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บทคดัย่อ 

เกษตรกรไทยส่วนใหญ่ท่ีประกอบอาชีพท านา  ไดพ้บปัญหานกกดักินเมล็ดขา้วตั้งแต่ระยะ
เร่ิมหวา่นเมล็ดขา้วจนถึงระยะการเก็บเก่ียว  ท าให้ผลผลิตขา้วลดนอ้ยลง  ส่งผลกระทบใหเ้กษตรกร
ขาดทุน  เน่ืองจากไร่นามีพื้นท่ีเป็นบริเวณกวา้ง  ท าให้เกษตรกรดูแลไร่นาได้ไม่ทั่วถึงและไม่
สามารถดูแลไดต้ลอดเวลา  โครงงานน้ีจึงไดน้ าเสนอการป้องกนันาขา้วจากการรบกวนของนกดว้ย
ระบบเสียงและระบบไฟกระพริบ ซ่ึงระบบเสียงท่ีใช้ในการรบกวนนก แบ่งเป็น 2 ประเภท ไดแ้ก่  
1) กลุ่มเสียงของนก (นกเตือนภยั  นกล่าเหยื่อ) 2) กลุ่มเสียงท่ีท าให้นกตกใจ (เสียงระเบิด  เสียงปืน  
เสียงปะทดั)  

โครงงานน้ีเป็นเพียงอุปกรณ์ตน้แบบ ในการท างานผ่านระบบเซนเซอร์มีการควบคุมการ
ท างานโดยบอร์ด Arduino UNO R3 เม่ือระบบเซนเซอร์ท างาน บอร์ด Arduino UNO R3  จะสั่งการ
ให้บอร์ด Music Shield  ท าการเล่นเสียงท่ีใชใ้นการเล่นเสียงรบกวนนก รวมไปถึงเสียงของนกและ
เสียงท่ีท าให้นกตกใจเพื่อให้หนีออกไปจากบริเวณนั้น และในขณะเดียวกนัเม่ือระบบเซนเซอร์
ท างาน บอร์ด Arduino UNO R3  จะสั่งการให้ Relay ท าหน้าท่ีเป็นสวิซต์ปิดเปิดเพื่อให้ระบบ
ท างานในรูปของไฟกระพริบ 
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กติติกรรมประกาศ 

 โครงงานฉบบัน้ีไดรั้บการสนบัสนุนจากผูมี้พระคุณหลายๆท่าน จึงท าให้ส าเร็จลุล่วงไปได้
ดว้ยดี และยงัส่งผลใหค้ณะผูจ้ดัท าไดรั้บความรู้และประสบการณ์ในดา้นต่างๆมากมาย คณะผูจ้ดัท า
จึงใคร่ขอขอบพระคุณเป็นอย่างยิ่ง ซ่ึงคนแรกท่ีจะลืมไปไม่ได้เลยคืออาจารยท่ี์ปรึกษาโครงงาน 
ผูช่้วยศาสตราจารย ์ดร.วิภาวี หัตถกรรม คอยให้ค  าปรึกษา และแนวคิด รวมทั้งแนวทางการแกไ้ข
ปัญหาอุปสรรคในระหว่างการด าเนินโครงงาน ติดตามงาน ตลอดจนช่วยให้การสนับสนุนคณะ
ผูจ้ดัท าใหมี้ความสามารถในการท าโครงงาน และคณะผูจ้ดัท าขอขอบพระคุณผูท่ี้เก่ียวขอ้งอ่ืนๆดงัน้ี 

ขอขอบพระคุณ อาจารยป์ระจ าวิชาสาขาวิศวกรรมโทรคมนาคมทุกท่าน ท่ีอบรมสั่งสอน
ใหค้วามรู้แก่คณะผูจ้ดัท ามาโดยตลอด และน าความรู้มาใชใ้นการท าโครงงานในคร้ังน้ี 

ขอขอบพระคุณ ศาสตราจารย ์ดร.หน่ึง  เตียอ ารุง คณบดีส านกัวิชาเทคโนโลยีการเกษตร 
มทส. ท่ีใหโ้จทยแ์ก่โครงงานน้ี  

ขอขอบพระคุณ ศาสตราจารยย์พุาพร ไชยสีหา สาขาวชิาชีววทิยา ส านกัวิชาวทิยาศาสตร์ ท่ี
กรุณาใหข้อ้มูล ความรู้ เก่ียวขอ้งกบัปักษีวทิยา พฤติกรรมนก และระบบประสาทนก 

ขอขอบพระคุณ อาจารยจ์  านง ฉายชูวงษ์ โรงเรียนกุดจิกวิทยา ต าบลกุดจิก อ าเภอเมือง 
จงัหวดันครราชสีมา ท่ีกรุณาให้ข้อมูล วิธีการแก้ไขปัญหานก และเล่าประสบการณ์เกษตรกรท่ี
ประสบปัญหาการรบกวนของนก ในการเพาะปลูกในนาขา้ว  

สุดทา้ยน้ีทางคณะผูจ้ดัท าโครงงานขอขอบพระคุณบิดาและมารดา ท่ีท่านทั้งสองให้การ
ดูแลเอาใจใส่เล้ียงดู และคอยเป็นก าลงัใจเคียงขา้งมาโดยตลอด ท าให้โครงงานน้ีส าเร็จลุล่วงไปได้
ดว้ยดี 
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                                                                                                           นางสาวจิตราพร  โอนนอก         

            นางสาวพิมพิมล  พวงมาลยั
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บทที ่1 

บทน ำ 

1.1 หลกักำรและเหตุผล 

ในประเทศไทยมีการปลูกขา้วและการส่งออกขา้วเป็นจ านวนมาก ซ่ึงขา้วเป็นหน่ึงในส่ี

ปัจจยัหลกัดา้นอาหารท่ีคนไทยนิยมบริโภค รวมไปถึงประเทศต่างๆในแถบทวีปเอเชียตะวนัออก

เฉียงใตท่ี้นิยมบริโภคขา้วเพื่อการด าเนินชีวติประจ าวนั  

ในการปลูกขา้วเพื่อให้ไดม้าซ่ึงผลผลิต เกษตรกรตอ้งใช้ความรู้ความสามารถในการดูแล

ข้าวตั้ งแต่ขั้นตอนแรกเร่ิมจนได้เก็บเก่ียวเป็นผลผลิต และนั่นเป็นจุดเร่ิมต้นการพบปัญหาของ

เกษตรกรในเร่ืองของนกในนาขา้ว ซ่ึงนกไดส้ร้างความเดือดร้อนให้กบัเกษตรกร กดักินเมล็ดขา้ว

ส่งผลให้ผลผลิตขา้วนั้นลดนอ้ยลง รวมกบัการท่ีเกษตรกรไดใ้ชต้น้ทุนท่ีสูง ท าให้เกษตรกรประสบ

ปัญหาอยา่งยิ่ง จากปัญหาดงักล่าวไดเ้ล็งเห็นแนวทางวิธีการแกไ้ขปัญหาในเร่ืองนกรบกวนนาขา้ว

ของเกษตรกร จึงไดคิ้ดคน้อุปกรณ์ตน้แบบเพื่อใช้ในการทดสอบการไล่นก โดยมีการน าเร่ืองของ

เทคโนโลยีเขา้มาประยุกต์ใช้กบัอุปกรณ์ตน้แบบ เพื่อลดปัญหาและเพิ่มความสะดวกต่อเกษตรกร 

ในกรณีนาข้าวห่างไกลจากท่ีอยู่อาศยั ไม่สะดวกในการเฝ้าระวงันกในนาข้าวได้ตลอดเวลา ซ่ึง

หลกัการท างานของเคร่ืองมือไล่นกในนาขา้วน้ี มีอุปกรณ์เซนเซอร์ท่ีท าหนา้ท่ีหลกัในการตรวจจบั

ความเคล่ือนไหวของส่ิงมีชีวิต และมีการควบคุมการท างานของอุปกรณ์ตน้แบบโดยบอร์ด Arduino 

UNO R3 มีเอาตพ์ุทในรูปของระบบเสียงและระบบไฟกระพริบ  

1.2 วตัถุประสงค์ 

1. เพื่อศึกษาการท างานของบอร์ด  Arduino UNO R3, บอร์ด Music Shield V2.0, บอร์ด   

Amplifier  และ Relay 

2. เพื่อศึกษาการท างานของ PIR Motion Sensor 

3. เพื่อศึกษาการควบคุมการท างานของบอร์ดดว้ยโปรแกรม Arduino 

4. เพื่อศึกษาการเขียนโปรแกรมควบคุมการเล่นเสียงจาก Music Shield V2.0 

5. เพื่อศึกษาการเขียนโปรแกรมควบคุมการเล่นไฟกระพริบจากอุปกรณ์Relay ท่ีควบคุม 
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                การท างานโดยบอร์ด Arduino UNO R3 

6. เพื่อศึกษาการท างานของอุปกรณ์ตน้แบบและน าไปใชไ้ดจ้ริง  

 

1.3 ขอบเขตกำรด ำเนินงำน 

1. ศึกษาการใชง้านบอร์ด Arduino UNO R3 

 2. ศึกษาการใชง้านบอร์ด Music Shield 

 3. ศึกษาการใชง้านโมดูลเซนเซอร์ PIR Motion Sensor 

 4. ศึกษาการใชง้านโมดูลรีเลย ์4 ช่อง 

 5. ท าการเขียนโปรแกรมควบคุมการท างานของอุปกรณ์ต่างๆบนบอร์ด Arduino 

 6. ท าการน าอุปกรณ์ท่ีใชท้ั้งหมดมาติดตั้งประกอบเขา้ดว้ยกนัเป็นระบบ 

 7. ท าการทดสอบอุปกรณ์ท่ีสร้างข้ึนใหเ้ป็นไปตรงตามวตัถุประสงค ์

 

 

1.4 ขั้นตอนกำรด ำเนินงำน 

 1. ศึกษาขอ้มูลและอุปกรณ์ท่ีเก่ียวขอ้งกบัการท าโครงงาน 
 2. ศึกษาทฤษฎีและการท างานของบอร์ด Arduino UNO R3,บอร์ด Music Shield V2.0, 
                 บอร์ด   Amplifier  และ Relay 
 3. ศึกษาโคด้ภาษา C และโปรแกรม Arduino 
 4. ท าการออกแบบอุปกรณ์ตน้แบบ 

6. จดัซ้ืออุปกรณ์ท่ีเก่ียวขอ้งทั้งหมด 
7. ทดสอบการท างานของอุปกรณ์ตน้แบบ 
8. สรุปผลการทดลอง เขียนรายงาน และน าเสนอโครงงาน 
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ตำรำงที ่1.1 ตำรำงกำรด ำเนินงำน 

 

1.5 ผลทีค่ำดว่ำจะได้รับ 
1. สามารถน าความรู้ทางทฤษฎีท่ีไดเ้รียนมาประยกุตใ์ชใ้นทางปฏิบติัได ้

2. สามารถใชง้านโปรแกรมของ Arduino เพื่อน าไปประยกุตใ์ชต่้อไปได ้

3. โครงงานท่ีท าสามารถน าไปใชง้านไดจ้ริง 

4. รู้จกัการท างานร่วมกบัผูอ่ื้น และสามารถท างานเป็นทีมได ้

กิจกรรม พ.ศ. 2559 

พ.ค. มิ.ย. ก.ค. ส.ค. ก.ย. ต.ค. 
1. ศึกษาโปรแกรม และการเขียนโค้ด

โปรแกรมอยา่งง่าย 
 

2. ศึกษาขอ้มูลเก่ียวกบัปัจจยัต่างๆท่ีมีผล
ต่อการเจริญเติบโตของนาข้าว  และ
ส ารวจสถาน ท่ี ในการติดตั้ ง เค ร่ือง
จ าลอง 

 
3. สร้างช้ินงานตน้แบบ โดยท าการศึกษา

การท างานของเซ็นเซอร์ 
 

4. ทดสอบการท างานของช้ินงาน การส่ง
ขอ้มูล และแกไ้ขปัญหาหรือขอ้ผดิพาด 
 

5. จัดท ารูปเล่มรายงาน และส่ือท่ีใช้ใน
ก ารน า เส น อ  พ ร้อมทั้ ง เต รี ยม ตัว
น าเสนอช้ินงาน 
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บทที ่2 

ทฤษฎแีละหลกัการทีเ่กีย่วข้อง 

2.1 กล่าวน า 

 เน้ือหาในบทน้ีจะกล่าวถึงทฤษฎีและความรู้ต่างๆท่ีเก่ียวขอ้งและอุปกรณ์ท่ีใชใ้นเคร่ืองมือ

ไล่นกในนาขา้ว  โดยเร่ิมตั้งแต่ศึกษาชนิดของนกในนาข้าว  พฤติกรรมนกในนาข้าว  การรับรู้

ทางการมองเห็น  การไดย้ินเสียงของนก  ลกัษณะของเสียง  สีและแสงท่ีมองเห็น รวมไปถึงการ

เขียนโปรแกรมเพื่อควบคุมไมโครคอนโทรเลอร์และการติดตั้งโปรแกรมท่ีเก่ียวขอ้งอีกดว้ย 

 

2.2 นกในนาข้าว [1] 

 ปัจจุบนัมีเกษตรกรมากมายพบปัญหานกท่ีท าความเสียหายให้กบันาขา้ว ซ่ึงจากการศึกษา

พฤติกรรมนก สังเกตนกในสถานท่ีจริงและสอบถามขอ้มูลจากเกษตรกร พบวา่นกส่วนใหญ่ท่ีพบ

ในนาขา้วคือนกพิราบ นกเป็ดน ้า นกกระแตแตแ้วด้ นกกระต๊ิดข้ีหมู นกกระจาบ 

 1.นกพริาบ 

 
รูปท่ี 2.1 นกพิราบ 

 

นกพิราบ  (องักฤษ: Rock pigeon, Rock dove, ช่ือวิทยาศาสตร์: Columba livia) เป็นนกใน

วงศ์นกพิราบและนกเขา โดยปกติค าว่า "นกพิราบ" จะหมายถึงนกพิราบเล้ียง (รวมถึงนกพิราบ

แฟนซีดว้ย) ส่วนนกพิราบนอกเหนือจากน้ีจะเรียกวา่"นกพิราบป่า" นกพิราบท่ีสร้างความเดือดร้อน
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ให้แก่นาขา้วคือนกพิราบป่ามีลกัษณะตวัสีเทาอ่อน ส่วนหวัสีจะเขม้กวา่ส่วนล าตวั ท่ีปีกมีแถบสีด า 

นกพิราบจะกินเมล็ดขา้วเปลือกในตอนหวา่นขา้วจนกระทัง่ขา้วงอก จะมากินเมล็ดขา้วในช่วงเวลา

กลางวนัเท่านั้น และไม่ค่อยชอบน ้ า ปัจจุบนัพบได้ทัว่ไปและมีจ านวนมากข้ึนเร่ือยๆ เป็นสัตวท่ี์

สร้างความเดือดร้อนมากท่ีสุดใหแ้ก่นาขา้ว 
 

2.นกเป็ดน า้ 

 
รูปท่ี 2.2 นกเป็ดน ้า 

 

นกเ ป็ดน ้ า  (อังกฤษ:  Duck, Goose, Swan, Teal) เ ป็นวงศ์ของสัตว์ปีก  ในอันดับ 

Anseriformes ใชช่ื้อวิทยาศาสตร์วา่ Anatidae ลกัษณะทัว่ไปของนกชนิดน้ีคือ เป็นนกน ้ าล าตวัป้อม 

มีลกัษณะเด่นคึอ ปากแบนใหญ่ หางสั้น มีแผ่นพงัผืดยึดน้ิวเทา้ จึงช่วยให้ว่ายน ้ าไดดี้ มีล าคอเรียว

ยาว เม่ือเวลาว่ายน ้ าจะโค้งเป็นรูปตัวเอส ขนเคลือบด้วยไขมนักันน ้ าได้เป็นอย่างดี โดยน ้ าไม่

สามารถเขา้ไปในชั้นขนได ้ตวัเมียมีลายสีน ้ าตาลไม่ค่อยสวยงาม ต่างจากตวัผูท่ี้มีสีสดใสกว่าชอบ

ลอยตวัรวมกนัเป็นฝูงในแหล่งน ้ า ทั้งในแหล่งน ้ าจืดและแหล่งน ้ ากร่อย หาอาหารโดยใชป้ากไชจิก

พืชน ้าและกินเมล็ดขา้วท่ีอยูใ่นนาขา้ว 
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3.นกกระแตแต้แว้ด 

 
รูปท่ี 2.3 นกกระแตแตแ้วด้ 

 

นกตอ้ยตีวดิ หรือ นกกระตอ้ยตีวดิ หรือ นกกระแตแตแ้วด้ หรือ นกแตแ้วด้ (องักฤษ: red-

wattled lapwing, ช่ือวทิยาศาสตร์: Vanellus indicus)  เป็นนกท่ีสีสวยน่าดู พบไดต้ามพื้นท่ีโล่งเกือบ

ทุกสภาพทัว่ประเทศ นกตอ้ยตีวดิเป็นนกขายาว ลุยน ้า ยาวประมาณ 35 ซม. ตวัขนาดนกเขาใหญ่ 

ปีกและหลงัมีสีน ้าตาลอ่อนมีแววสีม่วงๆ แต่หวั อก และคอหรือดา้นหนา้คอ เป็นสีด า มีแถบสีขาว ๆ 

ท่ีเห็นชดัเจนในระหวา่งๆ ตั้งแต่ทอ้งไปจนถึงหาง บางพนัธ์ุจะข้ึนไปขา้งๆ คอจนเกือบถึงยอด นก

มกัจะอยูร่วมกนั 2-3 ตวัในท่ีโล่งท่ีมีน ้า ในนาขา้ว หากินกลางวนั อาจหากินในเวลากลางคืนดว้ย 

โดยมกัจะขยนัใกล้ๆ  วนัเพญ็ เป็นนกท่ีระมดัระวงัต่ืนตวัตลอดเวลาอยา่งน่าแปลกใจ ไม่วา่จะเป็น

กลางวนักลางคืน มกัจะเป็นสัตวแ์รกท่ีตรวจจบัสัตวอ่ื์นได ้แลว้ร้องเตือนภยั 
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4.นกกระติ๊ดขีห้มู 

 
รูปท่ี 2.4 นกกระต๊ิดข้ีหมู 

 

นกกระต๊ิดข้ีหมู  (ช่ือสามญั: Scaly-breasted Munia ช่ือวิทยาศาสตร์: Lonchura punctulata) 

ลกัษณะทัว่ไป ปากด า หวั อก และล าตวัดา้นบนสีน ้าตาลเขม้ ล าตวัดา้นล่างขาวแกมเทามีลายเกล็ดสี

น ้าตาล กลางทอ้งถึงกน้ขาว หางน ้าตาลแกมเหลือง นกวยัอ่อน ล าตวัสีน ้าตาลอ่อนกวา่ ไม่มีลายเกล็ด

ท่ีอก ปากล่างสีอ่อนกวา่ปากบน ลกัษณะเด่นมกัอยูเ่ป็นฝูง ปากหนากดักินเมล็ดขา้วในนา พบบ่อย

บริเวณทุ่งหญา้ ทุ่งนา พื้นท่ีชุ่มน ้า ป่าละเมาะ 
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5.นกกระจาบ 

 
รูปท่ี 2.5 นกกระจาบ (ดา้นซา้ยเพศเมีย, ดา้นขวาเพศผู)้ 

 

 

 นกกระจาบ (Weaver Bird)   จดัเป็นนกกินเมล็ดธญัพืชท่ีมีขนาดเล็ก มีลกัษณะล าตวัคลา้ย

นกกระจอก แต่มีลวดลาย และสีสันสวยงามกวา่ เป็นนกท่ีมีจะงอยปากแขง็แรง มีขนาดใกลเ้คียงกบั

นกกระจอก เป็นนกท่ีพบไดต้ามป่า แปลงเกษตร นาขา้ว และพื้นท่ีริมน ้า ซ่ึงมกัสร้างรังไดส้วยงาม 

และเป็นระเบียบ นกกระจาบส่วนใหญ่กินเมล็ดพืช ไดแ้ก่ เมล็ดขา้วเปลือก เมล็ดหญา้ แต่บางคร้ัง

กินแมลงเป็นอาหาร นกกระจาบมีพฤติกรรมการกินอาหารตลอดวนั โดยจะบินจากรังในตอนเชา้ตรู่

พร้อมกนัเป็นฝงู และกลบัรังในตอนพลบค ่า มกัพบนกกระจาบอยูต่ามนาขา้วท่ีมีรวงสุกแลว้ หรือ 

ตามพื้นนาท่ีเก็บเก่ียวแลว้และมีเมล็ดขา้วอยู ่และตามทุ่งหญา้ แหล่งเกษตรกรรม เวลาออกหากินจะ

เห็นฝงูนกกระจาบบินตามกนัเป็นสายอยา่งรวดเร็ว 

 

2.3 พฤติกรรมการหาอาหารและกนิอาหารของนก [2] 

 พฤติกรรมการหาอาหารของนก   ส่วนใหญ่จะเป็นการสุ่มหาอาหารในบริเวณต่างๆ  แต่

เน่ืองจากนกมีจ านวนปริมาณมาก  จึงเกิดการแยง่อาหารกนั  เพื่อการด ารงชีวิตท่ีมีผลต่อการอยูร่อด

ของนก  จึงท าใหน้กมีพฤติกรรมในการเรียนรู้ท่ีจะหาอาหารและจดจ าบริเวณท่ีมีความอุดมสมบูรณ์

ของอาหาร  ถา้อาหารอยูใ่นบริเวณท่ีเป็นท่ีโล่งแจง้  นกจะใชเ้วลาในการกินในระยะเวลาสั้นๆ  และ
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รวดเร็ว  เน่ืองจากบริเวณโล่งแจง้เป็นพื้นท่ีท่ีเส่ียงต่ออนัตรายท่ีจะเกิดข้ึนกบันก  ซ่ึงบริเวณท่ีเป็นท่ี

โล่งแจง้  เช่น นาขา้ว  นาขา้วเป็นพื้นท่ีท่ีมีระบบนิเวศท่ีอุดมสมบูรณ์  จึงท าให้นาขา้วเป็นอีกหน่ึง

พื้นท่ีท่ีเป็นความตอ้งการท่ีจะหาอาหารของนก  ซ่ึงไดส้ร้างความเดือดร้อนให้กบัเกษตรกรในช่วง

หวา่นเมล็ดขา้วและช่วงขา้วออกรวง 

 

2.4 การได้ยนิของนก [3] 

 นกไม่มีใบหูท่ีสามารถมองเห็นได ้ หูของนกมี 3 ส่วน  ซ่ึงคลา้ยกบัหูของมนุษย ์ คือ มีหูรูป 

ชั้ นนอก (Outer Ear)  หูชั้ นกลาง (Middle  Ear)  และหูชั้ นใน (Inner Ear)  หูช้ืนในของนกแบ่ง

ออกเป็น 5 ส่วน  โดย 2 ส่วน คือ Semicircular Canals  และ  Utricle  ท าหน้าท่ีเก่ียวกบัการทรงตวั  

และอีก 3 ส่วน  คือ หูชั้นในรูปหอยโข่ง  (Cochlea),  Lagena  และ  Sacculus  โดย Lagena  ช่วยใน

การตรวจจบัเสียงท่ีมีความถ่ีต ่า   Sacculus  ช่วยในการตรวจจบัเสียงท่ีมีความถ่ีสูง  และ Cochlea  ท า

หน้าท่ีเปล่ียนการสะเทือนท่ีเกิดข้ึนจากคล่ืนเสียงให้เป็นกระแสประสาท  และส่งไปยงัสมอง  

Semicircular  Cannals 3 ท่อ  ท่ีอยูใ่นหูชั้นใน   ถูกเรียกวา่ Utriculus   

 

รูปท่ี 2.6 แสดงการไดย้นิของสัตวช์นิดต่างๆ 
จากรูปท่ี 2.6 จะเห็นวา่ นกสามารถไดย้นิท่ีช่วงความถ่ี 66 – 9000 Hertz ซ่ึงนกแต่ละชนิดจะ

มีขีดจ ากดัของการไดย้นิท่ีไม่เท่ากนั ดงัตวัอยา่งการไดย้นิของนกบางชนิดดงัน้ี 
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ตาราง  2.1  การได้ยนิของเสียงสัตว์ประเภทต่างๆ  ในช่วงของความถี่เสียงทีแ่ตกต่างกนั 

 

 

 

จากตารางท่ี 2.1 หากวา่เราใหค้วามสนใจไปในส่วนของนกชนิดต่างๆ  จะเห็นไดว้า่ ความถ่ี

โดยประมาณท่ีนกไดย้ินจะเร่ิมตน้ท่ีประมาณ 200 – 250 Hertz  และความถ่ีสูงสุดจะอยูท่ี่ประมาณ 

8,800 – 8,500 Hertz    ซ่ึงอยูใ่นช่วงความถ่ีแถบสี 

 

2.5 การมองเห็นของนก [4] 

 นกสามารถรับขอ้มูลจากส่ิงแวดลอ้มผา่นทางสายตาไดม้ากกวา่อวยัวะรับคววามรู้สึกอ่ืนๆ

เน่ืองจากนกบินอยู่ท่ีสูงบนทอ้งฟ้า จึงมีความจ าเป็นท่ีจะตอ้งสามารถแยกแยะสีสันไดอ้ยา่งดี  และ

เพื่อใหม้องเห็นเหยือ่ไดอ้ยา่งชดัเจน  

 มนุษย์และสัตว์ส่วนมากสามารถมองเห็นสีในลักษณะ three-color vision ท่ี เ รียกว่า

Trichromatic ซ่ึ งแตกต่างจากนกท่ีสามารถมองเห็นสีในลักษณะ four-color vision เ รียกว่า 

Tetrachromatic โดยในการมองเห็นของนก UVA จะเป็นตวัช่วยเพิ่มสัดส่วนของการมองเห็นสี

มาตรฐาน แดง ฟ้า เขียว ไดม้ากกว่าการมองเห็นของมนุษย ์เช่น เห็นสีแดงท่ีมากกว่า ฟ้ากว่าและ

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



   11 
 

เขียวกว่า ซ่ึงส่ิงเหล่าน้ีอยู่เหนือจินตนาการท่ีมนุษยจ์ะนึกฝัน  ผลการวิจยัล่าสุดพบว่านกบางชนิด

สามารถมองเห็นไดถึ้ง 5 สี five-color vision เรียกวา่ Pentachromatic  

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.8   ภาพท่ีนกมองเห็นจะสามารถเห็นเฉดสีไดม้ากกวา่ตาของมนุษย ์[5] 

 

2.6  เสียง [6] 

เสียง คือ การสั่นสะเทือนของวตัถุและเกิดความถ่ี เม่ือความถ่ีวิง่ผา่นส่ือกลางออกมาก็จะ

กลายเป็นเสียง โดยเสียงจะมีลกัษณะทางกายภาพท่ีจะตอ้งท าความรู้จกั  2 องคป์ระกอบ 

คือ 1. ความถ่ีของเสียง และ 2.ความดงัของเสียง  

 

2.6.1 องค์ประกอบของเสียง 

1. ความถ่ี ความถ่ีท่ีแตกต่างกนั จะก่อก าเนิดเสียงท่ีแตกต่างกนั และความถ่ีสูง หรือต ่า ก็จะ

ส่งผลต่อเสียงท่ีจะเกิดข้ึนต่างกนั  ระยะทางท่ีเสียงจากความถ่ีท่ีแตกต่างกนัก็จะวิง่ไปไดใ้นระยะท่ี

แตกต่างกนั รวมทั้งการรับฟังเสียงท่ีเกิดข้ึนก็จะแตกต่างกนัไป 

 ความถ่ีต ่า จะสร้างเสียงทุม้ Bass ซ่ึงจะท าใหเ้กิดการสั่นสะเทือนผา่นส่ือกลางได้

มาก  (เช่นการวิง่ผา่นอากาศ) และมีความสามารถท่ีจะทะลุทะลวงไดสู้ง ระยะทาง

ท่ีวิง่ไปก็จะไดร้ะยะทางมากครอบคลุมพื้นท่ีในวงกวา้ง  

 ความถ่ีสูง จะสร้างเสียงแหลม-Treble ท าใหเ้กิดการสั่นสะเทือนผา่นส่ือกลางได้

นอ้ย อ านาจการทะลุทะลวงนอ้ย ระยะทางวิง่ไปจะไดร้ะยะทางจะสั้น อยูใ่นวง
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แคบ โดยเฉพาะเสียงท่ีเกิดจากความถ่ีมากๆ อยา่งระดบั 17,000-20,000 จะวิง่ผา่น

อากาศไดร้ะยะไม่เกิน 3-5 เมตร 

 ความถ่ีกลาง คือความถ่ีท่ีไม่ใช่เสียงทุม้หรือเสียงแหลม ความถ่ีกลางๆ จะสร้าง

เสียงกลาง Mid Range ซ่ึงจะเป็นลกัษณะกลาง ไม่สูง ไม่ต ่า ลกัษณะของเสียงกลาง 

คุณสมบติัจะท่ีเกิดข้ึนจะอยูก่ลางๆ ระหวา่ง เสียงทุม้กบัเสียงแหลม โดย Nature 

แลว้เสียงระดบักลางน้ีเป็นช่วงเสียงท่ีมนุษยใ์ชไ้ดย้นิมากท่ีสุด 

 

2. ความดงัของเสียง โดยปกติแลว้หากวา่เสียงยิง่ดงั การไดย้นิก็จะชดัเจนมากกวา่กวา่เสียง

ท่ีเบากวา่  ดงัตวัอยา่งดา้นล่างน้ี 

 

รูปท่ี 2.9  ระดบัความเขม้เสียงจากแหล่งก าเนิดต่างๆ  
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2.7 สีและแสงทีม่องเห็น [7] 

สี คือการรับรู้ความถ่ี (หรือความยาวคล่ืน) ของแสง  เป็นการรับรู้ทางดวงตาเม่ือมีแสงสีนั้น

มากระทบ   

 

ตารางที ่2.2  สีในช่วงสเปกตรัมทีม่องเห็น 

สี ช่วงความยาวคล่ืน ช่วงความถี่ 

สีแดง ~ 625-740 nm ~ 480-405 THz 

สีส้ม ~ 590-625 nm ~ 510-480 THz 

สีเหลือง  ~ 565-590 nm ~ 530-510 THz 

สีเขียว  ~ 500-565 nm ~ 600-530 THz 

สีน ้าเงิน  ~ 485-500 nm ~ 620-600 THz 

สีคราม  ~ 440-485 nm ~ 680-620 THz 

สีม่วง ~ 380-440 nm ~ 790-680 THz 

 

แสงช่วงท่ีตาสามารถ มองเห็นมีค่าอยู่ระหว่าง 400 – 700 นาโนเมตร และมีความถ่ีอยู่

ในช่วง 103-105 เฮิรตซ์ โดยแสงสีม่วงซ่ึงมีความยาวคล่ืนน้อยท่ีสุด หรือ ความถ่ีสูงสุด ส่วนแสงสี

อ่ืน ๆ ให้สเปคตรัมของแสงในช่วงน้ีก็มีความยาวคล่ืนสูงข้ึนตามล าดบั จนถึงแสงสีแดงมีความยาว

คล่ืนมากท่ีสุดหรือมีความถ่ีต ่าท่ีสุดดงัรูปท่ี  2.9 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.10  สเปกตรัมแสงท่ีมองเห็นแบบต่อเน่ือง 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%AA%E0%B8%B5%E0%B9%81%E0%B8%94%E0%B8%87
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%AA%E0%B8%B5%E0%B8%AA%E0%B9%89%E0%B8%A1
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%AA%E0%B8%B5%E0%B9%80%E0%B8%AB%E0%B8%A5%E0%B8%B7%E0%B8%AD%E0%B8%87
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%AA%E0%B8%B5%E0%B9%80%E0%B8%82%E0%B8%B5%E0%B8%A2%E0%B8%A7
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%AA%E0%B8%B5%E0%B8%99%E0%B9%89%E0%B8%B3%E0%B9%80%E0%B8%87%E0%B8%B4%E0%B8%99
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%AA%E0%B8%B5%E0%B8%84%E0%B8%A3%E0%B8%B2%E0%B8%A1
https://th.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%AA%E0%B8%B5%E0%B8%A1%E0%B9%88%E0%B8%A7%E0%B8%87
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2.7.1  อนัตรายของแสง [8] 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.11  แสดงแสงช่วงท่ีตามองเห็นและมองไม่เห็น 

 

 ปัจจัยอนัตราย: ความยาวคล่ืนแสง 

  ตาของมนุษยส์ามารถเห็นแสงท่ีมีความยาวคล่ืนไดเ้ฉพาะช่วง 400 - 700 นาโนเมตร ซ่ึงอยู่

ความยาวคล่ืนท่ีมากกวา่ 700 นาโนเมตรจะเป็นแสงอินฟราเรด ท่ีสามารถผา่นเลนส์ตาเขา้ไปถึง

จอประสาทตาได ้ซ่ึงช่วงท่ีเป็นอินฟราเรดไม่วา่จะมีความเขม้มากขนาดไหน แต่จะสามารถท า

อนัตรายจอประสาทต่อได ้ ส่วนแสงในช่วงอลัตราไวโอเลต (ความยาวคล่ืนประมาณ 100 - 400 

นาโนเมตร) แมว้า่จะผา่นไปถึงจอประสาทตาไดไ้ม่ดีเท่ากบัช่วง 400 - 1500 นาโนเมตร แต่สา

มาถท าอนัตรายต่อแกว้ตาและเลนส์ส่วนนอกได ้ซ่ึงจะท าใหต้าบอดถาวรไดเ้ช่นกนั 

 

 อนัตรายของแสงทีม่องเห็น 

1. แสงสวา่งนอ้ยเกินไป จะมีผลใหต้าท างานหนกัเกินไป เน่ืองจากตอ้งบงัคบัใหม้่านตา

เปิดกวา้ง เพื่อใหม้องเห็นไดช้ดัเจนข้ึน เกิดการเม่ือยลา้ของตา ท าใหเ้กิดอาการปวด

กระบอกตา มึนศีรษะ ข้ึนได ้ 

2. แสงสวา่งท่ีมากเกินไป อาจเกิดไดท้ั้งจากแหล่งก าเนิดแสงโดยตรง(Direct glare)  

หรือแสงจา้ตาท่ีเกิดจากการสะทอ้นแสง (Reflected glare) เป็นผลท าใหแ้สงบาดตา  

เกิดการระคายเคืองต่อดวงตา  ท าใหป้ระสิทธิภาพในการมองเห็นแยล่ง  
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 อนัตรายของแสงทีม่องไม่เห็น 

 

1. อนัตรายจากแสงเหนือม่วง(Ultraviolet Light, UV) ท าใหน้ยัน์ตาอกัเสบ ตาแดง หรือ

เยือ่บุตาในชั้นตาด าอาจถูกท าลาย ท าใหขุ้่นมองเห็นไม่ชดั จะพบในงานเช่ือมโลหะ 

งานเกษตรกลางแจง้ งานก่อสร้างกลางแจง้ เป็นตน้  

2. อนัตรายจากแสงใตแ้ดง(Infrared, IR) ท าใหต้าขุ่น ไม่สามารถมองเห็นไดช้ดั จะพบใน

งานอุตสาหกรรมเป่าแกว้ งานหล่อหลอมโลหะ งานเช่ือมชนิดต่างๆ และการอบสี เป็น

ตน้ 
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2.8  บอร์ด Arduino UNO R3 [9] 

  Arduino  เป็นบอร์ดไมโครคอนโทรเลอร์ตระกูล AVR ท่ีมีการพฒันาแบบ Open Source

คือมีการเปิดเผยขอ้มูลทั้งด้าน Hardware และ Software ใช้ชิพ ATmega328 รันท่ีความถ่ี 16 MHz 

หน่วยความจ าแฟลช 32 KB แรม 2 KB  โดยเขียนโปรแกรมบนซอฟท์แวร์ Arduino IDE และ

โปรแกรมผา่นพอร์ต USB 

 

 
 

 

 

 

รูปท่ี 2.12  บอร์ด Arduino UNO R3 

 

ตารางที ่2.3 คุณสมบัติของ  Arduino UNO R3[11] 

 
 
 

ไมโครคอนโทรนเลอร์   ATmega328 
แหล่งจ่ายไฟ 5V 
ไฟเขา้(แนะน า) 7-12V 
ไฟเขา้ (จ  ากดัไวท่ี้) 6-20V 
ขาดิจิตอล I/O 14 ขา (6 รองรับเอาตพ์ุตแบบ PWM 
ขาอะนาล็อกอินพุต 6 ขา 
กระแสไฟฟ้า DC ต่อขา I/O  40 mA 
กระแสไฟฟ้าออก DC ส าหรับขา 3.3V 50 mA 
Flash Memory 32 KB (ATmega328) 
SRAM  2 KB (ATmega328) 
EEPROM 1 KB (ATmega328) 
Clock Speed 16 MHz 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

http://en.wikipedia.org/wiki/Arduino
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2.8.1 ต าแหน่ง Layout ขาPin และอุปกรณ์บนบอร์ด Arduino Uno R3 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี 2.13  แสดงส่วนประกอบของบอร์ด Arduino Uno R3 
 

1.  USBPort: ใชส้ าหรับต่อกบั Computer เพื่ออบัโหลดโปรแกรมเขา้ MCU และจ่ายไฟให ้
                        กบับอร์ด                                                                  
2.   Reset Button:  เป็นปุ่ม Reset ใชก้ดเม่ือตอ้งการให ้MCU เร่ิมการท างานใหม่ 
3.   ICSP Port:  ของ Atmega16U2 เป็นพอร์ตท่ีใชโ้ปรแกรม Visual Com port 
                            บนAtmega16U2  
4.   I/OPort:  Digital I/O ตั้งแต่ขา D0 ถึง D13 นอกจากน้ี บาง Pin จะท าหนา้ท่ีอ่ืนๆ เพิ่มเติม 
                       ดว้ยเช่น Pin0,1 เป็นขา Tx,Rx Serial, Pin3,5,6,9,10 และ 11 เป็นขา PWM  
5.   ICSP Port:  Atmega328 เป็นพอร์ตท่ีใชโ้ปรแกรม Bootloader  
6.   MCU:  Atmega328 เป็น MCU ท่ีใชบ้นบอร์ด Arduino  
7.   I/OPort:  นอกจากจะเป็น Digital I/O แลว้ ยงัเปล่ียนเป็นช่องรับสัญญาณอนาล็อกตั้งแต่ 
                       ขาA0-A5  
8.   Power Port:  ไฟเล้ียงของบอร์ดเม่ือตอ้งการจ่ายไฟให้กบัวงจรภายนอก ประกอบดว้ยขาไฟ 
                              เล้ียง +3.3 V, +5V, GND, Vin  
9.   Power Jack:  รับไฟจาก Adapter โดยท่ีแรงดนัอยูร่ะหวา่ง 7-12 V 
10. MCU:  ของ Atmega16U2 เป็น MCU ท่ีท าหนา้ท่ีเป็น USB to Serial โดย Atmega328  
                   จะติดต่อกบั Computer ผา่น Atmega16U2 
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2.8.2  จุดเด่นทีท่ าให้บอร์ด Arduino เป็นทีนิ่ยม 

 ง่ายต่อการพฒันา มีรูปแบบค าสั่งพื้นฐาน ไม่ซบัซอ้นเหมาะส าหรับผูเ้ร่ิมตน้ 
 มี Arduino Community กลุ่มคนท่ีร่วมกนัพฒันาท่ีแขง็แรง  
 Open Hardware ท าใหผู้ใ้ชส้ามารถน าบอร์ดไปต่อยอดใชง้านไดห้ลายดา้น 
 ราคาไม่แพง 
 Cross Platform สามารถพฒันาโปรแกรมบน OS ใดก็ได ้ 

 

2.8.3 การตั้งค่าในโปรแกรม Arduino 

1.)  เปิดโปรแกรม Arduino ท่ีไดโ้หลดมาจาก http://www.arduino.cc/en/Main/Software 

 
รูปท่ี 2.14  ไอคอนของโปรแกรม Arduino 

2.)  เม่ือเปิดโปรแกรมแลว้จะพบกบัหนา้ต่าง ดงัรูป 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.15  หนา้ต่างโปรแกรม Arduino 
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3.)  ไปท่ี Tools -> Board แลว้เลือกใหต้รงกบับอร์ดท่ีใชง้าน ส าหรับ Arduino UNO R3 ใหเ้ลือก

บอร์ด Arduino UNO 

 
รูปท่ี  2.16  เลือกชนิดของบอร์ดท่ีใช้ 
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4.)  เขียนโปรแกรม 

 
รูปท่ี 2.17  การเขียนโปรแกรมลงบอร์ด   
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5.)  คอมไพลโ์ปรแกรม ไปท่ี Sketch -> Verify/Compile 

 
รูปท่ี  2.18  เลือกคอมไพลโ์ปรแกรม 
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6.)  เม่ือคอมไพลเ์รียบร้อยจะมีขอ้ความปรากฏ ดงัรูป 

 
รูปท่ี 2.19  แสดงขอ้ความเพื่อบอกวา่คอมไพลผ์า่น
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7.)  ท าการต่อบอร์ด Arduino UNO R3 เขา้กบัคอมพิวเตอร์ผา่นทางพอร์ต USB 

 
รูปท่ี 2.20  การเช่ือมต่อบอร์ดกบัคอมพิวเตอร์[13] 

 

8.) จากนั้นใหไ้ปท่ี Tools -> Serial Port และเลือกใหต้รงกบับอร์ด Arduino UNO ท่ีใชง้าน (ส าหรับ

บอร์ด Arduino UNO R3 โปรแกรมจะเลือกใหอ้ตัโนมติั) 

 
รูปท่ี 2.21  เลือกพอร์ตของ Arduino ท่ีตอ้งการเขียนโปรแกรม 
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9.)  โหลดโปรแกรมเขา้บอร์ด Arduino UNO R3 โดยไปท่ี File -> Upload 

 
รูปท่ี 2.22 Upload โปรแกรมลงบนบอร์ด Arduino 

 

10.)  ท าการเปิด Serial Monitor ของ Arduino IDE โดยไปท่ี Tools -> Serial Monitor 

 
รูปท่ี 2.23 กด Serial Monitor เพื่อแสดงผล 
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11.)  ท าการเปิด Serial Monitor จะไดข้อ้ความดงัรูป 

 

รูปท่ี 2.24  ผลของการแสดงโปรแกรมการเล่นเสียงและไฟกระพริบ 
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2.9  บอร์ด Music Shield V2.0 [10] 

 Music Shield V2.0  จาก SeedStudio บอร์ดต่อขยายให้ Arduino ให้สามารถเข้ารหัส

(Encode) และถอดรหัส (Decode) ไฟล์ในรูปแบบ MP3, WMA, WAV, ACC, MID, OGG Vorbis 

โดยใช้ชิพเบอร์ VS1053 เช่ือมต่อผ่าน SPI พร้อมกบัช่องเสียบ Micro SD Card ส าหรับเก็บไฟล์ท่ี

ตอ้งการเล่นหรือไฟลท่ี์บนัทึก ซ่ึงสามารถบนัทึกค่าไดส้ั้นๆ จากขอ้จ ากดัในขนาดหน่วยความจ าของ 

Arduino และมีช่องเสียบขนาด 3.5 mm ส าหรับต่อหูฟังหรือล าโพงได ้

 

 
รูปท่ี 2.25 บอร์ด Music Shield V2.0 
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2.9.1 รายละเอยีดการท างานของ Music Shield V2.0 

รูปท่ี 2.26 วงจรภายในบอร์ด Music Shield V2.0 

 

1. Multifunction button: เปล่ียนระดบัเสียงและเลือกเพลง 

2. Play/Pause indicator LED (GREEN):  กะพริบในขณะท่ีเล่น. 

3. Headsets interface: หูฟังสามารถรับได ้16 โอห์ม หรือ 32 โอห์ม และสามารถน ามาใช ้

                                       เป็นพอร์ตอินพุตภายนอกเสียง 

4. Micro SD card: การ์ด SD ขนาดสูงสุดท่ีคุณสามารถใชเ้ป็น 2GB 

5. U2: แปลงสัญญาณเสียง VS1053B IC, Ogg Vorbis / MP3 / AAC / WMA / FLAC  

           / MIDI 

6. U3, U7: 74VHC125 IC, Quad Buffer. 

7. I2S: ส าหรับระบบเสียงดิจิตอลอินพุต / เอาตพ์ุต 

8. ISP interface: ส าหรับการน าพอร์ต SPI เม่ือใชก้บัผลิตภณัฑชุ์ด Mega 
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บอร์ด Music Shield V2.0  จะใช้ขาเหมือนกบั Arduino  ดังนี ้

 ขาทีใ่ช้ส าหรับการเล่นการควบคุม: 

D3 – รับสัญญาณจากปุ่ม Volume Up 

D4 – รับสัญญาณจากสวทิซ์ส าหรับการท างานเพลงถดัไป 

D5 – รับสัญญาณจากสวทิซ์ส าหรับการเล่น, หยดุและฟังชนักบ์นัทึก 

D6 – รับสัญญาณจากสวทิซ์ส าหรับการท างานเพลงก่อนหนา้ 

D7 – รับสัญญาณจากปุ่ม Volume Down 

D8 – สีเขียวน าค าแนะน า 

 ขาทีใ่ช้ส าหรับการ SPI การเช่ือมต่อ: 

D10 – SPI Chip Select 

D11 – SPI MOSI 

D12 – SPI MISO 

D13 – SPI SCK 

 ขาทีใ่ช้ส าหรับ VS1053 Interface: 

A0 - รีเซ็ตของ VS1053;  

A1- ขอ้มูลตอ้งของ VS1053;  

A2 - เลือกขอ้มูลของ VS1053;  

A3 - ชิปเลือกของ VS1053; 
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รูปท่ี 2.27 แสดงโปรแกรมการท างานของบอร์ด Music Shield V2.0 โดยอ่านไฟลจ์าก SD Card และ 

                เล่นเสียง 
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2.10 PIR Motion Sensor [11] 

 PIR ( Passive Infrared Receiver) คืออุปกรณ์ตรวจจบัคล่ืนรังสี Infrared จากวตัถุผา่น

อุปกรณ์รวมแสงมายงัตวั Pyro Electric ซ่ึงจะเปล่ียนพลงังานความร้อนจากรังสี Infrared เป็น

พลงังานไฟฟ้า แมจ้ะมีประมาณ Infrared แค่เพียงเล็กนอ้ย จึงท าให ้PIR สามารถตรวจจบัคล่ืนรังสี 

Infrared และอุณหภูมิได ้

PIR Motion Sensor  คือ อุปกรณ์ Sensor ชนิดหน่ึงท่ีใช้ตรวจจบัคล่ืนรังสี Infrared ท่ีแพร่

จากมนุษยห์รือสัตวท่ี์มีการเคล่ือนไหว ท าให้มีการน าเอา PIR มาประยุกต์ใชง้านกนัเป็นอยา่งมาก 

ใชเ้พื่อตรวจจบัการเคล่ือนไหวของส่ิงมีชีวติหรือตรวจจบัการบุกรุกในงานรักษาความปลอดภยั 

 
 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.28 PIR Motion Sensor 

 

2.10.1 การท างานของ PIR Motion Sensor 

 ภายใน PIR จะมีอุปกรณ์ตรวจจบัรังสี Infrared อยู ่2 ชุด เม่ือมีคนหรือสัตวท่ี์มีความอบอุ่น

ในร่างกายเคล่ือนท่ีผา่นเขา้มาใน พื้นท่ีโซนท่ี PIR สามารถตรวจจบัคล่ืนรังสี Infrared ท่ีแพร่ออกมา

จากส่ิงมีชีวติได ้ PIR จะเปล่ียนคล่ืนรังสี Infrared ใหก้ลายเป็น กระแสไฟฟ้าดงัรูป จะเห็นวา่เม่ือมี

ส่ิงมีชีวติ เคล่ือนท่ีผา่น อุปกรณ์ตรวจจบัรังสี Infrared ตวัท่ี 1 จะไดส้ัญญาณ Output ออกมาสูงกวา่

แรงดนัปรกติ และ เม่ือส่ิงมีชีวติเคล่ือนท่ีผา่น อุปกรณ์ตรวจจบัรังสี Infrared ตวัท่ี 2 จะไดแ้รงดนั 

Output  ต ่ากวา่ค่าแรงดนัปรกติ 
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รูปท่ี 2.29  แสดงสัญญาณแรงดนัจากอุปกรณ์ตรวจจบัคล่ืนรังสี Infrared  2ชุด 

 

ตวัตรวจจบัความเคล่ือนไหวของส่ิงมีชีวิตหรือท่ีเรียกวา่ โมช่ันเซนเซอร์ (Motion Sensor)  

ท่ีไดรั้บความนิยมและใช้งานง่ายคือ ตวัตรวจจบัแบบอินฟราเรด ซ่ึงใช้หลกัการตรวจจบัท่ีเรียกวา่ 

ไพโรอิเล็กตริก (Pyro-Electric) อนัเป็นการตรวจจบัการแผ่รังสีอินฟราเรด หากระดบัของการแผ่

รังสีไม่เปล่ียนแปลง แสดงว่าส่ิงมีชีวิตท่ีตอ้งการตรวจจบันั้นไม่มีการเคล่ือนไหว แต่ถา้หากมีการ

เคล่ือนไหวเกิดข้ึน ระดบัของการแผ่รังสีอินฟราเรดจะเปล่ียนแปลง จึงเรียกตวัตรวจจบัแบบน้ีว่า 

PIR (Passive Infrared)   

 

 
รูปท่ี  2.30 ไดอะแกรมการท างานของตวัตรวจจบัการแผรั่งสีอินฟราเรดซ่ึงใชต้รวจจบัความ       

เคล่ือนไหว 
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ในรูปท่ี 2.30 เป็นไดอะแกรมแสดงหลกัการท างานพื้นฐานของตวัตรวจจบัพลงังานความ

ร้อนจากมนุษยห์รือสัตวเ์ลือดอุ่น เม่ือเกิดการเคล่ือนไหวท าให้เกิดการแผรั่งสีอินฟราเรดข้ึน รังสีจะ

ถูกรวมหรือโฟกัสไปยงัตวัตรวจจบัหลัก โดยใช้เลนส์แบบพิเศษท่ีเรียกว่า เลนส์ไฟรเนลหรือ

เฟรสนัล (Fresnel Lens) จากนั้ นตัวตรวจจับหลักจะท าการขยายสัญญาณแล้วส่งไปยงัวงจร

เปรียบเทียบเพื่อสร้างสัญญาณเอาตพ์ุต 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.31 แสดงการท างานของโมดูล PIR Motion Sensor เม่ือน ามาใชใ้นการตรวจจบัความ

เคล่ือนไหว 

 

ในรูปท่ี 2.31 แสดงสถานการณ์ท่ีแหล่งก าเนิดรังสีอินฟราเรด (อาจเป็นมนุษย์หรือ

สัตวเ์ลือดอุ่น) เกิดการเคล่ือนไหวภายในระยะท าการของตวัตรวจจบั จะท าให้โมดูลตรวจจบั PIR  

ตรวจจบัพบการแผ่รังสีอินฟราเรดท่ีแตกต่างกนั จึงท าให้สัญญาณเอาตพ์ุตเป็นลอจิกสูง (High) อยู่

ชัว่ขณะเม่ือตรวจจบัพบการเคล่ือนไหว จากนั้นกลบัมาเป็นลอจิกต ่า (Low) จนกวา่จะตรวจจบัพบ

การเปล่ียนแปลงของระยะกบัรังสีอินฟราเรดอีกคร้ัง 
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2.10.2 ส่วนประกอบของ PIR Motion Sensor 

1. เลนส์ไฟรเนล 

 เลนส์ไฟรเนลเป็นเลนส์แบบพิเศษท่ีไดรั้บการคน้คิดจากนกัฟิสิกส์ชาวฝร่ังเศสช่ือ ออกสั

ติน ชอง ไฟรเนล (Augus-tin-Jean Fresnel) โดยแนวคิดของเลนส์แบบน้ีคือ เป็นเลนส์แบบขั้นบนัได

ท่ียอมใหแ้สงผา่นไดม้ากและจากทุกทิศทางดงัมีโครงสร้างตามรูปท่ี 2.22 ทั้งน้ีเน่ืองจากตวัเลนส์ถูก

สร้างข้ึนโดยลดเน้ือวสัดุในส่วนท่ีไม่มีผลกบัการหกัเหของแสง ท าใหส้ามารถท าเลนส์ขนาดใหญ่ท่ี

มีน ้ าหนักเบาได้ เดิมทีเลนส์ไฟรเนลน้ีได้รับการออกแบบเพื่อให้น ามาใช้ในการกระจายใน

ประภาคารไดจ้ากระยะไกล ต่อมาไดมี้การพฒันาให้มีขนาดเล็กลง แลว้น ามาครอบหลอดไฟเพื่อท า

เป็นตะเกียง ท าใหต้ะเกียง สามารถส่องแสงไดส้วา่งและมองเห็นไดจ้ากระยะไกล  

 แต่เม่ือน ามาใชใ้นโมดูลตรวจจบั PIR ตวัเลนส์ไฟรเนลจะถูกใชง้านในลกัษณะกลบักนัคือ 

ใช้เลนส์ไฟรเนลในการรวมแสงเข้ามาจากทุกทิศทางเพื่อโฟกัสลงไปยงัส่วนตรวจจับแสง

อินฟราเรดของโมดูลตรวจจบั PIR เพื่อให้การตรวจจบัการเปล่ียนแปลงของรังสีอินฟราเรดมีความ

ไวสูง 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.32 โครงสร้างและหนา้ตาของเลนส์ไฟรเนลซ่ึงน ามาใชใ้นโมดูล PIR 
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2. ส่วนประกอบแผงวงจร PIR Motion Sensor 

• Delay Time Adjust   

ใชป้รับการหน่วงเวลาตรวจจบั หากปรับไวมาก จะท าใหค้า้งสถานะ 1 ไวน้าน เน่ืองจากการ

ตรวจจบัไม่ใหผ้ลแบบทนัทีทนัใด เม่ือตรวจจบัพบ จะใหส้ถานะทางเอาตพ์ุตเป็น 1 คา้งไว ้เวลาท่ีคา้ง

ไวข้ึ้นอยูก่บัการปรับ Delay Time Adjust เม่ือหมดเวลาจึงตรวจจบัอีกคร้ัง หากตรวจจบัไม่เจอก็จะ

ใหส้ถานะเป็น 0 แต่หากจบัเจอ จะคา้งสถานะ 1 ไว ้

• Sensitivity Adjust   

ใชป้รับความไว และระยะในการตรวจจบั 

• Retrigger Setting Jumper   

โหมดสัญญาณเอาตพ์ุตสามารถเลือกใชง้านได ้2 แบบ คือ  

1). H: Repeat Trigger  หมายถึง เอาต์พุตเป็นลอจิก 0 เม่ืออยู่ในสภาวะปกติ และเอาต์พุต  

เป็นลอจิก 1 เม่ือตรวจจบัความเคล่ือนไหวได ้

2). L: Single Trigger  หมายถึง เอาตพ์ุตเป็นลอจิก 0 เม่ืออยูใ่นสภาวะปกติ และเอาตพ์ุตเป็น

ลูกคล่ืนลอจิก 1 สลบักบั 0 อยา่งต่อเน่ือง(pulse) เม่ือตรวจจบัความเคล่ือนไหวได ้

 

   

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.33  แสดงส่วนประกอบแผงวงจร PIR Motion Sensor 
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รูปท่ี 2.34 แสดงขนาด ส่วนประกอบและการจดัขา ของ PIR Motion Sensor 

 

2.10.3 คุณสมบัติทางเทคนิคทีค่วรทราบ 

1. ระยะการตรวจจบัสูงสุด 20 ฟุต 

2. เม่ือตรวจพบความเคล่ือนไหวจะใหแ้รงดนัเอาตพ์ุตท่ีสภาวะสูงท่ีขาเอาตพ์ุต 

3. ใชเ้วลาในการปรับตวัเพื่อตรวจจบัการเปล่ียนแปลงช่วง 10 ถึง 60 วนิาทีหลงัจากไดรั้บไฟเล้ียง 

4. ใชไ้ฟเล้ียงในยา่น +3.3 ถึง +5V กระแสไฟฟ้านอ้ยกวา่ 100 mA 

 

2.10.4 การเช่ือมต่อ PIR Motion Sensor กบับอร์ด Arduino UNO R3 

1. DC Power สามารถใชก้บัไฟเล้ียงตั้งแต่ 5 – 12 V (สายสีแดง) 

2. GND ใชต่้อกบักราวด ์(สีด า) 

3. ALARM เป็น Open Collector จึงต่อกบั R Pull UP (สายสีเหลือง) 
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รูปท่ี 2.35 แสดงการเช่ือมต่อ PIR Motion Sensor กบับอร์ด Arduino UNO R3 

 

2.11 รีเลย์ (Relay) [12] 

 

 

 

 

 
รูปท่ี 2.36  Relay 2 channel 

 

รีเลย์ (Relay)  เป็นอุปกรณ์ไฟฟ้าชนิดหน่ึง ซ่ึงท าหนา้ท่ีตดัต่อวงจรแบบเดียวกบัสวิตช์ โดย

ควบคุมการท างานด้วยไฟฟ้า   Relay มีหลายประเภท ตั้ งแต่  Relay ขนาดเล็ก ท่ีใช้ในงาน

อิเล็กทรอนิกส์ทัว่ไป จนถึง Relay ขนาดใหญ่ท่ีใชใ้นงานไฟฟ้าแรงสูง โดยมีรูปร่างหนา้ตาแตกต่าง

กนัออกไป แต่มีหลกัการท างานท่ีคลา้ยคลึงกนั ส าหรับการน า Relay ไปใชง้าน จะใชใ้นการตดัต่อ

วงจร ทั้งน้ี Relay ยงัสามารถเลือกใชง้านไดห้ลากหลายรูปแบบ 
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   37 
 

2.11.1 ส่วนประกอบภายใน Relay  

หน้าสัมผสั NC (Normally Close) เป็นหนา้สัมผสัปกติปิด โดยในสภาวะปกติหนา้สัมผสัน้ี

จะต่อเขา้กบัขา COM (Common) และจะลอยหรือไม่สัมผสักนัเม่ือมีกระแสไฟฟ้าไหลผา่นขดลวด

 หน้าสัมผัส NO (Normally Open) เป็นหน้าสัมผสัปกติเปิด โดยในสภาวะปกติจะลอยอยู่ 

ไม่ถูกต่อกบัขา COM (Common) แต่จะเช่ือมต่อกนัเม่ือมีกระแสไฟไหลผา่นขดลวด 

ขา COM (Common) เป็นขาท่ีถูกใชง้านร่วมกนัระหวา่ง NC และ NO ข้ึนอยูก่บัวา่ ขณะนั้น

มีกระแสไฟฟ้าไหลผ่านขดลวดหรือไม่ หน้าสัมผสัใน Relay 1 ตวัอาจมีมากกว่า 1 ชุด ข้ึนอยู่กบั

ผูผ้ลิตและลกัษณะของงานท่ีถูกน าไปใช ้จ านวนหนา้สัมผสัถูกแบ่งออกดงัน้ี 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.37  สัญลกัษณ์ในวงจรไฟฟ้าของรีเลย ์

 

สวิตช์จะถูกแยกประเภทตามจ านวน Pole และจ านวน Throw ซ่ึงจ านวน Pole (SP-Single 

Pole, DP-Double Pole, 3P-Triple Pole, etc.) จะบอกถึงจ านวนวงจรท่ีท าการเปิด-ปิด หรือ จ านวน

ของขา COM นั่นเอง และจ านวน Throw (ST, DT) จะบอกถึงจ านวนของตัวเลือกของ Pole 

ตวัอยา่งเช่น SPST- Single Pole Single Throw สวิตช์จะสามารถเลือกไดเ้พียงอยา่งเดียวโดยจะเป็น

ปกติเปิด (NO-Normally Open) หรือปกติปิด (NC-Normally Close) แต่ถ้าเป็น SPDT- Single Pole 

Double Throw สวิตช์จะมีหน่ึงคู่เป็นปกติเปิด (NO) และอีกหน่ึงคู่เป็นปกติปิดเสมอ (NC) ดงัรูปท่ี  

2.38 
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รูปท่ี  2.38  SPST คือ Single Pole Single Throw,  SPDT คือ Single Pole Double Throw, 

DPST คือ Double Pole Single Throw  และ DPDT คือ Double Pole Double Throw 
 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.39  แสดงสถานการณ์ท างานของ Relay 
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2.11.2 วธีิการเช่ือมต่อขา Relay กบับอร์ด Arduino UNO R3 

 
 ส าหรับอุปกรณ์ทีใ่ช้ไฟฟ้ากระแสสลบั (AC) 

• ต่อไฟเส้นท่ี 1 จากแหล่งจ่ายไฟไปยงัอุปกรณ์ท่ีขั้วลบ (ถา้มีแจง้ไว ้ถา้ไม่มีก็ใชข้ั้วใดก็ได)้ 
• ต่อไฟเส้นท่ี 2 จากแหล่งจ่ายไฟเขา้ขา NO ของรีเลย ์
• ต่อสายจากขา COM ของรีเลยไ์ปยงัอุปกรณ์ไฟฟ้าขั้วท่ีเหลือ 
 

 ส าหรับอุปกรณ์ทีใ่ช้ไฟฟ้ากระแสตรง (DC) 
• ต่อไฟลบหรือ GND ไปยงัอุปกณ์ไฟฟ้าเขา้ท่ีขั้วลบหรือ GND 
• ต่อไฟบวกหรือ VCC ไปยงัขา NO ของรีเลย ์
• ต่อสายจากขา COM ของรีเลยไ์ฟยงัอุปกรณ์ไฟฟ้าท่ีขั้วบวก 
 

 

 

รูปท่ี 2.40 แสดงการเช่ือมต่อ Relay กบับอร์ด Arduino UNO R3 
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2.12 บอร์ด  SON-169  Power Amplifier  [13] 

 Amplifier เป็นอุปกรณ์ท่ีท าหนา้ท่ีเปล่ียนหรือเพิ่มความกวา้งของคล่ืนเสียง ซ่ึงก็คือเป็นการ

เพิ่มความดงัของสัญญาณให้มากข้ึน ท าใหเ้สียงท่ีไดย้นิมีความดงัข้ึน 

 ความสัมพนัธ์ของสัญญาณขาเขา้ (Input) ไปยงัสัญญาณขาออก (Output) ของ Amplifier    

ท าหน้าท่ีในการจัดการความถ่ีขาเข้า  (Input Frequency) คือหน้าท่ีในการเปล่ียนผ่าน (Transfer 

Function) ของ Amplifier และความกวา้งหรืออตัราขยายของหนา้ท่ีน้ีถูกเรียกวา่ Gain  

ในการใชง้านดา้นเสียง Amplifier จะเป็นตวัขบัล าโพง (Loudspeakers) ท่ีใชใ้นระบบขยาย

พลงัเสียง (PA System หรือ Public Address System) เพื่อท าใหเ้สียงพูดดงัข้ึนหรือเล่นดนตรีท่ีอดัไว ้

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.41  บอร์ด  SON-169  Power Amplifier 

  

2.12.1 คุณภาพของ Amplifier สามารถจัดคุณลกัษณะได้ตามข้อก าหนดต่างๆหลกัๆ ดังนี ้

1.Gain คือ อตัราส่วน (Ratio) ของก าลงั หรือความกวา้งสัญญาณขาออกต่อขาเขา้ มีหน่วย

เป็น เดซิเบล (Decibels) เ ม่ือใช้ค่าเดซิเบลจะเป็นการว ัดแบบลอการิทึม (Logarithm) ดัง น้ี   

 

G (dB) =   log ( 
𝑃𝑜𝑢𝑡

𝑃𝑖𝑛
) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



   41 
 

 Gain ของเคร่ืองขยายเสียง (Audio Amplifier) ส่วนใหญ่จึงถูกก าหนดด้วยแรงดนัไฟฟ้า 

(Voltage) ซ่ึงค่าความตา้นทานขาเขา้ (Input Impedance) ของ Amplifier มกัถูกก าหนดให้สูงกว่า

ความตา้นทานของแหล่งสัญญาณขาเขา้ (Source Impedance) และความตา้นทานเชิงซ้อน (Load 

Impedance) จะตอ้งสูงกวา่ความตา้นทานขาออกของ Amplifier (Amplifier’s Output Impedance) 

2.ช่วงความถี่ Bandwidth คือช่วงของความถ่ีส าหรับ แอมป์ซ่ึงให้  "ความพึงพอใจใน

สมรรถนะ Satisfactory performance)" ซ่ึงความพึงพอใจอาจแตกต่างไปตามการประยุกต์ใช้งาน

ต่างๆ  มาตรวดัโดยทัว่ไป คือ จุดท่ีก าลงัขยายลดลงคร่ึงก าลัง (Half power bandwidth) หรือช่วง

ความถ่ีท่ี −3 dB 

2.12.2  รายละเอยีดของบอร์ด  SON-169  Power Amplifier 

1. ขนาด: 16.5 ซม. x 13.0 ซม. x 4.5 ซม. 

2. ประเภท: เคร่ืองเล่น MP3 

3. พลงังานอินพุต: 300W 

4. กระแสไฟขาออก: ป้อน 300W 

5. ความไว: 16dB 

6. อตัราส่วนสัญญาณต่อเสียงรบกวน: 90 dB 

7. อตัราการถ่วงน ้าหนกั: 85% 

8. แรงดนัไฟฟ้าอินพุต: 12V 

9. ความตา้นทานของล าโพง: 4-8 โอห์ม 
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2.13 Solar cell [14] 

เซลล์แสงอาทิตย์ (Solar Cell)  เป็นส่ิงประดิษฐ์ทางอิเล็กทรอนิกส์ท่ีสร้างจากสารก่ึงตวัน า 

(Semiconductor) เม่ือไดรั้บแสงจากดวงอาทิตยห์รือแสงจากหลอดไฟ  เซลล์แสงอาทิตยจ์ะเปล่ียน

พลงังานแสงเป็นพลงังานไฟฟ้ากระแสตรง  (Direct Current : DC) ถือว่าพลงังานไฟฟ้าท่ีเกิดจาก

เซลล์แสงอาทิตยน้ี์ เป็นพลงังานทดแทนชนิดหน่ึง (Renewable Energy) ซ่ึงเป็นพลงังานท่ีสะอาด

และไม่สร้างมลภาวะใด ๆ ใหก้บัส่ิงแวดลอ้มในขณะใชง้าน  

 

 

 

 

 

 

 
 

รูปท่ี 2.42 แสดงหลกัการท างานของ Solar Cell 

 
2.13.1  หลกัการท างาน  
หลกัการท างานของเซลล์แสงอาทิตย์ เร่ิมจากแสงอาทิตยต์กกระทบเซลล์แสงอาทิตย ์จะ

เกิดการสร้างพาหะน าไฟฟ้าประจุลบ (เรียกวา่ อิเล็กตรอน) และประจุบวก (เรียกวา่ โฮล) ซ่ึงอยูใ่น

ภายในโครงสร้างรอยต่อพีเอ็นของสารก่ึงตวัน า โดยโครงสร้างรอยต่อพีเอ็นน้ีจะท าหน้าท่ีสร้าง

สนามไฟฟ้าภายในเซลล ์เพื่อแยกพาหะไฟฟ้าชนิดอิเล็กตรอนใหไ้หลไปท่ีขั้วลบ และท าใหพ้าหะน า

ไฟฟ้าชนิดโฮลไหลไปท่ีขั้วบวก ซ่ึงท าให้เกิดแรงดนัไฟฟ้าแบบกระแสตรงข้ึนท่ีขั้วทั้งสอง เม่ือเรา

ต่อเซลล์แสงอาทิตยเ์ขา้กบัเคร่ืองใช้ไฟฟ้า (เช่น หลอดไฟ มอเตอร์ เป็นตน้) ก็จะเกิดกระแสไฟฟ้า
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ไหลในวงจร เน่ืองจากกระแสไฟฟ้าท่ีไหลออกจากเซลล์แสงอาทิตยเ์ป็นชนิดกระแสตรง  ดงันั้น ถา้

ต้องการจ่ายไฟฟ้าให้กับอุปกรณ์ไฟฟ้าท่ีใช้ไฟฟ้ากระแสสลับ ต้องต่อเซลล์แสงอาทิตย์เข้ากับ

อินเวอร์เตอร์ (Inverter) ซ่ึงเป็นอุปกรณ์ท่ีใช้ส าหรับแปลงไฟฟ้ากระแสตรง  (DC) ให้เป็นไฟฟ้า

กระแสสลบั (AC)  

 

2.14  เคร่ืองควบคุมการประจุ (Charge Controller) [15] 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 2.43  เคร่ืองควบคุมการประจุ (Charge Controller)  

เคร่ืองควบคุมการประจุ (Charge Controller)  ท าหน้าท่ีประจุกระแสไฟฟ้าท่ีผลิตไดจ้าก

แผงเซลล์แสงอาทิตยเ์ขา้สู่แบตเตอร่ี และควบคุมการประจุกระแสไฟฟ้าให้มีปริมาณเหมาะสมกบั

แบตเตอร่ี เพื่อยืดอายุการใชง้านของแบตเตอร่ี รวมถึงการจ่ายกระแสไฟฟ้าออกจากแบตเตอร่ีดว้ย 

ดงันั้น การท างานของเคร่ืองควบคุมการประจุ คือ เม่ือประจุกระแสไฟฟ้าเขา้สู่แบตเตอร่ีจนเต็มแลว้ 

จะหยดุหรือลดการประจุกระแสไฟฟ้า (และมกัจะมีคุณสมบติัในการตดัการจ่ายกระแสไฟฟ้าให้กบั

อุปกรณ์ไฟฟ้า กรณีแรงดนัของแบตเตอร่ีลดลงดว้ย) ระบบพลงังานแสงอาทิตยจ์ะใชเ้คร่ืองควบคุม

การประจุกระแสไฟฟ้าในกรณีท่ีมีการเก็บพลงังานไฟฟ้าไวใ้นแบตเตอร่ีเท่านั้น 
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2.14.1  การท างานของเคร่ืองควบคุมการชาร์จ 

รูปท่ี 2.44  การท างานของเคร่ืองควบคุมการชาร์จ 

เคร่ืองควบคุมการชาร์จ จะต่อระหว่างแผงโซลาร์เซลล์ กบัแบตเตอร่ี หรืออุปกรณ์ไฟฟ้า 

โดยจะดูวา่แรงดนัไฟฟ้าในแบตเตอร่ีวา่อยูใ่นระดบัใด ถา้อยูใ่นระดบัท่ีต ่ากวา่ท่ีตั้งไว ้เคร่ืองควบคุม

การชาร์จจะท าการปลดโหลดออกจากระบบโดยทนัที (Load disconnect) เพื่อป้องกนัการคลาย

ประจุของแบตเตอร่ีท่ีมากเกินไป และอาจท าใหแ้บตเตอร่ีเส่ือมเร็วข้ึน ส่วนใหญ่จะตั้งค่าแรงดนัการ

ปลดโหลดไวท่ี้ประมาณ 11.5 โวลท ์ส าหรับแรงดนัระบบท่ี 12 โวลท ์นอกจากน้ีเคร่ืองควบคุมการ

ชาร์จก็จะต่อการท างานของโหลดใหม่ (Load reconnect) ถา้แบตเตอร่ีมีค่าแรงดนัท่ีเพิ่มข้ึนตามท่ีตั้ง

ไว ้เช่น ค่าจะตั้งไวท่ี้ 12.6 โวลท ์ส าหรับแรงดนัระบบ 12 โวลทเ์ป็นตน้ 

2.14.2  คุณสมบัติของโซล่าร์ชาร์จเจอร์ 

1. ชาร์ทไฟเล้ียงแบตเตอร่ีใหเ้ตม็ตลอดเวลาเพื่อถนอมแบตเตอร่ีใหใ้ชง้านใหย้าวนานท่ีสุด 
2. โซล่าร์ชาร์ทเจอร์สามารถป้องกนัการชาร์ทกระแสเกินได ้
3. ป้องกนัการดิสชาร์ทกระแสไฟฟ้ามากเกินไปจากแบตเตอร่ี 
4. ป้องกนักระแสไฟฟ้าจากแบตเตอร่ีไหลยอ้นกลบัไปยงัแผงโซล่าร์เซลลใ์นเวลากลางคืน 
5. ป้องกนัการโอเวอร์โหลด 
6. ป้องกนัการลดัวงจร 
7. ป้องกนักระแสไหลยอ้นกลบั 
8. ป้องกนัการต่อกลบัขั้วโดยไดโอด 
9. ป้องกนัฟ้าผา่ไดใ้นตวัไม่ใหก้ระแสไปถึงแบตเตอร่ี 
10. ฟังกช์ัน่การชดเชยอุณหภูมิ 
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2.15 Matlab [16] 

 

 

 

 

 

 
 
 
 
 

รูปท่ี 2.45  โปรแกรม  Matlab 
 

MATLAB (Matrix Laboratory)  เป็นซอฟต์แวร์ในการค านวณและการเขียนโปรแกรม 
โปรแกรมหน่ึง ท่ีมีความสามารถครอบคลุมตั้งแต่ การพฒันาอลักอริธึม การสร้างแบบจ าลองทาง
คณิตศาสตร์ และการท าซิมูเลชั่นของระบบ การสร้างระบบควบคุม และโดยเฉพาะเร่ือง image 
processing และ wavelet การสร้างเมตริกซ์  สามารถน า Matlab ไปประยกุตใ์ชง้านไดห้ลายสาขาทั้ง
การประมวลผลสัญญาณ(Signal Processing) การส่ือสาร(Communication) การประมวลผลภาพและ
วิ ดี โ อ (Image and Video Processing) ระบบควม คุม (Control System) ก า รวัด และควบ คุม
(Instruments and Control) การค านวณทางเศรษฐศาสตร์(Economic) การค านวณทางชีววิทยา
(Biology) และอ่ืนๆ มีนกัวิทยาศาสตร์และวิศวกรหลายลา้นคนทั้งในการศึกษาและอุตสาหกรรมท่ี
ใช ้Matlab ในการค านวณเชิงตวัเลข 
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2.15.1 องค์ประกอบของโปรแกรม Matlab  
หนา้ต่างคาสัง่(Command Window) 

หนา้ต่างแสดงพ้ืนท่ีทางาน (Workspace Window) 

 
 

 
 
หนา้ต่างคาสัง่ท่ีเคยใชง้าน
(Command History 
Window) 

 
 

 
รูปท่ี 2.46  แสดงหนา้ต่างท างานของโปรแกรม  Matlab 

 
2.15.2  ความสามารถของโปรแกรม Matlab เบื้องต้น 

 Matlab เป็นโปรแกรมเพื่อการค านวณและแสดงผลไดท้ั้งตวัเลข และรูปภาพซ่ึงมี
ประสิทธิภาพสูงสามารถท าการเขียนกราฟทั้ง 2 มิติ และ 3 มิติ ไดอ้ยา่งง่ายดาย และมี
ประสิทธิภาพ 

 สามารถควบคุมการท างานของ Matlab ดว้ยชุดค าสั่ง (command line) และยงัสามารถ
รวบรวมชุดค าสั่งเป็นโปรแกรม (script file) ได ้

 ลกัษณะการเขียนโปรแกรมใน Matlab จะใกลเ้คียงการเขียนสมการคณิตศาสตร์จึงง่ายกวา่
การเขียนโปรแกรมดว้ยภาษาชั้นสูง เช่น ภาษา C, Pascal, Fortran และอ่ืนๆ 

 Matlab มีฟังกช์ัน่ส าเร็จรูป (built-in function) เพื่อท างานเฉพาะทาง  ยงัสามารถเขียน 
ฟังกช์ัน่ข้ึนมาใหม่โดยใชป้ระโยชน์จากฟังกช์ัน่ท่ีมีอยูเ่ดิมได ้เช่น งานดา้น Control, Image 
Processing, Artificial Neural  Network หรืออ่ืนๆ Matlab ก็มี toolbox หรือชุด function 
พิเศษ เพื่อท างานเฉพาะทางนั้นๆ   

 Matlab สามารถเช่ือมโยงหรือส่งขอ้มูลแบบ Dynamic Link กบัโปรแกรมอ่ืนๆ ได ้เช่น 
Excel หรือ โปรแกรมท่ีเขียนข้ึนเองจากภาษา C หรือ Visual Basic ท่ีร่วมท างานอยูบ่น
ระบบปฏิบติัการ Windows 
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รูปท่ี 2.47แสดงการวเิคราะห์ระดบัความเขม้และความถ่ีของเสียงปืน 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



48 
 

บทที ่3 

การทดสอบอปุกรณ์ต้นแบบ 

 

3.1 กล่าวน า 

 บทน้ีจะกล่าวถึงนกในนาขา้วท่ีจะท าความเดือดร้อนให้เกษตรกร อุปกรณ์ตน้แบบในการ

ไล่นก ล าดบัขั้นตอนการท างานของอุปกรณ์ตน้แบบและผลการทดสอบอุปกรณ์ตน้แบบในสถานท่ี

จริงจากการสังเกตพฤติกรรมของนกและจ านวนของนกก่อนการติดตั้งอุปกรณ์เปรียบเทียบกบัหลงั

ติดตั้งอุปกรณ์ ซ่ึงในการทดสอบน้ีจะใชเ้สียงรบกวนการไดย้ินของนกรวมถึงเสียงท่ีท าให้นกตกใจ

และการใชแ้สงกระพริบในการรบกวนสายตาของนก 

 

3.2 วธิีการไล่นกของเกษตรกร [17] 

 จากปัญหานกท่ีมาสร้างความเดือดร้อนในนาขา้ว เกษตรกรพยายามไล่นกดว้ยวธีิต่างๆดงัน้ี 

1) ใชร้ะเบิดปิงปองหรือประทดั, เคาะถงัปีบใหเ้กิดเสียงดงั 

2) รูปป้ันคนหรือหุ่นไล่กา 

3) วธีิการใชภู้มิปัญญาชาวบา้นในการไล่นก อาทิเช่น การผกูหุ่นฟางแลว้น าไปปักไวก้ลางทุ่งนาเพื่อ

ขบัไล่นกท่ีจะมาจิกกินเมล็ดขา้วในทุ่งนา หรือการน าพริกสดหรือส่ิงต่างๆ ท่ีนกไม่ชอบ เช่น เมล็ด

องุ่น เปลือกส้ม ไปวางไวต้ามท่ีท่ีนกมาเกาะเพื่อให้ไอร้อนของพริกท าให้นกเกิดอาการแสบร้อนจน

ทนไม่ได้และหนีไป เป็นต้น วิธีเหล่าน้ีท่ีกล่าวมาข้างต้นเป็นวิธีท่ีได้ประสิทธิภาพไม่ดีพอ วิธี

เหล่านั้นเกษตรกรตอ้งลงแรงดว้ยตนเองและตอ้งเฝ้าระวงันกตลอดเวลาทั้งวนั 

 

3.3 อปุกรณ์ต้นแบบ 

 3.3.1 ชุดอุปกรณ์และการท างานโดยรวม 

ชุดอุปกรณ์ ประกอบไปดว้ยภาคส่งคือบอร์ด Arduino UNO R3 ซ่ึงรับค่าจาก PIR Motion 

Sensor ท่ีจบัการเคล่ือนไหวของนก จากนั้นบอร์ด Arduino UNO R3 จะส่งค่าไปยงับอร์ด Music 

Shield V2.0 เพื่อเล่นเสียง แลว้ส่งเสียงต่อไปยงัวงจร Amplifier เพื่อขยายสัญญาณเสียง และส่งเสียง
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ออกไปยงัล าโพง ในขณะเดียวกนัท่ีวงจรเสียงท างาน บอร์ด Arduino จะสั่งให้Relayท างานเปิดวงจร

ไฟกระพริบใช้ท างานไปพร้อมๆกัน ในการท าวงจรน้ีจะใช้แหล่งจ่ายไฟจาก 2 แหล่งจ่ายคือ

แบตเตอร่ีขนาด 12V/6A และแผงโซล่าเซลลก์ าลงังาน 5W ซ่ึงบอร์ด Arduino UNO R3, บอร์ด 

Music Shield V2.0, Sensor และ Relay ใชไ้ฟฟ้าขนาด 5V จึงตอ้งใชว้งจรแปลงกระแสไฟจาก

แบตเตอร่ีแรงดนั 12V เป็นแรงดนั 5V 

 

 
รูปท่ี 3.1 แสดงล าดบัการท างานโดยรวมของชุดอุปกรณ์ตน้แบบ 

 

3.3.2 การท างานของระบบไฟกระพริบ 

ระบบไฟกระพริบท างานโดยใช้บอร์ด Arduino สั่งการให้ไฟกระพริบตามเวลาท่ีเรา

ตอ้งการ ควบคุมไฟให้กบัหลอดไฟโดยใชต้วั Relay ซ่ึงตวั Relay น้ีท  าหนา้ท่ีเสมือนสวิทช์เปิด-ปิด

ใหก้บัหลอดไฟ โดย 
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รูปท่ี 3.2 รูปแสดงการท างานของระบบไฟกระพริบ 

 

 3.3.3 การท างานของระบบสัญญาณเสียงรบกวน 

 ระบบสัญญาณเสียงรบกวนใชอุ้ปกรณ์ท่ีช่ือ Music Shield V2.0 ในการสั่งการให้เล่นเสียง 

โดยควบคุมการท างานโดยบอร์ด Arduino อีกที ซ่ึงเม่ือบอร์ด Music Shield V2.0 ท างานจะท าการ

ส่งสัญญาณเสียงไปท่ีอุปกรณ์ขยายเสียงและส่งออกสู่ล าโพง  

 
รูปท่ี 3.3 รูปแสดงการท างานของระบบเสียงรบกวน 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



51 
 

 เสียงทีใ่ช้ในการเล่น 

1) กลุ่มเสียงนก (เสียงนกล่าเหยือ่, เสียงนกร้องเตือนภยั) 

 
รูปท่ี 3.4 การวเิคราะห์ความเขม้และความถ่ีของเสียงนก 

 

2) กลุ่มเสียงท่ีท าใหน้กตกใจ (เสียงระเบิด, เสียงปืน, เสียงปะทดั) 

 
รูปท่ี 3.5 การวเิคราะห์ความเขม้และความถ่ีของเสียงปืน 
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3.4 การติดตั้ง และการใช้งานชุดอปุกรณ์ 

 3.4.1 สถานที่ทีใ่ช้ในการทดสอบ 

สถานท่ีท่ีใช้ในการทดสอบอุปกรณ์คือพื้นท่ีนาบริเวณบา้นโกรกเดือนห้า ต าบลสุรนารี 

อ าเภอเมืองนครราชสีมา จงัหวดันครราชสีมา  โดยไดรั้บความรวมมือจากผูใ้หญ่บา้น บา้นโกรก

เดือนห้า ต าบลสุรนารี และเกษตรกรภายในหมู่บา้น และขอ้มูล สถานท่ีท่ีท าการสังเกตพฤติกรรม

นก ท่ีต าบลกุดจิก อ าเภอสูงเนิน จงัหวดันครราชสีมา 

 

 
รูปท่ี 3.6 รูปสถานท่ี ท่ีท าการทดสอบ 

 

 3.4.2 การติดตั้งและการใช้งาน 

 เน่ืองจากอุปกรณ์ตน้แบบเป็นชุดอุปกรณ์ท่ีสะดวกในติดตั้งและการเคล่ือนยา้ย จึงสามารถ

น าอุปกรณ์ไปติดตั้งไวบ้ริเวณคนันา หรือบริเวณท่ีตอ้งการ และตอ้งติดตั้งบริเวณท่ีโล่งหรือบริเวณท่ี

เคร่ืองสามารถโดนแสงแดดได้เพื่อเก็บพลังงานแสงอาทิตยแ์ละน ากระแสไฟฟ้ามาใช้ในวงจร

ทั้งหมดของอุปกรณ์ตน้แบบ ส่วนการท างานของอุปกรณ์ตน้แบบน้ีเป็นระบบท่ีท างานอตัโนมติั 
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เพียงแค่เปิดเคร่ืองทิ้งไว ้โดยเม่ือเซนเซอร์มีการตรวจจับระบบก็จะท างานทนัที  แต่เน่ืองด้วย

เคร่ืองตน้แบบน้ีมีล าโพงท่ีอยู่ดว้ยนอกตวัเคร่ืองซ่ึงล าโพงไม่ทนต่อสภาพน ้ า จึงจ าเป็นตอ้งเก็บถา้

หากเกินฝนตก 

 

   
รูปท่ี 3.7 รูปภายนอกอุปกรณ์ตน้แบบ 

 

 
รูปท่ี 3.8 รูปภายในอุปกรณ์ตน้แบบ 
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3.5 ผลการทดสอบอปุกรณ์ต้นแบบ 

การทดสอบอยู่ในช่วงระยะเวลาขา้วออกร่วง โดยการน าอุปกรณ์ไปติดตั้งท่ีนาขา้วบริเวณ

บ้านโกรกเดือนห้า ต าบลสุรนารี  โดยวางบริเวณคันนาหันด้านหน้าของเคร่ืองให้เซนเซอร์

ครอบคลุมบริเวณผวินาท่ีท าการทดสอบ ซ่ึงการทดสอบจะสังเกตจากพฤติกรรมของนกก่อนการน า

เคร่ืองตน้แบบไปท าการทดสอบเปรียบเทียบกบัตอนน าไปทดสอบ 

3.5.1 พฤติกรรมนกก่อนการน าอุปกรณ์ต้นแบบไปทดสอบ 

จากการเฝ้าสังเกตร่วมกบัการสอบถามขอ้มูลจากเกษตรกรของหมู่บา้นกุดจิกและบา้นโกรก

เดือนห้าได้ขอ้มูลว่า นกเป็นปัญหาหลกัในการท านา และเป็นปัญหามาอย่างยาวนาน ซ่ึงทุกปีมี

จ านวนนกเพิ่มข้ึนเร่ือยๆ สร้างความเดือดร้อนกบัผลผลิตขา้วเป็นอยา่งมาก โดยนกท่ีมาสร้างความ

เดือนร้อนอนัดบัหน่ึงคือนกพิราบ จะมากินเมล็ดขา้วในช่วงการหวา่น ในเวลาเชา้ประมาณ 10.00 น. 

และในช่วงบ่ายเวลาประมาณ 14.00 น. นกท่ีสร้างความเดือดร้อนอนัดบัสองคือนกเป็ดน ้ า จะมากิน

เมล็ดขา้วในช่วงการหวา่น เวลากลางคืน ประมาณ 19.00 น. เป็นตน้ไป ซ้ึงเกษตรกรไม่สามารถมา

ไล่ไดท้ั้งคืน นอกจากน้ียงัมีนกกระแตแตแ้วด้ นกกระต๊ิดข้ีหมู และนกกระจาบ ซ่ึงเป็นนกขนาดเล็ก

ท่ีมากินขา้วในช่วงท่ีขา้วออกรวง นกในนาขา้วส่วนใหญ่จะมีความฉลาดในการปรับตวัต่อวิธีการไล่

นกของเกษตรกร แต่นกส่วนใหญ่จะตกใจง่าย เม่ือเห็นคนก็จะหนีไดอ้ยา่งรวดเร็ว เม่ือเปรียบเทียบ

กบันกท่ีอยูใ่นชุมชนเมืองจะมีความคุน้ชินกบัมนุษยแ์ละสภาพแวดลอ้มของชุมชนเมือง 

3.5.2 พฤติกรรมระหว่างและหลงัการทดสอบ 

เม่ือน าอุปกรณ์ตน้แบบไปติดตั้งและท าการเฝ้าสังเกต จะเห็นไดว้า่ นกท่ีลงมากินเมล็ดขา้ว 

อยูใ่นรัศมีของเซนเซอร์ท าใหเ้คร่ืองทดสอบท างานเล่นเสียงและไฟกระพริบ ท าให้นกตกใจและหนี

ไป แต่นกก็ยงัอยู่บริเวณใกล้เคียงนั้นอยู่ และนกก็จะลงมากินเมล็ดขา้วใหม่อีกคร้ังเม่ือมาบริเวณ

เซนเซอร์ เคร่ืองทดสอบจะท างานเช่นเดิมเพียงแต่เล่นเสียงไม่เหมือนเดิมเพื่อไม่ให้นกเคยชินกบั

เสียงท่ีไดย้ินบ่อยๆ จากการทดสอบสังเกตไดว้่านกจะตกใจแล้วบินหนีไปทุกคร้ังและจ านวนนก

ท่ีมากินเมล็ดขา้วมีจ านวนลดลงอีกดว้ย เม่ือมีนกหน่ึงตวัตกใจและบินหนี นกตวัอ่ืนๆ จะพากนับิน

หนีไปดว้ย 
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3.6 วเิคราะห์ผลการทดสอบอปุกรณ์ต้นแบบ  

 จากการทดสอบอุปกรณ์ตน้แบบ สังเกตไดจ้ากพฤติกรรมและจ านวนของนก โดยจะเห็นได้

วา่ก่อนการติดตั้งนกไดกิ้นเมล็ดขา้วท่ีพื้นผิวนาเป็นเวลานาน และเม่ือน าเคร่ืองตน้แบบไปติดตั้งนก

เกิดการตกใจทุกคร้ังท่ีบินลงมาท่ีพื้นผิวนาและบินออกจากบริเวณนั้นทนัทีท่ีไดย้ินเสียง เน่ืองจาก

นกมีพฤติกรรมในการเรียนรู้และปรับตวัต่อสภาพแวดลอ้มไดดี้ ดงันั้นนกจะไม่ยอมแพใ้นการกิน

เมล็ดขา้วเป็นอาหาร แต่เคร่ืองตน้แบบมีลูกเล่นในการเล่นเสียงและไฟกระพริบจึงท าให้นกตกใจทุก

คร้ังแลว้ร าคาญจึงหนีออกไปจากบริเวณนั้น และยงัท าใหจ้  านวนนกบริเวณนั้นลดลงดว้ย  

 

3.7 ปัญหาและแนวทางการแก้ปัญหา 

 เน่ืองจากนกทุกชนิดมีความฉลาดในการใชชี้วิตและการปรับตวัเขา้กบัสภาพแวดลอ้มไดดี้ 

ซึงท าใหไ้ม่สามารถไล่นกในระยะยาวได ้

แนวทางในการแกปั้ญหาคือ ในอนาคตอาจจะมีการเพิ่มคล่ืนความถ่ีรบกวนท่ีนกใชใ้นการ

ส่ือสารระหว่างนกเองและแสงเลเซอร์ไล่นกท่ีไม่เป็นอนัตรายต่อคน และการเพิ่มเสียงท่ีมากข้ึน 

ลูกเล่นในการสลบัการเล่นเสียงไม่ซ ้ าเดิม 
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บทที ่4 

สรุปผลการศึกษาและข้อเสนอแนะ 

 

4.1 กล่าวน า 

 เน้ือหาในบทน้ีเป็นการกล่าวถึงบทสรุปของโครงงานเคร่ืองมือไล่นกในนาขา้วดว้ยระบบ

เซนเซอร์ไร้สาย ซ่ึงประกอบไปดว้ย บทสรุปโครงงาน ปัญหาท่ีพบ วิธีการแกปั้ญหา ขอ้เสนอแนะ 

และแนวทางการพฒันาโครงงานต่อไป 

 

4.2 บทสรุปของโครงงาน 

 เน่ืองจากการไล่นกในนาขา้วของเกษตรกรในปัจจุบนัได้ประสิทธิภาพไม่ดีพอและบาง

วธีิการเป็นวธีิการไล่นกท่ีอนัตรายต่อเกษตรกรเอง เช่น การใชป้ระทดัยงิดว้ยมือเปล่า ดงันั้นจึงจดัท า

โครงงานน้ีเพื่อแก้ปัญหานกท่ีมาสร้างความเดือดร้อนในนาข้าวและลดความเส่ียงในการเกิด

อนัตรายของตวัเกษตรกรเอง โดยเคร่ืองมือไล่นกในนาขา้วดว้ยระบบเซนเซอร์ไร้สาย ใชร้ะบบเสียง

โดยเม่ือเซนเซอร์ตรวจจบั บอร์ด Arduino สั่งให้ บอร์ด Music Shield ท  างานเล่นเสียง ส่งไปวงจร 

Amplifier แลว้จึงออกล าโพง และระบบไฟกระพริบท่ีใช้ Relay ในการสั่งให้ไฟเกิดการกระพริบ 

เพื่อรบกวนสายตาของนก จากการทดสอบพบวา่จ านวนนกลดลงจากเดิม 

 

4.2 ปัญหาทีพ่บและแนวทางในการแก้ไข 

 ในการท าโครงงานระบบเซนเซอร์ไล่นกในนาขา้ว พบปัญหาต่างๆ ซ่ึงประกอบด้วยตวั

ปัญหา สาเหตุของปัญหา และวธีิการแกปั้ญหา ตามตารางท่ี 4.1 ดงัน้ี 

ตารางที ่4.1  ปัญหาและสาเหตุทีพ่บและวธีิการแก้ไข 

ปัญหา สาเหตุของปัญหาและวธีิการแก้ไขปัญหา 
1. ระยะการตรวจจบัวตัถุของเซนเซอร์วดัได้
สูงสุดเพียง 5-7 เมตร 

สาเหตุ : เป็นท่ีตวัอุปกรณ์ 
วธีิแก้ไข : อาจใชเ้ซนเซอร์อุลตร้าโซนิก ท่ีมี
ระยะจบัไกลกวา่น้ี 
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ปัญหา สาเหตุของปัญหาและวธีิแก้ไขปัญหา 
2. ไฟเขา้ตวัเซนเซอร์ไม่เพียงพอ สาเหตุ :  เซนเซอร์และบอร์ด Arduino รับไฟ 5V 

จากแหล่งจ่ายเดียวกนั ท าให้ไฟไม่เพียงพอ 
วธีิแก้ไข :  แยกอุปกรณ์จ่ายไฟใหบ้อร์ด Arduino 
และ เซนเซอร์ คนล่ะตวักนั 

3. ล าโพงดงัไดไ้ม่ไกล สาเหตุ : เกิดจาก Amplifier ขยายเสียงไดน้อ้ย
และไฟเขา้ Amplifier ไม่เพียงพอท าใหว้งจร
ท างานไดไ้ม่เตม็ท่ี 
วธีิแก้ไข : เพิ่มก าลงัขยายและจ่ายไฟตรงจาก
แบตเตอร์ร่ีให ้Amplifier 

4. ความทนทานของล าโพง สาเหตุ : เน่ืองจากล าโพงมีอายกุารใชง้านท่ี
ค่อนขา้งจ ากดั กล่าวคือไม่ทนทานต่อ
สภาพแวดลอ้ม 
วธีิแก้ไข :  จ  าเป็นตอ้งเปล่ียนใหม่ หากล าโพงไม่
สามารถใชง้านไดแ้ลว้หรืออาจจะติดตั้งท่ีครอบ
ตวัล าโพงเพื่อป้องกนัจากสภาพแวดลอ้มต่างๆ
ได ้

5. เสียงท่ีใชใ้นการไล่นก  สาเหตุ : เน่ืองจากนกมีความฉลาดท าใหส้ามารถ
ปรับตวักบัเสียงท่ีใชไ้ดเ้ร็ว ท าใหน้กไม่กลวัเสียง
ท่ีใช ้
วธีิแก้ไข : เพิ่มเสียงใหมี้ความหลากหลายมากข้ึน 
หาเสียงท่ีรบกวนการส่ือสารของนก และเล่น
เสียงโดยใชว้ธีิการสุ่ม เพื่อไม่ใหน้กเกิดความเคย
ชิน 
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4.3 ข้อเสนอแนะ 

1) อาจใชอุ้ปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ตวัอ่ืนแทน บอร์ด Music Shield ในการสั่งเล่นเสียง เพราะ
บอร์ด Music Shield มีราคาสูงและหาไม่ไดท้ัว่ไป 

2) ควรใชเ้ซนเซอร์ท่ีมีระยะการตรวจจบัท่ีไกลข้ึน ให้ครอบคลุมพื้นท่ีนา โดยไม่ตอ้งติดตั้ง
อุปกรณ์หลายตวั 

3) อุปกรณ์ไม่เหมาะกบัสภาพฝน ควรจดัท าวธีิกนัฝนใหแ้ก่อุปกรณ์ 
4) ควรใชไ้ฟกระพริบท่ีมีขนาดใหญ่กวา่น้ี เพื่อให้ในระยะทางไกลๆ นกยงัคงมองเห็นไฟ

กระพริบได ้
5) ไม่ควรปรับความดงัของล าโพงจนสูงสุด เพราะอาจจะท าให้ล าโพงเกิดปัญหาก าลงัขยาย

มากไป อาจใหแ้ผน่ไดอะเฟรมฉีกขาด ท าใหเ้กิดเสียงซ่าๆ 
 

4.4 แนวทางในการพฒันาต่อไป 

 1) อาจมีการพฒันาในการเพิ่มลูกเล่นใหก้บัเคร่ืองมือไล่นกในนาขา้ว เช่นระบบแสงเลเซอร์ 

ระบบกล ระบบหุ่นยนตข์ยบัได ้

 2) ในอนาคตอาจมีการใช้ระบบอินเตอร์เน็ตสั่งการท างานและดูความเคล่ือนไหวผ่าน

แอปพลิเคชัน่หรือสมาร์ทโฟน เพื่อความสะดวกของเกษตรกร 

 3) สามารถท าอุปกรณ์ให้มีขนาดเล็กลงและลดตน้ทุนในการท าเคร่ืองมือไล่นกในนาขา้ว

ดว้ยระบบเซนเซอร์ไร้สายและสะดวกต่อการใชง้าน 

 4) อาจใชค้ล่ืนความถ่ีเขา้ช่วยในการไล่นกในนาขา้ว 

 5) พฒันาการแผ่คล่ืนเสียงให้อยู่ในบริเวณท่ีเราตอ้งการ เพื่อไม่ให้รบกวนคนท่ีอาศยัอยู่

ใกล้ๆ กบับริเวณนั้นๆ โดยใชเ้ทคนิคการซ้อนทบัของคล่ืนเสียงท าให้เสียงหกัลา้งกนัท าให้ไม่ไดย้ิน

เสียงบริเวณนั้น 

 6) พฒันาอุปกรณ์เซนเซอร์ โดยใช้ระบบเรดาร์หมุนรอบดา้นเพื่อให้มีระยะการตรวจจบั

ไกลข้ึน และกวา้งข้ึน 
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4.5 กล่าวสรุป 

 จากการท าโครงงานเคร่ืองมือไล่นกในนาขา้วดว้ยระบบเซนเซอร์ไร้สายไดอุ้ปกรณ์ตน้แบบ

ท่ีไดน้ าไปท าการทดสอบในสถานท่ีจริง ซ่ึงอุปกรณ์ตน้แบบประกอบดว้ยบอร์ด Arduino UNO R3 

ควบคุมการท างานทั้งหมด เซนเซอร์ บอร์ด Music Shield ท  างานควบคุมระบบเล่นเสียง เม่ือน า

อุปกรณ์ไปทดสอบท าให้นกตกใจและจ านวนนกลดลงแต่ไม่หายไปทั้งหมด ช่วยลดปัญหานก

ท าลายผลผลิตขา้วใหแ้ก่เกษตรกร 

 ท าให้คณะผูจ้ดัท าสามารถใชค้วามรู้เบ้ืองตน้เก่ียวกบัการใชง้านบอร์ด Arduino UNO R3 

และบอร์ด Music Shield ศึกษาเรียนรู้การใช้งานโปรแกรม Matlab รวมถึงการศึกษาหาความรู้

เพิ่มเติมจนสามารถน ามาพฒันาเป็นโครงงานไดส้ าเร็จ ท าให้ได้เรียนรู้และประสบการณ์การท างาน

ร่วมกบัผูอ่ื้น นอกจากน้ีคณะผูจ้ดัท าหวงัวา่โครงงานช้ินน้ีจะสามารถท าประโยชน์ให้กบัผูอ่ื้นไม่มาก

ก็นอ้ย 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



60 
 

บรรณานุกรม 

[1] รายช่ือนกท่ีพบในประเทศไทย. (2559). (ออนไลน์)  แหล่งท่ีมา:  https://th.wikipedia.org/wiki/  

      รายช่ือนกท่ีพบในประเทศไทย ( 2559 ) (1 สิงหาคม 2559) 

[2] รองศาสตราจารยสุ์รกานต ์ พยคัฆบุตร. (2557) .ปักษีวทิยา. สถานท่ีพิมพ:์ ดวงกมลพบัลิวช่ิง. 

      ( 8 สิงหาคม 2559) 

[3] เสียงและล าโพง ความสัมพนัธ์ ท่ีตอ้งเรียนรู้.(2554). (ออนไลน์)  

      แหล่งท่ีมา:  http://vuthmail- swiftlet.blogspot.com/2011/03/blog-post_19.html  

      (19 สิงหาคม 2559) 

[4] หูและตานก. (2559). (ออนไลน์)  แหล่งท่ีมา: http://netra.lpru.ac.th/~uraiwan/bird/bird10.html    

      (19 สิงหาคม 2559) 

[5] การมองเห็นของสัตว ์9 ชนิด ท่ีมีมุมมองต่างจากมนุษยโ์ดยส้ินเชิง.(2015). (ออนไลน์) 

      แหล่งท่ีมา:  http://petmaya.com/animal-vision  (15 กนัยายน 2559) 

[6] เสียงกบัการไดย้นิ.(2559). (ออนไลน์)  แหล่งท่ีมา:  https://amfinewell.wordpress.com 

      (22 กนัยายน 2559) 

[7] แสงท่ีมองเห็นได ้(visible light). (2559). (ออนไลน์)   

      แหล่งท่ีมา: http://www.il.mahidol.ac.th/e-media/color-light/page1_4.html (22 กนัยายน 2559) 

[8] อนัตรายของแสงต่อการท างาน. (2559). (ออนไลน์)   

      แหล่งท่ีมา: http://www.todayhealth.org/daily-health   (25 กนัยายน 2559) 

[9] บทความ Arduino คืออะไร? ตอนท่ี1 แนะน าเพื่อนใหม่ท่ีช่ือ Arduino.(2555). (ออนไลน์) 

      แหล่งท่ีมา: http://www.thaieasyelec.com/article-wiki/basic-electronics/arduino.html 

      (27 กนัยายน 2559) 

[10] Music Shield V2.0 . (2557). (ออนไลน์)  แหล่งท่ีมา:  

        http://wiki.seeedstudio.com/wiki/Music_Shield_V2.0  (1 ตุลาคม 2559) 

[11] PIR Motion Sensor Getting Started. (2555). (ออนไลน)์   

        แหล่งท่ีมา: http://www.thaieasyelec.com/article-wiki/review-product-article/pir-motion- 

        sensor-getting-started.html  (1 ตุลาคม 2559) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

https://th.wikipedia.org/wiki/
http://vuthmail-/
http://netra.lpru.ac.th/~uraiwan/bird/bird10.html
http://petmaya.com/animal-vision
https://amfinewell.wordpress.com/
http://www.il.mahidol.ac.th/e-media/color-light/page1_4.html
http://www.todayhealth.org/daily-health
http://www.thaieasyelec.com/article-wiki/basic-electronics/arduino.html
http://wiki.seeedstudio.com/wiki/Music_Shield_V2.0
http://www.thaieasyelec.com/article-wiki/review-product-article/pir-motion-


61 
 

[12] รีเลย(์Relay)คืออะไร. (2557). (ออนไลน์) แหล่งท่ีมา : http://www.psptech.co.th/รีเลยr์elay   

       (4 ตุลาคม 2559) 

[13] ตวัขยายสัญญาณ. (2558). (ออนไลน์) แหล่งท่ีมา : https://th.wikipedia.org/wiki   

        (4 ตุลาคม 2559) 

[14] โซล่าเซลลคื์ออะไร ผลิตจากอะไร. (2559). (ออนไลน์) 

         แหล่งท่ีมา :   http://www.ubonsolarcell.com/index.php?route=pavblog/blog&id=13  

        (4 ตุลาคม 2559) 

[15] เคร่ืองควบคุมการชาร์จ(Charge Controller). (2556). (ออนไลน์) 

        แหล่งท่ีมา : https://solarsmileknowledge.wordpress.com/2013/06/25/charge-controller/ 

       (7 ตุลาคม 2559) 

[16] Matlab คือ อะไร?. (2556). (ออนไลน์)  

        แหล่งท่ีมา : http://matabthai.blogspot.com/2013/04/matlab.html  (7 ตุลาคม 2559) 

 [17] อรอุมา จ่าเหล่า.(2558). ไล่นกออกจากนาดว้ยภูมิปัญญาชาวบา้น.(ออนไลน์)  

         แหล่งท่ีมา:http://www.rakbankerd.com/agriculture/page.php?id=7151&s=tblrice        

         (7 ตุลาคม 2559) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

http://www.psptech.co.th/รีเลย์relay
https://th.wikipedia.org/wiki
http://www.ubonsolarcell.com/index.php?route=pavblog/blog&id=13
https://solarsmileknowledge.wordpress.com/2013/06/25/charge-controller/
http://matabthai.blogspot.com/2013/04/matlab.html


62 
 

ภาคผนวก ก 
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ภาคผนวก ข 

โค้ดโปรแกรม  Arduino 

#include <MusicPlayer.h>                                                 //อา้งอิงไฟลท่ี์อยูใ่นบอร์ด Music Shield 

#include <pins_config.h>                                      //อา้งอิงไฟลจ์ากขาท่ีตั้งค่า 

#include <vs10xx.h>                                                    //อา้งอิงไฟลท่ี์อยูใ่นชิพเบอร์ vs10xx 

#include <SD.h>                                                                //อา้งอิงไฟลท่ี์อยูใ่น SD Card 

#include <SPI.h>                                                    //อา้งอิงไฟลจ์ากขา SPI 

#include <arduino.h>                                                    //อา้งอิงไฟลจ์ากบอร์ด Arduino 

#define rxpin                                                                 //ก าหนดขา rx                                                                                

#define txpin                                                                      //ก าหนดขา tx 

MusicPlayer myplayer;                                                   //ก าหนดใหบ้อร์ด Music Shield ช่ือ 

myplayer  

const int myplayerPin = 13;                                      //ก าหนดใหบ้อร์ด Music Shield เช่ือมต่อโดย  

                                                                                             ใชข้า 13 

const int inputPin = 4;                                                    //ก าหนดให ้PIR Motion Sensor เช่ือมต่อ 

                                                                                             โดยใชข้า 4 

const int inputPin2 = 5;                                                    //ก าหนดให ้PIR Motion Sensor เช่ือมต่อ 

                                                                                              โดยใชข้า 5 

const int inputPin3 = 6;                                                     //ก าหนดให ้PIR Motion Sensor เช่ือมต่อ 

                                                                                              โดยใชข้า 6 

int Lamp1 =  7;                                                                  //ก าหนดให ้LED เช่ือมต่อโดยใชข้า 7 

 

void setup() { 

Serial.begin(9600);                                                     //ความเร็วในการส่ือสาร 9600 baud 

pinMode(myplayerPin, OUTPUT);                          //ก าหนดใหข้า Music Shield เป็น เอาตพ์ุต 
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pinMode(inputPin, INPUT);                                        //ก าหนดให ้PIR Motion Sensor ตวัท่ี 1 เป็น 

                                                                                                อินพุต 

pinMode(inputPin2, INPUT);                                              //ก าหนดให ้PIR Motion Sensor ตวัท่ี 2 เป็น 

                                                                                                อินพุต 

pinMode(inputPin3, INPUT);                                         //ก าหนดให ้PIR Motion Sensor ตวัท่ี 3 เป็น 

                                                                                                อินพุต 

myplayer.digitalControlEnable();                           //ควบคุมการใชง้านบอร์ด Music Shield  

                                                                                               ดว้ยระบบดิจิตอล 

myplayer.begin();                                                                 //โหมดเร่ิมตน้ myplayer 

pinMode(Lamp1, OUTPUT)                                                //ก าหนดใหข้า LED เป็น เอาตพ์ุต 

myplayer.setPlayMode(PM_REPEAT_LIST);              //เล่นเสียงดว้ยโหมดเล่นซ ้ าเสียงเดิม 

myplayer.scanAndPlayAll();                                                 //เล่นเสียงทั้งหมด 

} 

void loop() { 

digitalWrite (inputPin, LOW);                                              //ก าหนดให ้PIR Motion Sensor ตวัท่ี1 ไม่ 

                                                                                                  ตรวจจบัวตัถุ 

digitalWrite(inputPin2, LOW);                                             //ก าหนดให ้PIR Motion Sensor ตวัท่ี2 ไม่ 

                                                                                                 ตรวจจบัวตัถุ 

digitalWrite(inputPin3, LOW); );                                          //ก าหนดให ้PIR Motion Sensor ตวัท่ี3 ไม่ 

                                                                                                    ตรวจจบัวตัถุ 

delay(50); 

int val = digitalRead(inputPin);                                          //ก าหนดให ้val เป็นค่าท่ีรับไดจ้าก 

                                                                                                 PIR MotionSensor ตวัท่ี 1 

static boolean flag_on = 0; 
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int val2 = digitalRead(inputPin2);                                          //ก าหนดให ้val เป็นค่าท่ีรับไดจ้าก 

                                                                                                  PIR Motion Sensor ตวัท่ี 2 

int val3 = digitalRead(inputPin3);                                            //ก าหนดให ้val3 เป็นค่าท่ีรับไดจ้าก 

                                                                                                     PIR MotionSensor ตวัท่ี 3 

if(val == HIGH||val2 == HIGH||val3 == HIGH)                  //ถา้ค่าท่ีรับไดจ้าก val หรือ val2 หรือ  

                                                                                                     val3 เท่ากบั High แสดงวา่ตรวจพบการ  

                                                                                                     เคล่ือนไหว 

{ 

digitalWrite(myplayerPin, HIGH);                                 //ก าหนดใหค้่าของบอร์ด Music Shield 

                                                                                                      เป็นHigh 

delay(50);  

myplayer.play();                                                                          //สั่งการใหบ้อร์ด Music Shield เล่น 

                                                                                                       เสียง 

if(flag_on) {player.opPlay();flag_on = 0;} 

delay(50); 

digitalWrite(myplayerPin, LOW);                                               //ก าหนดใหบ้อร์ด Music Shield มีค่า  

                                                                                                        เท่ากบั Low คือหยดุเล่นเสียง 

delay(50); 

digitalWrite(Lamp1, HIGH);                                                 //ก าหนดใหค้่าของ LED  เป็น High 

delay(300);                    

digitalWrite(Lamp1, LOW);                                                         //ก าหนดใหค้่าของ LED  เป็น Low 

delay(300);   

} 

else{ player.opPause(); flag_on = 1;  

}  

} 
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โค้ดโปรแกรม MATLAB 

clear all; clc;                                                                //ลบขอ้มูลการรันคร้ังเก่า 
[y,Fs] = audioread('[……...].mp3');                  //อ่านขอ้มูลจากไฟลเ์สียงท่ีช่ือ (‘. . .’)  
data_size=size(y(:,1),1);                                              //หาขนาดขอ้มูลของค่า y จะไดค้  าตอบเป็น 
                                                                                         เมทริกซ์ขนาด [จ านวนขอ้มูล x 1] 
x_core1=1:data_size;                                                   //สร้างเลขตามแนวแกน x ตามจ านวนขอ้มูล  
                                                                                          ในเมทริกซ์ y เพื่อใชใ้นการพร็อตกราฟ 
y_first=transpose(y(:,1));                                             //กลบัดา้นเมทริกซ์ y ใหเ้ป็นขนาด 
                                                                                         [1 x จ านวนขอ้มูล] 
figure()                                                                          //สร้างกรอบรูป 
plot(x_core1,y_first)                                               //พล็อตกราฟ (แกน x , แกน y) 
xlabel('sample')                                                             //ช่ือแกน x 
ylabel('amplitude')                                                         //ช่ือแกน y 
grid                                                                                 //ขีดเส้นสเกล 
NFFT = 2^nextpow2(data_size);                                   //หาค่า Next power ของ Fast Fourier 
                                                                                           Transform 
Y = fft(y_first,NFFT)/data_size;                                    //ท  า Fast Fourier Transform 
f = Fs/2*linspace(0,1,NFFT/2+1);                                  //ท าแกน x เป็นโดเมนความถ่ี 
figure; 
plot(f,2*abs(Y(1:NFFT/2+1)))                                        //ค่าท่ีน าพล็อต 
title('Single-Sided Amplitude Spectrum of y(t)')             //ช่ือกราฟ 
xlabel('Frequency (Hz)')                                                  //ช่ือแกน x 
ylabel('|Y(f)|')                                                                //ช่ือแกน y 
Y_dB=10*log10(2*abs(Y(1:NFFT/2+1)));                      //ท  า Fast Fourier Transform 
figure() 
plot(f,Y_dB) 
xlabel('Frequency (Hz)')                                                   //ช่ือแกน x 
ylabel('Intensity (dB)')                                                   //ช่ือแกน y 
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โทรคมนาคม มหาวทิยาลยัเทคโนโลยสุีรนารี 

 

 

นางสาวพิมพิมล พวงมาลยั เกิดวนัท่ี 18 ต.ค. 2537 ภูมิล าเนา อ าเภอโนนสูง 

จงัหวดันครราชสีมา 

การศึกษา พ.ศ. 2555 จบการศึกษาระดบัมธัยมศึกษาตอนปลาย โรงเรียนเทพ

มงคลรังศี อ าเภอเมืองกาญจนบุรี จงัหวดักาญจนบุรี 

ปัจจุบนัเป็นนกัศึกษาชั้นปีท่ี 4 ส านกัวชิาวศิวกรรมศาสตร์ สาขาวชิาวิศวกรรม

โทรคมนาคม มหาวทิยาลยัเทคโนโลยสุีรนารี 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


