
บทที� 1 

 

บทนํา 

 
ความเป็นมาและความสําคญัของปัญหา 

                 ในปัจจุบนัระบบควบคุมอตัโนมตัิดว้ยระบบคอมพิวเตอร์เป็นระบบที�มีบทบาทและ

ความสาํคญัเป็นอย่างมากในภาคอุตสาหกรรม ซึ�งระบบการควบคุมอตัโนมตัินั�นสามารถทาํงานได้

โดยการโปรแกรมการทาํงานที�ไดอ้อกแบบไวแ้ลว้นาํมาใชค้วบคุมเครื�องจกัร แทนแรงงานมนุษยใ์น

ส่วนของกระบวนการผลิตต่างๆของภาคอุตสาหกรรม ระบบฯสามารถลดเวลาในการทาํงานและทาํหน้าที�

ไดห้ลากหลายรูปแบบในระบบอุตสาหกรรม ตวัอย่างเช่น วิศวกรสามารถโปรแกรมให้ระบบฯสามารถ 

เปิด-ปิดการทาํงานของเครื� องจักรที�มีความเสี�ยงและอนัตราย,ควบคุมการเปิด-ปิดมอเตอร์ปั�มนํ� าแบบ

อตัโนมติั, งานตรวจวดัระดบัสารเคมีหรือของเหลวต่างๆทางอุตสาหกรรม ,งานควบคุมการเปิด-ปิดวาล์

ขนาดใหญ่ทางอุตสาหรรม หรือประตูนํ� าตามเขื�อนที�มีขนาดใหญ่ฯลฯ ซึ�งงานที�กล่าวมาทั�งหมดนี� ถา้เรา

เลือกใชแ้รงงานมนุษยท์ั�งหมดในการควบคุมอาจตอ้งใชเ้วลาในการทาํงานที�ยาวนานและใชง้บประมาณ

ในการดํา เ นินงานสูงขึ� น ที� เ กิดความจํา เ ป็น ทั�ง นี� เ นื �อ ง จ า ก ก า ร ป ฎิบ ัต ิง า น ข อ ง ม นุษ ย ใ์ น

ภาคอุตสาหกรรมยงัมีความเสี�ยงหรือโอกาศที�อาจก่อเกิดความผิดพลาดและอนัตรายขึ� นไดใ้น

อตัราที�สูง เพื�อเป็นการพฒันาและเพิ�มศกัยภาพการผลิตรวมถึงคุณภาพชีวิตของแรงงานให้ก ับ

ภาคอุตสาหกรรม ระบบควบคุมอ ัตโนมัติด ้วยคอมพิว เตอร์จึ งมีการนาํมาติดตั� งใช้งานกัน

อย่า งแ พ ร่ห ล าย  ถือ ไ ด้ว่า มีค ว าม สําค ัญ เป็ น อย่า งยิ �ง ต่อกระบวนการผลิตทางอุตสาหกรรม   

เนื�องจากการควบคุมอตัโนมตัิด ้วยระบบคอมพิวเอตร์ สามารถทาํให้เกิดการปฏิบติังานที�ถูกตอ้ง

แม่นยาํและลดความเสี�ยงในการทาํงานรวมถึงตน้ทุนการผลิตในงานอุตสาหกรรมไดใ้นระยะยาว 

 ในปัจจุบันหลกัสูตรเทคโนโลยีบัณฑิต สาขาวิชาเทคโนโลยีไฟฟ้าอุตสาหกรรม มหา

วิทยาราชภัฏเพชรบูรณ์ จึงมีความต้องการชุดการสาธิตระบบอตัโนมตัิมาใชป้ระกอบการเรียน

การสอนเพื �อพฒันาสร้างและเสริมท ักษะการทํางาน กระบวนการคิดและการออกแบบแก่

นักศึกษาในรายวิชาปฎิบ ัติการ โดยชุดสาธิตที�ต ้องการนั�นต ้องสามารถแสดงการควบคุม

เครื� องกลไฟฟ้าและแสดงผลผ่านระบบคอมพิวเตอร์ไดแ้บบอตัโนมตัิ สามารถโปรแกรมการ

ทาํงานตามความต้องการได้อย่างมีประสิทธิภาพ และปลอดภยั แต่ติดที�ปัญหาอนัเนื�องมาจากปัจ

ชุด ฝึกทางอุตสาหกรรมแบบอตัโนมตัิที�มีในปัจจุบ ัน มีราคาและค่าบาํ รุงรักษาค่อนข ้างสูง

เนื�องจากบางชุดสาธิตอาจต้องนาํเข้ามาจากต่างประเทศ  
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 จากปัญหาและความตอ้งการดงักล่าว ผูว้ิจยัจึงมีแนวคคิดในการวิจยั เพื�อศึกษาทดลองสร้างชุด

สาธิตระบบควบคุมระดบัปริมาตรนํ� าและแสดงผลดว้ยคอมพิวเตอร์ที�สามารถโปรแกรมการทาํงานและ

แสดงผลผา่นทางจอคอมพิวเตอร์ตามความตอ้งการของหลกัสูตรเทคโนโลยบีณัฑิตสาขาวิชาเทคโนโลยี

ไฟฟ้าอุตสาหกรรม รวมถึงชุดสาธิตฯยงัสามารถซ่อมบาํรุงไดใ้นราคาที�เหมาะสม ซึ�งในการวิจยัครั� งนี�  

ผูว้ิจยัเลือกใชโ้ปรแกรมVisual Basicในการควบคุมมอเตอร์ปั�มนํ� าและโซลินอยว์าลว์รวมถึง แสดงระดบั

ปริมาตรของนํ� าในถงับรรจุจาํลองที�สร้างขึ�น ไดบ้นจอคอมพิวเตอร์ 

 

วตัถุประสงค์ของการวจิยั 

1. ออกแบบและสร้างชุดสาธิตการควบคุมระดบัปริมาตรนํ� าและแสดงผลดว้ยระบบ

คอมพิวเตอร์ ในระบบอตัโนมติั 

2. ทดลองเพื�อหาคุณภาพชุดสาธิตการควบคุมระดบัปริมาตรนํ� าและแสดงผลดว้ยระบบ

คอมพิวเตอร์แบบอตัโนมติั 

 

ขอบเขตของการวจิยั 

1. ศึกษาและติดตั�งระบบไฟฟ้าเพื�อนาํมาควบคุมปั�มและโซลินอยว์าลว์ 

2. ศึกษาและเขียนโปรแกรม Visual Basic เพื�อนาํมาควบคุมปั�มนํ� าใหท้าํงานแบบอตัโนมติั 

3. ศึกษาและเขียนโปรแกรมเพื�อนาํระดบันํ� าที�วดัไดจ้ากถงับรรจุที�สร้างขึ�นเพื�อใหส้ามารถ

แสดงผลแบบกราฟฟิคไดบ้นจอคอมพิวเตอร์ 

4. กาํหนดลกัษณะและสมบติังานวิจยั 

4.1  สามารถปิด-เปิดโซลินอยว์าลว์ดว้ยโปรแกรมคอมพิวเตอร์ 

4.2  สามารถบอกหรือแสดงระดบัปริมาตรนํ� าที�บรรจุอยูภ่ายในถงัเก็บนํ� าที�สร้างขึ�นไดบ้น

จอคอมพิวเตอร์ 

4.3   ปั� มนํ� าจะทาํงานเมื�อนํ� าหมดและหยดุทาํงานเมื�อนํ� าเตม็ถงัโดยวาลว์จะสลบัการทาํงาน

เปิด-ปิดแบบอตัโนมติั 

               4.4   สามารถเลือกทาํงานไดท้ั�งแบบอตัโนมติัและแบบควบคุมดว้ยมือไดเ้มื�อตอ้งซ่อมบาํรุง 

          4.5   สามารถแสดงผลทางหนา้จอคอมพิวเตอร์ไดถ้กูตอ้ง 

5. ส่วนประกอบชุดสาธิตการควบคุมระดบันํ� าดว้ยคอมพิวเตอร์ 

               5.1   มอเตอร์ปั� มนํ� า กาํลงั 0.5 HP. 2850 R/min ชนิด Continuous Duty 

5.2   เซนเซอร์(Proximity sensor )วดัระดบัของเหลวจาํนวน  4 set 

               5.3   ถงับรรจุของเหลว(นํ� า) ขนาดบรรจุ 20 ลิตร 2 ถงั 
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               5.4   ท่อ PVC 1/2 นิ�ว 

               5.5   โชลินอยวาลว์ 24 V. ประกอบท่อ 3/8 นิ�ว 1 ตวั 

               6.6    โครงสร้างที�ประกอบขึ�นจากเหลก็ฉาก 

               7.7    ลอ้เหลก็ 4 ลอ้ 

6. ชุดควบคุมอินเตอร์เฟส จาํนวน 1 ชุด 

               6.1  อุปกรณ์ชุดควบคุมอินเตอร์เฟส 

                          6.1.1   สวิตชโ์ยกจาํนวน 8  ตวั 

                          6.1.2   ฟิวส์ 10 A จาํนวน 1  ตวั 

                          6.1.3   พอร์ตขนาน จาํนวน 1  เสน้ 

                          6.1.4   แจ๊คเตา้รับสีแดงจาํนวน 63   ตวั 

                          6.1.5   แจ๊คเตา้รับสีเหลืองจาํนวน 32  ตวั 

                          6.1.6   สวิตช ์ON/OFF จาํนวน 1  ตวั 

                          6.1.7   หมอ้แปลง (Transformer) 24 V DC   จาํนวน 1  set 

                          6.1.8   ตวัตา้นทาน  (Resistor) จาํนวน 1  ตวั 

                          6.1.9   ไดโอด 12 V จาํนวน  1  Set 

                          6.1.10 ไอซี ULN 2003 พร้อม Socket จาํนวน 2  ชุด 

                          6.1.11 ไอซี ULN 2083 พร้อม Socket จาํนวน 1  ชุด 

                          6.1.12 ไอซีเรกเูลเตอร์ (IC Regulator) จาํนวน 1  อนั 

                          6.1.13   รีเลย ์24V จาํนวน 6  set 

                          6.1.14   แผน่ปริ�นทว์งจรขนาดกวา้ง 5 เซนติเมตร ยาว 10 เซนติเมตร จาํนวน 2  แผน่ 

                          6.1.15   แจ๊คเตา้เสียบสีแดงจาํนวน 35  หวั 

                          6.1.16   แจ๊คเตา้เสียบสีนํ� าเงินจาํนวน 35  หวั 

                          6.1.17   แจ๊คเตา้รับสีนํ� าเงินจาํนวน 2  หวั 

7. โปรแกรมควบคุมที�ออกแบบและเขียนดว้ยโปรแกรม Visual Basicมี 3 ลกัษณะ ดงันี�  

                7.1 โปรแกรมการควบปั�มนํ� า 

 7.2 โปรแกรมการควบคุมการเปิด-ปิดโซลินอลย์วาลว์ 

 7.3 โปรแกรมแสดงภาพกราฟฟิกระดบัปริมาตรนํ� าในถงัหลกั แสดงที� Monitor 

    8.    การทดสอบเพื�อหาคุณภาพชุดสาธิตการควบคุมปริมาตรนํ� าและแสดงผลดว้ยคอมพวิเตอร์  

    8.1  การทดสอบสมรรถนะของชุดสาธิตการควบคุมระนํ� าดว้ยคอมพิวเตอร์ดว้ยโปรแกรมวิชวล

เบสิก เป็นการทดสอบการทาํงานตามที�ไดอ้อกแบบไวโ้ดยผูว้ิจยัประกอบไปดว้ย 
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                           8.1.1  การเปิด-ปิดปั� มนํ� าและโซลินอยว์าลว์ 

                                                  8.1.2  การเปิด-ปิดปั� มนํ� าและโวลินอยว์าลว์และโชวส์ถานะการทาํงานของเซนเซอร์                  

                                          8.1.3  รันโปรแกรมแสดงสภาวะการทาํงานของอุปกรณ์ภายนอกแสดงที�หนา้

จอคอมพิวเตอร์ 

                                           8.1.4  รันโปรแกรมควบคุมการเปิด-ปิดปั�มนํ� าและวาลว์นํ� าสามารถแบ่งออก

ได ้2 ลกัษณะคือ 

                                             ก.  โปรแกรมควบคุมการเปิด-ปิดปั�มนํ� าและโซลินอย วาลว์นํ� า

อตัโนมติัและโปรแกรมแสดงสภาวะการทาํงานของอุปกรณ์ภายนอกแสดงที�หนา้จอคอมพิวเตอร์ 

                                                 ข. โปรแกรมควบคุมการเปิด-ปิดปั�มนํ� าและโซลินอยวาลว์ดว้ยมือและ

สภาวะการทาํงานของอุปกรณ์ภายนอกแสดงที�หนา้จอคอมพิวเตอร์                 

                          8.2 การประเมินประสิทธิภาพชุดสาธิตการควบคุมปริมาณนํ� าแบบอตัโนมติัดว้ย

โปรแกรม Visual Basic โดย อาจารยผ์ูส้อนในสาขาที�เกี�ยวขอ้งจาํนวน 4 ท่านและ หลกัสูตรเทคโนโลยี

บณัฑิตจาํนวน 3 ท่าน ใน 3 รายวิชา รวมผูป้ระเมินทั�งหมด 7 ท่าน ประกอบดว้ย 

          1. อาจารยผ์ูส้อนวิชาการออกแบบระบบควบคุมอตัโนมติั  1 ท่าน 

          2. อาจารยผ์ูส้อนวิชาคอมพิวเตอร์ในงานอุตสาหกรรม       1 ท่าน 

          3. อาจารยผ์ูส้อนวิชามอเตอร์และเครื�องกลไฟฟ้า                1 ท่าน 

          4. อาจารยป์ระจาํสาขาการผลิต                                            2  ท่าน 

          5. อาจารยป์ระจาํสาขาออกแบบผลิตภณัฑ ์                         2 ท่าน 

                                          เป็นผูป้ระเมินโดยตอบแบบสอบถามการประเมินประสิทธิภาพใน 3 ดา้นคือ 

                           8.2 .1  ดา้นรูปแบบ (Form) 

                      8.2.2 ดา้นฟังกช์นั( Function)และการใชง้าน 

                  9. เครื�องมือวิจยั     แบบสอบถามพึงพอใจ  

                10. การประเมินผลการวิจยั  ประเมินคุณภาพโดยใชค่้าเฉลี�ย  

 

ประโยชน์ที�ได้รับ 

 1. นกัศกึษาสาขาวิชาเทคโนโลยไีฟฟ้าอุตสาหกรรม ไดพ้ฒันาทกัษะการเรียนรู้ผา่นการชมการ

สาธิต การควบคุมการทาํงานและโซลินอดย์วาลว์ และการติดตั�งวงจรไฟฟ้าดว้ยชุดสาธิตฯ 

             2. สาขาวิชาเทคโนโลยไีฟฟ้าอุตสาหกรรม ไดชุ้ดสาธิตการควบคุมปริมาตรนํ� าและแสดงผลดว้ย

คอมพิวเตอร์ที�มีสมรรถะและคุณภาพมาใช ้ประกอบการสอนในหลกัสูตรเทคโนโลยบีณัฑิต เพื�อผลิต

นกัศกึษาที�มคีวามเชี�ยวชาญต่อไปในอนาคต 



บทที� 2 

 

เอกสารและงานวจิยัที�เกี�ยวข้อง 

 

                       เนื�อหางานวิจยัในบทนี�  กล่าวถึงการศกึษาเอกสารและงานวิจยัที�เกี�ยวขอ้ง แนวความคิด

และทฤษฎีต่างๆ ที�สาํคญัในการนาํไปใชป้ระกอบการศึกษาทดลอง ออกแบบและ สร้างชุดสาธิตการ

ควบคุมปริมาตรและแสดงระดบันํ� าดว้ยคอมพิวเตอร์ ดงัต่อไปนี�  

 

โปรแกรมวชิวลเบสิก 

        โปรแกรม Visual Basic (VB) เป็นโปรแกรมสาํหรับพฒันาโปรแกรมประยกุตที์�กาํลงัเป็นที� 

นิยมใชอ้ยูใ่นปัจจุบนั โปรแกรม Visual Basic เป็นโปรแกรมที�ไดเ้ปลี�ยนรูปแบบการเขียนโปรแกรมใหม ่

โดยมีชุดคาํสั�งมาสนบัสนุนการทาํงาน โดย VB จะมีเครื�องมือต่าง ๆ ที�เรียกกนัว่า คอนโทรล(Controls) 

ไวส้าํหรับช่วยในการออกแบบโปรแกรม โดยเน้นการออกแบบหน้าจอที�เป็นแบบกราฟฟิก หรือที�

เรียกว่า Graphic User Interface (GUI) ทาํให้การจดัรูปแบบหนา้จอเป็นไปไดง่้าย และในการเขียน

โปรแกรมนั�นจะเขียนแบบ Event - Driven Programming คือ โปรแกรมจะทาํงานก็ต่อเมื�อเหตุการณ์ 

(Event) เกิดขึ�น ตวัอย่างของหตุการณ์ไดแ้ก่ ผูใ้ชเ้ลื�อนเมาส์ ผูใ้ชก้ดปุ่มบนคียบ์อร์ด ผูใ้ชก้ดปุ่มเมาส์ เป็น

ตน้ เครื�องมือ หรือ คอนโทรล ต่าง ๆ ที� Visual Basic ไดเ้ตรียมไวใ้ห้ ไม่ว่าจะเป็น Form Textbox 

Label ฯลฯ ถือว่าเป็นวตัถุ (Object ในที�นี� ขอใชค้าํว่า ออบเจ็กต)์ นั�นหมายความว่า ไม่ว่าจะเป็นเครื� องมือ

ใด ๆ ใน Visual Basic จะเป็นออบเจ็กต์ทั� งสิ�น โดยสามารถที�จะควบคุมการทาํงานและ แก้ไข

คุณสมบัติของออบเจ็กต์นั� นได้โดยตรงในทุกๆ ออบเจ็กต์นั� นจะมี คุณสมบัติ  (P rope r t ie s )  

และเมธอด (Methods) ประจาํตัว ซึ� งในแต่ละออบเจ็กต์ อาจจะมีคุณสมบัติและเมธอดที�เหมือน 

หรือต่างกันก็ได ้ขึ�นอยูก่บัชนิดของออบเจ็กต ์(อ.ถนอม คณิตปัญญาเจริญ ,หนา้ 10) 

             โปรแกรม Visual Basic 

             เมื�อเขา้สู่โปรแกรม Visual Basic จะแสดงกรอบโตต้อบสาํหรับเลือกชนิดของโปรแกรม

ประยกุต ์ที�ตอ้งการ ดงัแสดงในภาพที� 2.1 
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ภาพที� 2.1 กรอบโตต้อบเมื�อเริ�มเปิด Visual Basic 

ตารางที� 2.1 ตารางแสดงไอคอนลกัษณะการใชง้าน 

 

  ใชพ้ฒันาโปรแกรมประยกุตท์ั�ว ๆ ไป 

 

  ใชพ้ฒันาโปรแกรมประยกุตที์�สามาระใชง้านและเชื�อมโยงกบัโปรแกรมประยกุตอ์ื�น 

ๆ ที�สนบัสนุนเทคโนโลย ีActiveX 

 

  เป็นโปรแกรมประยกุตช์นิดเดียวกนักบั ActiveX.EXE แต่จะเก็บเป็นไฟลไ์ลบราลี�ไม่

สามารถประมวลผลไดด้ว้ยตวัมนัเอง จะตอ้งถกูเรียกใชง้านจากโปรแกรมประยกุตอ์ื�น 

ๆ 

 

  ใชส้ร้างคอนโทรล ActiveX ขึ�นมาใชง้านเอง 

 

  เป็นเครื�องมือที�ช่วยใหส้ามารถสร้างโปรแกรมประยกุตไ์ดอ้ยา่งรวดเร็ว โดยจะสร้าง

องคป์ระกอบเบื�องตน้หลกั ๆ ของโปรแกรมประยกุต ์จากขั�นตอนที�ไดเ้ลือกไว ้
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ตารางที� 2.1 (ต่อ) 

 

  ใชส้าํหรับสร้างโปรแกรมการจดัการต่าง ๆ เช่น การติดต่อกบัฐานขอ้มลู เป็นตน้ 

 

  เป็นชนิดโปรเจก็ตที์�เป็นแบบฟอร์ม เพื�อติดต่อกบัฐานขอ้มลูโดยผา่นทางคอนโทรล 

ADO Data Control 

 

  โปรแกรมประยกุตช์นิดที�ใชก้บั Web Server 

 

  ใชส้าํหรับเพิ�มเติม utility เขา้ไปใน Visual Basic เพื�อเพิ�มความประสิทธิภาพ 

 

  ใชส้ร้างโปรแกรมประยกุตที์�ประมวลผลบน Internet จะเก็บอยูใ่นรูปไฟล ์.dll ไม่

สามารถประมวลผลไดด้ว้ยตวัมนัเอง ตอ้งใหโ้ปรแกรมประยกุตอ์ื�น ๆ ที�สนบัสนุน

เทคโนโลย ีActiveX เรียกใชง้าน เช่น Internet Explorer เป็นตน้ 

 

  ใชส้ร้างโปรแกรมประยกุตช์นิดที�ประมวลผลบน Internet เช่นกนั แต่จะเก็บอยูใ่นรูป

ไฟล ์.exe สามารถประมวลผลไดด้ว้ยตวัเอง แต่ server จะตอ้งสนบัสนุนเทคโนโลย ี

ActiveX ดว้ยเช่นกนั เช่น Internet Explorer เป็นตน้ 

 

  ใชพ้ฒันาโปรแกรมประยกุตรู์ปแบบของเอกสาร Dynamic HTML ซึ�งจะเป็น

มาตรฐานใหม่ของการแสดงผลบน web 

 

  ใชส้าํหรับโหลด Visual Basic ในรูปแบบที�ใชพ้ฒันาโปรแกรมประยกุตใ์นระดบั 

Enterprise ซึ�ง Visual Basic จะเพิ�มคอนโทรล ActiveX อีกจาํนวนหนึ�งขึ�นมาโดย

อตัโนมติั 

ที�มา(อาจารยถ์นอม   คณิตปัญญาเจริญ , หนา้ 11) 

หมายเหตุ : สาํหรับ แท็ป Existing ใชส้าํหรับเปิดโปรเจ็กตที์�คุณมีอยูแ่ลว้ แต่ยงัไม่เคยเปิดใช ้ 

           แท็ป Recent จะแสดงรายชื�อโปรเจ็กตที์�เคยเรียกใชแ้ลว้  

 

 



9 

 

                 เมื�อเลือกชนิดของโปรแกรมประยกุตเ์ป็นแบบ Standard EXE จะเขา้สู่หนา้ต่างของ 

Visual Basic ภาพที� 2.2  

 
 

ภาพที� 2.2 หนา้ต่างของ Visual Basic เมื�อเริ�มโปรแกรม 

 

         ในแต่ละส่วนของ Visual Basic จะมีหน้าที�แตกต่างกนัไป ซึ�งในระหว่างการพฒันา

โปรแกรมประยกุต ์จะตอ้งใชส่้วนต่าง ๆ เหล่านี�  ในการพฒันาโปรแกรมประยกุต ์

     

       คุณสมบัต ิ(properties) 

        คือสิ�งที�สามารถบ่งบอกถึงความเป็นวตัถุ และอยู่ภายในตวัวตัถุซึ�งสามารถเปลี�ยนแปลง

ไดเ้ช่น รูปร่าง ลกัษณะ ความกวา้ง ความยาว ฯลฯ สาํหรับในแต่ละคอนโทรล หรือออบเจ็กต์ อาจจะมี

คุณสมบติัที�เหมือนกนั หรือต่างกนัก็ได ้ขึ�นอยู่กบัหน้าที�ของแต่ละคอนโทรล คอนโทรลหรือออบเจ็กต์

หนึ�ง ๆ จะมีคุณสมบัติมากมาย หลายอย่าง ยิ�งสามารถปรับแต่งคุณสมบัติให้ตรงกับโปรแกรม

ประยุกต์ก็จะมีประสิทธิภาพมากขึ� นเท่านั�น ซึ� งถือได้ว่าเป็นจุดเริ� มต้นได้ดี  ในการพฒันาความ

ต้องการมากเพียงใด โปรแกรมประยุกต์สามารถปรับแต่ง คุณสมบติัไดจ้ากหน้าต่างProperties หรือ

ปรับแต่งดว้ยการเขียนโคด้ก็ไดจ้ะมีคุณสมบติับางตวั ที�ไมโครซอฟท์แนะนาํให ้ปรับแต่งดว้ยการเขียน
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โคด้ และบางตวัปรับแต่งดว้ยการแกไ้ขในหน้าต่าง Properties และในทางปฏิบติัไม่จาํเป็นตอ้งปรับแต่ง

ทุก ๆ คุณสมบติั เพราะ Visual Basic ไดต้ั�งค่าเริ�มตน้ ไวใ้หแ้ลว้ ซึ�งก็สามารถใชง้านไดใ้นระดบัหนึ�ง 

     เมธอด (methods) 

      Methods หมายถึง อาการที�วตัถุใด ๆ แสดงออกมาหรือถูกให้แสดงออกมาโดยพฤติกรรม

ใดๆ ของวตัถุนั�น จะมีผลเชื�อมโยงไปถึงขอ้มูลคุณลกัษณะภายในวตัถุเองดว้ย อาจกล่าวไดว้่า เป็น

การควบคุมการทาํงานของคอนโทรล หรือออบเจ็กต์นั�นเอง จะใชจุ้ดเป็นตวัคั�นระหว่างชื�อคอนโทรล

กบัเมธอด ซึ�งจะเห็นได้ว่า คุณสมบัติและเมธอดมีความใกลเ้คียงกันมาก เนื�องจากจะใช้จุด . เป็นตวั

แยกระหว่าง ชื�อคอนโทรลกับคุณสมบัติ หรือชื�อคอนโทรลกับเมธอด จะมีความแตกต่างกัน ในแง่

ของการควบคุมคอนโทรล หรือออบเจ็กต ์ซึ�งจะไดศ้ึกษาในหวัขอ้ 

   ฟอร์ม(Form) 

      ฟอร์ม (Form) คือ หน้าต่างที�ใชส้าํหรับแสดงผล โดยจะมี ActiveX Controls ต่าง ๆ บรรจุ

อยูภ่ายใน มีหนา้ที�สาํหรับติดต่อกบัผูใ้ชง้าน โดย Form ก็ถือว่าเป็นออบเจ็กตด์ว้ย  

                ประเภทของฟอร์ม 

   ฟอร์มแบ่งออกไดเ้ป็น 2 ประเภทคือ  

   1.SDI Form (Single Document Interface Form) เป็นฟอร์มที�สามาระทาํงานได้

อย่างอิสระ สามารถที�จะวางเครื�องมือต่าง ๆ ได ้ 

 

 
 

ภาพที� 2.3 SDI Form 
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                        2. MDI Form (Multiple Document Interface Form) เป็นฟอร์มที�ใชบ้รรจุ SDI Form ไว ้

โดย SDI Form ที�จะบรรจุอยู่ภายใต้ MDI Form จะต้องกาํหนดคุณสมบัติของฟอร์มให้เป็น MDI 

child ก่อน สาํหรับ MDI Form จะสามารถวางเครื�องมือไดเ้พียงบางอยา่งเท่านั�น  

 

 
ภาพที� 2.4  MDI Form 

 

      ใน Project แต่ละ Project นั� นจะมี SDI Form ได้ไม่จาํกัด แต่จะมี MDI  

Form ได้เพียงแค่ 1 ฟอร์มเท่านั�น และสาํหรับ Project ใดก็ตามที�มีการเรียกใช้ MDI Form และได้

กาํหนดคุณสมบติัของ SDI Form ให้เป็น MDI Child เมื�อทาํการปิด MDI Form แลว้นั�นจะมีผลทาํให ้

SDI Form ที�เป็น MDI Child ถกูปิดตามไปดว้ย 

ที�มา(อาจารย ์ ถนอม   คณิตปัญญาเจริญ ,หนา้ 12) 

 

                      การอนิเตอร์เฟสด้วยโปรแกรมวชิวลเบสิก 6.0 

            เนื�องจากการควบคุมระบบการทาํงานต่างๆดว้ยคอมพิวเตอร์จาํเป็นที�จะตอ้งมีการ

เชื�อมต่อสญัญาณรับส่งจากคอมพิวเตอร์ไปยงัอุปกรณ์ภายนอกผา่นพอร์ตขนาน (PC – Parallel Port 

Interfacing Text – Lad Manual) หรือเรียกอีกอยา่งว่าการอินเตอร์เฟสซึ�งมีความหมายและรายละเอียด

ขอ้มลูดงันี�  

          พอร์ตขนานหรือ Parallel Port นั�นบางครั� งเรียกว่า Printer port เพราะการใชง้านส่วน

ใหญ่กบัพอร์ตขนานเป็นการใชง้านโดยต่อเขา้กบัพรินเตอร์เป็นหลกั โดยที�พอร์ตขนานนั�นสามารถให้
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ความเร็วในการส่งผา่นขอ้มลูไดเ้ร็วกว่าพอร์ตอนุกรมประมาณ 8-10 เท่า ซึ�งสามารถส่งขอ้มูลขนาน 8 บิต

ไดน้ั�นเอง ลกัษณะของหวัต่อของพอร์ตขนานนั�นจะเป็นแบบ D- Type 25 pin โดยตวัเมียอยูท่างดา้นหลงั

เครื�องคอมพิวเตอร์ ปกติแลว้จะใชใ้นการติดต่อกบเครื�องพรินเตอร์ 

      พอร์ตขนานของเครื�องคอมพิวเตอร์ประกอบดว้ยสัญญาณทั�งหมด 25 เส้นสัญญาณ แต่ใช้

งานจริงๆ 17 เส้นสัญญาณ โดยสัญญาณจะแบ่งออกเป็น 3 กลุ่มใหญ่ๆ  ตามลกัษณะหน้าที�ของสัญญาณ

ประกอบดว้ย  ที�มา : (ธานินทร์ ถาวรศาสนวงศ,์ หนา้ 67) 

ตารางที� 2.2  กลุ่มสญัญาณของพอร์ตขนาน 

กลุ่มสัญญาณ จาํนวนเส้นสัญญาณ ลกัษณะสัญญาณ 

 

Data Port 8 8 output pins 

Status Port 5 5 input pins (1 invert) 

Control Port 4 4 output pins (1 invert) 

ที�มา : (ธานินทร์ ถาวรศาสนวงศ,์ หนา้ 69) 

 

            1. ลกัษณะของสัญญาณ 

             ขาสญัญาณของพอร์ตขนานแบ่งเป็น 3 กลุ่มดงันี�  

              1.1 DATA PORT 

                  Data Port จะมีอยู ่ 8 ขาหรือ 8 pin (ตั�งแต่ขาที�2 ถึงขาที� 9) บางทีมกัจะถูกเรียกว่า 

DATA REGISTER ซึ�ง Register ตวันี� จะส่งค่าไดอ้ยา่งมาสามารถรับค่าได ้

 ที�มา : (ธานินทร์ ถาวรศาสนวงศ,์ 2535) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



13 

 

ตารางที� 2.3 DATA PORT 

Name Read/Write Bit No. Signal Name 

 

Data Port Write Bit  7 Data 7 (pin9) 

Bit  6 Data 6 (pin8) 

Bit  5 Data 5 (pin7) 

Bit  4 Data 4 (pin6) 

Bit  3 Data 3 (pin5) 

Bit  2 Data 2 (pin4) 

Bit  1 Data 1 (pin3) 

Bit  0 Data 0 (pin2) 

     ที�มา : (ธานินทร์ ถาวรศาสนวงศ,์ หนา้ 71) 

 

                         1.2 STATUS PORT 

                              Status Port เป็นพอร์ตที�อ่านได้อย่างเดียวไม่สามารถเขียนข้อมูลได้ พอร์ตนี� จะมี

สัญญาณเข้าอยู่ 5 สัญญาณ และสัญญาณ IRQ กับสัญญาณสงวนไวอ้ีก 2 บิต โดยสัญญาณ Busy จะ 

Active Low  

ที�มา : (ธานินทร์ ถาวรศาสนวงศ,์ หนา้ 72) 

ตารางที� 2.4  STATUS PORT 

Name Read/Write Bit No. Signal Name 

 

Status Port Read Bit  6 nAck 

Bit  5 PaperEnd 

Bit  4 Select 

Bit  3 nError 

Bit  2 IRQ(Not) 

Bit  1 Reserved 

Bit  0 Reserved 

ที�มา : (ธานินทร์ ถาวรศาสนวงศ,์ หนา้ 73) 
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        สาํหรับลกัษณะการทาํงานของแต่ละบิตใน Status Port 

Bit  7  Busy                     เมื�อ Active หมายถึง พรินเตอร์จะไม่รับขอ้มลู 

Bit  6  nAck               เมื�อ Active หมายถึง พรินเตอร์พร้อมที�จะทาํงาน (Active Low) 

Bit  5 PaperEnd        เมื�อ Active หมายถึง พรินเตอร์ไม่มีกระดาษ 

Bit  4 Select              เมื�อ Active หมายถึง เลือกพรินเตอร์ 

Bit  3 nError                    เมื�อ Active หมายถึง พรินเตอร์เกิดขอ้ผดิพลาด(Active Low) 

Bit  2, Bit  1, Bit  0   ไม่ใช ้

ที�มา : (ธานินทร์ ถาวรศาสนวงศ,์ 2535) 

       1.3 CONTROL PORT 

                             Control Port เป็นพอร์ตที�ใชใ้นการควบคุมพรินเตอร์ สัญญาณในกลุ่มนี� จะ Active low 

ยกเวน้สญัญาณหรือ Initialize เท่านั�นที�ไม่ถกู Invert  

ที�มา : (ธานินทร์ ถาวรศาสนวงศ,์ หนา้ 74) 

 

ตารางที� 2.5  CONTROL PORT 

Name Read/Write Bit No. Signal Name 

 

Control Port Read/Write Bit3 nESelect (pin 17) 

Control Port Read/Write Bit 2 nInitialize(pin 16) 

Control Port Read/Write Bit1 nAutoFeed(pin 14) 

Control Port Read/Write Bit0 nStrobe(pin 1) 

ที�มา : (ธานินทร์ ถาวรศาสนวงศ,์ หนา้ 75) 

 

                     สาํหรับลกัษณะการทาํงานของแต่ละบิตใน Control Port 

                      Bit3 nESelect  Printer  เมื�อ Active หมายถึง เลือกพรินเตอร์ 

                      Bit 2 nInitialize   เมื�อ Active หมายถึง รีเซตพรินเตอร์ 

                      Bit1 nAutoFeed เมื�อ Active หมายถึง พรินเตอร์กระทาํ Line Feed 

                      Bit0 nStrobe เมื�อ Active หมายถึง การบอกใหพ้รินเตอร์ทราบว่ามีขอ้มลูเขา้มาแลว้ 
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                  สรุปลกัษณะสญัญาณของพอร์ตขนานทั�งหมดมีรายละเอียดดงัตารางที� 2-6 

ตารางที� 2.6  สรุปลกัษณะสญัญาณของพอร์ตขนานทั�งหมด 

Pin No. (D-Type 25) Signal Name Bit Direction (In/Out) 

 

1 nStrobe -Co Output 

2 Data 0 (Bit 0) Do Output 

3 Data 1(Bit 1) D1 Output 

4 Data 2 (Bit 2) D2 Output 

5 Data 3 (Bit 3) D3 Output 

6 Data 4 (Bit 4) D4 Output 

7 Data 5 (Bit 5) D5 Output 

8 Data 6 (Bit 6) D6 Output 

9 Data 7 (Bit 7) D7 Output 

10 nAck S6 Input 

11 Busy -S7 Input 

 

ตารางที� 2.6  (ต่อ) 

Pin No. (D-Type 25) Signal Name Bit Direction (In/Out) 

 

12 PaperEnd S5 Input 

13 Select S4 Input 

14 nAutoFeed -C1 Output 

15 nError S3 Input 

16 nInitialize C2 Output 

17 nSelect  Printer -C3 Output 

18-25 Ground  - 

ที�มา : (ธานินทร์ ถาวรศาสนวงศ,์ หนา้ 76) 
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       1.4 Pin outs 

                    สาํหรับการต่ออุปกรณ์ภายนอกเขา้กบัพอร์ตขนานที�ขาต่างๆจะมีทิศทางของการรับ- ส่ง 

ขอ้มลูหรือ   Pin outs ของพอร์ตขนานดงันี�  

 

 
 

ภาพที� 2.5  การต่ออุปกรณ์ภายนอกเขา้กบัพอร์ตขนาน 

ที�มา : (ธานินทร์ ถาวรศาสนวงศ,์ หนา้ 76) 

 

 

/C0

22

S4S5S6/S7

10111213

2425 23

S3
/C2/C3 /C1

D3

56789

21 20 19 18

D5D6D7 D4

1234

17 16 15 14

D1D2 D0

 
ภาพที� 2.6  พอร์ตขนาน 

ที�มา : (ธานินทร์ ถาวรศาสนวงศ,์ หนา้ 76) 

 

Data Port 

Status Port 
Control Port 
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                        2 รูปแบบการติดต่อผา่นทางพอร์ตขนาน 

           เมื�อมีการติดต่อกบัอุปกรณ์หรือพรินเตอร์ใดๆผา่นทางพอร์ตขนานนั�น การทาํงานจะเริ�ม

ทางคอมพิวเตอร์จะส่งสญัญาณขอ้มูลขนาด 8 บิต ออกทาง Data Port แลว้สร้างสัญญาณ Strobe ให้เป็น 

Low ส่งไปยงัอุปกรณ์หรือพรินเตอร์เพื�อบอกใหท้ราบว่ามีขอ้มลูพร้อมที�จะส่งใหแ้ลว้ 

 จากนั�นคอมพิวเตอร์จะรอรับการตอบกลบัจากอุปกรณ์หรือพรินเตอร์ที�ต่อกบัพอร์ตขนานนั�น 

โดยสิ�งที�ตอบกลบัมาจะมี 2 ลกัษณะคือ 

           2.1 สญัญาณ nAck เพื�อเป็นการแสดงว่าอุปกรณ์หรือพรินเตอร์พร้อมที�จะรับสัญญาณ

ขอ้มลู โดยจะสร้างสญัญาณ Acknowledge เป็น Low ตอบกลบัไป 

           2.2 สญัญาณ Busy เพื�อเป็นการแสดงว่าอุปกรณ์หรือพรินเตอร์ไม่ว่างและไม่พร้อมรับ

ขอ้มลูสาํหรับลกัษณะสญัญาณของพอร์ตขนานมีดงันี�  

 

 
 

ภาพที� 2.7  สญัญาณของเครื�องคอมพิวเตอร์ที�ผา่นพอร์ตขนาน 

ที�มา : (ธานินทร์ ถาวรศาสนวงศ,์ หนา้ 80) 

 

      จากรูปขา้งตน้เราสามารถสรุปรายละเอียดเกี�ยวกบัสญัญาณที�ใชใ้นพอร์ตขนานได ้

ดงัตารางที� 2-6 

 

ตารางที� 2.7  สรุปรายละเอียดเกี�ยวกบัสญัญาณที�ใชใ้นพอร์ตขนาน 

สญัญาณ ผูส่้ง สิ�งที�ส่งไป ผูรั้บ 

ขอ้มลู 8 บิต คอมพิวเตอร์ ขอ้มลูที�คอมพิวเตอร์ส่งไปใหที้�

พอร์ต 

พอร์ตขนาน 

Strobe คอมพิวเตอร์ แจง้ใหพ้อร์ตทราบว่ามีขอ้มลูชุด

ใหม่ส่งมา 

พอร์ตขนาน 

Acknowledge พอร์ตขนาน ตอบกลบัมาว่ารับขอ้มลูแลว้ คอมพิวเตอร์ 
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Busy พอร์ตขนาน ตอบกลบัมาว่าไม่พร้อม คอมพิวเตอร์ 

Error พอร์ตขนาน แจง้ขอ้ผดิพลาดกบัมาให้

คอมพิวเตอร์ 

คอมพิวเตอร์ 

Reset คอมพิวเตอร์ ใหรี้เซตขอ้มลูหรือพรินเตอร์ พอร์ตขนาน 

    

       3. การติดต่อไฟล ์Inpout32.dll 

              สํา หรับก าร ติด ต่อ ไฟ ล ์ Inpout32.dll นั�นให้Unzipไ ฟล ์ที�ด าว น์โ หล ดม าจ า ก 

http://www.logix4u.net/inpout32.html แลว้ให้ก็อปปี� ไฟล์ Inpout32.dll ลงในโฟลเดอร์ System ส่วน

ระบบ Windows  95, 98 และให้ก็อปปี� ไวที้�โฟลเดอร์  C:Windows\SystemWindows ส่วนWindows Me 

,2000, XP ใหก้็อปปี� ไวที้�โฟลเดอร์  C:Windows\System 32 หรือ C:\Winnt\System 32 

     4. การประกาศฟังกช์ั�นเพื�อเลือกใชไ้ฟล ์Inpout32.dll ใน Visual Basic 6 

          ในการเรียกใช้ไฟล์ Inpout32.dll นั�น เราจะต้องประกาศฟังก์ชันที�หน้าต่างของ Code 

Window เสียก่อนดงันี�  

  สาํหรับการประกาศฟังก์ชั�นเพื�อเรียกใช้งานสาํหรับการรับข้อมูลไฟล์ Inpout32.dll  

 Private Declare Function Inp Lib “Inpout32.dll” Alis “Inp32” (ByVal PortAddress As Integer) 

As Integerสาํหรับการประกาศฟังก์ชั�นเพื�อเรียกใช้งานไฟล์ Inpout32.dll สาํหรับการส่งข้อมูล 

 Private Declare Sub Out Lib “Inpout32.dll” Alis “Out32” (ByVal PortAddress As Integer ByVal 

Value As Integer) 

       5. การเขียนคาํสั�งเพื�อรับ-ส่งขอ้มลูใน Visual Basic 6 

           คาํสั�งที�ใชใ้นการรับขอ้มูลเขา้มานั�นเราจะใชค้าํสั�งInp (พอร์ตแอดเดรส)ย่อมาจาก Input 

from a Port เป็นคาํสั�งที�ใชรั้บขอ้มูลเขา้มาจากพอร์ตที�กาํหนดส่วนคาํสั�งที�ใชใ้นการส่งขอ้มูลออกจาก

พอร์ตนั�นเราจะใชค้าํสั�งOut พอร์ตแอดเดรส , ขอ้มูลที�จะส่งเป็นการส่งขอ้มูลซึ�งตอ้งมีค่าอยู่ระหว่าง 0-

255 โดยส่งออกทางพอร์ตแอดเดรสที�กาํหนด  (ธานินทร์ ถาวรศาสนวงศ,์ หนา้ที� 85) 
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กรณศึีกษา (Case Study) การควบคุมระบบการปิด-เปิดไฟ แบบอตัโนมติั 

 

                                                                                   Text1                     Timer1 

 

                                                                                   Label1                     Timer2 

 

                                                                                                Shape1 

 

 

                                                                            Command1 

ภาพที� 2.8  Work sheet โปรแกรมการรับ – ส่งขอ้มลู 

 

ตารางที� 2.8  การใชเ้ครื�องมือในการสร้างโปรแกรมการรับ-ส่งขอ้มลู 

ชนิดของออบเจค็ พร็อพเพอร์ตี� ค่าที�ตั�ง คาํอธบิาย 

Text 

 

 

Label 

 

 

 

Command 

 

 

 

Timer 

 

 

 

Name 

Algument 

Caption 

Name 

Algnment 

Font 

Caption 

Name 

Algument 

Font 

Caption 

Name 

Interval 

Enable 

 

Text1 

2-Center 

0 

Label1 

2-Center 

ตามตอ้งการ 

0 

Command1 

2-Center 

ตามตอ้งการ 

START 

Timer1 

500 

True/False 

ตั�งชื�อ Text ใหชื้�อ Text1 

ใหต้วัเลขแสดงตาํแหน่งกลาง Text 

แสดงตวัเลขบน Text เพื�อใหป้รากฏบนฟอร์ม 

ตั�งชื�อ Label ใหชื้�อ Label1 

ใหต้วัเลขแสดงตาํแหน่งกลาง Text 

เลือกขนาด ชนิดและประเภทของ Font ตามตอ้งการ 

แสดงตวัเลขบน Label เพื�อใหป้รากฏบนฟอร์ม 

ตั�งชื�อ Command ใหชื้�อ Command1 

ใหต้วัเลขแสดงตาํแหน่งกลาง Command 

เลือกขนาด ชนิดและประเภทของ Font ตามตอ้งการ 

แสดงตังอักษร START บน Command เพื�อให้

ปรากฏบนฟอร์มตั�งชื�อ Timer ใหเ้ป็น Timer1 

ตั�งเวลา Timer เป็นเวลา 0.5 วินาที 

เลือกการทาํงาน True/False 
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ตารางที� 2.8 (ต่อ)  การใชเ้ครื�องมือในการสร้างโปรแกรมการรับ-ส่งขอ้มลู 

ชนิดของออบเจ็ค พร็อพเพอร์ตี�  ค่าที�ตั�ง คาํอธิบาย 

Timer 

 

Name 

Interval 

Enable 

 

Timer2 

1 

True/False 

ตั�งชื�อ Timer ใหเ้ป็น Timer2 

ตั�งเวลา Timer เป็นเวลา 1 

เลือกการทาํงาน True/False 

ที�มา : (ธานินทร์ ถาวรศาสนวงศ,์ หนา้ที� 110) 

  

  5.1 ตวัอยา่งการเขียนคาํสั�งโปรแกรมเพื�อรับ - ส่งขอ้มลู 

   Private Sub Command1_Click() 

 Timer1.Enabled = True 

 Timer2.Enabled = True 

 Shape1.BackColor = vbRed 

 Out pwrite, &H1 

 Out pwrite2, &HB 

 End Sub 

 Private Sub Form_Load() 

 pwrite = &H378 

 pwrite2 = &H37A 

 pread = &H379 

 End Sub 

 

 Private Sub Timer1_Timer() 

 Timer1.Enabled = False 

 Timer2.Enabled = True 

 Shape1.BackColor = vbRed 

 Out pwrite, &H1 

 Out pwrite2, &HB 

 End Sub 

 

เมื�อกดปุ่ม START จะแสดงที� 

Shape1 เป็นสีแดงและหลอดไฟ

จะติดสว่าง 

ประกาศตวัแปร 

แสดงการทาํงานของ Timer1 
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 Private Sub Timer2_Timer() 

 n = Inp(pread) 

 Label1.Caption = n 

 If n = 127 Then 

 Timer1.Enabled = True 

 ElseIf n = 63 Then 

 Timer1.Enabled = False 

 Timer2.Enabled = False 

 Shape1.BackColor = vbWhite 

 Out pwrite, &H0 

 End If 

 End Sub 

 
 (ธานินทร์ ถาวรศาสนวงศ,์ หนา้ 130) 

 

เซนเซอร์ (Sensor) 

 เซนเซอร์ คืออุปกรณ์ทางไฟฟ้าส่วนที�รับสญัญาณจากกระบวนการรับค่า  หรืออาจจะเรียกไดว้่า  

อินพทุทรานสดิวเซอร์ 

 ทรานสดิวเซอร์  (Transducer)   คืออุปกรณ์ที�ทาํหนา้ที�ตรวจจบัรับความรู้สึกตวัแปรทางกายภาพ

ตัวใดตัวหนึ� งแล้วเปลี�ยนค่าทางด้านเอาท์พุทให้เป็นตัวแปรทางกายภาพตัวอื�น คุณลักษณะของ

ทรานสดิวเซอร์ที�ดี 

 ถา้อุปกรณ์ตรวจจบัสญัญาณที�ใชไ้ม่มปีระสิทธิภาพ ระบบก็จะไม่สามารถทาํงานถกูตอ้งตามที�ได้

ออกแบบ ดงันั�นจึงตอ้งมกีารกาํหนดขอบเขตของทรานสดิวเซอร์ที�ดีเพื�อใชใ้นทางปฏิบติัดงัต่อไปนี�  

     1. ความสามารถในการรับสญัญาณและตรวจจบัพร้อมทั�งรับความรู้สึกของ ค่าสญัญาณอินพุท

ที�เข้ามาและไม่มีความไวกบัสัญญาณอื�นๆขณะที�ทาํการวดั เช่น ทรานสดิวเซอร์ที�วดัความเร็วต้องได้

ความเร็วอยา่งทนัทีทนัใด แต่ตอ้งไม่รับเอาตวัแปรของแรงเคลื�อนอื�นๆหรืออุณหภูมิที�อยูใ่นบริเวณนั�น 

     2. ไม่ดดัแปลงหรือแกไ้ขค่านยัสาํคญัที�จะวดั 

สั�งใหปิ้ดไฟเมื�อกดสวิตซ ์และจะ

แสดงการทาํงานที� Shape1 เป็นสี

ขาวwhite ทาํใหห้ลอดไฟดบัดว้ย 
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     3. มีความสามารถต่อการดดัแปลงระบบ (Amenable) นั�นคือใหง่้ายต่อการปรับปรุงระบบโดย

ใชอุ้ปกรณ์ที�อยูใ่นกระบวนการเดิมๆได ้เช่นรูปสัญญาณของทรานสดิวเซอร์ที�มกัจะทาํให้อยู่ในรูปของ

สัญญาณทางไฟฟ้า เพราะจะทาํให้ง่ายต่อการจดัการและได้เปรียบเพื�อส่งต่อเขา้อุปกรณ์คาํนวณหรือ

อุปกรณ์แสดงค่าดว้ยเทคโนโลยทีี�ทนัสมยั 

       4. ตอ้งม ีAccuracy ที�ดี 

       5. ตอ้งมีความสามารถในการทาํซํ�า Repeatability ที�ดีคือมีความเที�ยงตรง 

       6. ตอ้งมีขนาด Amplitude ที�เป็นเชิงเสน้ 

       7. ตอ้งมีผลตอบสนองต่อความถี�ที�เพียงพอ 

       8. ตอ้งไม่สร้างหรือกาํเนิดการรบกวนเฟสต่อกนัคือไม่ Time Lag ระหว่างสัญญาณอินพุท

และเอาทพ์ทุของทรานสดิวเซอร์ 

       9. ตอ้งมีความสามารถในการต่อตา้นสิ�งรบกวนจากสิ�งแวดลอ้มภายนอก โดยไม่ทาํลายความ

ถกูตอ้งของระบบและรักษาความแน่นอนภายในขีดที�ยอมรับได ้

 

         พร็อกซิมติี�เซนเซอร์ (Proximity sensor ) 

           คือ เซนเซอร์กลุ่มที�สามารถทาํงานโดยไม่สัมผสักับชิ�นงานหรือวตัถุภายนอก โดย

ลกั ษ ณ ะ ขอ ง ก า ร ทํา ง า น อ าจ จ ะ ส่งห รือ ร ับ พล งั ง า น รูป แ บ บ ใด รูป แ บ บห นึ� ง ด งั ต่อ ไ ป นี� ค ือ 

สนามแม่เหล็กสนามไฟฟ้าแสงเสียง และ สัญญาณลม ส่วนการนาํเซนเซอร์ประเภทนี� ไปใชง้านนั�น 

ส่วนใหญ่จะใชก้บังานตรวจตาํแหน่ง ระดบั ขนาด และรูปร่าง 

 

                     พร็อกซิมติี�ชนดิเกบ็ประจุ (Capacitive Proximity) 

              อุปกรณ์เซนเซอร์ที�ใชส้าํหรับเซนเซอร์วตัถุโดยไม่สัมผสักบัชิ�นงานที�ตอ้งการเซนเซอร์

อีกชนิดหนึ� งที�มีลกัษณะโครงสร้างและรูปร่างคลา้ยคลึงกบัเซนเซอร์ชนิด Inductive Proximity แต่ใช้

หลกัการทาํงานที�แตกต่างกนัคือ Capacitive Proximity Sensor  ซึ�งอุปกรณ์ชนิดนี� ใชก้ารเปลี�ยนแปลง

ค่าความจุ (Capacitance) อนัเนื�องมาจากระยะห่างและชนิดของวตัถุที�ตอ้งการตรวจจบั โดยที�อุปกรณ์

ดงักล่าวมีขอ้ไดเ้ปรียบ  Inductive Proximity Sensor  ตรงที�สามารถเซนเซอร์วตัถุไดทุ้กชนิดทั�งชนิดที�

เป็นโลหะและอโลหะ โดยเฉพาะอยา่งยิ�งวตัถุที�มีค่าคงที�ทางไดอิเล็กทริก (Dielectric Constant) มากการ

เปลี�ยนแปลงค่าความจุของ Capacitive  Proximity Sensor  นั�นจะเกิดขึ�นก็ต่อเมื�อมีวตัถุเคลื�อนที�เขา้

มาใกลก้บับริเวณเซนเซอร์มีการแผ่กระจายของสนามไฟฟ้าที�เกิดขึ� นจากวงจน R  -  C  Oscillator  

และเมื�อค่าความจุเปลี�ยนแปลงไปจนถึงค่าๆ หนึ� งจะเกิดสภาวะที�เรียก R – C Resonance มีผลทาํให้

เกิดการออสซิเลทขึ�นของสัญญาณ ดงัแสดงในรูป 2.10และส่งต่อไปยงัวงจรทริกเกอร์เพื�อแยกแยะ
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สภาวะของสัญญาณว่ามีการออสซิเลตเกิดขึ�นหรือไม่ การเปลี �ยนแปลงดงักล่าวจะเกิดขึ�นกบั

องค์ประกอบหลายๆ อย่างดว้ยกนัเช่น ระยะของวตัถุที�ตอ้งการเซนเซอร์ ชนิดของวตัถุ และที�สาํคญัคือ 

ค่าคงที�ทางไดเลก็ตริกของวตัถุแต่ละชนิด เราสามารถแสดงค่าคงที�ทางไดเล็กตริกของวตัถุแต่ละชนิดได้

ดงัค่าตารางที� 2.9 (สาํหรับ Handbook of Chemistryand Physics  (CRC  Press),  CRC  Handbook of 

Tables for Applied Engineering Science (CRC Press) หรือแหล่งขอ้มลูอื�นๆ 

ที�มา : (วิศรุต ศรีรัตนะ,หนา้59) 

              หมายเหตุ  ถา้ใช ้ Capacitive  Proximity  Sensor ทาํการตรวจจบัวตัถุที�เป็นโลหะ  ระยะ 

ของเซนเซอร์จะเท่ากนัทั�งหมดโดยไม่ขึ�นอยูก่บัชนิดของโลหะ 

 

 
         

ภาพที� 2.9 แสดงระยะการเกิดของออสซิเลต ในระยะขนาดจบัวตัถุของ Capacitive  Proximity 

ที�มา : (วิศรุต ศรีรัตนะ,หนา้ 60) 
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ตารางที�2.9 แสดงค่าคงที�ทางไดเลก็ตริกของวตัถุทั�วไปในอุตสาหกรรม 

 

 
ที�มา : (วิศรุต ศรีรัตนะ,หนา้ 61) 
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อุปกรณ์ไฟฟ้า 

                    อุปกรณ์ไฟฟ้าเป็นอุปกรณ์ที�จะนาํมาใชป้ระกอบเป็นวงจรไฟฟ้าเช่น วงจรกาํลงั วงจรการ

ทาํงาน และวงจรป้องกันระบบ ซึ� งการวิจัยครั� งนี�  แบ่งเนื�อหาออกเป็นอุปกรณ์ชนิดต่างๆ มีเนื� อหา

ดงัต่อไปนี�  

       ฟิวส์ 

          เป็นอปุกรณ์ป้องกนัวงจรไฟฟ้า แบ่งตามลกัษณะการใชง้านได ้2 ลกัษณะ คือ  ฟิวส์ที�ใชก้บั

แรงดนัตํ�า (Low Voltage Fuse) และฟิวส์ที�ใชก้บัแรงดนัสูง ประเภทของฟิวส์ที�แรงดนัตํ�าคือใชก้บัแรงดนั

ไม่เกิน 600โวลต ์ไดแ้ก่ ฟิวส์เสน้ ปลั�กฟิวส์ และคาร์ทริดจฟิ์วส ์

 

 

 

 

 

 

ภาพที� 2.10 ฟิวส์ชนดิต่างๆ 

ที�มา : (สุวรรณ บุญทิพย,์หนา้ 118) 

 

1 ขนาดของฟิวส์ที�ใชต้ามบา้นเรือน ไดแ้ก่ 10, 15 และ30 แอมแปร์  

2 ประเภทของฟิวส์ (ขึ�นอยูก่บัการนาํไปใชง้าน)  (สุวรรณ บุญทิพย,์ 2542, หนา้ 118) 

       2.1 ฟิวส์เสน้ลวด ใชก้บัสะพานไฟ ที�แผงไฟตามบา้นเรือนทั�วๆไป 

       2.2 ฟิวส์หลอด ใชใ้นวงจรไฟฟ้าในเครื�องใชไ้ฟฟ้า เช่น วิทย ุโทรทศัน์ เครื�องขยายเสียง 

       2.3 ฟิวส์ขวดกระเบื�อง เป็นฟิวส์ที�ใชก้บัแผงไฟในบา้น 

       2.4 ฟิวส์กา้มปู  เป็นฟิวส์แบน ปลายทั�งสองขา้งเป็นขอทาํดว้ยทองแดง   ใชก้บัแผงไฟใน

อาคารใหญ่ เช่นโรงงาน โรงแรม โรงพยาบาล โรงเรียน เป็นตน้ 

ฟิวส์กา้มป ู

ฟิวส์ขวดกระเบื�อง 

ฟิวส์เสน้   ฟิวส์หลอด 

ฟิวสใ์บมีด   คาร์ทริดจฟิ์วส ์
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       2.5 ฟิวส์อตัโนมติั เป็นฟิวส์ที�มีสวิตซต์ดัต่อวงจรไฟฟ้าโดยอตัโนมติั เช่น มีกระแสไหลผ่าน

อาคารมากเกินไป หรือเมื�อเกิดไฟฟ้าลดัวงจร   แต่สามารถใชไ้ดอ้ีกโดยไม่ตอ้งเปลี�ยนฟิวส ์

                       สวติช์ (Switch) 

           สวิตช์ คือ อุปกรณ์ที�ทาํหน้าที� เป็นตัวตัดต่อไฟเข้าวงจรหรือส่วนต่างๆ ของวงจร ซึ� งมี

รูปร่างต่างๆ และสญัลกัษณ์ ดงันี�  (สมคิด วิริยะประสิทธิ� ชยัและอรรถพล มณีโชติ, 2544, 35) 

          1. สวิตชปุ่์มกดแบบธรรมดาที�ใชง้าน Start หรือ Stop มีทั�งแบบเดียว แบบติดฝาตูแ้ละเป็น

กล่อง 

          2. สวิตช์ปุ่มกดหัวเห็ด (Giant head push button) เป็นสวิตช์ปุ่มกดหัวใหญ่กว่าธรรมดา

เพื�อใหม้ีพื�นที�ในการทาํกดหรือสมัผสัมากเหมาะสาํหรับใชง้านเป็น Emergency Switch เช่น ตอ้งการให้

วงจรหยดุการทาํงานทนัทีทนัใดเมื�อเกิดอุบติัเหตุหรือเกิดการผดิปกติของการทาํงานของวงจร 

          3. สวิตช์ปุ่มกดพร้อมหลอดไฟสัญญาณ (Illuminated push button) เป็นสวิตช์ปุ่มกดที�มี

หลอดไฟสญัญาณติดอยู ่เมื�อกดสวิตชปุ่์มกดใหท้าํงานหลอดสญัญาณจะสว่าง 

          4. สวิตช์ปุ่มกดแบบเทา้เหยียบ (Foot push button Switch) เป็นสวิตช์ปุ่มกดที�ที�ใชเ้ท้า

เหยยีบเหมาะสาํหรับใชใ้นงานอุตสาหกรรม 
 

 
 

 

ภาพที� 2.11 รูปร่างและสญัลกัษณ์ของสวิตช ์

ที�มา : (สมคิด วิริยะประสิทธิ� ชยัและอรรถพล มณีโชติ, หนา้ 35) 

                         เซอร์กติเบรกเกอร์   

                       Circuit Breaker หมายถึง อุปกรณ์ป้องกนัวงจรไฟฟ้าทาํหน้าที� เปิดและปิด

วงจรไฟฟ้า ในแบบไม่อตัโนมติั แต่สามารถเปิดวงจรไดโ้ดยอตัโนมติั ถา้มีกระแส ไหลผา่น เกินกว่า

ค่าที�กาํหนด  

สวิตชปุ่์มกดพร้อมหลอดไฟสญัญาณ สวิตชแ์บบโยก 
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                      Circuit Breaker แรงดนัตํ�า หมายถึง Breaker ที�ใชก้บัแรงดนัน้อยกว่า 1000 volt 

แบ่งออกได้หลายชนิด ไดแ้ก่ 

          1. โมลเคสเซอร์กิตเบรกเกอร์  หมายถึง breaker ที�ถูกห่อหุ้มมิดชิดโดย mold case 

ซึ� งทาํด้วย phenolic เป็นฉนวนไฟฟ้าสามารถทนแรงดนัใชง้านได ้  breaker แบบนี�  มีหนา้ที�หลกั 2 

ประการ คือ ทาํหนา้ที�เป็นสวิทซเ์ปิด-ปิดดว้ยมือ และเปิดวงจรโดยอตัโนมติั เมื�อมีกระแสไหลเกิน หรือ

เกิดลดัวงจร โดย breaker จะอยูใ่นภาวะ trip ซึ�งอยูกึ่�งกลาง ระหว่าง ตาํแหน่ง ON และ OFF เราสามารถ 

reset ใหม่ไดโ้ดย กดคนัโยกให้อยู ่ ในตาํแหน่ง OFFเสียก่อน แลว้ค่อยโยกไปตาํแหน่ง ON การทาํงาน

แบบนี� เรียกว่า quick make , quick break  

 

                                   ภาพที� 2.12   Mold case circuit breaker    

        หลกัการทาํงานโดยทั�วไปคือ เมื�อ มีกระแสเกินไหลผ่านแผ่น bimetal (เป็นโลหะ 2 

ชนิด ที�มีสัมประสิทธิ�  ทางความร้อน ไม่เท่ากนั) จะทาํให้ bimetal โก่งตวั ไปปลดอุปกรณ์ทางกล 

และทาํให้ CB. ตดัวงจร เรียกว่าเกิดการ trip การปลดวงจรแบบนี�  ตอ้งอาศยั เวลาพอสมควร ขึ�นอยู่

กบั กระแสขณะนั�น และความร้อน ที� เกิดขึ� นจนทาํให้ bimetal โก่งตวั 
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ภาพที� 2.13  วงจร Thermal  unit 

                        2. แมกเนติก  ยนิูต(Magnetic Unit) ใช ้ สาํหรับปลดวงจรเมื�อเกิดกระแสลดัวงจรหรือมี

กระแสค่าสูงๆ ประมาณ 8-10 เท่าขึ�นไป ไหลผ่าน กระแสจาํนวนมาก จะทาํให้เกิด สนามแม่เหล็ก

ความเขม้สูง ดึงให้อุปกรณ์การปลดวงจรทาํงานได ้การตดัวงจรแบบนี� เร็วกว่าแบบแรกมาก โอกาสที� 

breakerจะชาํรุดจากการตดัวงจรจึงมีนอ้ยกว่า  

 

 

                                                  ภาพที� 2.14  วงจร Magnetic unit 

           3.โซลิดสเตด เบรคเกอร์(Solid stage Breaker) หรือ อิเล็กทรอนิกส์ทริปเซอร์กิต

เบรกเกบอร์ เป็น breaker ที�มีอุปกรณ์อิเลก็ทรอนิกส์ทาํหนา้ที�วิเคราะห์ กระแสเพื�อสั�งปลดวงจร  
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ทาํงานดว้ยการหมุน    ทาํงานดว้ยการผลกัหรือกล           ทาํงานดว้ยเทา้                   สามารถถอดดา้มถือ 

                      โดยมีหลกัการดงันี�  พิจารณาจาก ภาพที� 2.15 จะเห็นว่ามี CT อยู่ภายในตวั breaker :ซึ�ง

ทาํหน้าที� แปลงกระแส ให้ต ํ�าลง ตามอตัราส่วน ของ CT  และมี  microprocessor  คอยวิเคราะห์

กระแส หากมีค่าเกินกว่าที�กาํหนด จะสั�งให้ tripping coil ซึ�งหมายถึง solenoid coil ดึงอุปกรณ์ทางกล

ให ้CB. ปลดวงจร ที� ดา้นหนา้ของ breaker ชนิดนี� จะมีปุ่มปรับค่ากระแสปลดวงจร , เวลาปลดวงจร และ

อื�นๆ นอกจากนี� ยงัสามารถติดตั�ง 

 

ภาพที� 2.15  แสดงDiagram อยา่งง่ายของ Electronic  circuit breaker 

                      สวติซ์ปุ่มกด (Push button)    เป็นสวิตชที์�มีลกัษณะเมื�อกดแลว้ปล่อยมือ สวิตชจ์ะเดง้

กลบัคืน โดยไม่คา้งตาํแหน่งไวที้�เดิม หรือเรียกเป็นภาษาอังกฤษว่า "Momentary Switch" สวิตช์พุชบัท

ตอนนี� มีทั� งชนิดหน้าสัมผสัปกติเปิด (Normally Open) และชนิดหน้าสัมผสัปกติปิด (Normally 

Close) 

 

 

 

 

 

 
 

              

 

ภาพที� 2.16 สญัลกัษณ์ของสวิทซแ์บบกด 

ทาํงานดว้ยมือลกัษณะทั�วๆไป        ทาํงานดว้ยลการกดลง           ทาํงานดว้ยการดึงขึ�น        ทาํงานดว้ยแรงดนัหรือกล 
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                                                    ภาพที� 2.17  ลกัษณะต่าง ๆ ของสวิตช ์

  หลอด แอลอดี ี 

             ลกัษณะของหลอด แอลอีดี ซึ�งมีขนาดเสน้ผา่นศนูยก์ลางโดยทั�วไปประมาณ 5 มิลลิเมตร 

และ เส้นผ่านศูนยก์ลาง 3 มิลลิเมตร มีก้านแคโทดสั�นกว่าดา้นอาโนด เช่นเดียวกบัไดโอดชนิดอื�นๆ 

แอลอีดี ตอ้งมีการต่อขั�วใหถ้กูตอ้ง    
 

  
 

                                                    ภาพที�  2.18  ลกัษณของหลอด แอลอีดี (LED) 

ที�มา :  (Advance Engineering Group, มปพ, หนา้ 46) 

 

                       รีเลย์ 

            รีเลยอ์ิเล็กทรอนิกส์ (Relay) เป็นอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์เชิงกลชนิดหนึ� ง ซึ� งทาํหน้าที�

เป็นสวิตซถ์กูควบคุมดว้ยกระแสไฟฟ้า 

 การทาํงานของรีเลย ์คือ เมื�อมีกระแสไฟฟ้าไหลผา่นขอลวด จะทาํใหข้ดลวดเกิดสนามแม่เหล็ก

ไปดึงแผน่หนา้สมัผสั ใหดึ้งลงมาแตะหนา้สมัผสัอีกอนั ทาํใหม้ีกระแสไหลผา่นหนา้สมัผสัไปได ้



31 

 

 
ภาพที� 2.19 ลกัษณะของรีเลย ์

ที�มา (Advance Engineering Group, หนา้ 190 ) 

 

                    หม้อแปลงไฟฟ้า 

                             ภาพ(ก) แสดงรูปสัญลกัษณ์ และวงจรพื�นฐานของหมอ้แปลงไฟฟ้า ซึ�งประกอบดว้ย

ขดลวด 2 ขดที�จัดให้อยู่ใกล้กัน ได้แก่ ขดลวดปฐมภูมิ (Primary Winding) และ ขดลวดทุติยภูมิ 

(Secondary Winding) ทั� งนี� เพื�อให้เส้นแรงของสนามแม่เหล็กที� เกิดจากขดลวดปฐมภูมิไปตัดกับ

ขดลวดทุติยภูมิ และเกิดการเหนี�ยวนาํซึ�งกนัและกนัขึ�น โดยจดัใหแ้หล่งจ่ายแรงดนัไฟฟ้ากระแสสลบัต่อ

เขา้กบัขดลวดปฐมภูมิ และโหลด (RL) ต่อเขา้กบัดา้นทุติยภูมิ 

               ภาพ(ข) แสดงกระแสไฟฟ้าที�จ่ ายออกแหล่งจ่ายแรงดันไฟฟ้าไปเข้าที�ขดลวด

ปฐมภูมิ ซึ�งกระแสไฟฟ้านี� ก็จะทาํให้เกิดขั�วเหนือที�ส่วนบนของขดลวดปฐมภูมิ ถา้แรงดนัไฟฟ้าดา้น

อินพุตนี� มีความเป็นลบมาก (ช่วงครึ� งคลื�นลบ) ก็จะทาํให้กระแสไฟฟ้าไหลเพิ�มมากขึ� นด้วย 

ส่งผลให้มีสนามแม่เหล็ก เกิดขึ� นที�ขดลวดปฐมภูมิมากขึ� น การขยายตัวของสนามแม่เหล็ก ที�

เกิดขึ� นจะไปตัดกับขดลวดทางด้านทุติยภูมิ และเกิดการเหนี�ยวนาํของแรงดันไฟฟ้าขึ� น จึงทาํให้มี

กระแสไฟฟ้าไหลในวงจรดา้นทุติยภูมิผ่านไปยงัโหลด จากนั�นแรงดนัไฟฟ้ากระแสสลบัที�จ่ายเขา้มาก็

จะมีความเป็นลบลดนอ้ยลงจนเป็นค่าศนูย ์และเปลี�ยนเป็นค่าบวก 

               ภาพ (ค) ในกรณีนี� กระแสไฟฟ้าในวงจรดา้นปฐมภูมิจะไหลในทิศทางตรงกนัขา้ม

กบัตอนแรก ทั�งนี� เนื�องจากแรงดนัไฟฟ้ากระแสสลบัไดเ้ปลี�ยนแปลงเพิ�มขึ�นในทิศทางที�เป็นบวก (ช่วง

ครึ� งคลื�นบวก) เมื�อแรงดนัไฟฟ้าเพิ�มมากขึ�นกระแสไฟฟ้าก็ไหลมากขึ�น ส่งผลให้สนามแม่เหล็กเกิดการ

ขยายตัวไปตดักบัขดลวดทุติยภูมิเกิดการเหนี�ยวนําทางไฟฟ้า ส่งผลให้มีกระแสไฟฟ้าไหลในทิศ

ทางตรงขา้ม และไหลผา่นต่อไปยงัโหลดเช่นเดียวกนั 
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ภาพที� 2.20 การทาํงานของหมอ้แปลง 

                      การใช้งานหม้อแปลงไฟฟ้า 

                           โดยทั�วไปแลว้หมอ้แปลงไฟฟ้าจะใชง้านอยู ่3 แบบ ไดแ้ก่ 

                                    1. หมอ้แปลงไฟฟ้าที�ใชเ้พื�อเพิ�ม หรือลดขนาดแรงดนัไฟฟ้า 

                                    2. หมอ้แปลงไฟฟ้าที�ใชเ้พื�อเพิ�ม หรือลดปริมาณกระแสไฟฟ้า 

                                    3. หมอ้แปลงไฟฟ้าที�ใชเ้พื�อแมทชค่์าอิมพีแดนซ ์(Impedances) 

                             ซึ�งทั�ง 3 กรณี สามารถทาํไดโ้ดยการเปลี�ยนแปลงอตัราส่วนจาํนวนรอบ (Turns Ratio) 

ของขดลวดปฐมภูมิเปรียบเทียบกบัจาํนวนขดลวดทุติยภูม ิ (ศุภชยั สุรินทร์วงค,์ หนา้ 110) 

 



บทที� 3 

 

การออกแบบ การสร้างและวธีิการทดสอบ  

  

 เนื�อหางานวิจยัในบทนี�กล่าวถึง การออกแบบ สร้างและวิธีทดสอบ ชุดสาธิตการควบคุมระดบั

ปริมาตรและแสดงระดบันํ� าดว้ยคอมพิวเตอร์โดยผูว้ิจยัออกแบบใหชุ้ดสาธิตสามารถควบคุมและแสดงผล 

ดว้ยคอมพิวเตอร์ โดยทาํการการอินเทอร์เฟสผ่านฟอร์ตขนาน ซึ�งไดท้าํออกแบบการสร้างและประเมิน

คุณภาพมีรายละเอียดดงันี�  

 

1.การออกแบบเบื�องต้น 

ผูว้ิจยัออกแบบการทาํงานเบื�องตน้ของชุดสาธิตการควบคุมปริมาตรและแสดงผลดว้ยระบบ

คอมพิวเตอร์ ดงัภาพที� 3.1 

 

 
 

ภาพที� 3.1 แสดงผงัการออกแบบการทาํงานเบื�องตน้ 

 

 จากผงัการออกแบบระบบเบื�องตน้โดยรวมที� ดงัภาพที� 3.1 โดยโครงการนี�ออกแบบโดยใหม้ี

ประกอบสาํคญั 3 ส่วน คือ ส่วนแรกเป็นส่วนที�ใชแ้สดงแสดงผล ส่วนที�สองเป็นระบบการเชื�อมต่อหรือ

แผงสาธิต และ ส่วนที�สามเป็นส่วนที�บรรจุนํ� า โดยมีรายละเอียดดงัต่อไปนี�  

  ส่วนแรก ผูว้จิยักาํหนดใหใ้ชค้อมพิวเตอร์ในการควบคุมแบบอตัโนมติัและเป็นอุปกรณ์

แสดงผลระดบัปริมาตรของนํ� าในถงั โดยการเลือกใชโ้ปรแกรมสาํเร็จรูป ที�มกีารเรียนการสอนอยูใ่น

ถงับรรจุนํ�า 

(จาํลอง) 
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สาขาวิชาเทคโนโลยไีฟฟ้าคือ Visual Basic 6.0   จากนั�นผูว้ิจยัไดอ้อกแบบและเขียนโปรแกรมควบคุม

ระบบวาลป์และปั�มนํ� า รวมถึงทาํการแสดงระดบัปริมาตรของนํ� าในถงั(จาํลอง)เป็นภาพกราฟฟิก โดยมี

รายละเอียดดงันี�  

1.1 เลือกใชค้อมพิวเตอร์กราฟฟิก Core 2 Duo Processor E6750, 4MB L2 Cache, 

1333MHz 2.66 GHz หรือ สูงกว่าจอแสดงผล ขนาด 17 นิ�วหรือมากว่า 

1.2 เลือกใชโ้ปรแกรมโดยใชโ้ปรแกรมวิชวลเบสิก 6.0 เพื�อใหส้ามารถแสดงกราฟพิก 

   สวนที�สอง ออกแบบแผงสาธิตแสดงการทาํงานและกาํหนดการเชื�อมต่อกบั ระบบกบั   

คอมพิวเตอร์ที�กาํหนดไว ้หรือเรียกว่าการ อินเทอร์เฟส(Interface )โดยใชฟ้อร์ตขนาน 

ส่วนที�สาม       ผูว้ิจยัออกแบบและสร้างถงัที�ใชบ้รรจุนํ� าในระบบโดยผูอ้อกแบบกาํหนดใหม้ี

ถงับรรจุนํ� า จาํลองระบบเป็น 2 ถงั แบ่งเป็นถงัเก็บนํ� า และถงัที�เป็นระบบจาํหน่ายหรือถงัที�จาํลองส่วนที�

นาํไปใช ้โดยมีรายละเอียดดงันี�  

 1. ถงัเก็บนํ� าสาธิตมีเซนเซอร์ติดตั�งอยู ่4 ระดบั ซึ�งผูว้ิจยัตอ้งการแสดงระดบั  ปริมาตรของ

นํ� าไปแสดงที�หนา้จอคอมพิวเตอร์ โดยมีปริมาตร 20 3m  

  2. ถงัรับนํ� าที�ออกจากระบบหรือรับนํ� าจากส่วนแรก มีปริมาตร 20 ลิตร  

 

2. การออกแบบสร้างโปรแกรมควบคุมการทํางาน 

 2.1 เปิดโปรแกรมวิชวลเบสิก ดงัภาพที� 3.2โดยใชโ้ปรแกรมวิชวลเบสิก 6.0  

 
 

                                                            ภาพที� 3.2 การเริ�มการใชง้านโปรแกรมวิชวลเบสิก 

 

1.คลิกที�ปุ่ ม start 

2. เลือก 
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                1.2 เลือกแอปพลิเคชั�น Standard.EXE. ดงัภาพที� 3.14 

 

 
 

                                      ภาพที� 3.3 แสดงไดอะลอ็กบลอ็กของแอปพลิเคชั�น 

  1.3 พื�นที�ทาํงานหรือ work sheetโปแกรมวิชวลเบสิก เพื�อใชใ้นการเขียนโปรแกรม 

 

 

                                                ภาพที� 3.4 แสดงพื�นที�งาน work sheet ของโปรแกรม 

 

3.คลิก 
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  1.4 เขียนภาพจาํลองของงานวิจยัเก็บไวที้� file ชื�อ Picture1 แลว้ทาํการเลือกเครื�องมือที�จะ

นาํมาใชโ้ปรแกรมการทาํงานควบคุมและแสดงระดบัของปริมาตรนํ� าภายในถงัจาํลองที�สร้างไว ้โดยใช้

เครื�องมือดงัภาพที� 3.5 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

                    ภาพที� 3.5 เครื�องมือที�ใชแ้สดงการทาํงานของชุดสาธิตการควบคุมระดบันํ� า 

ตารางที� 3.1 ตารางการออกแบบและเขียนโปรแกรมการควบคุมและแสดงผล  

ชนิดของออบเจ็ค พร็อพเพอร์ตี�  ค่าที�ตั�ง คาํอธิบาย 

Label 

 

 

 

Label 

 

 

 

Name 

Alignment 

Font 

Caption 

Name 

Alignment 

Font 

Caption 

Label 1 

2-Center 

ตามตอ้งการ 

0 

Label 2 

2-Center 

ตามตอ้งการ 

0 

ตั�งชื�อ Label ใหชื้�อ Label 1 

ใหต้วัเลขแสดงตาํแหน่งกลาง Label  

เลือกขนาด ชนิดและประเภทของ Font ตามตอ้งการ 

แสดงตวัเลขบน Label เพื�อใหป้รากฏบนฟอร์ม 

ตั�งชื�อ Label ใหชื้�อ Label 2 

ใหต้วัเลขแสดงตาํแหน่งกลาง Label  

เลือกขนาด ชนิดและประเภทของ Font ตามตอ้งการ 

แสดงตวัเลขบน Label เพื�อใหป้รากฏบนฟอร์ม 

 
 
 

Label1 

Timer3 

Command1 

Picture1 

Command2 

Timer1 Timer2 

Label2 
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ตารางที� 3.1 (ต่อ) 

ชนิดของออบเจ็ค พร็อพเพอร์ตี�  ค่าที�ตั�ง คาํอธิบาย 

Command 

 

 

 

 

Command 

 

 

 

Timer 

 

 

Timer 

 

 

Timer 

 

 

Picture 

Image 

 

Image 

 

Image 

Name 

Alignment 

Font 

Caption 

 

Name 

Alignment 

Font 

Caption 

Name 

Interval 

Enable 

Name 

Interval 

Enable 

Name 

Interval 

Enable 

Name 

Name 

Picture 

Name 

Picture 

Name 

Picture 

Command 1 

2-Center 

ตามตอ้งการ 

Start 

 

Command 2 

2-Center 

ตามตอ้งการ 

Start 

Timer 1 

1 

True/False 

Timer 2 

1 

True/False 

Timer 3 

1 

True/False 

Picture 1 

Image1 

1 

Image2 

2 

Image3 

3 

ตั�งชื�อ Command ใหชื้�อ MOT0R 

ใหต้วัเลขแสดงตาํแหน่งกลาง Command  

เลือกขนาด ชนิดและประเภทของ Font ตามตอ้งการ 

แสดงตวัอกัษร“MOTOR” บน Command เพื�อให้

ปรากฏบนฟอร์ม 

ตั�งชื�อ Command ใหชื้�อ SOLINOID 

ใหต้วัเลขแสดงตาํแหน่งกลาง Command  

เลือกขนาด ชนิดและประเภทของ Font ตามตอ้งการ 

แสดงตวัอกัษร“SOLINOID” บน Command  

ตั�งชื�อ Timer ใหเ้ป็น Timer 1 

ตั�งเวลา Timer เป็นเวลา 0.01 วินาที 

เลือกการทาํงาน True 

ตั�งชื�อ Timer ใหเ้ป็น Timer 2 

ตั�งเวลา Timer เป็นเวลา 0.01 วินาที 

เลือกการทาํงาน False 

ตั�งชื�อ Timer ใหเ้ป็น Timer 3 

ตั�งเวลา Timer เป็นเวลา 0.01 วินาที 

เลือกการทาํงาน False 

ตั�งชื�อ Picture ใหเ้ป็น Picture 1 

ตั�งชื�อ Image ว่า Image1 

เลือกภาพ1จากไฟล ์

ตั�งชื�อ Image ว่า Image2 

เลือกภาพ2จากไฟล ์

ตั�งชื�อ Image ว่า Image3 

เลือกภาพ3จากไฟล ์
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ตารางที� 3.1 (ต่อ) 

ชนิดของออบเจ็ค พร็อพเพอร์ตี�  ค่าที�ตั�ง คาํอธิบาย 

Image 

 

Image 

 

Image 

 

Image 

 

Image 

 

Image 

 

Image 

 

Image 

 

Image 

Name 

Picture 

Name 

Picture 

Name 

Picture 

Name 

Picture 

Name 

Picture 

Name 

Picture 

Name 

Picture 

Name 

Picture 

Name 

Picture 

Image4 

4 

Image5 

5 

Image6 

6 

Image7 

7 

Image8 

8 

Image9 

9 

Image10 

10 

Image11 

11 

Image12 

12 

ตั�งชื�อ Image ว่า Image4 

เลือกภาพ4จากไฟล ์

ตั�งชื�อ Image ว่า Image5 

เลือกภาพ5จากไฟล ์

ตั�งชื�อ Image ว่า Image6 

เลือกภาพ6จากไฟล ์

ตั�งชื�อ Image ว่า Image7 

เลือกภาพ7ไฟล ์

ตั�งชื�อ Image ว่า Image8 

เลือกภาพ8จากไฟล ์

ตั�งชื�อ Image ว่า Image9 

เลือกภาพ9จากไฟล ์

ตั�งชื�อ Image ว่า Image10 

เลือกภาพ10จากไฟล ์

ตั�งชื�อ Image ว่า Image11 

เลือกภาพ11จากไฟล ์

ตั�งชื�อ Image ว่า Image12 

เลือกภาพ12จากไฟล ์

 

  

 1.5 ทาํการRUNโปรแกรม Visual Basic เพื�อแสดงDisplayบนจอคอมพิวเตอร์ ดงัภาพที� 3.17 
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                      ภาพที� 3.6 ภาพ Displayบนจอคอมพิวเตอร์ แสดงระดบัปริมาตร และการควบคุม 

 

3. การออกแบบโปรแกรมควบคุมโซลนิอย์วาล์วและมอเตอร์ให้ทํางานแบบอตัโนมตั ิ

1. เตรียมwork sheet เพื�อเขียนโปรแกรมควบคุมโซลินอยว์าลว์ ดงัภาพที� 3.18 

 

 
 

                                                      ภาพที� 3.7 พื�นที�สาํหรับออกแบบและเขียนโปรแกรม 
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2. การเขียนโปรแกรม การควบคุมมอเตอร์และโซลินอยว์าลว์บนwork sheet 

Private Sub Command1_Click() 

Out pwrite, &H1 

End Sub 

 

 Private Sub Command2_Click() 

Out pwrite, &H2 

End Sub 

 

Private Sub Form_Load() 

     pwrite = &H378 

pread = &H379                                             ประกาศตวัแปรใน Form Load    

End Sub 

 

Private Sub Timer1_Timer() 

n = Inp(pread) 

Label1.Caption = n 

Timer2.Enabled = False 

Timer3.Enabled = False 

If n = 151 Then 

Picture1.Scale (0, 0)-(100, 100) 

Image1.Move 100, 100 

Image2.Move 0, 0 

Image3.Move 100, 100 

Image4.Move 100, 100 

Image5.Move 100, 100 

Image6.Move 100, 100 

Image7.Move 100, 100 

Image8.Move 100, 100 

 

แสดงสถานะรีเลยค์วบคุมการทาํงาน

ของ มอเตอร์  และโซลินอยด์วาลป์ 

แสดงภาพระดบัปริมาตรนํ� าที�แสดงบนหน้า

จอคอมพิวเตอร์ 

โปรแกรมควบคุมมอเตอร์แบบอตัโนมติั 
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Image9.Move 100, 100 

Image10.Move 100, 100 

Image11.Move 100, 100 

Out pwrite, &H1 

ElseIf n = 215 Then 

Picture1.Scale (0, 0)-(100, 100) 

Image1.Move 100, 100 

Image2.Move 100, 100 

Image3.Move 0, 0 

Image4.Move 100, 100 

Image5.Move 100, 100 

Image6.Move 100, 100 

Image7.Move 100, 100 

Image8.Move 100, 100 

Image9.Move 100, 100 

Image10.Move 100, 100 

Image11.Move 100, 100 

ElseIf n = 247 Then 

Picture1.Scale (0, 0)-(100, 100) 

Image1.Move 100, 100 

Image2.Move 100, 100 

Image3.Move 100, 100 

Image4.Move 0, 0 

Image5.Move 100, 100 

Image6.Move 100, 100 

Image7.Move 100, 100 

Image8.Move 100, 100 

Image9.Move 100, 100 

Image10.Move 100, 100 

Image11.Move 100, 100 

แสดงภาพระดับปริมาตรนํ� าบนหน้าจอ

คอมพิวเตอร์(ต่อ) 
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ElseIf n = 23 Then 

Picture1.Scale (0, 0)-(100, 100) 

Image1.Move 100, 100 

Image2.Move 100, 100 

Image3.Move 100, 100 

Image4.Move 100, 100 

Image5.Move 0, 0 

Image6.Move 100, 100 

Image7.Move 100, 100 

Image8.Move 100, 100 

Image9.Move 100, 100 

Image10.Move 100, 100 

Image11.Move 100, 100 

ElseIf n = 55 Then 

Timer2.Enabled = True 

Timer1.Enabled = False 

Out pwrite, &H2 

Picture1.Scale (0, 0)-(100, 100) 

Image1.Move 100, 100 

Image2.Move 100, 100 

Image3.Move 100, 100 

Image4.Move 100, 100 

Image5.Move 100, 100 

Image6.Move 0, 0 

Image7.Move 100, 100 

Image8.Move 100, 100 

Image9.Move 100, 100 

Image10.Move 100, 100 

Image11.Move 100, 100 

ElseIf n = 183 Then 

แสดงภาพระดับปริ มาตรนํ� าบนหน้าจ อ

คอมพิวเตอร์(ต่อ) 
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Timer1.Enabled = False 

Timer2.Enabled = False 

Timer3.Enabled = True 

End If 

End Sub 

 

Private Sub Timer2_Timer() 

n = Inp(pread) 

Label2.Caption = n 

Timer1.Enabled = False 

Timer3.Enabled = False 

If n = 55 Then 

Picture1.Scale (0, 0)-(100, 100) 

Image1.Move 100, 100 

Image2.Move 100, 100 

Image3.Move 100, 100 

Image4.Move 100, 100 

Image5.Move 100, 100 

Image6.Move 100, 100 

Image7.Move 0, 0 

Image8.Move 100, 100 

Image9.Move 100, 100 

Image10.Move 100, 100 

Image11.Move 100, 100 

Out pwrite, &H2 

ElseIf n = 23 Then 

Picture1.Scale (0, 0)-(100, 100) 

Image1.Move 100, 100 

Image2.Move 100, 100 

Image3.Move 100, 100 

แสดงภาพระดับปริมาตรนํ� าบนหน้าจอ

คอมพิวเตอร์ 

โปรแกรมควบคุมโซลินอยด์วาล์ปแบบ

อตัโนมตั 

แสดงภาพระดับปริมาตรนํ� าบนหน้าจอ

คอมพิวเตอร์ 
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Image4.Move 100, 100 

Image5.Move 100, 100 

Image6.Move 100, 100 

Image7.Move 0, 0 

Image8.Move 100, 100 

Image9.Move 100, 100 

Image10.Move 100, 100 

Image11.Move 100, 100 

ElseIf n = 247 Then 

Picture1.Scale (0, 0)-(100, 100) 

Image1.Move 100, 100 

Image2.Move 100, 100 

Image3.Move 100, 100 

Image4.Move 100, 100 

Image5.Move 100, 100 

Image6.Move 100, 100 

Image7.Move 100, 100 

Image8.Move 0, 0 

Image9.Move 100, 100 

Image10.Move 100, 100 

Image11.Move 100, 100 

ElseIf n = 215 Then 

Picture1.Scale (0, 0)-(100, 100) 

Image1.Move 100, 100 

Image2.Move 100, 100 

Image3.Move 100, 100 

Image4.Move 100, 100 

Image5.Move 100, 100 

Image6.Move 100, 100 

Image7.Move 100, 100 

แสดงภาพระดับปริมาตรนํ� าบนหน้าจอ

คอมพิวเตอร์ 
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Image8.Move 100, 100 

Image9.Move 0, 0 

Image10.Move 100, 100 

Image11.Move 100, 100 

ElseIf n = 151 Then 

Timer1.Enabled = True 

Timer2.Enabled = False 

Out pwrite, &H1 

Picture1.Scale (0, 0)-(100, 100) 

Image1.Move 100, 100 

Image2.Move 100, 100 

Image3.Move 100, 100 

Image4.Move 100, 100 

Image5.Move 100, 100 

Image6.Move 100, 100 

Image7.Move 100, 100 

Image8.Move 100, 100 

Image9.Move 100, 100 

Image10.Move 100, 100 

Image11.Move 0, 0 

ElseIf n = 183 Then 

Timer1.Enabled = False 

Timer2.Enabled = False 

Timer3.Enabled = True 

Out pwrite, &H0 

End If 

End Sub 

 

 

 

ระดับปริมาตรนํ� าในถังที� แสดงบนหน้า

จอคอมพิวเตอร์ 
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Private Sub Timer3_Timer() 

n = Inp(pread) 

Label1.Caption = n 

Timer2.Enabled = False 

Timer1.Enabled = False 

If n = 183 Then 

Picture1.Scale (0, 0)-(100, 100) 

Image1.Move 100, 100 

Image2.Move 0, 0 

Image3.Move 100, 100 

Image4.Move 100, 100 

Image5.Move 100, 100 

Image6.Move 100, 100 

Image7.Move 100, 100 

Image8.Move 100, 100 

Image9.Move 100, 100 

Image10.Move 100, 100 

Image11.Move 100, 100 

ElseIf n = 215 Then 

Picture1.Scale (0, 0)-(100, 100) 

Image1.Move 100, 100 

Image2.Move 100, 100 

Image3.Move 0, 0 

Image4.Move 100, 100 

Image5.Move 100, 100 

Image6.Move 100, 100 

Image7.Move 100, 100 

Image8.Move 100, 100 

Image9.Move 100, 100 

Image10.Move 100, 100 

แ ส ด ง ภ า พ ป ริ ม า ต ร นํ� า บ น ห น้ า จ อ

คอมพิวเตอร์ 

เขียนโปรแกรมควบคุม

ดว้ยมือ 
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Image11.Move 100, 100 

ElseIf n = 247 Then 

Picture1.Scale (0, 0)-(100, 100) 

Image1.Move 100, 100 

Image2.Move 100, 100 

Image3.Move 100, 100 

Image4.Move 0, 0 

Image5.Move 100, 100 

Image6.Move 100, 100 

Image7.Move 100, 100 

Image8.Move 100, 100 

Image9.Move 100, 100 

Image10.Move 100, 100 

Image11.Move 100, 100 

ElseIf n = 23 Then 

Picture1.Scale (0, 0)-(100, 100) 

Image1.Move 100, 100 

Image2.Move 100, 100 

Image3.Move 100, 100 

Image4.Move 100, 100 

Image5.Move 0, 0 

Image6.Move 100, 100 

Image7.Move 100, 100 

Image8.Move 100, 100 

Image9.Move 100, 100 

Image10.Move 100, 100 

Image11.Move 100, 100 

ElseIf n = 55 Then 

Picture1.Scale (0, 0)-(100, 100) 

Image1.Move 100, 100 

แ ส ด ง ภ า พ ป ริ ม า ต ร นํ� า บ น ห น้ า จ อ

คอมพิวเตอร์ 
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Image2.Move 100, 100 

Image3.Move 100, 100 

Image4.Move 100, 100 

Image5.Move 100, 100 

Image6.Move 0, 0 

Image7.Move 100, 100 

Image8.Move 100, 100 

Image9.Move 100, 100 

Image10.Move 100, 100 

Image11.Move 100, 100 

ElseIf n = 87 Then 

Out pwrite, &H1 

ElseIf n = 119 Then 

Out pwrite, &H0 

ElseIf n = 151 Then 

Timer1.Enabled = True 

Timer3.Enabled = False 

End If 

End Sub 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

แ ส ด ง ภ า พ ป ริ ม า ต ร นํ� า บ น ห น้ า จ อ

คอมพิวเตอร์ 
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4. การออกแบบวงจรอนิเทอร์เฟสและการควบคุมอนิเทอร์เฟส 

           ผูว้ิจยัไดอ้อกแบบแผงชุดสาธิตฯและเขียนแบบวงจรการอินเทอร์เฟสของงานวจิยั ดงัต่อไปนี�  

 
 

                                           ภาพที� 3.8 แบบวงจรการอินเทอร์เฟสและการอินเทอร์เฟส 
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5. การออกแบบแผงหน้าชุดสาธิตฯ ด้วยผงัแสดงการทํางานและแจค็เสียบวงจร 

1. ออกแบบหนา้กาก หรือ แผงหนา้ของชุดสาธิต ซึ�งประกอบดว้ย ภาคการป้องกนัวงจร , ภาค

การควบคุมมอเตอร์และ โซลินอยว์าลว์ 
 

 
 
 

                                 ภาพที� 3.9 การออกแบบวงจรชุดสาธิตการควบคุมระดบันํ�า 
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                             2. การออกแบบส่วนการสาธิตวงจรอินเทอร์เฟส 

                                       ผูว้ิจยัออกแบบกาํหนดใหป้ระกอบดว้ย มี 2 State ที�สาํคญัดงันี�   

2.1 State-1 ส่วนInput หรือ วงจรกาํลงั 

2.2 State-2 ส่วนเชื�อมต่อ หรือ Swiching  Control 

 

 
 

                                                       ภาพที� 3.10 ส่วนของการสาธิตการอินเทอร์เฟส 
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6. การสร้างและตดิตั�งอุปกรณ์ประกอบและโครงสร้าง 

              หัวข้อนี� เป็นขั�นตอนภายหลังจากการออกแบบระบบควบคุมและการแสดงผลโดย

ดาํเนินการอยา่งเป็นขั�นตอนดงันี�  

1.1 กาํหนดส่วนประกอบของชุดการควบคุมระดบันํ� าดว้ยคอมพิวเตอร์   

 1.2 โครงร่างส่วนฐานที�จะติดตั�งชุดควบคุมระดบันํ� าดว้ยคอมพิวเตอร์ โดยใชเ้หล็กฉาก ซึ�งมี

ความหนา 3 มิลลิเมตร ซึ�งตดัใหม้ีขนานดงัต่อไปนี�   

     1.2.1 ขนาดความกวา้ง 45   เซนติเมตร 

     1.2.2 ขนาดความยาว   100 เซนติเมตร 

                         1.2.3 ขนาดความสูง    120 เซนติเมตร 

 
                                               ภาพที� 3.11 ส่วนฐานโครงสร้างชุดควบคุม 

 

 

       1.3  โครงสร้างถงัใส่นํ� า ที�ประกอบจากแผน่อะคลีลิก ซึ�งมีขนาดของแต่ละดา้นดงัต่อไปนี�  

             1.3.1 ขนานความกวา้งทั�ง 4 ดา้น ๆ ละ35 เซนติเมตร 

              1.3.2 ขนานความสูง 50 เซนติเมตร ตามภาพที� 3.2 
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                                                                   ภาพที� 3.12 ถงัดา้นล่าง 

 

              1.4.1 ขนาดความกวา้งทั�ง 4 ดา้น ๆ ละ25 เซนติเมตร 

               1.4.2 ขนาดความสูง 50เซนติเมตร ตามภาพที� 3.3 

 

 
 

                                                                 ภาพที� 3.13 ถงัดา้นบน 

 

 1.4 ส่วนของกล่องที�จะใช้รองรับสัญญาณอินพุทและอุปกรณ์ควบคุม โดยใช้กล่อง

เอนกประสงค ์และมีขนานของกล่องดงันี�  

     1.4.1 ขนานความกวา้ง     23     เซนติเมตร 

    1.4.2 ขนานความยาว    32.7     เซนติเมตร 

     1.4.3 ขนานความสูง 10 เซนติเมตร ดงัภาพที� 3.4 
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                                      ภาพที� 3.14 กล่องรองรับสญัญาณอินพุตและอุปกรณ์ควบคุม 

 

1. การตดัแผน่เบกาไลทเ์พื�อสร้างเป็นฐานชุดสาธิตการควบคุมระดบันํ� าดว้ยคอมพิวเตอร์ และ

หนา้กากของกล่องอินเตอร์เฟส ดงัภาพที� 3.8 
 

 
 

                                       ภาพที� 3.15 ภาพถ่ายการตดัแผน่เบกาไลท ์
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2. การติดสติ�กเกอร์บนแผน่เบกาไลทเ์พื�อแสดงสญัลกัษณ์และความสวยงาม ดงัภาพที� 3.15 
 

 
 

                                   ภาพที� 3.16 ภาพถ่ายการติดสติกเกอร์บนแผน่เบกาไลท ์

 

3. แผงวงจรอินเตอร์เฟส ดงัภาพที� 3.17 

 

 
 

                                            ภาพที� 3.17 ภาพถ่ายการสร้างแผงหนา้ของวงจรอินเทอร์เฟส 
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4. เชื�อมโครงสร้างหลกัของชุดสาธิตในงานวิจยั ดงัภาพที� 3.18 

 

 
 

                                                          ภาพที� 3.18 ภาพถ่ายการเชื�อมโครงสร้าง 

 

5. การเชื�อมต่อวงจรของชุดควบคุมอินเตอร์เฟส ดงัภาพที� 3.19 

 

 
 

                                                    ภาพที� 3.19 การต่อวงจรชุดควบคุมอินเทอร์เฟส 
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7. การออกแบบการทดสอบและการหาคุณภาพ 

 การหาคุณภาพของชุดสาธิตการควบคุมปริมาตรและแสดงระดบันํ� าดว้ยคอมพิวเตอร์แบ่งการ

ทดสอบออกเป็น 2 ตอนคือ ตอนที� 1การทดสอบสมรรถนะของชุดสาธิตการควบคุมปริมาตรและแสดงระดบั

นํ� าดว้ยคอมพิวเตอร์โดยผูอ้อกแบบและผูว้ิจยัเป็นผูท้ดสอบ และตอนที� 2 การประเมินคุณภาพภาพของชุด

สาธิตการควบคุมปริมาตรและแสดงระดบันํ� าดว้ยคอมพิวเตอร์ โดย อาจารยผ์ูส้อนในสาขาที�เกี�ยวขอ้ง

จาํนวน 4 ท่านและอาจารยผ์ูส้อนในหลกัสูตรเทคโนโลยีบณัฑิตจาํนวน 5 ท่าน ใน 3 รายวิชาที�เกี�ยวขอ้ง 

เป็นผูช้มการสาธิตและประเมินโดยใชแ้บบสอบถาม 

 

 ตอนที� 1 การทดสอบสมรรถนะของชุดสาธิตการควบคุมนํ�าด้วยคอมพิวเตอร์โดยผู้ออกแบบและ

ผู้วจิยัเป็นผู้ทดสอบมกีารดําเนินการดังต่อไปนี� 

       การทดสอบสมรรถนะของชุดสาธิตการควบคุมปริมตรและแสดงระดบันํ� าด้วยคอมพิวเตอร์ 

โดยผูอ้อกแบบและผูว้ิจยัเป็นผูท้ดสอบดว้ยการปฎิบติัดงัต่อไปนี�   

1. บรรจุนํ� าที�ถงับน Top ของ ชุดสาธิตให้อยูใ่นระดบั Full ระดบัเซนเซอร์ตวัที�สูงที�สุด 

2. ผูว้ิจยัต่อวงจรตามภาพที�3.20 และภาพที� 3.21 

   3.     ผูว้ิจยัทาํการต่อสายจากพอร์ตขนานของเครื�องคอมพิวเตอร์เขา้กบัวงจรอนิเตอร์เฟส   

     4.    ทาํการเปิดโปรแกรมใน Visual Basic ที� file D: Project54  

                     5.    เปิดการทาํงานชุดสาธิตฯ และ RUN โปรแกรมเริ�มตน้การทาํงาน 

   6.    สงัเกตการทาํงานและเปรียบเทียบภาพกราฟฟิกบนจอคอมพิวเตอร์ แลว้บนัทึกผลใน

ตารางที� 3.5 
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                                                         ภาพ 3.20 การต่อวงจรกาํลงัและวงจรควบคุม 
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                                                    ภาพที� 3.21 การต่อวงจรอนิเทอร์เฟส 

 

ตารางที� 3.2 ตารางบนัทึกผลการทดสอบสมรรถนะ 
 

ขั�นตอน

กาสังเกต 

ที� 

 

สภาวะการทาํงานใน

แผงวงจรของชุดสาธิต 

บนัทึก 

อุปกรณ์

ควบคุม 

ที�ทาํงาน 

(Active) 

บนัทึกผลการแสดงภาพกราฟฟิกบนจอ MONITOR 

แสดงผลที� 

ระดบัที�1 

(Low) 

แสดงผลที� 

ระดบัที�2 

(Medium) 

แสดงผลที� 

ระดบัที�3 

(Full) 

1 สภาวะปกตินํ�าในถงั 

เตม็ระดบัอยูท่ี� FUll 
N/A    

2 ปริมาตรนํ�าอยูท่ี�ระดบั 2/3 โซลินอยด์

วาลว์ 
   

3 ปริมาตรนํ�าอยูท่ี�ระดบั 1/3 โซลินอยด์

วาลว์ 
   

4 ปริมาตรนํ�าอยูท่ี�ระดบั 

Low 

N/A    

5 ปริมาตรนํ�าอยูท่ี�ระดบั  

Low 

ปั�มนํ�า    

6 ปริมาตรนํ�าอยูท่ี�ระดบั 1/3 ปั�มนํ�า    

7. ปริมาตรนํ�าอยูท่ี�ระดบั 2/4 ปั�มนํ�า    

8. ปริมาตรนํ�าอยูท่ี�ระดบั

FUll 

N/A    
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ตอนที�2. การประเมนิคุณภาพของชุดสาธติการควบคุมปริมาตรและแสดงระดบันํ�าด้วย

คอมพวิเตอร์ โดย ผู้เชี�ยวชาญ 

          การประเมินคุณภาพในการวิจยัครั� งนี�  ผูว้ิจยัไดเ้ชิญผูเ้ชี�ยวชาญในสาขาที�เกี�ยวขอ้งมาทาํการ

ทดสอบ และชมการสาธิตฯ จากนั�นทาํการประเมินคุณภาพ ใน 2 ดา้นดงันี� 

         1.  ดา้นรูปแบบ (Form) 

       2. ดา้นฟังกช์นั( Function)และการใชง้าน 

                                               โดยผูป้ระเมินในการวิจยัครั� งนี�ประกอบดว้ยคณาจารย ์ผูเ้ชี�ยวชาญจากสาขาวิชาเทคโนโลยี

อุตสาหกรรม ดงันี�  

1. อาจารยป์ระจาํสาขาการผลิต                                             2  ท่าน 

2. อาจารยป์ระจาํสาขาออกแบบผลิตภณัฑ ์                          2 ท่าน 

3. อาจารยผ์ูส้อนวิชาการออกแบบระบบควบคุมอตัโนมติั   1 ท่าน 
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8. เครื�องมอืที�ใช้ในการวจิยั 

                 ผูว้ิจยัไดท้าํการออกแบบเครื�องมือที�ใชใ้นงานวจิยัโดยเลือกใช ้แบบสอบถาม โดยผูเ้ชี�ยวชาญ

เป็นผูป้ระเมิน โดยมีรายละเอียดดงัต่อไปนี�  

ตารางที� 3.3 แบบประเมินคุณภาพที�ใชใ้นงานวิจยั 

 

ลาํดบั 

 

รายการประเมิน 

ระดบัคุณภาพจากการประเมิน 
ระดบัดีเยี�ยม 

        (4) 

   ระดบัด ี

     ( 3) 

   ควรปรับปรุง 

(2) 

ไม่มีคุณภาพ  

      (1 ) 

   

 

 

 

 

   

1 

ด้านรูปแบบของชุดสาธิต     

1.1  ขนาดของชุดสาธิต     

1.2   วสัดุอุปกรณ์ที�นาํมาประกอบ     

1.3   การจดัวางองคป์ระกอบ     

1.4   ตวัหนงัสือ     

1.5   การเคลื�อยยา้ย     

1.6   การซ่อมบาํรุง     

1.7   ความยดืหยุน่ของโครงสร้าง     

1.8    เสถียรภาพ     

1.9   ความแขง็แรง      

�.��  ความทนทาน     

 

 

 

 

 

 

2 

ด้านประโยชน์ใช้สอย Function     

2.1  การป้องกนักระแสเกิน     

2.2  สวิทซ์ที�ใชค้วบคุม     

2.3  ระบบสัญญาณไฟแจง้เตือน     

�.� การควบคุมแบบอตัโนมตัิ     

2.5 การควบคุมดว้ยมือ     

2.6  การเชื�อมต่อของวงจร     

2.7  การแสดงผลที�ถูกตอ้ง     

2.8  การแสดงผลที�รวดเร็วชดัเจน     

2.9  การบรรจุนํ�า     

2.10 เทคโนโลยทีี�นาํมาใช ้     
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8. การวเิคราะห์ ผลการประเมนิคุณภาพ 

  จากแบบสอบถาม ผูว้ิจยันาํขอ้มลูที�ไดม้าคาํนวณหาค่าเฉลี�ย จากรายการประเมิน ดงัแสดงเป็น

ตารางประเมินคุณภาพดงันี�  

 

ตารางที� 3.4  ตารางสรุปผลการประเมินคุณภาพ 

 

ลําดับ 

 

รายการประเมิน 

ค่าเฉลี�ยระดับคุณภาพจากการประเมิน  

ผลการ

ประเมิน 

ระดบัดีเยี�ยม 

 

       (4) 

ระดบัดี 

 

(3) 

ควร

ปรับปรุง 

(2) 

ไม่มีคุณภาพ 

 

(1) 

1 รูปแบบ Form      

2 การใชง้าน (Function)      

 ค่าเฉลี�ยรวม      

 

 ผูว้ิจยักาํหนดผลประเมินคุณภาพชุดสาธิตการควบคุมปริมาตรและแสดงผลระดบันํ� าดว้ย

คอมพิวเตอร์จากความคิดเห็นของผูเ้ชี�ยวชาญจากตารางที� 3.4  โดยใชเ้กณฑด์งัต่อไปนี�  

 

                       ระดบัดีเยี�ยม     มีค่าเฉลี�ยระหว่าง             3.50  -  4.00 

                        ระดบัดี            มีค่าเฉลี�ยอยูร่ะหว่าง         2.50 -  3.49 

                        ควรปรุง          มีค่าเฉลี�ยอยูร่ะหว่าง         1.50  -  2.49 

                      ไม่มีคุณภาพ     มีค่าเฉลี�ยอยูร่ะหว่าง          1.00  -  1.49 

 



บทที� 4 

 

การวเิคราะห์ผลการทดสอบและการประเมินคุณภาพ 

 

 การหาคุณภาพของชุดสาธิตการควบคุมปริมาตรและแสดงระดบันํ� าดว้ยคอมพิวเตอร์แบ่งการ

ทดสอบออกเป็น 2 ตอนคือ ตอนที� 1การทดสอบสมรรถนะของชุดสาธิตการควบคุมปริมาตรและแสดงระดบั

นํ� าดว้ยคอมพิวเตอร์โดยผูอ้อกแบบและผูว้ิจยัเป็นผูท้ดสอบ และตอนที� 2 การประเมินคุณภาพภาพของชุด

สาธิตการควบคุมปริมาตรและแสดงระดบันํ� าดว้ยคอมพิวเตอร์ โดย อาจารยผ์ูส้อนในสาขาที�เกี�ยวขอ้ง

จาํนวน 4 ท่านและอาจารยผ์ูส้อนในหลกัสูตรเทคโนโลยีบณัฑิตจาํนวน 5 ท่าน ใน 3 รายวิชาที�เกี�ยวขอ้ง 

เป็นผูช้มการสาธิตและประเมินโดยใชแ้บบสอบถาม 

 

ผลการวเิคราะห์และการทดสอบ 

 ตอนที�  1 การทดสอบสมรรถนะของชุดสาธิตการควบคุมปริมาตรและแสดงระดับนํ� าด้วย

คอมพิวเตอร์โดยผูอ้อกแบบและผูว้ิจยัเป็นผูท้ดสอบมีการดาํเนินการดงัต่อไปนี�  

       การทดสอบสมรรถนะของชุดสาธิตการควบคุมปริมาตรและแสดงระดบันํ� าดว้ยคอมพิวเตอร์ 

โดยผูอ้อกแบบและผูว้ิจยัเป็นผูท้ดสอบดว้ยการปฎิบติัตามขั�นตอน ดงัต่อไปนี�   

1. บรรจุนํ� าที�ถงับน Top ของ ชุดสาธิตฯให้อยูใ่นระดบัสูงสุด Full ระดบัเซนเซอร์ตวัที�สูงที�สุด 

2. ผูว้ิจยัต่อวงจรตามภาพที�4.1 และภาพที� 4.2 

   3.     ผูว้ิจยัทาํการต่อสายจากพอร์ตขนานของเครื�องคอมพิวเตอร์เขา้กบัวงจรอนิเตอร์เฟส   

     4.    ทาํการเปิดโปรแกรมใน Visual Basic ที� file D: Project54  

                     5.    เปิดการทาํงานชุดสาธิตฯ และ RUN โปรแกรมเริ�มตน้การทาํงาน  

   6.    สงัเกตการทาํงานและเปรียบเทียบภาพกราฟฟิกบนจอคอมพิวเตอร์ แลว้บนัทึกผลใน

ตารางที� 3.5   กาํหนดให ้M =ปั�มนํ� า , SV= โซลินอยว์าลว์ และเครื�องหมาย (    ) หมายถึงมีการแสดงผล

บนจอ 
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                                                         ภาพ 4.1 ภาพการต่อวงจรกาํลงัและวงจรควบคุม 
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                                                    ภาพที� 4.2 ภาพการต่อวงจรอินเทอร์เฟส 
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ตารางที� 4.1 ตารางบนัทึกผลการทดลองสมรรถนะ 
 

ขั�นตอนการ

สังเกตที� 

 

สภาวะการทาํงานใน

แผงวงจรของชุดสาธิต 

บนัทึก 

อุปกรณ์

ควบคุม 

ที�ทาํงาน 

(Active) 

บนัทึกผลการแสดงภาพกราฟฟิกบนจอ MONITOR 

แสดงผลที� 

ระดบัที�1 

(Low) 

แสดงผลที� 

ระดบัที�2 

(Medium) 

แสดงผลที� 

ระดบัที�3 

(Full) 

1 สภาวะปกตินํ�าในถงั 

เตม็ระดบัอยูท่ี� FUll 
N/A            

2 ระดบัปริมาตรนํ�าอยูท่ี�

ระดบั 2/3 

โซลินอยด์

วาลว์ 
   

3 ปริมาตรทาํงานนํ�าอยูท่ี�

ระดบั 1/3 

โซลินอยด์

วาลว์ 
   

4 ปริมาตรนํ�าอยูท่ี�ระดบั 
Low 

N/A    

5 ปริมาตรนํ�าอยูท่ี�ระดบั  
Low 

ปั�มนํ�า    

6 ปริมาตรนํ�าอยูท่ี�ระดบั 
1/3 

ปั�มนํ�า    

7. ปริมาตรนํ�าอยูท่ี�ระดบั 

2/3 

ปั�มนํ�า    

8. ปริมาตรนํ�าอยูท่ี�ระดบั

FUll 

N/A    

 

หมายเหตุ : N/A หมายถึงไม่มีการทาํงานใดๆ ระบบรอคาํสั�ง 
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  ผลการทดลองในตารางพบว่าชุดสาธิตการควบคุมปริมาตรและแสดงระดบันํ� าดว้ยคอมพิวเตอร์

ที�นาํมาทดสอบ สามารถทาํงานไดต้ามที�ไดอ้อกแบบและโปรแกรมการทาํงานไว ้ดงันี�   

1. เริ�มจาก ระดบัอยูใ่นระดบั Full ภาพที�แสดงบนจอภาพ แสดงไดถ้กูตอ้งดงัภาพที� 4.3 

 
ภาพที� 4.3 ภาพกราฟฟิกสภาวะเริ�มตน้ที�แสดงในVisual basic 

และโซลินอยดว์าลแ์ละรอรับคาํสั�งใหท้าํการ On 

 

2. ทาํการ ON ที�แผงควบคุมในโปรแกรม Visual basic สงัเกตไดว้่าโซลินอยดว์าลว์เริ�มทาํงาน

โดยเปิดใหน้ํ� าไหลจากถงัดา้นบนลงสู่ถงัดา้นล่าง ปริมาตรของนํ� าที�จอแสดงที�ระดบั 2/3ไดถ้กูตอ้งเหมือน

ในถงัทดลอง ดงัแสดงเหมือนในภาพที� 4.4 

 
                   ภาพที� 4.4 แสดงภาพกราฟฟิกที�Visual basic เมื�อ ONใหโ้ซลินอยดว์าลว์ ทาํงาน 

 

3. สงัเกตการและบนัทึกผลระดบัปริมาตรนํ� าแสดงที� ระดบั 1/3 ซึ�งสามารถแสดงไดถ้กูตอ้ง

เหมือนในถงัทดลอง ดงัแสดงในภาพที� 4.5 
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 ภาพที� 4.5 แสดงภาพระดบัปริมาตรนํ� าบน Visual basic ที�ระดบั 1/3  

 

4.  สงัเกตระดบัปริมาตรนํ� าที�LOW จนนํ� าไหลออกหมด ซึ�งแสดงไดถ้กูตอ้งเหมือนในถงัทดลอง

ดงัแสดงในภาพที� 4.6 

 
ภาพที� 4.6 แสดงภาพกราฟฟิกระดบัปริมาตรนํ� าบน Visual basic ที�ระดบั Low  

 

5. เมื�อนํ� าไหลออกหมดระบบปิดการทาํงานโซลินอยดว์าลว์และเปิดการทาํงานปั�มนํ� า แบบ

อตัโนมติั ผูว้จิยัสงัเกตเห็นการทาํงานของมอเตอร์และภาพกราฟฟิกที�แสดงดงัภาพที� 4.7 
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ภาพที�4.7 แสดงกราฟฟิกเมื�อโซลินอยดว์าลว์หยดุทาํงานและมอเตอร์ทาํงานแบบอตัโนมติั 

 

6. ปั�มนํ� าทาํการสูบนํ� ามาที�ถงับน และกราฟฟิกระดบัปริมาตรแสดงที� Low ถกูตอ้งดงัแสดงใน

ภาพที� 4.8 

 
                      ภาพที� 4.8 แสดงระดบัปริมาตรนํ� าเมื�อมอเตอร์ทาํงานบน Visual Basic 

 

7. ผลการสงัเกตระดบัปริมาตรนํ� าที� 1/3  เมื�อปั�มนํ� าทาํงานและการฟิกที�Visual basic เห็นว่ามี

ระดบัไม่แตกต่างกนั แสดงผลดงัภาพที� 4.9 

 

 

 
                     ภาพที� 4.9 แสดงกราฟฟิกที� Visual basicแสดงภาพปริมาตรนํ� าระดบั 1/3 เมื�อปั�มทาํงาน 
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8. ผลการสงัเกตระดบัปริมาตรของนํ� าที�ถงัทดลองและภาพกราฟฟิกเห็นว่าแสดงระดบัไดไ้ม ่

แตกต่างกนัคือที� 2/3 ดงัแสดงในภาพที�4.10  

 
 

                       ภาพที� 4.10 ผลการแสดงภาพกราฟฟิกที�ระดบั 2/3 ที� Visual basicเมื�อ ปั�มนํ� าทาํงาน 

 

9. ผลการสงัเกตระดบัปริมาตรนํ� าที�ถงัทดลองและภาพกราฟฟิก เห็นแสดงระดบันํ� าได้

เหมือนกนัคือระดบั Full และปั�มนํ� าหยดุทาํงานแบบอตัโนมติัดงัแสดงในภาพที� 4.11 

 
 ภาพที� 4.11 แสดงผลการแสดงระดบัปริมาตรของนํ� าที� Full เมื�อปั�มนํ� าทาํงาน 
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ตอนที�2. ผลการประเมินคุณาพของชุดสาธิตการควบคุมปริมาตรและแสดงระดบันํ� าดว้ย

คอมพิวเตอร์ โดย ผูเ้ชี�ยวชาญ 

          การประเมินคุณภาพในการวิจยัครั� งนี�  ผูว้ิจยัไดเ้ชิญผูเ้ชี�ยวชาญในสาขาที�เกี�ยวขอ้งมาทาํ

การทดสอบ และชมการสาธิตฯ จากนั�นทาํการประเมินคุณภาพ ใน 2 ดา้นดงันี� 

         1.  ดา้นรูปแบบ (Form) 

       2. ดา้นฟังกช์นั( Function)และการใชง้าน 

                                               โดยผูป้ระเมินในการวิจยัครั� งนี�ประกอบดว้ยคณาจารย ์ผูเ้ชี�ยวชาญจากสาขาวิชาเทคโนโลยี

อุตสาหกรรม ดงันี�  

1. อาจารยป์ระจาํสาขาการผลิต                                            2  ท่าน 

2. อาจารยป์ระจาํสาขาออกแบบผลิตภณัฑ ์                          2 ท่าน 

3. อาจารยผ์ูส้อนวิชาการออกแบบระบบควบคุมอตัโนมติั   1 ท่าน 
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                 ผูว้ิจยัไดท้าํการออกแบบเครื�องมือที�ใชใ้นงานวจิยัโดยเลือกใช ้แบบสอบถาม โดยผูเ้ชี�ยวชาญ

เป็นผูก้ารประเมิน โดยมีรายละเอียดดงัต่อไปนี�  

แบบประเมนิคุณภาพที�ใช้ในงานวจิยั 

โครงการ งานวจิยั ชุดสาธิตการควบคุมระดับปริมาตรและแสดงผลระดบันํ�า ด้วยคอมพวิเตอร์ 

คาํชี�แจง :  เรียนผู้ เชี�ยวชาญ โปรดทาํเครื� องหมาย (  )ที�ช่องระดบัคุณภาพ หลงัจากตรวจสอบและชมการสาธิต 

 

ลาํดบั 

 

รายการประเมิน 

ระดบัคุณภาพจากการประเมิน 
ระดบัดีเยี�ยม 

        (4) 

   ระดบัด ี

     ( 3) 

   ควรปรับปรุง 

(2) 

ไม่มีคุณภาพ  

      (1 ) 

   

 

 

 

 

   

1 

ด้านรูปแบบของชุดสาธิต     

1.1  ขนาดของชุดสาธิต     

1.2   วสัดุอุปกรณ์ที�นาํมาประกอบ     

1.3   การจดัวางองคป์ระกอบ     

1.4   ตวัหนงัสือ     

1.5   การเคลื�อยยา้ย     

1.6   การซ่อมบาํรุง     

1.7   ความยดืหยุน่ของโครงสร้าง     

1.8    เสถียรภาพ     

1.9   ความแขง็แรง      

�.��  ความทนทาน     

 

 

 

 

 

 

2 

ด้านประโยชน์ใช้สอย Function     

2.1  การป้องกนักระแสเกิน     

2.2  สวิทซ์ที�ใชค้วบคุม     

2.3  ระบบสัญญาณไฟแจง้เตือน     

�.� การควบคุมแบบอตัโนมตัิ     

2.5 การควบคุมดว้ยมือ     

2.6  การเชื�อมต่อของวงจร     

2.7  การแสดงผลที�ถูกตอ้ง     

2.8  การแสดงผลที�รวดเร็วชดัเจน     

2.9  การบรรจุนํ�า     

2.10 เทคโนโลยทีี�นาํมาใช ้     
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การวเิคราะห์ ผลการประเมนิคุณภาพ 

  จากแบบสอบถาม ผูว้ิจยันาํขอ้มลูที�ไดม้าทาํการคาํนวณหาค่าเฉลี�ย จากรายการประเมิน ดงั

แสดงเป็นตารางประเมินคุณภาพดงันี�  

 

ตารางที� 4.2  ผลการประเมินคุณภาพโดยผูเ้ชี�ยวชาญทั�ง 5 ท่าน 

 

ลําดับ 

 

รายการประเมิน 

ค่าเฉลี�ยระดับคุณภาพจากการประเมิน  

ผลการ

ประเมิน 

เป็นค่า

คะแนนเฉลี�ย 

ระดบัดีเยี�ยม 

 

       (4) 

ระดบัดี 

 

(3) 

ควร

ปรับปรุง 

(2) 

ไม่มีคุณภาพ 

 

(1) 

1 รูปแบบ Form 0 4 1 0 2.8 

2 การใชง้าน (Function) 4 1 0 0 3.8 

 ค่าคะแนนเฉลี�ยโดยรวม     3.3 

                

                ผลคะแนน จากการประเมินโดยผูเ้ชี�ยวชาญทั�ง 5 ท่าน นาํมาวิเคราะห์พบว่า ดา้นรูปแบบของชุด

สาธิตฯไดร้ะดบัคะแนนเฉลี�ยอยูที่� 2.8 และ ดา้นการใชง้านคะแนนเฉลี�ยได ้3.3  ผลการประเมินคุณภาพ

โดยรวมไดค้ะแนนเฉลี�ย 3.3  



บทที� 5 

 

สรุปและการอภปิรายผลการวจิัย 
 

สรุปผลการวจิยั 

 การวิจยัครั� งนี�ผูว้ิจยัไดท้าํการศึกษาออกแบบและสร้างชุดสาธิตการควบคุมปริมาตรและแสดง

ระดบันํ� าดว้ยคอมพิวเตอร์ และไดท้าํการทดสอบและประเมินคุณภาพแลว้โดยสรุปผลดงันี�  

1. จากการวิจยัผูว้ิจยัได้ชุดฝึกการควบคุมปริมาตรและแสดงระดับนํ� าด้วยคอมพิวเตอร์ดัง

แสดงในภาพที� 5.1 

 
 
                         ภาพที� 5.1 ชุดสาธิตการควบคุมปริมาตรและแสดงระดบันํ� าดว้ยคอมพวิเตอร์ 
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2.   สรุปผลการประเมินคุณภาพของชุดสาธิตการควบคุมปริมาตรและแสดงระดบันํ� าดว้ย

คอมพิวเตอร์ โดยไดผ้ลดงัต่อไปนี�  

ตอนที� 1 การทดสอบสมรรถนะโดยผูว้ิจยั 

               ผลการวิเคราะหก์ารทดสอบสมรรถนะสรุปไดว้่า ชุดสาธิตการควบคุมปริมาตร

และแสดงระดบันํ� าดว้ยคอมพิวเตอร์หลงัทาํการทดสอบพบว่าสามารถทาํงานไดต้ามที�ได้

ออกแบบไวคื้อ สามารถควบคุมและแสดงระดบันํ� าไดด้ว้ยคอมพิวเตอร์โดยทาํงานไดเ้ป็น

อตัโนมติัไดต้ามที�ไดอ้อกแบบ 

 ตอนที� 2  การประเมินโดยผูเ้ชี�ยวชาญ 

               ผลการประเมินโดยผูเ้ชี�ยวชาญญทั�ง 5 ท่าน สรุปไดว้่า ผูเ้ชี�ยวชาญ พึงพอใจใน

รูปแบบ(Form)และการทาํงาน(Function)ในระดบัคะแนนเฉลี�ย 3.3 ซึ�งหมายถึงอยูใ่น

เกณฑที์�ผูเ้ชี�ยวชาญมคีวามพึงพอใจในระดบัที�ดี คือคะแนนเฉลี�ยระหว่าง 2.5 – 3.49 ซึ�ง

กาํหนดไวใ้นบทที� 3 

 

การอภิปรายผล 

 งานวิจยัในครั� งนี�ผูว้ิจยัมุ่งศกึษาคน้ควา้เพื�อสร้างชุดสาธิตการควบคุมระดบัปริมาตรและ

แสดงผลดว้ยคอมพิวเตอร์ รวมถึงมีการประเมินคุณภาพประกอบการวิจยัดว้ย เพื�อนาํมาใชป้ระกอบการ

เรียนการสอนในหลกัสูตรเทคโนโลยบีณัฑิต สาขาเทคโนโลยไีฟฟ้าอุตสาหกรรม มหาวิทยาลยัราชภฎั

เพชรบูรณ์ซึ�งอยูร่ะหว่างการพฒันา จึงตอ้งการเครื�องมือหรือชุดสาธิตมาใชป้ระกอบการเรียนการสอน ซึ�ง

ชุดสาธิตที�ผูว้ิจยัสร้างขึ�น มีคุณลกัษณะที�สาํคญัคือ การสามารถทาํงานไดเ้ป็นอตัโนโนมติั และสามารถ

ทาํงานร่วมกบัสื�ออิเลคทรอนิกส์ ซึ�งแสดงผลไดบ้นคอมพิวเตอร์  การทดสอบสมรรถนะของชุดสาธิต 

พบว่าสามารถทาํงานไดต้ามที�ไดอ้อกแบบไวแ้ละมีคุณภาพ ในดา้นรูปแบบและการใชง้านอยูใ่นเกณฑที์�ดี                            

ซึ�งผูว้ิจยัจะนาํผลที�ไดม้าทาํการปรับปรุงและพฒันาใหส้ามารถนาํมาใชใ้นการเรียนการสอนไดจ้ริงใน

โอกาศต่อไป 
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ข้อเสนอแนะ 

 1.จากผลการวิจบัพบว่าความสูงจากพื�นของชุดสาธิตควรเพิ�มจากเดิม เพื�อสามารถนาํมาใช้

สาธิตประกอบการเรียนการสอนไดก้รณีที�มีนกัศึกษาจาํนวนมาก  

 2. แผงวงจรและระบบฟ้าอยูใ่กลถ้งับรรจุนํ� ามาก อาจทาํใหเ้กิดอนัตรายจากกระแสไฟฟ้าได้

กรณีที�มกีารชาํรุดของสายไฟฟ้าในวงจรควรมีการกนัสดัส่วนใหม้ิดชิด 

 3. ตวัหนงัสือแสดงอุปกรณ์บนแผงขนาดเลก็ควรแกไ้ขใหใ้หญ่ขึ�นในกรณีที�ตอ้งสาธิตให้

นกัศกึษาจาํนวนมาก 

 4. ควรมกีารต่อสายยางจากถงับรรจุทั�งสองถงัเพื�อความสะดวกในการเติมนํ� าและระบายนํ� า

ออกภายหลงัจากการใชง้าน 

 

ประโยชน์ที�คาดว่าจะได้รับ 

1. หลกัสูตรเทคโนโลยบีณัฑิต สาขาเทคโนโลยไีฟฟ้า มหาวทิยาลยัราชภฏัเพชรบูรณ์ มีชุด

สาธิตการควบคุมปริมาตรและแสดงระดบันํ� าดว้ยคอมพิวเตอร์ มาประกอบการศึกษาใน

รายวิชาที�มีในหลกัสูตรเพื�อเพิ�มคุณภาพการเรียนรู้ต่อนกัศกึษา 

2. การวจิยัครั� งนี�สามารถลดค่าใชจ่้ายในการจดัซื�อครุภณัฑใ์นการนาํมาประกอบการเรียน

การสอนและเพิ�มพนูทกัษะการทาํงานและการศึกษาคน้ควา้ของอาจายแ์ละนกัศกึษาที�

ร่วมในงานวจิยัในการพฒันาเทคโนโลยใีนดา้นอื�นๆในโอกาศต่อไป 
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