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บทคัดยอ 

 

 โครงงานนี ้นําเสนอการพัฒนาลูว ิ่งสําหรับผู ปวยและผูสูงอายุโดยใชไมโครคอนโทรลเลอร

ควบคุมการทํางาน เพื่อแกปญหาดานการเคลื่อนไหวและการเดินเปนอุปสรรคสําคัญที่สงผลกระทบ

ตอคุณภาพชีวิตของผูปวยและผูสูงอายุ โดยเฉพาะกลุมที่ยังคงมีความสามารถในการเดินไดในระดับ

หนึ่งแตตองการการฟนฟูสมรรถภาพ โครงงานนี้จึงมีวัตถุประสงคในการพัฒนาลูวิ่งสําหรับผูปวยและ

ผูสูงอายุ โดยไดทําการศึกษาขอดีและขอเสียของอุปกรณชวยเดินที่มีอยูในปจจุบัน และนํามาตอยอด

เพื ่อออกแบบระบบการทํางานใหมีประสิทธิภาพสูงสุด ตอบสนองความตองการของผู ป วยที่

จําเปนตองไดรับการฟนฟูรางกายอยางเหมาะสมและปลอดภัยครอบคลุมการพัฒนาอุปกรณลูวิ่ง

พรอมจอแสดงผลจํานวน 1 เครื่อง ซึ่งมีความสามารถในการปรับความเร็วไดสูงสุด 5 กิโลเมตรตอ

ชั่วโมง เพื่อใหเหมาะสมกับระดับความสามารถของผูใชงานแตละประเภทของผูใชงาน นอกจากนี้

อุปกรณยังรองรับการฝกเดิน 2 โหมด ไดแก โหมดแมนนวล ที่ผูใชสามารถปรับเพิ่มหรือลดความเร็ว

ไดตามตองการจากหนาจอ และ โหมดอัตโนมัติ ที่ผูใชสามารถเลือกฝกตามระยะทางที่กําหนดไวระยะ 

15 cm,ระยะ 20  cm,ระยะ 25 cm เพ่ือความปลอดภัยสูงสุดของผูใชงาน อุปกรณยังถูกออกแบบมา

ใหสามารถสั่งหยุดการทํางานของเครื่องไดทันทีหากเกิดเหตุการณผูปวยลม พรอมทั้งมีระบบแจงเตือน

ดวยเสียง และเพื่อการติดตามผลการฟนฟู ระบบจะสามารถบันทึกขอมูลระยะทางการเดินของผูปวย

ไดสูงสุด 5 คน 
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Abstract 

This project presents the development of a treadmill for patients and the elderly 

using a microcontroller to control the operation. To solve the problem of movement 

and walking, which are major obstacles affecting the quality of life of patients and the 

elderly, especially those who still have the ability to walk to a certain level but need 

rehabilitation. Therefore, this project aims to develop a treadmill for patients and the 

elderly by studying the advantages and disadvantages of current walking aids and de-

veloping them to design a system that is most efficient, meeting the needs of patients 

who need to receive proper and safe rehabilitation. It covers the development of 1 

treadmill with a display screen, which can adjust the speed up to 5 kilometers per 

hour to suit the ability level of each type of user. In addition, the device supports 2 

walking training modes: manual mode, which allows users to increase or decrease the 

speed as desired from the screen, and automatic mode, which allows users to choose 

to train at a specified distance of 15 cm, 20 cm, and 25 cm for maximum user safety. 

The device is also designed to be able to stop the machine immediately if a patient 

falls, with an audible alert system. For the purpose of monitoring the rehabilitation 

results, the system can record walking distance data for up to 5 patients. 
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บทที่ 1 

บทนาํ 
 

 ในบทนี้จะกลาวถึงความสําคัญและที่มาของโครงงาน วัตถุประสงคของโครงงาน ประโยชนท่ี

คาดวาจะไดรับ ขอบเขตของโครงงาน ขั้นตอนและวธิีการดําเนินงานของโครงงาน แผนการดําเนินงาน 

ดังตอไปนี้ 

1.1 ความสําคญัและที่มาของโครงงาน   

เนื่องจากสภาพแวดลอมในปจจุบันมีจํานวนประชากรในกลุมผูสูงอายุและผูปวยทางการ

เคล่ือนไหวเพิ่มข้ึนอยางตอเนื่อง และยงัมีแนวโนมมากข้ึน ซ่ึงเกิดจากหลายสาเหตุดวยกัน ไมวาจะเกิด

จากการเสื ่อมสภาพของรางกายจากการที ่มีอายุมากขึ ้น จากอุบัติเหตุที ่ทําใหเกิดการสูญเสีย

ความสามารถในการเคลื่อนไหว รวมถึงผลพวงที่มาจากโรคภัยตางๆ ซึ่งเครือ่งชวยเดินแบบลูวิ่งก็ยัง

เปนอุปกรณทางการแพทยท่ีใชในการฟนฟสูภาพรางกายของผูที่มีปญหาเหลานั้น เชน ผูสูงอายุ,ผูปวย

ในระยะพักฟน,ผูปวยกลามเนื้อออนแรง,ผูปวยโรคหลอดเลือดสมอง [1] เปนตน  

 

 
 

ภาพที่ 1-1 อตัราตายของผูปวยโรคหลอดเลือดสมอง (Stroke : I60 – I69) [1] 
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โดยงานวิจัยชิ ้นนี้จะมุ งเนนเพื ่อชวยเหลือผูที ่มีปญหาการเคลื ่อนไหวดานการเดินที่มี

ความสามารถการเดินที่ดีในระดับหนึ่ง ซึ่งหมายถึง ผูปวยพอที่จะชวยเหลือตัวเอง หรือกาวขาไดดวย

ตัวเองไดโดยอาจจะตองการผูชวยพยุงเดิน 1 คนตลอดเวลาหรือบางครั้ง (Functional Ambulatory 

Category; FAC ระดับ 2-4) เชน ผูสูงอายุ ผูปวยในระยะพักฟน ผูสูงอายุ, ผูปวยในระยะพักฟน,ผูปวย

กลามเนื้อออนแรง,ผูปวยโรคหลอดเลือดสมอง ที่มีปญหาดานการเดินในรูปแบบตาง ๆ ที่ตองไดรับ

การฟนฟูสภาพโดยการเริ่มหัดเดินใหมดวยตนเองหรือมีอุปกรณบางชนิดชวยในการเดินในกรณผีูปวย

ไมมีกําลังแขนหรอืผูปวยผูสูงอายุที่ไมสามารถเดินตามปกติ 

 จากขอมูลนพ.ศักรินทร วงศเลิศศิริ ผอ.สถาบันสิรินธรเพื่อการฟนฟูสมรรถภาพทางการแพทย

แหงชาติ  (สํานักงานกองทุนสนับสนุนการสรางเสริมสุขภาพ, 2562) [2] สาเหตุของการเดินที่ผิดปกติ

สามารถแบงไดดังนี้ โครงสรางมีความผิดปกติ เชน ขอติด ขอหรือกระดูกผิดรูป กลามเนื้อออนแรง  

ระบบประสาทรับความรูสึกผิดปกติ การมองเห็นผิดปกติหรือตาบอด ระบบประสาทสวนกลางผิดปกติ 

การบําบัดรักษาฟนฟู คอื ทําสิ่งที่เปนอยูใหดีขึ้น ถาสิ่งที่เกิดขึ้นไมสามารถแกไขไดมีความพิการถาวรควร

ใชอุปกรณชวยสามารถทรงตัวอยูไดในชวงที่เทาขางเดียวมีการสัมผัสพื้น ขาอีกขางจะตองเหวี่ยงไปยัง

ตําแหนงท่ีเหมาะสมเพื่อทําหนาที่รับนํ้าหนักตอไป และตองมีกําลังเพียงพอในการเคลื่อนขาและลําตัวไป

ขางหนา หากพบวามีการเดินที่ผิดปกติจะเปนอาการแสดงอยางหนึ่งของภาวะหรือโรคที่เกี่ยวของกับ

ระบบกระดูก ขอ กลามเนื้อ และโรคทางระบบประสาท ดังนั้นในการฟนฟูผูปวยที่มีปญหาการเดินที่

ผิดปกติ แพทยจะวินิจฉัยเพื่อหาแนวทางรักษาและฟนฟูอยางเหมาะสมตอไป 

ดังนั้น ทางผูจัดทําโครงการจึงมีแนวคิดที่จะประดิษฐอุปกรณลูวิ่งสําหรับผูปวยและผูสูงอายุ   

จากการนําขอดีและขอเสียของอุปกรณชวยหัดเดินแตละชนิดที่มีอยูในปจจุบัน จึงนํามาพัฒนาตอ

เพื่อใหตอบสนองในระบบการทํางานของอุปกรณใหมีประสิทธิภาพสูงสุด และเกิดประโยชนมากที่สุด

สําหรับผูปวยที่ตองไดรบัการฟนฟูสภาพรางกาย 

 

1.2 วัตถุประสงคของโครงงาน 

1. เพื่อศึกษาเก่ียวกับการพัฒนาอุปกรณไฟฟาและอิเล็กทรอนิกส 

2. เพื่อสงเสริมใหเกิดแนวคดิสรางสรรคและนวัตกรรมในการออกแบบ ตลอดจนการนําวัสดุ

มาประยุกตใชไดอยางมีประสิทธิภาพ 

 3. เพื่อศกึษาและสรางนวัตกรรมที่สามารถชวยเหลือสังคมได 
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1.3 ประโยชนที่คาดวาจะไดรับ  

1. ไดความรูเก่ียวกับอุปกรณลูวิ่งสาํหรับผูปวยและผูสูงอายุ 

2. ชวยเพ่ิมความมั่นคงในการเคลื่อนไหว 

3. เปนอุปกรณชวยเดินสําหรับผูปวยอัมพฤกษ อัมพาต และผูสูงอายุ 

   4. สะดวก เหมาะสม กะทัดรัด สวยงาม เคลื่อนยายสะดวก 

   5. สามารถพัฒนาเขาสูระบบพาณิชยได 

   6. สามารถนําความรูที่ไดมาประดิษฐชวยเหลือสังคม 

 

1.4 ขอบเขตของโครงงาน  

1. สรางเครื่องชวยหัดเดินอัตโนมัติพรอมจอแสดงผลสําหรับผูปวยและผูสูงอายุจํานวน 1 เครื่อง 

2. สามารถปรับความเร็วในการชวยเดิน ไดสูงสุด 5 กิโลเมตร/ชั่วโมง 

       3. สามารถเลือกการฝกโหมดการเดิน 2 โหมด คือโหมดแมนนวลและโหมดอัตโนมัติ 

       4. สามารถสั่งเครื่องหยุดทํางานทันทีหากผูปวยลม และแจงเตือนดวยเสียง 

       5. สามารถบันทึกระยะทางการเดินของผูปวยจํานวน 5 คน 

 

1.5 ขั้นตอนและวิธีการดําเนินของโครงงาน  

   1. กําหนดหัวขอ 

  2. คนหาขอมูลที่เก่ียวของและทบทวนวรรณกรรม 

   3. การจัดทําโครงงานเพื่อนําเสนอและวางแผนสวนที่เกี่ยวของ 

   4. ศึกษาอุปกรณที่นํามาทําโครงการและอุปกรณท่ีนํามาควบคุมการทํางาน 

   5. จัดทําโครงสรางอุปกรณชวยหัดเดินสําหรับผูปวย เขียนโปรแกรมการทํางาน 

   6. ทดสอบการทํางานและแกไขสวนท่ีผิดพลาด 

       7. ประเมินผลที่ไดและสรุปผล 
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1.6 แผนการดําเนินงาน 

ตารางที่ 1-1 แผนการดําเนินงาน 

ระยะเวลาดําเนินงาน 
ก.ย. 

66 

ต.ค. 

66 

พ.ย. 

66 

ธ.ค. 

66 

ม.ค. 

67 

ก.พ. 

67 

มี.ค. 

67 

1. กําหนดหัวขอ รวบรวมขอมูล ทบทวน

วรรณกรรม 

       

2. การจัดทําโครงงานเพ่ือนําเสนอและวางแผน

สวนท่ีเก่ียวของ 

       

3. ศึกษาอุปกรณที่นํามาใชงาน        

4. จัดทําโครงสรางอุปกรณและเขียนโปรแกรม

การทํางาน 

       

5. สอบกาวหนาโครงการ        

6. ทดสอบการทํางานและแกไขสวนที่ผิดพลาด        

7. ประเมินผลท่ีไดและสรุปผล        

8. จัดทํารูปเลมโครงงาน        

9. สอบปองกันโครงงาน        

 

 

  

 

 

 



5 

 

 

 

บทที่ 2 

ทฤษฎีที่เกี่ยวของและอุปกรณท่ีใชในโครงงาน 
 

 ในบทนี้จะกลาวถึงปญหาและความสําคัญ การทบทวนวรรณกรรมที่เกี่ยวของ การเคลื่อนท่ี

ในแนวตรง อุปกรณที่ใชในโครงงาน ดังตอไปน้ี 

 

2.1 ปญหาและความสําคัญ 

ปจจุบันมีผูปวยทางการเคลื่อนไหวเปนจํานวนมาก และยังมีแนวโนมเพิ่มมากขึ้นซึ่งเกิดจาก

หลายสาเหตุดวยกัน ไมวาจะเกิดจากการเสื่อมสภาพของรางกายจากการท่ีมีอายุมากขึ้นจากอุบัติเหตุ

ที่ทําใหสูญเสียความสามารถในการเคลื่อนไหว รวมถึงผลพวงที่มาจากโรคภัยตาง ๆ เชนผูสูงอายุ, 

ผูปวยในระยะพักฟน,ผูปวยกลามเนื้อออนแรง,ผูปวยโรคหลอดเลือดสมอง ก็จะมีภาวะกลามเนื้อออน

แรง โดยในการทํากายภาพบําบัดผูปวยตองเดินใหมากที่สุดเพื่อใหกลามเนื้อแข็งแรง แตปญหาที่

เกิดขึ้นคือการใชงานของอุปกรณ โดยงานวิจัยที่เกี ่ยวของนี้ จะศึกษาผลของระบบ ในกรณีตาง ๆ            

จากอุปกรณใกลเคยีงที่มีอยูในทองตลาด และเทคนิคและอุปกรณที่เก่ียวของ  

 

2.2 การทบทวนวรรณกรรมที่เกี่ยวของ 

2.2.1 งานวิจัยการประมาณความสูงจากความยาวของการกาวขณะเดิน Estimation of 

Stature from Stride Length while Walking [3]  

งานวิจัยนี้มีวัตถุประสงคในการประมาณความสูงของบุคคลจากความยาวของการกาวเดิน โดย         

การหาความสัมพันธของระยะการกาวเดินกับความสูงของบุคคล รวมทั้งศึกษาวิธีการในการวัดความ

ยาว  ของการกาวเดิน เพื่อใชประโยชนในการทํานายความสูงของบุคคล ทําการทดลองโดยการการ

เก็บตัวอยาง รอยพ้ืนรองเทาซึ่งไดจากการกาวเดินในทาเดินปกติเปนระยะทาง 1.00 เมตร แลวทําการ

วัดระยะหางของ การกาวเพื่อหาความสัมพันธรวมกับสวนสูง ดวยการวิเคราะหผลทางสถิติ ซึ่งกลุม

ตัวอยางที่ใชในการ ทดลองคืออาสาสมัครเพศชายจํานวน 100 คน ผลการวิจัยพบวา ความสัมพันธ

ระหวางระยะการกาวเดินและความสูง ทําใหไดสมการถดถอย คือ ความสูง = 155.720 + .212 

(ระยะกาว) สามารถอธิบายความสูงของบุคคลได 25.1% เมื่อนําผล ที่ไดมาทําการวิเคราะหความ

แปรปรวนโดยใชสถิติ F-test คาสถิติ F เทากับ 32.763 พบวาความสูงมี ความสัมพันธเชิงเสนกับ

ระยะกาวดวยความเชื่อมั่น 95% ผูวิจัยไดทําการทดสอบสมการที่ไดโดยการแทน คาระยะการกาวเดิน

ของบุคคลจากการทดลองเพื ่อคํานวณหาคาความสูง จํานวน 100 คน ผลการทดลอง พบวา                  
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คาที่ไดจากการแทนคาในสมการมีคาเฉลี่ยของผลตางเทากับ 1.46% ทําใหระบุไดวาวิธีการดังกลาวมี 

ความนาเชื่อถือได ดังภาพที่ 2-1 

 

 
 

ภาพที่ 2-1 กําหนดจุดอางอิงในการวัด  [3] 

 

ความยาวของระยะการกาวเดินของอาสาสมัครจํานวน 100 คน ที่ทําการเก็บขอมูลมาไดจากการกํา 

หนดใหอาสาสมัครทําการกาวเดินในทาเดินปกติ เปนระยะทาง 1.00 เมตร ผูวิจัยไดนําขอมูลระยะ 

การกาวเดินท่ีไดจากการทดลองมาทําการวเิคราะหขอมูลโดยใชสถิติเขามาชวยในการหาความสัมพันธ 

ระหวางระยะการกาวเดินกับความสูงของบุคคลจากรอยพิมพพื้นรองเทาเพื่อใชประโยชนในการ

ประมาณ ความสูงของบุคคลจากระยะการกาวเดินในทาเดินปกติ นําไปสูการหาวธิีการใหมๆ ในการ

พิสูจน เอกลักษณบุคคลเชื ่อมโยงถึงตัวบุคคลผูกระทําความผิด ซึ ่งผลจากการวิเคราะหผลขอมูล

แสดงผลการ วิเคราะหการถดถอย (Regression Analysis) ของขอมูลเพื่อหาความสัมพันธระหวาง

ระยะการกาวเดิน และความสูง ทําใหไดคาสัมประสิทธสหสัมพันธ (Correlation Coefficient : r)            

มีคา .501 ซึ ่งมีคาเปน บวก แสดงวา ระยะการกาวเดินแปรผันตรงกับสวนสูงของบุคคล นั่นคือ        
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ถาพบวาระยะการกาวเดินเพิ่มมากขึ้น แสดงวาสวนสูงของบุคคลก็จะเพิ่มขึ้น และคา Sig. เทากับ 

.000 มีคานอยกวา 0.05 แสดงวา ระยะการกาวเดินและความสูงมีความสัมพันธกันอยางมีนัยสําคัญท่ี

ระดับ 0.05 และจากคาความสัมพันธที่ไดนี้ ผูวิจัยนําไปสรางสมการถดถอยอยางงายไดเปนความสูง = 

155.720 + .212 (ระยะกาว) จากสมการดังกลาวสามารถระบุไดวา ถาระยะการกาวเดินเพิ่มขึ้น 10 

เซนติเมตร สามารถพยากรณความสูง 783 Veridian E-Journal, SU Vol.5 No. 2 May - August 

2012 กลุมวิทยาศาสตรของคนที่เดินได เพิ่มขึ้น 21.2 เซนติเมตร และเมื่อพิจารณาคาคงที่ (b0) และ

คาสัมประสิทธของ ระยะ กาว (b1) พบวา ทั้ง 2 คานี้ มีคา Sig. เทากับ .000 มีคานอยกวา 0.05 

แสดงวา ความสัมพันธระหวาง ระยะการกาวเดินและความสูงมีความสัมพันธเชิงเสนในทางบวก        

ที่ระดับนัยสําคัญ 0.05 หรือความชันของ สมการถดถอยนี้มีคาเปนบวก ซึ่งจากผลการวิเคราะห

ขางตน สมการการถดถอยมีคา R2 จากสมการที่ ไดมีคาเทากับ .251 แสดงวา สมการถดถอยที่ได

สามารถอธิบายความสูงของบุคคลได 25.1% เมื่อน าผล ที่ไดมาท าการวิเคราะหความแปรปรวนโดย

ใชสถิติ F-test คาสถิติ F เทากับ 32.763 ซึ่งมีคา Sig. เทากับ .000 มีคานอยกวา 0.05 แสดงวาระยะ

การกาวเดินของอาสาสมัครสามารถอธิบายความผันแปรของความ สูงได หรือความสูงมีความสัมพันธ

เชิงเสนกับระยะกาวดวยความเชื่อมั่น 95% รากที่สองของ คาสถิติ F เทากับ 5.724 ซึ่งเทากับคาสถิติ 

t สําหรับทดสอบความชันของสมการถดถอย ดังนั ้นสามารถใชสถิติ F ทดสอบความชันหรือคา

สัมประสิทธิ์ของ ระยะกาว (b1) ไดดวย ผูวิจัยไดทําการทดสอบสมการที่ไดโดยการ แทนคาระยะการ

กาวเดินของบุคคลจากการทดลองเพื ่อคํานวณหาคาความสูง จํานวน 100 คน ผลการ ทดลอง              

พบวาคาความสูงที่จากการทดสอบมีคาความแตกตางกับคาความสูงจริงของอาสาสมัครพบวา คาที่ได

จาการแทนคาในสมการมีคาเฉลี่ยของผลตางเทากับ 1.46% ทําใหระบุไดวาวิธีการดังกลาวมีความ 

นาเช่ือถือได 

2.2.2 ในปพ.ศ. 2559 นายจรัญ คนแรง คณะเทคโนโลยีอุตสาหกรรม มหาวิทยาลัยราชภัฏเชียงราย

ไดนําเสนองานวิจัยเครื ่องชวยเดิน (Walker) [4] เปนอุปกรณสําหรับผูปวยที่มีปญหาเกี่ยวกับการ

เคลื่อนที่ เชน ผูปวยเกี่ยวกับกระดูกเทา กระดูกขา ผูปวยกลามเนื้อแขนขาออนแรง และผูสูงอายุ 

เพื่อใหผูปวยเคลื่อนที่ไดดวยตนเองอยางเปนปกติ แตทั้งนี้ถาผูปวยไมมีกําลังแขนและกําลังขาที่จะยืน

พยุงตัวเองเพียงลําพังได ก็ไมสามารถที่จะยกเครื่องชวยเดินได ทําใหผูที่ดูแลผูปวยจะตองคอยประคอง

ผูปวยอยูตลอดเวลา งานวิจัยไดพัฒนาคิดคน เครื่องชวยเดินอัตโนมัติ สําหรับผูปวยหัดเดินและคนชรา 

โดยการติดลอที่ขาของเครื่องชวยเดินและขับเคลื่อนดวยมอเตอรไฟฟากระแสตรง พรอมทั้งติดตั้ง

เซ็นเซอรที่อาศัยการกาวขาของคนปวยหัดเดินหรือคนชรามาเปนตัวควบคุมใหเครื่องชวยเดินอัตโนมัติ

เคลื่อนที่แทนการยก อุปกรณมีประสิทธิภาพ สะดวก ปลอดภัย และเปนที่ยอมรับ ชวยใหผูปวยหรือ

คนชราเคลื่อนที่ไดสะดวกมากขึ้น ดังภาพที่ 2-2  
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ภาพที่ 2-2  เครื่องชวยเดินอัตโนมัติ นายจรัญ คนแรง คณะเทคโนโลยีอุตสาหกรรม  [4] 

 

2.2.3 ในปพ.ศ. 2558 นายพงศพิสุทธิ์ จอมวฒุิ และ นายสทุธิพงษ ซาซงโดยตพีิมพในวารสาร

ของ หองสมุดคณะวิศวกรรมศาสตร มหาวิทยาลัยนเรศวร ไดนําเสนองานวิจัยเครื่องชวยหัดเดินสําหรับ

ผูปวย (The Patient Assistant Walker) [5] งานวิจัยนี้ทําขึ้นเพื่อคิดคนและทําการออกแบบสราง

เครื่องชวยหัดเดินสําหรับผู สูงอายุที ่ไมสามารถเดินเองไดสะดวกและผู ปวยที ่ตองการรักษาทาง

กายภาพบําบัดเกี่ยวกับการเดินโดยเครื่องชวยหัดเดินจะควบคุมดวยไมโครคอนโทรลเลอร หลักการ

ทํางานคือ เครื่องชวยหัดเดินสามารถปรับความเร็วได 3 ระดับ แสดงเวลาในการทํางานของเคร่ืองในแตละครั้ง 

สามารถวัดระยะทางในการเดินแตละครั้งมีปุมควบคุมทิศทางตรงแขนจับทั้งสองขาง ขอดี ชวยในการอํานวย

ความสะดวกในการทํากายภาพบําบัดไดดี ขอเสีย ใชงานไดเฉพาะพื้นที่ที่ผิวเรียบใชในพื้นที่ผิวขรุขระไมได 

2.2.4 ในปพ.ศ. 2558 พันโท นพ.บุระ สินธุภากร สํานักวชิาแพทยศาสตร มหาวิทยาลัยเทคโนโลยี

สุรนารี ไดนําเสนองานวิจัยเครื่องชวยเดินตานแรงโนมถวงแบบอัตโนมัติ [6] งานวิจัยนี้ทําขึ้นเพื่อที่ไม

สามารถเดินหรือขยับตัวไดอยางคลองแคลวจะตองมีจํานวนสูงมากในอนาคตอันใกลนี้ รางกายชวง

ลางเปนปจจัยสําคัญของการเคลื่อนไหว การขยับขาทั้งสองขางไมไดจากภาวะอัมพาตหรือกลามเนื้อ

ออนแรงท่ีเกิดจากการบาดเจ็บท่ีกระดูกตนคอมีความรุนแรงที่แตกตางกันไปในแตละบุคคล แตตองใช

เวลาในการฟนฟูกลามเนื้อและหมั่นขยับขอทุกสวนเพ่ือปองกันการติดขัด บางคนสามารถฝกนั่งไดบาง

เพ่ือฟนฟูกลามเนื้อบางสวนใหมีการขยับไดบาง แมผูปวยกลุมนี้ยังจําเปนตองมีผูชวยเหลือในการฟนฟู

กลามเนื้ออยูตลอด แตสมองของผูปวยกลุมนี้สามารถคิดและสั่งการไดอยางปกต ิหากสมองนึกคิดที่จะ

ออกกําลังกาย ก็จําเปนตองมีเคร่ืองออกกําลังกายท่ีเหมาะกับความพิการนี้ เพื่อใหพึ่งผูชวยเหลือนอย 
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สําหรับหลักการทํางานของอุปกรณนี้ คือ การใชแรงดันลมจากชุดควบคุมแรงดันลม ซึ่งประกอบไป

ดวยมอเตอรและปมอัดอากาศ แลวอัดอากาศเขาไปยังถุงลม เมื่ออากาศถูกอัดเขามาในถุงลมเปน

ปริมาณมากจะทําใหเกิดแรงยกขึ้น เพื่อชวยลดแรงเนื ่องจากนํ้าหนักของผูทํากายภาพบําบัดที่จะ

กระทําตออวัยวะสวนลางของรางกาย (เชน เขา และขอเทา) เพราะวาแรงยกที่เกิดขึ้นนั้นจะผูใหทํา

กายภาพบําบัดอยูในสภาวะเสมือนไรนํ้าหนัก ทําใหเกิดความปลอดภัยในการกายภาพบําบัด และลด

ความเสี่ยงเนื่องจากแรงกระแทกที่กระทํากับอวัยวะสวนลางที่จะเกิดขึ้นขณะทําการกายภาพบําบัด 

ชวยใหเกิดความปลอดภัยมากยิ่งข้ึน ดังภาพท่ี 2-3 

 

 
 

ภาพที่ 2-3  เคร่ืองชวยเดินตานแรงโนมถวงแบบอัตโนมัติ [6] 

 

2.2.5 ในปพ.ศ. 2553 นายสาโรจน แนวบรรทัด และคณะ สาขาวิชาวิศวกรรมไฟฟา              

คณะวิศวกรรมศาสตร มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลศรีวิชัยไดนําเสนอโปรเจคอุปกรณชวยหัดเดิน

อตัโนมัติสําหรับผูปวย งานวิศวกรรมซอมบํารุง โรงพยาบาลสงขลานครินทร [7] โปรเจคนี้ทําข้ึนเพ่ือการ

สรางอุปกรณเพื่ออํานวยความสะดวกในการเดินใหกับผูปวย เปนเครื่องมือทางกายภาพบําบัดเพื่อใช

ในการชวยใหผูปวยที่มีปญหากับขาหรือกระดูกสันหลังไดหัดเดิน ผูปวยจะสามารถใชเครื่องมือ

ดังกลาวโดยไมตองมีผูอื่นชวย อุปกรณดังกลาวนี้ใชพลังงานจากแบตเตอรี่ ซึง่มีอายุการใชงานไดนาน

ถึงสามชั ่วโมงตอการชารจหนึ ่งครั ้ง สามารถปรับระดับตามความสูงของผู ปวย และใชระบบ

ไมโครคอนโทรเลอรควบคุมการทํางาน มีตัวอินฟาเรดเซ็นเซอรควบคุมการเคลื่อนไหวในแตละกาว            

ซึ่งทันทีที่มีการเคล่ือนไหวผานเซ็นเซอรสัญญาณจะถูกสงไปยังไมโครคอนโทรเลอรและตัวมอเตอรท่ีติดอยู

ตรงลอจะทํางาน ชวงเวลาทํางานของเครื่องจะสั้น  และสามารถตั้งไดสี่ระดับ คอื 15 ซม, 20 ซม, 25 ซม 
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และ 30 ซม การทํางานของอุปกรณชวยเดินสําหรับผูปวย เมื่อมีกาวเทาผานตัวตรวจจับทั้งสองขาตัว

ตรวจจับจะสงสัญญาณไปยังไมโครคอนโทรลเลอร ประมวลผลการทํางาน จึงสงสัญญาณไปยังวงจร

ขับมอเตอร จึงทําใหตัวอุปกรณเดินหนาและแสดงการทํางานมายังหนาจอLCD ดังภาพที ่2-4 

 

 

 

ภาพที่ 2-4 โปรเจคเคร่ืองชวยหัดเดินอัตโนมัติสําหรับผูปวย [7] 

 

2.2.6 ในปพ.ศ. 2561 ร.ต.พิชิตพล โชติกุลนันทน และคณะวิจัยวิทยาลัยวิศวกรรมชีวการแพทย 

มหาวิทยาลัยรังสิต ไดนําเสนองานวิจัยรถเข็นชวยเดินชนิดเคลื่อนท่ีไดรอบทิศทาง [8] 

งานวิจัยนี้ทําขึ้นเพื่อเปนเครื่องมือที่ชวยเหลือการเดินของผูที่มีปญหาในการเดินจากอุบัติเหตุ ผูปวย 

หรือผูสูงอายุ ปญหาที่มักพบในการใชอุปกรณเหลานีโดยทั่วไปก็คือ การที่ตองยกอุปกรณชวยเดินซ่ึง

ทําใหผู ใชเกิดอาการเหนื ่อยลาและไมสะดวกในการใชงาน นอกจากน้ี ระบบลอทั่วไปซี่งมักมีการ

เ ค ล ื ่ อ น ท ี ่ โ ด ย ไ ม  ไ ด  ต ั ้ ง ใ จ ซ ึ ่ ง อ า จ ก  อ ใ ห  เ ก ิ ด อ ั น ต ร า ย ต  อ ผ ู  ท ี ่ ใ ช  ง า น ไ ด  

รถเข็นชวยเดินชนิดเคล่ือนที่ไดรอบทิศทาง ไดรับการพัฒนาคิดคนข้ึนเพ่ือตอบโจทยการใชงานของผูที่

ตองการฝกเดิน อาศัยการเคลื่อนที่ของลอแมคคานัมที่สามารถเคลื่อนทีร่อบทิศทาง โดยใชรีโมตหรือ

ปุมบังคับ ใชงานงาย มีความปลอดภัยสูง โดยระบบการทํางานจะถูกตัดโดยอัตโนมัติเมื่อเกิดเหตุ

ฉุกเฉินหรือกรณีมีปญหาการเคลื่อนที่ นอกจากนี้ยังสามารถตั้งโปรแกรมตางๆ เชน การกําหนดระยะ

การกาวเดินได ผลิตจากวัสดุที่หาไดงายในประเทศ ตนทุนการผลิตตํ่า ผานการทดสอบดานความพึง

พอใจจากผูใชแลว ดังภาพที่ 2-5 
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ภาพที่ 2-5 งานวิจัยรถเข็นชวยเดินชนิดเคลื่อนท่ีไดรอบทิศทาง [8] 

 

2.3 การเคล่ือนท่ีในแนวตรง [9] 

 นิยามการเคล่ือนที ่

      2.3.1 ระยะทาง (Distance) 

          จากการศึกษาการเคลื่อนที่ของวัตถุ เชน รถยนต สัตว วัตถุตกในอากาศ พบวาตําแหนงของ

วัตถุมีการเปลี่ยนไปจากเดิม หรือกลาววาวัตถุจะเลื่อนจากตําแหนงเดิมไปยงัตําแหนงใหม ซึ่งจะเรียก

การเคลื่อนที่เชนนี้วา การเคลื่อนที่แบบเลื่อนตําแหนง (translation motion) ถาเราทราบตําแหนง

เริ่มตนเสนทางการเคล่ือนท่ีและตําแหนงสุดทายของการเคลื่อนที่ ก็จะไดระยะทางจากความยาวตาม

เสนทางการเคลื่อนที่นั้น 

          ระยะทางใชสัญลักษณ “s” เปนปริมาณสเกลาร คือมีแตขนาดเพียงอยางเดียว แตไมบอก

ทิศทางมีหนวยเปน เมตร (m) 

- การกระจัด (Displacement) 

          เมื่อวัตถุมีการเคล่ือนที่จากตําแหนงหนึ่งไปยังอีกตําแหนงหนึ่ง การบอกตําแหนงใหมเทียบกับ

ตําแหนงเดิม เพื่อใหเขาใจไดชัดเจนตองบอกทัง้ระยะหางและทิศทาง ปริมาณที่บอกใหทราบถึงการ

เปลี่ยนตําแหนง เรียกวา การกระจัด 

          การกระจัด ใชสัญลักษณ “ sv” เปนปริมาณเวกเตอร มีหนวยเปน เมตร (m) 

          การกระจัดหาไดจากเสนตรง ที่เขียนหัวลูกศรกํากับโดยลากจากจุดเริ่มตนไปยังจุดสุดทายของ

การเคลื่อนที่ ความยาวของเสนตรงแทนขนาดของการกระจัดและทิศที่หัวลูกศรชี้จะแทนทิศของการ

กระจัด 
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      2.3.2 อัตราเร็ว (Speed) 

          เมื ่อว ัตถุมีการเคลื ่อนที ่ ปริมาณที ่บอกไดวาวัตถุนั ้นเคลื ่อนที ่ไดเร ็วมากหรือนอยนั้น                           

คือ อัตราเร็ว ซึ่งโดยทั่วไป อัตราเร็ว หมายถึง  ระยะทางท่ีวัตถุเคลื่อนที่ไดในหนึ่งเวลา หรือ อัตราการ

เปลี่ยนระยะทาง อัตราเร็วเปนปริมาณสเกลาร ใชสัญลักษณ “ v ” มีหนวย เมตรตอวินาที ( m/s) 
 

                      อัตราเร็ว = 
ระยะทาง

เวลา
    หรือ   𝑣 = 

௦

௧
      (2.1)        

 

เมื่อ     v      คือ อัตราเร็วของวัตถุ มีหนวย เมตรตอวินาที (m / s) 

          s      คือ ระยะทางของวัตถุ มีหนวย เมตร (m) 

          t      คือ เวลาที่วัตถุใชในการเคลื่อนท่ี มีหนวย วินาที (s) 

          อัตราเร็วสามารถแบงออกได ดังนี้ 

1. อัตราเร็วเฉลี่ย (Vav) คือ ระยะทางที่วัตถุเคลื่อนที่ไดในหนึ่งหนวยเวลา (ในชวงเวลาหน่ึงท่ี

กําลังพิจารณาเทานั้น) สามารถเขียนเปนสมการได 

𝑉௔௩ = 
௱௦

௱௧
        (2.2) 

เมื่อ 

 𝑉௔௩  คือ ความเร็วเฉลี่ย มีหนวยเปน เมตรตอวินาที 

 𝛥𝑠  คือ ระยะท่ีวัตถุเคลื่อนที่ได มีหนวยเปน เมตร 

 𝛥𝑡   คือ ชวงเวลาที่ใชวัตถุใชเคลื่อนที่ มีหนวยเปน วินาที 

2. อัตราเร็วขณะใดขณะหนึ ่ง (Vt) คือ ระยะทางที ่เคลื ่อนที ่ไดในหนึ ่งหนวยเวลา เมื่อ

ชวงเวลาที่เคลื่อนที่นอยมากๆ สามารถเขียนสมการได 
 

  𝑉௧  = 
௱௦

௱௧
      (2.3) 

 

เมือ่  Vt คือ อัตราเร็วขณะใดขณะหนึ่ง มีหนวยเปน เมตรตอวินาที (m / s) 

3. อัตราเร็วคงที ่ (V) คือ การบอกใหทราบวาวัตถุมีการเคลื่อนที่อยางสมํ ่าเสมอ ไมวาจะ

พิจารณาในชวงเวลาใด 

2.3.3 ความเร็ว (velocity) 

          เมื่อวัตถุมีการเคลื่อนที่ ตําแหนงของวัตถุจะเปลี่ยนแปลง การเปลี่ยนแปลงตําแหนงของวัตถุ

อาจทําใหทราบวาวัตถุเคลื่อนที่มีลักษณะอยางไร โดยมีการกําหนดวา อัตราการเปลี่ยนแปลงการ

กระจัด หรือ การกระจัดที่เปลี่ยนแปลงไปในหนึ่งหนวยเวลา เรียกวา ความเร็ว 
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          เนื่องจากการกระจัดเปนปริมาณเวกเตอร ความเร็วจึงเปนปริมาณเวกเตอร โดยหนวยของ

ความเร็ว คือ เมตรตอวินาที (m / s) เขียนแทนดวยสัญลักษณ “ V ” 
 

  𝑣̅ = 
௱ೄഥ

௱௧
      (2.4) 

 

เมื่อ 

 𝑣̅   คือ ความเร็วของวัตถุ มีหนวย เมตรตอวินาที (m/s) 

           𝛥ௌ̅ คือ การกระจัดของวัตถุ มีหนวย เมตร (m) 

 𝛥𝑡 คือ เวลาที่วัตถุใชในการเคลื่อนที่ มีหนวย วินาที (s) 

          ความเร็วสามารถแบงออกได คือ 

          1. ความเร็วขณะใดขณะหนึ่ง คือ ความเร็วที่เกิดขึ้น ณ เวลาหนึ่งของการเคลื่อนที่หรือถาพูด

ในอีกความหมายหนึ่ง คือ อัตราการเปลี่ยนแปลงการกระจัดในชวงเวลาสั้น ๆ 

          2. ความเร็วเฉลี่ย คือ อัตราการเปลี่ยนแปลงการกระจัดตอหนึ่งหนวยเวลา  

ใชสัญลักษณ “ Vav ” 

 

   𝑣̅௔௩  = 
௱ೄഥ

௱௧
      (2.5) 

 

เมื่อ 

𝑣̅௔௩  คือ ความเรว็ของวัตถุ มีหนวย เมตรตอวินาที (m/s) 

𝛥ௌ̅ คือ การกระจัดของวัตถุ มีหนวย เมตร (m) 

𝛥𝑡 คือ เวลาที่วัตถุใชในการเคลื่อนที่ มีหนวย วินาที (s) 

         3. ความเร็วคงท่ี (V) คือ วัตถุที่มีการเคลื่อนที่อยางสม่ําเสมอในแนวเสนตรง ไมวาจะพิจารณา

ในชวงเวลาใด ๆ หาไดจากการกระจัดที่เปลี่ยนไปในเวลาหนึ่งหนวย 

 2.3.4 ความเรง (Acceleration) 

          จากการศึกษาพบวาการเคลื ่อนที ่ของวัตถุพบวา ในบางครั ้งอาจมีการเปลี ่ยนแปลง

ทิศทาง  การเคลื่อนที่ การเคลื่อนที ่ทีมีการเปลี ่ยนแปลงขนาดหรือทิศทางของความเร็ว เรียกวา 

ความเรง โดยทั่วไปความเรงหมายถึง อัตราการเปลี่ยนแปลงความเร็ว หรือ ความเร็วที่เปลี่ยนไปใน

หนึ่งหนวยเวลา  

          เนื่องจากความเปนปริมารเวกเตอร ความเรงจึงเปนปริมาณเวกเตอร หนวยของความเรง 

คือ เมตรตอวินาที 2 (m/s2) 
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2.4 อุปกรณท่ีใชในโครงงาน 

  2.4.1 อารดอูิโน (Arduino)  

 Arduino คอื โครงการที่นําชิปไอซีไมโครคอนโทรลเลอรตระกูลตางๆ มาใชรวมกันในภาษา 

C ซึ่งภาษา C นี ้เปนลักษณะเฉพาะคือมีการเขียนไลบารี่ของ Arduino ขึ ้นมาเพื ่อใหการสั ่งงาน 

ไมโครคอนโทรลเลอรที่แตกตางกัน สามารถใชงานโคดตัวเดียวกันได โดยตัวโครงการไดออกบอรด

ทดลองมาหลายๆรูปแบบ เพ่ือใชงานกับ IDE ของตนเอง สาเหตุหลักที่ทํา ให Arduino เปน นิยมมาก

เปนเพราะซอฟแวรที่ใชงานรวมกันสามารถโหลดไดฟรี เปนบอรดมาตรฐานที่นิยมใชงานมากที่สุด 

ดวยเหตุนี้เองทําใหอารดูอิโนไดรับความนิยมจากผูใชงานทั่วโลก อารดูอิโนสามารถนําไปประยุกตใช

งานเกี ่ยวกับการเชื ่อมตอกับอุปกรณรับเขาและสงออกตางๆ ไดมากมายทั้งแบบดิจิทัล (Digital)              

และอนาล็อก (Analog) เชน การรับคาจากสวิตช หรืออุปกรณตรวจจับ (Sensor) แบบตาง ๆ รวมไป

ถึงการควบคุมอุปกรณสงออกตั้งแต แอลอีดี หลอดไฟ มอเตอร รีเลย เปนตน  

 จุดเดนที่ทําใหบอรด Arduino เปนท่ีนิยม  

- งายตอการพัฒนา มีรูปแบบคําสั่งพ้ืนฐาน ไมซับซอนเหมาะสําหรบัผูเริ่มตน 

- มี Arduino Community กลุมคนที่รวมกันพัฒนาที่แข็งแรง 

- Open Hardware ทําใหผูใชสามารถนําบอรดไปตอยอดใชงานไดหลายดาน 

- ราคาไมแพง 

- Cross Platform สามารถพัฒนาโปรแกรมบน OS ใดก็ได 

 2.4.2 โปรแกรมภาษาของอารดูอิโน (Arduino IDE)  [10] Arduino IDE คือเครื่องมือการ

เขียนโปรแกรมที่มีใชงานไดกับอาดูโนไดทุกรุนโดยภายใน จะมีเครื่องมือที่จําเปนสําหรับติดตออาดูโน 

เชน การคนหาอาดูโนที่ติดตอกับเครื ่องคอมพิวเตอรการ เลือกรุ นอาดูโนที่ตออยู เพื ่อตรวจสอบ                 

วาขนาดของโปรแกรมท่ีเขียนหรือไรบรารี่ตาง ๆซับพอรตกับอาดูโนรุนนั้นๆหรือไมอีกทั้งยังมีโปรแกรม

ติดตอผานซีเรียลโดยตรงสําหรับคอมพิวเตอรทําความรูจักกับอาดูโน ดังภาพที่ 2-6 
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ภาพที่ 2-6 โลโกโปรแกรม Arduino IDE [10] 

 

 2.4.3 ภาษาซี (C Programming Language)  [11] 
 

 

 
 

ภาพที ่2-7 ภาษาซี (C Programming Language) [11] 
 

จากภาพที่ 2-6 ภาษาซี (C Programming Language) [11] คือ ภาษาคอมพิวเตอรใช

สาํหรับพัฒนาโปรแกรมทั่วไป ถูกพฒันาคร้ังแรกเพื่อใชเปนภาษาสําหรับพัฒนาระบบปฏิบตัิการยูนิกซ 

(Unix Opearating System) แทนภาษาแอสเซมบลี ซึ่งเปนภาษาระดับตํ่าที่สามารถกระทําในระบบ

ฮารดแวรไดดวยความรวดเร็ว แตจุดออนของภาษาแอซเซมบลีก็คือความยุงยากในการโปรแกรม 

ความเปนเฉพาะตัว และความแตกตางกันไปในแตละเครื ่อง เดนนิส ร ิตชี (Dennis Ritchie)                  

จึงไดคิดคนพัฒนาภาษาใหมนี้ขึ้นมาเมื่อประมาณตนป ค.ศ. 1970 

 2.4.4 ESP32 Node MCU ESP-WROOM-32 Wi-Fi and Bluetooth [12] โมด ูล Wifii 

ESP-32 รุน ESP-WROOM-32 โมดูล Wifi + Bluetooth 4.2 + Touch/Temp Sensor ทํางานแบบ 

Dual Core ที่ความเร็ว 160Mhz มี SRAM 512K หนวยความจํา Flash สําหรับอัพโหลดโปรแกรม
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ขนาด 16M มีขา GPIO 36 ขา ความละเอียดในการอานคา ADC 12 Bit สามารถเขียนโปรแกรม ผาน 

Arduino IDE เหมอืนเขียน Arduino ได 

โมดูลรวม USB TTL และ ESP-32 ไวในตัวแลวคลายกับ Node MCU จึงไมตองบัดกรีหรือ

ตอวงจรเพ่ิม ติดต้ังบอรดใน Arduino IDE แลวเสียบสาย USB โปรแกรมไดเลย ดังภาพที่ 2-8 
 

 
 

ภาพที่ 2-8 ESP32 NodeMCU ESP-WROOM-32 Wi-Fi and Bluetooth [12] 

 

2.4.5 LCD 128x64 Dots LCD Graphic Matrix Displayจอ LCD monochrome [13] 

ขนาด 128x64 มี Blacklight ในตัว  สามารถใชกับ I2C LCD module ได ดังภาพที่ 2-9 

 

 
 

ภาพที่ 2-9 LCD 128x64 Dots LCD Graphic Matrix Display [13] 
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 2.4 .6  LCD IIC/ I2C Interface Module Port IIC/I2C/TWI/SPI Interface Module for 

1602 LCD Display [14] เปนโมดูลที่ใชสําหรับแปลงการติดตอสื่อสารระหวางจอ LCD กับบอรด 

Arduino ให อย ู  ในร ูปแบบ I2C ซ ึ ่งข อด ีก ็ค ือสามารถลด pin ใช งานจาก 6 ให  เหล ือ 2 pin                

ดังภาพที ่2-10 

 

 
 

ภาพที่ 2-10 LCD IIC/I2C Interface [14] 

 2.4 .7  IR Sensor Module E18-D80NK Infrared Reflectance Sensor Photoelectric 

Sensor [15] เปน เซ็นเซอรสวิตช อินฟราเรด มีระยะการทํางานที่ 3 - 80 ซม. สามารถปรับระยะทาง

ไดจากตัวตานทานปรับคาได ใชไฟ 5 โวลต ทํางานแบบแสงอินฟราเรดจึงไมถูกรบกวนไดงาย สะดวก

ในการนําไปประกอบวงจร สามารถนําไปประยุกตใชกับงานหุ นยนตหลบสิ ่งกีดขวาง และงาน 

automation อื ่นๆ เมื่อมีวัตถุผานเซนเซอรจะใหคาออกมาเปน 1 และเมื ่อไมมีวัตถุมาบังสงคา

ออกเปน 0 

 
  
 

ภาพที่ 2-11 IR Sensor Module [15] 
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 2.4 .8  Switching Power Supply AC to DC Switching Power Supply HIECUBE 

(HE05P15LRN) 220VAC to 5VDC 3A 15W [16] แปลงไฟ 220VAC เป น 5VDC สามารถจ าย

กระแสได 3A ดังภาพที่ 2-12 
 

 
 

ภาพที่ 2-12 Switching Power Supply AC to DC [16] 

 

2.4.9 DC-to-DC Step Down Module DC-DC Step-Down Ultra-Small Module [17] 

7V-28V to 5V 3A Fixed Output โมดูล Step Down ขนาดเล็ก 7V-28V to 5V 3A ดังภาพที่ 2-13 

 

 
 

ภาพที่ 2-13 DC-to-DC Step Down Module [17] 
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2.4.10 Micro SD Card Module โมดูล SD card รุนนี้รองรับการใชงานการดขนาดเล็ก 

(Micro SD) [18] ทําหนาที่บันทึกขอมูลลง SD Card เก็บ Data logger โดยใชร วมกับ Arduino 

มี library มาตราฐานพรอมใชงาน สามารถใชงานไดงาย ดังภาพที่ 2-14 

     
 

ภาพที่ 2-14 Micro SD Card Module [18] 

 

2.4.11 Relay module Arduino 5V [19] รีเลยโมดูล Arduino 5V เปนอุปกรณที่ใชใน

การควบคุมอ ุปกรณ  ไฟฟ าท ี ่ม ีแรงด ันไฟฟ าและกระแสส ูง โดยใช ส ัญญาณควบค ุมจาก

ไมโครคอนโทรลเลอรที่มีแรงดันตํา่ เชน Arduino รีเลยทําหนาที่เปนสวิตชทางไฟฟาที่สามารถเปด

หรือปดวงจรไฟฟากําลังไดดวยสัญญาณควบคุมเล็กๆ ดังภาพที่ 2-15           

 

                 
 

ภาพที่ 2-15 Relay module Arduino 5V [19] 
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2.4.12 Micro switch tact switch button switch [20] เปนสวิตชขนาดเล็กที่รู จักกันใน

ชื ่อ snap-action switch เนื่องจากมีกลไกภายในที่ทําใหหนาสัมผัสเปลี ่ยนสถานะอยางรวดเร็ว     

และเด็ดขาด (เปด/ปด) เมื่อถูกกดดวยแรงเพียงเล็กนอย หรือมีการเคลื่อนที่เพียงเล็กนอยของกลไก       

ดังภาพที่ 2-16 

 

               
 

ภาพที่ 2-16 Micro switch tact switch button switch [20] 

 

2.4.13 Transistor BC547 [21] ทรานซิสเตอร  BC547 เป นทรานซิสเตอรชนิด NPN 

Bipolar Junction Transistor (BJT) ที่นิยมใชกันอยางแพรหลายในวงจรอิเล็กทรอนิกสสําหรับงาน

ทั่วไป เชน วงจรขยายสัญญาณและวงจรสวิตช มีคุณสมบัติเดนที่เหมาะสําหรับงานพลังงานตํ่าและ

สญัญาณขนาดเล็ก ดังภาพท่ี 2-17 

 

 
 

ภาพที่ 2-17 Transistor BC547 [21] 
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บทที่ 3 

วิธีการดําเนินงาน 
 

ในบทนี ้จะกลาวถึง การศึกษาอุปกรณล ู ว ิ ่งสําหรับผู ป วยและผู ส ูงอายุที ่น ํามาพัฒนา                

การสรางอุปกรณลูวิ่งสําหรับผูปวยและผูสูงอายุ วงจรการทํางานของลูวิ ่งสําหรับผูปวยและผูสูงอายุ 

ขั้นตอนการประกอบรายละเอียดชิ้นงาน หลักการทํางานของอุปกรณลูวิ ่งสําหรับผู ปวยและสูงอายุ  

รายการอุปกรณที่ใชในการจัดทําลูวิ่งสําหรับผูปวยและผูสูงอายุ การเขียนโปรแกรม Arduino ดังตอไปนี้ 

 

3.1 การศึกษาอุปกรณลูว่ิงสําหรับผูปวยและผูสูงอายุที่นํามาพัฒนา 

3.1.1 ศึกษาลูวิ่งรุ น Kee Going Max นํามาใชในการพัฒนาเครื่อง พารามิเตอร แรงมา

สูงสุด 2.0 hp แรงมาคงท่ี 1.0 hp ขนาดพับ 36*61.5*117.5 cm ขนาดขยาย 124*61.5*117.5 cm 

นํ้าหนักเครื่อง 28 kg รองรบัน้ําหนักสูงสุด 120 kg 

 

              
 

 

ภาพที่ 3-1 ลูวิ่งรุน Kee Going Max 
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 3.1.2 ศึกษาหนาจอลูวิ ่งที่นํามาพัฒนา หนาจอลูวิ ่งของเดิมจะประกอบไปดวยฟงกชั่น               

ของปุมดังนี้  ปุมที่ 1 ความเร็ว 2 KM/H, ปุมที่ 2 ความเร็ว 4 KM/H,  ปุมที่ 3 ความเรว็ 6 KM/H, ปุม

ที่ 4 การทาํงานของโหมด MODE, ปุมที่ 5 เพิ่มความเรว็สายพาน, ปุมที่ 6 การทํางาน START/STOP  

และปุมท่ี 7 ลดความเร็วสายพาน ดังภาพท่ี 3-2 

                                                                  

 
 

    ภาพที่ 3-2 หนาจอลูวิ่งที่นํามาพัฒนา 

 

 3.1.3 ศึกษาหนาจอลูวิ่งที่นํามาพัฒนา มอเตอรที่ใชในการขับเคลื่อนสายพานเปนแบบ

กระแสตรง  ( DC motor ) แรงดัน 180 V ขนาด 0.6 HP ความเร็วรอบ 4200  Rpm( r/min )      

ดังภาพที่ 3-3 

 

1 2 3 4 

5 6 7 
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ภาพที่ 3-3 มอเตอรที่ใชในการขับเคล่ือนสายพานเปนแบบกระแสตรง 
 

3.1.4 ศึกษาบอรดที่ใชควบคุมการทํางานของมอเตอร การควบคุมมอเตอรกระแสตรงมัก

เกี ่ยวของกับการควบคุมอยางนอยหนึ่งในสามปริมาณหลักนี้ (ความเร็ว, ทิศทาง, แรงบิด) โดยใช

วธิีการตางๆ ขึ้นอยูกับชนิดของมอเตอร (เชน มอเตอรแบบ Shunt, Series, Compound)ใชงานนั้นๆ 

เทคนิค PWM ผานวงจร DC Chopper หรือ H-Bridge Driver เปนวิธีการที่ทันสมัยและนิยมใชกัน

อยางแพรหลายในการควบคุมความเร็วและทิศทางของมอเตอรกระแสตรงในปจจุบัน เนื่องจาก

ประสิทธิภาพและความยืดหยุนในการควบคุม ดังภาพท่ี 3-4 

 

 
 

ภาพที่ 3-4 บอรดที่ใชควบคุมการทํางานของมอเตอรกระแสตรง 
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3.2 การสรางอุปกรณลูวิ่งสําหรับผูปวยและผูสูงอายุ 

3.2.1 การออกแบบโครงสรางของลูวิ่งสําหรับผูปวยและผูสูงอายุ จะใชโปรแกรม Sketch Up 

2020 ในการออกแบบเพื่อที่จะนําไปเปนแบบในการใชทําอุปกรณที่นําไปใชงานจริง ดังภาพที่ 3-5 
 

 
 

ภาพที่ 3-5 การออกแบบโครงสรางของลูวิ่งสําหรับผูปวยและสูงอายุ 
 

 3.2.2 ออกแบบวงจรใหมใชในการคอลโทรลคําสั่ง Input ของเครื่องลูว่ิงจะประกอบไปดวย

ฟงกชั ่นของปุมดังนี้  ปุ มที ่ S7 คําสั่ง HOME, ปุมที่ S5 คําสั ่งเลื่อนขึ ้น, ปุมที่ S3 คําสั่งเลื่อนลง,               

ปุมที่ S1 คําสั่ง ENTER, ปุมที่ S6 เพิ่มความเร็วสายพาน, ปุมที่ S4 การทํางาน START/STOP และ 

ปุมที่ S2 ลดความเร็วสายพาน โดยเชื่อมตอผานขั้วเชื่อมเทอรมินอล ดังภาพที่ 3-6   

 

 
 

ภาพที่ 3-6 ออกแบบวงจรใหมใชในการคอลโทรลคําสั่ง Input 
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 3.2.3 ออกแบบวงจรใหมเปนวงจรสําหรับเชื่อมตอปุมกด (Push Buttons) จํานวน 7 ปุม 

เข าก ับ ESP32 (38-pin) โดยใช การเชื ่อมต อแบบ Pull-down resistors เพ ื ่ออานสถานะของ         

ปุ ม START/STOP (ตอกับ ขา3) HOME (ตอกับ ขา4) MENU UP (ตอกับ ขา11) MENU DOWN   

(ตอกับ ขา12) ENTER (ตอกับ ขา15) SPEED UP (ตอกับ ขา33) และ SPEED DOWN (ตอกับ ขา36)         

ดังภาพที่ 3-7 

       

 

 

 

 

            

 

 

 

 

 

ภาพที่ 3-7 ออกแบบวงจรใหมใชในสวนเมนูบนจอควบคุม 

 

 3.2.4 ออกแบบวงจรใหม เปนการเช ื ่อมตอ ESP32 (38-pin) เขากับจอ LCD ขนาด 

128x64 พิกเซล โดยใชการสื่อสารแบบขนาน (Parallel Interface) ซึ่งเปนวิธีการสงขอมูลท่ีคอนขาง

รวดเร็วสําหรับ LCD ประเภทนี้ ESP32 ทําหนาที่ควบคุมการแสดงผลบนจอ LCD โดยสงขอมูลและ

คําสั่งไปยัง LCD ดังภาพที่ 3-8 
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ภาพที่ 3-8 ออกแบบวงจรใหมใชในสงสัญญาณไปแสดงยังหนาจอ LCD 

 

 3.2.5 ออกแบบวงจรใหมโดยแปลงแรงดันแปลงไฟ AC เปน DC 12V ไฟบาน AC 220V  

ถูกแปลงเปนไฟ DC 12V โดยโมดูล AC TO DC 12V แยกแรงดนัสําหรับไฟ DC 12V นี้ถูกสงตอไปยัง

โมดูล DC TO DC 7V เพื่อลดแรงดันเปน 7V ซึ่งเปนแรงดันที่เหมาะสําหรับปอนเขาขาของ ESP32 

แยกแรงดันสําหรับอุปกรณเสริม ในขณะเดียวกัน ไฟ DC 12V ก็ถูกสงตอไปยังโมดูล DC TO DC 5V

เพ่ือลดแรงดันเปน 5V สําหรับจายไฟใหกับอุปกรณภายนอกที่ตองการไฟ 5V ดังภาพท่ี 3-9 

 

 
 

ภาพที่ 3-9 ออกแบบวงจรใหมโดยแปลงแรงดันจาก Ac to Dc และ stepdown 

 

 3.2.6 วงจร Push button switch เป นการเช ื ่อมตอ ESP32 (38-pin) กับร ีเลย  4 ตัว      

ซึ่งแตละตัวควบคุมดวยทรานซิสเตอร BC547 และมี LED แสดงสถานะ   เพื่อสั่งงานชุดปุมคําสั่งของ

บอรดหนาจอเดิมทํางาน ปุม Button+ , ปุม Button- , ปุม Start/Stop และ Motor ESP32  

-สัญญาณควบคุม: เมื่อ ESP32 ตองการเปดรีเลยตัวใดตัวหนึ่ง จะสงสัญญาณดิจทิัล HIGH (ประมาณ 

3.3V) ไปยังขา GPIO ท่ีเชื่อมตอกับ Base ของทรานซิสเตอรที่เก่ียวของ 
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-ทรานซิสเตอรทํางาน: สัญญาณ HIGH นี้จะไป Bias ใหทรานซิสเตอร BC547 ทํางาน (เหมือนสวิตช

ปด)ทําใหกระแสไฟฟาจากแหลงจาย +12V ไหลผานขดลวดของรีเลยและผานทรานซิสเตอร                    

ลงสู GND 

-รีเลยทํางาน: การไหลของกระแสผานขดลวดรีเลยจะสรางสนามแมเหล็กที่ดึงดูดหนาสัมผัสภายใน

รีเลยใหเปลี่ยนสถานะ (จากปกติเปดเปนปด หรือปกติปดเปนเปด) เพ่ือเชื่อมตอวงจรภายนอก 

-LED สวาง: ในขณะเดียวกัน LED แสดงสถานะท่ีตอขนานอยูก็จะสวางข้ึนดวย 

-ไดโอดปองกัน: เมื่อ ESP32 สั่งปดรีเลย (สงสัญญาณ LOW ไปยังทรานซิสเตอร) ทรานซิสเตอร           

จะหยุดทํางาน สนามแมเหล็กในขดลวดจะยุบตัวลงและเกิดแรงดันยอนกลับ แตไดโอด 1N4007              

จะทําหนาที่ระบายแรงดันนี้ออกไป ปองกันไมใหทรานซิสเตอรเสียหาย ดังภาพที่ 3-10 

 

 
 

ภาพที่ 3-10 วงจร Push button switch 

 

 3.2.7 วงจร Save Data เปนการเชื ่อมตอระหวาง ESP32 (38-pin) กับการสื ่อสารกับ 

CJMCU เปนการสื่อสารแบบ I2C (Inter-Integrated Circuit) ใชสําหรับการสื่อสารขอมูลแบบอนุกรม

ระหวางอุปกรณหลายตัวบนบัสเดียวกัน CLMCU สื่อสารกับ Micro SD Card Module ซึ่งเปนการ

สื่อสารแบบ SPI (Serial Peripheral Interface) ใชสําหรับการสื่อสารขอมูลแบบอนุกรมความเร็วสูง 

เหมาะสําหรับการอานและเขียนขอมูลไปยังการด SD ดังภาพที่ 3-11 
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ภาพที่ 3-11 วงจร Save Data 
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3.3 วงจรการทาํงานของลูวิ่งสําหรับผูปวยและผูสูงอายุ 

วงจรที่สรางมาคอลโทรลบอรดเดิมของลูวิ่ง ดังภาพที่ 3-12 

 
 

ภาพท่ี 3-12 วงจรการทํางานของลูวิ่งสําหรับผูปวยและผูสูงอายุ
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3.4 ข้ันตอนการประกอบรายละเอียดช้ินงาน 

3.4.1 การออกแบบวงจร PCB ตําแหนงอุปกรณใชงาน 

ภาพ Layout นี้แสดงถึงการออกแบบแผงวงจรสําหรับโมดูลปุมกด 7 ปุม โดยมีคอนเนคเตอร 

8 pin เปนจุดเชื่อมตอหลัก ดังภาพที่ 3-13 

 

 
 

ภาพที่ 3-13 วงจรโมดูลปุมกดปอนคา Input 

 

ภาพ PCB Layout ของแผงวงจรหลัก ซึ่งเปนภาพรวมของการจัดวางสวนประกอบอุปกรณ

อิเล็กทรอนิกสและลายทองแดง ดังภาพที่ 3-14 

 

 
 

ภาพที่ 3-14 วงจรของแผงวงจรหลักและตําแหนงอุปกรณ 
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3.4.2 ออกแบบแผงวงจรสําหรับโมดูลปุ มกด 7 ปุ ม โดยมีคอนเนคเตอร 8 pin เปนจุด

เชื่อมตอหลัก เปนการลงอุปกรณบนแผน PCB ที่ลอกลายเสร็จแลวนํามาบัดกรีพรอมท้ังลงอุปกรณ ดัง

ภาพที่ 3-15 และภาพที่ 3-16 

 

                         
 

ภาพที่ 3-15 วงจรโมดูลปุมกดปอนคา Input ที่ลอกลายเสร็จ 

 

       
 

ภาพที่ 3-16 วงจรโมดูลปุมกดปอนคา Input ท่ีลงอุปกรณเสร็จ 

 

3.4.3 ออกแบบแผงวงจรจงจรหลักของเครื่อง และเปนการลงอุปกรณบนแผน PCB ที่ลอก

ลายเสร็จแลวนํามาบัดกรีพรอมทั้งลงอุปกรณ ดังภาพที่ 3-17 และภาพที่ 3-18 
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ภาพที่ 3-17 วงจรโมดูลหลักของเคร่ือง ท่ีลอกลายเสร็จ 

 

 
 

ภาพที่ 3-18 วงจรโมดูลหลักของเคร่ือง ท่ีลงอุปกรณเสร็จ 

 

3.4.4 การประกอบหนาจอLCD กับชุดคําสั่งปอนคาInputของเครื่อง พรอมจับยึดอุปกรณ

ตําแหนงเดียวกันกับหนาจอเดิม พรอมจัดเก็บสาย ดังภาพที่ 3-19 
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ภาพที่ 3-19 ติดตั้งหนาจอแสดงผลและชุดคําสั่ง Input 

 

3.4.5 การประกอบวงจรชุดคําสั่งหลัก ติดตั้งแผนPCB ที่ลงอุปกรณเสร็จนํามาติดตั้งใน Box 

electric พรอมจับยึดใหแนนและทาํการตอสายตามวงจรใหถูกตอง ดังภาพที่ 3-20 

 

     
 

ภาพที่ 3-20 ติดตั้งวงจรชุดคําสั่งหลักเขากับกลอง Box electric 
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 3.4.6 การประกอบติดตั ้งชุดบอรดคําสั ่งของเครื่องเดิมเขากับบอรดที ่สรางขึ้นมาใหม                

เพื่อใชในการควบคุมความเรว็โหมดแมนนวล ดังภาพที่ 3-21 

 

                                      
 

ภาพที่ 3-21 ติดตั้งชุดบอรดคําสั่งของเครื่องเดิมเขากับบอรดที่สรางขึ้นมาใหม 

 

3.4.7 การประกอบติดตั้ง IR sensor1,IR sensor2 ตําแหนงหนาสายพานของลู ว ิ ่ง เพ่ือ

ควบคุมการชวยเดินในโหมดอัตโนมัติ ดังภาพที่ 3-22 

 

  
 

ภาพที่ 3-22 ติดตั้ง IR sensor1 และ IR sensor2 
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3.4.8 ประกอบเครื่องตามการออกแบบและทําการตอสายระหวางชุดปอนคําสั่ง Input          

จากปุมดานบนหนาจอแสดงผล ตอสายการทํางานระหวาง IR sensor1,IR sensor2 เขากับชุดคําสั่ง

หลักของเครื่องพรอมจัดเก็บสายไฟใหเรยีบรอย ดังภาพภาพที่ 3-23 

 

 
 

ภาพที่ 3-23 เครื่องลูวิ่งสําหรับผูปวยและผูสูงอายุที่เสรจ็สมบูรณ 
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3.5 หลักการทํางานของอุปกรณลูวิ่งสําหรับผูปวยและสูงอาย ุ

3.5.1 ข้ันตอนการทํางานของอุปกรณแบบ Flow Chart 
 

       
 

ภาพที่ 3-24 การทํางานของอุปกรณแบบ Flow Chart 
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หลักการทํางานของอุปกรณจะแบงการทํางานออกเปน 2 โหมด คือ โหมดแมนนวลและ

โหมดอัตโนมัติโดยโหมดแมนนวลผูใชสามารถเลือกความเร็วตามตองการไดโดย การเพิ่ม - ลดจาก

หนาจอของเครื่องและโหมดอัตโนมัติผูใชสามารถเลือกโหมดตามระยะที่ตองการ 

 Adaptor 220vac to 12vdc เปนอุปกรณแปลงไฟจาก 220vac เปน 12vdc 

เพื่อจายไปยังสวนตางๆ 

 Dc to Dc stepdown converter 5V / 7V เปนอุปกรณลดแรงดันเพื่อไปใช

งานยังอุปกรณตาง แรงดันเอาตพุต 5V / 7V 

 IR sensor 1,2 เปนอุปกรณตรวจจับวัตถุชนิดNPN ใชในการตรวจับตําแหนง

เทาของผูใชงาน 

 บอรด ESP32 เปนอุปกรณประมวลผลหลักซึ่งรับสัญญานณInput เขามา

ประมวลผล และสงสัญญาณ Output ไปควบคุมสวนตางๆ ที่กําหนดไวตาม

โปรแกรม 

 Relay module อุปกรณอิเล็กทรอนิกสที่ทําหนาที่เปนสวิตชไฟฟาที่ควบคุม

ดวยสัญญาณไฟฟาขนาดเล็ก เชน จากไมโครคอนโทรลเลอร 

 Motor เปนอุปกรณที่เปลี่ยนจากพลังงานไฟฟาเปนพลังงานกลเพื่อขับลูวิ่งให

หมุน 

 SD card module เปนอุปกรณที่ชวยใหไมโครคอนโทรลเลอร เชน Arduino 

หรือ Raspberry Pi สามารถเชื่อมตอกับการด SD เพื่อจัดเก็บขอมูลหรืออาน

ขอมูลไดงายขึ้น 

 LCD screen หนาจอแสดงคาท้ังหมดที่ใชงานของเครื่อง 

 Buzzer อุปกรณอิเล็กทรอนิกสที่ใชสรางเสียง โดยเปลี่ยนสัญญาณไฟฟาเปน

เสียงดวยการสั่น 
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 ไดอะแกรมการตอใชงานเคร่ืองลูวิ่งสําหรับผูปวยและผูสูงอาย ุดังภาพที่ 3-25 

 

 
 

ภาพที่ 3-25 ไดอะแกรมการตอใชงานลูวิ่งสําหรับผูปวยและผูสูงอายุ
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3.5.2 กระบวนการทํางานของโหมดแมนนวล  

 เลือก User โดยใสรหัสผาน ดวยการกดปุม Enter จํานวน4ครั้ง 

 เลือก login กดปุม Enter เขาสูหนาโหมดการทาํงาน 

 เลือกโหมดการทํางานแมนนวล 

 เลือกโหมดแมนนวลกดปุม Enter 

 กด Start เริ่มการทํางานของเครื่อง 

 เลือกปุมเพ่ิม/ลด ความเรว็สายพานของลูวิ่งจาก 0.5 km/hr.  

 หนาจอจะแสดง User,ระยะทาง,เวลา,ความเร็ว  

 เมื่อหยุดใชงานเครื่องกดปุ ม Stop เครื ่องจะทําการบันทึกขอมูลของ User ลง

หนวยความจําเครื่อง หนวย Km. 

 หากเกิดเหตุฉ ุกเฉินผู ใชสามารถกดปุ ม Stop หรือดึงสาย Safety เพื ่อหยุด                 

กาทํางานเครื่อง กรณดีงึสาย Safety เครื่องจะหยุดการทํางานทันทีและมีเสียงแจง

เตือน 

 

3.5.3 กระบวนการทํางานของโหมดอัตโนมัติ  

 เลือก User ใสรหัสผาน โดยการกดปุม Enter จํานวน4ครั้ง 

 เลือก login กดปุม Enter เขาสูหนาโหมด 

 เลือกโหมดการทํางานอัตโนมัติ/แมนนวล 

 เลือกโหมดอัตโนมัติกดปุม Enter 

 เลือกระยะการเลื่อนของลูวิ่ง 

-โหมด1 ระยะ 15 cm. 

-โหมด2 ระยะ 20 cm. 

-โหมด3 ระยะ 25 cm. 

 กดปุม Start เพ่ือเริ่มการทํางานเครื่อง 

 กาวเทาท้ังสองอยูในระยะเซนเซอร 

 เครื่องจะทําวนซํ้าๆจนกวาเทาทั้งสองจะอยูนอกระยะเซนเซอรและผูใชหยุดเครื่อง 
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 เมื่อกดปุ ม Stop เครื่องจะบันทึกการใชงานของ User นั ้นลงในหนวยความจํา

เครื่อง หนวย Km. 

 หากเกิดเหตุฉุกเฉินผูใชสามารถกดปุม Stop หรือดึงสาย Safety เพื ่อหยุดการ

ทํางานเครื่อง กรณีดึงสาย Safety เครื่องจะหยุดการทํางานทันทีและมีเสียงแจง

เตือน  

 

3.6 รายการอุปกรณที่ใชในการจัดทําลูวิ่งสําหรับผูปวยและผูสูงอายุ 

อุปกรณที่ใชในการจัดทําโครงสรางและอุปกรณที่ใชในการสั่งการควบคุมและตนกําลัง มี

รายการดังตอไปนี้ 

ตารางที่ 3-1 อุปกรณท่ีใชในการสั่งการควบคุมและตนกําลัง 

ลําดับ ชื่ออุปกรณ จํานวน 

1 LCD 128x64 Dots LCD Graphic Matrix Display 1 ชิ้น 

2 LCD IIC/I2C Interface 1 ชิ้น 

3 IR Sensor Module 2 ชิ้น 

4 ESP32 NodeMCU ESP-WROOM-32 Wi-Fi and Bluetooth 2 ตัว 

5 Switching Power Supply AC To DC 1 ชิ้น 

6 DC-to-DC Step Down Module  2 ชิ้น 

7 Micro SD Card Module 1 ชิ้น 

8 Micro SD Card  1 ชิ้น 

9 Relay module Arduino 5V 4 ชิ้น 

10 CJMCU   1 ชิ้น 

11 Resistor 15 ชิ้น 

12 Transistor 4 ชิ้น 

13 Capacitor 2 ชิ้น 

14 Micro switch button 7 ชิ้น 

15 LED  4 ชิ้น 

16 Electrical Box 1 กลอง 
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3.7 การเขียนโปรแกรม Arduino 

เขียนโคดในโปรแกรมควบคุมการทํางานของลูวิ ่งสําหรับผูปวยและผูสูงอายุ ดวยบอรด 

ESP32 NodeMCU เพื่อควบคุมการทํางานของมอเตอรและเซนเซอร โดยมีการออกแบบวงจรและทดลอง

วงจรไปดวยกัน เพ่ือใหไดโปรแกรมและวงจรใชงานไดตามขอบเขตท่ีต้ังไว  

 

 
 

ภาพที่ 3-26 โคดโปรแกรม Arduino  
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บทที่ 4 

ผลการทดลองและวิจารณ 
 

ในบทนี้จะเปนการกลาวถึงการทดลอง และผลการทดลองการใชงานจริงของเครื ่องที่ได

ออกแบบไว ซึ่งทําการทดลองเลือกการใชงานโหมดการเดิน 2 โหมด โหมดอัตโนมัติและโหมดแมนนวล

ตามขอบเขตท่ีกําหนดไว  

 

4.1 วิธีการทดสอบ 

      4.1.1 ตดิตั้งและเชื่อมตออุปกรณตาง ๆ สําหรับการทดสอบลูวิ่งโหมดอัตโนมัติ 

      4.1.2 ติดตั้งและเชื่อมตออุปกรณตาง ๆ สําหรับการทดสอบลูวิ่งโหมดแมนนวล 

 

4.2 ผลการทดลอง 

      4.2.1 การทดสอบลูวิ่งโดยเลือกโหมดอัตโนมัติ 

การทดสอบลูวิ่งโดยเลือกโหมดอัตโนมัติ บุคคลที่ 1 ประเภทผูสูงอายุ โดยทําการทดลอง

ทั้งหมด 5 ครั้ง เพ่ือหาคาเฉลี่ย ซึ่งจะไดผลการทดลองดังแสดงในตารางที่ 4-1 

 

ตารางที่ 4-1 การทดสอบลูว่ิงโดยเลือกโหมดอัตโนมัติ บุคคลที่ 1 

 

ชื่อ-สกุล บุคคลที่ 1 

อายุ 87 ป 

นํ้าหนัก 51 กิโลกรัม 

สวนสูง 158 เซนติเมตร 

โรคประจําตวั ความดัน, ไขมันในเลือดสงู 

ระยะการเดนิ 

(cm.) 

การทดลองครั้งท่ี 
คาเฉลี่ย 

1 2 3 4 5 

15 17.0 15.2 16.0 15.4 16.0 15.92 

20 20.5 22.0 23.2 21.1 21.8 21.92 

25 27.0 26.0 24.2 27.5 26.8 26.30 
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จากตารางที่ 4-1 บุคคลที่ 1 ประเภทผูสูงอายุ โดยทําการทดลองทั้งหมด 5 ครั้ง เมื่อปรับ

ระยะการเดินโหมดอัตโนมัติ ระยะ 15 cm คาเฉลี่ย 15.92 cm,  ระยะ 20 cm คาเฉลี่ย 21.92 cm 

และระยะ 25 cm คาเฉลี่ย 26.30 cm   

 

การทดสอบลูวิ่งโดยเลือกโหมดอัตโนมัติ บุคคลที่ 2 ประเภทผูสูงอายุ โดยทําการทดลอง

ทั้งหมด 5 ครั้ง เพ่ือหาคาเฉลี่ย ซึ่งจะไดผลการทดลองดังแสดงในตารางที่ 4-2 

 

ตารางที่ 4-2 การทดสอบลูว่ิงโดยเลือกโหมดอัตโนมัติ บุคคลที่ 2 

 

ชื่อ-สกุล บุคคลที่ 2 

อายุ 82 ป 

นํ้าหนัก 59 กิโลกรัม 

สวนสูง 150 เซนติเมตร 

โรคประจําตวั ความดัน, เบาหวาน, ไขมนัในเลือดสูง 

ระยะการเดนิ 

(cm.) 

การทดลองครั้งท่ี 
คาเฉลี่ย 

1 2 3 4 5 

15 15.0 15.3 16.2 15.8 16.0 15.66 

20 21.2 20.8 22.0 20.4 20.6 21.00 

25 28.0 26.0 27.5 26.3 25.8 26.72 

 

จากตารางที่ 4-2 บุคคลที่ 2 ประเภทผูสูงอายุ โดยทําการทดลองทั้งหมด 5 ครั้ง เมื่อปรับ

ระยะการเดินโหมดอัตโนมัติ ระยะ 15 cm คาเฉลี่ย 15.66 cm,  ระยะ 20 cm คาเฉลี่ย 21.00 cm 

และระยะ 25 cm คาเฉลี่ย 26.72 cm   
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การทดสอบลูวิ่งโดยเลือกโหมดอัตโนมัติ บุคคลที่ 3 ประเภทผูปวย โดยทําการทดลองทั้งหมด 

5 ครั้ง เพ่ือหาคาเฉลี่ย ซึ่งจะไดผล การทดลองดังแสดงในตารางท่ี 4-3 

 

ตารางที่ 4-3 การทดสอบลูว่ิงโดยเลือกโหมดอัตโนมัติ บุคคลที่ 3 

 

ชื่อ-สกุล บุคคลที่ 3 

อายุ 67 ป 

นํ้าหนัก 57 กิโลกรัม 

สวนสูง 161 เซนติเมตร 

โรคประจําตวั ความดัน, เบาหวาน, ไขมนัในเลือดสูง, เกาท 

ระยะการเดนิ 

(cm.) 

การทดลองครั้งท่ี 
คาเฉลี่ย 

1 2 3 4 5 

15 16.0 16.5 16.8 17.0 16.3 16.52 

20 22.0 23.5 23.0 22.0 22.5 22.60 

25 27.0 28.0 26.0 28.3 27.2 27.30 

 

จากตารางที่ 4-3 บุคคลที่ 3 ประเภทผูสูงอายุ โดยทําการทดลองทั้งหมด 5 ครั้ง เมื่อปรับ

ระยะการเดินโหมดอัตโนมัติ ระยะ 15 cm คาเฉลี่ย 16.52 cm,  ระยะ 20 cm คาเฉลี่ย 22.60 cm 

และระยะ 25 cm คาเฉลี่ย 27.30 cm   
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การทดสอบลูวิ่งโดยเลือกโหมดอัตโนมัติ บุคคลที่ 4 ประเภทผูปวย โดยทําการทดลองทั้งหมด 

5 ครั้ง เพ่ือหาคาเฉลี่ย ซึ่งจะไดผล การทดลองดังแสดงในตารางท่ี 4-4 

 

ตารางที่ 4-4 การทดสอบลูว่ิงโดยเลือกโหมดอัตโนมัติ บุคคลที่ 4 

 

ชื่อ-สกุล บุคคลที่ 4 

อายุ 58 ป 

นํ้าหนัก 62 กิโลกรัม 

สวนสูง 151 เซนติเมตร 

โรคประจําตวั ความดัน, ไขมันในเลือดสงู, เขาเสื่อม 

ระยะการเดนิ 

(cm.) 

การทดลองครั้งท่ี 
คาเฉลี่ย 

1 2 3 4 5 

15 15.0 14.0 16.0 16.8 15.2 15.40 

20 22.1 22.0 21.6 23.0 21.4 22.02 

25 27.0 28.0 26.0 28.0 27.2 27.24 

 

จากตารางที่ 4-4 บุคคลที่ 4 ประเภทผูสูงอายุ โดยทําการทดลองทั้งหมด 5 ครั้ง เมื่อปรับ

ระยะการเดินโหมดอัตโนมัติ ระยะ 15 cm คาเฉลี่ย 15.40 cm,  ระยะ 20 cm คาเฉลี่ย 22.02 cm 

และระยะ 25 cm คาเฉลี่ย 27.24 cm  
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การทดสอบลูวิ ่งโดยเลือกโหมดอัตโนมัติ บุคคลที่ 5 ประเภทผูปวย โดยทําการทดลองทั้งหมด              

5 ครั้ง เพ่ือหาคาเฉลี่ย และคาความคลาดเคลื่อนเฉลี่ย (%) ซึ่งจะไดผล การทดลองดังแสดงในตารางที่ 4-5 

 

ตารางที่ 4-5 การทดสอบลูว่ิงโดยเลือกโหมดอัตโนมัติ บุคคลที่ 5 

 

ชื่อ-สกุล บุคคลที่ 5 

อายุ 61 ป 

นํ้าหนัก 65 กิโลกรัม 

สวนสูง 154 เซนติเมตร 

โรคประจําตัว ไขมันในเลือดสูง, ผาตัดเปลี่ยนเขา 

ระยะการเดิน 

(cm.) 

การทดลองครั้งท่ี 
คาเฉลี่ย 

1 2 3 4 5 

15 16.0 15.6 15.2 15.8 15.6 15.64 

20 22 21.5 21.2 222.1 21.6 21.68 

25 25.2 25.7 26 25.3 25.6 25.56 

 

จากตารางที่ 4-5 บุคคลที่ 5 ประเภทผูสูงอายุ โดยทําการทดลองทั้งหมด 5 ครั้ง เมื่อปรับ

ระยะการเดินโหมดอัตโนมัติ ระยะ 15 cm คาเฉลี่ย 15.64 cm,  ระยะ 20 cm คาเฉลี่ย 21.68 cm 

และระยะ 25 cm คาเฉลี่ย 25.56 cm   
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      4.2.2 การทดสอบลูวิ่งโดยเลือกโหมดแมนนวล 

การทดสอบลู ว ิ ่งโดยเลือกโหมดแมนนวล บุคคลที ่ 1 โดยทําการทดลองทั ้งหมด 5 ครั้ง                 

เพื่อหาคาเฉลี่ย ซึ่งจะไดผลการทดลองดังแสดงในตารางท่ี 4-6 

 

ตารางที่ 4-6 การทดสอบลูว่ิงโดยเลือกโหมดแมนนวล บุคคลที่ 1 

 

ชื่อ-สกุล บุคคลท่ี1 

นํ้าหนัก 62 กิโลกรัม 

ความเร็ว 

(km/h) 

การทดลองครั้งที่ เวลา 5 นาที 
คาเฉลี่ย 

1 2 3 4 5 

1.3 0.1 0.1 0.1 0.2 0.1 0.12 

2.4 0.2 0.2 0.2 0.2 0.3 0.22 

3.5 0.3 0.3 0.4 0.3 0.3 0.32 

 

จากตารางที ่ 4-6 บุคคลที่ 1 โดยทําการทดลองโหมดแมนนวลทั้งหมด 5 ครั้ง เมื่อปรับ

ความเร็ว ที่ 1.3 , 2.4 , 3.5 (หนวย km/h)  ตามที่กําหนดไว พบวาคาเฉลี่ยของที่เคลื่อนท่ีไดความเร็ว 

1.3 km/h คาเฉลี ่ยที ่ได 0.12 km, ความเร็ว 2.4 km/h คาเฉลี ่ยที ่ได 0.22 km และความเร็ว 3.5 

km/h คาเฉลี่ยท่ีได 0.32 km   
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การทดสอบลู ว ิ ่งโดยเลือกโหมดแมนนวล บุคคลที ่ 2 โดยทําการทดลองทั ้งหมด 5 ครั้ง                   

เพื่อหาคาเฉลี่ย ซึ่งจะไดผลการทดลองดังแสดงในตารางท่ี 4-7 

 

ตารางที่ 4-7 การทดสอบลูว่ิงโดยเลือกโหมดแมนนวล บุคคลที่ 2 

 

ชื่อ-สกุล บุคคลที่ 2 

นํ้าหนัก 67 กิโลกรัม 

ความเร็ว 

(km/h) 

การทดลองครั้งที่ เวลา 5 นาที 
คาเฉลี่ย 

1 2 3 4 5 

1.3 0.1 0.1 0.1 0.1 0.1 0.10 

2.4 0.2 0.3 0.2 0.2 0.2 0.22 

3.5 0.3 0.3 0.3 0.4 0.3 0.32 

 

จากตารางที ่ 4-7 บุคคลที ่ 2 โดยทําการทดลองโหมดแมนนวลทั้งหมด 5 ครั้ง เมื ่อปรับ

ความเร็ว ที่ 1.3 , 2.4 , 3.5 (หนวย km/h)  ตามที่กําหนดไว พบวาคาเฉลี่ยของที่เคลื่อนที่ไดความเร็ว 

1.3 km/h คาเฉลี ่ยที ่ได 0.10 km, ความเร็ว 2.4 km/h คาเฉลี่ยที่ได 0.22 km และความเร็ว 3.5 

km/h คาเฉลี่ยท่ีได 0.32 km   

 

การทดสอบลู ว ิ ่งโดยเลือกโหมดแมนนวล บุคคลที ่ 3 โดยทําการทดลองทั ้งหมด 5 ครั้ง               

เพื่อหาคาเฉลี่ย ซึ่งจะไดผลการทดลองดังแสดงในตารางท่ี 4-8 

 

ตารางที่ 4-8 การทดสอบลูว่ิงโดยเลือกโหมดแมนนวล บุคคลที่ 3 

 

ชื่อ-สกุล บุคคลที่ 3 

นํ้าหนัก 55 กิโลกรัม 

ความเร็ว 

(km/h) 

การทดลองครั้งที่ เวลา 5 นาที 
คาเฉลี่ย 

1 2 3 4 5 

1.3 0.1 0.2 0.2 0.1 0.2 0.16 

2.4 0.2 0.2 0.3 0.3 0.2 0.26 

3.5 0.3 0.3 0.3 0.4 0.4 0.34 
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จากตารางที ่ 4-8 บุคคลที่ 3 โดยทําการทดลองโหมดแมนนวลทั้งหมด 5 ครั ้ง เมื่อปรับ

ความเร็ว ที่ 1.3 , 2.4 , 3.5 (หนวย km/h)  ตามที่กําหนดไว พบวาคาเฉลี่ยของที่เคลื่อนที่ไดความเร็ว 

1.3 km/h คาเฉลี ่ยที ่ได 0.16 km, ความเร็ว 2.4 km/h คาเฉลี ่ยที ่ได 0.26 km และความเร็ว 3.5 

km/h คาเฉลี่ยท่ีได 0.34 km   

 

การทดสอบลู ว ิ ่งโดยเลือกโหมดแมนนวล บุคคลที ่ 4 โดยทําการทดลองทั ้งหมด 5 ครั้ง          

เพื่อหาคาเฉลี่ย ซึ่งจะไดผลการทดลองดังแสดงในตารางท่ี 4-9 

 

ตารางที่ 4-9 การทดสอบลูว่ิงโดยเลือกโหมดแมนนวล บุคคลที่ 4 

 

ชื่อ-สกุล บุคคลท่ี 4 

นํ้าหนัก 70 กิโลกรัม 

ความเร็ว 

(km/h) 

การทดลองครั้งที่ เวลา 5 นาที 
คาเฉลี่ย 

1 2 3 4 5 

1.3 0.1 0.1 0.1 0.1 0.1 0.10 

2.4 0.2 0.2 0.2 0.2 0.2 0.20 

3.5 0.3 0.3 0.3 0.3 0.3 0.30 

 

จากตารางที ่ 4-9 บุคคลที่ 4 โดยทําการทดลองโหมดแมนนวลทั้งหมด 5 ครั ้ง เมื่อปรับ

ความเร็ว ที่ 1.3 , 2.4 , 3.5 (หนวย km/h)  ตามที่กําหนดไว พบวาคาเฉลี่ยของที่เคลื่อนที่ไดความเร็ว 

1.3 km/h คาเฉลี ่ยที ่ได 0.10 km, ความเร็ว 2.4 km/h คาเฉลี ่ยที ่ได 0.20 km และความเร็ว 3.5 

km/h คาเฉลี่ยท่ีได 0.30 km   
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การทดสอบลูวิ่งโดยเลือกโหมดแมนนวล บุคคลท่ี 5 โดยทําการทดลองทั้งหมด 5 ครั้ง เพื่อหา

คาเฉลี่ย ซึ่งจะไดผลการทดลองดังแสดงในตารางที่ 4-10 

 

ตารางที่ 4-10 การทดสอบลูว่ิงโดยเลือกโหมดแมนนวล บุคคลที่ 5 

 

ชื่อ-สกุล บุคคลที่ 5 

นํ้าหนัก 65 กิโลกรัม 

ความเร็ว 

(km/h) 

การทดลองครั้งที่ เวลา 5 นาที 
คาเฉลี่ย 

1 2 3 4 5 

1.3 0.1 0.1 0.2 0.1 0.1 0.12 

2.4 0.2 0.2 0.3 0.2 0.2 0.22 

3.5 0.3 0.4 0.3 0.3 0.3 0.32 

 

จากตารางที ่ 4-10 บุคคลที่ 5 โดยทําการทดลองโหมดแมนนวลทั้งหมด 5 ครั้ง เมื่อปรับ

ความเร็ว ที่ 1.3 , 2.4 , 3.5 (หนวย km/h)  ตามที่กําหนดไว พบวาคาเฉลี่ยของที่เคลื่อนที่ไดความเร็ว 

1.3 km/h คาเฉลี ่ยที ่ได 0.12 km, ความเร็ว 2.4 km/h คาเฉลี ่ยที ่ได 0.22 km และความเร็ว 3.5 

km/h คาเฉลี่ยท่ีได 0.32 km   

 

4.3 อภิปรายผลการทดลอง 

4.3.1 จากการทดสอบลูวิ่งโดยเลือกโหมดอัตโนมัติ ประเภทผูสูงอายุ จํานวน 5 คน โดยทําการ

ทดลองทั้งหมด 5 ครั้ง เมื่อปรับระยะการเดิน ระยะ 15 cm คาเฉลี่ยที่ได 15.82 cm, ระยะ 20 cm 

คาเฉลี่ยที่ได 21.84 cm และระยะ 25 cm ไดคาเฉลี่ย 26.62 cm  

โดยการใชทฤษฎีการเคลื่อนที่ในแนวตรง การหาอัตราเร็ว สูตร  𝑣 = 
௦

௧
               (4.1) 

โดย  v คือ อัตราเร็วของวัตถุ 

s คือ ระยะทางของวัตถุ 

 t คือ เวลาที่วัตถุใชเคลื่อนที่ 

คํานวณโหมดอัตโนมัติ ระยะ 15 cm โดยใชอัตราเร็ว 0.5 km/h แปลงระยะทาง 15 cm               

เปน 0.00015 km จากสูตร 𝑣 = 
௦

௧
  หาคาเวลาท่ีวัตถุใชเคลื่อนที่ จะได 𝑡= 

௦

𝑣
     

แทนคาสมการ 𝑡 = 
଴.଴଴଴ଵହ

0.5
 x 3600  
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 จะได 𝑡 = 1.08 x 1000 

  = 1080 S 
 

คํานวณโหมดอัตโนมัติ ระยะ 20 cm โดยใชอัตราเร็ว 0.5 km/h แปลงระยะทาง 20 cm               

เปน 0.00020 km จากสูตร 𝑣 = 
௦

௧
  หาคาเวลาท่ีวัตถุใชเคลื่อนที่ จะได 𝑡= 

௦

𝑣
    

 

แทนคาสมการ 𝑡 = 
଴.଴଴଴ଶ଴

0.5
 x 3600  

 จะได 𝑡 = 1.44 x 1000 

  = 1440 S 
 

คํานวณโหมดอัตโนมัติ ระยะ 25 cm โดยใชอัตราเร็ว 0.5 km/h แปลงระยะทาง 25 cm               

เปน 0.00025 km จากสูตร 𝑣 = 
௦

௧
  หาคาเวลาท่ีวัตถุใชเคลื่อนที่ จะได 𝑡= 

௦

𝑣
    

 

แทนคาสมการ 𝑡 = 
଴.଴଴଴ଶହ

0.5
 x 3600  

 จะได 𝑡 = 1.8 x 1000 

  = 1800 S 
 

ผลการทดสอบการใชงานเครื่องจริงตามระยะทางท่ีกําหนด ในโหมดอัตโนมัติคาที่เคลื่อนที่ได

จริงมีความใกลเคียงกับการใชทฤษฎีการเคลื่อนที่แนวตรงมาประประยุกตใชงานจริง  

4.3.2 จากการทดสอบลูวิ่งโดยเลือกโหมดแมนนวล เนื่องจากผูใชงานในโหมดอัตโนมัติไมสามารถ

ทดลองในโหมดแมนนวล ไดทําการทดสอบจากผูที่มีความพรอมในการทดสอบ จํานวน 5 คน โดยทําการ

ทดลองทั้งหมด 5 ครั้ง เมื่อปรับความเร็ว 1.3 km/h คาเฉลี่ยที่ได 0.12 km, ความเร็ว 2.4 km/h คาเฉลี่ย

ที่ได 0.22 km และความเร็ว 3.5 km/h ไดคาเฉลี่ย 0.32 km 

ค ํานวณโหมดแมนนวล ความเร ็ว 1.3 km/h โดยใชเวลา 5 นาที แปลง m/s เป น km/3.6             

จากสูตร 𝑣 = 
௦

௧
  หาคาระยะทางของวัตถุ จะได 𝑠 = 𝑣𝑡 

แทนคาสมการ  𝑠 = 0.36 x 3600 

 จะได 𝑠 = 1296 m 

หาในเวลา 5 นาที  

2.3 km = 1300 m 

𝑣  = 1300/60 = 21.66 m/s 

หา  𝑠  = 21.66 x 5 = 108.3 m 
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ค ํานวณโหมดแมนนวล ความเร ็ว 2.4 km/h โดยใช  เวลา 5 นาที แปลง m/s เป น km/3.6             

จากสูตร 𝑣 = 
௦

௧
  หาคาระยะทางของวัตถุ จะได 𝑠 = 𝑣𝑡 

 

แทนคาสมการ  𝑠 = 0.66 x 3600 

 จะได 𝑠 = 2376 m 

หาในเวลา 5 นาที  

2.4 km = 2400 m 

𝑣  = 2400/60 = 40 m/s 

หา  𝑠  = 40 x 5 = 200 m 
 

คํานวณโหมดแมนนวล ความเร็ว 3.5 km/h โดยใชเวลา 5 นาที แปลง m/s เปน km/3.6             

จากสูตร 𝑣 = 
௦

௧
  หาคาระยะทางของวัตถุ จะได 𝑠 = 𝑣𝑡 

แทนคาสมการ  𝑠 = 0.97 x 3600 

 จะได 𝑠 = 3492 m 

หาในเวลา 5 นาที  

3.5 km = 3500 m 

𝑣  = 3500/60 = 40 m/s 

หา  𝑠  = 58.33 x 5 = 291 m 
 

ผลการทดสอบการใชงานเครื่องจริงตามระยะทางที่กําหนด ในโหมดแมนนวลคาที่เคลื่อนที่ไดจริง

มีความใกลเคียงกับการใชทฤษฎีการเคลื่อนที่แนวตรงมาประประยุกตใชงานจริง  
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บทที่ 5 

สรุปผลและขอเสนอแนะ 

 

ปริญญานิพนธนี้การพัฒนาลูวิ่งสําหรบัผูปวยและผูสูงอายุ โดยมี วัตถุประสงคเพ่ือเพ่ือชวยเหลือ

ผูที่มีปญหาดานการเคลื่อนไหว กลุมเปาหมายผูปวยและผูสูงอายุ ซึ่งในบทนี้จะกลาวถึงบทสรุปผลของ

โครงงาน ปญหาและอุปสรรคใน การทําโครงงาน รวมทั้ง ขอเสนอแนะ เพื่อเปนแนวทางในการนําไป

ทําโครงงานรุนตอไป ดังนี้ 

 

 5.1 สรุปผลที่ไดจากการทําโครงงาน  

 จากการศึกษาและทําการทดลองโครงงานเรื่องการพัฒนาลูวิ่งสําหรับผูปวยและผูสูงอายุโดยการ

นําลูวิ่งที่มีอยูในทองตลาดมาพัฒนาดวยไมโครคอนโทรลเลอร ทําใหไดเรียนรูเกี่ยวกับการเขียนโปรแกรม 

Arduino IDE ในการใชควบคุมการทํางานของอุปกรณไมโครคอลโทรลเลอรตางๆ ไดเรียนรูการออกแบบ

โครงสรางดวยโปรแกรม SketchUp เรียนรูการทํางานของลูวิ่งรุนที่นํามาพัฒนา เพ่ือสรางโหมดการใชงาน 

2 โหมด โหมดอัตโนมัติ ดวยระยะ 15 cm, 20 cm และ 25 cm โหมดแมนนวล จะสามารถเลือกใช

ความเร็วไดเหมาะกับผูใชงานผูปวยและผูสูงอายุ รองรับการใชงานสูงสุด 5 คนมีการบันทึกคาการใชงาน

ของผูใชงาน เครื่องหยุดการทํางานหากเกิดเหตุฉุกเฉินและมีเสียงแจงเตือน 

 

5.2 ปญหาและอปุสรรค  

5.2.1 การปรับระยะหางระหวางเทา จากการทดลองพบวาผูใชงานที่อยูในชวงเทากวาง 19-21 

เซนติเมตร เครื่องนี้เหมาะสมกับผูใชงงานชวงระยะหางเทา 

5.2.2 การใชงานเครื่องเมื่อขณะผูใชงานใชเครื่องหากเกิดไฟฟาดับเครื่องไมสามารถบันทึกคา

การใชงานขณะน้ันได 

5.2.3 หากผูใชงานในโหมดอัตโนมัติเทาไมไดอยูในตําแหนงเซนเซอรเครื่องไมสามารถเคลื่อน

สายพานได 

 

5.3 ขอเสนอแนะ 

5.3.1 พัฒนากลไกที่สามารถปรับระยะหางของฐานรองเทาหรือจุดรองรับเทาได เพื่อรองรับ

ผูใชงานที่มีชวงความกวางเทาแตกตางกัน กลไกนี้อาจเปนแบบเลื่อนเขา-ออกพรอมตัวล็อก หรือมี

อุปกรณเสริมที่สามารถถอดเปลี่ยนไดสําหรับผูใชงานแตละราย 
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5.3.2 ตั้งคาใหระบบบันทึกขอมูลการใชงาน (เชน ระยะทาง, เวลา) ลงในหนวยความจําแบบ 

ไมลบเลือนทุกๆ ช วงเวลาที ่ก ําหนด (เช น ทุก 1 นาที หร ือทุก 100 เมตรที ่เด ิน) หรือเม ื ่อมี             

การเปลี่ยนแปลงสถานะสําคัญ วิธีน้ีจะชวยใหขอมูลไมสูญหายทั้งหมด หากเกิดไฟฟาดับกะทันหัน 

5.3.3 ใช IMU หรือกลองขนาดเล็กท่ีติดตั้งบริเวณใกลเคียงเพื่อตรวจจับการเคลื่อนไหวของเทา

และขาของผูใชงานโดยรวม ไมใชแคตําแหนงการวางเทาเทานั้น วิธีนี้จะชวยใหระบบเขาใจเจตนาใน

การเดินของผูใชงานไดดีข้ึนแมเทาจะไมอยูบนจุดเซ็นเซอร 

 

5.4 แนวทางในการพัฒนา 

จากการสราง และทดลอง เพื่อสรางเครื่องลูวิ ่งสําหรับผูปวยและผูสูงอายุขอเสนอแนะที่จะ

นําไปปรับปรุงคือ 

5.4.1 ออกแบบวงจรสั่งการทํางานใช IC ไปควบคุมการทํางานแทน Relay  

5.4.2 การออกแบบโครงสราง สามารถปรับระยะหาวงระหวางเซนเซอรได 

5.4.3 การออกแบบโปรแกรมการทํางาน สามารถปรับระยะการเคลื่อนท่ีของสายพานไดละเอียด 
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ภาคผนวก ก 

งบประมาณของการพัฒนาลูวิ่งสําหรับผูปวยและสูงอายุ 
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งบประมาณของการสรางการพัฒนาลูวิ่งสําหรับผูปวยและสูงอายุเครื่องมรีาคาตนทุนในการสรางประมาณ  

6,985  บาท ดังแสดงในตารางที่ ก-1  

 

ตารางที่ ก-1 งบประมาณของการสรางพัฒนาลูวิ่งสําหรับผูปวยและผูสูงอายุ 

ลําดับ รายการ จํานวน 
ราคาตอหนวย 

(บาท) 

ราคารวม 

(บาท) 

1 
LCD 128x64 Dots LCD Graphic Matrix Display 1 ชิ้น 

230 

 

230 

2 LCD IIC/I2C Interface 1 ชิ้น 140 140 

3 IR Sensor Module 2 ชิ้น 130 260 

4 ESP32 NodeMCU ESP-WROOM-32 Wi-Fi and 

Bluetooth 
1 ตัว 

325 325 

5 Switching Power Supply AC To DC 1 ชิ้น 250 250 

6 DC-to-DC Step Down Module  2 ชิ้น 100 200 

7 Micro SD Card Module 1 ชิ้น 30 30 

8 Micro SD Card  1 ชิ้น 180 180  
9 Relay module Arduino 5V 4 ชิ้น 15 60 

10 CJMCU   1 ชิ้น 175 175 

11 Resistor 15 ชิ้น 2 30 

12 Transistor 4 ชิ้น 25 100 

13 Capacitor 6 ตัว 20 120 

14 ชุดส ี 1ชุด 300 300 

15 อุปกรณเก็บสาย 1ชุด 85 85 

16 เครื่องลูวิ่ง 1ชุด 4,500 4,500 

รวม 6,507 6,985 
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ภาคผนวก ข คูมือแนะนําการใชงาน 
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คูมือแนะนําการใชงาน เคร่ืองลูวิ่งสําหรับผูปวยและผูสูงอายุ 

วิธีใชงาน  

1) ทําการเปดสวิทซเครื่องกอนการใชงาน 

 

 
 

ภาพที่ ข-1 เปดสวิทซเครื่อง 

 

2) ทําการติด Safety switch (2) ที่เสื้อของผูใชงาน เลื่อนปุม UP , ปุม DOWN เพ่ือนเลื่อนเลือก 

User  ที่ตองการใชงานเครื่อง 

 

 
 

ภาพที่ ข-2 ทําการติด Safety switch  

1 

2 
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3) ทําการปอนรหัสผานโดยกดปุม Enter จํานวน 4 ครั้ง และกด Login 

 

 
 

ภาพที่ ข-3 ทําการปอนรหัสเขาใชงาน 

 

4) การใชงานโหมด Auto กดเลือก กด Enter 

 

 
 

ภาพที่ ข-4 กดโหมด Auto 
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5) โหมด Auto จะมีใหเลือกระยะการเคลื่อนที่ของสายพาน ระยะ 15 ซม., ระยะ 20 ซม.และ

ระยะ 25 ซม. 

 
 

ภาพที่ ข-5 โหมด Auto เลือกระยะใชงาน 

 

6) เม่ือเมื่อพรอมที่จะเริ่มการทํางานกดปุม Start (6) และหากตองการหยุดเครื่องกดปุม Stop  

 
 

ภาพที่ ข-6 การเริ่ม-หยุดเครื่อง โหมด Auto 

 

 

 

 

 

6 
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 7) การใชงานโหมด Auto กดเลือก กด Enter 

 

                                 
 

ภาพที่ ข-7 กดโหมด Manal 

 

 8) การใชงานโหมด Auto กดเลือก กด Enter จากนั้น กดปุม Start เริ่มใชงานเครื่อง หากตองการ

หยุดเครื่อง กดปุม Stop หยุดการใชงาน 

 

 
  

ภาพที่ ข-8 การเริ่ม-หยุดเครื่อง โหมด Manal 
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ภาคผนวก ค SOURCE CODE 
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SOURCE CODE การทํางานเครื่อง 

#include <U8g2lib.h> //ประกาศไลบารีสําหรับควบคุมหนาจอ 

#include <SoftwareSerial.h> //ประกาศไลบารีสําหรับสราง Serial Port เพ่ิม 

#include <EEPROM.h> //ประกาศไลบารีสําหรับอานและเขียนขอมูลลง EEPROM 

#ifdef U8X8_HAVE_HW_SPI //ประกาศไลบารีสําหรับสื่อสารกับอุปกรณ SPI 

#include <SPI.h> //ประกาศไลบารีสําหรับสื่อสารกับอุปกรณ SPI 

#endif 

#ifdef U8X8_HAVE_HW_I2C //ประกาศไลบารีสําหรับสื่อสารกับอุปกรณ I2C 

#include <Wire.h> //ประกาศไลบารีสําหรับสื่อสารกับอุปกรณ I2C 

#endif 

#define button_pluse        32 //Relay ปุม Up 

#define button_minus        33 //Relay ปุม Down 

#define button_start_stop   25 //Relay ปุม Start/Stop 

#define button_Moter_Out    26 //Relay Control Motor  

#define IR1_left            15 //เซ็นเซอรเทา ซาย   

#define IR2_right            4 //เซ็นเซอรเทา ขวา 

#define SW_2                12 //ปุม Home 

#define SW_4                27 //ปุม Up 

#define SW_6                14 //ปุม Down 

#define SW_Enter            13 //ปุม Enter 

#define SW_Minut            21 //ปุม Speed - 

#define SW_Pluse            22 //ปุม Speed + 

#define SW_Start_Stop       36 //ปุม Start/Stop 

#define TIME_INTERVEL     1000 //กําหนดตวัแปร TIME_INTERVEL ใหมีคาเทากับ 1000 

int t_current = 0; //สรางตวัแปร t_current ใหมีคาเทากับ 0 

int t_last = 0; //สรางตัวแปร t_last ใหมีคาเทากับ 0 

int t_setting = 0; //สรางตวัแปร t_setting ใหมีคาเทากับ 0 

unsigned int Min = 0; //สรางตัวแปร Min ใหมีคาเทากับ 0 
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unsigned int Sec = 0; //สรางตัวแปร Sec ใหมีคาเทากับ 0 

float Speed = 0.0; //สรางตัวแปร Speed ใหมีคาเทากับ 0.0 

float disten_sum = 0.0; //สรางตัวแปร disten_sum ใหมีคาเทากับ 0.0 

float T = 0.0; //สรางตัวแปร T ใหมีคาเทากับ 0.0 

float S = 0.0; //สรางตัวแปร S ใหมีคาเทากับ 0.0 

float V = 0.0; //สรางตัวแปร V ใหมีคาเทากับ 0.0 

float DISTEN_USER_1; //สรางตัวแปร DISTEN_USER_1 

float DISTEN_USER_2; //สรางตัวแปร DISTEN_USER_2 

float DISTEN_USER_3; //สรางตัวแปร DISTEN_USER_3 

float DISTEN_USER_4; //สรางตัวแปร DISTEN_USER_4 

float DISTEN_USER_5; //สรางตัวแปร DISTEN_USER_5 

float disten_u1, disten_u2, disten_u3, disten_u4, disten_u5; //สรางตัวแปร disten_u1, dis-

ten_u2, disten_u3, disten_u4, disten_u5 

String SPEED = ""; //สรางตัวแปร SPEED 

String User_data = ""; //สรางตัวแปร User_data 

String Password_data = ""; //สรางตัวแปร Password_data 

boolean state_SP = false; //สรางตัวแปร state_SP มีคาเปน false 

boolean User_step1 = true; //สรางตัวแปร User_step1 มีคาเปน true 

boolean Password_step1 = true; //สรางตัวแปร Password_step1  

boolean Login_step = true; //สรางตัวแปร Login_step มีคาเปน true 

boolean Auto_state = true; //สรางตัวแปร Auto_state มีคาเปน true 

boolean Manal_state = true; //สรางตัวแปร Manal_state มีคาเปน true 

boolean state_setup = true; //สรางตัวแปร state_setup มีคาเปน true 

boolean Auto_disten = true; //สรางตัวแปร  Auto_disten มีคาเปน true 

boolean state_sdcard = false; //สรางตัวแปร state_sdcard มีคาเปน false 

boolean state_sdcard_Auto = false; //สรางตัวแปร state_sdcard_Auto มีคาเปน false 

int x = 0; //สรางตัวแปร x ใหมีคาเทากับ 0 

int y = 0; //สรางตัวแปร y ใหมีคาเทากับ 0 
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int user_1 = 0; //สรางตัวแปร user_1 ใหมีคาเทากับ 0 

int selec = 0; //สรางตัวแปร selec ใหมีคาเทากับ 0 

int Disten_Auto = 0; //สรางตัวแปร Disten_Auto ใหมีคาเทากับ 0 

int address_user1 = 0; //สรางตัวแปร address_user1 ใหมีคาเทากับ 0 

int address_user2 = 7; //สรางตัวแปร address_user2 ใหมีคาเทากับ 7 

int address_user3 = 14; //สรางตัวแปร address_user3 ใหมีคาเทากับ 14 

int address_user4 = 21; //สรางตัวแปร address_user4 ใหมีคาเทากับ 21 

int address_user5 = 28; //สรางตัวแปร address_user5 ใหมีคาเทากับ 28 

 

U8G2_ST7920_128X64_F_SW_SPI u8g2(U8G2_R0, /* clock=*/ 18, /* data=*/ 23, /* CS=*/ 

5); //ตั้งคาจอ 

void setup(){ 

Serial.begin(115200); //ติดตอกับคอมพิวเตอรผาน USB 

Serial2.begin(9600); //สื่อสารระหวางบอรด SD card 

EEPROM.begin(1000); //เริ่มตนการใชงาน EEPROM บนบอรด 

pinMode(SW_2, INPUT); //กําหนดใหขา SW_2 เปน INPUT 

pinMode(SW_4, INPUT); //กําหนดใหขา SW_4 เปน INPUT 

pinMode(SW_6, INPUT); //กําหนดใหขา SW_6 เปน INPUT 

pinMode(SW_Enter, INPUT); //กําหนดใหขา SW_Enter เปน INPUT 

pinMode(SW_Pluse, INPUT); //กําหนดใหขา SW_Pluse เปน INPUT 

pinMode(SW_Minut, INPUT); //กําหนดใหขา SW_Minut เปน INPUT 

pinMode(SW_Start_Stop, INPUT); //กําหนดใหขา SW_Start_Stop เปน INPUT 

pinMode(button_pluse, OUTPUT); //กําหนดใหขา button_pluse เปน OUTPUT 

pinMode(button_minus, OUTPUT); //กําหนดใหขา button_minus เปน OUTPUT 

pinMode(button_start_stop, OUTPUT); //กําหนดใหขา button_start_stop เปน OUTPUT 

pinMode(button_Moter_Out, OUTPUT); //กําหนดใหขา button_Moter_Out เปน OUTPUT 

digitalWrite(button_Moter_Out, HIGH); ////กําหนดใหขา Control Motor มีสถานะเปน HIGH 

u8g2.begin(); //เริ่มตนการทํางานของจอ 



68 

 

 

 

u8g2.enableUTF8Print(); //เปดใหรับรอง UTF-8 เพ่ือพิมพสัญลักษณพิเศษ 

u8g2.setFont(u8g2_font_helvB10_tf); //กําหนดฟอนตที่ใชแสดงบนหนาจอ 

u8g2.setColorIndex(1); //ตั้งคาสีสําหรับวาดบนจอวาดดวยสีขาวบนพ้ืนหลังดํา 

} 

void loop(){ 

u8g2.firstPage(); //ฟงกชั่นการทํางานของหนาจอ 

do{ 

if(User_step1 == true){ //ถาตัวแปร User_step เปน true 

Userlogin(); //ใหทําในฟงกชั่น Userlogin 

}else if(User_step1 == false && Password_step1 == true){ //หรือถาตัวแปร User_step1 เปน 

false และตัวแปร Password_step1 เปน true 

Password(); //ใหทําในฟงกชั่น Password 

}else if (Password_step1  == false  && Login_step == true){ //หรือถาตัวแปร Pass-

word_step1 เปน false และตัวแปร Login_step เปน true 

Login(); //ใหทําในฟงกชั่น Login       

}else if((Login_step == false) && (Auto_state == true) && (Manal_state == true)){ //หรือถา

ตัวแปร Login_step เปน false และตัวแปร Auto_state เปน true และตัวแปร Manal_state เปน 

true 

Selact_Mode(); //ใหทําในฟงกชั่น Selact_Mode 

}else if(Auto_state == false && Manal_state == true && Auto_disten == true){ //หรือถาตัว

แปร Auto_state เปน false และตัวแปร Manal_state เปน true และตัวแปร Auto_disten เปน true 

Auto_select(); //ใหทําในฟงกชั่น Auto_select 

}else if(Auto_state == true && Manal_state == false){ //หรือถาตัวแปร Auto_state เปน false 

และตัวแปร Manal_state เปน false  

Mode_manal(); //ใหทําในฟงกชั่น Mode_manal 

}else if(Auto_disten == false){ //หรือถาตัวแปร Auto_disten เปน false  

Mode_Auto(); //ใหทําในฟงกชั่น Mode_Auto 

    } 
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  }while(u8g2.nextPage()); //ออกจากการทํางานของหนาจอ 

} 

void Userlogin(){ 

u8g2.firstPage(); //ฟงกชั่นการทํางานของหนาจอ 

do{ 

u8g2.setFont(u8g2_font_helvB10_tf); //กําหนดฟอนตสําหรับการแสดงผลบนหนาจอ 

u8g2.drawFrame(0,0,128,64); //วาดกรอบสี่เหลี่ยมลอมรอบจอทั้งหมด 

u8g2.setCursor(1, 13); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print(">"); //แสดงขอความ > บนหนาจอ 

u8g2.drawStr(10,13, "user"); //แสดงขอความ user บนหนาจอ 

u8g2.setCursor(45, 13); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print(":"); //แสดงขอความ : บนหนาจอ 

u8g2.setCursor(55, 15); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print(User_data); //แสดงคาของตัวแปร User_data บนหนาจอ 

u8g2.drawStr(10,27, "pass"); //แสดงขอความ pass บนหนาจอ 

u8g2.setCursor(45,27); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print(":"); //แสดงขอความ : บนหนาจอ 

u8g2.drawStr(10,45, "login"); //แสดงขอความ login บนหนาจอ 

switch(x){ //นําตัวแปรของคา x ใชงาน 

case 0: //x เปน 0 

u8g2.setCursor(55, 15); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print(user_1); //แสดงคาของตัวแปร user_1 บนหนาจอ 

break; 

} 

if(digitalRead(SW_4) == HIGH){ //ถามีการกดปุม Up 

delay(10); //หนวงเวลา 10 ms 

if(digitalRead(SW_4) == HIGH){ //ถายังมีการกดปุม Up อยู 

user_1++; //กําหนดใหตัวแปร user_1 เพ่ิมขึ้นครั้งละ 1 
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if(user_1 > 5){ //ถาตัวแปร user_1 มีคามากกวา 5 

user_1 = 1; //กําหนดใหตัวแปร user_1 มีคาเทากับ 1 

        } 

      } 

}else if(digitalRead(SW_6) == HIGH){ //หรือถามีการกดปุม Down 

delay(10); //หนวงเวลา 10 ms 

if(digitalRead(SW_6) == HIGH){ //ถายังมีการกดปุม Down อยู 

user_1--; //กําหนดใหตัวแปร user_1 ลดลงครั้งละ 1 

if(user_1 < 0){ //ถาตัวแปร user_1 มีคานอยกวา 0 

user_1 = 1; //กําหนดใหตัวแปร user_1 มีคาเทากับ 1 

        } 

      } 

}else if(digitalRead(SW_Enter) == HIGH){ //หรือถามีการกดปุม Enter 

delay(10); //หนวงเวลา 10 ms 

if(digitalRead(SW_Enter) == HIGH){ //ถายังมีการกดปุม Enter อยู 

if(x == 0){ //ถาตัวแปร x มีคาเทากับ 0 

u8g2.setCursor(55, 13); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print(user_1); //แสดงคาของตัวแปร user_1 บนหนาจอ 

User_data = "" + String(user_1); //นําคาของตัวแปร user_1 แปลงเปนคาของ String แลวนําคาของ

ตัวแปร user_1 ไปเก็บไวในตัวแปร User_data 

}else if(x > 1){ //หรือถาตัวแปร x มากกวา 1 

User_step1 = false; //กําหนดใหตัวแปร User_step1 เทากับ false 

        } 

x++; //กําหนดใหตัวแปร x เพิ่มข้ึนครั้งละ 1 

      } 

    } 

}while(u8g2.nextPage()); //ออกจากการทํางานของหนาจอ 

} 
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void Password(){ 

u8g2.firstPage(); //ฟงกชั่นการทํางานของหนาจอ 

do{ 

u8g2.drawFrame(0, 0, 128, 64); //วาดกรอบสี่เหลี่ยมลอมรอบจอทั้งหมด 

u8g2.drawStr(10, 13, "user"); //แสดงขอความ user บนหนาจอ 

u8g2.setCursor(45, 13); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print(":"); //แสดงขอความ : บนหนาจอ 

u8g2.setCursor(55, 15); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print(User_data); //แสดงคาของตัวแปร User_data บนหนาจอ (นํามาโชวในลูป 2) 

u8g2.setCursor(1, 27); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print(">"); //แสดงขอความ > บนหนาจอ 

u8g2.drawStr(10, 27, "pass");  //แสดงขอความ pass บนหนาจอ 

u8g2.setCursor(45, 27); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print(":"); //แสดงขอความ : บนหนาจอ 

u8g2.setCursor(55, 27); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print(Password_data); //แสดงคาของตัวแปร Password_data บนหนาจอ (คาทีโชวในลูปนี้) 

8g2.drawStr(10, 45, "login"); //แสดงขอความ login บนหนาจอ 

switch(y){ //นําตัวแปรของคา y ใชงาน 

case 0: //y เปน 0 

u8g2.setCursor(55, 27); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print(user_1); //แสดงคาของตัวแปร user_1 บนหนาจอ 

break; 

case 1: //y เปน 1 

u8g2.setCursor(62, 27); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print(user_1); //แสดงคาของตัวแปร user_1 บนหนาจอ 

break; 

case 2: //y เปน 2 
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u8g2.setCursor(72, 27); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print(user_1); //แสดงคาของตัวแปร user_1 บนหนาจอ 

break; 

case 3: //y เปน 3 

u8g2.setCursor(80, 27); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print(user_1); //แสดงคาของตัวแปร user_1 บนหนาจอ 

break; 

    } 

if(digitalRead(SW_4) == HIGH){ //ถามีการกดปุม Up 

delay(10); //หนวงเวลา 10 ms 

if(digitalRead(SW_4) == HIGH){ //ถายังมีการกดปุม Up อยู 

user_1++; //กําหนดใหตัวแปร user_1 เพ่ิมขึ้นครั้งละ 1 

if(user_1 > 9){ //ถาตัวแปร user_1 มากกวา 9 

user_1 = 0; //กําหนดใหตัวแปร user_1 มีคาเทากับ 0 

        } 

      } 

}else if(digitalRead(SW_6) == HIGH){ //หรือถามีการกดปุม Down  

delay(10); //หนวงเวลา 10 ms 

if(digitalRead(SW_6) == HIGH){ //ถายังมีการกดปุม Down อยู 

user_1--; //กําหนดใหตัวแปร user_1 ลดลงครั้งละ 1 

if(user_1 < 0){ //ถาตัวแปร user_1 มีคานอยกวา 0 

user_1 = 0; //กําหนดใหตัวแปร user_1 มีคาเทากับ 0 

        } 

      } 

}else if(digitalRead(SW_Enter) == HIGH){ //หรือถามีการกดปุม Enter 

delay(10); //หนวงเวลา 10 ms 

if(digitalRead(SW_Enter) == HIGH){ //ถายังมีการกดปุม Enter อยู 

switch(y){ //นําตัวแปรของคา y ใชงาน 
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case 0: //y เปน 0 

u8g2.setCursor(55, 27); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print(user_1); //แสดงคาของตัวแปร user_1 บนหนาจอ 

Password_data = "" + String(user_1); //นําคาของตัวแปร user_1 แปลงเปนคาของ String แลวนํา

คาของตัวแปร user_1 ไปเก็บไวในตัวแปร Password_data 

break; 

case 1: //y เปน 1 

Password_data =  "" + Password_data + String(user_1); //นําคาของตัวแปร user_1 แปลงเปน

คาของ String แลวนําคาของตัวแปร user_1 บวกกับตัวแปร Password_data  ไปเก็บไวในตัวแปร 

Password_data 

break; 

case 2: //y เปน 2 

Password_data = "" + Password_data + String(user_1); //นําคาของตัวแปร user_1 แปลงเปนคา

ของ String แลวนําคาของตัวแปร user_1 บวกกับตัวแปร Password_data  ไปเก็บไวในตัวแปร Pass-

word_data 

 break; 

case 3: //y เปน 3 

Password_data = "" + Password_data + String(user_1); //นําคาของตัวแปร user_1 แปลงเปนคา

ของ String แลวนําคาของตัวแปร user_1 บวกกับตัวแปร Password_data  ไปเก็บไวในตัวแปร Pass-

word_data 

break;  

        } 

y++; //กําหนดใหตัวแปร y เพ่ิมขึ้นครั้ง 1 

if(y > 4){ //ถาตัวแปร y มีคามากกวา 4  

Password_step1 = false; //กําหนดใหตัวแปร Password_step1 เทากับ false 

        } 

      } 

    } 
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  }while(u8g2.nextPage()); //ออกจากการทํางานของหนาจอ 

} 

void Login(){ 

u8g2.firstPage(); //ฟงกชั่นการทํางานของหนาจอ 

do{ 

u8g2.drawFrame(0,0,128,64); //วาดกรอบสี่เหลี่ยมลอมรอบจอทั้งหมด 

u8g2.drawStr(10,13, "user"); //แสดงขอความ user บนหนาจอ 

u8g2.setCursor(45, 13); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print(":"); //แสดงขอความ : บนหนาจอ 

u8g2.setCursor(55, 15); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print(User_data); //แสดงคาของตัวแปร User_data บนหนาจอ (นํามาโชวในลูป 2) 

u8g2.drawStr(10,27, "pass"); //แสดงขอความ pass บนหนาจอ 

u8g2.setCursor(45,27); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print(":"); //แสดงขอความ : บนหนาจอ 

u8g2.setCursor(55, 27); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print(Password_data); //แสดงคาของตัวแปร Password_data บนหนาจอ (คาทีโชวในลูปนี้)  

u8g2.setCursor(1, 45); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print(">"); //แสดงขอความ > บนหนาจอ 

u8g2.drawStr(10,45, "login"); //แสดงขอความ login บนหนาจอ 

if(digitalRead(SW_Enter)== HIGH){ //หรือถามีการกดปุม Enter 

delay(10); //หนวงเวลา 10 ms 

if(digitalRead(SW_Enter)== HIGH){ //ถายังมีการกดปุม Enter อยู (ใชคําสั่งเปรียบเทียบระหวาง 

User with password เพ่ือเขาสู เมนูเลือกโหมด Auto , Manal) 

if(User_data == "1" && Password_data == "1111"){ //ถาตัวแปร User_data มีคาเทากับ 1 และ

ตัวแปร Password_data มีคาเทากับ 1111 

 Login_step = false; //กําหนดใหตัวแปร Login_step เทากับ false 

}else if(User_data == "2" && Password_data == "2222"){ //ถาตัวแปร User_data มีคาเทากับ 2 

และตัวแปร Password_data มีคาเทากับ 2222 
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Login_step = false; //กําหนดใหตัวแปร Login_step เทากับ false 

}else if(User_data == "3" && Password_data == "3333"){ //ถาตัวแปร User_data มีคาเทากับ 3 

และตัวแปร Password_data มีคาเทากับ 3333 

Login_step = false; //กําหนดใหตัวแปร Login_step เทากับ false 

}else if(User_data == "4" && Password_data == "4444"){ //ถาตัวแปร User_data มีคาเทากับ 4 

และตัวแปร Password_data มีคาเทากับ 4444 

Login_step = false; //กําหนดใหตัวแปร Login_step เทากับ false 

}else if(User_data == "5" && Password_data == "5555"){ //ถาตัวแปร User_data มีคาเทากับ 5 

และตัวแปร Password_data มีคาเทากับ 5555 

 Login_step = false; //กําหนดใหตัวแปร Login_step เทากับ false 

}else{ 

Login_step = true; //กําหนดใหตัวแปร Login_step เทากับ true 

User_step1 = true; //กําหนดใหตัวแปร User_step1 เทากับ true 

Password_step1 = true; //กําหนดใหตัวแปร Password_step1  เทากับ true 

Password_data = ""; //กําหนดใหตัวแปร Password_data เปนคาวาง 

User_data = ""; //กําหนดใหตัวแปร User_data เปนคาวาง 

user_1 = 0; x = 0; y = 0; //กําหนดใหตัวแปร user_1, x, y มีคาเทากับ 0 

        } 

      } 

    } 

}while(u8g2.nextPage()); //ออกจากการทํางานของหนาจอ 

} 

void Selact_Mode(){ 

u8g2.firstPage(); //ฟงกชั่นการทํางานของหนาจอ 

do{ 

u8g2.drawFrame(0,0,128,64); //วาดกรอบสี่เหลี่ยมลอมรอบจอทั้งหมด 

u8g2.drawStr(10, 13, "Auto"); //แสดงขอความ Auto บนหนาจอ 

u8g2.drawStr(10, 27, "Manal"); //แสดงขอความ Manal บนหนาจอ 
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if(selec == 1){ //ถาตัวแปล selec มีคาเทากับ 1 

u8g2.setCursor(1, 13); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print(">"); //แสดงขอความ > บนหนาจอ 

if(digitalRead(SW_Enter) == HIGH){ //ถามีการกดปุม ENTER 

delay(10); //หนวงเวลา 10 ms 

if(digitalRead(SW_Enter) == HIGH){ //ถายังมีการกดปุม ENTER อยู 

Auto_state = false; //กําหนดใหตัวแปร Auto_state เปน false 

Manal_state = true; //กําหนดใหตัวแปร Manal_state เปน true 

        } 

      } 

}else if(selec == 2){ //หรือถาตัวแปร selec มีคาเทากับ 2 

u8g2.setCursor(1, 27); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print(">"); //แสดงขอความ > บนหนาจอ 

if(digitalRead(SW_Enter) == HIGH){ //ถามีการกดปุม ENTER 

delay(10); //หนวงเวลา 10 ms 

if(digitalRead(SW_Enter) == HIGH){ //ถามีการกดปุม ENTER อยู 

Manal_state = false; //กําหนดใหตัวแปร Manal_state เปน false 

Auto_state = true; //กําหนดใหตัวแปร Auto_state เปน true 

        } 

      } 

    } 

if(digitalRead(SW_4) == HIGH){ //ถามีการกดปุม Up 

delay(10); //หนวงเวลา 10 ms 

if(digitalRead(SW_4) == HIGH){ //ถายังมีการกดปุม Up อยู 

selec = 1; //ใหตัวแปร selec เทากับ 1 

      } 

}else if(digitalRead(SW_6) == HIGH){ //หรือถามีการกดปุม Down 

delay(10); //หนวงเวลา 10 ms 
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if(digitalRead(SW_6) == HIGH){ //ถายังมีการกดปุม Down อยู 

selec = 2; //ใหตัวแปร selec เทากับ 2 

      } 

}else if(digitalRead(SW_2) == HIGH){ //หรือถามีการกดปุม HOME 

delay(10); //หนวงเวลา 10 ms  

if(digitalRead(SW_2) == HIGH){ //ถายังมีการกดปุม HOME อยู 

Login_step = true ; //กําหนดใหตัวแปร Login_step เปน true 

Password_data = ""; //กําหนดใหตัวแปร Password_data เปนคาวาง 

User_data = ""; //กําหนดใหตัวแปร User_data เปนคาวาง 

user_1 = 0; x = 0; y = 0; //กําหนดใหตัวแปร user_1, x, y มีคาเทากับ 0 

      } 

    } 

}while(u8g2.nextPage()); //ออกจากการทํางานของหนาจอ 

} 

void Auto_select(){ 

u8g2.firstPage(); //ฟงกชั่นการทํางานของหนาจอ 

do{ 

u8g2.drawFrame(0,0,128,64); //วาดกรอบสี่เหลี่ยมลอมรอบจอทั้งหมด 

u8g2.drawStr(10, 18, "Auto1 (15 cm)"); //แสดงขอความ Auto1 (15 cm) บนหนาจอ 

u8g2.drawStr(10, 35, "Auto2 (20 cm)"); //แสดงขอความ Auto1 (20 cm) บนหนาจอ 

u8g2.drawStr(10, 53, "Auto3 (25 cm)"); //แสดงขอความ Auto1 (25 cm) บนหนาจอ 

if(selec == 0){ //ถาตัวแปร selec มีคาเทากับ 0 

u8g2.setCursor(1, 18); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print(">"); //แสดงขอความ > บนหนาจอ 

if(digitalRead(SW_Enter) == HIGH){ //ถามีการกดปุม ENTER 

delay(10); //หนวงเวลา 10 ms 

if(digitalRead(SW_Enter) == HIGH){ //ถายังมีการกดปุม ENTER อยู 

Disten_Auto = 15; //กําหนดใหตัวแปร Disten_Auto มีคาเทากับ 15 
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Auto_disten = false; //กําหนดใหตัวแปร Auto_disten เปน false 

        } 

      } 

}else if(selec == 1){ //หรือถถาตัวแปร selec มีคาเทากับ 1 

u8g2.setCursor(1, 35); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print(">"); //แสดงขอความ > บนหนาจอ 

if(digitalRead(SW_Enter) == HIGH){ //ถามีการกดปุม ENTER 

delay(10); //หนวงเวลา 10 ms 

if(digitalRead(SW_Enter) == HIGH){ //ถายังมีการกดปุม ENTER อยู 

Disten_Auto = 20; //กําหนดใหตัวแปร Disten_Auto มีคาเทากับ 20 

Auto_disten = false; //กําหนดใหตัวแปร Auto_disten เปน false 

        } 

      } 

}else if(selec == 2){ //หรือถถาตัวแปร selec มีคาเทากับ 2 

u8g2.setCursor(1, 53); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print(">"); //แสดงขอความ > บนหนาจอ 

if(digitalRead(SW_Enter) == HIGH){ //ถามีการกดปุม ENTER 

delay(10); //หนวงเวลา 10 ms 

if(digitalRead(SW_Enter) == HIGH){ //ถายังมีการกดปุม ENTER อยู 

Disten_Auto = 25; //กําหนดใหตัวแปร Disten_Auto มีคาเทากับ 25 

Auto_disten = false; //กําหนดใหตัวแปร Auto_disten เปน false 

        } 

      } 

    } 

 

if(selec > 2 || selec < 0){ //ถาตัวแปร selec มากกวา 2 หรือ ถาตัวแปร selec นอยกวา 0 

selec = 0; //ใหตัวแปร selec เทากับ 0 

    } 
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if(digitalRead(SW_4) == HIGH){ //ถามีการกดปุม Up 

delay(10); //หนวงเวลา 10 ms 

if(digitalRead(SW_4) == HIGH){ //ถายังมีการกดปุม Up อยู 

selec++; //ใหตัวแปร selec เพ่ิมครั้งละ 1 

      } 

}else if(digitalRead(SW_6) == HIGH){ //หรือถามีการกดปุม Down 

delay(10); //หนวงเวลา 10 ms 

if(digitalRead(SW_6) == HIGH){ //ถายังมีการกดปุม Down อยู 

selec--; //ใหตัวแปร selec ลดครั้งละ 1 

      } 

}else if(digitalRead(SW_2) == HIGH){ //หรือถามีการกดปุม HOME 

delay(10); //หนวงเวลา 10 ms 

if(digitalRead(SW_2) == HIGH){ //ถายังมีการกดปุม HOME อยู 

User_step1  = true; //กําหนดใหตัวแปร User_step1 เปน true 

Password_step1 = true; //กําหนดใหตัวแปร Password_step1 เปน true 

Login_step = true; //กําหนดใหตัวแปร Login_step เปน true 

Auto_state = true ; //กําหนดใหตัวแปร Auto_state เปน true 

Manal_state  = true; //กําหนดใหตัวแปร Manal_state เปน true 

Password_data = ""; //กําหนดใหตัวแปร Password_data เปนคาวาง 

User_data = ""; //กําหนดใหตัวแปร User_data เปนคาวาง 

user_1 = 0; x = 0; y = 0; //กําหนดใหตัวแปร user_1, x, y มีคาเทากับ 0 

      } 

    } 

}while(u8g2.nextPage()); //ออกจากการทํางานของหนาจอ 

} 

void Mode_manal(){ 

u8g2.firstPage(); //ฟงกชั่นการทํางานของหนาจอ 
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do{ 

EEPROM.get(address_user1, DISTEN_USER_1); //อานขอมูลจาก EEPROM ในตําแหนง ad-

dress_user1 มาเก็บในตัวแปร DISTEN_USER_1 

EEPROM.get(address_user2, DISTEN_USER_2); //อานขอมูลจาก EEPROM ในตําแหนง ad-

dress_user2 มาเก็บในตัวแปร DISTEN_USER_2 

EEPROM.get(address_user3, DISTEN_USER_3); //อานขอมูลจาก EEPROM ในตําแหนง ad-

dress_user3 มาเก็บในตัวแปร DISTEN_USER_3 

EEPROM.get(address_user4, DISTEN_USER_4); //อานขอมูลจาก EEPROM ในตําแหนง ad-

dress_user4 มาเก็บในตัวแปร DISTEN_USER_4 

EEPROM.get(address_user5, DISTEN_USER_5); //อานขอมูลจาก EEPROM ในตําแหนง ad-

dress_user5 มาเก็บในตัวแปร DISTEN_USER_5 

couter(); //ใหทําในฟงกชั่น couter 

u8g2.drawFrame(0, 0, 128, 64); //วาดกรอบสี่เหลี่ยมลอมรอบจอทั้งหมด 

u8g2.drawStr(1,13, "user :"); //แสดงขอความ user : บนหนาจอ 

u8g2.setCursor(55, 13); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print(User_data); //แสดงคาของตัวแปร User_data บนหนาจอ 

u8g2.drawStr(1, 40, "Time :"); //แสดงขอความ Time : บนหนาจอ 

u8g2.setCursor(55, 40); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print(Min); //แสดงคาของตัวแปร Min บนหนาจอ 

u8g2.drawUTF8(100, 40, "min"); //แสดงขอความ min บนหนาจอ 

u8g2.drawStr(1, 58, "speed:"); //แสดงขอความ speed: บนหนาจอ 

u8g2.setCursor(55, 58); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print(Speed, 1); //แสดงคาของตัวแปร Speed เปนตัวเลขทศนิยม 1 ตําแหนงบนหนาจอ 

u8g2.drawUTF8(86, 58, "km/hr"); //แสดงขอความ km/hr บนหนาจอ 

if(User_data == "1"){ //ถาตัวแปร User_data มีคาเทากับ 1  

u8g2.drawStr(1, 26, "disten:"); //แสดงขอความ disten: บนหนาจอ 

u8g2.setCursor(55, 26); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

if(state_SP == true){ //ถาตัวแปร state_SP มีคาเทากับ true 
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u8g2.print(DISTEN_USER_1 + S, 1); //แสดงคาของตัวแปร DISTEN_USER_1 บวกกับคาของตัวแปร 

S เปนตัวเลขทศนิยม 1 ตําแหนงบนหนาจอ 

}else{ 

u8g2.print(DISTEN_USER_1, 1); //หรือแสดงคาของตัวแปร DISTEN_USER_1 เปนตัวเลขทศนิยม 1 

ตําแหนงบนหนาจอ 

      } 

u8g2.drawUTF8(105, 26, "km"); //แสดงขอความ km บนหนาจอ 

Serial.println(DISTEN_USER_1); //ปริ้นคาของตัวแปร DISTEN_USER_1 ออกทาง Serial Monitor 

}else if(User_data == "2"){ //หรือถาตัวแปร User_data มีคาเทากับ 2 

u8g2.drawStr(1, 26, "disten:"); //แสดงขอความ disten: บนหนาจอ 

u8g2.setCursor(55, 26); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

if(state_SP == true){ //ถาตัวแปร state_SP มีคาเทากับ true 

u8g2.print(DISTEN_USER_2 + S, 1); //แสดงคาของตัวแปร DISTEN_USER_2 บวกกับคาของตัวแปร 

S เปนตัวเลขทศนิยม 1 ตําแหนงบนหนาจอ 

}else{ 

u8g2.print(DISTEN_USER_2, 1); //หรือแสดงคาของตัวแปร DISTEN_USER_2 เปนตัวเลขทศนิยม 1 

ตําแหนงบนหนาจอ 

      } 

u8g2.drawUTF8(105, 26, "km"); //แสดงขอความ km บนหนาจอ 

Serial.println(DISTEN_USER_2); //ปริ้นคาของตัวแปร DISTEN_USER_2 ออกทาง Serial Monitor 

}else if(User_data == "3"){ //หรือถาตัวแปร User_data มีคาเทากับ 3 

u8g2.drawStr(1, 26, "disten:"); //แสดงขอความ disten: บนหนาจอ 

u8g2.setCursor(55, 26); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

if(state_SP == true){ //ถาตัวแปร state_SP มีคาเทากับ true 

u8g2.print(DISTEN_USER_3 + S, 1); //แสดงคาของตัวแปร DISTEN_USER_3 บวกกับคาของตัวแปร 

S เปนตัวเลขทศนิยม 1 ตําแหนงบนหนาจอ 

 }else{ 
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u8g2.print(DISTEN_USER_3, 1); //หรือแสดงคาของตัวแปร DISTEN_USER_3 เปนตัวเลขทศนิยม 1 

ตําแหนงบนหนาจอ 

      } 

u8g2.drawUTF8(105, 26, "km"); //แสดงขอความ km บนหนาจอ 

Serial.println(DISTEN_USER_3); //ปริ้นคาของตัวแปร DISTEN_USER_3 ออกทาง Serial Monitor 

}else if(User_data == "4"){ //หรือถาตัวแปร User_data มีคาเทากับ 4 

u8g2.drawStr(1, 26, "disten:"); //แสดงขอความ disten: บนหนาจอ 

u8g2.setCursor(55, 26); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

if(state_SP == true){ //ถาตัวแปร state_SP มีคาเทากับ true 

u8g2.print(DISTEN_USER_4 + S, 1); //แสดงคาของตัวแปร DISTEN_USER_4 บวกกับคาของตัวแปร 

S เปนตัวเลขทศนิยม 1 ตําแหนงบนหนาจอ 

}else{ 

u8g2.print(DISTEN_USER_4, 1); //หรือแสดงคาของตัวแปร DISTEN_USER_4 เปนตัวเลขทศนิยม 1 

ตําแหนงบนหนาจอ 

      } 

u8g2.drawUTF8(105, 26, "km"); //แสดงขอความ km บนหนาจอ 

Serial.println(DISTEN_USER_4); //ปริ้นคาของตัวแปร DISTEN_USER_4 ออกทาง Serial Monitor 

}else if(User_data == "5"){ //หรือถาตัวแปร User_data มีคาเทากับ 5 

u8g2.drawStr(1, 26, "disten:"); //แสดงขอความ disten: บนหนาจอ 

u8g2.setCursor(55, 26); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

if(state_SP == true){ //ถาตัวแปร state_SP มีคาเทากับ true 

u8g2.print(DISTEN_USER_5 + S, 1); //แสดงคาของตัวแปร DISTEN_USER_5 บวกกับคาของตัวแปร 

S เปนตัวเลขทศนิยม 1 ตําแหนงบนหนาจอ 

}else{ 

u8g2.print(DISTEN_USER_5, 1); //หรือแสดงคาของตัวแปร DISTEN_USER_5 เปนตัวเลขทศนิยม 1 

ตําแหนงบนหนาจอ 

      } 

u8g2.drawUTF8(105, 26, "km"); //แสดงขอความ km บนหนาจอ 
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Serial.println(DISTEN_USER_5); //ปริ้นคาของตัวแปร DISTEN_USER_5 ออกทาง Serial Monitor 

    } 

}while(u8g2.nextPage()); //ออกจากการทํางานของหนาจอ 

} 

void couter(){ 

digitalWrite(button_Moter_Out, HIGH); //กําหนดใหขา Control Motor มีสถานะเปน HIGH 

if(digitalRead(SW_Pluse) == HIGH && state_SP == true){ //ถามีการกดปุม Speed + และตัวแปร 

state_SP มีคาเทากับ true 

delay(10); //หนวงเวลา 10 ms 

if(digitalRead(SW_Pluse) == HIGH && state_SP == true){ //ถายังมีการกดปุม Speed + และตัว

แปร state_SP มีคาเทากับ true อยู 

if(Speed == 0){ //ถาตัวแปร Speed มีคาเทากับ 0  

Speed = Speed + 0.5; //ใหตัวแปร Speed บวก 0.5 

}else if(Speed > 0){ //หรือถาตัวแปร Speed มีคามากกวา 0  

Speed = Speed + 0.1; //ใหตัวแปร Speed บวก 0.1 

}else if(Speed >= 5){ //หรอืถาตัวแปร Speed มีคามากกวาหรือเทากับ 5 

Speed = 5; //ใหตัวแปร Speed เทากับ 5 

      } 

digitalWrite(button_pluse, HIGH); //กําหนดขา Relay ปุม Up มีสถานะเปน HIGH 

delay(200); //หนวงเวลา 200 ms 

digitalWrite(button_pluse, LOW); //กําหนดขา Relay ปุม Up มีสถานะเปน LOW 

    } 

}else if(digitalRead(SW_Minut) == HIGH && state_SP == true){ //หรือถามีการกดปุม Speed - 

และตัวแปร state_SP มีคาเทากับ true 

delay(10); //หนวงเวลา 10 ms 

if(digitalRead(SW_Minut) == HIGH && state_SP == true){ //ถายังมีการกดปุม Speed - และตัว

แปร state_SP มีคาเทากับ true อยู 

if(Speed > 0.5){ //ถาตัวแปร Speed มีคามากกวา 0.5 
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Speed = Speed - 0.1; //ใหตัวแปร Speed ลบ 0.1 

}else if(Speed == 0.5){ //หรือถาตัวแปร Speed เทากับ 0.5 

Speed = Speed - 0.5; //ใหตัวแปร Speed ลบ 0.5 

}else if(Speed < 0.0){ //หรือถาตัวแปร Speed นอยกวา 0.0 

Speed = 0.5; //ใหตัวแปร Speed เทากับ 0.5 

      } 

digitalWrite(button_minus, HIGH); //กําหนดขา Relay ปุม Down มีสถานะเปน HIGH 

delay(200); //หนวงเวลา 200 ms 

digitalWrite(button_minus, LOW); //กําหนดขา Relay ปุม Down มีสถานะเปน LOW 

    } 

}else if(digitalRead(SW_Start_Stop) == HIGH ){ //หรอืถามีการกดปุม Start/Stop 

delay(10); //หนวงเวลา 10 ms 

if(digitalRead(SW_Start_Stop) == HIGH){ //ถายังมีการกดปุม Start/Stop อยู 

state_SP = !state_SP; //กลับสถานะของตัวแปร state_SP จาก false เปน true 

Speed = 0.5; //ใหตัวแปร Speed เทากับ 0.5 

digitalWrite(button_start_stop, HIGH); //กําหนดขา Relay Control Motor มีสถานะเปน HIGH 

delay(200);//หนวงเวลา 200 ms 

digitalWrite(button_start_stop, LOW);//กําหนดขา Relay Control Motor มีสถานะเปน LOW 

    } 

}else if(digitalRead(SW_2) == HIGH){ //หรือถามีการกดปุม Home 

delay(10); //หนวงเวลา 10 ms 

if(digitalRead(SW_2) == HIGH){ //ถายังมีการกดปุม Home อยู 

User_step1  = true; //กําหนดใหตัวแปร User_step1 เปน true 

Password_step1 = true; //กําหนดใหตัวแปร Password_step1 เปน true 

Login_step = true; //กําหนดใหตัวแปร Login_step เปน true 

Auto_state = true; //กําหนดใหตัวแปร Auto_state เปน true 

Manal_state = true; //กําหนดใหตัวแปร Manal_state เปน true 

state_SP = false; //กําหนดใหตัวแปร state_SP เปน false 
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Speed = 0.0; //กําหนดใหตัวแปร Speed มีคาเทากับ 0.0 

Password_data = ""; //กําหนดใหตัวแปร Password_data เปนคาวาง 

User_data = ""; //กําหนดใหตัวแปร User_data เปนคาวาง 

user_1 = 0; x = 0; y = 0; //กําหนดใหตัวแปร user_1, x, y มีคาเทากับ 0 

selec = 0; //กําหนดใหตัวแปร selec มีคาเทากับ 0 

delay(2000); //หนวงเวลา 2 s 

    } 

  } 

 

if(Speed >= 5.0){ //ถาตัวแปร Speed มีคามากกวาหรือเทากับ 5.0 

Speed = 5.0; //กําหนดใหตัวแปร Speed มีคาเทากับ 5.0 

  } 

if (Speed <= 0.0){ //ถาตัวแปร Speed มีคานอยกวาหรือเทากับ 0.0 

Speed = 0.5; //กําหนดใหตัวแปร Speed มีคาเทากับ 0.5 

  } 

if(digitalRead(SW_4) == HIGH && digitalRead(SW_6) == HIGH){ //ถามีการกดปุม Up และ ปุม 

Down 

delay(3000); //หนวงเวลา 3 s 

if(digitalRead(SW_4) == HIGH && digitalRead(SW_6) == HIGH){ //ถายังมกีารกดปุม Up และ ปุม 

Down อยู 

if(User_data == "1"){ //ถาตัวแปร User_data มีคาเทากับ 1 

DISTEN_USER_1 = 0.0; //กําหนดใหตัวแปร DISTEN_USER_1 มีคาเทากับ 0.0 

EEPROM.put(address_user1, DISTEN_USER_1); //บันทึกคาของตัวแปร DISTEN_USER_1 ลงใน 

EEPROM ที่ตําแหนง address_user1 

EEPROM.commit(); //ยืนยันการบันทึกขอมลูลง EEPROM ใชเฉพาะในบอรดที่ใช ESP8266 หรือ 

ESP32 

}else if(User_data == "2"){ //หรือถาตัวแปร User_data มีคาเทากับ 2 

DISTEN_USER_2 = 0.0; //กําหนดใหตัวแปร DISTEN_USER_2 มีคาเทากับ 0.0 
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EEPROM.put(address_user2, DISTEN_USER_2); //บันทึกคาของตัวแปร DISTEN_USER_2 ลงใน 

EEPROM ที่ตําแหนง address_user2 

EEPROM.commit(); //ยืนยันการบันทึกขอมลูลง EEPROM ใชเฉพาะในบอรดที่ใช ESP8266 หรือ 

ESP32 

}else if(User_data == "3"){ //หรือถาตัวแปร User_data มีคาเทากับ 3 

DISTEN_USER_3 = 0.0; //กําหนดใหตัวแปร DISTEN_USER_3 มีคาเทากับ 0.0 

EEPROM.put(address_user3, DISTEN_USER_3); //บันทึกคาของตัวแปร DISTEN_USER_3 ลงใน 

EEPROM ที่ตําแหนง address_user3 

EEPROM.commit(); //ยืนยันการบันทึกขอมลูลง EEPROM ใชเฉพาะในบอรดที่ใช ESP8266 หรือ 

ESP32 

}else if(User_data == "4"){ //หรือถาตัวแปร User_data มีคาเทากับ 4 

DISTEN_USER_4 = 0.0; //กําหนดใหตัวแปร DISTEN_USER_4 มีคาเทากับ 0.0 

EEPROM.put(address_user4, DISTEN_USER_4); //บันทึกคาของตัวแปร DISTEN_USER_4 ลงใน 

EEPROM ที่ตําแหนง address_user4 

EEPROM.commit(); //ยืนยันการบันทึกขอมลูลง EEPROM ใชเฉพาะในบอรดที่ใช ESP8266 หรือ 

ESP32 

}else if(User_data == "5"){ //หรือถาตัวแปร User_data มีคาเทากับ 5 

DISTEN_USER_5 = 0.0; //กําหนดใหตัวแปร DISTEN_USER_5 มีคาเทากับ 0.0 

EEPROM.put(address_user5, DISTEN_USER_5); //บันทึกคาของตัวแปร DISTEN_USER_5 ลงใน 

EEPROM ที่ตําแหนง address_user5 

EEPROM.commit(); //ยืนยันการบันทึกขอมลูลง EEPROM ใชเฉพาะในบอรดที่ใช ESP8266 หรือ 

ESP32 

      } 

delay(1000); //หนวงเวลา 1 s 

    } 

  } 

 

if(state_SP == true){ //ถาตัวแปร state_SP มีคาเทากับ true 
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digitalWrite(button_Moter_Out, HIGH); //กําหนดใหขา Relay Control Motor มีสถานะ HIGH 

MILLIS(); //เรียกใชงานฟงกชั่น นับเวลา และ คํานวณอัตราเร็ว 

state_sdcard = true; //กําหนดใหตัวแปร state_sdcard มีคาเทากับ true 

}else if(state_SP == false){ //หรือถาตัวแปร state_SP เทากับ false 

Serial.print("State SD CARD = "); //ปริ้นขอความ State SD CARD = ออกทาง Serial Monitor 

Serial.println(state_sdcard); //ปริ้นคาของตัวแปร state_sdcard ออกทาง Serial Monitor 

if(state_sdcard == true){ //ถาตัวแปร state_sdcard มคีาเทากับ true 

delay(2000); //หนวงเวลา 2 s 

Serial2.begin(9600); //เริ่มตนการสื่อสารแบบอนุกรม(Serial) ที่พอรต Serial2 โดยกําหนด baud rate 

= 9600 

if(User_data == "1"){ //ถาตัวแปร User_data มีคาเทากับ 1 (user1) 

EEPROM.put(address_user1, DISTEN_USER_1 + S); //บันทึกคาของตัวแปร DISTEN_USER_1 

บวกกับคาของตัวแปร S ลงใน EEPROM ที่ตําแหนง address_user1 

EEPROM.commit(); //ยืนยันการบันทึกขอมลูลง EEPROM ใชเฉพาะในบอรดที่ใช ESP8266 หรือ 

ESP32 

EEPROM.get(address_user1, DISTEN_USER_1); //อานขอมูลจาก EEPROM ในตําแหนง ad-

dress_user1 มาเก็บในตัวแปร DISTEN_USER_1 

delay(100); //หนวงเวลา 100 ms 

if(DISTEN_USER_1 < 10){ //ถาตัวแปร DISTEN_USER_1 มีคานอกกวา 10 

Serial2.print("User1-00"); //สงขอความ User1-00 ออกทางพอรตอนุกรม Serial2 ไปยังอุปกรณ

ภายนอกที่เชื่อมตอผาน UART (TX/RX) (สงไปยัง sd card) 

Serial2.println(DISTEN_USER_1); //สงคาของตัวแปร DISTEN_USER_1 ออกทางพอรตอนุกรม Se-

rial2 

}else if(10 < DISTEN_USER_1 < 100){ //หรือถาตัวแปร DISTEN_USER_1 มีคามากกวา 10 นอย

กวา 100 

Serial2.print("User1-0"); //สงขอความ User1-0 ออกทางพอรตอนุกรม Serial2 

Serial2.println(DISTEN_USER_1); //สงคาของตัวแปร DISTEN_USER_1 ออกทางพอรตอนุกรม Se-

rial2 
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}else if(DISTEN_USER_1 >= 100){ //หรือถาตัวแปร DISTEN_USER_1 มีคามากกวาหรือเทากับ 100 

Serial2.print("User1-"); //สงขอความ User1- ออกทางพอรตอนุกรม Serial2 

Serial2.println(DISTEN_USER_1); //สงคาของตัวแปร DISTEN_USER_1 ออกทางพอรตอนุกรม Se-

rial2 

        } 

Serial.println(DISTEN_USER_1);  //ปริ้นคาของตัวแปร DISTEN_USER_1 ออกทาง Serial Monitor 

delay(2000); //หนวงเวลา 2 s 

}else if(User_data == "2"){ //หรือถาตัวแปร User_data มีคาเทากับ 2 (user2) 

EEPROM.put(address_user2, DISTEN_USER_2 + S); //บันทึกคาของตัวแปร DISTEN_USER_2 

บวกกับคาของตัวแปร S ลงใน EEPROM ที่ตําแหนง address_user2 

EEPROM.commit(); //ยืนยันการบันทึกขอมลูลง EEPROM ใชเฉพาะในบอรดที่ใช ESP8266 หรือ 

ESP32 

EEPROM.get(address_user2, DISTEN_USER_2); //อานขอมูลจาก EEPROM ในตําแหนง ad-

dress_user2 มาเก็บในตัวแปร DISTEN_USER_2 

delay(100); //หนวงเวลา 100 ms 

if(DISTEN_USER_2 < 10){ //ถาตัวแปร DISTEN_USER_2 มีคานอกกวา 10 

Serial2.print("User2-00"); //สงขอความ User2-00 ออกทางพอรตอนุกรม Serial2 

Serial2.println(DISTEN_USER_2); //สงคาของตัวแปร DISTEN_USER_2 ออกทางพอรตอนุกรม Se-

rial2 

}else if(10 < DISTEN_USER_2 < 100){ //หรือถาตัวแปร DISTEN_USER_2 มีคามากกวา 10 นอย

กวา 100 

Serial2.print("User2-0"); //สงขอความ User2-0 ออกทางพอรตอนุกรม Serial2 

Serial2.println(DISTEN_USER_2); //สงคาของตัวแปร DISTEN_USER_2 ออกทางพอรตอนุกรม Se-

rial2 

}else if(DISTEN_USER_2 >= 100){ //หรือถาตัวแปร DISTEN_USER_2 มีคามากกวาหรือเทากับ 100 

Serial2.print("User2-"); //สงขอความ User2- ออกทางพอรตอนุกรม Serial2 

Serial2.println(DISTEN_USER_2); //สงคาของตัวแปร DISTEN_USER_2 ออกทางพอรตอนุกรม Se-

rial2 
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        } 

Serial.println(DISTEN_USER_2); //ปริ้นคาของตัวแปร DISTEN_USER_2 ออกทาง Serial Monitor 

delay(2000); //หนวงเวลา 2 s 

}else if(User_data == "3"){ //หรือถาตัวแปร User_data มีคาเทากับ 3 (user3) 

EEPROM.put(address_user3, DISTEN_USER_3 + S); //บันทึกคาของตัวแปร DISTEN_USER_3 

บวกกับคาของตัวแปร S ลงใน EEPROM ที่ตําแหนง address_user3 

EEPROM.commit(); //ยืนยันการบันทึกขอมลูลง EEPROM ใชเฉพาะในบอรดที่ใช ESP8266 หรือ 

ESP32 

EEPROM.get(address_user3, DISTEN_USER_3); //อานขอมูลจาก EEPROM ในตําแหนง ad-

dress_user3 มาเก็บในตัวแปร DISTEN_USER_3 

 delay(100); //หนวงเวลา 100 ms 

 if(DISTEN_USER_3 < 10){ //ถาตัวแปร DISTEN_USER_3 มีคานอกกวา 10 

Serial2.print("User3-00"); //สงขอความ User3-00 ออกทางพอรตอนุกรม Serial2 

Serial2.println(DISTEN_USER_3); //สงคาของตัวแปร DISTEN_USER_3 ออกทางพอรตอนุกรม Se-

rial2 

}else if(10 < DISTEN_USER_3 < 100){ //หรือถาตัวแปร DISTEN_USER_3 มีคามากกวา 10 นอย

กวา 100 

Serial2.print("User3-0"); //สงขอความ User3-0 ออกทางพอรตอนุกรม Serial2 

Serial2.println(DISTEN_USER_3); //สงคาของตัวแปร DISTEN_USER_3 ออกทางพอรตอนุกรม Se-

rial2 

 }else if(DISTEN_USER_3 >= 100){ //หรือถาตัวแปร DISTEN_USER_3 มีคามากกวาหรือเทากับ 100 

Serial2.print("User3-"); //สงขอความ User3- ออกทางพอรตอนุกรม Serial2 

Serial2.println(DISTEN_USER_3); //สงคาของตัวแปร DISTEN_USER_3 ออกทางพอรตอนุกรม Se-

rial2 

        } 

Serial.println(DISTEN_USER_3); //ปริ้นคาของตัวแปร DISTEN_USER_3 ออกทาง Serial Monitor 

delay(2000); //หนวงเวลา 2 s 

}else if(User_data == "4"){ //หรือถาตัวแปร User_data มีคาเทากับ 4 (user4) 
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EEPROM.put(address_user4, DISTEN_USER_4 + S); //บันทึกคาของตัวแปร DISTEN_USER_4 

บวกกับคาของตัวแปร S ลงใน EEPROM ที่ตําแหนง address_user4 

EEPROM.commit(); //ยืนยันการบันทึกขอมลูลง EEPROM ใชเฉพาะในบอรดที่ใช ESP8266 หรือ 

ESP32 

EEPROM.get(address_user4, DISTEN_USER_4); //อานขอมูลจาก EEPROM ในตําแหนง ad-

dress_user4 มาเก็บในตัวแปร DISTEN_USER_4 

delay(100); //หนวงเวลา 100 ms 

if(DISTEN_USER_4 < 10){ //ถาตัวแปร DISTEN_USER_4 มีคานอกกวา 10 

Serial2.print("User4-00"); //สงขอความ User4-00 ออกทางพอรตอนุกรม Serial2 

Serial2.println(DISTEN_USER_4); //สงคาของตัวแปร DISTEN_USER_4 ออกทางพอรตอนุกรม Se-

rial2 

}else if(10 < DISTEN_USER_4 < 100){ //หรือถาตัวแปร DISTEN_USER_4 มีคามากกวา 10 นอย

กวา 100 

Serial2.print("User4-0"); //สงขอความ User4-0 ออกทางพอรตอนุกรม Serial2 

Serial2.println(DISTEN_USER_4); //สงคาของตัวแปร DISTEN_USER_4 ออกทางพอรตอนุกรม Se-

rial2 

}else if(DISTEN_USER_4 >= 100){ //หรือถาตัวแปร DISTEN_USER_4 มีคามากกวาหรือเทากับ 100 

Serial2.print("User4-"); //สงขอความ User4- ออกทางพอรตอนุกรม Serial2 

Serial2.println(DISTEN_USER_4); //สงคาของตัวแปร DISTEN_USER_4 ออกทางพอรตอนุกรม Se-

rial2 

        } 

Serial.println(DISTEN_USER_4); //ปริ้นคาของตัวแปร DISTEN_USER_4 ออกทาง Serial Monitor 

delay(2000); //หนวงเวลา 2 s 

}else if(User_data == "5"){ //หรือถาตัวแปร User_data มีคาเทากับ 5 (user5) 

EEPROM.put(address_user5, DISTEN_USER_5 + S); //บันทึกคาของตัวแปร DISTEN_USER_5 

บวกกับคาของตัวแปร S ลงใน EEPROM ที่ตําแหนง address_user5 

EEPROM.commit(); //ยืนยันการบันทึกขอมลูลง EEPROM ใชเฉพาะในบอรดที่ใช ESP8266 หรือ 

ESP32 
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EEPROM.get(address_user5, DISTEN_USER_5); //อานขอมูลจาก EEPROM ในตําแหนง ad-

dress_user5 มาเก็บในตัวแปร DISTEN_USER_5 

delay(100); //หนวงเวลา 100 ms 

if(DISTEN_USER_5 < 10){ //ถาตัวแปร DISTEN_USER_5 มีคานอกกวา 10 

Serial2.print("User5-00"); //สงขอความ User5-00 ออกทางพอรตอนุกรม Serial2 

Serial2.println(DISTEN_USER_5); //สงคาของตัวแปร DISTEN_USER_5 ออกทางพอรตอนุกรม Se-

rial2 

}else if(10 < DISTEN_USER_5 < 100){ //หรือถาตัวแปร DISTEN_USER_5 มีคามากกวา 10 นอย

กวา 100 

Serial2.print("User5-0"); //สงขอความ User5-0 ออกทางพอรตอนุกรม Serial2 

Serial2.println(DISTEN_USER_5); //สงคาของตัวแปร DISTEN_USER_5 ออกทางพอรตอนุกรม Se-

rial2 

}else if( DISTEN_USER_5 >= 100){ //หรือถาตัวแปร DISTEN_USER_4 มีคามากกวาหรือเทากับ 100 

Serial2.print("User5-"); //สงขอความ User5- ออกทางพอรตอนุกรม Serial2 

Serial2.println(DISTEN_USER_5); //สงคาของตัวแปร DISTEN_USER_5 ออกทางพอรตอนุกรม Se-

rial2 

        } 

Serial.println(DISTEN_USER_5); //ปริ้นคาของตัวแปร DISTEN_USER_5 ออกทาง Serial Monitor 

delay(2000); //หนวงเวลา 2 s 

      } 

state_sdcard = false; //กําหนดใหตัวแปร state_sdcard มีคาเทากับ false 

S = 0.0; //กําหนดใหตัวแปร S มีคาเทากับ 0.0 

    } 

if(state_sdcard == false){ //ถาตัวแปร state_sdcard มีคาเทากับ false 

int t_current = 0; //กําหนดใหตัวแปร t_current มีคาเทากับ 0 

int t_last    = 0; //กําหนดใหตัวแปร t_last มีคาเทากับ 0 

int t_setting = 0; //กําหนดใหตัวแปร t_setting มีคาเทากับ 0 

Min = 0 ; //กําหนดใหตัวแปร Min มีคาเทากับ 0 
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Speed = 0.0 ; //กําหนดใหตัวแปร Speed มีคาเทากับ 0 

    } 

  } 

} 

void Mode_Auto(){ 

u8g2.firstPage(); //ฟงกชั่นการทํางานของหนาจอ 

do{ 

EEPROM.get(address_user1, DISTEN_USER_1); //อานขอมูลจาก EEPROM ในตําแหนง ad-

dress_user1 มาเก็บในตัวแปร DISTEN_USER_1 

EEPROM.get(address_user2, DISTEN_USER_2); //อานขอมูลจาก EEPROM ในตําแหนง ad-

dress_user2 มาเก็บในตัวแปร DISTEN_USER_2 

EEPROM.get(address_user3, DISTEN_USER_3); //อานขอมูลจาก EEPROM ในตําแหนง ad-

dress_user3 มาเก็บในตัวแปร DISTEN_USER_3 

EEPROM.get(address_user4, DISTEN_USER_4); //อานขอมูลจาก EEPROM ในตําแหนง ad-

dress_user4 มาเก็บในตัวแปร DISTEN_USER_4 

EEPROM.get(address_user5, DISTEN_USER_5); //อานขอมูลจาก EEPROM ในตําแหนง ad-

dress_user5 มาเก็บในตัวแปร DISTEN_USER_5 

u8g2.drawFrame(0,0,128,64); //วาดกรอบสี่เหลี่ยมลอมรอบจอทั้งหมด 

u8g2.drawStr(1,13, "user"); //แสดงขอความ user : บนหนาจอ 

u8g2.setCursor(45, 13); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print(":"); //แสดงขอความ : บนหนาจอ 

u8g2.setCursor(55, 13); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print(User_data); //แสดงคาของตัวแปร User_data บนหนาจอ 

if(Disten_Auto == 15){ //ถาตัวแปร Disten_Auto มีคาเทากับ 15  

u8g2.drawStr(2, 26, "Auto1"); //แสดงขอความ Auto1 บนหนาจอ 

u8g2.setCursor(45, 26); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print(":"); //แสดงขอความ : บนหนาจอ 

u8g2.setCursor(55, 26); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 
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u8g2.print(Disten_Auto); //แสดงคาของตัวแปร Disten_Auto บนหนาจอ 

}else if(Disten_Auto == 20){ //หรือถาตัวแปร Disten_Auto เทากับ 20 

u8g2.drawStr(2, 26, "Auto2"); //แสดงขอความ Auto2 บนหนาจอ 

u8g2.setCursor(45, 26); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print(":"); //แสดงขอความ : บนหนาจอ 

u8g2.setCursor(55, 26); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print(Disten_Auto);  //แสดงคาของตัวแปร Disten_Auto บนหนาจอ 

}else if(Disten_Auto == 25){ //หรือถาตัวแปร Disten_Auto เทากับ 25 

u8g2.drawStr(2, 26, "Auto3"); //แสดงขอความ Auto3 บนหนาจอ 

u8g2.setCursor(45, 26); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print(":"); //แสดงขอความ : บนหนาจอ 

u8g2.setCursor(55, 26); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print(Disten_Auto); //แสดงคาของตัวแปร Disten_Auto บนหนาจอ 

    } 

u8g2.drawStr(1, 42, "disten"); //แสดงขอความ disten บนหนาจอ 

u8g2.setCursor(45, 42); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print(":"); //แสดงขอความ : บนหนาจอ 

if(User_data == "1"){ //ถาตัวแปร User_data มีคาเทากับ 1 

u8g2.setCursor(55, 42); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print((DISTEN_USER_1) + (disten_sum/100000), 2); //แสดงคาผลรวมของตัวแปร DIS-

TEN_USER_1 กับตัวแปร disten_sum เปนหนวย km โดยมีทศนิยม 2 ตําแหนง บนหนาจอ 

}else if(User_data == "2"){ //หรือถาตัวแปร User_data มีคาเทากับ 2 

u8g2.setCursor(55, 42); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print((DISTEN_USER_2) + (disten_sum/100000), 2); //แสดงคาผลรวมของตัวแปร DIS-

TEN_USER_2 กับตัวแปร disten_sum เปนหนวย km โดยมีทศนิยม 2 ตําแหนง บนหนาจอ 

}else if(User_data == "3"){ //หรือถาตัวแปร User_data มีคาเทากับ 3 

u8g2.setCursor(55, 42); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 
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u8g2.print((DISTEN_USER_3) + (disten_sum/100000), 2); //แสดงคาผลรวมของตัวแปร DIS-

TEN_USER_3 กับตัวแปร disten_sum เปนหนวย km โดยมีทศนิยม 2 ตําแหนง บนหนาจอ 

}else if(User_data == "4"){ //หรือถาตัวแปร User_data มีคาเทากับ 4 

u8g2.setCursor(55, 42); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print((DISTEN_USER_4) + (disten_sum/100000), 2); //แสดงคาผลรวมของตัวแปร DIS-

TEN_USER_4 กับตัวแปร disten_sum เปนหนวย km โดยมีทศนิยม 2 ตําแหนง บนหนาจอ 

}else if(User_data == "5"){ //หรือถาตัวแปร User_data มีคาเทากับ 5 

u8g2.setCursor(55, 42); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print((DISTEN_USER_5) + (disten_sum/100000), 2); //แสดงคาผลรวมของตัวแปร DIS-

TEN_USER_5 กับตัวแปร disten_sum เปนหนวย km โดยมีทศนิยม 2 ตําแหนง บนหนาจอ 

    } 

u8g2.drawUTF8(105, 42, "km"); //แสดงขอความ km บนหนาจอ 

u8g2.setCursor(45, 40); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print(":"); //แสดงขอความ : บนหนาจอ 

u8g2.drawStr(1, 58, "speed"); //แสดงขอความ speed บนหนาจอ 

u8g2.setCursor(45, 58); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print(":"); //แสดงขอความ : บนหนาจอ 

u8g2.setCursor(55, 58); //กําหนดตําแหนงสําหรับพิมพขอความ 

u8g2.print(Speed, 1); //แสดงคาของตัวแปร Speed เปนตัวเลขทศนิยม 1 ตําแหนงบนหนาจอ 

u8g2.drawUTF8(86, 58, "km/hr"); //แสดงขอความ km/hr บนหนาจอ 

if(digitalRead(SW_2) == HIGH){ //ถามีการกดปุม Home 

delay(10); //หนวงเวลา 10 ms 

if(digitalRead(SW_2) == HIGH){ //ถายังมีการกดปุม Home อยู 

User_step1  = true; //กําหนดใหตัวแปร User_step1 เปน true 

Password_step1 = true; //กําหนดใหตัวแปร Password_step1 เปน true 

Login_step = true; //กําหนดใหตัวแปร Login_step เปน true 

Auto_state = true; //กําหนดใหตัวแปร Auto_state เปน true 

Manal_state  = true; //กําหนดใหตัวแปร Manal_state เปน true 
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Auto_disten = true ; //กําหนดใหตัวแปร Auto_disten เปน true 

selec = 0; //กําหนดใหตัวแปร selec มีคาเทากับ 0 

Disten_Auto = 0; //กําหนดใหตัวแปร Disten_Auto มีคาเทากับ 0 

Password_data = ""; //กําหนดใหตัวแปร Password_data เปนคาวาง 

User_data = ""; //กําหนดใหตัวแปร User_data เปนคาวาง 

user_1 = 0; x = 0; y = 0; //กําหนดใหตัวแปร user_1, x, y มีคาเทากับ 0 

Speed = 0.0; //กําหนดใหตัวแปร Speed มีคาเทากับ 0.0 

state_SP = LOW; //กําหนดใหตัวเปร state_SP เทากับ LOW 

delay(2000); //หนวงเวลา 2 s 

      } 

}else if(digitalRead (SW_Start_Stop) == HIGH){ //หรอืถามีการกดปุม Start/Stop  

delay(10); //หนวงเวลา 10 ms 

if(digitalRead (SW_Start_Stop) == HIGH){ //ถายังมกีารกดปุม Start/Stop อยู 

state_SP =  !state_SP; //กลับสถานะของตัวแปร state_SP จาก false เปน true 

Speed = 0.5 ; //กําหนดใหตัวแปร Speed มีคาเทากับ 0.5 

digitalWrite(button_start_stop ,HIGH); //กําหนดใหขา Relay Control Motor มีสถานะ HIGH 

delay(200); //หนวงเวลา 200 ms 

digitalWrite(button_start_stop ,LOW); //กําหนดใหขา Relay Control Motor มีสถานะ LOW 

delay(2000); //หนวงเวลา 2 s 

      } 

    } 

if(state_SP == true){ //ถาตัวแปร state_SP มีคาเทากับ true 

digitalWrite(button_Moter_Out, LOW); //กําหนดใหขา Relay Control Motor มีสถานะ LOW 

if(analogRead(IR1_left) == LOW && analogRead(IR2_right) == LOW){ //ถา IR เซ็นเซอรทางซาย

และทางขวาจับวัตถุได 

delay(10); //หนวงเวลา 10 ms 

if(analogRead(IR1_left) == LOW && analogRead(IR2_right) == LOW){ //ถา IR เซ็นเซอรทางซาย

และทางขวาจับวัตถุไดอยู 
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if(Disten_Auto == 15){ //ถาตัวแปร Disten_Auto มีคาเทากับ 15 

digitalWrite (button_Moter_Out, HIGH ); //กําหนดใหขา Relay Control Motor มีสถานะ HIGH 

delay(1080); //หนวงเวลา 1080 ms (0.0003*60*60) 

digitalWrite (button_Moter_Out, LOW ); //กําหนดใหขา Relay Control Motor มีสถานะ LOW 

disten_sum += 15 ; //ใหตัวแปร disten_sum บวกเพ่ิมครั้งละ 15 

}else if(Disten_Auto == 20){ //หรือถาตัวแปร Disten_Auto มีคาเทากับ 20 

digitalWrite (button_Moter_Out, HIGH ); //กําหนดใหขา Relay Control Motor มีสถานะ HIGH 

delay(1440); //หนวงเวลา 1440 ms (0.0004*60*60) 

digitalWrite (button_Moter_Out, LOW ); //กําหนดใหขา Relay Control Motor มีสถานะ LOW 

disten_sum += 20 ; //ใหตัวแปร disten_sum บวกเพ่ิมครั้งละ 20 

          } 

else if(Disten_Auto == 25){ //หรือถาตัวแปร Disten_Auto มีคาเทากับ 25 

digitalWrite (button_Moter_Out, HIGH ); //กําหนดใหขา Relay Control Motor มีสถานะ HIGH 

delay(1800); //หนวงเวลา 1800 ms (0.0005*60*60) 

digitalWrite (button_Moter_Out, LOW ); //กําหนดใหขา Relay Control Motor มีสถานะ LOW 

disten_sum += 25; //ใหตวัแปร disten_sum บวกเพ่ิมครั้งละ 25 

          } 

        } 

      } 

state_sdcard_Auto = true; //กําหนดใหตัวแปร state_sdcard_Auto มีคาเทากับ true 

}else{ 

digitalWrite(button_Moter_Out , HIGH ); //กําหนดใหขา Relay Control Motor มสีถานะ HIGH 

Serial.print(" state_sdcard_Auto  = "); //ปริ้นขอความ state_sdcard_Auto  = ออกทาง Serial 

Monitor 

Serial.println(state_sdcard_Auto); //ปริ้นคาของตัวแปร state_sdcard_Auto ออกทาง Serial 

Monitor 

if(state_sdcard_Auto == HIGH){ //ถาตัวแปร state_sdcard_Auto มีคาเทากับ HIGH 

delay(2000); //หนวงเวลา 2 s 
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Serial2.begin(9600); //เริ่มตนการสื่อสารแบบอนุกรม(Serial) ที่พอรต Serial2 โดยกําหนด baud rate 

= 9600 

if(User_data == "1"){ //ถาตัวแปร User_data มีคาเทากับ 1  

EEPROM.put(address_user1, DISTEN_USER_1 + (disten_sum / 100000)); //บันทึกคาของตัว

แปร DISTEN_USER_1 บวกกับผลรวมของคาของตัวแปร disten_sum ลงใน EEPROM ที่ตําแหนง ad-

dress_user1 

EEPROM.commit(); //ยืนยันการบันทึกขอมลูลง EEPROM ใชเฉพาะในบอรดที่ใช ESP8266 หรือ 

ESP32 

EEPROM.get(address_user1, DISTEN_USER_1); //อานขอมูลจาก EEPROM ในตําแหนง ad-

dress_user1 มาเก็บในตัวแปร DISTEN_USER_1 

delay(100); //หนวงเวลา 100 ms 

if(DISTEN_USER_1 < 10){ //ถาตัวแปร DISTEN_USER_1 มีคานอกกวา 10 

Serial2.print("User1-00"); //สงขอความ User1-00 ออกทางพอรตอนุกรม Serial2 

Serial2.println(DISTEN_USER_1); //สงคาของตัวแปร DISTEN_USER_1 ออกทางพอรตอนุกรม Se-

rial2 

}else if(10 < DISTEN_USER_1 < 100){ //หรือถาตัวแปร DISTEN_USER_1 มีคามากกวา 10 นอย

กวา 100 

Serial2.print("User1-0"); //สงขอความ User1-0 ออกทางพอรตอนุกรม Serial2 

Serial2.println(DISTEN_USER_1); //สงคาของตัวแปร DISTEN_USER_1 ออกทางพอรตอนุกรม Se-

rial2 

}else if(DISTEN_USER_1 >= 100){ //หรือถาตัวแปร DISTEN_USER_1 มีคามากกวาหรือเทากับ 100 

Serial2.print("User1-"); //สงขอความ User1- ออกทางพอรตอนุกรม Serial2 

Serial2.println(DISTEN_USER_1); //สงคาของตัวแปร DISTEN_USER_1 ออกทางพอรตอนุกรม Se-

rial2 

          } 

Serial.println(DISTEN_USER_1); //ปริ้นคาของตัวแปร DISTEN_USER_1 ออกทาง Serial Monitor 

delay(2000); //หนวงเวลา 2 s 

}else if(User_data == "2"){ //หรือถาตัวแปร User_data มีคาเทากับ 2 (user2) 
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EEPROM.put(address_user2, DISTEN_USER_2 + (disten_sum/100000)); //บันทึกคาของตัวแปร 

DISTEN_USER_2 บวกกับผลรวมของคาของตัวแปร disten_sum ลงใน EEPROM ที่ตําแหนง ad-

dress_user2 

EEPROM.commit(); //ยืนยันการบันทึกขอมลูลง EEPROM ใชเฉพาะในบอรดที่ใช ESP8266 หรือ 

ESP32 

EEPROM.get(address_user2, DISTEN_USER_2); //อานขอมูลจาก EEPROM ในตําแหนง ad-

dress_user2 มาเก็บในตัวแปร DISTEN_USER_2 

delay(100); //หนวงเวลา 100 ms 

if(DISTEN_USER_2 < 10){ //ถาตัวแปร DISTEN_USER_2 มีคานอกกวา 10 

Serial2.print("User2-00"); //สงขอความ User2-00 ออกทางพอรตอนุกรม Serial2 

Serial2.println(DISTEN_USER_2); //สงคาของตัวแปร DISTEN_USER_2 ออกทางพอรตอนุกรม Se-

rial2 

}else if(10 < DISTEN_USER_2 < 100){ //หรือถาตัวแปร DISTEN_USER_2 มีคามากกวา 10 นอย

กวา 100 

Serial2.print("User2-0"); //สงขอความ User2-0 ออกทางพอรตอนุกรม Serial2 

Serial2.println(DISTEN_USER_2); //สงคาของตัวแปร DISTEN_USER_2 ออกทางพอรตอนุกรม Se-

rial2 

}else if(DISTEN_USER_2 >= 100){ //หรือถาตัวแปร DISTEN_USER_2 มีคามากกวาหรือเทากับ 100 

Serial2.print("User2-"); //สงขอความ User2- ออกทางพอรตอนุกรม Serial2 

Serial2.println(DISTEN_USER_2); //สงคาของตัวแปร DISTEN_USER_2 ออกทางพอรตอนุกรม Se-

rial2 

          } 

Serial.println(DISTEN_USER_2); //ปริ้นคาของตัวแปร DISTEN_USER_2 ออกทาง Serial Monitor 

delay(2000); //หนวงเวลา 2 s 

}else if(User_data == "3"){ //หรือถาตัวแปร User_data มีคาเทากับ 3 (user3) 

EEPROM.put(address_user3, DISTEN_USER_3 + (disten_sum/100000)); //บันทึกคาของตัวแปร 

DISTEN_USER_3 บวกกับผลรวมของคาของตัวแปร disten_sum ลงใน EEPROM ที่ตําแหนง ad-

dress_user3 
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EEPROM.commit(); //ยืนยันการบันทึกขอมลูลง EEPROM ใชเฉพาะในบอรดที่ใช ESP8266 หรือ 

ESP32 

EEPROM.get(address_user3, DISTEN_USER_3); //อานขอมูลจาก EEPROM ในตําแหนง ad-

dress_user3 มาเก็บในตัวแปร DISTEN_USER_3 

delay(100); //หนวงเวลา 100 ms 

if(DISTEN_USER_3 < 10){ //ถาตัวแปร DISTEN_USER_3 มีคานอกกวา 10 

Serial2.print("User3-00"); //สงขอความ User3-00 ออกทางพอรตอนุกรม Serial2 

 Serial2.println(DISTEN_USER_3); //สงคาของตัวแปร DISTEN_USER_3 ออกทางพอรตอนุกรม Se-

rial2 

}else if(10 < DISTEN_USER_3 < 100){ //หรือถาตัวแปร DISTEN_USER_3 มีคามากกวา 10 นอย

กวา 100 

Serial2.print("User3-0"); //สงขอความ User3-0 ออกทางพอรตอนุกรม Serial2 

Serial2.println(DISTEN_USER_3); //สงคาของตัวแปร DISTEN_USER_3 ออกทางพอรตอนุกรม Se-

rial2 

}else if(DISTEN_USER_3 >= 100){ //หรือถาตัวแปร DISTEN_USER_3 มีคามากกวาหรือเทากับ 100 

Serial2.print("User3-"); //สงขอความ User3- ออกทางพอรตอนุกรม Serial2 

Serial2.println(DISTEN_USER_3); //สงคาของตัวแปร DISTEN_USER_3 ออกทางพอรตอนุกรม Se-

rial2 

          } 

Serial.println(DISTEN_USER_3); //ปริ้นคาของตัวแปร DISTEN_USER_3 ออกทาง Serial Monitor 

delay(2000); //หนวงเวลา 2 s 

}else if(User_data == "4"){ //หรือถาตัวแปร User_data มีคาเทากับ 4 (user4) 

EEPROM.put(address_user4, DISTEN_USER_4 + (disten_sum/100000)); //บันทึกคาของตัวแปร 

DISTEN_USER_4 บวกกับผลรวมของคาของตัวแปร disten_sum ลงใน EEPROM ที่ตําแหนง ad-

dress_user4 

EEPROM.commit(); //ยืนยันการบันทึกขอมลูลง EEPROM ใชเฉพาะในบอรดที่ใช ESP8266 หรือ 

ESP32 
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EEPROM.get(address_user4, DISTEN_USER_4); //อานขอมูลจาก EEPROM ในตําแหนง ad-

dress_user4 มาเก็บในตัวแปร DISTEN_USER_4 

delay(100); //หนวงเวลา 100 ms 

if(DISTEN_USER_4 < 10){ //ถาตัวแปร DISTEN_USER_4 มีคานอกกวา 10 

Serial2.print("User4-00"); //สงขอความ User4-00 ออกทางพอรตอนุกรม Serial2 

Serial2.println(DISTEN_USER_4); //สงคาของตัวแปร DISTEN_USER_4 ออกทางพอรตอนุกรม Se-

rial2 

}else if(10 < DISTEN_USER_4 < 100){ //หรือถาตัวแปร DISTEN_USER_4 มีคามากกวา 10 นอย

กวา 100 

Serial2.print("User4-0"); //สงขอความ User4-0 ออกทางพอรตอนุกรม Serial2 

Serial2.println(DISTEN_USER_4); //สงคาของตัวแปร DISTEN_USER_4 ออกทางพอรตอนุกรม Se-

rial2 

}else if(DISTEN_USER_4 >= 100){ //หรือถาตัวแปร DISTEN_USER_4 มีคามากกวาหรือเทากับ 100 

Serial2.print("User4-"); //สงขอความ User4- ออกทางพอรตอนุกรม Serial2 

Serial2.println(DISTEN_USER_4); //สงคาของตัวแปร DISTEN_USER_4 ออกทางพอรตอนุกรม Se-

rial2 

          } 

Serial.println(DISTEN_USER_4);//ปริ้นคาของตัวแปร DISTEN_USER_4 ออกทาง Serial Monitor 

delay(2000); //หนวงเวลา 2 s 

}else if(User_data == "5"){ //หรือถาตัวแปร User_data มีคาเทากับ 5 (user5) 

EEPROM.put(address_user5, DISTEN_USER_5 + (disten_sum/100000)); //บันทึกคาของตัวแปร 

DISTEN_USER_5 บวกกับผลรวมของคาของตัวแปร disten_sum ลงใน EEPROM ที่ตําแหนง ad-

dress_user5 

EEPROM.commit(); //ยืนยันการบันทึกขอมลูลง EEPROM ใชเฉพาะในบอรดที่ใช ESP8266 หรือ 

ESP32 

EEPROM.get(address_user5, DISTEN_USER_5); //อานขอมูลจาก EEPROM ในตําแหนง ad-

dress_user5 มาเก็บในตัวแปร DISTEN_USER_5 

delay(100); //หนวงเวลา 100 ms 
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if(DISTEN_USER_5 < 10){ //ถาตัวแปร DISTEN_USER_5 มีคานอกกวา 10 

Serial2.print("User5-00"); //สงขอความ User5-00 ออกทางพอรตอนุกรม Serial2 

Serial2.println(DISTEN_USER_5); //สงคาของตัวแปร DISTEN_USER_5 ออกทางพอรตอนุกรม Se-

rial2 

}else if(10 < DISTEN_USER_5 < 100){ //หรือถาตัวแปร DISTEN_USER_5 มีคามากกวา 10 นอย

กวา 100 

Serial2.print("User5-0"); //สงขอความ User5-0 ออกทางพอรตอนุกรม Serial2 

 Serial2.println(DISTEN_USER_5); //สงคาของตัวแปร DISTEN_USER_5 ออกทางพอรตอนุกรม Se-

rial2 

}else if(DISTEN_USER_5 >= 100){ //หรือถาตัวแปร DISTEN_USER_4 มีคามากกวาหรือเทากับ 100 

Serial2.print("User5-"); //สงขอความ User5- ออกทางพอรตอนุกรม Serial2 

Serial2.println(DISTEN_USER_5); //สงคาของตัวแปร DISTEN_USER_5 ออกทางพอรตอนุกรม Se-

rial2 

          } 

 Serial.println(DISTEN_USER_5); //ปริ้นคาของตัวแปร DISTEN_USER_5 ออกทาง Serial Monitor 

 delay(2000); //หนวงเวลา 2 s 

        } 

state_sdcard_Auto = false; //กําหนดใหตัวแปร state_sdcard_Auto มีคาเทากับ false 

      } 

if(state_sdcard == false{ //ถาตัวแปร state_sdcard มีคาเทากับ false 

disten_sum = 0.0; //กําหนดใหตัวแปร disten_sum มีคาเทากับ 0.0 

Speed = 0.0; //กําหนดใหตัวแปร Speed มีคาเทากับ 0.0 

disten_u1 = 0; //กําหนดใหตัวแปร disten_u1 มีคาเทากับ 0 

disten_u2 = 0; //กําหนดใหตัวแปร disten_u2 มีคาเทากับ 0 

disten_u3 = 0; //กําหนดใหตัวแปร disten_u3 มีคาเทากับ 0 

disten_u4 = 0; //กําหนดใหตัวแปร disten_u4 มีคาเทากับ 0 

disten_u5 = 0; //กําหนดใหตัวแปร disten_u5 มีคาเทากับ 0 

      }  } 
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}while(u8g2.nextPage()); //ออกจากการทํางานของหนาจอ 

} 

void MILLIS(){ 

t_current = millis(); //เก็บฟงกชั่น millis ไวในตัวแปร t_current 

if((t_current - t_last) >= (TIME_INTERVEL)){ //ถาตัวแปร t_current ลบกับ ตัวแปร t_last แลวมี

คามากกวาหรือเทากับตัวแปร TIME_INTERVEL (กําหนดคาไวคือ 1000) 

Sec++; //ตัวแปร Sec เพิ่มครั้งละ 1 

Serial.print("Time:"); //ปริน้ขอความ Time: ออกทาง Serial Monitor 

Serial.print(Min); //ปริ้นคาของตัวแปร Min ออกทาง Serial Monitor 

Serial.print(":"); //ปริ้นขอความ : ออกทาง Serial Monitor 

Serial.println(Sec); //ปริ้นคาของตัวแปร Sec ออกทาง Serial Monitor 

if(Sec >= 60){ //ถาตัวแปร Sec มีคามากกวาหรือเทากับ 60 

Min++; //ตัวแปร Min เพ่ิมครั้งละ 1 

Sec = 0 ; //ตัวแปร Sec มีคาเทากับ 0 

    } 

t_last = t_current; //ใหตัวแปร t_last เทาบกับตัวแปร t_current 

  } 

 V = Speed; //เก็บคาของตัวแปร Speed ไวในตัวแปร V 

 Serial.print("T_min "); //ปริ้นขอความ T_min ออกทาง Serial Monitor 

 Serial.println(Min); //ปริ้นคาของตวัแปร Min ออกทาง Serial Monitor 

 T = Min / 60.0; //เอาคาของตัวแปร Min หารดวย 60 แลวนําคาที่ไดเก็บไวในตัวแปร T 

 Serial.print("T_min "); //ปริ้นขอความ T_min ออกทาง Serial Monitor 

 Serial.println(T); //ปริ้นคาของตัวแปร T ออกทาง Serial Monitor 

  S = V * T; //เอาคาของตัวแปร V คูณกับคาของตัวแปร T แลวนําคาทีไดเก็บในตัวแปร S  

} 

SOURCE CODE การบันทึกขอมูล 

#include <SoftwareSerial.h> //ประกาศไลบารี่ 

#include <SPI.h> //ประกาศไลบารี่ 
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#include <SD.h>//ประกาศไลบารี่ 

const int chipSelect = 9; //ขา CS ของ SD card module 

SoftwareSerial mySerial(11, 10); //ประกาศ Serial เสริมชื่อ mySerial โดยใชขา D11 รับขอมูลและ 

D10 สงขอมูล 

File dataFile ; //ตัวแปรสําหรับเก็บไฟล 

void setup(){  

Serial.begin(9600); //เปด Serial Monitor 

pinMode(LED_BUILTIN, OUTPUT); //กําหนดใหขา LED_BUILTIN เปน OUTPUT 

mySerial.begin(9600); //เปด Software Serial สําหรับรับขอมูล 

Serial.print("Initializing SD card..."); //ปริ้นขอความ Initializing SD card... ออกทาง Serial Moni-

tor 

if(!SD.begin(chipSelect)){ //ถาการเริ่มตนลมเหลว (เริ่มตนใชงาน SD card) 

Serial.println("Card failed, or not present"); //ปริ้นขอความ Card failed, or not present ออก

ทาง Serial Monitor 

  } 

Serial.println("card initialized.KO"); //ปริ้นขอความ card initialized.KO ออกทาง Serial Monitor 

digitalWrite(LED_BUILTIN, HIGH); //กําหนดใหขา LED_BUILTIN มีสถานะเปน HIGH 

delay(3000); //หนวงเวลา 3 s 

} 

void loop(){ 

  if(!SD.begin(chipSelect)){ //ถา SD card ไมพรอมใชงาน 

  Serial.println("Card failed, or not present"); //ปริ้นขอความ Card failed, or not present ออก

ทาง Serial Monitor 

while(!SD.begin(chipSelect)){ //เมื่อ SD card ไมพรอมใชงาน 

 Serial.println("Card failed, or not present"); //ปริ้นขอความ Card failed, or not present ออก

ทาง Serial Monitor 
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digitalWrite(LED_BUILTIN, LOW); //กําหนดใหขา LED_BUILTIN มีสถานะเปน LOW 

    } 

  } 

digitalWrite(LED_BUILTIN, HIGH); //กําหนดใหขา LED_BUILTIN มีสถานะเปน HIGH 

String teststr = ""; //ประกาศตัวแปรชนิด String ชื่อ teststr และกําหนดคาเริ่มตนเปนสตริงวาง 

if(mySerial.available() > 0){ //ถามีขอมูลเขามา 

digitalWrite(LED_BUILTIN, HIGH); //กําหนดใหขา LED_BUILTIN มีสถานะเปน HIGH 

delay(100); //หนวงเวลา 100 ms 

digitalWrite(LED_BUILTIN, LOW); //กําหนดใหขา LED_BUILTIN มีสถานะเปน LOW 

delay(100); //หนวงเวลา 100 ms 

digitalWrite(LED_BUILTIN, HIGH); //กําหนดใหขา LED_BUILTIN มีสถานะเปน HIGH 

teststr = mySerial.readString(); //อานขอมูลทั้งหมดที่เขามาแลวเก็บไวในตัวแปร teststr 

Serial.print(teststr); //ปริ้นคาของตัวแปร teststr ออกทาง Serial Monitor 

teststr.trim(); //ลบชองวางดานหนา/ทายของ teststr 

Serial.println(teststr.substring(0,5)); //แสดงอักขระ 5 ตัวแรกของ teststr  

if(teststr.substring(0,5)== "User1"){ //ถาตรวจสอบวาขอความ 5 ตัวแรกที่รับมาคือ User1 หรือไม 

File dataFile = SD.open("User1.txt", FILE_WRITE); //เปดไฟล User1.txt เพ่ือเขียนขอมูลตอ 

if(dataFile){ //ถาเปดไฟลสําเร็จ (ตรวจสอบวาเปดไฟลสําเร็จหรือไม) 

dataFile.print(teststr.substring(0,5)); //เขียนขอความ 5 ตัวแรกของ teststr ลงในไฟล SD ที่ชื่อวา 

dataFile 

dataFile.print(","); //เขียนเครื่องหมายจุลภาค , ลงในไฟล  

dataFile.println(teststr.substring(6,12)); //เขียนขอความจากตําแหนงท่ี 6 ถึงกอนตําแหนงที่ 12 ใน 

teststr ลงในไฟล 

dataFile.close(); //ปดไฟลที่เปดอยูบน SD card หลังจากเขียนขอมูลเสร็จ 

Serial.println(teststr); //ปริ้นคาของตัวแปร teststr ออกทาง Serial Monitor 

Serial.println(teststr.substring(6,12)); //แสดงขอมูลที่บันทึกลง SD card ผาน Serial Monitor 
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}else{ 

Serial.println("error opening User1.txt"); //หรือเปดไฟลไมสําเร็จ ปริ้นขอความ error opening 

User1.txt ออกทาง Serial Monitor 

      } 

else if(teststr.substring(0,5) == "User2"){ //หรือถาตรวจสอบวาขอความ 5 ตัวแรกที่รับมาคือ User2 

หรือไม 

File dataFile = SD.open("User2.txt", FILE_WRITE); //เปดไฟล User2.txt เพ่ือเขียนขอมูลตอ 

if(dataFile){ //ถาเปดไฟลสําเร็จ 

dataFile.print(teststr.substring(0,5)); //เขียนขอความ 5 ตัวแรกของ teststr ลงในไฟล SD ที่ชื่อวา 

dataFile 

dataFile.print(","); //เขียนเครื่องหมายจุลภาค , ลงในไฟล  

dataFile.println(teststr.substring(6,12)); //เขียนขอความจากตําแหนงท่ี 6 ถึงกอนตําแหนงที่ 12 ใน 

teststr ลงในไฟล 

dataFile.close(); //ปดไฟลที่เปดอยูบน SD card หลังจากเขียนขอมูลเสร็จ 

Serial.println(teststr); //ปริ้นคาของตัวแปร teststr ออกทาง Serial Monitor 

Serial.println(teststr.substring(6,12)); //แสดงขอมูลที่บันทึกลง SD card ผาน Serial Monitor 

}else{ 

Serial.println("error opening User2.txt"); //หรือเปดไฟลไมสําเร็จ ปริ้นขอความ error opening 

User2.txt ออกทาง Serial Monitor 

      } 

}else if(teststr.substring(0,5)== "User3"){ //ถาตรวจสอบวาขอความ 5 ตัวแรกที่รับมาคือ User3 

หรือไม 

File dataFile = SD.open("User3.txt", FILE_WRITE); //เปดไฟล User3.txt เพ่ือเขียนขอมูลตอ 

if(dataFile){ //ถาเปดไฟลสําเร็จ 

dataFile.print(teststr.substring(0,5)); //เขียนขอความ 5 ตัวแรกของ teststr ลงในไฟล SD ที่ชื่อวา 

dataFile 
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dataFile.print(","); //เขียนเครื่องหมายจุลภาค , ลงในไฟล  

dataFile.println(teststr.substring(6,12)); //เขียนขอความจากตําแหนงท่ี 6 ถึงกอนตําแหนงที่ 12 ใน 

teststr ลงในไฟล 

dataFile.close(); //ปดไฟลที่เปดอยูบน SD card หลังจากเขียนขอมูลเสร็จ 

Serial.println(teststr); //ปริ้นคาของตัวแปร teststr ออกทาง Serial Monitor 

Serial.println(teststr.substring(6,12)); //แสดงขอมูลที่บันทึกลง SD card ผาน Serial Monitor 

}else{ 

Serial.println("error opening User3.txt");//หรือเปดไฟลไมสําเร็จ ปริ้นขอความ error opening 

User3.txt ออกทาง Serial Monitor 

      } 

}else if(teststr.substring(0,5) == "User4"){ //ถาตรวจสอบวาขอความ 5 ตัวแรกที่รับมาคือ User4 

หรือไม 

File dataFile = SD.open("User4.txt", FILE_WRITE); //เปดไฟล User4.txt เพ่ือเขียนขอมูลตอ 

if(dataFile){ //ถาเปดไฟลสําเร็จ 

dataFile.print(teststr.substring(0,5)); //เขียนขอความ 5 ตัวแรกของ teststr ลงในไฟล SD ที่ชื่อวา 

dataFile 

dataFile.print(","); //เขียนเครื่องหมายจุลภาค , ลงในไฟล  

dataFile.println(teststr.substring(6,12)); //เขียนขอความจากตําแหนงท่ี 6 ถึงกอนตําแหนงที่ 12 ใน 

teststr ลงในไฟล 

dataFile.close(); //ปดไฟลที่เปดอยูบน SD card หลังจากเขียนขอมูลเสร็จ 

Serial.println(teststr); //ปริ้นคาของตัวแปร teststr ออกทาง Serial Monitor 

Serial.println(teststr.substring(6,12)); //แสดงขอมูลที่บันทึกลง SD card ผาน Serial Monitor 

}else{ 

Serial.println("error opening User4.txt"); //หรือเปดไฟลไมสําเร็จ ปริ้นขอความ error opening 

User4.txt ออกทาง Serial Monitor 

      } 
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}else if(teststr.substring(0,5) == "User5"){ //ถาตรวจสอบวาขอความ 5 ตัวแรกที่รับมาคือ User5 

หรือไม 

File dataFile = SD.open("User5.txt", FILE_WRITE); //เปดไฟล User5.txt เพ่ือเขียนขอมูลตอ 

if(dataFile){ //ถาเปดไฟลสําเร็จ 

dataFile.print(teststr.substring(0,5)); //เขียนขอความ 5 ตัวแรกของ teststr ลงในไฟล SD ที่ชื่อวา 

dataFile 

dataFile.print(","); //เขียนเครื่องหมายจุลภาค , ลงในไฟล  

dataFile.println(teststr.substring(6,12)); //เขียนขอความจากตําแหนงท่ี 6 ถึงกอนตําแหนงที่ 12 ใน 

teststr ลงในไฟล 

dataFile.close(); //ปดไฟลที่เปดอยูบน SD card หลังจากเขียนขอมูลเสร็จ 

Serial.println(teststr); //ปริ้นคาของตัวแปร teststr ออกทาง Serial Monitor 

Serial.println(teststr.substring(6,12)); //แสดงขอมูลที่บันทึกลง SD card ผาน Serial Monitor 

}else{ 

Serial.println("error opening User5.txt"); //หรือเปดไฟลไมสําเร็จ ปริ้นขอความ error opening 

User5.txt ออกทาง Serial Monitor 

      } 

    }  } } 
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ประวัติผูจัดทําปรญิญานิพนธ 
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ประวัติผูแตง 

 

 

 

 

 

ชื่อ                       :   นายธีรพงษ รอดทองออน 

สาขา  :   ภาควิชาวิศวกรรมไฟฟา 

วัน-เดือน-ปเกิด :   วันที่ 16 พฤศจิกายน พ.ศ. 2532 

สถานที่เกิด               :   กรุงเทพมหานคร 

ที่อยู        :   121/1 ม.6 ตําบลเชียรเขา อําเภอเฉลิมพระเกียรติ จังหวัด นครศรีธรรมราช      

                                 รหัสไปรษณีย 80190 

ประวัติการศึกษา      :   ระดับประกาศนียบัตรวิชาชีพชั้นสูง (ปวส.) วิทยาลัยเทคนิคนครศรีธรรมราช 

ปสําเร็จ                   :   พ.ศ. 2553 
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ประวัติผูแตง 

 

 

 

 

ชื่อ                       :   นายฟาฮัด  กูแหม 

สาขา  :   ภาควิชาวิศวกรรมไฟฟา 

วัน-เดือน-ปเกิด :   วันที่ 13 มีนาคม พ.ศ. 2540 

สถานที่เกิด               :   นครศรีธรรมราช 

ที่อยู                       :   238 ม.15 ตําบลทาศาลา อําเภอทาศาลา จังหวัดนครศรธีรรมราช    

                              รหัสไปรษณีย 80160  

ประวัติการศึกษา      :   ระดับประกาศนียบัตรวิชาชีพชั้นสูง (ปวส.) วิทยาลัยเทคนิคนครศรีธรรมราช 

ปสําเร็จ                   :   พ.ศ. 2559 

 

 


