อน

ปฎิบติัการ อาคารเคร่ืองมือ F 4 ท่ีไดเ้อ้ือเฟ้ืออุปกรณ์ท่ีใชใ้นการจดัท า นอกจากน้ียงัขอขอบคุณคณาจารย ์

วศิวกรรมเคร่ืองกลทุกท่านท่ีไดใ้หค้วามกรุณา ให้ค  าแนะน าความรู้ต่าง ๆ อีกทั้งยงัรวมถึง เพื่อน ๆ พี่ ๆ 

น้อง ๆ ในการจดัท าโครงงานให้ได้ส าเร็จลุล่วงตามวตัถุประสงค์ รวมไปถึงบรรณสาร ของมหาลยั

เทคโนโลยีสุรนารีท่ีให้ความช่วยเหลือในดา้นการคน้ควา้ขอ้มูลต่าง ๆ มาโดยตลอดสุดทา้ยผูจ้ดัท าขอ

กราบขอบพระคุณบิดา มารดา ครอบครัวของผูจ้ดัท าท่ีไดใ้หก้ าลงัใจ และสนบัสนุนในดา้นการเงินเสมอ

มาจนส าเร็จการศึกษา และอีกหลาย ๆ ท่านท่ีไม่อาจกล่าวถึง ท่ีน้ีไดห้มด คุณประโยชน์ใดที่เกิดจาก

โครงงานน้ี ยอ่มเป็นผลมาจากความกรุณาของท่าน ดงักล่าว ขา้งตน้ผูจ้ดัท าจึงใคร่ขอขอบพระคุณมา ณ 
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              หวัขอ้โครงงาน : การออกแบบลิฟทต์น้แบบสาหรับใชใ้นบา้น 2 ชั้น  

              ประเภทของโครงงาน : โครงงานพฒันาเพื่อการศึกษาและสามารถน าไปใชไ้ด ้

        อุตสาหกรรม 

              อาจารยท่ี์ปรึกษาโครงงาน : อาจารย ์ดร.ธีทตั ดลวชิยั  

              ปีการศึกษา : 2  5  6  2 

บทคดัย่อ 

บทความฉบบัน้ีน าเสนอแนวคิดและนวตักรรมใหม่ของระบบลิฟตส์ าหรับท่ีอยู่

อาศัยเรียกว่าระบบควบคุมลิฟต์เรียกใช้งานในบ้าน2ชั้น ( House for Call Destination 

Control ) เพื ่อรองรับปัญหาส าหรับการ เคลื่อนท่ีในแนวด่ิ ง ( Vertical Transportation ) 

ซ่ึงนบัวนจะเป็นปัญหามากข้ึน ทั้งน้ีเน่ืองจากทัว่โลกก าลงัแข่งขนัการพฒันาไป สู่ความ

เจริญ ความมี คุณภาพชีวิตท่ีดีตามเป้าหมายและความตอ้งการของแต่ละประเทศอย่าง

ต่อเน่ืองและมี แนวโนม้ท่ีจะขยาย ตวัอยา่งรวดเร็ว โดยเฉพาะการพฒันาในเขตเมืองใหญ่ 

เขตเมืองและเขตอุตสาหกรรม ซ่ึงส่งผลให้มูลค่าของพื้นท่ีส าหรับ ก่อสร้างอาคาร

ส านักงานและอาคารพาณิชยก รวมมีมูลค่าสูงมากเทียบต่อตารางเมตรและเพื่อความ

คุม้ค่าในเชิงเศรษฐกิจจึง หลีกเล่ียงไดย้ากท่ีจะตอ้งสร้างตึกสูงและตึกสูงพิเศษเพื่อรองรับ

ธุรกรรมการท างานทุกประเภทในอาคาร ดงักล่าวและระบบลิฟต ์ในปัจจุบนัไม่สามารถ

รองรับปัญหาดงักล่าวน้ีไดโ้ดยเฉพาะ มาตรฐานสากลในการก าหนดคุณภาพดงันั้นการ

ออกแบบระบบลิฟต์ทดจะตอ้งสามารถ รองรบการให้บริการท่ีมีคุณภาพในแนวด่ิ งและ

ความพึงพอใจของผูใ้ช้รวมถึงความปลอดภยัในการใช้งานดว้ยและเพื่อให้ระบบลิฟต์

นวตักรรมใหม่มีประสิทธิภาพสูงข้ึนผูเ้ขียนไดเ้พิ่มเติมแนวคิดในระบบการควบคุมโดย

อาศยัเทคนิคการตดัสินใจซ่ึงคาดวา่จะเป็นประโยชน์อย่างยิ่งส าหรับการใช้งานใน

แนวด่ิง
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บทที ่1 

บทน า 

1.1 ความส าคัญและทีม่าของโครงงาน 

ปัจจุบนัสังคมไทยก าลังเดินหน้าเข้าสู่สังคมผูสู้งอายุความตอ้งการ’’ลิฟต์บ้าน’’ก็มี

เพิ่มข้ึนเป็นเงาตามตวัไปดว้ยเน่ืองจากผูสู้งอายใุนบ้านบางท่านอาจมีปัญหาดา้นสุขภาพ

อาจจ าเป็นตอ้งใช้วีลแชร์ ไมเ้ทา้ หรือวอล์คเกอร์เขา้มาเป็นตวัช่วยท าให้เดินข้ึน -- ลง
บันไดไม่สะดวก ลิฟตบ์า้นจึงเป็นส่ิงท่ีตอบโจทยแ์ละช่วยแกไ้ขปัญหาเหล่าน้ีได ้ลิฟตบ์า้น

จะแตกต่างจากลิฟต์โดยสารในหา้งสรรพสินคา้หรือโรงแรมตรงท่ีมีขนาดเล็กใช้ได ้คร้ัง

ละ 2 -- 3 คนเท่านั้น พื้นท่ีของลิฟต์บ้านจะมีขนาดเล็กประมาณ 1 . 3 0 × 1 . 3 0  เมตร ซ่ึง ประตู

ท่ีเปิดออกจากลิฟตจ์ะไม่ใช้ประตูบานสไลด์แบบทัว่ ๆ ไป แต่จะเป็นประตูบานเปิดเป็น 

ส่วนใหญ่ โดยจะเปิดได้กวา้งประมาณ 8  0 เซนติเมตร เพื่อให้สามารถน าวีลแชร์เขา้ -- ออก
ได ้หากเป็นผูสู้งอายท่ีุใชไ้มเ้ทา้หรือวอล์คเกอร์ ก็สามารถมีคนประคองผา่นช่องประตู

ออกมาพร้อม กนัได้การออกแบบลิฟต์บา้น สามารถออกแบบติดตรงลิฟต์ในบา้นหรือ

นอกบา้นก็ได ้โดยการ ติดตั้งลิฟตจ์  าเป็นจะตอ้งมีปล่องลิฟตข์นาดประมาณ 1 .  3 0 ×  1 . 3 0 

เมตร ต่อเน่ืองตรงกนัทุกชั้น นอกจากนั้นแลว้ชั้นบนสุดท่ีลิฟตจ์ะตอ้งมีพื้นท่ีความสูงไม่ต า

กว่า 3 เมตร เพราะลิฟต์บา้น บางชนิดจะตอ้งมีห้องเคร่ืองหรือแมชีนรูมเพื่อติดตั้งมอเตอร์

ไวข้า้งบนและส าหรับลิฟต์บางรุ่นก็ตอ้งการบ่อลิฟต์ดว้ย การสร้างปอลิฟตจ์ะตอ้งเจาะ

พื้นเดิมของบา้นลึกประมาณ 1  เมตร เพื่อติดตั้งอุปกรณ์หยุดลิฟต ์หรือมอเตอร์ส าหรับ

ลิฟต์บางรุ่น จึงท าให้เกิดขอ้การจ ากดัของการ ติดตั้งลิฟต์ในบา้นเก่าๆ ผูผ้ลิตจึงออกแบบ

ลิฟต์ส าหรับติดตั้งนอกบา้น โดยสร้างปล่องลิฟตข์นมาใหม่ อาจจะเป็นกระจกหรือเป็น

ผนงัทึบก็ไดล้กัษณะเป็นแท่งเกาะติดอยูก่บัตึกอาคาร ระบบของลิฟต ์

• ระบบเคเบิ้ล 

เป็นระบบท่ีคนเคยกนัดีโดยมีมอเตอร์หมุนรอกท่ีคลอ้งกบัสายเคเบิ้ลเพื่อยกห้อง

โดยสารข้ึน--ลงจงจ าเป็นตอ้งมีห้องเคร่ืองอยู่ด้านบน ส่วนด้านล่างจะมีบ่อลิฟต ์ความ

ลึกประมาณ 1  เมตร 
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• ระบบไฮดรอลิก 

ลิฟตร์ะบบไฮดรอลิกจะวิ่งช้า แต่มีความนุ่มนวลมากกว่าลิฟตร์ะบบเคเบิ้ล ระบบน้ีจะ

ตดัห้อง เคร่ืองดา้นบนออกไป แลว้ยา้ยมาอยูด่า้นขา้งของตวัลิฟตส่์วนบ่อลิฟตด์า้นล่างจะ

ต้ืนลงโดยมี ความลึกเพียง 40 – 5   0 เซนติเมตรเท่านั้น จงเหมาะกบัการใชภ้ายในอาคารท่ีเป็น

บา้น 

•    ลิฟตบ์นัได (Stair Lift) ลิฟต์บนัไดแตกต่างจากลิฟต์บา้นชนิดอ่ืน ๆ เพราะไม่

จ  าเป็นตอ้งมีปล่องลิฟต ์ลักษณะของลิฟตเ์ป็นรางขนานเอียงลาดไปกบับนัไดซ่ึ้งมีเกา้อ้ี

ติดอยูต่วัเกา้อ้ีจะมีพนกัพิง ท่ีวางแขน ท่ีวางเทา้ และเข็มขดัรัดเพื่อความปลอดภยั เม่ือ

ผูโ้ดยสารตอ้งการข้ึนหรือลงก็สามารถกดสั่งการง่าย ๆ ไดด้ว้ยรีโมท-คอนโทรล จึง

เหมาะกบัผูสู้งอายท่ีุสามารถลุก เดินนั่งได้ด้วยตวัเองแต่ไม่สะดวกท่ีจะข้ึนบนัได 

• ระบบสกูร (Platform Lift) 

เป็นระบบใหม่ท่ีเพิ่งเขา้มาในไทยประมาณ 5 ปีจึงยงัไม่ค่อยเป็นท่ีรู้จกัมากนกั ลกัษณะ

ของลิฟตช์นิดน้ีจะไม่เป็นห้องโดยสารเหมือนระบบเคเบิ้ลหรือระบบไฮดรอลิกตวัพื้นที่

โดยสารจะเป็นพื้นท่ีโล่งๆไปด้วยแผ่นพื้นธรรมดา และมีแผงคอนโทรลด้านข้าง 

เม่ือเรายืนอยู่บนแพลตฟอร์มแลว้ก็สามารถกดปุ่มสั่งการใหลิ้ฟตเ์ล่ือนข้ึน -- ลงตาม

ปล่องลิฟต์ได ้ซ่ึงปัจจุบนั ลิฟตช์นิดน้ีไดรั้บความนิยมอยา่งสูงและมีจ านวนเพิ่มข้ึนเร่ือย ๆ 

อีกดว้ย 

 

 

วตัถุประสงค์ของโครงงาน 

1.เพื่อแกไ้ข Lift ตน้แบบส าหรับขนถ่ายมวลข้ึนลงในแนวด่ิง 

2.เป็นลิฟทจ์ าลองใชใ้นบา้นท่ีมีความราบร่ืน 
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ขอบเขตของโครงงาน 

1. การข้ึน-ลง ลิฟทมี์ความราบร่ืน 

2. รับน ้าหนกัของภาระกรรมไดไ้ม่เกิน 5 kg 

 

ประโยชน์ทีค่าดว่าจะได้รับ 

 ในการท าปริญญานิพนธ์น้ีไดเ้รียนรู้การแกไ้ขวธีิการท างานโดยใชห้ลกัการต่าง ๆ ท่ีไดเ้คย

ศึกษามาใชใ้นการปรับปรุงและไดเ้รียนรู้หลกัการแกไ้ข Lift ตน้แบบส าหรับข้ึนถ่ายมวล ขนลงแนวด่ิง 

สามารถลดแรงในการเดินข้ึนลงบรรได  
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บทที ่2  

เอกสารและโครงงานทีเ่กีย่วของเอกสารทีเ่กีย่วข้อง 

โปรแกรม PLC 

PLC ( Programmable Logic Controller ) หรือปัจจุบนัใชค้  าวา่ PC ( Programmable 

Controller ) ในท่ีน้ีใชค้  าวา่ PLC แทน PC เพือ่ป้องกนัความสับสนระหวา่งค าวา่ PC 

( Personal Computer ) 

PLC เป็นอุปกรณ์คิดคน้ข้ึนมา เพื่อใชค้วบคุมการท างานของเคร่ืองจกัร หรือ ระบบ

ต่างๆ แทนวงจรรีเลยแ์บบเก่า ซ่ึงวงจรรีเลยมี์ขอ้เสียคือ การเดินสายและการเปล่ียนแปลง

เง่ือนไขใน การควบคุมมีความยุง่ยาก และเม่ือใชง้านไปนานๆ หนา้สัมผสัของรีเลยจ์ะ

เส่ือม ดงันั้นปัจจุบนั PLC จึงเขา้มาทดแทนวงจรรีเลย ์เพราะ PLC ใชง้านไดง่้ายกวา่ สา

มารต่อเขา้กบัอุปกรณ์ อินพุต/เอาตพ์ุตไดโ้ดยตรง หลงัจากนั้นเพียงแต่เขียน

โปรแกรมควบคุมสามารถใชง้านได ้ทีน้ีทั้งถา้ตอ้งการจะเปล่ียนเง่ือนไขใหม่สามารถท า

ไดโ้ดยการเปล่ียนโปรแกรมเท่านั้น นอกจากน้ี PLC ยงัสามารถใชง้านรวมกบัอุปกรณ์อ่ืน 

ๆ เช่นเคร่ืองอ่านบาร์โคด้ 

( Barcode Reader ), เคร่ืองพิมพสี์ ( Printer ) เป็นตน้ 

ในปัจจุบนั นอกจาก PLC จะใชง้านแบบเดียว ( Stand alone ) แลว้ ยงัสามารถต่อ 

PLC หลายๆตวัเขา้ดว้ยกนั ( Network ) เพื่อควบคุมการท างานของระบบใหม่

ประสิทธิภาพมากมายนอกดว้ยจะเห็นไดว้า่การใช ้PLC มีความยดืหยุน่มากกวา่การใช้

งานวงจรรีเลยแ์บบเก่า ดงันั้น ปัจจุบนัโรงงานอุตสาหกรรมต่าง ๆ จึงเปล่ียนมาใช ้PLC 

มากข้ึน เราสามารถจ าแนก ประเภทของ PLC ตามลกัษณะภายนอกได ้2 ชนิด คือ 
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2  .  1 ชนิดของ PLC 

เราสามรถจ าแนก PLC ตามโครงสร้างลกัษณะภายนอกไดเ้ป็น 2 ชนิด คือ 

 

- PLC ชนิดบลอ็ค ( Block Type PLCs ) 

PLC ประเภทน้ีจะรวมส่วนทั้งหมดของ PLC อยูใ่นบล็อคเดียวกนั ไม่วา่จะเป็นตวัประมวลผล 

หน่วยความจ า ภาคอินพุต/เอาตพ์ตุ และแหล่งจ่ายไฟสามารถแสดงตวัอยา่ง PLC แบบ Block Type ให้

เห็น ดงัรูปท่ี 2  .  1 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ส่วนประกอบของ PLC แบบ Block Type ในท่ีน้ีจะยกตวัอยา่ง PLC แบบ Block Type ของรุ่น 

OMRON รุ่น CPM2A 

  

รูปท่ี 2.1 แสดงชนิดของ PLC แบบ Block Type 
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จากรูป 2.2 สามารถอธิบายความหมายของแต่ล่ะส่วนไดด้งัน้ี  

1. ขั้วต่อแหละไฟฟ้า ( Power Supply Input Terminal )  

2. ขั้วต่ออินพุต ( Input Terminal ) 

3. หลอด LED และแสดงสถานะการท างานอินพุต ( Input Indicator )  

4. ขั้วต่อเอาตพ์ุต ( Output Terminal ) 

5. หลอด LED และแสดงสถานะการท างานเอาตพ์ุต ( Output Indicator) 

6. พอร์ตขยายอินพุต/เอาตพ์ุต ( Expansion I/o Unit Connector ) 

7. พอร์ตเช่ือมต่อกบัอุปกรณ์ป้อนโปรแกรม ( Peripheral Port) 

8. พอร์ตต่ออนุกรม RS-232C ( Serial RS-232 Port) 

 

รูปท่ี 2.2 โครงสร้างภายนอกของ PLC 
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ในกรณีท่ีท่านตอ้งการเพิ่มจ านวนอินพุต/เอาร์พุต สามารถใชห้น่วยขยายอินพตุ/ 

เอาตพ์ุต ( Expansion I/O Unit ) เพื่อเพิ่มจ านวนอินพุต/เอาตพ์ุตไดด้ว้ยการต่อเขา้ท่ี พอร์ต 

ขยายอินพุต/เอาตพ์ตุใหเ้ห็นดงัรูปท่ี 2.3 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.3 แสดงหน่วยขยายอินพุต/เอาตพ์ุต ( Expansion I/O Units ) 

 

ขอ้ดี ขอ้เสีย ของ PLC แบบ Block Type  

สามรายกตวัอยา่งขอ้ดีขอ้เสียของ PLC แบบ Block Type ได ้ดงัน้ี 

ขอ้ดี  

1. มีขนาดเลก็สามารถติดตั้งไดง่้ายจึงเหมาะกบังานควบคุมท่ีมีขนาดเลก็ ๆ 

2. สามารถใชง้านแทนวงจรรีเลยไ์ด ้ 

3. มีฟังกช์นัพิเศษ เช่น ฟังกช์นัทางคณิตศาสตร์และฟังกช์นัอ่ืน ๆ 

ขอ้เสีย 

1. การเพ่ิมจ านวนอินพุต/เอาตพ์ุตสามารถเพ่ิมไดน้อ้ยกว่า PLC ชนิดโมดูล 

2. เม่ืออินพุต/เอาตพ์ุตเสียจุดใดจดุหน่ึงตอ้งน า PLC ออกไปทั้งชุดท าใหร้ะบบตอ้งหยดุ ท างานในชัว่

ระยะเวลาหน่ึง 

3. มีฟังกช์นัใหเ้ลือกใชง้านนอ้ยกว่าชนิดโมดูล          
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เน้ือหาในหวัขอ้ต่อไปน้ีจะกล่าวถึง PLC อีกชนิดหน่ึงซ้ึงแยกส่วนปนะกอบต่าง ๆ ออกจาก กนัเรียกว่า 

PLC ชนิดโมดูล ( Modular Type PLCs ) 

 

- PLC ชนิดโมดูล ( Modular Type PLCs ) หรือแร็ค ( Race Type PLCs ) 

PLC ชนิดน้ีส่วนประกอบแต่ละส่วนสามารถแยกออกจากกนัเป็นโมดูล ( Moduls ) เช่น ภาคอินพุต/

เอาตพ์ุต จะอยูใ่นส่วนโมดูลของอินพุต/เอาตพ์ุต ( Input/Output Units ) ซ่ึง สามารถเลือกใชง้านไดว้่าจะใช้

โมดูลก่ีอินพุต/เอาตพ์ุต ซ่ึงมีใหเ้ลือกใชง้านหลายรูปแบบ อาจจะใชเ้ป็นอินพุตเด่ียวขนาด 8/16 จุด หรือเป็น

เอาตพ์ุตอยา่งเดียวขนาด 4/8/12/16 จุด ข้ึนอยูก่บัรุ่นของ PLC ดว้ย 

ในส่วนของตวัประมวลผลและหน่วยความจ าจะรวมอยูใ่นซีพียโูมดูล ( CPU Unil ) เรา สามารถเปล่ียน

ขนาดของ CPU Unil ใหเ้หมาะสมตามความตอ้งการใชง้าน เช่น PLC รุ่น C200H จะมี CPU ใหเ้ลือกใชง้าน

หลายรุ่นเช่นรุ่น C200HE-CPU11E จะมีความแตกต่างกบั PLC รุ่น C200HX-CPU5 ( ทั้งสองรุ่นเป็น PLC 

ตระกลู C200H เหมือนกนั ) ตรงขนาด ความจุของโปรแกรม การเพ่ิมจ านวนอินพุต/เอาตพ์ุต เป็นตน้ 

ส่วนประกอบต่างๆ ของ PLC ชิดนโมดูล ท่ีกล่าวมาทั้งหมดนั้น เม่ือตอ้งการใชง้านจะถูก น ามาต่อ

ร่วมกนั บางรุ่นใชเ้ป็นคอนเนคเตอร์ในการเช่ือมต่อกนัระหว่างยนิูต เช่นรุ่น CQM1/CQM1H หรือ CJ1M/H/G 

แต่บางรุ่นใช ้Backplane ในการร่วมยนิูตต่างๆเขา้ ดว้ยกนัเพ่ือใหส้ามารถใชง้านร่วมกนัได ้สามารถยกตวัอยา่ง 

PLC ชนิดโมดูลใหเ้ห็นดงัรูปท่ี 2.4 

 
 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2  .  4  แสดงชนิดของ PLC ชนิดโมดูล 
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ยกตวัอยา่งจะใช ้PLC รุ่น CJ1M/H/G จะใชค้อนเนคเตอร์ในการเช่ือมต่อแต่ละโมดูลเขา้ดว้ยกนั

เพื่อใหส้ามารถท างานร่วมกนัได ้สามารถแสดงใหเ้ห็นดงัรูปท่ี 2  .  5 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.5แสดงชนิดของ PLC ชนิดโมดูล ท่ีใชค้อนเนคเตอร์ในการเช่ือมต่อ 

 

ยกตวัอยา่งรุ่น PLC รุ่น C200Hและ CS1 จะใช ้Backplane ในการเช่ือมต่อแต่ละโมดูลเขา้

ดว้ยกนั เพื่อใหท้  างานร่วมกนัไดส้ามารถแสดงใหเ้ห็นดงัรูปท่ี 2.6 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2  .  6 แสดงชนิดของ PLC ชนิดโมดูลท่ีใช ้Backplane ในการเช่ือมต่อ  
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ขอ้ดีขอ้เสียของ PLC ชนิดโมดูล 

ขอ้ดี 

1. เพิ่มขยายระบบไดง่้ายเพยีงแค่ติดตั้งโมดูลต่าง ๆ ท่ีตอ้งการใชง้านลงไปบน 

Backplane  

2. สามารถขยายจ านวนอินพุต/เอาตพ์ุต ไดม้ากกวา่แบบ Back Type  

3. อุปกรณ์อินพุต/เอาตพ์ุตเสียจุดใดจุดหน่ึง สามารถถอดเฉพาะโมดูลนั้นไปซ่อม ท าใหร้ะบบ 

นั้นสามารถท าการต่อได ้

4. มียนิูต และรูปแบบการติดต่อส่ือสารใหเ้ลือกใชง้านมากกวา่แบบ Back Type  

ขอ้เสีย 

1.ราคาแพงเม่ือเทียบกบั PLC แบบ Back Type 

จะเห็นวา่ PLC แต่ล่ะชนิดจะมีคุณสมบติัแตกต่างกนั PLC รุ่นท่ีใหญ่ข้ึน จะมี 

คุณสมบติัและฟังก์ชนัพิเศษอ่ืน ๆ มากกวา่ PLC รุ่นเล็กซ่ึงสามารถเปรียบเทียบให้เห็นความ

แตกต่างดงัตารางต่อไปน้ี  

ตารางท่ี 2.1 เปรียบเทียบคุณสมบติัของ PLC 
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2  .  2 ภาษาท่ีใชใ้นการเขียนโปรแกรมใหก้บั PLC 

PLC แต่ ละยีห่อ้จะใชภ้าษาในการเขียนโปรแกรมเพื่อส่งให ้PLC ท างานตามความตอ้งการแตกต่างกนั

ซ่ึงตามมาตรฐาน ICE1 131-3ไดแ้บ่งมาตรฐานออกเป็น 5 แบบ คือ 
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รูปท่ี 2.7 แสดงชนิดของ PLC 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.8 แสดงชนิดของ PLC Ladder Diagram 
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หลงัจากเรียนภาษาท่ีใชใ้นการเขียนโปรแกรมใหก้บั PLC แลว้ ในหวัขอ้ต่อไป

จะ กล่าวถึงอุปกรณ์ท่ีใชป้้อนโปรแกรมใหก้บั PLC ซ่ึงจะกล่าวถึงรายละเอียดต่อไปน้ี 

2.3 อุปกรณ์ส าหรับการโปรแกรม 

การส่งให ้PLC ท างาน จะตอ้งป้อนโปรแกรมใหก้บั PLC ก่อนซ่ึงอุปกรณ์ท่ีใชใ้นการป้อน

โปรแกรมใหก้บั PLC นั้น สามารถแบ่งได ้2 ประเภท 

- ตวัป้อนโปรแกรมแบบมือถือ ( Hand Held Programmer ) แต่ละยีห่อ้จะมีช่ือ เรียกแตกต่างกนั 

เช่น OMRON จะเรียกวา Programming Console เป็นตน้ สามารถ ยกตวัอยา่งให้เห็นดงัรูปท่ี 2.7 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.8  แสดงตวัป้อนโปรแกรมแบบมือถือ ( Hand Held Programmer ) 
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วธีิควบคุมทศิทางมอเตอร์ด้วย Relay 2 ชุด 
  

วธีิการควบคุมทิศทางมอเตอร์ดว้ยการใช ้Relay 2 ชุด (กลบัทางมอเตอร์) 

สามารถควบคุมทิศทางมอเตอร์ไฟฟ้า DC โดยการใช ้Relay ท่ีมีหนา้สัมผสั NO/NC/COM มา

ต่อกนัจ านวน 2 ตวั เป็นท่ีทราบกนัดีอยูแ่ลว้วา่มอเตอร์ไฟฟ้า DC นั้นจะสามารถกลบัทิศทางการหมุน

ดว้ยการกลบัขั้วแหล่งจ่าย ซ่ึงเป็นพื้นฐานการ ควบคุมมอเตอร์แบบ H-Bridge นัน่เอง 

 

หลกัการท างาน 

1. เม่ือไม่ไดท้  าการจ่ายไฟเขา้ไปขบั relay ทั้งสองตวั ขั้วมอเตอร์จะถูกต่อกบัหนา้สัมผสั NC ลง

กราวดไ์ปทั้งสองสาย ซ่ึงจะท าใหม้อเตอร์อยูใ่นสภาวะเบรค (Brake) โดยเม่ือมอเตอร์มีแรงหมุนจาก

ภายในนอก มอเตอร์จะเปล่ียนสภาวะตวัเองจากมอเตอร์เป็นสภาวะไดนาโมเกิดกระแสไหลครบวงจร 

ในตวัเอง ท าใหม้อเตอร์เกิดอาการหน่วงกวา่ปกติเม่ือเปรียบเทียบกบัการปล่อยสายลอยไว ้เฉยๆ 
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2. เม่ือมีการขบั Relay 1 จะท าใหก้ระแสวิง่จากแหล่งจ่าย (VCC) ไปตามทิศทางดงัเส้นสีน ้าเงิน 

จ าท าใหม้อเตอร์หมุนไปยงัทิศทางหน่ึง 

 

 

 

 

 

 

 

3. เม่ือท าการ on Relay 2 และ off Relay 1 จ าท าใหก้ระแสวิง่ผา่นมอเตอร์ผา่นเส้นสีน ้ าเงิน 

จะท าใหก้ระแสไหลกลบัทิศทางในมอเตอร์ ส่งผลใหม้อเตอร์หมุนสลบัทิศทาง 
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จากตวัอยา่งการท างานขา้งบนสามารถสรุปเป็นตารางการควบคุมไดด้งัน้ี 

Relay 1 = OFF /  Relay 2 = OFF  --->  เบรคมอเตอร์ 

Relay 1 = ON   /  Relay 2 = OFF  --->  มอเตอร์หมุนทิศทางปกติ 

Relay 1 = OFF /  Relay 2 = ON    --->  มอเตอร์หมุนกลบัทิศทาง 

Relay 1 = ON   /  Relay 2 = ON    --->  เบรคมอเตอร์ 

  

จากการต่อวงจร Relay ขา้งตน้ สามารถน าวงจรน้ีไปประยกุตใ์ชง้านไดก้บัมอเตอร์ DC ทัว่ไป 

ซ่ึงควรเลือกขนาดของ Relay ใหเ้หมาะสมกบัขนาดของมอเตอร์ ไม่วา่จะเป็นการควบคุมดว้ย สวติช์, 

รีโมทคอนโทรล, ไมโครคอนโทรเลอร์ PLC ก็สามารถน าไปประยกุตใ์ชง้านไดง่้ายๆ  

ไม่สะดวกประกอบเอง เรามีวงจรกลบัทางมอเตอร์พร้อมปรับความเร็วรอบส าเร็จรูปจ าหน่าย  
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บทที ่3 

วิธีการด าเนินโครงงาน 

วสัดุและอุปกรณ์   

วสัดุและอุปกรณ์ท่ีน ามาใชใ้นโครงงานไดแ้ก่  

2. เคร่ืองกลึง 

4. เคร่ืองเช่ือม 

5. เล่ือย 

6. ประแจ  

7. ประแจเหล่ียม 

9. สวา่นมือ 

10. หินเจีย 

11. Aluminium profile 

12. PLC Mitsubihsi Fx1s 20mr 

13. Board Arduno 

14. Dupont Wire Color Jumper Cable  

15 .Power Supply 

16. Relay 9v 4Channel  

  17. ท่อเก็บไฟ 
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วธีิจัดการท าโครงงาน 

1.ศึกษาหาขอ้มูลและแกไ้ขเก่ียวกบัลิฟทต์น้แบบบา้น 2 ชั้น  

 ค านวณหาภาระกรรมของลิฟท์ท่ีกระท าต่อมอเตอร์และหาวิธีการท าให้ลิฟท์ตน้แบบ

บา้น 2 ชั้น ข้ึน-ลง อยา่งราบร่ืนไม่ติดขดั โดยค านวณจากสูตรดงัน้ี 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

 

 

2. เปล่ียนมอเตอร์ใหม่ลงไปในลิฟทต์น้แบบบา้น 2 ชั้น 

เม่ือเราไดอุ้ปกรณ์ท่ีตอ้งการแลว้ ก็จะติดตั้งมอเตอร์ตวัใหม่ในลิฟท ์ตน้แบบบา้น 2ชั้น  

- น ามอเตอร์ใส่ในสเตอร์ 32 ฟัน 

- ท าฐานโดยใชแ้ผน่เหล็กเจาะรูยดึกบั Aluminium Profile 

- ดดัเหล็กแผน่ใหง้อเป็นโครงรัดกบัมอเตอร์ 

- เช่ือมเหล็กแผน่ท่ีดดัเขา้กบัฐานท่ีเป็นแผน่เหล็ก 
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3. เปล่ียนสายพานใหม่ 

 ในระหวา่งด าเนินการทดสอบเกิดอุบติัเหตุสายพานขาดจึงไดห้าสายพานใหม่มา

ทดแทนของเดิมท่ีขาดไป 
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ระบบการใช้งานลฟิท์จ าลองโดยสาร 

 

 

 

 

 

 

UP 

DOWN 

 

 

 

เม่ือตอ้งการใชลิ้ฟทจ์ าลอง 

1.1 เม่ือจะข้ึนใหก้ดปุ่ม               และเม่ือตอ้งการจะลงใหก้ดปุ่ม               ถา้ชั้นท่ีเราจะไปแลว้ไฟ

สถานะเราไม่ข้ึนตอ้งกดซ ้ าอีกคร้ัง 

1.2 เม่ือลิฟทจ์อดรอชานพกั ประตูจะเปิดคา้ง 2-5 วนิาที 
1.3 ลิฟทจ์ะเปิดและปิดอตัโนมติัลิฟทจ์ะจอดในต าแหน่งชั้นท่ีผูโ้ดยสารตอ้งการ 
1.4 เม่ือประตูลิฟทจ์ะปิดถา้มีวตัถุไปโดนเซนเซอร์ท่ีติดไวท่ี้ประตูลิฟทจ์ะเปิดจนกวา่ไม่มี วตัถุไป

ถูกเซนเซอร์ ประตูจะปิดในอีก 2-5 วนิาทีตามท่ีเราตั้งค่าไว ้

1.5 เราสามารถควบคุมผา่นมือถือ 
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1.5.1 เม่ือเราตอ้งการข้ึนใหก้ด UP ลิฟทก์็จะเปิดจะหน่วงเวลา 2-5 วนิาที หากประตูจะ ปิดเม่ือ

โดนเซนเซอร์ ประตูจะเปิดกลบั อติัโนมติัทนัที 2-5 วนิาที จะปิดเม่ือไม่มิวตัถุไปถูก เซนเซอร์ เราก็จะ

ไดผ้ลลพัทท่ี์เราตอ้งการจะไป
 

1.5.2 เม่ือเราตอ้งการลงใหก้ด DOWN ลิฟทก์็จะเปิดจะหน่วงเวลา 2-5 วนิาทีหาก ประตูจะปิด

เม่ือโดนเซนเซอร์ประตูจะเปิดกลบั อติัโนมติัทนัที 2-5 วนิาทีจะปิดเม่ือไม่มิวตัถุไปถูกเซนเซอร์ เราก็จะ

ไตผ้ลลพัทท่ี์เราตอ้งการจะไป 

UP LED Show 
UP 

DOWN LED Show Down
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การค านวณในเชิงวศิวกรรม 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

จากการค านวณ 

Fr = T   𝜔 = 7.5 RPM     m = 5 Kg     r = 4.5 cm 

T = 22.5  N*M 
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Pcal =  
2𝜋
60

 𝑇𝜔 

P = 𝑇𝜔 

P = 22.5 ( N*m ) x 7.5 ( RPM ) = 168.75 Watt 

Pcal =  
2𝜋
60

 𝑇𝜔 = 16.87 watt 
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Flow Chart 
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บทที ่4 

ผลการศึกษา 
 

จากการศึกษาการแกไ้ขลิฟทต์น้แบบบา้น 2 ชั้นในการจดัท าโครงงานคร้ังน้ี 
 

ผูจ้ดัท าไดท้ดสอบการข้ึน-ลง ของลิฟทจ์ากการเปล่ียนมอเตอร์โดยทดสอบทั้งแบบวธีิ Manual 

ควบคุมผา่นปุ่มกด และ แบบระยะไกลผา่นแอพ Blynk ผลการทดสอบทั้ง 2 วธีิน้ี นั้นมีการเคล่ือนท่ีใน

แนวด่ิงท่ีราบร่ืนข้ึนมากกวา่เดิม 
4.1 การทดลองคร้ังท่ี 1 การเคล่ือนท่ี ข้ึน-ลง โดยใชแ้อพพลิเคชัน่ 

การใช้แอพพลิเคชัน่ท่ีออกแบบในสมาร์ทโฟน Blynk ควบคุม Arduino ESP 32ไปสั่งการ ท างาน

ของลิฟทใ์ห ้ข้ึน-ลง 
ในระยะ 2 เมตร จ าลองการใช้งานขณะยืนรอลิฟท์อยู่ชั้น 1 ของบ้าน กด Button up ลิฟท์มี การ

เคล่ือนท่ีข้ึนและหลอดไฟ LED แสดงสถานะการใช้งานตามค าสั่งท่ีเรากดบนมือถือและ เม่ือตวั

กล่องลิฟทข้ึ์นไปยงัชั้นสองแตะกบัตวั Limit switch ลิฟทไ์ดมี้การหยดุในต าแหน่งท่ี เราไตต้ั้งไว ้

ในระยะ 5 เมตร จ าลองการใช้งานขณะข้ึนไปยงัชั้น 2 ของบา้นสมมุติเราเดินไปท่ีห้องนอน กด 

Button Down ลิฟทมี์การเคล่ือนท่ีลงและหลอดไฟ LED แสดงสถานะการใชง้านตามค าสั่งท่ี เรากด

บนมือถือและเม่ือตวักล่องลิฟท์ลงไปยงัชั้นหน่ึงแตะกับตวั Limit switch ลิฟท์ได้มีการ หยุดใน

ต าแหน่งท่ีเราไดต้ั้งไว ้

นอกจากน้ีการใช ้Blynk ควบคุม หากเรามีการใชง้านในการกดข้ึนเราจะไม่สามารถกดลงได้

เพราะเราไดค้  านึงถึงความปลอดภยัของผูใ้ชง้าน พบวา่ระยะการใชง้านในการกดค าสั่ง ผา่นแอพใน

โทรศพัทส์มาร์ทโฟนไม่ส่งผลเสียกบัการควบคุม เพราะตวับอร์ด Arduino ESP 32 รับสัญญาณ WIFI 

จากอินเทอร์เน็ตบา้น ส่วนโทรศพัทส์มาร์ทโฟนท่ีระยะการใชง้าน ไม่ส่งผลเสียเพราะเราสามารถ

เลือกใชอิ้นเทอร์เน็ตชิมหรือสัญญาณ WIFI จากอินเทอร์เน็ต บา้น 
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4.2 การทดลองคร้ังท่ี 2  การเคล่ือนท่ี ข้ึน-ลง โดยใชปุ่้มกด 

การใช ้ปุ่มกดในการควบคมการท างาน โดยเราจะคอนโทรลลิฟทน์ั้นจะมี PLC เป็น

ตวัรับ สัญญาณอินทพ์ุตจากปุ่มกดและส่งสัญญาญเอาทพ์ุตไปควบคุมการ ข้ึน-ลง และ

แสดง สถานการณ์ใชง้านต่าง ๆ 

กดปุ่ม ข้ึน ตวัระบบคอนโทรลไดมี้การสั่งมอเตอร์ใหดึ้งตวัลิฟทข์นไปยงัชั้น 2 เม่ือไปถึงชั้นตวั ลิฟทไ์ป

แตะกบั Limitswicth ส่ง 

สัญญาญไปให้ระบบคอนโทรล ลิฟทจึ์งหยดุตามต าแหน่งท่ี เราไดต้ั้งการใชง้านไว ้

กดปุ่ม ลง ตวัระบบคอนโทรลไดมี้การสั่งมอเตอร์ใหต้วัลิฟทเ์คล่ือนท่ีลงไปยงัชั้น 1 เม่ือไปถึง ชั้น 1 ตวั

ลิฟทไ์ปแตะกบั Limitswicth ส่งสัญญาญไปให้ระบบคอนโทรล ลิฟทจึ์งหยดุตาม ต าแหน่งท่ีเราไดต้ั้ง

การใชง้าน 

 

 

 ตารางแสดงเวลาขาข้ึน – ลงของลิฟต ์

 

 

  

เวลาขาขึน้ ( วนิาท ี) เวลาขาลง ( วนิาท ี)

มอเตอรปั์ดน ้าฝน 1.4 2

มอเตอรเ์กยีร ์AC 14 11

แกไ้ข Ladder diagram 11 11
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 จากผลการทดลองการน า มอเตอร์เกียร์AC มาเปล่ียนท าใหก้ารเคล่ือนท่ีในแนวด่ิงไม่เร็ว

จนเกินไปจนท าใหว้ตัถุเกิดการเสียหายแต่ก็ยงัมีปัญหาเร่ืองเวลาในการข้ึน – ลงของลิฟตไ์ม่เสถียรจึงน า  

Ladder diagram ไปแกไ้ขท าใหเ้วลาในการข้ึน - ลงมีความเร็วท่ีคงท่ีและราบร่ืน 
 

 

 

  

0

2

4

6

8

10

12

14

มอเตอร์ปัดน ำ้ฝน มอเตอร์เกียร์ AC แก้ไข Ladder diagram

กรำฟแสดงเวลำขำขึน้ - ลงของลฟิต์

เวลำขำขึน้ ( วินำที ) เวลำขำลง ( วินำที )
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บทที5่ 
สรุปผลและข้อเสนอแนะ 

5.1 สรุปผลการศึกษา 

จากการออกแบบการออกแบบลิฟทต์น้แบบส าหรับใชใ้นบา้น 2 ชั้นไดใ้ชก้ารเช่ือมต่อการใช้

งานแอพพลิเคชัน่ท่ีออกแบบในสมาร์ทโฟน Blynk ควบคุม Arduino ESP 32 เขา้กบัระบบคอนโทรล 

PLC เพื่อควบคุมการหมุนของมอเตอร์โดยสมาร์ทโฟนใช ้แอพพลิเคชัน่ Blynk ควบคุมการท างานให้

เคล่ือนท่ี ข้ึน-ลง ตามค าสั่งของผูโ้ชง้านโดยระยะ การสั่งท างานไม่มีผลต่อการใชง้านเพราะตวับอร์ด 

Arduino ESP 32 รับสัญญาณWiFi ท่ี อินเทอร์เน็ตบา้นส่วนตวัสมาร์ทโฟนก็สั่งจากท่ีโหนก็ใต ้การท่ีเรา

จะสั่งใหลิ้ฟทเ์ปิดไดมี้การติด มอเตอร์ไวด้า้นบนประตูและเม่ือเรากดลิฟทข้ึ์นหรือลงประตูก็จะเปิดออก 

ส่วนระบบการท างาน ข้ึน-ลง ก็ใช ้PLC คอนโทรลใหม้อเตอร์หมุนดึงตวักล่องลิฟทข้ึ์นโดยตวั มอเตอร์

ท่ีเราใชดึ้งเป็นระบบเคเบิ้ลซ่ึงเราก็เลือกใชส้เตอร์และโซ่มาดึงตวัลิฟทข้ึ์น - ลง และ มีมวลถ่วงเป็นตวั

ช่วยดึงลิฟทข้ึ์นเพื่อลดการใชก้ าลงังานของมอเตอร์ 

5.2 ปัญหาขณะด าเนินงาน 

5.2.1 การข้ึนของลิฟทมี์การติดขดัระหวา่งลิฟทข้ึ์น 

5.2.2 สายพานขาดระหวา่งการท างาน 

5.2.3 สาย Limit switch หลุดท าใหป้ระตูลิฟทเ์ปิด ระหวา่งลิฟทก์ าลงัท างาน ท าใหโ้ครง

ลิฟทน์ั้นเบ้ียว 
5.2.5 จากโครงลิฟทเ์บ้ียวท าให ้inductive proximity sensor ชนกบัแท่งโลหะท่ีใชต้รวจ

สถานะของลิฟท ์
5.2.6 มอเตอร์บนประตูลิฟทมี์การหมุนฟรีท าใหก้ารเปิดประตูนั้นเลย Limit switch  
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5.3 แนวทางการพฒันา 

          5.3.1 เป็นลิฟทท่ี์สามารถปรับขนาดโครงสร้างให้เขา้กบับา้นลกัษณะต่าง ๆ ได ้

          5.3.2 ออกแบบโครงสร้างและระบบใหเ้หมาะสมกบับา้นท่ีมี 2 ชั้นข้ึนไป 
          5.3.3 การเลือกใชอุ้ปกรณ์ควบคุมท่ีมีความแม่นย  ามากข้ึน 
          5.3.4 การออกแบบแอพพลิเคชัน่ใหมี้ความไวต่อการใชง้าน 
          5.3.5 การใชโ้ปรแกรมระบบควบคุมการเคล่ือนท่ีข้ึนเพื่อเป็นแนวทางการศึกษา ต่อไป 

 

ขอ้เสนอแนะ 

1.เน่ืองจากเป็นการแกไ้ขลิฟทเ์ราสามารถน าไปประยกุตแ์กไ้ขกบัลิฟทท่ี์มีความไม่ราบร่ืน

ระหวา่งท างานได ้

2.ในการแกไ้ขเราสามารถค านวณค่าใชจ่้ายท่ีสามารถหยบิจบัไดห้รือเขา้ ถึงกบัราคาท่ีไม่สูง

เกินไป 

3.เป็นระบบท่ีควบคุมซบัชอ้นเราควรท าให้ระบบมีความเสถียรมาก 
 



 
 

บรรณานุกรม 

รุ่นพี่โครงงาน การออกแบบลิฟทจ์ าลองภายในบา้น 2 ชั้น  

ความเป็นมาของลิฟท(์ออนไลน์) 

แหล่งท่ีมา : https://kanchana84l0.wordpress.com 

ควบคุมดว้ย แอพ Blynk(ออนไลน์) 

แหล่งท่ีมา : https://robotsiam.blogspot.com/20l7/l0/ttgo-esp32-blynk.html  

ประวติัลิฟท(์ออนไลน์) 

แหล่งท่ีมา : https://www.chi.co.th/article/article-1146/ 

แหล่งท่ีมา : https://www.blynk.cc/ 

แหล่งท่ีมา : http://docs.blynk.cc/ 

แหล่งท่ีมา : https://www.9arduino.com/article/59/app-dาเร็ จรูป-blynk-nodemcu- esp8266-(?iอนห่ี- l-

Blynk-คือ 
แหล่งท่ีมา : http://www.ayarafun.com/20l5/08/easy-iot-play-with-blynk/ 
แหล่งท่ีมา : https://github.com/blynkkk/blynk-server 
แหล่งท่ีมา : http://thaiopensource.org/มาเล่น-blvnk-กบั-esp8266-กนั/ 
แหล่งท่ีมา : https://github.com/blynkkk/blynk-library/archive/master.zip 
แหล่งท่ีมา : https://medium.co m/(5>visitwnk/AgfU)-7-เตรียมความพร้อมก่อนการใช-้blvnk- 
app-iab60aaib9e9 

แหล่งท่ีมา : http://www.elevatordesigner.com/ele home lo.php 



 
 

แหล่งท่ีมา : your_sketchbook_folder/libraries/Blynk 

แหล่งท่ีมา : your_sketchbook_folder/libraries/BlynkESP8266_Lib 

แหล่งท่ีมา : your_sketchbook_folder/tools/BlynkUpdater 

แหล่งท่ีมา : your_sketchbook_folder/tools/BlynkUsbScript 
 
  



 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาคผนวก 

 

รูปที ่2โครงสรา้งของหอ้งจ าลองส าหรบัผูโ้ดยสาร 



 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที ่4 ประกอบมอเตอร์และประตเูขา้กบัหอ้งผูโ้ดยสาร 



 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที ่5 ตดิ Linear Guide เขา้กบัโครงสรา้งเพือ่ล็อคห้องผูโ้ดยสารใหส้ไลด์ขึน้ลง 



 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที ่8 รูปดา้นขา้งของแบบจ าลองลฟิท์ส าหรบัใชใ้นบา้น 2 ช ัน้ 

รูปที ่7 ตดิต ัง้กลอ่งควบคมุเขา้กบัโครงสรา้งลฟิท์ 
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กติติกรรมประกาศ 

 
โครงงานฉบบัน้ีส าเร็จลุล่วงไปไดด้ว้ยความเมตตาช่วยเหลืออยา่งยิ่ง จากอาจารย ์ดร. ธีทตั ดล

วชิยั ท่ีอนุมติัเห็นชอบในการจดัทา โครงงานท่ีไดใ้หค้  าแนะน าและเสนอขอแนะน า ตลอดจนถึงเอ้ือเฟ้ือ

สถานท่ี และอุปกรณ์ ต่าง ๆ ในการจดัท าโครงงานคร้ังน้ีและทางผูจ้ดัท า ขอขอบพระคุณอาจารยผ์ูส้อน

ปฎิบติัการ อาคารเคร่ืองมือ F 4 ท่ีไดเ้อ้ือเฟ้ืออุปกรณ์ท่ีใชใ้นการจดัท า นอกจากน้ียงัขอขอบคุณคณาจารย ์

วศิวกรรมเคร่ืองกลทุกท่านท่ีไดใ้หค้วามกรุณา ให้ค  าแนะน าความรู้ต่าง ๆ อีกทั้งยงัรวมถึง เพื่อน ๆ พี่ ๆ 

น้อง ๆ ในการจดัท าโครงงานให้ได้ส าเร็จลุล่วงตามวตัถุประสงค์ รวมไปถึงบรรณสาร ของมหาลยั

เทคโนโลยีสุรนารีท่ีให้ความช่วยเหลือในดา้นการคน้ควา้ขอ้มูลต่าง ๆ มาโดยตลอดสุดทา้ยผูจ้ดัท าขอ

กราบขอบพระคุณบิดา มารดา ครอบครัวของผูจ้ดัท าท่ีไดใ้หก้ าลงัใจ และสนบัสนุนในดา้นการเงินเสมอ

มาจนส าเร็จการศึกษา และอีกหลาย ๆ ท่านท่ีไม่อาจกล่าวถึง ท่ีน้ีไดห้มด คุณประโยชน์ใดที่เกิดจาก

โครงงานน้ี ยอ่มเป็นผลมาจากความกรุณาของท่าน ดงักล่าว ขา้งตน้ผูจ้ดัท าจึงใคร่ขอขอบพระคุณมา ณ 

โอกาสน้ี 
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              หวัขอ้โครงงาน : การออกแบบลิฟทต์น้แบบสาหรับใชใ้นบา้น 2 ชั้น  

              ประเภทของโครงงาน : โครงงานพฒันาเพื่อการศึกษาและสามารถน าไปใชไ้ด ้

        อุตสาหกรรม 

              อาจารยท่ี์ปรึกษาโครงงาน : อาจารย ์ดร.ธีทตั ดลวชิยั  

              ปีการศึกษา : 2  5  6  2 

บทคดัย่อ 

บทความฉบบัน้ีน าเสนอแนวคิดและนวตักรรมใหม่ของระบบลิฟตส์ าหรับท่ีอยู่

อาศัยเรียกว่าระบบควบคุมลิฟต์เรียกใช้งานในบ้าน2ชั้น ( House for Call Destination 

Control ) เพื ่อรองรับปัญหาส าหรับการ เคลื่อนท่ีในแนวด่ิ ง ( Vertical Transportation ) 

ซ่ึงนบัวนจะเป็นปัญหามากข้ึน ทั้งน้ีเน่ืองจากทัว่โลกก าลงัแข่งขนัการพฒันาไป สู่ความ

เจริญ ความมี คุณภาพชีวิตท่ีดีตามเป้าหมายและความตอ้งการของแต่ละประเทศอย่าง

ต่อเน่ืองและมี แนวโนม้ท่ีจะขยาย ตวัอยา่งรวดเร็ว โดยเฉพาะการพฒันาในเขตเมืองใหญ่ 

เขตเมืองและเขตอุตสาหกรรม ซ่ึงส่งผลให้มูลค่าของพื้นท่ีส าหรับ ก่อสร้างอาคาร

ส านักงานและอาคารพาณิชยก รวมมีมูลค่าสูงมากเทียบต่อตารางเมตรและเพื่อความ

คุม้ค่าในเชิงเศรษฐกิจจึง หลีกเล่ียงไดย้ากท่ีจะตอ้งสร้างตึกสูงและตึกสูงพิเศษเพื่อรองรับ

ธุรกรรมการท างานทุกประเภทในอาคาร ดงักล่าวและระบบลิฟต ์ในปัจจุบนัไม่สามารถ

รองรับปัญหาดงักล่าวน้ีไดโ้ดยเฉพาะ มาตรฐานสากลในการก าหนดคุณภาพดงันั้นการ

ออกแบบระบบลิฟต์ทดจะตอ้งสามารถ รองรบการให้บริการท่ีมีคุณภาพในแนวด่ิ งและ

ความพึงพอใจของผูใ้ช้รวมถึงความปลอดภยัในการใช้งานดว้ยและเพื่อให้ระบบลิฟต์

นวตักรรมใหม่มีประสิทธิภาพสูงข้ึนผูเ้ขียนไดเ้พิ่มเติมแนวคิดในระบบการควบคุมโดย

อาศยัเทคนิคการตดัสินใจซ่ึงคาดวา่จะเป็นประโยชน์อย่างยิ่งส าหรับการใช้งานใน

แนวด่ิง
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บทที ่1 

บทน า 

1.1 ความส าคัญและทีม่าของโครงงาน 

ปัจจุบนัสังคมไทยก าลังเดินหน้าเข้าสู่สังคมผูสู้งอายุความตอ้งการ’’ลิฟต์บ้าน’’ก็มี

เพิ่มข้ึนเป็นเงาตามตวัไปดว้ยเน่ืองจากผูสู้งอายใุนบ้านบางท่านอาจมีปัญหาดา้นสุขภาพ

อาจจ าเป็นตอ้งใช้วีลแชร์ ไมเ้ทา้ หรือวอล์คเกอร์เขา้มาเป็นตวัช่วยท าให้เดินข้ึน -- ลง
บันไดไม่สะดวก ลิฟตบ์า้นจึงเป็นส่ิงท่ีตอบโจทยแ์ละช่วยแกไ้ขปัญหาเหล่าน้ีได ้ลิฟตบ์า้น

จะแตกต่างจากลิฟต์โดยสารในหา้งสรรพสินคา้หรือโรงแรมตรงท่ีมีขนาดเล็กใช้ได ้คร้ัง

ละ 2 -- 3 คนเท่านั้น พื้นท่ีของลิฟต์บ้านจะมีขนาดเล็กประมาณ 1 . 3 0 × 1 . 3 0  เมตร ซ่ึง ประตู

ท่ีเปิดออกจากลิฟตจ์ะไม่ใช้ประตูบานสไลด์แบบทัว่ ๆ ไป แต่จะเป็นประตูบานเปิดเป็น 

ส่วนใหญ่ โดยจะเปิดได้กวา้งประมาณ 8  0 เซนติเมตร เพื่อให้สามารถน าวีลแชร์เขา้ -- ออก
ได ้หากเป็นผูสู้งอายท่ีุใชไ้มเ้ทา้หรือวอล์คเกอร์ ก็สามารถมีคนประคองผา่นช่องประตู

ออกมาพร้อม กนัได้การออกแบบลิฟต์บา้น สามารถออกแบบติดตรงลิฟต์ในบา้นหรือ

นอกบา้นก็ได ้โดยการ ติดตั้งลิฟตจ์  าเป็นจะตอ้งมีปล่องลิฟตข์นาดประมาณ 1 .  3 0 ×  1 . 3 0 

เมตร ต่อเน่ืองตรงกนัทุกชั้น นอกจากนั้นแลว้ชั้นบนสุดท่ีลิฟตจ์ะตอ้งมีพื้นท่ีความสูงไม่ต า

กว่า 3 เมตร เพราะลิฟต์บา้น บางชนิดจะตอ้งมีห้องเคร่ืองหรือแมชีนรูมเพื่อติดตั้งมอเตอร์

ไวข้า้งบนและส าหรับลิฟต์บางรุ่นก็ตอ้งการบ่อลิฟต์ดว้ย การสร้างปอลิฟตจ์ะตอ้งเจาะ

พื้นเดิมของบา้นลึกประมาณ 1  เมตร เพื่อติดตั้งอุปกรณ์หยุดลิฟต ์หรือมอเตอร์ส าหรับ

ลิฟต์บางรุ่น จึงท าให้เกิดขอ้การจ ากดัของการ ติดตั้งลิฟต์ในบา้นเก่าๆ ผูผ้ลิตจึงออกแบบ

ลิฟต์ส าหรับติดตั้งนอกบา้น โดยสร้างปล่องลิฟตข์นมาใหม่ อาจจะเป็นกระจกหรือเป็น

ผนงัทึบก็ไดล้กัษณะเป็นแท่งเกาะติดอยูก่บัตึกอาคาร ระบบของลิฟต ์

• ระบบเคเบิ้ล 

เป็นระบบท่ีคนเคยกนัดีโดยมีมอเตอร์หมุนรอกท่ีคลอ้งกบัสายเคเบิ้ลเพื่อยกห้อง

โดยสารข้ึน--ลงจงจ าเป็นตอ้งมีห้องเคร่ืองอยู่ด้านบน ส่วนด้านล่างจะมีบ่อลิฟต ์ความ

ลึกประมาณ 1  เมตร 
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• ระบบไฮดรอลิก 

ลิฟตร์ะบบไฮดรอลิกจะวิ่งช้า แต่มีความนุ่มนวลมากกว่าลิฟตร์ะบบเคเบิ้ล ระบบน้ีจะ

ตดัห้อง เคร่ืองดา้นบนออกไป แลว้ยา้ยมาอยูด่า้นขา้งของตวัลิฟตส่์วนบ่อลิฟตด์า้นล่างจะ

ต้ืนลงโดยมี ความลึกเพียง 40 – 5   0 เซนติเมตรเท่านั้น จงเหมาะกบัการใชภ้ายในอาคารท่ีเป็น

บา้น 

•    ลิฟตบ์นัได (Stair Lift) ลิฟต์บนัไดแตกต่างจากลิฟต์บา้นชนิดอ่ืน ๆ เพราะไม่

จ  าเป็นตอ้งมีปล่องลิฟต ์ลักษณะของลิฟตเ์ป็นรางขนานเอียงลาดไปกบับนัไดซ่ึ้งมีเกา้อ้ี

ติดอยูต่วัเกา้อ้ีจะมีพนกัพิง ท่ีวางแขน ท่ีวางเทา้ และเข็มขดัรัดเพื่อความปลอดภยั เม่ือ

ผูโ้ดยสารตอ้งการข้ึนหรือลงก็สามารถกดสั่งการง่าย ๆ ไดด้ว้ยรีโมท-คอนโทรล จึง

เหมาะกบัผูสู้งอายท่ีุสามารถลุก เดินนั่งได้ด้วยตวัเองแต่ไม่สะดวกท่ีจะข้ึนบนัได 

• ระบบสกูร (Platform Lift) 

เป็นระบบใหม่ท่ีเพิ่งเขา้มาในไทยประมาณ 5 ปีจึงยงัไม่ค่อยเป็นท่ีรู้จกัมากนกั ลกัษณะ

ของลิฟตช์นิดน้ีจะไม่เป็นห้องโดยสารเหมือนระบบเคเบิ้ลหรือระบบไฮดรอลิกตวัพื้นที่

โดยสารจะเป็นพื้นท่ีโล่งๆไปด้วยแผ่นพื้นธรรมดา และมีแผงคอนโทรลด้านข้าง 

เม่ือเรายืนอยู่บนแพลตฟอร์มแลว้ก็สามารถกดปุ่มสั่งการใหลิ้ฟตเ์ล่ือนข้ึน -- ลงตาม

ปล่องลิฟต์ได ้ซ่ึงปัจจุบนั ลิฟตช์นิดน้ีไดรั้บความนิยมอยา่งสูงและมีจ านวนเพิ่มข้ึนเร่ือย ๆ 

อีกดว้ย 

 

 

วตัถุประสงค์ของโครงงาน 

1.เพื่อแกไ้ข Lift ตน้แบบส าหรับขนถ่ายมวลข้ึนลงในแนวด่ิง 

2.เป็นลิฟทจ์ าลองใชใ้นบา้นท่ีมีความราบร่ืน 
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ขอบเขตของโครงงาน 

1. การข้ึน-ลง ลิฟทมี์ความราบร่ืน 

2. รับน ้าหนกัของภาระกรรมไดไ้ม่เกิน 5 kg 

 

ประโยชน์ทีค่าดว่าจะได้รับ 

 ในการท าปริญญานิพนธ์น้ีไดเ้รียนรู้การแกไ้ขวธีิการท างานโดยใชห้ลกัการต่าง ๆ ท่ีไดเ้คย

ศึกษามาใชใ้นการปรับปรุงและไดเ้รียนรู้หลกัการแกไ้ข Lift ตน้แบบส าหรับข้ึนถ่ายมวล ขนลงแนวด่ิง 

สามารถลดแรงในการเดินข้ึนลงบรรได  
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บทที ่2  

เอกสารและโครงงานทีเ่กีย่วของเอกสารทีเ่กีย่วข้อง 

โปรแกรม PLC 

PLC ( Programmable Logic Controller ) หรือปัจจุบนัใชค้  าวา่ PC ( Programmable 

Controller ) ในท่ีน้ีใชค้  าวา่ PLC แทน PC เพือ่ป้องกนัความสับสนระหวา่งค าวา่ PC 

( Personal Computer ) 

PLC เป็นอุปกรณ์คิดคน้ข้ึนมา เพื่อใชค้วบคุมการท างานของเคร่ืองจกัร หรือ ระบบ

ต่างๆ แทนวงจรรีเลยแ์บบเก่า ซ่ึงวงจรรีเลยมี์ขอ้เสียคือ การเดินสายและการเปล่ียนแปลง

เง่ือนไขใน การควบคุมมีความยุง่ยาก และเม่ือใชง้านไปนานๆ หนา้สัมผสัของรีเลยจ์ะ

เส่ือม ดงันั้นปัจจุบนั PLC จึงเขา้มาทดแทนวงจรรีเลย ์เพราะ PLC ใชง้านไดง่้ายกวา่ สา

มารต่อเขา้กบัอุปกรณ์ อินพุต/เอาตพ์ุตไดโ้ดยตรง หลงัจากนั้นเพียงแต่เขียน

โปรแกรมควบคุมสามารถใชง้านได ้ทีน้ีทั้งถา้ตอ้งการจะเปล่ียนเง่ือนไขใหม่สามารถท า

ไดโ้ดยการเปล่ียนโปรแกรมเท่านั้น นอกจากน้ี PLC ยงัสามารถใชง้านรวมกบัอุปกรณ์อ่ืน 

ๆ เช่นเคร่ืองอ่านบาร์โคด้ 

( Barcode Reader ), เคร่ืองพิมพสี์ ( Printer ) เป็นตน้ 

ในปัจจุบนั นอกจาก PLC จะใชง้านแบบเดียว ( Stand alone ) แลว้ ยงัสามารถต่อ 

PLC หลายๆตวัเขา้ดว้ยกนั ( Network ) เพื่อควบคุมการท างานของระบบใหม่

ประสิทธิภาพมากมายนอกดว้ยจะเห็นไดว้า่การใช ้PLC มีความยดืหยุน่มากกวา่การใช้

งานวงจรรีเลยแ์บบเก่า ดงันั้น ปัจจุบนัโรงงานอุตสาหกรรมต่าง ๆ จึงเปล่ียนมาใช ้PLC 

มากข้ึน เราสามารถจ าแนก ประเภทของ PLC ตามลกัษณะภายนอกได ้2 ชนิด คือ 
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2  .  1 ชนิดของ PLC 

เราสามรถจ าแนก PLC ตามโครงสร้างลกัษณะภายนอกไดเ้ป็น 2 ชนิด คือ 

 

- PLC ชนิดบลอ็ค ( Block Type PLCs ) 

PLC ประเภทน้ีจะรวมส่วนทั้งหมดของ PLC อยูใ่นบล็อคเดียวกนั ไม่วา่จะเป็นตวัประมวลผล 

หน่วยความจ า ภาคอินพุต/เอาตพ์ตุ และแหล่งจ่ายไฟสามารถแสดงตวัอยา่ง PLC แบบ Block Type ให้

เห็น ดงัรูปท่ี 2  .  1 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ส่วนประกอบของ PLC แบบ Block Type ในท่ีน้ีจะยกตวัอยา่ง PLC แบบ Block Type ของรุ่น 

OMRON รุ่น CPM2A 

  

รูปท่ี 2.1 แสดงชนิดของ PLC แบบ Block Type 
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จากรูป 2.2 สามารถอธิบายความหมายของแต่ล่ะส่วนไดด้งัน้ี  

1. ขั้วต่อแหละไฟฟ้า ( Power Supply Input Terminal )  

2. ขั้วต่ออินพุต ( Input Terminal ) 

3. หลอด LED และแสดงสถานะการท างานอินพุต ( Input Indicator )  

4. ขั้วต่อเอาตพ์ุต ( Output Terminal ) 

5. หลอด LED และแสดงสถานะการท างานเอาตพ์ุต ( Output Indicator) 

6. พอร์ตขยายอินพุต/เอาตพ์ุต ( Expansion I/o Unit Connector ) 

7. พอร์ตเช่ือมต่อกบัอุปกรณ์ป้อนโปรแกรม ( Peripheral Port) 

8. พอร์ตต่ออนุกรม RS-232C ( Serial RS-232 Port) 

 

รูปท่ี 2.2 โครงสร้างภายนอกของ PLC 
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ในกรณีท่ีท่านตอ้งการเพิ่มจ านวนอินพุต/เอาร์พุต สามารถใชห้น่วยขยายอินพตุ/ 

เอาตพ์ุต ( Expansion I/O Unit ) เพื่อเพิ่มจ านวนอินพุต/เอาตพ์ุตไดด้ว้ยการต่อเขา้ท่ี พอร์ต 

ขยายอินพุต/เอาตพ์ตุใหเ้ห็นดงัรูปท่ี 2.3 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.3 แสดงหน่วยขยายอินพุต/เอาตพ์ุต ( Expansion I/O Units ) 

 

ขอ้ดี ขอ้เสีย ของ PLC แบบ Block Type  

สามรายกตวัอยา่งขอ้ดีขอ้เสียของ PLC แบบ Block Type ได ้ดงัน้ี 

ขอ้ดี  

1. มีขนาดเลก็สามารถติดตั้งไดง่้ายจึงเหมาะกบังานควบคุมท่ีมีขนาดเลก็ ๆ 

2. สามารถใชง้านแทนวงจรรีเลยไ์ด ้ 

3. มีฟังกช์นัพิเศษ เช่น ฟังกช์นัทางคณิตศาสตร์และฟังกช์นัอ่ืน ๆ 

ขอ้เสีย 

1. การเพ่ิมจ านวนอินพุต/เอาตพ์ุตสามารถเพ่ิมไดน้อ้ยกว่า PLC ชนิดโมดูล 

2. เม่ืออินพุต/เอาตพ์ุตเสียจุดใดจดุหน่ึงตอ้งน า PLC ออกไปทั้งชุดท าใหร้ะบบตอ้งหยดุ ท างานในชัว่

ระยะเวลาหน่ึง 

3. มีฟังกช์นัใหเ้ลือกใชง้านนอ้ยกว่าชนิดโมดูล          
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เน้ือหาในหวัขอ้ต่อไปน้ีจะกล่าวถึง PLC อีกชนิดหน่ึงซ้ึงแยกส่วนปนะกอบต่าง ๆ ออกจาก กนัเรียกว่า 

PLC ชนิดโมดูล ( Modular Type PLCs ) 

 

- PLC ชนิดโมดูล ( Modular Type PLCs ) หรือแร็ค ( Race Type PLCs ) 

PLC ชนิดน้ีส่วนประกอบแต่ละส่วนสามารถแยกออกจากกนัเป็นโมดูล ( Moduls ) เช่น ภาคอินพุต/

เอาตพ์ุต จะอยูใ่นส่วนโมดูลของอินพุต/เอาตพ์ุต ( Input/Output Units ) ซ่ึง สามารถเลือกใชง้านไดว้่าจะใช้

โมดูลก่ีอินพุต/เอาตพ์ุต ซ่ึงมีใหเ้ลือกใชง้านหลายรูปแบบ อาจจะใชเ้ป็นอินพุตเด่ียวขนาด 8/16 จุด หรือเป็น

เอาตพ์ุตอยา่งเดียวขนาด 4/8/12/16 จุด ข้ึนอยูก่บัรุ่นของ PLC ดว้ย 

ในส่วนของตวัประมวลผลและหน่วยความจ าจะรวมอยูใ่นซีพียโูมดูล ( CPU Unil ) เรา สามารถเปล่ียน

ขนาดของ CPU Unil ใหเ้หมาะสมตามความตอ้งการใชง้าน เช่น PLC รุ่น C200H จะมี CPU ใหเ้ลือกใชง้าน

หลายรุ่นเช่นรุ่น C200HE-CPU11E จะมีความแตกต่างกบั PLC รุ่น C200HX-CPU5 ( ทั้งสองรุ่นเป็น PLC 

ตระกลู C200H เหมือนกนั ) ตรงขนาด ความจุของโปรแกรม การเพ่ิมจ านวนอินพุต/เอาตพ์ุต เป็นตน้ 

ส่วนประกอบต่างๆ ของ PLC ชิดนโมดูล ท่ีกล่าวมาทั้งหมดนั้น เม่ือตอ้งการใชง้านจะถูก น ามาต่อ

ร่วมกนั บางรุ่นใชเ้ป็นคอนเนคเตอร์ในการเช่ือมต่อกนัระหว่างยนิูต เช่นรุ่น CQM1/CQM1H หรือ CJ1M/H/G 

แต่บางรุ่นใช ้Backplane ในการร่วมยนิูตต่างๆเขา้ ดว้ยกนัเพ่ือใหส้ามารถใชง้านร่วมกนัได ้สามารถยกตวัอยา่ง 

PLC ชนิดโมดูลใหเ้ห็นดงัรูปท่ี 2.4 

 
 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2  .  4  แสดงชนิดของ PLC ชนิดโมดูล 
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ยกตวัอยา่งจะใช ้PLC รุ่น CJ1M/H/G จะใชค้อนเนคเตอร์ในการเช่ือมต่อแต่ละโมดูลเขา้ดว้ยกนั

เพื่อใหส้ามารถท างานร่วมกนัได ้สามารถแสดงใหเ้ห็นดงัรูปท่ี 2  .  5 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.5แสดงชนิดของ PLC ชนิดโมดูล ท่ีใชค้อนเนคเตอร์ในการเช่ือมต่อ 

 

ยกตวัอยา่งรุ่น PLC รุ่น C200Hและ CS1 จะใช ้Backplane ในการเช่ือมต่อแต่ละโมดูลเขา้

ดว้ยกนั เพื่อใหท้  างานร่วมกนัไดส้ามารถแสดงใหเ้ห็นดงัรูปท่ี 2.6 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2  .  6 แสดงชนิดของ PLC ชนิดโมดูลท่ีใช ้Backplane ในการเช่ือมต่อ  
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ขอ้ดีขอ้เสียของ PLC ชนิดโมดูล 

ขอ้ดี 

1. เพิ่มขยายระบบไดง่้ายเพยีงแค่ติดตั้งโมดูลต่าง ๆ ท่ีตอ้งการใชง้านลงไปบน 

Backplane  

2. สามารถขยายจ านวนอินพุต/เอาตพ์ุต ไดม้ากกวา่แบบ Back Type  

3. อุปกรณ์อินพุต/เอาตพ์ุตเสียจุดใดจุดหน่ึง สามารถถอดเฉพาะโมดูลนั้นไปซ่อม ท าใหร้ะบบ 

นั้นสามารถท าการต่อได ้

4. มียนิูต และรูปแบบการติดต่อส่ือสารใหเ้ลือกใชง้านมากกวา่แบบ Back Type  

ขอ้เสีย 

1.ราคาแพงเม่ือเทียบกบั PLC แบบ Back Type 

จะเห็นวา่ PLC แต่ล่ะชนิดจะมีคุณสมบติัแตกต่างกนั PLC รุ่นท่ีใหญ่ข้ึน จะมี 

คุณสมบติัและฟังก์ชนัพิเศษอ่ืน ๆ มากกวา่ PLC รุ่นเล็กซ่ึงสามารถเปรียบเทียบให้เห็นความ

แตกต่างดงัตารางต่อไปน้ี  

ตารางท่ี 2.1 เปรียบเทียบคุณสมบติัของ PLC 
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2  .  2 ภาษาท่ีใชใ้นการเขียนโปรแกรมใหก้บั PLC 

PLC แต่ ละยีห่อ้จะใชภ้าษาในการเขียนโปรแกรมเพื่อส่งให ้PLC ท างานตามความตอ้งการแตกต่างกนั

ซ่ึงตามมาตรฐาน ICE1 131-3ไดแ้บ่งมาตรฐานออกเป็น 5 แบบ คือ 
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รูปท่ี 2.7 แสดงชนิดของ PLC 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.8 แสดงชนิดของ PLC Ladder Diagram 
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หลงัจากเรียนภาษาท่ีใชใ้นการเขียนโปรแกรมใหก้บั PLC แลว้ ในหวัขอ้ต่อไป

จะ กล่าวถึงอุปกรณ์ท่ีใชป้้อนโปรแกรมใหก้บั PLC ซ่ึงจะกล่าวถึงรายละเอียดต่อไปน้ี 

2.3 อุปกรณ์ส าหรับการโปรแกรม 

การส่งให ้PLC ท างาน จะตอ้งป้อนโปรแกรมใหก้บั PLC ก่อนซ่ึงอุปกรณ์ท่ีใชใ้นการป้อน

โปรแกรมใหก้บั PLC นั้น สามารถแบ่งได ้2 ประเภท 

- ตวัป้อนโปรแกรมแบบมือถือ ( Hand Held Programmer ) แต่ละยีห่อ้จะมีช่ือ เรียกแตกต่างกนั 

เช่น OMRON จะเรียกวา Programming Console เป็นตน้ สามารถ ยกตวัอยา่งให้เห็นดงัรูปท่ี 2.7 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.8  แสดงตวัป้อนโปรแกรมแบบมือถือ ( Hand Held Programmer ) 
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วธีิควบคุมทศิทางมอเตอร์ด้วย Relay 2 ชุด 
  

วธีิการควบคุมทิศทางมอเตอร์ดว้ยการใช ้Relay 2 ชุด (กลบัทางมอเตอร์) 

สามารถควบคุมทิศทางมอเตอร์ไฟฟ้า DC โดยการใช ้Relay ท่ีมีหนา้สัมผสั NO/NC/COM มา

ต่อกนัจ านวน 2 ตวั เป็นท่ีทราบกนัดีอยูแ่ลว้วา่มอเตอร์ไฟฟ้า DC นั้นจะสามารถกลบัทิศทางการหมุน

ดว้ยการกลบัขั้วแหล่งจ่าย ซ่ึงเป็นพื้นฐานการ ควบคุมมอเตอร์แบบ H-Bridge นัน่เอง 

 

หลกัการท างาน 

1. เม่ือไม่ไดท้  าการจ่ายไฟเขา้ไปขบั relay ทั้งสองตวั ขั้วมอเตอร์จะถูกต่อกบัหนา้สัมผสั NC ลง

กราวดไ์ปทั้งสองสาย ซ่ึงจะท าใหม้อเตอร์อยูใ่นสภาวะเบรค (Brake) โดยเม่ือมอเตอร์มีแรงหมุนจาก

ภายในนอก มอเตอร์จะเปล่ียนสภาวะตวัเองจากมอเตอร์เป็นสภาวะไดนาโมเกิดกระแสไหลครบวงจร 

ในตวัเอง ท าใหม้อเตอร์เกิดอาการหน่วงกวา่ปกติเม่ือเปรียบเทียบกบัการปล่อยสายลอยไว ้เฉยๆ 
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2. เม่ือมีการขบั Relay 1 จะท าใหก้ระแสวิง่จากแหล่งจ่าย (VCC) ไปตามทิศทางดงัเส้นสีน ้าเงิน 

จ าท าใหม้อเตอร์หมุนไปยงัทิศทางหน่ึง 

 

 

 

 

 

 

 

3. เม่ือท าการ on Relay 2 และ off Relay 1 จ าท าใหก้ระแสวิง่ผา่นมอเตอร์ผา่นเส้นสีน ้ าเงิน 

จะท าใหก้ระแสไหลกลบัทิศทางในมอเตอร์ ส่งผลใหม้อเตอร์หมุนสลบัทิศทาง 
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จากตวัอยา่งการท างานขา้งบนสามารถสรุปเป็นตารางการควบคุมไดด้งัน้ี 

Relay 1 = OFF /  Relay 2 = OFF  --->  เบรคมอเตอร์ 

Relay 1 = ON   /  Relay 2 = OFF  --->  มอเตอร์หมุนทิศทางปกติ 

Relay 1 = OFF /  Relay 2 = ON    --->  มอเตอร์หมุนกลบัทิศทาง 

Relay 1 = ON   /  Relay 2 = ON    --->  เบรคมอเตอร์ 

  

จากการต่อวงจร Relay ขา้งตน้ สามารถน าวงจรน้ีไปประยกุตใ์ชง้านไดก้บัมอเตอร์ DC ทัว่ไป 

ซ่ึงควรเลือกขนาดของ Relay ใหเ้หมาะสมกบัขนาดของมอเตอร์ ไม่วา่จะเป็นการควบคุมดว้ย สวติช์, 

รีโมทคอนโทรล, ไมโครคอนโทรเลอร์ PLC ก็สามารถน าไปประยกุตใ์ชง้านไดง่้ายๆ  

ไม่สะดวกประกอบเอง เรามีวงจรกลบัทางมอเตอร์พร้อมปรับความเร็วรอบส าเร็จรูปจ าหน่าย  
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บทที ่3 

วิธีการด าเนินโครงงาน 

วสัดุและอุปกรณ์   

วสัดุและอุปกรณ์ท่ีน ามาใชใ้นโครงงานไดแ้ก่  

2. เคร่ืองกลึง 

4. เคร่ืองเช่ือม 

5. เล่ือย 

6. ประแจ  

7. ประแจเหล่ียม 

9. สวา่นมือ 

10. หินเจีย 

11. Aluminium profile 

12. PLC Mitsubihsi Fx1s 20mr 

13. Board Arduno 

14. Dupont Wire Color Jumper Cable  

15 .Power Supply 

16. Relay 9v 4Channel  

  17. ท่อเก็บไฟ 
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วธีิจัดการท าโครงงาน 

1.ศึกษาหาขอ้มูลและแกไ้ขเก่ียวกบัลิฟทต์น้แบบบา้น 2 ชั้น  

 ค านวณหาภาระกรรมของลิฟท์ท่ีกระท าต่อมอเตอร์และหาวิธีการท าให้ลิฟท์ตน้แบบ

บา้น 2 ชั้น ข้ึน-ลง อยา่งราบร่ืนไม่ติดขดั โดยค านวณจากสูตรดงัน้ี 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

 

 

2. เปล่ียนมอเตอร์ใหม่ลงไปในลิฟทต์น้แบบบา้น 2 ชั้น 

เม่ือเราไดอุ้ปกรณ์ท่ีตอ้งการแลว้ ก็จะติดตั้งมอเตอร์ตวัใหม่ในลิฟท ์ตน้แบบบา้น 2ชั้น  

- น ามอเตอร์ใส่ในสเตอร์ 32 ฟัน 

- ท าฐานโดยใชแ้ผน่เหล็กเจาะรูยดึกบั Aluminium Profile 

- ดดัเหล็กแผน่ใหง้อเป็นโครงรัดกบัมอเตอร์ 

- เช่ือมเหล็กแผน่ท่ีดดัเขา้กบัฐานท่ีเป็นแผน่เหล็ก 
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3. เปล่ียนสายพานใหม่ 

 ในระหวา่งด าเนินการทดสอบเกิดอุบติัเหตุสายพานขาดจึงไดห้าสายพานใหม่มา

ทดแทนของเดิมท่ีขาดไป 
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ระบบการใช้งานลฟิท์จ าลองโดยสาร 

 

 

 

 

 

 

UP 

DOWN 

 

 

 

เม่ือตอ้งการใชลิ้ฟทจ์ าลอง 

1.1 เม่ือจะข้ึนใหก้ดปุ่ม               และเม่ือตอ้งการจะลงใหก้ดปุ่ม               ถา้ชั้นท่ีเราจะไปแลว้ไฟ

สถานะเราไม่ข้ึนตอ้งกดซ ้ าอีกคร้ัง 

1.2 เม่ือลิฟทจ์อดรอชานพกั ประตูจะเปิดคา้ง 2-5 วนิาที 
1.3 ลิฟทจ์ะเปิดและปิดอตัโนมติัลิฟทจ์ะจอดในต าแหน่งชั้นท่ีผูโ้ดยสารตอ้งการ 
1.4 เม่ือประตูลิฟทจ์ะปิดถา้มีวตัถุไปโดนเซนเซอร์ท่ีติดไวท่ี้ประตูลิฟทจ์ะเปิดจนกวา่ไม่มี วตัถุไป

ถูกเซนเซอร์ ประตูจะปิดในอีก 2-5 วนิาทีตามท่ีเราตั้งค่าไว ้

1.5 เราสามารถควบคุมผา่นมือถือ 

  



21 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

1.5.1 เม่ือเราตอ้งการข้ึนใหก้ด UP ลิฟทก์็จะเปิดจะหน่วงเวลา 2-5 วนิาที หากประตูจะ ปิดเม่ือ

โดนเซนเซอร์ ประตูจะเปิดกลบั อติัโนมติัทนัที 2-5 วนิาที จะปิดเม่ือไม่มิวตัถุไปถูก เซนเซอร์ เราก็จะ

ไดผ้ลลพัทท่ี์เราตอ้งการจะไป
 

1.5.2 เม่ือเราตอ้งการลงใหก้ด DOWN ลิฟทก์็จะเปิดจะหน่วงเวลา 2-5 วนิาทีหาก ประตูจะปิด

เม่ือโดนเซนเซอร์ประตูจะเปิดกลบั อติัโนมติัทนัที 2-5 วนิาทีจะปิดเม่ือไม่มิวตัถุไปถูกเซนเซอร์ เราก็จะ

ไตผ้ลลพัทท่ี์เราตอ้งการจะไป 

UP LED Show 
UP 

DOWN LED Show Down
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การค านวณในเชิงวศิวกรรม 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

จากการค านวณ 

Fr = T   𝜔 = 7.5 RPM     m = 5 Kg     r = 4.5 cm 

T = 22.5  N*M 
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Pcal =  
2𝜋
60

 𝑇𝜔 

P = 𝑇𝜔 

P = 22.5 ( N*m ) x 7.5 ( RPM ) = 168.75 Watt 

Pcal =  
2𝜋
60

 𝑇𝜔 = 16.87 watt 
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Flow Chart 
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บทที ่4 

ผลการศึกษา 
 

จากการศึกษาการแกไ้ขลิฟทต์น้แบบบา้น 2 ชั้นในการจดัท าโครงงานคร้ังน้ี 
 

ผูจ้ดัท าไดท้ดสอบการข้ึน-ลง ของลิฟทจ์ากการเปล่ียนมอเตอร์โดยทดสอบทั้งแบบวธีิ Manual 

ควบคุมผา่นปุ่มกด และ แบบระยะไกลผา่นแอพ Blynk ผลการทดสอบทั้ง 2 วธีิน้ี นั้นมีการเคล่ือนท่ีใน

แนวด่ิงท่ีราบร่ืนข้ึนมากกวา่เดิม 
4.1 การทดลองคร้ังท่ี 1 การเคล่ือนท่ี ข้ึน-ลง โดยใชแ้อพพลิเคชัน่ 

การใช้แอพพลิเคชัน่ท่ีออกแบบในสมาร์ทโฟน Blynk ควบคุม Arduino ESP 32ไปสั่งการ ท างาน

ของลิฟทใ์ห ้ข้ึน-ลง 
ในระยะ 2 เมตร จ าลองการใช้งานขณะยืนรอลิฟท์อยู่ชั้น 1 ของบ้าน กด Button up ลิฟท์มี การ

เคล่ือนท่ีข้ึนและหลอดไฟ LED แสดงสถานะการใช้งานตามค าสั่งท่ีเรากดบนมือถือและ เม่ือตวั

กล่องลิฟทข้ึ์นไปยงัชั้นสองแตะกบัตวั Limit switch ลิฟทไ์ดมี้การหยดุในต าแหน่งท่ี เราไตต้ั้งไว ้

ในระยะ 5 เมตร จ าลองการใช้งานขณะข้ึนไปยงัชั้น 2 ของบา้นสมมุติเราเดินไปท่ีห้องนอน กด 

Button Down ลิฟทมี์การเคล่ือนท่ีลงและหลอดไฟ LED แสดงสถานะการใชง้านตามค าสั่งท่ี เรากด

บนมือถือและเม่ือตวักล่องลิฟท์ลงไปยงัชั้นหน่ึงแตะกับตวั Limit switch ลิฟท์ได้มีการ หยุดใน

ต าแหน่งท่ีเราไดต้ั้งไว ้

นอกจากน้ีการใช ้Blynk ควบคุม หากเรามีการใชง้านในการกดข้ึนเราจะไม่สามารถกดลงได้

เพราะเราไดค้  านึงถึงความปลอดภยัของผูใ้ชง้าน พบวา่ระยะการใชง้านในการกดค าสั่ง ผา่นแอพใน

โทรศพัทส์มาร์ทโฟนไม่ส่งผลเสียกบัการควบคุม เพราะตวับอร์ด Arduino ESP 32 รับสัญญาณ WIFI 

จากอินเทอร์เน็ตบา้น ส่วนโทรศพัทส์มาร์ทโฟนท่ีระยะการใชง้าน ไม่ส่งผลเสียเพราะเราสามารถ

เลือกใชอิ้นเทอร์เน็ตชิมหรือสัญญาณ WIFI จากอินเทอร์เน็ต บา้น 



26 
 

4.2 การทดลองคร้ังท่ี 2  การเคล่ือนท่ี ข้ึน-ลง โดยใชปุ่้มกด 

การใช ้ปุ่มกดในการควบคมการท างาน โดยเราจะคอนโทรลลิฟทน์ั้นจะมี PLC เป็น

ตวัรับ สัญญาณอินทพ์ุตจากปุ่มกดและส่งสัญญาญเอาทพ์ุตไปควบคุมการ ข้ึน-ลง และ

แสดง สถานการณ์ใชง้านต่าง ๆ 

กดปุ่ม ข้ึน ตวัระบบคอนโทรลไดมี้การสั่งมอเตอร์ใหดึ้งตวัลิฟทข์นไปยงัชั้น 2 เม่ือไปถึงชั้นตวั ลิฟทไ์ป

แตะกบั Limitswicth ส่ง 

สัญญาญไปให้ระบบคอนโทรล ลิฟทจึ์งหยดุตามต าแหน่งท่ี เราไดต้ั้งการใชง้านไว ้

กดปุ่ม ลง ตวัระบบคอนโทรลไดมี้การสั่งมอเตอร์ใหต้วัลิฟทเ์คล่ือนท่ีลงไปยงัชั้น 1 เม่ือไปถึง ชั้น 1 ตวั

ลิฟทไ์ปแตะกบั Limitswicth ส่งสัญญาญไปให้ระบบคอนโทรล ลิฟทจึ์งหยดุตาม ต าแหน่งท่ีเราไดต้ั้ง

การใชง้าน 

 

 

 ตารางแสดงเวลาขาข้ึน – ลงของลิฟต ์

 

 

  

เวลาขาขึน้ ( วนิาท ี) เวลาขาลง ( วนิาท ี)

มอเตอรปั์ดน ้าฝน 1.4 2

มอเตอรเ์กยีร ์AC 14 11

แกไ้ข Ladder diagram 11 11
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 จากผลการทดลองการน า มอเตอร์เกียร์AC มาเปล่ียนท าใหก้ารเคล่ือนท่ีในแนวด่ิงไม่เร็ว

จนเกินไปจนท าใหว้ตัถุเกิดการเสียหายแต่ก็ยงัมีปัญหาเร่ืองเวลาในการข้ึน – ลงของลิฟตไ์ม่เสถียรจึงน า  

Ladder diagram ไปแกไ้ขท าใหเ้วลาในการข้ึน - ลงมีความเร็วท่ีคงท่ีและราบร่ืน 
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มอเตอร์ปัดน ำ้ฝน มอเตอร์เกียร์ AC แก้ไข Ladder diagram

กรำฟแสดงเวลำขำขึน้ - ลงของลฟิต์

เวลำขำขึน้ ( วินำที ) เวลำขำลง ( วินำที )
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บทที5่ 
สรุปผลและข้อเสนอแนะ 

5.1 สรุปผลการศึกษา 

จากการออกแบบการออกแบบลิฟทต์น้แบบส าหรับใชใ้นบา้น 2 ชั้นไดใ้ชก้ารเช่ือมต่อการใช้

งานแอพพลิเคชัน่ท่ีออกแบบในสมาร์ทโฟน Blynk ควบคุม Arduino ESP 32 เขา้กบัระบบคอนโทรล 

PLC เพื่อควบคุมการหมุนของมอเตอร์โดยสมาร์ทโฟนใช ้แอพพลิเคชัน่ Blynk ควบคุมการท างานให้

เคล่ือนท่ี ข้ึน-ลง ตามค าสั่งของผูโ้ชง้านโดยระยะ การสั่งท างานไม่มีผลต่อการใชง้านเพราะตวับอร์ด 

Arduino ESP 32 รับสัญญาณWiFi ท่ี อินเทอร์เน็ตบา้นส่วนตวัสมาร์ทโฟนก็สั่งจากท่ีโหนก็ใต ้การท่ีเรา

จะสั่งใหลิ้ฟทเ์ปิดไดมี้การติด มอเตอร์ไวด้า้นบนประตูและเม่ือเรากดลิฟทข้ึ์นหรือลงประตูก็จะเปิดออก 

ส่วนระบบการท างาน ข้ึน-ลง ก็ใช ้PLC คอนโทรลใหม้อเตอร์หมุนดึงตวักล่องลิฟทข้ึ์นโดยตวั มอเตอร์

ท่ีเราใชดึ้งเป็นระบบเคเบิ้ลซ่ึงเราก็เลือกใชส้เตอร์และโซ่มาดึงตวัลิฟทข้ึ์น - ลง และ มีมวลถ่วงเป็นตวั

ช่วยดึงลิฟทข้ึ์นเพื่อลดการใชก้ าลงังานของมอเตอร์ 

5.2 ปัญหาขณะด าเนินงาน 

5.2.1 การข้ึนของลิฟทมี์การติดขดัระหวา่งลิฟทข้ึ์น 

5.2.2 สายพานขาดระหวา่งการท างาน 

5.2.3 สาย Limit switch หลุดท าใหป้ระตูลิฟทเ์ปิด ระหวา่งลิฟทก์ าลงัท างาน ท าใหโ้ครง

ลิฟทน์ั้นเบ้ียว 
5.2.5 จากโครงลิฟทเ์บ้ียวท าให ้inductive proximity sensor ชนกบัแท่งโลหะท่ีใชต้รวจ

สถานะของลิฟท ์
5.2.6 มอเตอร์บนประตูลิฟทมี์การหมุนฟรีท าใหก้ารเปิดประตูนั้นเลย Limit switch  
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5.3 แนวทางการพฒันา 

          5.3.1 เป็นลิฟทท่ี์สามารถปรับขนาดโครงสร้างให้เขา้กบับา้นลกัษณะต่าง ๆ ได ้

          5.3.2 ออกแบบโครงสร้างและระบบใหเ้หมาะสมกบับา้นท่ีมี 2 ชั้นข้ึนไป 
          5.3.3 การเลือกใชอุ้ปกรณ์ควบคุมท่ีมีความแม่นย  ามากข้ึน 
          5.3.4 การออกแบบแอพพลิเคชัน่ใหมี้ความไวต่อการใชง้าน 
          5.3.5 การใชโ้ปรแกรมระบบควบคุมการเคล่ือนท่ีข้ึนเพื่อเป็นแนวทางการศึกษา ต่อไป 

 

ขอ้เสนอแนะ 

1.เน่ืองจากเป็นการแกไ้ขลิฟทเ์ราสามารถน าไปประยกุตแ์กไ้ขกบัลิฟทท่ี์มีความไม่ราบร่ืน

ระหวา่งท างานได ้

2.ในการแกไ้ขเราสามารถค านวณค่าใชจ่้ายท่ีสามารถหยบิจบัไดห้รือเขา้ ถึงกบัราคาท่ีไม่สูง

เกินไป 

3.เป็นระบบท่ีควบคุมซบัชอ้นเราควรท าให้ระบบมีความเสถียรมาก 
 



 
 

บรรณานุกรม 

รุ่นพี่โครงงาน การออกแบบลิฟทจ์ าลองภายในบา้น 2 ชั้น  

ความเป็นมาของลิฟท(์ออนไลน์) 

แหล่งท่ีมา : https://kanchana84l0.wordpress.com 

ควบคุมดว้ย แอพ Blynk(ออนไลน์) 

แหล่งท่ีมา : https://robotsiam.blogspot.com/20l7/l0/ttgo-esp32-blynk.html  

ประวติัลิฟท(์ออนไลน์) 

แหล่งท่ีมา : https://www.chi.co.th/article/article-1146/ 

แหล่งท่ีมา : https://www.blynk.cc/ 

แหล่งท่ีมา : http://docs.blynk.cc/ 

แหล่งท่ีมา : https://www.9arduino.com/article/59/app-dาเร็ จรูป-blynk-nodemcu- esp8266-(?iอนห่ี- l-

Blynk-คือ 
แหล่งท่ีมา : http://www.ayarafun.com/20l5/08/easy-iot-play-with-blynk/ 
แหล่งท่ีมา : https://github.com/blynkkk/blynk-server 
แหล่งท่ีมา : http://thaiopensource.org/มาเล่น-blvnk-กบั-esp8266-กนั/ 
แหล่งท่ีมา : https://github.com/blynkkk/blynk-library/archive/master.zip 
แหล่งท่ีมา : https://medium.co m/(5>visitwnk/AgfU)-7-เตรียมความพร้อมก่อนการใช-้blvnk- 
app-iab60aaib9e9 

แหล่งท่ีมา : http://www.elevatordesigner.com/ele home lo.php 



 
 

แหล่งท่ีมา : your_sketchbook_folder/libraries/Blynk 

แหล่งท่ีมา : your_sketchbook_folder/libraries/BlynkESP8266_Lib 

แหล่งท่ีมา : your_sketchbook_folder/tools/BlynkUpdater 

แหล่งท่ีมา : your_sketchbook_folder/tools/BlynkUsbScript 
 
  



 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาคผนวก 

 

รูปที ่2โครงสรา้งของหอ้งจ าลองส าหรบัผูโ้ดยสาร 



 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที ่4 ประกอบมอเตอร์และประตเูขา้กบัหอ้งผูโ้ดยสาร 



 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที ่5 ตดิ Linear Guide เขา้กบัโครงสรา้งเพือ่ล็อคห้องผูโ้ดยสารใหส้ไลด์ขึน้ลง 



 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที ่8 รูปดา้นขา้งของแบบจ าลองลฟิท์ส าหรบัใชใ้นบา้น 2 ช ัน้ 

รูปที ่7 ตดิต ัง้กลอ่งควบคมุเขา้กบัโครงสรา้งลฟิท์ 



 
 

 
 
 
 
 

 

 

 
 
 
 

รูปท่ี 9 รูปเสร็จสมบูรณ์ของแบบจ าลองลิฟทส์ าหรับใชใ้นบา้น 2 ชั้น 
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