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บทคัดย่อ: หนูเป็นสัตว์เล้ียงลูกด้วยนมท่ีชอบกัดแทะทำาลายสิ่งของและเป็น
พาหะนำาโรคที่สามารถแพร่กระจายเชื้อมายังมนุษย์และสัตว์เลี้ยงได้อย่าง
รวดเร็ว ซึ่งงานวิจัยนี้มีวัตถุประสงค์เพื่อพัฒนาอุปกรณ์ไอโอทีเพ่ือดักจับหนู 
โดยการนำาเทคโนโลยีอินเทอร์เน็ตของสรรพสิ่งมาประยุกต์ใช้ ภายในอุปกรณ์
ประยุกต์ใช้เซนเซอร์อยู่ 2 รูปแบบ คือ เซนเซอร์อัลตราโซนิกและเซนเซอร์
อินฟาเรด ถ้ามีหนูเข้ามาในอุปกรณ์ดักจับหนู เซนเซอร์ท้ัง 2 รูปแบบจะส่ง
สัญญานไปยังบอร์ด ESP32 DevKit V1 เพ่ือสั่งให้เซอร์โวมอเตอร์ปิดประตู
อุปกรณ์ จากนั้นบอร์ดจะส่งข้อความแจ้งเตือนไปยังแอปพลิเคชันไลน์ของผู้ใช้ 
รวมถงึผู้ใชส้ามารถควบคมุการทำางานเปดิ-ปดิอปุกรณ์ผา่นแอปพลเิคชนั Blynk 
ได้ จากผลการทดสอบความถกูตอ้งในการทำางานของอปุกรณด์กัจบัหน ูพบวา่ 
มีค่าความถูกต้องเฉลี่ยร้อยละ 95.5 ผู้ใช้งานมีความพึงพอใจร้อยละ 90.2 
และเม่ือการเปรียบเทียบการทำางานของทั้งสองอุปกรณ์ พบว่า อุปกรณ์ที่ใช้
เซนเซอร์อินฟาเรดจะมีประสิทธิภาพดีกว่าอุปกรณ์ที่เซนเซอร์อัลตราโซนิก

Abstract: Mice are mammals that always gnaw and destroy belongings 
and they can transmit diseases rapidly to humans and pets. This 
research aims to develop an IOT device to trap a mouse by using 
applied internet technology of things. There are two types of 
applied sensors in the device that are Ultrasonic Sensors and IR 
Sensors. If a mouse is into a mousetrap device, both sensors will 
send a signal to ESP32 DevKit V1 board to order the Servo Motor 
to close the device door. The board then sends a notifi cation 
message to the user’s LINE application. The user can also control 

ก�รพัฒน�อุปกรณ์ ไอโอทีเพื่อดักจับหนู
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1. บทนำ�

	 ปจัจบุนัเทคโนโลยีอินเทอรเ์นต็ของสรรพสิง่
หรอืไอโอท ี(IoT) ไดเ้ขา้มามบีทบาทในชวิีตประจำ�วนั
ของมนุษย์มากขึ้นจนเรียกได้ว่าเป็นสิ่งอำ�นวยความ
สะดวกทีส่ำ�คญัมากอยา่งหนึง่ อกีทัง้ยงัเปน็เทคโนโลยี
พ้ืนฐานในการดำ�รงชีวิตของมนุษย์และมีการนำ�มา
ประยุกต์ใช้งานด้านต่างๆ อย่างแพร่หลาย เนื่องจาก
อุปกรณ์ราคาไม่แพงและง่ายต่อการพัฒนา เช่น การ
ประยกุต์ในระบบรดน้ำ�ต้นไมแ้บบอัตโนมติั การควบคมุ
อณุหภมูแิละความชืน้ในโรงเรอืนเพาะเห็ด การเปดิ-ปดิ 
อุปกรณ์ไฟฟ้าภายในบ้านผ่านโทรศัพท์มือถือแบบ
สมาร์ทโฟน การดูสถานะของอุปกรณ์ไฟฟ้าภายใน
บ้าน การตรวจจับผู้บุกรุก เป็นต้น ซึ่งการทำ�งานจะ
ถกูประมวลผลผา่นระบบเครอืขา่ยอินเทอรเ์น็ตทำ�ให้
มีความเสถียรสูง ช่วยลดเวลา ลดภาระในการทำ�งาน
และอำ�นวยความสะดวกให้มนุษย์ได้เป็นอย่างดี 

	 หนเูปน็สตัวเ์ล้ียงลูกด้วยนมมวีงจรชีวติประมาณ 
3-4 เดือนมีลำ�ตัวยาวประมาณ 35-45 เซนติเมตร  
มีฟันแหลมคม 2 คู่ ทั้งบนและล่างที่มีความแข็งแรง
เปน็พเิศษและคม มลีกัษณะโคง้ยืน่ เพือ่ใชส้ำ�หรบักดั
หรอืแทะสิง่ตา่งๆ ฟนัของหนสูามารถเจรญิงอกไดต้ลอด
ชวีิต หนูเป็นศัตรูที่สำ�คญัของมนษุยน์ำ�ความเสียหาย
แกเ่ศรษฐกจิจำ�นวนมหาศาลในทางตรง คอื การกัดกิน
พืชผลทางการเกษตร เครื่องอุปโภคและบริโภค และ
หนยูงัเปน็สตัว์พาหะสำ�คญัทีน่ำ�โรคหลายชนดิมาสู่คน
และสตัวเ์ลีย้ง เชน่ โรคฉ่ีหน ูกาฬโรค เยือ่หุ้มสมองและ
ไขสนัหลงัอกัเสบ และโรคภมูแิพ ้เปน็ตน้ สว่นในทางออ้ม  
คอื การกดัแทะตามส่ิงกอ่สรา้ง อาคารบา้นเรอืน สายไฟ  
และอปุกรณไ์ฟฟา้ภายในอาคารทำ�ใหเ้กดิไฟฟา้ลดัวงจร 
ซ่ึงเป็นอันตรายต่อชีวิตและทรัพย์สิน หนูที่มีความ
สำ�คญัทางดา้นสาธารณสขุโดยเฉพาะหนูทีอ่าศัยทำ�รงั 

และหากนิอยูใ่นบา้นหรอืบรเิวณรอบๆ บา้น ซึง่สามารถ
พบเหน็ได ้ม ี4 ชนดิ ไดแ้ก ่หนนูอรเ์ว หนทูอ้งขาวบา้น 
หนูจี๊ดและหนูหริ่งบ้าน (บริษัท บี เอ็ม แลนด์ แอนด์ 
เฮา้ส ์จำ�กดั, 2564) โดยท่ัวไปมกัจะพบหนจูำ�นวนมาก
ในตลาดทีข่ายอาหารสด ยิง่ปลอ่ยไวน้านวนัยิง่พบเหน็
ประชากรหนเูพิม่มากขึน้ในทุกวนั ซึง่หนจูะกนิอาหาร
และเศษอาหารแลว้ท้ิงเชือ้โรคไว้ และเชือ้โรคดงักลา่ว 
อาจแพร่เชื้อโรคกระจายไปสู่มนุษย์ได้ นอกจากนี้ 
หนูยังทำ�ลายทรัพย์สินต่างๆ ภายในตลาดทำ�ให้เกิด
ความเสียหายต่อทรัพย์สินและทำ�ให้แม่ค้าในตลาด
เกิดความเดือดร้อนจากภัยที่เกิดจากหนู สำ�หรับการ
ดักหนูโดยทั่วไปนั้นจะใช้กาวดักหนู หรือกับดักหนู
หรือกรงดักหนู ซึ่งผู้ใช้ไม่สามารถรู้ได้ว่าหนูมาติดกับ
ดักแล้วหรือยัง ผู้ใช้จะต้องคอยวนเวียนมาตรวจกับ
ดักบ่อยครั้ง ทำ�ให้เสียเวลาและในบางครั้งหนูมาติด
กับดักเป็นเวลานานแล้วตายจนส่งกลิ่นเหม็น รวมถึง 
กับดักหนูโดยทั่วไปนั้นอาจเป็นอันตรายต่อผู้ใช้ได้ 
หากไม่ระมดัระวงั เชน่ ทำ�ให้บาดเจบ็ ทำ�ใหเ้ปรอะเปือ้น  
เป็นต้น

	 จากปัญหาที่กล่าวมานั้น ผู้วิจัยจึงมีแนวคิด
ในการนำ�เทคโนโลยีอินเทอร์เน็ตของสรรพสิ่งหรือ
ไอโอทีมาสร้างอุปกรณ์ดักจับหนูเพื่อใช้อำ�นวยความ
สะดวกในการกำ�จัดหนูตามบริเวณที่พบเห็นหนูเป็น
จำ�นวนมากและลดการแพร่เชื้อโรคที่เกิดจากหนู 
โดยเฉพาะในตลาดสดที่มักจะมีหนูอาศัยอยู่จำ�นวน
มาก ซึง่ภายในอปุกรณจ์ะใชเ้ซนเซอรส์ำ�หรบัตรวจจบั 
สิ่งกีดขวาง 2 รูปแบบ คือ เซนเซอร์อัลตราโซนิกและ
เซนเซอรอ์นิฟาเรด รวมถงึผูว้จิยัไดท้ำ�การเปรยีบเทยีบ 
การทำ�งานของอุปกรณ์ทั้งสองเซนเซอร์เพื่อดู
ประสิทธิภาพในการดักจับหนู อีกทั้งผู้ใช้ยังสามารถ
ควบคุมการเปิด-ปิดประตูของอุปกรณ์ดักจับหนูและ 

an on-off module through the Blynk application. From the results of testing the accuracy of 
the mousetrap device’s operation, it was found that the average accuracy was 95.5%, the 
users’ satisfaction was 90.2%. And the results of comparison of the two devices found that 
devices using infrared sensors would perform better than devices with ultrasonic sensors.
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ดสูถานะของอปุกรณด์กัจบัหนผูา่นโทรศพัทม์อืถือแบบ
สมาร์ทโฟนไดอี้กดว้ย เมือ่มหีนมูาติดกับดกั ระบบจะ
ส่งข้อความแจ้งเตือนไปยังแอปพลิเคชันไลน์ของผู้ใช้
เพื่อให้ผู้ใช้นำ�หนูไปจัดการ 

2. งานวิจัยที่เกี่ยวข้อง

	 ในการทำ�วิจัยครั้งนี้ผู้วิจัยได้ทำ�การศึกษา
งานวิจัยที่เกี่ยวข้อง ซึ่งมีรายละเอียดดังต่อไปนี้

	 ปนัสดา อวิคุณประเสริฐ และคณะ (2560) 
ได้ทำ�การวิจัยเกี่ยวกับประสิทธิภาพของเซนเซอร์ 
อินฟาเรดและเซนเซอร์อัลตราโซนิกในการประยุกต์ 
ใชง้าน โดยนำ�อารด์ยุโนไมโครคอนโทรลเลอรม์าใชง้าน
รว่มกับเซนเซอร์อนิฟาเรดหรอืเซนเซอรอ์ลัตราโซนกิใน
การสรา้งอุปกรณว์ดัระยะทางทีแ่สดงขอ้มลูแบบดจิทิลั
และสามารถนำ�มาประยุกตใ์ชง้านไดอ้ย่างความสะดวก
และรวดเร็ว วัดค่าได้โดยไม่ต้องมีการสัมผัสตัวผู้ป่วย  
ผลการศกึษาพบวา่พสิยัในการวัดระยะทางของเซนเซอร ์
อินฟาเรดอยูใ่นชว่ง 40-100 เซนตเิมตร การทำ�งานของ
เซนเซอรไ์ม่ขึน้กบัอุณหภมู ิความชืน้ และความหนาแน่น 
หรือชนิดของพื้นผิวที่สะท้อนคลื่นอินฟาเรด แต่สี
ของวัตถุและสภาวะแสงรอบมีผลต่อความถูกต้องใน
การวดัระยะทาง สำ�หรบัเซนเซอรอ์ลัตราโซนกิมพีสิยั 
ในการวัดระยะทาง 2-300 เซนติเมตร ประสิทธิภาพ
ของเซนเซอรข้ึ์นกบัอุณหภูม ิความชืน้ และความหนา
แน่นของพื้นผิวที่สะท้อนเสียงอัลตราโซนิก แต่ไม่ขึ้น
กับสีของวัตถุ ในการวัดระยะทางในทางการแพทย์
สามารถนำ�เซนเซอร์ทั้งสองมาใช้งานได้ เช่น การวัด 
ความหนาและความสูงของผู้ป่วย โดยเซนเซอร์ 
อนิฟาเรด เหมาะท่ีจะนำ�ไปใชใ้นการวัดความหนาของ
ผู้ป่วย และเซนเซอร์อัลตราโซนิกเหมาะที่จะนำ�ไปใช้
การวดัความสงูของผูป่้วย อยา่งไรกต็ามในการใชง้าน
ต้องคำ�นึงถึงพื้นผิว ชนิดและสีของวัตถุ ตำ�แหน่งของ
เซนเซอร์ สภาวะแวดล้อม

	 วิทวัส จันพิทักษ์ (2561) ได้สร้างเครื่องมือ
ตรวจจบัพฤตกิรรมสตัวท์ดลองสำ�หรบัใชกั้บหนทูดลอง 

โดยประยกุตใ์ชก้บัไมโครคอนโทรลเลอร ์จากนัน้ทำ�การ
อา่นและประมวลผลข้อมลูจากเซนเซอร์ ซึง่โครงงานนี้
มกีารทดลองกบัเซนเซอรอ์ยูท่ัง้หมด 2 ประเภท ไดแ้ก ่ 
1) เซนเซอร์พาสซฟีอินฟาเรดดเีท็กเตอร์ ทำ�การตรวจจบั 
ความเคลื่อนไหวของหนูทดลอง ซึ่งจะตรวจจับเป็น
เวลาและทิศทางการเคลื่อนที่ของหนูทดลอง และ  
2) Photodiode จะใชเ้ปน็อปุกรณใ์นการตรวจจับแสง 
และจะใช้ควบคู่กับ NIR LED เพื่อเป็นแหล่งกำ�เนิด
แสงให้กับ Photodiode และจะทำ�การตรวจจับ 
เวลาและทิศทางการเคลื่อนท่ีของหนูทดลองเช่นกัน 
ผู้ใช้สามารถนำ�มาวิเคราะห์พฤติกรรมหนูทดลองได้ 
เครื่องมือที่สร้างขึ้นสามารถนำ�ไปใช้ในการเรียนการ
สอนและการวิจัยด้านพฤติกรรมสัตว์ได้	

	 ธรีพงษ ์เจก๊วงษ์ และนฤพนธ ์พนาวงศ ์(2562) 
ได้พัฒนาระบบควบคุมการเปิด-ปิดโรงรถอัตโนมัติ 
โดยใชอ้นิเทอรเ์นต็ของสรรพสิง่ โดยทำ�การจำ�ลองเปน็
โมเดลโรงรถขนาดเล็ก ซึง่งานวจิยันีใ้ชบ้อรด์ ESP8266 
เชื่อมต่อโมดูลตรวจจับความเคลื่อนไหว โมดูล RFID 
และเซอรโ์วมอเตอรท์ีใ่ชส้ำ�หรบัเปดิ-ปดิโรงรถ เมือ่รถ
เคลือ่นทีผ่า่นจดุรบัสญัญาณ RFID และตรวจสอบรหสั 
RFID ตรงกัน บอร์ดจะส่ังเซอร์โวมอเตอร์ให้ทำ�การ
เปิดประตูอย่างอัตโนมัติ จากนั้นประตูก็จะปิดอย่าง
อัตโนมัติเช่นกัน แต่หากพบการเคลื่อนไหวในขณะที่
ประตูโรงรถกำ�ลังปิดน้ัน ประตูจะหยุดชั่วคราวท้ังน้ี
เพื่อป้องกันอันตรายที่อาจจะเกิดขึ้นได้ รวมถึงผู้ใช้
งานสามารถควบคุมการทำ�งานเปิด-ปิดประตูโรงรถ
ไดเ้องผา่นโทรศพัทม์อืถอืสมารท์โฟน จากการทดลอง
พบวา่ผูใ้ชส้ามารถใชง้านไดอ้ยา่งงา่ยและควบคุมการ
ทำ�งานได้อย่างมีประสิทธิภาพ ส่วนการทำ�งานของ
ระบบนั้นสามารถตอบสนองต่อการทำ�งานได้ตาม
เป้าหมายที่ตั้งไว้

	 กาญจนา จนัทร์ประเสรฐิ (2563) ไดพ้ฒันา
เครือ่งแจง้เตอืนสิง่กดีขวางสำ�หรบัผูพ้กิารทางสายตา
เพ่ือชว่ยใหผู้้พิการทางสายตามคีวามปลอดภยัในการ
ใช้ชีวิตประจำ�วันตามปกติ ผลการพัฒนาคือได้เครื่อง
แจง้เตอืนสิง่กดีขวางเพือ่ผูพ้กิารทางสายตาทีป่ระกอบ
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ด้วย 3 ส่วน คือ ส่วนศีรษะ ส่วนลำ�ตัว และส่วนขา 
อาศัยหลักการทำ�งานของการสะท้อนของคลื่น โดย
ประยุกต์ใช้เซนเซอร์แบบอัลตราโซนิก SRF05 และ 
HC-SR04 เซนเซอร์ตรวจจับความเคลื่อนไหวเป็น
ตัวตรวจจับสิ่งกีดขวางและควบคุมการทำ�งานโดย
ใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino Mega2560 ที่
ทำ�หน้าที่ตัวประมวลผล โดยการทำ�งานของเครื่อง
แจ้งเตือนส่ิงกีดขวางเพื่อผู้พิการทางสายตาที่พัฒนา
นี้เป็นการทำ�งานแบบไร้สายเพื่อให้สะดวกต่อการใช้
งาน การแสดงสัญญาณเตือนผู้พิการทางสายตาให้ 
รับรู้ว่ามีสิ่งกีดขวางมี 2 ลักษณะ คือ การสั่นของ
มอเตอรแ์ละเสียง 3 แบบ คือ “โปรดระวงัศรีษะคะ่”, 
“โปรดระวงัผูค้นพลกุพลา่นคะ่” และ “โปรดระวงัขา
ค่ะ” ซึ่งโปรแกรมควบคุมเครื่องแจ้งเตือนสิ่งกีดขวาง
เพื่อผู้พิการทางสายตาจะเริ่มเตือนเมื่อสิ่งกีดขวาง 
อยู่ห่างจากผู้พิการทางสายตา 40-60 เซนติเมตร

	 จริาภรณ ์วาสนาเชิดชู และคณะ (2564) ได้
พัฒนาระบบแจ้งเตือนผู้บุกรุกภายในที่พักอาศัยผ่าน 
Line Notify โดยใช้บอรด์ Raspberry Pi 4 เชือ่มตอ่กบั
เซนเซอรต์รวจจบัความเคลือ่นไหว กลอ้ง Raspberry 
Pi Camera V2 และลำ�โพง Buzzer เขียนโปรแกรม
ด้วยภาษา Python เมื่อพบความเคลื่อนไหวระบบ 
สง่เสยีงแจง้เตอืนเจา้ของบา้นผา่นลำ�โพง Buzzer จาก
นัน้จะถ่ายภาพและสง่ขอ้ความพรอ้มรปูภาพแจง้เตอืน
ไปยังแอปพลิเคชันไลน์ของผู้ใช้ ซึ่งจากการทดลอง 
พบว่าสามารถส่งข้อความไปยังแอปพลิเคชันไลน์ได้
ตรงตามความตอ้งการ แต่ยงัไมส่ามารถแยกประเภท
ได้ว่าเป็นบุคคลภายในบ้านหรือบุคคลภายนอกได้

	 จากงานวจัิยนีท้ีไ่ดก้ลา่วมานัน้ ผูวิ้จยัไดศ้กึษา
แนวคดิเรือ่งการเปรยีบเทยีบประสทิธภิาพของเซนเซอร ์
อินฟาเรดและอัลตราโซนิกจากงานวิจัยของของ 
ปนสัดา อวิคุณประเสรฐิ และคณะ (2560) โดยศกึษา
วงจรชีวิต วิเคราะห์การเคลื่อนที่และพฤติกรรมของ
หนูเม่ือติดกับดักจากงานวิจัยของ วิทวัส จันพิทักษ์ 
(2561) รวมถึงนำ�แนวคิดการใช้เซอร์โวมอเตอร์จาก

งานวิจัยของธีรพงษ์ เจ๊กวงษ์ และนฤพนธ์ พนาวงศ์ 
(2562) มาประยกุตใ์ชก้บัการเปดิ-ปดิประตขูองอปุกรณ ์
ไอโอทเีพือ่ดกัจบัหน ูอกีทัง้นำ�แนวคดิจากงานวจิยัของ
กาญจนา จันทร์ประเสริฐ (2563) ในการประยุกต์ใช้
เขียนโปรแกรมควบคุมการทำ�งานของอุปกรณ์ดักจับ
หนูที่ใช้เซนเซอร์อัลตราโซนิกและเซนเซอร์อินฟาเรด 
รวมถึงการเปรียบเทียบการทำ�งานของอุปกรณ์ดัก
จบัหนทูีเ่ซนเซอรอ์ลัตราโซนกิและเซนเซอรอ์นิฟาเรด 
และนำ�แนวคดิจากงานวจิยัของจริาภรณ ์วาสนาเชดิช ู
และคณะ (2564) มาประยุกต์ใช้ในการส่งข้อความ 
แจ้งเตือนไปยังแอปพลิเคชันไลน์ของผู้ใช้

3. ฮาร์ดแวร์ที่ใช้ในการพัฒนาอุปกรณ์
ไอโอที

	 3.1 ESP32 DevKit V1 Development 
Board พฒันาโดยบริษทั DOIT มขีาตอ่ใชง้านทัง้หมด 
30 ขา เรยีงขาแบบเดยีวกับบอรด์ ESP32 DevKit V1 
โมดลู Wifi ESP-32 รุน่ ESP-WROOM-32 โมดลู Wifi 
+ Bluetooth 4.2+ Touch/Temp Sensor ทำ�งาน
แบบ Dual Core ที่ความเร็ว 160 MHz มี SRAM 
512K หนว่ยความจำ� Flash สำ�หรับอปัโหลดโปรแกรม
ขนาด 16M มขีา GPIO 30 ขาความละเอยีดในการอา่น
ค่า ADC 12Bit (โรบอทสยาม, 2563) สามารถเขียน
โปรแกรมผ่าน Arduino IDE เหมือนเขียน Arduino 
ดังภาพประกอบ 1 

พนาวงศ (2562) มาประยุกตใชกับการเปด-ปดประตูของอุปกรณไอโอทีเพื่อดักจับหนู อีกทั้งนําแนวคิดจากงานวิจัยของกาญจนา จันทร

ประเสริฐ (2563) ในการประยุกตใชเขียนโปรแกรมควบคุมการทํางานของอุปกรณดักจับหนูที่ใชเซนเซอรอัลตราโซนิกและเซนเซอรอิน

ฟาเรด รวมถึงการเปรียบเทียบการทํางานของอุปกรณดักจับหนูที่เซนเซอรอัลตราโซนิกและเซนเซอรอินฟาเรด และนําแนวคิดจาก

งานวิจัยของจิราภรณ วาสนาเชิดช ูและคณะ (2564) มาประยุกตใชในการสงขอความแจงเตือนไปยังแอปพลิเคชันไลนของผูใช 
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ภาพประกอบ 1 แสดงบอรด ESP32 DevKit V1 
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    3.2 เซนเซอรแสง โมดูลเซนเซอรแสงใชสําหรับตรวจจับวัตถุกีดขวาง (IR Infrared Obstacle Avoidance Sensor Module) โดย

โมดูลน้ี จะมีตัวรับและตัวสงอินฟาเรดในตัว ตัวสัญญาณ (สีขาว) อินฟาเรดจะสงสัญญาณออกมา และเม่ือมีวัตถุมาบัง คล่ืนสัญญาณ 

อินฟาเรดที่ถูกส่ังออกมาจะสะทอนกลับไปเขาตัวรับสัญญาณ (สีดํา) สามารถนํามาใชตรวจจับวัตถุที่อยูตรงหนาได และสามารถปรับ

ความไว ระยะการตรวจจับ ใกลหรือไกลได ภายตัวเซนเซอรแบบน้ีจะมีตัวสงเรียกวา Emitter และตัวรับเรียกวา Receiver ติดตั้ง

ภายในตัวเดียวกัน ทําใหไมจําเปนตองเดินสายไฟทั้งสองฝง เหมือนแบบ Opposed Mode ทําใหการติดตั้งใชงานไดงายกวา แต

อยางไรก็ตามจําเปนตองติดตั้งตัวแผนสะทอนหรือ Reflector ไวตรงขามกับตัวเซนเซอรเอง โดยโฟโตเซนเซอรแบบที่ใชแผนสะทอน

แบบน้ีจะเหมาะสําหรับชิ้นงานที่มีลักษณะทึบแสงไมเปนมันวาว เน่ืองจากอาจทําใหตัวเซนเซอรเขาใจผิดวาเปนตัวแผนสะทอน และทํา

ใหทํางานผิดพลาดได (ไซเบอรไทซ, 2563) ดังภาพประกอบ 2  
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	 3.2 เซนเซอร์แสง โมดูลเซนเซอร์แสงใช้
สำ�หรบัตรวจจับวัตถกุดีขวาง (IR Infrared Obstacle 
Avoidance Sensor Module) โดยโมดูลนี้ จะมีตัว
รับและตัวส่งอินฟาเรดในตัว ตัวสัญญาณ (สีขาว) อิน
ฟาเรดจะสง่สญัญาณออกมา และเมือ่มวีตัถมุาบงั คลืน่
สัญญาณ อินฟาเรดที่ถูกสั่งออกมาจะสะท้อนกลับไป
เขา้ตวัรบัสญัญาณ (สดีำ�) สามารถนำ�มาใชต้รวจจบัวตัถุ
ที่อยู่ตรงหน้าได้ และสามารถปรับความไว ระยะการ
ตรวจจับ ใกล้หรือไกลได้ ภายตัวเซนเซอร์แบบนี้จะมี
ตัวส่งเรียกว่า Emitter และตัวรับเรียกว่า Receiver 
ติดตั้งภายในตัวเดียวกัน ทำ�ให้ไม่จำ�เป็นต้องเดินสาย
ไฟท้ังสองฝัง่ เหมอืนแบบ Opposed Mode ทำ�ให้การ
ตดิตัง้ใชง้านไดง้า่ยกวา่ แตอ่ยา่งไรกต็ามจำ�เปน็ตอ้งตดิ
ตั้งตัวแผ่นสะท้อนหรือ Reflector ไว้ตรงข้ามกับตัว
เซนเซอร์เอง โดยโฟโต้เซนเซอรแ์บบที่ใช้แผ่นสะท้อน
แบบนีจ้ะเหมาะสำ�หรบัชิน้งานทีม่ีลกัษณะทบึแสงไม่
เป็นมันวาว เนื่องจากอาจทำ�ให้ตัวเซนเซอร์เข้าใจผิด
ว่าเป็นตัวแผ่นสะท้อน และทำ�ให้ทำ�งานผิดพลาดได้ 
(ไซเบอร์ไทซ์, 2563) ดังภาพประกอบ 2 

	 3.3 เซนเซอร์ตรวจจับวัตถุ ประเภท Ultra-
sonic หรอื เซนเซอร์อัลตราโซนิก เปน็เซนเซอรท์ีต่อ้ง
อาศัยหลักการของการสะท้อนคลื่นความถี่ ใช้ในการ
ตรวจจับวัตถุต่างๆ เซนเซอร์อัลตราโซนิกนั้นจำ�เป็น

ต้องอาศัยตัวกลางในการเดินทาง เช่น อากาศ แก๊ส 
หรอืของเหลว จงึทำ�ใหเ้ซนเซอรอ์ลัตราโซนกิสามารถ
ใช้งานตรวจจับวัตถุได้หลากหลายชนิด ซึ่งวัตถุที่มี
สถานะของเหลวโดยที่เป็นสารเคมีหรือมีความหนืด
ก็สามารถใช้ เซนเซอร์อัลตราโซนิกในการตรวจจับได้ 
และ เซนเซอรอ์ลัตราโซนกิมคีวามถ่ีไปตัง้แต ่20000Hz 
ขึน้ไปซึง่เปน็ความถีท่ีส่งูเกินกวา่มนษุยจ์ะสามารถรบั
รู้ได้ (อดิศร แซ่ฉั่ว, 2563) ดังภาพประกอบ 3

	 3.4 เซอรโ์วมอเตอร ์(Servo Motor) เปน็การ
รวมมอเตอร์ไฟฟ้ากระแสตรง (DC Motor) เข้ากับ
วงจรควบคุม โดยความแตกต่างท่ีสำ�คัญของเซอร์
โวมอเตอร์กับมอเตอร์แบบอ่ืนๆ คือเซอร์โวมอเตอร์
จะรู้ตำ�แหน่งที่ตัวเองอยู่ และสั่งเปลี่ยนตำ�แหน่งโดย
การเปล่ียนองศาได้ นิยมใช้งานในเครื่องบินบังคับ 
เรือบังคับ โดยใช้กำ�หนดทิศทางของหางเสือเป็น
องศา เซอร์โวมอเตอร์ประกอบด้วย 4 ส่วนหลัก คือ 
มอเตอร์กระแสตรง (DC Motor) ชุดเฟืองทดรอบ
วอลุ่ม (Potentiometer หรือ VR) และวงจรควบคุม 
(Control Electronics) การควบคุมการหมุนของ
เซอร์โวมอเตอร์จะทำ�ท่ีสาย Signal โดยปอ้นสัญญาณ 
PWM ความถี ่50Hz เขา้ไป โดยมคีวามกวา้งพสัลบ์วก
ที ่0.5mS (คา่ต่ำ�สดุ) ถงึ 2.5mS (คา่สงูสดุ) หรอื 1mS 

 

ภาพประกอบ 2 แสดงเซนเซอรแสง 

ที่มา : https://oa1web.net/wp-content/uploads.jpg 

 

    3.3 เซนเซอรตรวจจับวัตถุ ประเภท Ultrasonic หรือ เซนเซอรอัลตราโซนิก เปนเซนเซอรที่ตองอาศัยหลักการของการสะทอน

คล่ืนความถี่ ใชในการตรวจจับวัตถุตาง ๆ เซนเซอรอัลตราโซนิกน้ันจําเปนตองอาศัยตัวกลางในการเดินทาง เชน อากาศ แกส หรือ

ของเหลว จึงทําใหเซนเซอรอัลตราโซนิกสามารถใชงานตรวจจับวัตถุไดหลากหลายชนิด ซ่ึงวัตถุที่มีสถานะของเหลวโดยที่เปนสารเคมี

หรือมีความหนืดก็สามารถใช เซนเซอรอัลตราโซนิกในการตรวจจับได และ เซนเซอรอัลตราโซนิกมีความถี่ไปตั้งแต 20000Hz ขึ้นไปซ่ึง

เปนความถี่ที่สูงเกินกวามนุษยจะสามารถรับรูได (อดิศร แซฉั่ว, 2563) ดังภาพประกอบ 3 

 

 
ภาพประกอบ 3 เซนเซอรตรวจจับวตัถุ ประเภท Ultrasonic 

ที่มา : https://encrypted-tbn0.gstatic.com/images?q.jpg 

 

    3.4 เซอรโวมอเตอร (Servo Motor) เปนการรวมมอเตอรไฟฟากระแสตรง (DC Motor) เขากับวงจรควบคุม โดยความแตกตางที่

สําคัญของเซอรโวมอเตอรกับมอเตอรแบบอ่ืน ๆ คือเซอรโวมอเตอรจะรูตําแหนงที่ตัวเองอยู และส่ังเปล่ียนตําแหนงโดยการเปล่ียน

องศาได นิยมใชงานในเครื่องบินบังคับ เรือบังคับ โดยใชกําหนดทิศทางของหางเสือเปนองศา เซอรโวมอเตอรประกอบดวย 4 สวนหลัก 

คือ มอเตอรกระแสตรง (DC Motor) ชุดเฟองทดรอบวอลุม (Potentiometer หรือ VR) และวงจรควบคุม (Control Electronics) 

การควบคุมการหมุนของเซอรโวมอเตอรจะทําที่สาย Signal โดยปอนสัญญาณ PWM ความถี่ 50Hz เขาไป โดยมีความกวางพัสลบวกที่ 

0.5mS (คาต่ําสุด) ถึง 2.5mS (คาสูงสุด) หรือ 1mS (คาต่ําสุด) ถึง 2mS (คาสูงสุด) ตามแตรุนของเซอรโวมอเตอร โดยหากปอน

สัญญาณ PWM ที่มีความกวางชวงบวกเขาไปเทาคาต่ําสุด เซอรโวมอเตอรจะหมุนไปที่ 0 องศา หากปอนสัญญาณ PWM เขาไปเทา

คาสูงสุด เซอรโวมอเตอรจะหมุนไปที่ 180 องศา (ฉัตรชัย ริบรวมทรัพยา, 2563) ดังภาพประกอบ 4 

 
 

ภาพประกอบ 4 เซอรโวมอเตอร (Servo Motor) 
ที่มา : https://encrypted.com/images?q=e6iel-U& =CAU 

 

พนาวงศ (2562) มาประยุกตใชกับการเปด-ปดประตูของอุปกรณไอโอทีเพื่อดักจับหนู อีกทั้งนําแนวคิดจากงานวิจัยของกาญจนา จันทร

ประเสริฐ (2563) ในการประยุกตใชเขียนโปรแกรมควบคุมการทํางานของอุปกรณดักจับหนูที่ใชเซนเซอรอัลตราโซนิกและเซนเซอรอิน

ฟาเรด รวมถึงการเปรียบเทียบการทํางานของอุปกรณดักจับหนูที่เซนเซอรอัลตราโซนิกและเซนเซอรอินฟาเรด และนําแนวคิดจาก

งานวิจัยของจิราภรณ วาสนาเชิดช ูและคณะ (2564) มาประยุกตใชในการสงขอความแจงเตือนไปยังแอปพลิเคชันไลนของผูใช 

  

 

 

3. ฮารดแวรท่ีใชในการพัฒนาอุปกรณไอโอที 

    3.1 ESP32 DevKit V1 Development Board พัฒนาโดยบริษัท DOIT มีขาตอใชงานทั้งหมด 30 ขา เรียงขาแบบเดียวกับ

บอรด ESP32 DevKit V1 โมดูล Wifi ESP-32 รุน ESP-WROOM-32 โมดูล Wifi + Bluetooth 4.2+ Touch/Temp Sensor ทํางาน

แบบ Dual Core ที่ความเร็ว 160 MHz มี SRAM 512K หนวยความจํา Flash สําหรับอัปโหลดโปรแกรมขนาด 16M มีขา GPIO 30 

ขาความละเอียดในการอานคา ADC 12Bit (โรบอทสยาม, 2563) สามารถเขียนโปรแกรมผาน Arduino IDE เหมือนเขียน Arduino 

ดังภาพประกอบ 1  

 

 

 

 

 

ภาพประกอบ 1 แสดงบอรด ESP32 DevKit V1 

ที่มา : https://grobotronics.com/images/detailed/119/hs0204.jpg 

 

    3.2 เซนเซอรแสง โมดูลเซนเซอรแสงใชสําหรับตรวจจับวัตถุกีดขวาง (IR Infrared Obstacle Avoidance Sensor Module) โดย

โมดูลน้ี จะมีตัวรับและตัวสงอินฟาเรดในตัว ตัวสัญญาณ (สีขาว) อินฟาเรดจะสงสัญญาณออกมา และเม่ือมีวัตถุมาบัง คล่ืนสัญญาณ 

อินฟาเรดที่ถูกส่ังออกมาจะสะทอนกลับไปเขาตัวรับสัญญาณ (สีดํา) สามารถนํามาใชตรวจจับวัตถุที่อยูตรงหนาได และสามารถปรับ

ความไว ระยะการตรวจจับ ใกลหรือไกลได ภายตัวเซนเซอรแบบน้ีจะมีตัวสงเรียกวา Emitter และตัวรับเรียกวา Receiver ติดตั้ง

ภายในตัวเดียวกัน ทําใหไมจําเปนตองเดินสายไฟทั้งสองฝง เหมือนแบบ Opposed Mode ทําใหการติดตั้งใชงานไดงายกวา แต

อยางไรก็ตามจําเปนตองติดตั้งตัวแผนสะทอนหรือ Reflector ไวตรงขามกับตัวเซนเซอรเอง โดยโฟโตเซนเซอรแบบที่ใชแผนสะทอน

แบบน้ีจะเหมาะสําหรับชิ้นงานที่มีลักษณะทึบแสงไมเปนมันวาว เน่ืองจากอาจทําใหตัวเซนเซอรเขาใจผิดวาเปนตัวแผนสะทอน และทํา

ใหทํางานผิดพลาดได (ไซเบอรไทซ, 2563) ดังภาพประกอบ 2  

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพประกอบ 2 แสดงเซนเซอร์แสง
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ภาพประกอบ 3 เซนเซอร์ตรวจจับวัตถุ  
ประเภท Ultrasonic
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(คา่ต่ำ�สดุ) ถึง 2mS (คา่สูงสดุ) ตามแตรุ่น่ของเซอรโ์ว
มอเตอร ์โดยหากปอ้นสญัญาณ PWM ทีมี่ความกวา้ง
ช่วงบวกเข้าไปเท่าค่าต่ำ�สุด เซอร์โวมอเตอร์จะหมุน
ไปที่ 0 องศา หากป้อนสัญญาณ PWM เข้าไปเท่า 
ค่าสูงสุด เซอร์โวมอเตอร์จะหมุนไปที่ 180 องศา  
(ฉัตรชัย ริบรวมทรัพยา, 2563) ดังภาพประกอบ 4

4. วิธีพัฒนาโครงงาน

	 ในส่วนนี้จะกล่าวถึงการดำ�เนินงานและ 
การออกแบบซึ่งมีขั้นตอนการดำ�เนินงานดังต่อไปนี้

4.1 การวิเคราะห์ความต้องการของ
ระบบ

	 ระบบสามารถเชื่อมต่อ WiFi/3G/4G/5G 
เพราะเมือ่มหีนเูขา้มาในอปุกรณร์ะบบจะสง่ข้อความ
แจง้เตอืนมายงัแอปพลเิคชนัไลนข์องผูใ้ช ้โดยโทรศพัท์
มือถือแบบสมาร์ทโฟนของผู้ใช้งานจะต้องเชื่อมต่อ
อินเทอร์เน็ตผ่าน WiFi เพื่อดูสถานะและควบคุม
อุปกรณ์ดักจับหนู

4.2 สถาปัตยกรรมของระบบ

	 ในการพัฒนาอุปกรณ์จำ�เป็นต้องมีการ
วิเคราะห์และออกแบบระบบต่างๆ เพื่อให้เข้าใจง่าย
ขึ้น โดยผู้วิจัยได้ออกแบบสถาปัตยกรรมของระบบ 
ซึ่งมีรายละเอียดดังภาพประกอบ 5

	 จากภาพประกอบ 5 ผู้วิจัยได้แสดงกรอบ
แนวคดิในการจดัทำ�โครงงาน ซึง่มขีัน้ตอนการทำ�งาน
ดังต่อไปนี้

	 1. ส่วนอุปกรณ์ไอโอทีเพื่อดักจับหนู

	 1.1 เมือ่มหีนวูิง่เข้าในกล่องเซนเซอร์อลัตรา
โซนกิหรือเซนเซอรอ์นิฟาเรดจะสง่สญัญาณไปยงับอรด์

	 1.2 บอร์ดจะสั่งการให้มอเตอร์เซอร์โวปิด
อุปกรณ์ดักจับหนูจากนั้นจะส่งข้อความแจ้งเตือนไป
ยังแอปพลิเคชันไลน์ของผู้ใช้

	 2. ส่วนของผู้ใช้งาน

	 2.1 ผู้ใช้งานสามารถสั่งเปิด-ปิดอุปกรณ์ 
ดักจับหนูผ่านโทรศัพท์มือถือแบบสมาร์ทโฟนได้

4. วิธีพัฒนาโครงงาน 

    ในสวนน้ีจะกลาวถึงการดําเนินงานและการออกแบบซ่ึงมีขั้นตอนการดําเนินงานดังตอไปน้ี 

4.1 การวิเคราะหความตองการของระบบ 

     ระบบสามารถเชื่อมตอ WiFi/3G/4G/5G เพราะเม่ือมีหนูเขามาในอุปกรณระบบจะสงขอความแจงเตือนมายังแอปพลิเคชันไลนของ

ผูใช โดยโทรศัพทมือถือแบบสมารทโฟนของผูใชงานจะตองเชื่อมตออินเทอรเน็ตผาน WiFi เพื่อดูสถานะและควบคุมอุปกรณดักจับหนู 

 

 

4.2 สถาปตยกรรมของระบบ 

    ในการพัฒนาอุปกรณจําเปนตองมีการวิเคราะหและออกแบบระบบตาง ๆ เพื่อใหเขาใจงายขึ้น โดยผูวิจัยไดออกแบบสถาปตยกรรม

ของระบบ ซ่ึงมีรายละเอียดดังภาพประกอบที่ 5 
 

 

 

 

 

 

 

 
ภาพประกอบ 5 สถาปตยกรรมของระบบ 

 

    จากภาพประกอบ 5 ผูวิจัยไดแสดงกรอบแนวคิดในการจัดทําโครงงาน ซ่ึงมีขั้นตอนการทํางานดังตอไปน้ี 

    1. สวนอุปกรณไอโอทีเพื่อดักจับหนู 

       1.1 เม่ือมีหนูว่ิงเขาในกลองเซนเซอรอัลตราโซนิกหรือเซนเซอรอินฟาเรดจะสงสัญญาณไปยังบอรด 

       1.2 บอรดจะส่ังการใหมอเตอรเซอรโวปดอุปกรณดักจับหนูจากน้ันจะสงขอความแจงเตือนไปยังแอปพลิเคชันไลนของผูใช 

    2. สวนของผูใชงาน 

       2.1 ผูใชงานสามารถส่ังเปด-ปดอุปกรณดักจับหนูผานโทรศัพทมือถือแบบสมารทโฟนได 

       2.2 ไดรับขอความแจงเตือนมายังแอปพลิเคชันไลนของผูใชได 

4.3 แผนผังการทํางานของแอปพลิเคชัน 

    ในการพัฒนาอุปกรณไอโอทีเพื่อดักจับหนู ผูวิจัยไดแบงขั้นตอนการพัฒนาระบบงานตาง ๆ ออกเปนดังน้ี 

    4.3.1 Flowchart Diagram ผูวิจัยไดแบงเปน 2 สวนคือ สวนของกระบวนการดักจับหนูและสวนการทํางานของแอปพลิเคชัน ซ่ึง

มีรายละเอียดดังตอไปน้ี 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพประกอบ 2 แสดงเซนเซอรแสง 

ที่มา : https://oa1web.net/wp-content/uploads.jpg 

 

    3.3 เซนเซอรตรวจจับวัตถุ ประเภท Ultrasonic หรือ เซนเซอรอัลตราโซนิก เปนเซนเซอรที่ตองอาศัยหลักการของการสะทอน

คล่ืนความถี่ ใชในการตรวจจับวัตถุตาง ๆ เซนเซอรอัลตราโซนิกน้ันจําเปนตองอาศัยตัวกลางในการเดินทาง เชน อากาศ แกส หรือ

ของเหลว จึงทําใหเซนเซอรอัลตราโซนิกสามารถใชงานตรวจจับวัตถุไดหลากหลายชนิด ซ่ึงวัตถุที่มีสถานะของเหลวโดยที่เปนสารเคมี

หรือมีความหนืดก็สามารถใช เซนเซอรอัลตราโซนิกในการตรวจจับได และ เซนเซอรอัลตราโซนิกมีความถี่ไปตั้งแต 20000Hz ขึ้นไปซ่ึง

เปนความถี่ที่สูงเกินกวามนุษยจะสามารถรับรูได (อดิศร แซฉั่ว, 2563) ดังภาพประกอบ 3 

 

 
ภาพประกอบ 3 เซนเซอรตรวจจับวตัถุ ประเภท Ultrasonic 

ที่มา : https://encrypted-tbn0.gstatic.com/images?q.jpg 

 

    3.4 เซอรโวมอเตอร (Servo Motor) เปนการรวมมอเตอรไฟฟากระแสตรง (DC Motor) เขากับวงจรควบคุม โดยความแตกตางที่

สําคัญของเซอรโวมอเตอรกับมอเตอรแบบอ่ืน ๆ คือเซอรโวมอเตอรจะรูตําแหนงที่ตัวเองอยู และส่ังเปล่ียนตําแหนงโดยการเปล่ียน

องศาได นิยมใชงานในเครื่องบินบังคับ เรือบังคับ โดยใชกําหนดทิศทางของหางเสือเปนองศา เซอรโวมอเตอรประกอบดวย 4 สวนหลัก 

คือ มอเตอรกระแสตรง (DC Motor) ชุดเฟองทดรอบวอลุม (Potentiometer หรือ VR) และวงจรควบคุม (Control Electronics) 

การควบคุมการหมุนของเซอรโวมอเตอรจะทําที่สาย Signal โดยปอนสัญญาณ PWM ความถี่ 50Hz เขาไป โดยมีความกวางพัสลบวกที่ 

0.5mS (คาต่ําสุด) ถึง 2.5mS (คาสูงสุด) หรือ 1mS (คาต่ําสุด) ถึง 2mS (คาสูงสุด) ตามแตรุนของเซอรโวมอเตอร โดยหากปอน

สัญญาณ PWM ที่มีความกวางชวงบวกเขาไปเทาคาต่ําสุด เซอรโวมอเตอรจะหมุนไปที่ 0 องศา หากปอนสัญญาณ PWM เขาไปเทา

คาสูงสุด เซอรโวมอเตอรจะหมุนไปที่ 180 องศา (ฉัตรชัย ริบรวมทรัพยา, 2563) ดังภาพประกอบ 4 

 
 

ภาพประกอบ 4 เซอรโวมอเตอร (Servo Motor) 
ที่มา : https://encrypted.com/images?q=e6iel-U& =CAU 

 

ภาพประกอบ 4 เซอร์โวมอเตอร์ (Servo Motor)
ที่มา: https://encrypted.com/ 

images?q=e6iel-U& =CAU

ภาพประกอบ 5 สถาปัตยกรรมของระบบ
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	 2.2 ได้รับข้อความแจ้งเตือนมายัง 
แอปพลิเคชันไลน์ของผู้ใช้ได้

4.3 แผนผังการทำ�งานของแอปพลิเคชัน

	 ในการพัฒนาอุปกรณ์ไอโอทีเพื่อดักจับหนู  
ผู้วิจัยได้แบ่งขั้นตอนการพัฒนาระบบงานต่างๆ  
ออกเป็นดังนี้

	 4.3.1 Flowchart Diagram ผู้วิจัยได้แบ่ง
เป็น 2 ส่วนคือ ส่วนของกระบวนการดักจับหนูและ
ส่วนการทำ�งานของแอปพลิเคชัน ซ่ึงมีรายละเอียด
ดังต่อไปนี้

1. ส่วนของกระบวนการดักจับหนู

	 จากภาพประกอบ 6 แสดงผังงานส่วนของ
กระบวนการดักจับหนู ซึ่งมีรายละเอียดดังต่อไปนี้

	 เร่ิมตน้เซนเซอรจ์ะตรวจสอบหาวตัถภุายใน
อุปกรณ์หากไม่พบวัตถุใดๆ อุปกรณ์จะไม่เกิดการ
ทำ�งาน หากเซนเซอรพ์บวตัถภุายในอปุกรณ ์อปุกรณ์
จะปดิประตอูตัโนมติั บอรด์จะสง่ขอ้ความแจง้เตือนไป
ยังแอปพลิเคชันไลน์ของผู้ใช้จึงจะจบการทำ�งาน 

2. ส่วนการทำ�งานของแอปพลิเคชัน

	 จากภาพประกอบ 7 แสดงผังงานการทำ�งาน
ของแอปพลิเคชัน ซึ่งมีรายละเอียดดังต่อไปนี้

	 เมื่อเริ่มแอปพลิเคชันจะทำ�การเชื่อมต่อ
อินเทอร์เน็ตเมื่อสำ�เร็จจะแสดงสถานะการเปิดปิด
ของอุปกรณ์ ผู้ใช้งานจะสามารถเลือกว่าจะเปิดหรือ
ปดิอปุกรณ ์หากเปดิอปุกรณไ์ฟสถานะกจ็ะแสดงการ
เปิดอุปกรณ์และจบการทำ�งาน หากปิดอุปกรณ์ไฟ
สถานะก็จะแสดงการปิดอุปกรณ์และจบการทำ�งาน

	 4.3.2 Use Case Diagram 

	 จากภาพประกอบ 8 ผู้วิจยัไดแ้สดง Use case 
Diagram สว่นของแอปพลเิคชนัในการจดัทำ�งานวจิยั 
ซึ่งมีขั้นตอนการทำ�งานดังต่อไปนี้

	 1. ผู้ใช้งานสามารถดูสถานะอุปกรณ์ผ่าน
โทรศัพท์มือถือแบบสมาร์ทโฟน

	 2. ผู้ใช้งานสามารถสั่งเปิด-ปิดอุปกรณ์ได้
ผ่านโทรศัพท์มือถือแบบสมาร์ทโฟน

	 3. ผู้ใช้งานจะได้รับข้อความแจ้งเตือนมายัง
แอปพลิเคชันไลน์

1. สวนของกระบวนการดักจับหน ู
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
ภาพประกอบ 6 ผังงานสวนของกระบวนการดักจับหน ู

 

    จากภาพประกอบ 6 แสดงผังงานสวนของกระบวนการดักจับหนู ซ่ึงมีรายละเอียดดังตอไปน้ี 

    เริ่มตนเซนเซอรจะตรวจสอบหาวัตถุภายในอุปกรณหากไมพบวัตถุใด ๆ อุปกรณจะไมเกิดการทํางาน หากเซนเซอรพบวัตถุภายใน

อุปกรณ อุปกรณจะปดประตูอัตโนมัติ บอรดจะสงขอความแจงเตือนไปยังแอปพลิเคชันไลนของผูใชจึงจะจบการทํางาน  

 

2. สวนการทํางานของแอปพลิเคชัน 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพประกอบ 7 ผังงานการทํางานของแอปพลิเคชัน 

 

    จากภาพประกอบ 7 แสดงผังงานการทํางานของแอปพลิเคชัน ซ่ึงมีรายละเอียดดังตอไปน้ี 

    เม่ือเริ่มแอปพลิเคชันจะทําการเชื่อมตออินเทอรเน็ตเม่ือสําเร็จจะแสดงสถานะการเปดปดของอุปกรณ ผูใชงานจะสามารถเลือกวาจะ

เปดหรือปดอุปกรณ หากเปดอุปกรณไฟสถานะก็จะแสดงการเปดอุปกรณและจบการทํางาน หากปดอุปกรณไฟสถานะก็จะแสดงการ

ปดอุปกรณและจบการทํางาน 

ภาพประกอบ 6 ผังงานส่วนของกระบวนการดักจับหนู

1. สวนของกระบวนการดักจับหน ู
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพประกอบ 6 ผังงานสวนของกระบวนการดักจับหน ู

 

    จากภาพประกอบ 6 แสดงผังงานสวนของกระบวนการดักจับหนู ซ่ึงมีรายละเอียดดังตอไปน้ี 

    เริ่มตนเซนเซอรจะตรวจสอบหาวัตถุภายในอุปกรณหากไมพบวัตถุใด ๆ อุปกรณจะไมเกิดการทํางาน หากเซนเซอรพบวัตถุภายใน

อุปกรณ อุปกรณจะปดประตูอัตโนมัติ บอรดจะสงขอความแจงเตือนไปยังแอปพลิเคชันไลนของผูใชจึงจะจบการทํางาน  

 

2. สวนการทํางานของแอปพลิเคชัน 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพประกอบ 7 ผังงานการทํางานของแอปพลิเคชัน 

 

    จากภาพประกอบ 7 แสดงผังงานการทํางานของแอปพลิเคชัน ซ่ึงมีรายละเอียดดังตอไปน้ี 

    เม่ือเริ่มแอปพลิเคชันจะทําการเชื่อมตออินเทอรเน็ตเม่ือสําเร็จจะแสดงสถานะการเปดปดของอุปกรณ ผูใชงานจะสามารถเลือกวาจะ

เปดหรือปดอุปกรณ หากเปดอุปกรณไฟสถานะก็จะแสดงการเปดอุปกรณและจบการทํางาน หากปดอุปกรณไฟสถานะก็จะแสดงการ

ปดอุปกรณและจบการทํางาน 

ภาพประกอบ 7 ผังงานการทำ�งานของแอปพลิเคชัน
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	 4.3.3 Sequence Diagram

	 จากภาพประกอบ 9 ผูว้จิยัไดแ้สดง Sequence 
Diagram ส่วนของแอปพลิเคชันในการจัดทำ�วิจัย  
ซึ่งมีขั้นตอนการทำ�งานดังต่อไปนี้

	 1. ผูใ้ชง้านสามารถกดปุม่เปดิ-ปดิอปุกรณใ์น
แอปพลเิคชนั Blynk และสถานะของปุม่กจ็ะแสดงขึน้

	 2. แอปพลิเคชัน Blynk จะส่งข้อมูลการ
เปิด-ปิดอุปกรณ์ไปที่บอร์ด ESP32 

	 3. บอรด์ ESP32 สง่คำ�สัง่เปดิ-ปดิไปทีอุ่ปกรณ ์
แลว้อปุกรณจ์ะสง่ข้อความแจ้งเตอืนไปยงัผู้ใช้งานผ่าน
แอปพลิเคชันไลน์

	 4.3.4 Activity Diagram

	 จากภาพประกอบ 10 ผูว้จิยัได้แสดง Activity  
Diagram ส่วนของแอปพลิเคชันในการจัดทำ�วิจัย  
ซึ่งมีขั้นตอนการทำ�งานดังต่อไปนี้

	 1. ผู้ใช้งานสามารถสั่งเปิด-ปิดอุปกรณ์ผ่าน
แอปพลิเคชัน อุปกรณ์จะทำ�งานตามคำ�สั่ง

	 2. อุปกรณ์จะส่งสถานะไปที่แอปพลิเคชัน
เพื่อแสดงต่อผู้ใช้งาน

	 3. เม่ือตรวจพบวัตถุผู้ใช้จะได้รับข้อความ
แจ้งเตือนไปที่แอปพลิเคชันไลน์

4.4 การออกแบบหน้าจอแสดงผล
บนโทรศัพท์มือถือแบบสมาร์ทโฟน 

	 ผูว้จัิยไดอ้อกแบบหนา้จอแสดงผลบนโทรศัพท์
มือถือแบบสมาร์ทโฟน แบ่งการแสดงผลเป็น 2 ส่วน 
คอื สว่นของหนา้จอสว่นควบคมุอปุกรณ์ แสดงสถานะ
ของอปุกรณเ์มือ่มหีนเูข้ามาตดิกบัดกั และหน้าจอแจง้
เตือนในแอปพลิเคชันไลน์ เพื่อให้ง่ายต่อการจัดการ 
ดงัแสดงตามภาพประกอบ 11 และภาพประกอบ 12

 4.3.2 Use Case Diagram  
 

 
 

ภาพประกอบ 8 Use case Diagram สวนของแอปพลิเคชัน 

 

    จากภาพประกอบ 8 ผูวิจัยไดแสดง Use case Diagram สวนของแอปพลิเคชันในการจัดทํางานวิจัย ซ่ึงมีขั้นตอนการทํางาน

ดังตอไปน้ี 

       1. ผูใชงานสามารถดูสถานะอุปกรณผานโทรศัพทมือถือแบบสมารทโฟน 

       2. ผูใชงานสามารถส่ังเปด-ปดอุปกรณไดผานโทรศัพทมือถือแบบสมารทโฟน 

       3. ผูใชงานจะไดรับขอความแจงเตือนมายังแอปพลิเคชันไลน 

 

4.3.3 Sequence Diagram 

 

 
 

ภาพประกอบ 9 Sequence Diagram สวนของแอปพลิเคชัน 

 

    จากภาพประกอบ 9 ผูวิจัยไดแสดง Sequence Diagram สวนของแอปพลิเคชันในการจัดทําวิจัย ซ่ึงมีขั้นตอนการทํางานดังตอไปน้ี 

    1. ผูใชงานสามารถกดปุมเปด-ปดอุปกรณในแอปพลิเคชัน Blynk และสถานะของปุมก็จะแสดงขึ้น 

    2. แอปพลิเคชัน Blynk จะสงขอมูลการเปด-ปดอุปกรณไปที่บอรด ESP32  

    3. บอรด ESP32 สงคําส่ังเปด-ปดไปที่อุปกรณ แลวอุปกรณจะสงขอความแจงเตือนไปยังผูใชงานผานแอปพลิเคชันไลน 

 

 

 

ภาพประกอบ 8 Use case Diagram  
ส่วนของแอปพลิเคชัน

 4.3.2 Use Case Diagram  
 

 
 

ภาพประกอบ 8 Use case Diagram สวนของแอปพลิเคชัน 

 

    จากภาพประกอบ 8 ผูวิจัยไดแสดง Use case Diagram สวนของแอปพลิเคชันในการจัดทํางานวิจัย ซ่ึงมีขั้นตอนการทํางาน

ดังตอไปน้ี 

       1. ผูใชงานสามารถดูสถานะอุปกรณผานโทรศัพทมือถือแบบสมารทโฟน 

       2. ผูใชงานสามารถส่ังเปด-ปดอุปกรณไดผานโทรศัพทมือถือแบบสมารทโฟน 

       3. ผูใชงานจะไดรับขอความแจงเตือนมายังแอปพลิเคชันไลน 

 

4.3.3 Sequence Diagram 

 

 
 

ภาพประกอบ 9 Sequence Diagram สวนของแอปพลิเคชัน 

 

    จากภาพประกอบ 9 ผูวิจัยไดแสดง Sequence Diagram สวนของแอปพลิเคชันในการจัดทําวิจัย ซ่ึงมีขั้นตอนการทํางานดังตอไปน้ี 

    1. ผูใชงานสามารถกดปุมเปด-ปดอุปกรณในแอปพลิเคชัน Blynk และสถานะของปุมก็จะแสดงขึ้น 

    2. แอปพลิเคชัน Blynk จะสงขอมูลการเปด-ปดอุปกรณไปที่บอรด ESP32  

    3. บอรด ESP32 สงคําส่ังเปด-ปดไปที่อุปกรณ แลวอุปกรณจะสงขอความแจงเตือนไปยังผูใชงานผานแอปพลิเคชันไลน 

 

 

 

ภาพประกอบ 9 Sequence Diagram  
ส่วนของแอปพลิเคชัน

 4.3.4 Activity Diagram 

 

 
 

ภาพประกอบ 10 Activity Diagram สวนของแอปพลิเคชัน 

 

    จากภาพประกอบ 10 ผูวิจัยไดแสดง Activity Diagram สวนของแอปพลิเคชันในการจัดทําวิจัย ซ่ึงมีขั้นตอนการทํางานดังตอไปน้ี 

       1. ผูใชงานสามารถส่ังเปด-ปดอุปกรณผานแอปพลิเคชัน อุปกรณจะทํางานตามคําส่ัง 

       2. อุปกรณจะสงสถานะไปที่แอปพลิเคชันเพื่อแสดงตอผูใชงาน 

       3. เม่ือตรวจพบวัตถุผูใชจะไดรับขอความแจงเตือนไปที่แอปพลิเคชันไลน 

 

4.4 การออกแบบหนาจอแสดงผลบนโทรศัพทมือถือแบบสมารทโฟน  

    ผูวิจัยไดออกแบบหนาจอแสดงผลบนโทรศัพทมือถือแบบสมารทโฟน แบงการแสดงผลเปน 2 สวน คือ สวนของหนาจอสวนควบคุม

อุปกรณ แสดงสถานะของอุปกรณเม่ือมีหนูเขามาติดกับดัก และหนาจอแจงเตือนในแอปพลิเคชันไลน เพื่อใหงายตอการจัดการ ดัง

แสดงตามภาพประกอบ 11 และภาพประกอบ 12 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพประกอบ 10 Activity Diagram  
ส่วนของแอปพลิเคชัน
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4.5 การออกแบบแผงวงจร
อิเล็กทรอนิกส์

	 ในการทำ�วิจัยครั้งน้ี ผู้วิจัยได้ออกแบบการ
ตอ่แผงวงจรอเิลก็ทรอนกิส ์โดยใชโ้ปรแกรม Fritzing  
ในการออกแบบต่อแผงวงจรสำ�หรับอุปกรณ์ท่ีใช้
เซนเซอร์อินฟาเรดแสดงดังภาพประกอบ 13 และ
สำ�หรบัอปุกรณท์ีใ่ชเ้ซนเซน็อัลตราโซนกิแสดงดังภาพ
ประกอบ 14 ซึง่โปรแกรม Fritzing นัน้เปน็โปรแกรม
ฟรทีีช่ว่ยในการออกแบบวงจรสำ�หรบับอรด์ตา่งๆ เชน่  
Raspberry Pi, Arduino, ESP8266, ESP32 เป็นตน้ 
ช่วยในการออกแบบวงจรลงบน Breadboard วาด
วงจร Schemetic การออกแบบแผ่นปริ้น (PCB)  
โดยมีจุดเด่นในเร่ืองการใช้งานง่ายด้วยการลากวาง
อุปกรณ์ลงไปในตามตำ�แหน่งท่ีต้องการบน PCB  
รวมถึงมีภาพกราฟฟิกของอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์
ต่างๆ ที่สวยงาม และเสมือนจริง สามารถออกแบบ
หรือแก้ไขส่วนของอุปกรณอ์เิลก็ทรอนิกสไ์ด ้สามารถ
เขียนโปรแกรมและอัปโหลดลงบนบอร์ด Arduino 
ได้ นอกจากนี้ยังสามารถเปลี่ยนแปลงคุณสมบัติของ
อุปกรณ์ เช่น ค่าของตัวต้านทาน ตัวเก็บประจุ เบอร์
ของทรานซิสเตอร์ เป็นต้น อีกทั้งยังสามารถแบ่ง

ปันผลงานด้วยการแชร์บนอินเทอร์เน็ตได้อีกด้วย 
(AB-Maker, 2564) 

	 จากภาพประกอบ 13 แสดงการออกแบบ
วงจรกล่องดักหนูที่ใช้เซนเซอร์อินฟาเรด ซึ่งมีราย
ละเอียดดังต่อไปนี้

	 1. ตอ่ขา GND ของบอรด์ ESP32 ขาใดกไ็ด้
ลงบอรด์ทดลองในทางไฟลบ เพ่ือใหง้า่ยต่อการใชง้าน 
GND ร่วมกันของอุปกรณ์

	 2. ต่อขา GND ของเซนเซอร์อินฟาเรดและ
มอเตอร์เซอร์โว เข้ากับทางไฟลบของบอร์ดทดลอง 
ที่ต่อกับขา GND ของบอร์ดESP32 ไว้

ภาพประกอบ 11 การออกแบบหนาจอสวนควบคุมอุปกรณ 

 

 
 

ภาพประกอบ 12 หนาจอแจงเตือนในแอปพลิเคชันไลน 

 

4.5 การออกแบบแผงวงจรอิเล็กทรอนิกส 

    ในการทําวิจัยครั้งน้ี ผูวิจัยไดออกแบบการตอแผงวงจรอิเล็กทรอนิกส โดยใชโปรแกรม Fritzing ในการออกแบบตอแผงวงจรสําหรับ

อุปกรณที่ใชเซนเซอรอินฟาเรดแสดงดังภาพประกอบที่ 13 และสําหรับอุปกรณที่ใชเซนเซ็นอัลตราโซนิกแสดงดังภาพประกอบที่ 14 ซ่ึง

โปรแกรม Fritzing น้ันเปนโปรแกรมฟรีที่ชวยในการออกแบบวงจรสําหรับบอรดตาง ๆ เชน Raspberry Pi, Arduino, ESP8266, 

ESP32 เปนตน ชวยในการออกแบบวงจรลงบน Breadboard วาดวงจร Schemetic การออกแบบแผนปริ้น (PCB) โดยมีจุดเดนใน

เรื่องการใชงานงายดวยการลากวางอุปกรณลงไปในตามตําแหนงที่ตองการบน PCB รวมถึงมีภาพกราฟฟกของอุปกรณอิเล็กทรอนิกส

ตาง ๆ ที่สวยงาม และเสมือนจริง สามารถออกแบบหรือแกไขสวนของอุปกรณอิเล็กทรอนิกสได  สามารถเขียนโปรแกรมและอัปโหลด

ลงบนบอรด Arduino ได นอกจากน้ียังสามารถเปล่ียนแปลงคุณสมบัติของอุปกรณ เชน คาของตัวตานทาน ตัวเก็บประจุ เบอรของ

ทรานซิสเตอร เปนตน อีกทั้งยังสามารถแบงปนผลงานดวยการแชรบนอินเทอรเน็ตไดอีกดวย (AB-Maker, 2564)  

 

 
 

ภาพประกอบ 13 การออกแบบระบบที่ใชเซนเซอรอินฟาเรด 

 

    จากภาพประกอบ 13 แสดงการออกแบบวงจรกลองดักหนูที่ใชเซนเซอรอินฟาเรด ซ่ึงมีรายละเอียดดังตอไปน้ี 

    1. ตอขา GND ของบอรด ESP32 ขาใดก็ไดลงบอรดทดลองในทางไฟลบ เพื่อใหงายตอการใชงาน GND รวมกันของอุปกรณ 

 4.3.4 Activity Diagram 

 

 
 

ภาพประกอบ 10 Activity Diagram สวนของแอปพลิเคชัน 

 

    จากภาพประกอบ 10 ผูวิจัยไดแสดง Activity Diagram สวนของแอปพลิเคชันในการจัดทําวิจัย ซ่ึงมีขั้นตอนการทํางานดังตอไปน้ี 

       1. ผูใชงานสามารถส่ังเปด-ปดอุปกรณผานแอปพลิเคชัน อุปกรณจะทํางานตามคําส่ัง 

       2. อุปกรณจะสงสถานะไปที่แอปพลิเคชันเพื่อแสดงตอผูใชงาน 

       3. เม่ือตรวจพบวัตถุผูใชจะไดรับขอความแจงเตือนไปที่แอปพลิเคชันไลน 

 

4.4 การออกแบบหนาจอแสดงผลบนโทรศัพทมือถือแบบสมารทโฟน  

    ผูวิจัยไดออกแบบหนาจอแสดงผลบนโทรศัพทมือถือแบบสมารทโฟน แบงการแสดงผลเปน 2 สวน คือ สวนของหนาจอสวนควบคุม

อุปกรณ แสดงสถานะของอุปกรณเม่ือมีหนูเขามาติดกับดัก และหนาจอแจงเตือนในแอปพลิเคชันไลน เพื่อใหงายตอการจัดการ ดัง

แสดงตามภาพประกอบ 11 และภาพประกอบ 12 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพประกอบ 11 การออกแบบหนาจอสวนควบคุมอุปกรณ 

 

 
 

ภาพประกอบ 12 หนาจอแจงเตือนในแอปพลิเคชันไลน 

 

4.5 การออกแบบแผงวงจรอิเล็กทรอนิกส 

    ในการทําวิจัยครั้งน้ี ผูวิจัยไดออกแบบการตอแผงวงจรอิเล็กทรอนิกส โดยใชโปรแกรม Fritzing ในการออกแบบตอแผงวงจรสําหรับ

อุปกรณที่ใชเซนเซอรอินฟาเรดแสดงดังภาพประกอบที่ 13 และสําหรับอุปกรณที่ใชเซนเซ็นอัลตราโซนิกแสดงดังภาพประกอบที่ 14 ซ่ึง

โปรแกรม Fritzing น้ันเปนโปรแกรมฟรีที่ชวยในการออกแบบวงจรสําหรับบอรดตาง ๆ เชน Raspberry Pi, Arduino, ESP8266, 

ESP32 เปนตน ชวยในการออกแบบวงจรลงบน Breadboard วาดวงจร Schemetic การออกแบบแผนปริ้น (PCB) โดยมีจุดเดนใน

เรื่องการใชงานงายดวยการลากวางอุปกรณลงไปในตามตําแหนงที่ตองการบน PCB รวมถึงมีภาพกราฟฟกของอุปกรณอิเล็กทรอนิกส

ตาง ๆ ที่สวยงาม และเสมือนจริง สามารถออกแบบหรือแกไขสวนของอุปกรณอิเล็กทรอนิกสได  สามารถเขียนโปรแกรมและอัปโหลด

ลงบนบอรด Arduino ได นอกจากน้ียังสามารถเปล่ียนแปลงคุณสมบัติของอุปกรณ เชน คาของตัวตานทาน ตัวเก็บประจุ เบอรของ

ทรานซิสเตอร เปนตน อีกทั้งยังสามารถแบงปนผลงานดวยการแชรบนอินเทอรเน็ตไดอีกดวย (AB-Maker, 2564)  

 

 
 

ภาพประกอบ 13 การออกแบบระบบที่ใชเซนเซอรอินฟาเรด 

 

    จากภาพประกอบ 13 แสดงการออกแบบวงจรกลองดักหนูที่ใชเซนเซอรอินฟาเรด ซ่ึงมีรายละเอียดดังตอไปน้ี 

    1. ตอขา GND ของบอรด ESP32 ขาใดก็ไดลงบอรดทดลองในทางไฟลบ เพื่อใหงายตอการใชงาน GND รวมกันของอุปกรณ 

ภาพประกอบ 11 การออกแบบหน้าจอ 
ส่วนควบคุมอุปกรณ์

ภาพประกอบ 12 หน้าจอแจ้งเตือน 
ในแอปพลิเคชันไลน์

ภาพประกอบ 13 การออกแบบระบบ 
ที่ใช้เซนเซอร์อินฟาเรด
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	 3. ต่อขาสีแดงจากแหล่งจ่ายเข้ากับขาไฟ  
(สีแดง) ของมอเตอร์เซอร์โว

	 4. ต่อขา 13 จากบอร์ด ESP32 เข้ากับ 
ขาข้อมูล (สีส้ม) ของมอเตอร์เซอร์โว

	 5. ต่อขา 3v3 ของบอร์ด ESP32 ขาใดก็ได้
ลงบอร์ดทดลองในทางไฟบวก

	 6. ต่อขา VCC ของบอรด์เซนเซอรอ์นิฟาเรด 
ลงบอร์ดทดลองในทางไฟบวก ที่ต่อกับขา 3v3 ของ
บอร์ด ESP32 ไว้

	 7. ต่อขา 12 จากบอร์ด ESP32 เข้ากับขา 
OUT ของเซนเซอร์อินฟาเรด

	 จากภาพประกอบ 14 แสดงการออกแบบ
วงจรกล่องดักหนูที่ใช้เซนเซอร์อัลตราโซนิก ซึ่งมี 
รายละเอียดดังต่อไปนี้

	 1. ตอ่ขา GND ของบอร์ด ESP32 ขาใดก็ได้
ลงบอรด์ทดลองในทางไฟลบ เพือ่ให้ง่ายตอ่การใช้งาน 
GND ร่วมกันของอุปกรณ์

	 2. ต่อขา GND ของเซนเซอร์อัลตราโซนิก

และมอเตอร์เซอร์โว เข้ากับไฟลบของบอร์ดทดลอง
ที่ต่อกับขา GND ของบอร์ด ESP32 ไว้

	 3. ต่อขาสีแดงจากแหล่งจ่ายเข้ากับขาไฟ  
(สีส้ม) ของมอเตอร์เซอร์โว

	 4. ต่อขา 13 จากบอร์ด ESP32 เข้ากับ 
ขาข้อมูล (สีส้ม) ของมอเตอร์เซอร์โว

	 5. ต่อขา 3v3 ของบอร์ด ESP32 ขาใดก็ได้
ลงบอร์ดทดลองในทางไฟบวก

	 6. ต่อขา VCC ของบอร์ดเซนเซอร์อัลตรา
โซนิกลงบอร์ดทดลองในทางไฟบวก ที่ต่อกับขา 3v3 
ของบอร์ด ESP32 ไว้

	 7. ต่อขา 12 จากบอร์ด ESP32 เข้ากับ 
ขา Trig ของเซนเซอร์อัลตราโซนิก

	 8. ต่อขา 14 จากบอร์ด ESP32 เข้ากับ 
ขา echo ของเซนเซอร์อัลตราโซนิก

5. ผลการดำ�เนินงานโครงงาน

	 ในการวิจัยครั้งนี้ ผู้วิจัยใช้แหล่งจ่ายไฟ DC 
5V จ่ายไฟให้กับอุปกรณ์ไอโอทีเพื่อดักจับหนูทั้ง 2 
อปุกรณ ์โดยทำ�การตดิตัง้และเดนิสายไฟใหป้ลอดภยั
จากการทำ�ลายของหน ูโดยแบง่ส่วนการทำ�การทดสอบ
การทำ�งานของระบบเป็น 2 ส่วน ซึ่งมีรายละเอียด 
ดังต่อไปนี้

5.1 การทดลองอุปกรณ์ดักจับหนู

	 เมือ่มวีตัถเุคลือ่นไหวเขา้มาในอปุกรณด์กัจับ
หนู ระบบจะทำ�การปิดประตูอุปกรณ์ และระบบจะ
ทำ�การส่งข้อความแจ้งเตือนไปยังแอปพลิเคชันไลน์
ว่า “IR Sensor: หนูติดกับแล้ว”หรือ“Ultrasonic 
Sensor: หนูติดกับแล้ว” ดังแสดงภาพประกอบ 15, 
16 และ 17 ตามลำ�ดับ

ภาพประกอบ 14 การออกแบบระบบ 
ที่ใช้เซนเซอร์อัลตราโซนิก

    2. ตอขา GND ของเซนเซอรอินฟาเรดและมอเตอรเซอรโว เขากับทางไฟลบของบอรดทดลองที่ตอกับขา GND ของบอรดESP32 ไว 

    3. ตอขาสีแดงจากแหลงจายเขากับขาไฟ (สีแดง) ของมอเตอรเซอรโว 

    4. ตอขา 13 จากบอรด ESP32 เขากับขาขอมูล (สีสม)ของมอเตอรเซอรโว 

    5. ตอขา 3v3 ของบอรด ESP32 ขาใดก็ไดลงบอรดทดลองในทางไฟบวก 

    6. ตอขา VCC ของบอรดเซนเซอรอินฟาเรด ลงบอรดทดลองในทางไฟบวก ที่ตอกับขา 3v3 ของบอรด ESP32 ไว 

    7. ตอขา 12 จากบอรด ESP32 เขากับขา OUT ของเซนเซอรอินฟาเรด 

 

 
 

ภาพภาพประกอบ 14 การออกแบบระบบที่ใชเซนเซอรอัลตราโซนิก 

 

    จากภาพประกอบ 14 แสดงการออกแบบวงจรกลองดักหนูที่ใชเซนเซอรอัลตราโซนิก ซ่ึงมีรายละเอียดดังตอไปน้ี 

    1. ตอขา GND ของบอรด ESP32 ขาใดก็ไดลงบอรดทดลองในทางไฟลบ เพื่อใหงายตอการใชงาน GND รวมกันของอุปกรณ 

    2. ตอขา GND ของเซนเซอรอัลตราโซนิกและมอเตอรเซอรโว เขากับไฟลบของบอรดทดลองที่ตอกับขา GND ของบอรด ESP32 ไว 

    3. ตอขาสีแดงจากแหลงจายเขากับขาไฟ (สีสม) ของมอเตอรเซอรโว 

    4. ตอขา 13 จากบอรด ESP32 เขากับขาขอมูล (สีสม) ของมอเตอรเซอรโว 

    5. ตอขา 3v3 ของบอรด ESP32 ขาใดก็ไดลงบอรดทดลองในทางไฟบวก 

    6. ตอขา VCC ของบอรดเซนเซอรอัลตราโซนิกลงบอรดทดลองในทางไฟบวก ที่ตอกับขา 3v3 ของบอรด ESP32 ไว 

    7. ตอขา 12 จากบอรด ESP32 เขากับขา Trig ของเซนเซอรอัลตราโซนิก 

    8. ตอขา 14 จากบอรด ESP32 เขากับขา echo ของเซนเซอรอัลตราโซนิก 

 

5. ผลการดําเนินงานโครงงาน 

    ในการวิจัยครั้งน้ี ผูวิจัยใชแหลงจายไฟ DC 5V จายไฟใหกับอุปกรณไอโอทีเพื่อดักจับหนูทั้ง 2 อุปกรณ โดยทําการติดตั้งและเดิน

สายไฟใหปลอดภัยจากการทําลายของหนู โดยแบงสวนการทําการทดสอบการทํางานของระบบเปน 2 สวน ซ่ึงมีรายละเอียดดังตอไปน้ี 

5.1 การทดลองอุปกรณดักจับหนู 

    เม่ือมีวัตถุเคล่ือนไหวเขามาในอุปกรณดักจับหนู ระบบจะทําการปดประตูอุปกรณ และระบบจะทําการสงขอความแจงเตือนไปยัง

แอปพลิเคชันไลนวา “IR Sensor : หนูติดกับแลว”หรือ“Ultrasonic Sensor : หนูติดกับแลว” ดังแสดงภาพประกอบ 15, 16 และ 17 

ตามลําดับ 
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5.2 การทดสอบคำ�สั่งงานเปิด-ปิด
อุปกรณ์ผ่านโทรศัพท์มือถือแบบ
สมาร์ทโฟน

	 ผู้ใช้สามารถใช้คำ�สั่งเปิด–ปิดอุปกรณ์ดัก
จับหนูในแอปพลิเคชัน Blynk เมื่อผู้ใช้กดปุ่ม reset 
อุปกรณ์ดกัจบัหนจูะเปดิประตข้ึูนดงัภาพประกอบ 18 

	 นอกจากนีผู้วิ้จยัยงัไดท้ำ�การทดสอบถกูตอ้ง
จากการทำ�งานตามฟังก์ชันต่างๆ จำ�นวน 50 ครั้ง  
คิดเป็น 100 เปอร์เซ็นต์ ซ่ึงมีผลการทดลองสรุปได้ 
ดังแสดงตามตาราง 1

 
 

ภาพประกอบ 15 แสดงการทํางานของอุปกรณดวยเซนเซอรอินฟาเรด 

 
 

ภาพประกอบ 16 แสดงการทํางานของอุปกรณดวยเซนเซอรอัลตราโซนิก 
 

 
 

ภาพประกอบ 17 แสดงการแจงเตือนผานแอปพลิเคชันไลน 

 

5.2 การทดสอบคําส่ังงานเปด-ปดอุปกรณผานโทรศัพทมือถือแบบสมารทโฟน 

    ผูใชสามารถใชคําส่ังเปด–ปดอุปกรณดักจับหนูในแอปพลิเคชัน Blynk เม่ือผูใชกดปุม reset อุปกรณดักจับหนูจะเปดประตูขึ้นดัง

ภาพประกอบ 18  

 

 

 

 

 

 

 
 

ภาพประกอบ 15 แสดงการทํางานของอุปกรณดวยเซนเซอรอินฟาเรด 

 
 

ภาพประกอบ 16 แสดงการทํางานของอุปกรณดวยเซนเซอรอัลตราโซนิก 
 

 
 

ภาพประกอบ 17 แสดงการแจงเตือนผานแอปพลิเคชันไลน 

 

5.2 การทดสอบคําส่ังงานเปด-ปดอุปกรณผานโทรศัพทมือถือแบบสมารทโฟน 

    ผูใชสามารถใชคําส่ังเปด–ปดอุปกรณดักจับหนูในแอปพลิเคชัน Blynk เม่ือผูใชกดปุม reset อุปกรณดักจับหนูจะเปดประตูขึ้นดัง

ภาพประกอบ 18  

 

 

 

 

 

 

 
 

ภาพประกอบ 15 แสดงการทํางานของอุปกรณดวยเซนเซอรอินฟาเรด 

 
 

ภาพประกอบ 16 แสดงการทํางานของอุปกรณดวยเซนเซอรอัลตราโซนิก 
 

 
 

ภาพประกอบ 17 แสดงการแจงเตือนผานแอปพลิเคชันไลน 

 

5.2 การทดสอบคําส่ังงานเปด-ปดอุปกรณผานโทรศัพทมือถือแบบสมารทโฟน 

    ผูใชสามารถใชคําส่ังเปด–ปดอุปกรณดักจับหนูในแอปพลิเคชัน Blynk เม่ือผูใชกดปุม reset อุปกรณดักจับหนูจะเปดประตูขึ้นดัง

ภาพประกอบ 18  

 

 

 

 

 

 

ภาพประกอบ 15 แสดงการทำ�งานของอุปกรณ์ 
ด้วยเซนเซอร์อินฟาเรด

ภาพประกอบ 16 แสดงการทำ�งานของอุปกรณ์ 
ด้วยเซนเซอร์อัลตราโซนิก

ภาพประกอบ 17 แสดงการแจ้งเตือนผ่าน 
แอปพลิเคชันไลน์

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

ภาพประกอบ 18 แสดงหนาจอควบคุมผานแอปพลิเคชัน Blynk 

 

    นอกจากน้ีผูวิจัยยังไดทําการทดสอบถูกตองจากการทํางานตามฟงกชันตาง ๆ จํานวน 50 ครั้ง คิดเปน 100 เปอรเซ็นต ซ่ึงมีผลการ

ทดลองสรุปไดดังแสดงตามตาราง 1 

 

ตาราง 1 ผลทดสอบความเสถียรภาพและการทํางานตามฟงกชัน 

หัวขอประเมิน ทํางานถูกตอง (%) ทํางานไมถูกตอง (%) 

1. การดักจับหนูดวยเซนเซอรอินฟาเรด 96% 4% 

2. การดักจับหนูดวยเซนเซอรอัลตราโซนิก 94% 6% 

3. การส่ังเปด-ปดอุปกรณ 96% 4% 

4. การแจงเตือนผานแอปพลิเคชันไลน 96% 4% 

คาเฉล่ีย 95.5% 4.5% 

 

    จากตาราง 1 แสดงใหเห็นวาความเสถียรภาพและการทํางานตามฟงกชัน การดักจับหนูดวยเซนเซอรอินฟาเรดทํางานถูกตองคิดเปน

รอยละ 96 การดักจับหนูดวยเซนเซอรอัลตราโซนิกทํางานถูกตองคิดเปนรอยละ 94 การส่ังเปด-ปดอุปกรณทํางานถูกตองคิดเปนรอย

ละ 96 และการแจงเตือนผานแอปพลิเคชันไลนทํางานถูกตองคิดเปนรอยละ 96 สําหรับการใชเซนเซอรอินฟาเรดน้ันจะสามารถดักจับ

หนูไดแมนยํากวาเซนเซอรอัลตราโซนิก เพราะเซนเซอรอัลตราโซนิกจะตรวจสอบวัตถุไดก็ตอเม่ือหนูเขาในระยะตามที่โปรแกรมกําหนด

ไวกอนอุปกรณจึงจะทํางาน เม่ือหนูมีการขยับไปมาหรือยังไมเขามาในระยะของเซนเซอรอุปกรณจึงไมทํางาน แตเซนเซอรอินฟาเรดใช

ตรวจจับวัตถุโดยใชหลักการสะทอนของแสงไปชนวัตถ ุเม่ือหนูขยับไปมาก็ยังสามารถทํางานไดตามปกติ 

5.3. ผลการสํารวจความพึงพอใจระบบ 

     ลัดดาวัลย เพชรโรจน และอัจฉรา ชํานิประศาสน (2547) ไดอธิบายการเลือกใชสถิติสําหรับการวิเคราะหขอมูล มี 2 ประเภทที่

นิยมใชในการวิเคราะหขอมูลทางการวิจัย คือ สถิติเชิงพรรณนา และสถิติเชิงเสน โดยสถิติเชิงพรรณนาเปนสถิตที่บรรยายลักษณะของ

ขอมูลที่เก็บมาได เชน ความถี่ รอยละ คาเฉล่ีย ฐานนิยม มัธยฐาน เปนตน สวนสถิติเชิงอางอิง คือ สถิติที่คํานวณจากกลุมตัวอยางที่

ไดมาจากการสุมหรือการเลือกแลวอางอิงไปยังประชากร โดยประมาณคาจากคาสถิติของกลุมตัวอยางไปประมาณคาพารามิเตอรของ

ภาพประกอบ 18 แสดงหน้าจอควบคุม 
ผ่านแอปพลิเคชัน Blynk

ตาราง 1	 ผลทดสอบความเสถียรภาพและการทำ�งานตามฟังก์ชัน

หัวข้อประเมิน ทำ�งานถูกต้อง (%) ทำ�งานไม่ถูกต้อง (%)

1. การดักจับหนูด้วยเซนเซอร์อินฟาเรด 96% 4%

2. การดักจับหนูด้วยเซนเซอร์อัลตราโซนิก 94% 6%

3. การสั่งเปิด-ปิดอุปกรณ์ 96% 4%

4. การแจ้งเตือนผ่านแอปพลิเคชันไลน์ 96% 4%

ค่าเฉลี่ย 95.5% 4.5%
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อิสระพงศ์ อินไผ่, กัลยา เย็นใจ, นฤพนธ์ พนาวงศ์

	 จากตาราง 1 แสดงใหเ้หน็ว่าความเสถยีรภาพ
และการทำ�งานตามฟังก์ชัน การดักจับหนูด้วย 
เซนเซอร์อินฟาเรดทำ�งานถูกต้องคิดเป็นร้อยละ 96  
การดกัจับหนดูว้ยเซนเซอร์อัลตราโซนิกทำ�งานถกูตอ้ง 
คิดเป็นร้อยละ 94 การสั่งเปิด-ปิดอุปกรณ์ทำ�งาน 
ถูกต้องคิดเป็นร้อยละ 96 และการแจ้งเตือนผ่าน 
แอปพลิเคชันไลน์ทำ�งานถูกต้องคิดเป็นร้อยละ 96 
สำ�หรับการใช้เซนเซอร์อินฟาเรดนั้นจะสามารถดัก
จับหนูได้แม่นยำ�กว่าเซนเซอร์อัลตราโซนิก เพราะ
เซนเซอรอ์ลัตราโซนกิจะตรวจสอบวัตถไุด้กต็อ่เมือ่หนู
เขา้ในระยะตามทีโ่ปรแกรมกำ�หนดไวก้อ่นอุปกรณจึ์ง
จะทำ�งาน เมื่อหนูมีการขยับไปมาหรือยังไม่เข้ามาใน
ระยะของเซนเซอร์อุปกรณ์จึงไม่ทำ�งาน แต่เซนเซอร์ 
อินฟาเรดใช้ตรวจจับวัตถุโดยใช้หลักการสะท้อนของ
แสงไปชนวัตถุ เมื่อหนูขยับไปมาก็ยังสามารถทำ�งาน
ได้ตามปกติ

5.3. ผลการสำ�รวจความพึงพอใจระบบ

	 ลัดดาวัลย์ เพชรโรจน์ และอัจฉรา  
ชำ�นิประศาสน์ (2547) ได้อธิบายการเลือกใช้สถิติ
สำ�หรับการวิเคราะห์ข้อมูล มี 2 ประเภทที่นิยมใช้ใน

การวเิคราะห์ข้อมลูทางการวิจัย คือ สถิตเิชิงพรรณนา 
และสถิติเชิงเส้น โดยสถิติเชิงพรรณนาเป็นสถิติ 
ที่บรรยายลักษณะของข้อมูลที่เก็บมาได้ เช่น ความถี่ 
รอ้ยละ คา่เฉลีย่ ฐานนยิม มธัยฐาน เปน็ตน้ สว่นสถติิ
เชงิอา้งองิ คอื สถติทิีค่ำ�นวณจากกลุ่มตวัอยา่งทีไ่ดม้า
จากการสุ่มหรือการเลือกแล้วอ้างอิงไปยังประชากร 
โดยประมาณค่าจากค่าสถิติของกลุ่มตัวอย่างไป
ประมาณค่าพารามิเตอร์ของประชากร สำ�หรับการ
ประเมินความพึงพอใจของระบบนี้ ผู้วิจัยได้สถิติเชิง
พรรณนาโดยกำ�หนดเกณฑก์ารใหค้ะแนนเชงิปรมิาณ
เป็นแบบประเมนิแบบมาตราสว่นประมาณคา่ (Rating 
Scale) ชนดิ 5 ระดบั ซึง่วเิคราะหโ์ดยการหาค่าเฉลีย่ 
( ) และค่าเบี่ยงเบนมาตรฐาน (S.D.) แยกวิเคราะห์
ตามรูปแบบความพึงพอใจ โดยมีรายละเอียดในการ
กำ�หนดระดับคะแนนและขอบเขตน้ำ�หนักความพึง
พอใจที่มีต่อระบบตามตาราง 2 

	 จากการสอบถามความพึงพอใจของผู้
ใช้งานอุปกรณ์ไอโอทีเพ่ือดักจับหนู โดยมีผู้ตอบ
แบบสอบถามทั้งหมด 30 คน มีหัวข้อการประเมิน 
ดังตาราง 3

ตาราง 2	 เกณฑ์ระดับความพึงพอใจ

ระดับความพึงพอใจ ผลความพึงพอใจ

ค่าเฉลี่ยของคะแนน 4.50-5.00 ระดับมากที่สุด

ค่าเฉลี่ยของคะแนน 3.51 – 4.50 ระดับมาก

ค่าเฉลี่ยของคะแนน 2.51 – 3.50 ระดับปานกลาง

ค่าเฉลี่ยของคะแนน 1.51 – 2.50 ระดับน้อย

ค่าเฉลี่ยของคะแนน 1.00 – 1.50 ระดับน้อยที่สุด
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อิสระพงศ์ อินไผ่, กัลยา เย็นใจ, นฤพนธ์ พนาวงศ์

	 จากตาราง 3 ผลการประเมนิความพงึพอใจ
ของผู้ใช้งานอุปกรณ์ไอโอทีเพื่อดักจับหนู พบว่าผู้ใช้
งานมีความพึงพอใจอยู่ในระดับมากที่สุด คิดเป็นค่า
เฉลี่ย 4.51 

6. สรุปผลการศึกษาและแนวทางการ
พัฒนา

6.1 สรุปผลการศึกษา

	  จากการทดสอบอุปกรณ์ไอโอทีเพื่อดักจับ
หนู ผู้วิจัยได้ใช้บอร์ด ESP32 DevKit V1 ในการ
อ่านค่าจากอุปกรณ์ที่เช่ือมต่อกับเซนเซอร์อินฟาเรด 
และเซนเซอร์อัลตราโซนิก โดยผู้ใช้สามารถควบคุม
การเปิด-ปิดอุปกรณ์ผ่านแอปพลิเคชัน Blynk ได้
และสามารถดูข้อมูลการทำ�งานของอุปกรณ์ผ่าน 
แอปพลิเคชัน Blynk เมื่อมีหนูมาติดกับดักระบบจะ
ทำ�การส่งข้อความแจ้งเตือนไปยังแอปพลิเคชันไลน์
ของผู้ใช้อีกด้วย ซึ่งจะทำ�ให้ผู้ใช้สามารถจัดการกับ
หนูได้อย่างทันที ไม่เสียเวลารอจนทำ�ให้หนูตายและ
ส่งกลิ่นเหม็นเน่า 

	 จากการทดสอบความถูกต้องในการทำ�งาน
ตามฟงักช์นัตา่งๆ พบวา่การทำ�งานอปุกรณไ์อโอทเีพือ่
ดกัจบัหนทูำ�งานไดถ้กูตอ้งคดิเปน็รอ้ยละ 95.5 ความ
พึงพอใจของผู้ใช้จำ�นวน 30 คน มีความพึงพอใจของ 
ผู้ใช้อยู่ในระดับมากที่สุด (4.51) และการใช้งาน 

เซนเซอรอ์นิฟาเรดจะมปีระสทิธิภาพดกีว่าการใช้งาน
เซนเซอร์อัลตราโซนิก

6.2 แนวทางในการพัฒนา

	 ในอนาคตผู้วิจัยจะมีการเพิ่มกล้องส่วนใน
อุปกรณ์ไอโอทีเพื่อดักจับหนู เพื่อให้กล้องถ่ายภาพ
ภายในอุปกรณ์แล้วส่งรูปภาพภายในอุปกรณ์ไปยัง
แอปพลิเคชันไลน์ของผู้ใช้งาน เพราะอาจมีสัตว์อื่นที่
เป็นอันตราย หรือวัตถุอื่นๆ เข้าไปในอุปกรณ์ที่ไม่ใช่
หนู หากผู้ใช้งานพบว่าเป็นสัตว์อื่นๆ ผู้ใช้งานจะได้สั่ง
เปิดอุปกรณ์โดยไม่ต้องเดินมาดูที่อุปกรณ์ อีกทั้งจะ
เพิ่มโมดูล GPS เพื่อให้ทราบถึงตำ�แหน่งของอุปกรณ์
จับหนูได้ รวมถึงการเก็บสถิติของจำ�นวนหนูที่ดักจับ
ไดใ้นแตล่ะพืน้ที ่เพือ่ใชว้เิคราะห์จำ�นวนของหนวูา่ลด
ลงหรือไม่ อีกทั้งจะทำ�การทดสอบความแข็งแรงของ
อุปกรณ์ในกรณีดักจับหนูที่มีขนาดใหญ่และมีแรงดัน 
หรือแรงชนสูง ซึ่งจะทำ�ให้อุปกรณ์มีประสิทธิภาพ 
ในการดักจับหนูได้มากยิ่งขึ้น 

7. เอกสารอ้างอิง

กาญจนา จันทร์ประเสริฐ (2563). การพัฒนาเครื่อง
แจง้เตอืนสิง่กดีขวางเพือ่ผูพ้กิารทางสายตา. 
วารสารวทิยาศาสตรแ์ละเทคโนโลย,ี 25(1), 
137-147.

ตาราง 3	 ผลค่าเฉลี่ยและค่าเบี่ยงเบนมาตรฐานความพึงพอใจของผู้ใช้งาน

หัวข้อประเมิน (S.D)

1. การออกแบบหน้าจอได้เหมาะสม 4.40 0.56

2. ความเหมาะสมของขนาดของอุปกรณ์ 4.63 0.49

3. การทำ�งานของอุปกรณ์และการแจ้งเตือน 4.40 0.67

4. แอปพลิเคชันสามารถใช้งานได้ง่าย 4.50 0.63

5. ความเหมาะสมของวัสดุโครงสร้างอุปกรณ์ 4.60 0.50

ค่าเฉลี่ย 4.51 0.57
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อิสระพงศ์ อินไผ่, กัลยา เย็นใจ, นฤพนธ์ พนาวงศ์

จิราภรณ์ วาสนาเชิดชู, ช่อผกา ลิงประโคน, กนกพร 
มูลสุวรรณ, ปเนต หมายมั่น และนิพัฒน์ 
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