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ระบบ ซึ่งโครงงานนี้ใช้บอร์ด ESPino32 ในการท าเครื่องให้อาหารสุนัขแบบอัตโนมัติ  ใช้เซ็นเซอร์

โมดูลอัตร้าโซนิค HC-SR04 และเซอร์โวมอเตอร์ ในการควบคุมเปิด-ปิดอาหาร/น้ า ใช้กล้อง Camera 

Expsnsion for ESPino32 จากผลการทดสอบการท างานของเครื่องให้อาหารสุนัขแบบอัตโนมัติ

พบว่าเครื่องให้อาหารสุนัขแบบอัตโนมัติ สามารถท าให้ผู้เลี้ยงสุนัขมีความสะดวกในการให้อาหาร/น้ า

ได้เป็นอย่างด ีและแอปพลิเคชัน Blynk สามารถถ่ายภาพพฤติกรรมของสุนัขได้อย่างมีประสิทธิภาพ 
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บทท่ี 1 

บทน ำ 
 

1.1 ควำมเป็นมำและปัญหำของระบบงำนเดิม 

         ปัจจุบันคนส่วนใหญ่มักนิยมเลี้ยงสุนัขเพ่ือเป็นเพ่ือนประจ ำบ้ำนหรือเลี้ยงสัตว์เพ่ือเป็นเพ่ือน

คลำยเหงำไว้ภำยในบ้ำน โดยทั่วไปมักจะเลี้ยงสัตว์ไว้อย่ำงน้อย 1 ชนิด กำรเลี้ยงสุนัขยังมีข้อดีอ่ืน ๆ 

อีก เช่น ช่วยลดปัญหำด้ำนจิตใจห่อเหี่ยวได้ ท ำให้อำรมณ์แจ่มใสและท ำให้มีจิตใจอ่อนโยน กันขโมย

เข้ำบ้ำน เป็นต้น กำรเลี้ยงสุนัขคือฝึกให้ผู้เลี้ยงมีวินัย มีควำมรับผิดชอบ  นอกจำกนี้ยังท ำให้คนเลี้ยง

รู้จักกำรวำงแผนในชีวิตประจ ำวันและใช้เวลำว่ำงให้เกิดประโยชน์ คนเลี้ยงมีประสบกำรณ์แปลกใหม่

และพบเพื่อนใหม่ และก่อให้เกิดควำมควำมผูกพันธ์แก่คนเลี้ยง อีกท้ังยังท ำให้ผู้เลี้ยงมีกิจกรรมเพ่ิมขึ้น 

เช่น จูงสุนัขไปออกก ำลังกำย กำรจัดเตรียมอำหำรและน้ ำให้สุนัข  กำรพำสุนัขไปขับถ่ำย เป็นต้น 

กิจกรรมเหล่ำนี้ช่วยให้ผู้เลี้ยงได้ออกก ำลังกำยในทำงอ้อม ในส่วนของผู้สูงอำยุก็จะท ำให้ได้เคลื่อนไหว

ร่ำงกำยอีกด้วย  

 ส ำหรับปัญหำในกำรเลี้ยงสุนัขนั้นผู้เลี้ยงบำงรำยอำจอำศัยอยู่โดยล ำพังท ำให้เสียค่ำใช้จ่ำย

และเวลำจ้ำงคนมำดูแลสุนัขในกรณีที่ต้องเดินทำงไปท่องเที่ยวหรือไม่อยู่บ้ำนหลำยวัน ผู้จ้ำงอำจไม่

ไว้ใจผู้รับจ้ำง เช่น เกิดกำรขโมยของภำยในบ้ำน ไม่ดูแลสุนัขให้ดี  ไม่ใส่ใจในกำรให้อำหำรสุนัข เป็น

ต้น  บำงครั้งก็เกรงใจและไม่มีเวลำไปฝำกที่เลี้ยงสุนัข หรือผู้ที่น ำสุนัขไปฝำกเลี้ยงอำจมีธุระที่มำช่วย

ดูแลให้ไม่ได้  คนเลี้ยงสุนัขจึงล ำบำกในกำรให้อำหำรกับสุนัข ส ำหรับกำรให้อำหำรสุนัขใน

ชีวิตประจ ำวันนั้น ถ้ำให้อำหำรสุนัขและน้ ำไว้ก่อนก็กลัวสุนัขจะกินอำหำรและน้ ำไม่เพียงพอหรือ

อำจจะกินอำหำรและน้ ำหมดก่อน ไม่มีคนเติมอำหำรและน้ ำได้ ท ำให้สุนัขต้องอดอำหำรอดน้ ำและ

ไม่ได้รับอำหำรตำมที่สุนัขเคยได้รับ ท ำให้ผู้เลี้ยงอยำกทรำบพฤติกรรมของสุนัขภำยในบ้ำนผู้เลี้ยงจำก

ปัญหำที่ได้กล่ำวมำนั้น ผู้จัดท ำโครงงำนจึงมำแนวคิดที่จะพัฒนำระบบกำรให้อำหำรสุนัขแบบอัตโนมัติ 

โดยน ำเทคโนโลยีอินเทอร์เน็ตของสรรพสิ่ง (Internet of Things) เข้ำมำควบคุมกำรให้อำหำรและน้ ำ

กับสุนัขเพ่ือช่วยอ ำนวยควำมสะดวกให้กับผู้ใช้โดยพัฒนำโปรแกรมด้วยภำษำซีลงบอร์ดอิเล็กทรอนิกส์ 

และใช้เซอร์โวมอเตอร์มำควบคุมกำรหมุนของกล้องเพ่ือถำ่ยภำพพฤติกรรมของสุนัขภำยในบ้ำนใช้เซ็น
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เซอร์มำช่วยในกำรวัดปริมำณน้ ำและอำหำร รวมถึงกำรแจ้งเตือนอำหำรและน้ ำใกล้หมดผ่ำนแอป

พลิเคชันไลน์ 

 

1.2 วัตถุประสงค์ของโครงงำน 

1. เพ่ือควบคุมกำรให้อำหำรและน้ ำกับสุนัขแบบอัตโนมัติ 

2. เพ่ือกำรแจ้งเตือนกำรท ำงำนของระบบไปยังแอปพลิเคชันไลน์ของผู้เลี้ยง 

3. เพ่ือแจ้งเตือนปริมำณอำหำรและน้ ำที่ใกล้หมดผ่ำนแอปพลิเคชันไลน์ของผู้เลี้ยง 

4. เพ่ือถ่ำยภำพพฤติกรรมของสุนัขภำยในบ้ำนและส่งไปยังผ่ำนแอปพลิเคชันไลน์ของผู้เลี้ยง 

 

1.3 ขอบเขตของระบบงำน 

          ใช้ส ำหรับโทรศัพท์มือถือแบบสมำร์ตโฟนระบบปฏิบัติกำรแอนดรอยด์ที่รองรับสัญญำณ

อินเทอร์เน็ต 3G/4G หรือ Wi-Fi 

          1. ส่วนของผู้ใช้ 

              1.1 สำมำรถให้อำหำรและน้ ำกับสุนัขผ่ำนโทรศัพท์มือถือแบบสมำร์ตโฟนได้ 

              1.2 สำมำรถเช็คปริมำณอำหำรและน้ ำได้ 

    1.3 สำมำรถก ำหนดปริมำณอำหำรและน้ ำที่จะให้กับสนุขได้ 

              1.4 สำมำรถตั้งเวลำกำรให้อำหำรและน้ ำกับสุนัขได้ 

    1.5 สำมำรถดูภำพพฤติกรรมของสุนัขภำยในบ้ำนได้ 

2. ส่วนของระบบ 

              2.1 ให้อำหำรและน้ ำอย่ำงอัตโนมัติ 

              2.2 สำมำรถแจ้งกำรให้อำหำรและน้ ำผ่ำนแอปพลิเคชันไลน์ของผู้เลี้ยงได้ 

              2.3 แจ้งเตือนปริมำณอำหำรและน้ ำใกล้หมดผ่ำนแอปพลิเคชันไลน์ของผู้เลี้ยงได้ 

              2.4 สำมำรถถ่ำยพฤติกรรมของสุนัขภำยในบ้ำนผ่ำนแอปพลิเคชันไลน์ของผู้เลี้ยงได้ 

 

1.4 ระเบียบวิธีกำรด ำเนินโครงงำน 

          1. ศึกษำหรือค้นคว้ำโครงงำนที่เก่ียวข้อง 

          2. จัดเก็บข้อมูลปริมำณอำหำรและน้ ำ 

          3. ออกแบบและวิเครำะห์ระบบ 

          4. ออกแบบและสร้ำงโมเดลเครื่องให้อำหำรสุนัขและน้ ำ 
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5. พัฒนำระบบกำรให้อำหำรสุนัขแบบอัตโนมัติ 

6. ทดสอบและปรับปรุง 

7. เขียนเอกสำรรูปเล่มระบบกำรให้อำหำรสุนัขแบบอัตโนมัติ 

 
1.5 เครื่องมือที่ใช้ในกำรพัฒนำระบบ 

1. ใช้โปรแกรม Arduino IDE 1.8.4 เพ่ือพัฒนำระบบให้อำหำรสุนัขแบบอัตโนมัติ 

2. ใช้ภำษำซีในกำรเขียนโปรแกรมลงบอร์ด Espino32 

3. ใช้เซ็นเซอร์ในกำรวัดระดับอำหำรและน้ ำเพื่อบอกปริมำณอำหำรและน้ ำใกล้หมด 

4. ใช้ Servo Motor ในกำรเปิด/ปิด อำหำรและน้ ำ 

          5. ใช้ Servo Motor ในกำรควบคุมกำรหมุนของกล้องภำยในบ้ำนเพ่ือถ่ำยภำพพฤติกรรม

ของสุนัข 

6. ใช้ Camera Expansion for Espino 32 ในกำรถ่ำยภำพพฤติกรรมของสุนัขภำยในบ้ำน 

          7. ใช้ Blynk เวอร์ชัน 1.0 ในกำรเขียนโปรแกรมกำรให้อำหำรและน้ ำสุนัขบนโทรศัพท์มือถือ

สมำร์ตโฟนผ่ำนแอปพลิเคชันไลน์ได้ 

          8. ใช้โทรศัพท์มือถือสมำร์ตโฟนระบบปฏิบัติกำรแอนดรอยด์ vivoเวอร์ชัน 11 ในกำรทดสอบ 

ระบบให้อำหำรสุนัขแบบอัตโนมัติ 
 

1.6 ประโยชน์ที่คำดว่ำจะได้รับ 

1. ได้ระบบกำรให้อำหำรสุนัขแบบอัตโนมัติ 

2. ช่วยอ ำนวยควำมสะดวกสบำยในกำรให้อำหำรและน้ ำสุนัข 

3. ช่วยลดเวลำกำรให้อำหำรและน้ ำสุนัขมำกข้ึน 

4. ช่วยลดค่ำใช้จ่ำยในกำรจ้ำงคนดูแลสุนัขได้ 

5. ช่วยได้เห็นพฤติกรรมของสุนัขภำยในบ้ำน 
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ระยะเวลำกำรด ำเนินงำน  

ตำรำงท่ี 1.1 ตำรำงระยะเวลำกำรด ำเนินงำน (Grant Chart) 

ขั้นตอนกำรท ำงำน 
2562 - 2563 2564 - 2566 

ก.พ. มี.ค. เม.ย. พ.ค. มิ.ย. ก.ค. ส.ค. ก.ย. ต.ค. พ.ย. ธ.ค. ม.ค. ก.พ. มี.ค. เม.ย
. 

พ.ค. มิ.ย. ก.ค. ส.ค. 

1.กำรศึกษำและเข้ำใจปัญหำของ
ระบบงำน 

                   

2. กำรศึกษำควำมเป็นไปได้ของ
ระบบงำน 

                   

3.น ำเสนอเค้ำโครงงำนเสนออำจำรย์ที่
ปรึกษำ 

                   

4.วิเครำะห์ข้อมลูและออกแบบระบบ
โครงสร้ำงของระบบงำน 

                   

5. สร้ำงหรือพัฒนำระบบงำน 
                   

6.ทดสอบและแกไ้ขกำรใช้งำนของ
ระบบงำน 

                   

7. จัดท ำคู่มือประกอบระบบงำน 
                   

       หมำยเหตุ                         แทนระยะเวลำตำมท่ีวำงแผน แทนระยะเวลำที่ท ำงำนจริง 



บทท่ี 2 

ทฤษฎีและเอกสารทีเ่กี่ยวข้อง 
 

          แนวคิดและทฤษฎีต่าง ๆ ที่เกี่ยวข้องกับการพัฒนาระบบการให้อาหารสุนัขอัตโนมัติ โดยใช้
อุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ ประกอบแนวคิดและหลักการดังต่อไปนี้ 
          1.  หลักการเลี้ยงสุนัข 
          2.  เครื่องให้อาหารสุนัข 
          3.  อินเทอร์เน็ตของสรรพสิ่ง 
          4.  โปรแกรม Blynk 
          5.  ภาษาซ ี
          6.  เอกสารหรืองานวิจัยที่เกี่ยวข้อง 
 

2.1 หลักการเลี้ยงสุนัข  
          การเลี้ยงสุนัขหัวใจส าคัญที่สุดคือ การรักสุนัขให้มากที่สุดเลี้ยงดูสุนัขให้มากที่สุดและสุนัขก็จะ
รักเหมือนกับทีเ่จ้าของสุนัขรัก 
          ที่อยู่ของลูกสุนัข ลูกสุนัขต้องการที่อยู่ที่เป็นส่วนตัว หากล่องหรือที่นอนส าหรับสุนัขไว้ในคอก
ที่อบอุ่นและมีมุมที่ไม่มีลมโกรก (กรงสุนัขที่ใช้ในเวลาการเดินทางจะได้เปรียบ เพราะสามารถน ามาใช้
ได้ตลอดอายุวัยของสุนัข ถ้าจะซื้อมาใช้ต้องให้มีขนาดใหญ่พอเมื่อสุนัขโตเต็มที่) สุนัขจะใช้กรงเป็น
สถานที่พักผ่อนนอนหลับและรู้สึกปลอดภัยและอุ่นใจ เอากล่องกระดาษหรือกล่องไม้วางด้านข้างลง
ท าเป็นเตียงนอนที่มิดชิด โดยสัญชาตญาณลูกสุนัขก็จะรู้สึกอบอุ่นและปลอดภัยในที่ที่คล้ายกับถ้ า 
อาจจะปูพ้ืนด้วยผ้าเช็ดตัวหรือผ้าห่มเก่า ๆ ที่อยู่ของสุนัขก็จะสมบูรณ์แบบ เมื่อสุนัขอยู่ในที่อย่าได้
รบกวนหรือดึงตัวสุนัขออกมา ควรให้สุนัขออกมาเองอย่าให้เด็ก ๆ รบกวนหรือเย้าแหย่สุนัขเล่น สุนัข
ต้องการความรู้สึกปลอดภัยถ้าสุนัขอยู่ในที่ของสุนัข อย่ากักขังสุนัขในกรงเป็นเวลานาน ๆ ถ้าสุนัขท า
อะไรผิดก็อย่าได้ไล่สุนัขเข้าไปในกรง การท าอย่างนั้นจะท าให้สุนัขรู้สึกว่าเป็นที่ท าโทษแทนที่จะเป็น
สถานที่พักที่มีความสุขสบาย ผู้เลี้ยงควรจะรู้สึกสบายใจที่สุนัขมีที่ของตัวเอง สุนัขจะไปงีบหรือขดตัว
นอนอย่างมีความสุขตลอดคืน โดยไม่เห่าหรือร้องครางและผู้เลี้ยงก็รู้ว่าสุนัขจะไม่ก่อความเดือดร้อนให้ 
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          การเคี้ยวฟันของสุนัขจะขึ้นอยู่ในช่วงอายุระหว่าง 3 ถึง 6 เดือน ในช่วงนี้ควรจะให้ สุนัขขบ
เคี้ยว เพ่ือช่วยในการขึ้นของฟัน สุนัขจะกัดสิ่งของโดยไม่เลือก ไม่รู้ว่านั่นคือรองเท้าคู่ที่ดีที่สุด ของผู้
เลี้ยง หรือมันคือขาโต๊ะที่เป็นวัตถุโบราณเพ่ือหลีกเลี่ยงความเสียหายที่เกิดจากลูกสุนัข ขอแนะน าให้
หาของขบเคี้ยวที่ไม่แตกหักหรือเป็นภัยกับสุนัขเพ่ือจะขบเคี้ยวเล่น เช่น ลูกบอลยางที่โตและแข็งพอที่
เขาจะกลืนไม่ได้ หรืออาจจะเป็นกระดูกเทียม ผู้เลี้ยงอาจจะให้รองเท้าเก่า ๆ หรือวัสดุที่มีรูปร่างคล้าย
รองเท้าเหมือนของคน เพราะสุนัขคิดว่าจะเป็นรองเท้าอะไรก็ได้ทั้งนั้นเพ่ือความสนุกสนาน อย่าให้
กระดูกจริงทั้งสุกและดิบ เพราะกระดูกแตกท าให้เกิดบาดแผลในปากหรือติดคอในขณะที่ สุนัขกลืน
เศษกระดูกเข้าไป หาทางท าให้กระดูกเทียมและลูกบอลเป็นที่ดึงดูดส าหรับสุนัข โดยที่ผู้เลี้ยงน าสิ่ง
เหล่านั้นมาเล่นเกมส์กับสุนัข หากสุนัขเริ่มจะกัดแทะสิ่งของที่ต้องห้ามก็รีบน ากระดูกเทียมหรือลูกบอล
ให้แทน ออกค าสั่งว่า "อย่า" อย่างขึงขังแล้วน าสิ่งของที่มีค่าออกห่าง เมื่อเห็นว่าเริ่มกัดแทะของที่ ผู้
เลี้ยงให้สุนัข ก็ให้กล่าวชมความประพฤติที่ดี แล้วจะรู้สึกว่าจะมีการตอบสนองอย่างมีความสุข ช่วยให้
สุนัขให้อยู่ห่างไกลจากสิ่งที่เป็นโทษ เป็นต้นว่า น้ ายาท าความสะอาดทินเนอร์ สารเคมีที่ใช้ในบ้านเรือน 
และสิ่งของที่มีอันตราย โดยเก็บสิ่งเหล่านั้นในตู้ทีล่็อกกุญแจได้ 
          การฝึกในบ้าน  ควรฝึกสุนัขโดยทันทีเริ่มจากการให้อาหารสุนัขเป็นเวลาและพาออกไปเที่ยว

นอกบ้านบ่อย ๆ ถ้าหากผู้เลี้ยงสุนัขให้อาหารส าหรับสุนัข จะพบว่าเวลาในการฝึกจะสั้นลงเนื่องจาก

การให้อาหารและการขับถ่ายจะเป็นกิจวัตรจะมีสิ่งบอกเหตุซึ่งผู้เลี้ยงต้องคอยสังเกต ถึงเวลาที่จะต้อง

น าสุนัขออกไปนอกบ้าน ในกรณีที่สุนัขเดินไปตามพ้ืนเป็นรูปวงกลม นั่งหรือร้องครางอยู่ที่ประตู หรือผู้

เลี้ยงมองเห็นสุนัขด้วยสายตาวิงวอนและกระวนกระวาย แสดงว่าเป็นเวลาที่ ผู้เลี้ยงควรจะน าสุนัข

ออกไปข้างนอกหลังจากที่สุนัขปัสสาวะเสร็จ ให้ชมสุนัขอย่างเงียบ ๆ แล้วน าสุนัขเข้ามาในบ้านในไม่

ช้าก็จะเชื่อมโยงการปัสสาวะนอกบ้านกับค าชมเชยของผู้เลี้ยง   

          การพาลูกสุนัขออกไปเดินเล่นนอกบ้าน  
          1. หลังจากพระอาทิตย์ขึ้นเพียงเล็กน้อย ส าหรับสุนัขส่วนใหญ่ 

          2. หลังจากการงีบของสุนัข 

          3. หลังจากกลับบ้านมาหาสุนัข ซึ่งปล่อยให้อยู่โดยล าพัง 

          4. หลังอาหารโดยทันที 

          5. หลังจากที่ผู้เลี้ยงจะพักผ่อน เมื่อไรก็ตามที่สุนัขจ้องมองผู้เลี้ยงแล้วสุนัขก็กระตือรือร้นที่จะ

เอาใจผู้เลี้ยง บางครั้งอาจจะพบว่ามีการขับถ่ายเลอะเทอะ ผู้เลี้ยงก็ไม่ควรขึ้นเสียงหรือตบตีสุนัขหรือ

จับดมสิ่งที่สุนัขขับถ่ายออกมาในขณะที่สุนัขอาจจะหมอบคุดคู้ด้วยความหวาดกลัว สุนัขยังเล็กเกินไป

ที่จะโดนการดุว่าในเรื่องการขับถ่ายที่เลอะเทอะ ถ้าผู้เลี้ยงพบสุนัขก าลังถ่ายอยู่ก็จงรีบน าสุนัขออกไป

นอกบ้านเพื่อให้ขับถ่ายจนสุดแล้ว ให้กล่าวชมในความพยายามของสุนัขการท าความสะอาดสิ่งขับถ่าย
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ที่เลอะเทอะ สารดับกลิ่นและสารขับไล่แมลงจะช่วยได้มาก อย่าใช้สารท าความสะอาดที่มีแอมโมเนีย

เป็นส่วนผสม แม้ว่าในทางเคมีแอมโมเนียและยูรีน จะมีส่วนคล้ายคลึงกันเมื่อท าความสะอาด ควร

จะต้องให้แห้งสนิท ไม่อย่างนั้นสุนัขจะกลับมาสูดดมกลิ่นที่ท าให้เลอะเทอะและอาจจะถูกกระตุ้นให้ท า

ความเลอะเทอะอีก 

          ความพร้อมในการเลี้ยงสุนัข ความพร้อมของสถานที่การเลี้ยงสุนัขต้องมีสถานที่หรือบริเวณ

ส าหรับให้สุนัขวิ่งเล่นออกก าลังกาย อย่าปล่อยให้สุนัขอยู่ในที่แคบสิ่งแวดล้อมไม่ดี จะท าให้รู้สึกซึม

และส่งเสียงครางอุปนิสัยผิดไป ดังนั้นผู้เลี้ยงสุนัขควรค านึงถึงสิ่งแวดล้อมและสถานที่ให้พอเหมาะกับ

สุนัขด้วย 

          ความพร้อมของผู้เลี้ยง ผู้เลี้ยงควรส ารวจก่อน ชีวิตความเป็นอยู่เป็นอย่างไรและมีเวลาให้กับ

สุนัขหรือไม่ เช่น ถ้าสถานที่แคบไม่มีบริเวณที่จะปล่อยให้สุนัขวิ่งเล่น แต่อยากจะเลี้ยงสุนัขมากจึงขัง

กรงเอาไว้ ก็จะไม่ได้อะไรขึ้นมา ผู้เลี้ยงจะได้รับเพียงเสียงเห่าที่หนวกหูเท่านั้น ผู้เลี้ยงต้อ งมีเวลาพา

สุนัขออกก าลังวิ่งเล่นบ้าง คอยฝึกสอนบางสิ่งบางอย่างที่เป็นพ้ืนฐานต่าง ๆ ให้สุนัข จะท าให้สุนัขที่

เลี้ยงมีคุณค่ามากขึ้น เช่นการนั่งคอย การไหว้ ไม่ขโมยอาหารและกินมูมมาม 

          ความรัก การเลี้ยงดูสุนัขต้องมีความรัก ความจริงใจและเสมอต้นเสมอปลายด้วย เพราะบาง

คนน าสุนัขมาเลี้ยงขณะที่ยังเป็นลูกสุนัข มีความน่ารักขนปุกปุย ขี้เล่น แต่พอสุนัขโตขึ้ นความน่ารัก

ดังกล่าวก็จะค่อย ๆ หายไปนิสัยใจคอเปลี่ยนไปรูปร่างขนที่ปุกปุยก็จะหยาบ ขายาว ตัวโตขึ้น หมด

ความน่ารักลง ท าให้ไม่เอาใจใส่และไม่เล่นกับสุนัขแต่สุนัขไม่มีความเข้าใจในสิ่งที่เปลี่ยนแปลงนี้ยังคง

ท าในสิ่งที่เคยท า เช่น อยากจะให้อุ้มแล้วตะกุยตะกายให้อุ้มแต่ผู้เลี้ยงมักไม่เข้าใจก็ท าโทษสุนัขด้วย

ความโมโหและร าคาญที่ถูกเล็บข่วนเป็นเป็นแผล หรือท าให้เสื้อผ้าสกปรกจึงท าโทษด้วยการดุหรือ

เฆี่ยนตี ท าให้สุนัขเข็ดกลัวไม่อยากเข้าใกล้หรือคอยหลบ ๆ ซ่อน ๆ ท าให้สุนัขที่เคยน่ารักหมดคุณค่า

ไปหรืออาจจะต้องฝึกให้สุนัขไม่ตกใจกับคนแปลกหน้า 

          ความเอาใจใส่ในชีวิตประจ าวัน เมื่อสุนัขเกิดอาการไม่สบาย สุนัขไม่สามารถบอกเล่าอาการ

ต่าง ๆ ได้เหมือนคน จึงต้อยคอยสังเกตเอาใจใส่ในชีวิตประจ าวัน เพ่ือให้สุนัขมีความเป็นอยู่ที่ดี 

นอกเหนือไปจากการให้อาหารและน้ าดื่มที่สะอาดแล้ว ต้องคอยสังเกตสุนัขมีสุขภาพอย่างไร ในเรื่อง

ของการขับถ่าย ท้องเสียหรือไม่ มีกิริยาท่าทางร่าเริงหรือหงอย ซึมไม่สบายมีแผลมีเห็บหมัดรบกวน

หรือไม่ หากพบสิ่งผิดปกติต้องรีบช่วยเหลือทันที 

          ที่อยู่ที่นอน กลับขึ้นข้างบนสุนัขควรมีที่หลับนอนของสุนัขเองที่เป็นทางและเป็นสัดส่วน จะ

เลี้ยงสุนัขไว้ในบ้านหรือนอกบ้านก็แล้วแต่ความพร้อมของผู้เลี้ยงและสมาชิกคนอ่ืนในครอบครัว ส่วน

ใหญ่หากสุนัขยังเล็กก็นิยมเลี้ยงไว้ในบ้านเพ่ือสะดวกในการดูแลและท าให้สุนัขสนิทสนมกับคนในบ้าน
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ได้ง่าย แต่ต้องคอยดุแลเรื่องการขับถ่ายให้เป็นที่เป็นทาง จัดที่นอนส าหรับสุนัขไว้ในลังไม้หรือตะกร้า

ตั้งไว้มุมห้องเงียบ ๆ สักมุมหนึ่ง หรืออาจใช้เพียงผ้านวมเก่า ๆ หรือเศษผ้านุ่ม ๆ หลายชั้นท าเป็นที่

นอนขนาดเล็กใหญ่ ก็ได้แล้วแต่ความเหมาะสม หากมีอาณาบริเวณบ้านมากพอหรือต้องการเลี้ยงไว้

นอกบ้าน ซึ่งสุนัขก็ต้องการที่คุ้มแดดคุ้มฝนหรือหลบร้อนตอนกลางวันการสร้างคอกหรือกรงเลี้ยงจึง

เป็นสิ่งจ าเป็น ขนาดกรงควรกว้างพอให้สุนัขเหยียดตัวหรือกลับตัวได้ง่ายและสูงพอที่มันจะยืนได้ 

บริเวณที่ตั้งกรงหรือคอกเลือกที่ร่ม มีอากาศถ่ายเทได้ดีไม่อับชื้นและควรติดมุ้งลวดเพ่ือกันยุงและ

แมลงใหสุ้นัขด้วย 

          การอาบน้ า ตามปกติไม่นิยมอาบน้ าให้ลูกสุนัขบ่อยเกินไป เพราะจ าท าให้น้ ามันที่เคลือบเส้น

ขนหมดไป ท าให้ผิวหนังและเส้นขนแห้งไม่เป็นมัน เกิดอาการคันสุนัขจะกัดหรือเกาให้เป็นแผล 

นอกจากนี้สุนัขยังแพ้ต่อการเป็นโรคทางระบบหายใจ โดยเฉพาะจะเป็นโรคปอดบวมได้ง่าย 

เพราะฉะนั้นหากไม่จ าเป็นจริง ๆ แล้วก็ไม่ควรอาบน้ าให้สุนัขส าหรับลูกสุนัขอาจใช้ผ้าชุบน้ าอุ่นบิดให้

แห้งตามตรงที่ตัวสกปรก หรือใช้แปรงและการหวีขนบ่อย ๆ ก็จะรักษาความสะอาดได้ดีโดยไม่ต้อง

อาบน้ า เมื่อสุนัขโตขึ้นอาจจะอาบน้ าให้ด้วยน้ าธรรมดาหรือน้ าอุ่นให้เพียงอาทิตย์ละครั้งก็พอ หรือเมื่อ

เห็นว่าสุนัขสกปรกมาก มีกลิ่นเหม็นแล้วการอาบน้ าควรอาบให้ในเวลาที่มีแดดออก อากาศไม่หนาว

มาก ใช้สบู่หรือแชมพูอย่างอ่อน ถูให้ทั่วตัวและหัว ระวังไม่ให้ฟองสบู่เข้าตาและน้ าเข้าหู จากนั้นต้อง

ล้างสบู่ออกให้หมด เพราะถ้าล้างออกไม่หมดจะท าให้เกิดการคันจนสุนัขเกาเป็นแผล เสร็จแล้วจึงเช็ด

ตัวสุนัขให้แห้ง 

         การก าจัดและป้องกันเห็บ เห็บหมัดและแมลง เป็นพาหะน าโรคบางชนิดมาสู่สุนัข ถึงแม้ไม่เกิด

โรคก็จะท าความร าคาญให้สุนัขมาก เห็บหรือหมัดท่ีมีในสุนัขส่วนมากมักเกิดจากเจ้าของที่ไม่ดูแลสุนัข

เท่าท่ีควร หมัดหรือเห็บมักเกาะกินเลือดอยู่ตามบริเวณผิวหนังอ่อน ๆ ของสุนัข เช่น รอบคอ ริมฝีปาก 

บริเวณหลังเลยหางขึ้นไป ตามซอกเล็บและตามบริเวณก้น การก าจัดเห็บ หมัด อาจใช้น้ ามันสนหยด

ลงไปให้ถูกตัวเล็กน้อย จะท าให้มันหลุดออกมา หากดึงหมัดหรือเห็บขณะที่มันก าลังกัดติดอยู่กับ

บริเวณผิวหนังแรง ๆ อาจท าให้ผิวสุนัขเป็นแผล การป้องกันก าจัดเห็บหรือหมัดอาจใช้วิธีรักษาความ

สะอาดตัวสุนัข ใช้อุปกรณ์ในการก าจัดเห็บ เช่น ยาก าจัดเห็บ แป้งก าจัดเห็บ แชมพูก าจัดเห็บ ตาม

ค าแนะน าของสัตว์แพทย์หรือท าด้วยความระมัดระวัง ควรท าการจับหมัดหรือเห็บทุก ๆ อาทิตย์ และ

ท าความสะอาดที่นอนสุนัขด้วย แต่การฆ่าก าจัดเห็บเฉพาะที่ตัวสุนัข ไม่สามารถแก้ปัญหาได้ตลอด 

เพราะเห็บหรือหมัดจะอาศัยอยู่บริเวณที่อยู่ของสุนัข ดังนั้นควรใช้ยาฆ่าเห็บผสมกับน้ าผสมกับน้ าราด

ตามบริเวณท่ีสุนัขอาศัยอยู่ด้วย การก าจัดสิ่งเหล่านี้จะต้องท าอย่างต่อเนื่องจึงจะประสบความส าเร็จ 
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          การท าหมัน หากไม่ต้องการให้มีสุนัขเกิดเกินจ านวนที่จะเลี้ยงได้ หรือเพ่ือเสี่ยงกับการผสม

พันธุ์ในครอกได้สุนัขผิดลักษณะควรท าหมันให้กับสุนัข นอกจากนั้นการท าหมันจะช่วยลดความวุ่นวาย

เนื่องจากพฤติกรรมของสุนัขในช่วงฤดูผสมพันธุ์ ได้เป็นอย่างดีอีกด้วยการท าหมันสุนัขตัวผู้สามารถ

กระท าได้เมื่ออายุ 7-8 เดือนขึ้นไป ส าหรับตัวเมียควรท าเมื่ออายุ 1 ปีขึ้นไป หรือหลังจากมี

ประจ าเดือนครั้งแรกไปแล้ว 1 เดือน และไม่ควรท าหมันเมื่อสุนัขมีอายุมากแล้ว 

          การป้องกันโรค ผู้เลี้ยงควรต้องมีเวลาให้กับสุนัข เพ่ือท าความคุ้นเคยและศึกษาสุนัขแต่ละตัว 

ต้องคอยเอาใจใส่สังเกตความเป็นอยู่ การกินอาหารการเปลี่ยนแปลงต่าง ๆ นอกจากนี้ควรจะต้องมี

ความรู้ พ้ืนฐานเกี่ยวกับสุนัข โรคต่าง ๆ เมื่อสุนัขเกิดอาการเจ็บป่วยจะได้น าไปรักษาได้ทันทีโรคที่เกิด

กับสุนัขมีหลายชนิดและมักเกิดการระบาดอยู่เสมอทุกปี หลายโรคอาจร้ายแรงท าให้สุนัขพิการหรือ

เสียชีวิต ทั้งอาจติดต่อถึงคนภายในบ้านด้วย การหมั่นเอาใจใสในตัวสุนัขและดูแลสุขภาพทั่วไปของ

สุนัขจึงเป็นการป้องกันโรคเบื้องต้นที่ดีที่สุด อาการของสุนัขที่เริ่มป่วยสังเกตได้จากอาการเซื่องซึม ไม่

ร่าเริงแจ่มใส ไม่กินอาหารหรือกินอาหารน้อยลง มีอาการอาเจียนหรือท้องร่วง ผอมลง ขนหยาบ

กระด้าง ผิวหนังเป็นผื่นแดง ตาแฉะ จมูกแห้งหรือมีน้ ามูก หากสุนัขมีอาการดังกล่าว ควรท าการรักษา

หรือน าสุนัขไปหาสัตว์แพทย์โรคสุนัขหลายโรคสามารถป้องกันได้โดยการฉีดวัคซีนตามก าหนดเวลาที่

เหมาะสมหลังการฉีดวัคซีนควรงดอาบน้ าภายใน 1 สัปดาห์ เพราะสุนัขอาจมีไข้เล็กน้อยจากปฏิกิริยา

ต่อวัคซีนดูแลให้สุนัขกินยาตามเวลาที่สัตว์แพทย์ก าหนดรวมทั้งควรแยกสุนัขตัวที่ป่วยออกจากตัวปกติ 

สิ่งที่ช่วยให้สุนัขรอดพ้นจากโรคภัยไข้เจ็บได้อีกประการหนึ่งคือ การรักษาความสะอาด ทั้ งของสุนัข

และสภาพแวดล้อมที่อยู่อาศัย ก าจัดเห็บ หมัด ยุง หนู หรือท าลายแหล่งเพาะพันธุ์ของสัตว์ที่เป็น

พาหะเหล่านี้ 

          ก าหนดการปฏิบัติเพ่ือป้องกันโรคของสุนัข อายุ ข้อปฏิบัติ 3 สัปดาห์ ตรวจอุจจาระและถ่าย

พยาธิ 

          2 เดือน ฉีดวัคซีนป้องอกันโรคไข้หัดสุนัข โรคพาร์โวไวรัส เลปโตสไปโรซีส ตับอักเสบติดต่อ 

          3 เดือน ฉีดวัคซีนป้องกันโรคพิษสุนัขบ้า และถ่ายพยาธิ  

          4 เดือน ฉีดซ้ าเช่นเดียวกับเม่ืออายุ 2 เดือน 

          วิธีการสังเกตดูลักษณะของสุนัขที่ดี มีดังต่อไปนี้ 

     1. ส่วนหัวไม่มีรอยยุบ บวม หัวมีลักษณะสมดุลกัน 

          2. ตา ทั้ง 2 ข้าง มีขนาดเท่ากันทั้ง 2 ข้าง มีประกาย สดใส สนใจในสิ่งแวดล้อม 

          3. หู ตรงตามลักษณะของสายพันธุ์ รูปร่างได้ขนาด ไม่เป็นแผล 

          4. จมูกชื้นเป็นมัน จับดูต้องเย็น เวลาเดินต้องดมกลิ่นไปด้วย 
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          5. ปากและฟันต้องไม่ฉีกหรือแหว่ง เหงือกสีชมพูสดใส ฟันมีการเรียงตัว เป็นระเบียบ 

          6. ผิวหนังมีความยืดหยุ่น เวลาดึงผิวหนังขึ้นแล้วปล่อยต้องคลายตัวทันที ไม่มีรังแคขนเป็น

ประกายเงางามอ่อนนุ่ม 

          7. ล าตัว ควรเป็นทรงกระบอก อกมีกล้ามเนื้อแข็งแรง ไหล่ 2 ข้าง สมดุลกันท้องไม่ใหญ่หรือ

เล็กเกินไป 

          8. ทวารหนัก ต้องไม่บวมหรือแดง ไม่ควรมีเศษอุจจาระติดโดยรอบ 

          9. เท้าขนานกันเวลายืน ปลายเท้าไม่บิดเข้าหรือออก ปลายนิ้วไม่งุ้ม ขาหลังไม่ลาดเอียง

เกินไป 

          10. อวัยวะสืบพันธุ์ เพศผู้ต้องตรวจดูว่ามีลูกอัณฑะครบ 2 ข้าง เพศเมียต้องตรวจรูอวัยวะ

สืบพันธุ์ปกติ 

          11. ท่าทางและอารมณ์ควรจะร่าเริง ขี้เล่น อยากรู้อยากเห็น 

          สุนัขมีความต้องการต่าง ๆ ดังนี้ 

          1. ที่อยู่อาศัยและการปกป้องรักษา  

          2. อาหารที่ถูกต้องตามหลักอนามัยในปริมาณที่เหมาะสม  

          3. น้ าดื่มที่สะอาด  

          4. การออกก าลังกายทุกวันอย่างสม่ าเสมอ  

          5. เพ่ือนเล่น 

          ค าแนะน าการเลี้ยงดู ดังนี้ 
          ท าการตรวจร่างกายทั่วไปโดยละเอียด ชั่งน้ าหนักและจดบันทึกประวัติสัตว์ 
          1. ตรวจหาพยาธิภายนอกร่างกาย 
             1.1 ตรวจหาหมัด เห็บและไรในหู  
             1.2 ตรวจหาตัวไรขี้เรื้อนเปียกและข้ีเรื้อนแห้ง  
             1.3 ตรวจหาเชื้อรา 
          2. ตรวจหาอุจจาระลูกสุนัข 

             2.1 เริ่มโปรแกรมการป้องกันโรคพยาธิหัวใจในสุนัขให้ยาถ่ายพยาธิ 

             2.2 ฉีดวัคซีนป้องกันโรคติดต่อที่ส าคัญ เช่น โรคไข้หัดสุนัข โรคตับอักเสบ โรคฉี่หนูและ 

โรคล าไส้อักเสบ  

         การให้ค าแนะน าเกี่ยวกับเรื่องอาหารที่เหมาะสมกับวัยสุนัข การแปรงขน ดูแลความสะอาด 

         1. เมื่อลูกสุนัขอายุ 12 สัปดาห์ ควรน ามาตรวจร่างกายครั้งที่ 2 และฉีดวัคซีนป้องกันโรคติดต่อ

ที่ส าคัญซ้ าเป็นเข็มที่ 2 และฉีดวัคซีนป้องกันโรคพิษสุนัขบ้า แนะน าเรื่องอาหาร การเลี้ยงดู อาบน้ าหวี
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ขน ตลอดจนให้ค าแนะน าในเรื่องการฝึกหัดลูกสุนัขและการ อบรมนิสัยของลูกสุนัขและเน้นการให้ลูก

สุนัขออกก าลังกายอย่างสม่ าเสมอ โดยการจูงเดินหรือวิ่งเล่น เมื่อลูกสุนัขอายุ 16 สัปดาห์ ควรน ามา

ตรวจร่างกายครั้งที่ 3 และฉีดวัคซีนป้องกันโรคติดต่อที่ส าคัญ เช่น โรคล าไส้อักเสบติดต่อเป็นเข็มท่ี 3 

          2. เมื่อลูกสุนัขอายุ 6 เดือน ฉีดวัคซีนป้องกันโรคพิษสุนัขบ้า ควรนัดหมายให้เจ้าของน าสุนัข

มาตรวจสุขภาพและฉีดวัคซีนทุกชนิดซ้ าปีละ 1 ครั้ง เคล็ดลับน่ารู้วันนี้ เห็บ หมัดและแมลง เป็นพาหะ

น าโรคบางชนิดมาสู่สุนัข ถึงแม้ไม่เกิดโรคก็จะท าความร าคาญให้สุนัขมาก เห็บหรือหมัดที่มีในสุนัข

ส่วนมากมักเกิดจากเจ้าของที่ไม่ดุแลสุนัขเท่าท่ีควร  
 

2.2 เครื่องให้อาหารสุนัข 

          2.1 เครื่องให้อาหารสุนัขอัตโนมัติ รุ่น LS152 แสดงดังภาพที่ 2.1 
 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 2.1 เครื่องให้อาหารสุนัขอัตโนมัติ รุ่น LS152 

          จากภาพที่ 2.1 เครื่องให้อาหารสุนัขและแมวแบบอัตโนมัติ หมดปัญหาเรื่องการเติมอาหาร

ของสัตว์เลี้ยงเวลาไม่อยู่บ้าน เพียงแค่เทอาหารใส่ไว้ทางฝาเปิดด้านบน ประหยัดเวลาในการเติม 

สามารถบรรจุได้สูงสุด 3.5 ลิตร มีฝาเปิด-ปิดด้านบน สามารถเติมอาหารเม็ดได้อย่างง่ายดาย เมื่อสัตว์

เลี้ยงของคุณกินอาหารหมด อาหารก็จะไหลออกมาเพ่ิมเองโดยอัตโนมัติ หมดความกังวลกับการลืม

หรือไม่มีเวลาให้อาหารสัตว์เลี้ยงที่คุณรักเพียงเท่านี้ สัตว์เลี้ยงของคุณก็อ่ิมอร่อยได้ตลอดเวลา แม้ใน

เวลาที่ไมม่ีใครอยู่บ้าน  

          เครื่องให้อาหารสุนัขที่ได้ท านั้นสามารถตั้งเวลาการให้อาหารสุนัขได้และสามารถเช็คปริมาณ

อาหารได้ เครื่องให้อาหารสุนัขรุ่นอาจท าให้สุนัขกินอาหารหมดไวและถ้าสุนัขกินอาหารไม่หมดหรือ
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อาหารนั้นมีเวลานานเกินไปท าให้มดอาจจะข้ึนอาหารสุนัขได้ สามารถแจ้งเตือนปริมาณอาหารและน้ า

ใกล้หมดผ่านแอปพลิเคชันไลน์ของผู้เลี้ยงได้  

          2.2 เครื่องให้อาหารสุนัขแบบอัตโนมัติ ตั้งเวลาได้ รุ่น DPF-01SD แสดงดังภาพที่ 2.2 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 2.2 เครื่องให้อาหารสุนัขแบบอัตโนมัติ ตั้งเวลาได้ รุ่น DPF-01SD 

          จากภาพที่ 2.2 เครื่องให้อาหารสุนัขแบบอัตโนมัติ ตั้งเวลาได้ รุ่น DPF-01SD ความกังวลของ

คนเลี้ยงสุนัข หรือแมว คือเวลาที่ออกไปท างาน ไม่มีใครอยู่บ้าน หรือที่ห้อง มักจะเป็นห่วงสัตว์เลี้ยง 

จะกินอาหารอย่างไร ถ้าจะเทให้เยอะ ๆ ก็กลัวจะเลอะเทอะ ดังนั้นถ้ามีเครื่องให้อาหารสุนัขที่สามารถ

ตั้งเวลาและก าหนดปริมาณในการให้อาหารแต่ละครั้งได้คงจะดี เครื่องให้อาหารสุนัขแบบอัตโนมัตินี้

จะช่วยให้ผู้เลี้ยงไม่ต้องกังวลเรื่องการให้อาหารเพราะสามารถตั้งค่าในการให้อาหารได้ทั้งหมด 3 เวลา 

เช้า กลางวัน เย็นตรงเวลา เครื่องให้อาหารสุนัขที่ได้ท านั้นสามารถเช็คปริมาณอาหารและน้ าสุนัขใกล้

หมดผ่านแอปพลิเคชันไลน์ของผู้เลี้ยงได้สามารถให้อาหารและน้ ากับสุนัขผ่านโทรศัพท์มือถือแบบ

สมาร์ตโฟนได้ สามารถดูภาพพฤติกรรมของสุนัขภายในบ้านได้  

 

2.3 อินเทอร์เน็ตของสรรพสิ่ง  

          หมายถึง เครือข่ายของวัตถุ อุปกรณ์ พาหนะ สิ่งปลูกสร้าง และสิ่งของอ่ืน  ๆ ที่มีวงจร

อิเล็กทรอนิกส์ ซอฟต์แวร์ เซ็นเซอร์ และการเชื่อมต่อกับเครือข่ายฝังตัวอยู่ และท าให้วัตถุเหล่านั้น

สามารถเก็บบันทึกและแลกเปลี่ยนข้อมูลได้  อินเทอร์เน็ตของสรรพสิ่งท าให้วัตถุสามารถรับรู้

สภาพแวดล้อมและถูกควบคุมได้จากระยะไกลผ่านโครงสร้างพ้ืนฐานเครือข่ายที่มีอยู่แล้ว  ท าให้
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สามารถผสานโลกกายภาพกับระบบคอมพิวเตอร์ได้แนบแน่นมากขึ้น ผลที่ตามมาคือประสิทธิภาพ 

ความแม่นย า และประโยชน์ทางเศรษฐกิจที่เพ่ิมมากขึ้นเมื่อ IOT ถูกเสริมด้วยเซ็นเซอร์และแอคชูเอ

เตอร์ซึ่งสามารถเปลี่ยนลักษณะทางกลได้ตามการกระตุ้น ก็จะกลายเป็นระบบที่ถูกจัดประเภท

โดยทั่วไปว่าระบบไซเบอร์-กายภาพ (cyber-physical system) ซึ่งรวมถึงเทคโนโลยีอย่าง กรีดไฟฟ้า

อัจฉริยะ (สมาร์ตกรีด) บ้านอัจฉริยะ (สมาร์ตโฮม) ระบบขนส่งอัจฉริยะ (อินเทลลิเจนต์ทรานสปอร์ต) 

และเมืองอัจฉริยะ (สมาร์ตซิตี้) วัตถุแต่ละชิ้นสามารถถูกระบุได้โดยไม่ซ้ ากันผ่านระบบคอมพิวเตอร์ฝัง

ตัว และสามารถท างานร่วมกันได้บนโครงสร้างพ้ืนฐานอินเทอร์เน็ตที่มีอยู่แล้วในปัจจุบัน ผู้เชี่ยวชาญ

ประเมินว่าเครือข่ายของสรรพสิ่งจะมีวัตถุเกือบ 50,000 ล้านชิ้นภายในปี 2020 มูลค่าตลาดคาดการณ์

ไว้ที่ 80 พันล้านเหรียญ "สรรพสิ่ง" ในความหมายของ IoT สามารถหมายถึงอุปกรณ์ที่แตกต่าง

หลากหลาย เช่น อุปกรณ์วัดอัตราหัวใจแบบฝังในร่างกาย แท็กไบโอชิปที่ติดกับปศุสัตว์ ยานยนต์ที่มี

เซ็นเซอร์ในตัว อุปกรณ์วิเคราะห์ดีเอ็นเอในสิ่งแวดล้อมหรืออาหาร  หรืออุปกรณ์ภาคสนามที่ช่วยใน

การท างานของนักผจญเพลิงในภารกิจค้นหาและช่วยเหลือ อุปกรณ์เหล่านี้จะจัดเก็บข้อมูลที่เป็น

ประโยชน์ด้วยการใช้เทคโนโลยีหลากหลายชนิดและจากส่งต่อข้อมูลระหว่างอุปกรณ์อ่ืน  ๆ โดย

อัตโนมัติ ตัวอย่างในตลาดขณะนี้ เช่น เทอร์โมสตัตอัจฉริยะ และเครื่องซักผ้า-อบผ้าที่ต่อกับเครือข่าย

ไวไฟเพ่ือให้สามารถดูสถานะจากระยะไกลได้ 

          อุปกรณ์ส าหรับเครื่องให้อาหารสุนัขแบบอัตโนมัติ 

          1. Arduino IDE คือโปรแกรมส าหรับใช้เขียนโปรแกรม , คอมไพล์ และอัปโหลดโปรแกรม

บอร์ด Arduino หรือบอร์ดตัวอ่ืน ๆ ที่คล้ายกัน เช่น GenericESP8266, modules, NodeMCU หรือ 

WeMos D1 เป็นต้น แสดงดังภาพที่ 2.3 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 2.3 โปรแกรม Arduino 

https://poundxi.com/arduino-%e0%b8%84%e0%b8%b7%e0%b8%ad%e0%b8%ad%e0%b8%b0%e0%b9%84%e0%b8%a3
https://poundxi.com/nodemcu-%e0%b8%84%e0%b8%b7%e0%b8%ad%e0%b8%ad%e0%b8%b0%e0%b9%84%e0%b8%a3
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          จากภาพที่ 2.3  ได้พัฒนาส่วนของระบบการเขียนโปรแกรม หรือที่เรียกว่า IDE (Integrated 

Development Environment) ซึ่งจะช่วยให้ฝังค าสั่งลงในบอร์ด Arduino ชนิดต่างๆ ได้ ซึ่งในส่วน

ของ software นี้ยังสามารถดาวโหลด library เพ่ิมได้จาก internet ซึ่งท าให้เขียนโปรแกรมกับ 

controller ชนิดอื่น ๆ ไม่จ ากัดอยู่แค่ Arduino อีกด้วย 

          2. เซ็นเซอร์วัดระดับ คือ อุปกรณ์ หรือ เซ็นเซอร์ที่ท าหน้าที่ในการตรวจจับระดับของวัตถุที่มี

ลักษณะเป็นของแข็ง หรือ ของเหลวที่อยู่ในภาชนะ ทั้งที่เป็นระบบเปิดและที่เป็นระบบปิด เพ่ือ

ต้องการรู้ต าแหน่งหรือระดับของวัสดุที่อยู่ภายใน ซึ่งสามารถที่จะน าหาค่าอย่างอ่ืนได้อย่างมากมาย 

เช่น การหาค่าปริมาตร การหาค่าน้ าหนัก การหาค่าอัตราการใช้งาน ซึ่งจะท าได้ง่ายกว่าในกรณีที่ใช้

กับภาชนะบรรจุที่มีขนาดใหญ่ เช่น ไซโลเก็บอาหารสัตว์ แทงค์เก็บน้ าดิบ แสดงดังภาพที่ 2.4 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 2.4 เซ็นเซอร์วัดระดับน้ า 

          จากภาพที่ 2.4 สามารถอธิบายการใช้เซ็นเซอร์วัดระดับน้ า สามารถใช้งานง่ายและมี

ประโยชน์ใช้วัดระดับน้ าผ่านแถบหน้าสัมผัส เมื่อน้ ามาถึงจุดเซนเซอร์ จะให้สัญญาณ 1 ออกมา เป็น

อนาล็อกเอาท์พุท ใช้ไฟ 3.3 - 5 โวลต์ สามารถอ่านได้โดยตรงด้วยบอร์ด Arduino ใช้ท าโครงงาน

เกี่ยวกับเครื่องเตือนระดับน้ า สเปคแรงดันท างานที่ DC 3 ~ 5V กระแส พ้ืนที่ตรวจวัด : 40mm x 

16mm ช่วงอุณหภูมิในการท างาน : 10'C ~ 30'C 

          3. เซอร์โวมอเตอร์ (Servo Motor) เป็นมอเตอร์ที่มีการควบคุมการเคลื่อนที่ของเครื่อง 

(State) ไม่ว่าจะเป็นระยะความเร็วมุมการหมุน โดยใช้การควบคุมแบบป้อนกลับ (Feedback 
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control) เป็นอุปกรณ์ที่สามารถควบคุมเครื่องจักรกล หรือระบบการท างานนั้น ๆ ให้เป็นไปตามความ

ต้องการ เช่น ควบคุมความเร็ว (Speed), ควบคุมแรงบิด (Torque), ควบคุมแรงต าแหน่ง (Position), 

ระยะทางในการเคลื่อนที่ (หมุน) (Position Control) ของตัวมอเตอร์ได้ ซึ่งมอเตอร์ทั่วไปไม่สามารถ

ควบคุมในลักษณะงานเบื้องต้นได้ โดยให้ผลลัพธ์ตามความต้องการที่มีความแม่นย าสูง   แสดงดังภาพ

ที่ 2.5 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 2.5 เซอร์โวมอเตอร์ 

 

          จากภาพที่ 2.5 สามารถอธิบายขนาดของ Servo Motor จะมีหน่วยในการบอกขนาดเป็น

วัตต์ (Watt) Servo Motor ของPanasonic จะมีขนาดตั้งแต่ 50W-15kW ท าให้ผู้ ใช้งานมีความ

หลากหลายในการใช้งานประเภทของเซอร์โวมอเตอร์ 

          โดยทั่วจะมีทั้งดีซีและเอซีเซอร์โว ในเครื่องจักรรุ่นเก่า ๆ เราจะพบว่า DC Servo Motor มี

การใช้เครื่องจักรกลอุตสาหกรรมมากกว่า AC Servo Motor เนื่องจากช่วงที่ผ่านมาการควบคุม

กระแสกระแสสูง ๆ นั้นจะต้องใช้ SCRs แต่ปัจจุบันทรานซิสเตอร์ได้พัฒนาขีดความสามารถให้ตัดต่อ

กระแสสูงและใช้งานที่ความถี่ได้สูง ๆ ขึ้น จึงท าให้ระบบควบคุมทางเอซีและระบบเซอร์โวได้ถูก

น ามาใช้งานมากข้ึน ซึ่งสามารถแยกประเภทของเซอร์โวได้ดังนี้ แสดงดังภาพที่ 2.6 
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ภาพที่ 2.6 อ้างอิงเซอร์โวฉบับภาษาเยอรมัน 

 

          จากภาพที่ 2.6 สามารถอ้างอิงและอธิบายเซอร์โว มี 2 ส่วนอธิบายได้ดังนี้ 
          1. มอเตอร์ชนิดที่มีแปรงถ่าน เซอร์โวมอเตอร์ชนิดนี้ที่สเตเตอร์จะเป็นแม่เหล็กถาวร ส่วนโร
เตอร์ยังใช้แปรงถ่านและคอมพิวเตอร์เรียงกระแสเข้าสู่ขดลวดอาร์เมเจอร์เหมือนกับดีซีมอเตอร์
ทั่วไป             
          2. เซอร์โวมอเตอร์ชนิดที่ไม่มีแปรงถ่าน เซอร์โวมอเตอร์ในกลุ่มนี้ประกอบด้วยดีซีเซอร์โว (DC 
Brushless Servo โรเตอร์ท าด้วยแม่เหล็กถาวร) เอซีเซอร์โว (AC Servo) ซึ่งมีทั้งแบบซิงโครนัสเซอร์
โว อะซิงโครนัสเซอร์โว  (การน าอินดัคชั่นมอเตอร์มาใช้ท าเป็นระบบขับเคลื่อนเซอร์โวมอเตอร์) และ 
สเตปปิ้งเซอร์โวมอเตอร์ 
          โครงสร้างของเซอร์โวมอเตอร์ 

          ข้อจ ากัดอย่างหนึ่งของระบบควบคุมเซอร์โว ก็คือการใช้งานจะต้องเป็นแบบ  Closed loop 

เท่านั้น การใช้งานระบบควบคุมเซอร์โวไม่สามารถเลือกควบคุมเป็นแบบ Open loop ได้เหมือนกัน

ระบบขับเคลื่อนเอซี (AC Drives) การตอบสนองของระบบเซอร์โว เช่น อัตราเร่ง แรงบิด และ

ต าแหน่งที่ควบคุม จะไม่เป็นไปตามวัตถุประสงค์หากไม่มีสัญญาณป้อนกลับไปยังชุดขับเคลื่อนเซอร์โว 

          การควบคุมการท างานในระบบนี้อุปกรณ์ป้อนกลับหรือเอ็นโค๊ดเตอร์ (Encoder) จะมีบทบาท

ความส าคัญอย่างยิ่งเสมือนกับเป็นของคู่กันชนิดที่เรียกว่าขาดซึ่งกันและกันไม่ได้ ในทางปฏิบัติจึงท า

เซอร์โวมอเตอร์และเอ็นโค๊ดเตอร์ ถูกออกแบบและผลิตสร้างขึ้นมาคู่กันในลักษณะเป็นแพ็คเกจ 

(Package ซึ่งมี Encoder ติดอยู่ที่ส่วนท้ายของมอเตอร์ ดังแสดงตามภาพท่ี 2.7 
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ภาพที่ 2.7 โครงสร้างของ AC servo Motor 

 

          จากภาพที่ 2.7 สามารถอธิบายโครงสร้างของ AC servo Motor ไดด้ังนี้ 

Gearheads = เกียร์ส าหรับลดความเร็วรอบเพ่ือเพ่ิมแรงบิด 

Shafts = เพลาของมอเตอร์ 

Flanges = หน้าแปลนส าหรับติดตั้งมอเตอร์ 

Feedback = อุปกรณป์้อนกลับหรือ encoder 

Connectorization = ขั้วต่อสายไฟเข้ามอเตอร์ และขั้วต่อสายส าหรับ Encoder 

Breakes = ชุดเบรก 

         โครงสร้างของ AC servo Motor จะคล้ายกับมอเตอร์ 3 เฟสทั่ว ๆ ไป ซึ่งจะประกอบด้วย 2

ส่วนที่ส าคัญ คือ สเตเตอร์และโรเตอร์ โดยสเตเตอร์จะประกอบด้วยขดลวด 3 ชุด ขดลวดภายในจะ

ต่อเป็นแบบสตาร์ (Star หรือ WYE) และมีสายต่อมาที่ขั้วต่อสายด้านนอก 3 เส้น (จุดนิวทรอลจะอยู่

ด้านใน)  ส่วนโรเตอร์ท าด้วยแม่เหล็กถาวร (Permanent Magnet) ไม่มีขดลวดพัน,ไม่มีคอมพิวเตอร์ 

และไม่มีแปรงถ่าน (Brushless) 

         โครงสร้างที่ไม่มีขดลวดพันไม่และแปรงถ่าน จะท าให้ประสิทธิภาพของมอเตอร์สูงขึ้น ไม่มีการ

สูญเสียในขดลวดทองแดง ไม่ต้องบ ารุงรักษาเนื่องจากแปรงถ่าน ไม่เกิดประกายไฟเนื่องจากการเรียง

กระแสจากแปรงถ่านผ่านคอมพิวเตอร์ไปยังขดลวดทองแดงที่พันอยู่ในตัวโรเตอร์ 

         ส าหรับวัสดุที่น ามาสร้างแม่เหล็กถาวรนี้จะแตกต่างกันไป โดยขึ้นอยู่กับราคาและเทคโนโลยี

ของบริษัทผู้ผลิดนั้น ๆ ซึ่งมีตั้งแต่ชนิดทีราคาถูกเช่น เซรามิก (เฟอไรต์) จนถึงการใช้วัสดุที่มีราคาแพง

อย่างเช่น ซามาเรียม โคบอลต์ หรือ นีโอไดเมียม เป็นต้น ปัจจุบันเอซีเซอร์โวมอเตอร์ส่วนใหญ่จะใช้
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วัสดุสารแม่เหล็กแบบ นีโอไดเมียม  เนื่องจากมีคุณสมบัติความเป็นแม่เหล็ก และความเหมาะสมเรื่อง

ราคาดีกว่า เมื่อเปรียบเทียบกับวัสดุสารแม่เหล็กแบบอ่ืน ๆ แสดงดังภาพที่ 2.8 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 2.8 แสดงวัสดุที่น ามาสร้างแม่เหล็กถาวร 

 

         จากภาพที่ 2.8 สามารถอธิบายหลักการท างานของเซอร์โวมอเตอร์ เซอร์โวมอเตอร์ชนิดนี้จะ

คล้ายกับการท างานของซิงโครนัสมอเตอร์ 3 เฟส กล่าวคือเมื่อมีการควบคุมให้คอนโทรลเลอร์จ่าย

กระแสไฟฟ้าเข้าไปยังขดลวดที่สเวตเตอร์แกนเหล็กของสเตเตอร์จะกลายเป็นแม่เหล็กไฟฟ้และหมุน

เคลื่อนที่ด้วยความเร็วที่แปรผันตามความถี่ ซึ่งเรียกว่า ความเร็วซิงโครนัส (synchronous speed) 

หรือความเร็วสนามแม่เหล็กหมุน และจะดูดให้โรเตอร์ซึ่งเป็นแม่เหล็กถาวรหมุนเคลื่อนที่ตาม 

         จากลักษณะโครงสร้างของโรเตอร์และหลักการท างานที่เหมือนกับซิงโครนัสมอเตอร์ซึ่งเป็น

มอเตอร์แบบเอซีแต่ไม่มีแปรงถ่าน (Brushless) ไม่มีชื่อคอมพิวเตอร์ จึงท าให้มอเตอร์ชนิดนี้มีชื่อเรียก

ขานแตกต่างกันออกไป เช่น เรียกทับศัพท์ว่า Permanent Magnet Synchronous Motor(PMSM) 

ซึ่งหมายถึงซิงโครนัสมอเตอร์ที่ไม่มีแปลงถ่าน บ้างก็เรียกว่าเอซีเซอร์โวมอเตอร์ (AC Servo motor) 

หรือบ้างก็เรียกสั้น ๆ ย่อ ๆ ว่า  AC Brushless หรือ Brushless Motor เป็นต้น แสดงดังภาพที่ 2.9 
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ภาพที่ 2.9 โครงสร้างและการท างานของ AC Servo Motor 

 

          จากภาพที่ 2.9 โครงสร้างของระบบควบคุมเซอร์โวมอเตอร์ ลักษณะของระบบควบคุมเซอร์โว         

มอเตอร์จะเป็นระบบควบคุมแบบลูปปิด(Closed loop control) ซึ่งประกอบด้วย 3 โหมดการ

ควบคุมคือ โหมดการควบคุมแรงบิด (Torque Control Mode) ซึ่งอยู่วงรอบหรือลูปในสุด โหมดการ

ควบคุมอัตราเร่ง (Velocity Control Mode) และโหมดการควบคุมต าแหน่ง(Position Control 

Mode) ซึ่งอยู่รูปด้านนอกสุด โดยมีองค์ประกอบที่ส าคัญ ๆ แสดงดังภาพที่  2.10 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 2.10 โครงสร้างของระบบควบคุมเซอร์โวมอเตอร์ 

 

          จากภาพที่ 2.10  สามารถอธิบายโครงสร้างของระบบควบคุมเซอร์โวมอเตอร์ ได้ดังนี ้

          1. เซอร์โวมอเตอร์ (Servo Motor) (ต าแหน่ง 4.2) 
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          2. ชุดควบคุมการขับเคลื่อนเซอร์โว (Servo Drive, Servo Amplifier หรือบ้างก็เรียกว่า 

servo controller ) (ต าแหน่ง 4.4, 4.5, 4.6) 

          3. อุปกรณ์ป้อนกลับ (Feedback Device เช่น Speed encoder และ Position Sensor) 

ต าแหน่งที่ 4.3 หน้าที่ของ Servo Motor มีหน้าที่ขับเคลื่อนอุปกรณ์ของเครื่องจักรกลหรือระบบของ

การท างานนั้น ๆ ให้เป็นไปตามรูปแบบที่ได้รับค าสั่งจากตัว Servo Driver พร้อมกับส่งสัญญาณ

ป้อนกลับให้กับตัว Servo Driver ว่าตอนนี้  Servo Motor เคลื่อนที่ด้วยความเร็วเท่าไหร่และ

ระยะทางในการเคลื่อนที่เป็นระยะทางเท่าไหร่แล้วด้วยสัญญาณของตัว Encoder ที่อยู่ภายในตัว 

Servo Moter ท าให้การเคลื่อนท่ีของ Servo Motor นั้นมีความแม่นสูง 

          4. Camera Expansion for ESPino32 

          Camera Expansion for Espino32 เป็นบอร์ดกล้องเสริมการท างาน ส าหรับใช้ร่วมกับ

บอร์ด Espino32 ของ ThaiEasyElec ใช้ชิพกล้อง OV2640 ให้ภาพสีขนาดสูงสุด 2.0 Megapixels 

แสดงดังภาพที่ 2.11 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 2.11 Camera Expansion for ESPino32 

 

          5.ระบบปฏิบัติการแอนดรอยด์ 

          ในโลกของการติดต่อสื่อสารในปัจจุบันได้มีการพัฒนาที่ก้าวหน้าเป็นอย่างมาก โดยเฉพาะการ

สื่อสารแบบไร้สายที่ได้มีการพัฒนาความเร็วในการรับส่งข้อมูลที่สูงขึ้น จากเดิมที่มีการส่งได้เพียง

ข้อความสั้น(SMS :Short Message Service) และ MMS(Multimedia Messaging Service) ปัจจุบัน

สามารถท าการโทรศัพท์แบบเห็นหน้าคู่สนทนากันได้ (Video Call) แต่ต้องผ่านทางระบบของวาย

ฟาย Wi-Fi (wireless fidelity) หรือ ระบบ 3G (Third Generation of Mobile Telephone) ซึ่ง

ส าหรับประเทศไทยแล้ว อุปกรณ์มือถือและอุปกรณ์พกพา ส่วนมากในตลาดจะรองรับระบบการรับส่ง

ข้อมูลความเร็วสูงเป็นที่เรียบร้อยแล้วและได้รับความนิยมจากผู้ใช้งานเป็นจ านวนมาก โดยอุปกรณ์
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ส่วนใหญ่ที่มีอยู่ในท้องตลาดจะมีระบบปฏิบัติการเป็นของระบบที่ไม่เหมือนกับระบบปฏิบัติการที่อยู่

บนคอมพิวเตอร์ส่วนบุคคล (PC : Personal Computer) ส่งผลให้แนวทางในการพัฒนาโปรแกรม 

เพ่ือน าไปใช้งานบนอุปกรณ์เหล่านั้นยุ่งยากและหลากหลายขึ้น 

          ระบบปฏิบัติการบนอุปกรณ์ดังกล่าว มีอยู่หลายตัว เช่น Android, iOS, Windows Phone, 

BlackBerry, Symbian, webOS, MeeGo และ QNX เป็นต้น โดยลักษณะของระบบปฏิบัติการ

ข้างต้น ส่วนมากจะเป็นประเภทไม่เปิดเผยซอร์ฟแวร์ต้นฉบับ (Closed Source) ซึ่งหมายความว่า

ระบบปฏิบัติการดังกล่าวไม่สามารถน ามาศึกษาดัดแปลงการท างานของระบบปฏิบัติการเพ่ือน าไปใช้

งานตามที่ต้องการได้ ท าให้เกิดความไม่สะดวกในการพัฒนาและการพัฒนาจะถูกก าหนดทิศทางโดย

บริษัทเจ้าของลิขสิทธิ์ 

          ANDROID (แอนดรอยด์ ) คือระบบปฏิบัติการแบบเปิดเผยซอร์ฟแวร์ต้นฉบับ (Open 

Source) โดยบริษัท กูเกิ้ล (Google Inc.) ที่ได้รับความนิยมเป็นอย่างสูง เนื่องจากอุปกรณ์ที่ใช้

ระบบปฏิบัติการแอนดรอยด์มีจ านวนมาก อุปกรณ์มีหลากหลายระดับหลายราคารวมทั้งสามารถ

ท างานบนอุปกรณ์ที่มีขนาดหน้าจอและความละเอียดแตกต่างกันได้ ท าให้ผู้บริโภคสามารถเลือกได้

ตามต้องการและหากมองในทิศทางส าหรับนักพัฒนาโปรแกรม (Programmer) แล้วนั้น การพัฒนา

โปรแกรมเพ่ือใช้งานบนระบบปฏิบัติการแอนดรอยด์ไม่ใช่เรื่องที่ยากเพราะมีข้อมูลในการพัฒนา

รวมทั้ง Android SDK (Software Development Kit) เตรียมไว้ให้กับนักพัฒนาได้เรียนรู้และเมื่อ

นักพัฒนาต้องการจะเผยแพร่หรือจ าหน่ายโปรแกรมที่พัฒนาแล้วเสร็จ แอนดรอยด์ยังมีตลาดในการ

เผยแพร่โปรแกรม ผ่าน Android Market แต่หากจะกล่าวถึงโครงสร้างภาษาที่ใช้ในการพัฒนานั้น 

ส าหรับ Android SDK จะยึดโครงสร้างของภาษาจาวา (Java language) ในการเขียนโปรแกรม 

เพราะโปรแกรมที่พัฒนามาได้จะต้องท างานอยู่ภายใต้ Dalvik Virtual Machine เช่นเดียวกับ

โปรแกรมจาวาที่ต้องท างานอยู่ภายใต้ Java Virtual Machine (Virtual Machine เปรียบได้กับ

สภาพแวดล้อมที่โปรแกรมท างานอยู่) นอกจากนั้นแล้ว แอนดรอยด์ ยังมีโปรแกรมแกรมที่เปิดเผย

ซอร์ฟแวร์ต้นฉบับ (Open Source) เป็นจ านวนมาก ท าให้นักพัฒนาที่สนใจ สามารถน าซอร์ฟแวร์

ต้นฉบับมาศึกษาได้อย่างไม่ยาก ประกอบกับความนิยมของแอนดรอยด์ได้เพ่ิมขึ้นอย่างมากใน โดยดู

ได้จากส่วนแบ่งการตลาด แสดงดังภาพที่ 2.12 
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ภาพที่ 2.12 สัดส่วนผู้ใช้แอนดรอยด์ (Android) 

 

ประวัติความเป็นมา 

           เริ่มต้นระบบปฏิบัติการแอนดรอยด์ ถูกพัฒนามาจากบริษัท แอนดรอยด์ (Android Inc.) 

เมื่อปี พ.ศ. 2546 โดยมีนาย แอนดี้ รูบิน (Andy Rubin) ผู้ให้ก าเนิดระบบปฏิบัติการนี้ และถูกบริษัท 

กูเกิ้ล ซื้อกิจการเมื่อเดือนสิงหาคม ปี พ.ศ. 2548 โดยบริษัทแอนดรอยด์ ได้กลายเป็นมาบริษัทลูก 

ของบริษัทกูเกิ้ล และยังมีนาย แอนดี้ รูบิน ด าเนินงานอยู่ในทีมพัฒนาระบบปฏิบัติก ารต่อไป 

ระบบปฏิบัติการแอนดรอยด์ เป็นระบบปฏิบัติการที่ พัฒนามาจากการน าเอาแกนกลางของ

ระบบปฏิบัติการลินุกซ์ (Linux Kernel) ซึ่งเป็นระบบปฏิบัติการที่ออกแบบมาเพ่ือท างานเป็นเครื่อง

ให้บริการ (Server) มาพัฒนาต่อเพ่ือให้กลายเป็นระบบปฏิบัติการบนอุปกรณ์พกพา (Mobile 

Operating System) 

          ต่อมาเมื่อเดือนพฤศจิกายน ปี พ.ศ.2550 บริษัท กูเกิ้ล ได้ท าการก่อตั้งสมาคม OHA (Open 

Handset Alliance,http://www.openhandsetalliance.com) เพ่ือเป็นหน่วยงานกลางในการ

ก าหนดมาตรฐานกลางของอุปกรณ์พกพาและระบบปฏิบัติการแอนดรอยด์ โดยมีสมาชิกในช่วงก่อน

ตั้งจ านวน  34 รายเข้าร่วม ซึ่งประกอบไปด้วยบริษัทชั้นน าที่ด าเนินธุรกิจด้านการสื่อสาร เช่น 

โรงงานผลิตอุปกรณ์พกพา, บริษัทพัฒนาโปรแกรม, ผู้ให้บริการสื่อสารและผู้ผลิตอะไหล่อุปกรณ์ด้าน

สื่อสาร 
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          หลังจากนั้นเมื่อเดือนตุลาคม ปี พ .ศ .2551 บริษัท กูเกิ้ล ได้เปิดตัวมือถือตัวแรกที่ใช้

ระบบปฏิบัติการแอนดรอยด์ ที่ชื่อ T-Mobile G1 หรืออีกชื่อคือ HTC Dream โดยใช้แอนดรอยด์รุ่น 

1.1 และหลังจากนั้น ได้มีการปรับพัฒนาระบบปฏิบัติการเป็นรุ่นใหม่มาเป็นล าดับ ช่วงต่อมาได้มีการ

ออกผลิตภัณฑ์จากบริษัทต่ าง  ๆ ออกมาหลากหลายรุ่นหลากหลายยี่ห้อตามการพัฒนา

ระบบปฏิบัติการแอนดรอยด์ ที่มีอยู่อย่างต่อเนื่องท าให้สินค้าของแอนดรอยด์มีให้เลือกอยู่อย่าง

มากมาย 

          โครงสร้างของแอนดรอยด์ 

          การท าความเข้าใจโครงสร้างของระบบปฏิบัติการแอนดรอยด์ ถือว่าเป็นสิ่งส าคัญเพราะถ้า

นักพัฒนาโปรแกรมสามารถมองภาพโดยรวมของระบบได้ทั้งหมด จะให้สามารถเข้าใจถึงกระบวนการ

ท างานได้ดียิ่งขึ้นและสามารถน าไปช่วยในการออกแบบโปรแกรมที่ต้องการพัฒนาเพ่ือให้เกิด

ประสิทธิภาพในการท างาน แสดงดังภาพที่ 2.13 

 

 

 

 

  

 

 

 

ภาพที่ 2.13 โครงสร้างของระบบปฏิบัติการแอนดรอยด์ 

 

          จากภาพที่ 2.13 อธิบายโครงสร้างของระบบปฏิบัติการแอนดรอยด์จะสังเกตได้ว่า มีการแบ่ง

ออกมาเป็นส่วน ๆ ที่มีความเกี่ยวเนื่องกันโดยส่วนบนสุดจะเป็นส่วนที่ผู้ใช้งานท าการติดต่อโดยตรงซึ่ง

ก็คือส่วนของ (Applications) จากนั้นก็จะล าดับลงมาเป็นองค์ประกอบอ่ืนๆตามล าดับและสุดท้ายจะ

เป็นส่วนที่ติดต่อกับอุปกรณ์โดยผ่านทาง Linux Kernel โครงสร้างของแอนดรอยด์พอที่จะอธิบายเป็น

ส่วน ๆ ได้ดังนี ้

          Applications ส่วน Application หรือส่วนของโปรแกรมที่มีมากับระบบปฏิบัติการหรือเป็น

กลุ่มของโปรแกรมที่ผู้ใช้งานได้ท าการติดตั้งไว้ โดยผู้ใช้งานสามารถเรียกใช้โปรแกรมต่าง ๆ ได้โดยตรง 
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ซึ่งการท างานของแต่ละโปรแกรมจะเป็นไปตามที่ผู้พัฒนาโปรแกรมได้ออกแบบและเขียนโค้ด

โปรแกรมไว้ 

          Application Framework เป็นส่วนที่มีการพัฒนาขึ้นเ พ่ือให้นักพัฒนาสามารถพัฒนา

โปรแกรมได้สะดวกและมีประสิทธิภาพมากยิ่งขึ้น โดยนักพัฒนาไม่จ าเป็นต้องพัฒนาในส่วนที่มีความ

ยุ่งยากมาก ๆ เพียงแค่ท าการศึกษาถึงวิธีการเรียกใช้งาน Application Framework ในส่วนที่

ต้องการใช้งานแล้วน ามาใช้งาน ซึ่งมหีลายกลุ่มด้วยกันตัวอย่าง เช่น 

          Activities Manager เป็นกลุ่มของชุดค าสั่งที่จัดการเกี่ยวกับวงจรการท างานของหน้าต่าง

โปรแกรม (Activity) 

          Content Providers เป็นกลุ่มของชุดค าสั่งที่ใช้ในการเข้าถึงข้อมูลของโปรแกรมอ่ืนและ

สามารถแบ่งปันข้อมูลให้โปรแกรมอ่ืนเข้าถึงได้ 

          View System เป็นกลุ่มของชุดค าสั่งที่เกี่ยวกับการจัดการโครงสร้างของหน้าจอที่แสดงผลใน

ส่วนที่ติดต่อกับผู้ใช้งาน (User Interface) 

          Telephony Manager เป็นกลุ่มของชุดค าสั่งที่ใช้ในการเข้าถึงข้อมูลด้านโทรศัพท์ เช่น

หมายเลขโทรศัพท์ เป็นต้น 

          Resource Manager เป็นกลุ่มของชุดค าสั่งในการเข้าถึงข้อมูลที่เป็น ข้อความ, รูปภาพ 

          Location Manager เป็นกลุ่มของชุดค าสั่งที่เกี่ยวกับต าแหน่งทางภูมิศาสตร์ระบบปฏิบัติการ

ได้รับค่าจากอุปกรณ์ 

          Notification Manager เป็นกลุ่มของชุดค าสั่งที่จะถูกเรียกใช้เมื่อโปรแกรม ต้องการแสดงผล

ให้กับผู้ใช้งาน ผ่านทางแถบสถานะ (Status Bar) ของหน้าจอ 

          Libraries เป็นส่วนของชุดค าสั่งที่พัฒนาด้วย C/C++ โดยแบ่งชุดค าสั่งออกเป็นกลุ่มตาม

วัตถุประสงค์ของการใช้งาน เช่ น  Surface Manage จัดการเกี่ ยวกับการแสดงผล , Media 

Framework จัดการเกี่ยวกับการการแสดงภาพและเสียง, Open GL | ES และ SGL จัดการเกี่ยวกับ

ภาพ 3 มิติ และ 2 มิต ิSQLite จัดการเกี่ยวกับระบบฐานข้อมูล เป็นต้น 

          Android Runtime จะมี Darvik Virtual Machine ที่ถูกออกแบบมา เพ่ือให้ท างานบน

อุปกรณ์ที่มีหน่วยความจ า(Memory), หน่วยประมวลผลกลาง(CPU) และพลังงาน(Battery)ที่จ ากัด 

ซึ่งการท างานของ Darvik Virtual Machine จะท าการแปลงไฟล์ที่ต้องการท างาน ไปเป็นไฟล์ .DEX 

ก่อนการท างานเหตุผลก็เพ่ือให้มีประสิทธิภาพเพ่ิมขึ้นเมื่อใช้งานกับ หน่วยประมวลผลกลางที่มี

ความเร็วไม่มาก ส่วนต่อมาคือ Core Libraries ที่เป็นส่วนรวบรวมค าสั่งและชุดค าสั่งส าคัญ โดยถูก

เขียนด้วยภาษาจาวา (Java -Language) 
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          Linux Kernel เป็นส่วนที่ท าหน้าที่หัวใจส าคัญ ในจัดการกับบริการหลักของระบบปฏิบัติการ 

เช่น เรื่องหน่วยความจ า พลังงาน ติดต่อกับอุปกรณ์ต่าง ๆ ความปลอดภัย เครือข่าย โดยแอนดรอยด์

ได้น าเอาส่วนนี้มาจากระบบปฏิบัติการลินุกซ์ รุ่น 2.6 (Linux 26. Kernel) ซึ่งได้มีการออกแบบมา

เป็นอย่างด ี

ข้อเด่นของระบบปฏิบัติการแอนดรอยด์ 

          เนื่องจากระบบปฏิบัติการแอนดรอยด์มีการเจริญเติบโตอย่างรวดเร็วและมีส่วนแบ่งตลาดของ

อุปกรณ์ด้านนี้ขึ้นทุกขณะท าให้กลุ่มผู้ ใช้งานและกลุ่มนักพัฒนาโปรแกรม ให้ความส าคัญกับ

ระบบปฏิบัติการแอนดรอยด์เพ่ิมมากขึ้นในด้านของกลุ่มผลิตภัณฑ์ บริษัทที่มีการพัฒนาผลิตภัณฑ์รุ่น

ใหม่ ได้มีการน าเอาระบบปฏิบัติการแอนดรอยด์ไปใช้ในสินค้างานนั้น พร้อมทั้งยังมีการปรับแต่งให้

ระบบปฏิบัติการมีความสามารถการจัดวางโปรแกรมและลูกเล่นใหม่ๆ ที่แตกต่างจากคู่แข่งใน

ท้องตลาด โดยเฉพาะอย่างยิ่งกลุ่มสินค้าที่เป็นมือถือรุ่นใหม่ (SmartPhone) และอุปกรณ์จอสัมผัส 

(Touch Screen) โดยมีคุณลักษณะแตกต่างกันไป เช่นขนาดหน้าจอ ระบบโทรศัพท์ ความเร็วของ

หน่วยประมวลผล ปริมาณหน่วยความจ า แม้กระท่ังอุปกรณ์ตรวจจับต่าง ๆ (Sensor) 

          ในด้านของการพัฒนาโปรแกรมทางบริษัท Google ได้มีการพัฒนา Application 

Framework ไว้ส าหรับนักพัฒนาใช้งานได้อย่างสะดวกและไม่เกิดปัญหาเมื่อน าชุดโปรแกรมที่

พัฒนาขึ้นมาไปใช้กับอุปกรณ์ที่มีคุณลักษณะต่างกัน เช่นขนาดจออุปกรณ์ ไม่เท่ากันก็ยังสามารถใช้

งานโปรแกรมได้เหมือนกัน เป็นต้น 

 

2.4 โปรแกรม Blynk 

          Blynk เป็นชื่อโดยรวมของการบริการให้ผู้ใช้งานได้ใช้งานเครื่องแม่ข่าย คือ Blynk Server ที่

เป็น IoT Cloud ซึ่งถูกพัฒนามาจากภาษา Java ท าให้สามารถท างานภายใต้ระบบปฏิบัติการที่

หลากหลาย เช่น Windows, Mac หรือ Linux โดยเครื่องแม่ข่าย (Blynk Server) พัฒนาเป็นแบบ

เปิด (open-source) ภายใต้ลิขสิทธิ์แบบ GNU ท าให้เราสามารถน า Blynk ไปใช้งานประกอบการ

สร้างนวัตกรรมเพ่ือการค้า แก้ไข ดัดแปลง เผยแพร่ หรือแจกจ่ายได้ แสดงดังภาพที่ 2.14 
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ภาพที่ 2.14  โปรแกรม Blynk 

 

1. คอมพิวเตอร์ หรือ โน้ตบุ๊ก : เป็นสิ่งแรกที่ต้องเตรียมก่อนจะเริ่มสร้างแอปพลิเคชัน แสดง

ดังภาพที ่2.15 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 2.15 Computer and notebook 

 

          2. ระบบปฏิบัติการ : ส่วนที่นิยมมากที่ใช้ก็ Windows แสดงดังภาพที่ 2.16 
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ภาพที่ 2.16 Windows mac Ubuntu logo 

 

          3. บราวเซอร์ : Google Chrome แต่อันอืน่ก็สามารถใช้ได้ แสดงดังภาพที่ 2.17 

 

 

 

 

 

 

  

ภาพที่ 2.17 Browser chrome firefog internet explorer 

 
 

          4. อุปกรณ์ส าหรับติดตั้งทดสอบแอปพลิเคชันที่เขียน ได้แก่ โทรศัพท์สมาร์ตโฟน หรือ 

โปรแกรมทดสอบแอปพลิเคชันในคอมพิวเตอร์ (Android emulators) ได้ แสดงดังภาพที่ 2.18 

 



28 
 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 2.18 โปรแกรมจ าลอง Android 

 

          5. การเชื่อมต่ออินเทอร์เน็ต : Blynk พัฒนาโปรแกรมผ่านเว็บไซต์ จึงจ าเป็นอย่างยิ่งที่ต้องมี

อินเทอร์เน็ต แสดงดังภาพที่ 2.19 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 2.19 Internet for Blynk 

 

          6. บัญชีของ Google หรือมี Gmail : ซึ่งส าคัญมากเหมือนกันเพราะนอกจากจะใช้ในการ

พัฒนาแอปพลิเคชันผ่าน Blynk แล้ว ใช้ในการอัพโหลดแอปพลิเคชันขึ้น Google Play Store ผ่าน

ทาง Google Play Console อีก แสดงดังภาพที่ 2.20 
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                                         ภาพที่ 2.20 Gmail-account 

 

2.5 ภาษาซี 

          Programming Language C หรือ C Language (ภาษาซี ) เป็นภาษาคอมพิวเตอร์ที่ ใช้

ส าหรับพัฒนาโปรแกรมทั่วไป ถูกพัฒนาโดยเดนนิส ริสชี่ (Dennis Ritchie) เมื่อประมาณต้นปีค.ศ. 

1970 เพ่ือใช้งานบนระบบปฏิบัติการยูนิกส์ แทนภาษาแอสเซมบลี ซึ่งเป็นภาษาระดับต่ าที่สามารถ

กระท าในระบบฮาร์ดแวร์ได้ด้วยความรวดเร็วแต่จุดอ่อนของภาษาแอซเซมบลีก็คือความยุ่งยากในการ

โปรแกรมความเป็นเฉพาะตัวและความแตกต่างกันไปในแต่ละเครื่องต่อมาถูกน าไปใช้ ใน

ระบบปฏิบัติการต่าง ๆ จนถูกใช้เป็นภาษาพ้ืนฐานส าหรับภาษาอ่ืน เช่น ภาษาจาวา Java ภาษาพีเอช

พี (PHP) ภาษาซีชาร์ป C# ภาษาซีพลัสพลัส C++ ภาษาเพิร์ล (Perl) ภาษาไพทอล (Python) หรือ

ภาษารูบี้ (Ruby) ภาษาซีเป็นภาษาเขียนโปรแกรมระบบเชิงค าสั่ง (หรือเชิงกระบวนงาน) ถูกออกแบบ

ขึ้นเพ่ือใช้แปลด้วยตัวแปลโปรแกรมแบบการเชื่อมโยงที่ตรงไปตรงมา สามารถเข้าถึงหน่วยความจ าใน

ระดับล่าง ภาษา C จะเป็นภาษาระดับสูง แต่ก็สามารถใช้เป็นภาษาเครื่องได้เป็นอย่างดี  

ข้อดีของ ภาษาซี     

          1.ภาษาซี สามารถน าไปใช้ได้บนเครื่องทุก platform ไม่ว่าจะเป็น Intel PC ที่วิ่ง Windows 

95 หรือ Windows NT, Windows XP, Windows 7 หรือ แม้แต่ Linux ทั้งเครื่อง Macintosh และ 

เครื่องเวอร์คสเตชันตลอดจนเมนเฟรม เนื่องจากมี compiler ของภาษาซีอยู่ทั่วไป  

          2.ภาษาซี เป็นภาษาที่ง่าย ๆ คือมีแต่ข้อก าหนดในการใช้งาน หรือ Syntax แต่ไม่มีฟังก์ชัน

ส าเร็จรูป (Built-in Function) ใด ๆ ดังนั้นหากผู้ใช้ต้องการท าอะไรต้องเขียนทุกอย่างขึ้นหรืออาจ

เรียก Library Functions มาใช้งาน โดยฟังก์ชันที่เป็นงานที่ใช้บ่อย ๆ จะถูกรวบรวมไว้ใน Library 

Functions เช่น การจัดการข้อความการด าเนินการเกี่ยวกับ Input/output (I/O) การจอง

หน่วยความจ า (Memory Allocation) จะไม่มีใน Standard Library เช่น ฟังก์ชันที่จัดการ Graphics 
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ทั้งนี้จะขึ้นกับระบบที่ใช้  (เช่น เป็นระบบ UNIX หรือ Windows 95) และสิ่งแวดล้อมในการท างาน 

(เช่น GUI เป็น X-Windows หรือ Direct X) การท าเช่นนี้จะท าให้ภาษาซี เป็นภาษาที่เคลื่อนย้ายได้

ง่าย (portable)  แสดงดังภาพที่ 2.21 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 2.21 โครงสร้างโปรแกรมภาษาซี 

 

โครงสร้างของโปรแกรมภาษาซี 

          แบ่งออกเป็น 3 ส่วน 

          1. ส่วนหัวของโปรแกรม 

          ส่วนหัวของโปรแกรมนี้เรียกว่า  Preprocessing Directive  ใช้ระบุเพ่ือบอกให้คอมไพเลอร์

กระท าการใด ๆ ก่อนการแปลผลโปรแกรมในที่นี่ค าสั่ง #include  <stdio.h> ใช้บอกกับคอมไพเลอร์

ให้น า เฮดเดอร์ ไฟล์ที่ ระบุคือ  stdio.h เข้าร่วมในการแปลโปรแกรมด้วย โดยการก าหนด 

preprocessing  directives  นี้จะต้องขึ้นตน้ด้วยเครื่องหมาย # เสมอ 

          ค าสั่งที่ใช้ระบุให้คอมไพเลอร์น าเฮดเดอร์ไฟล์เข้าร่วมในการแปลโปรแกรม  สามารถเขียนได้  

2  รูปแบบ คือ - #include <ชื่อเฮดเดอร์ไฟล์>  คอมไพเลอร์จะท าการค้นหาเฮดเดอร์ไฟล์ที่ระบุจาก

ไดเรกทอรีที่ใช้ส าหรับเก็บเฮดเดอร์ไฟล์โดยเฉพาะ (ปกติคือไดเรกทอรีชื่อ include) - #include “ชื่อ

เฮดเดอร์ไฟล์” คอมไพเลอร์จะท าการค้นหาเฮดเดอร์ไฟที่ระบุจากไดเร็คทอรีเดียวกันกับไฟล์ source 

code นั้น แต่ถ้าไม่พบก็จะไปค้นหาไดเร็คทอรีที่ใช้เก็บเฮดเดอร์ไฟล์โดยเฉพาะ 

          2. ส่วนของฟังก์ชันหลัก 

          ฟังก์ชันหลักของภาษาซี  คือ ฟังก์ชัน main()  ซึ่งโปรแกรมภาษาซีทุกโปรแกรมจะต้องมี

ฟังก์ชันนี้อยู่ในโปรแกรมเสมอจะเห็นได้จากชื่อฟังก์ชันคือ main แปลว่า“หลัก”ดังนั้น การเขียน

โปรแกรมภาษซีจึงขาดฟังก์ชันนี้ไปไม่ได้ โดยขอบเขตของฟังก์ชันจะถูกก าหนดด้วยเครื่องหมาย{และ}
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กล่าวคือ การท างานของฟังก์ชันจะเริ่มต้นที่เครื่องหมาย {และจะสิ้นสุดที่เครื่องหมาย}ฟังก์ชัน  main()  

สามารถเขียนในรูปแบบของ void main(void)  ก็ได้ มีความหมายเหมือนกัน คือ หมายความว่า 

ฟังก์ชัน main() จะไม่มีอาร์กิวเมนต์ (argument) คือไม่มีการรับค่าใด ๆ เข้ามาประมวลผลภายใน

ฟังก์ชันและจะไม่มีการคืนค่าใด ๆ กลับออกไปจากฟังก์ชันด้วย แสดงดังภาพที่ 2.22 

 

  

 

 

 

 
 

 

ภาพที่ 2.22 โครงสร้างฟังก์ชันภาษาซี 

 

          3. ส่วนรายละเอียดของโปรแกรม 

          เป็นส่วนของการเขียนค าสั่ง  เพ่ือให้โปรแกรมท างานตามท่ีได้ออกแบบไว้ 

 

2.6 เอกสารหรืองานวิจัยท่ีเกี่ยวข้อง 
            นายจิรภาส ทองเต็ม (2558) ระบบให้อาหารสัตว์เลี้ยงอัตโนมัติด้วยราสเบอร์รี่พาย โดย

สร้างระบบเพื่อเป็นเครื่องมือช่วยจัดสรรอาหารประเภทเม็ดให้กับสัตว์เลี้ยง ได้แก่ แมว และสุนัข หาก

เกิดกรณีเจ้าของสัตว์เลี้ยงอยู่นอกสถานที่อยู่อาศัยไม่สามารถจัดสรรอาหารได้ ซึ่งการจัดอาหารไม่ตรง

เวลาจะส่งผลโดยตรงให้สุขภาพของสัตว์เลี้ยงเกิดภาวะขาดอาหารซึ่งก่อให้เกิดอาการป่วยต่าง ๆ และ

เป็นภาระค่าใช้จ่ายในการรักษาพยาบาลของสัตว์เลี้ยงที่ไม่จ าเป็นได้ ดังนั้น ออโตเมติกบ๊อกฟีดเดอร์ 

(Automatic Box Feeder) สามารถช่วยแก้ปัญหาหาดังกล่าวได้ด้วยการน าบอร์ดราสเบอร์รี่พายที่

เป็นคอมพิวเตอร์ท าหน้าที่เป็นเว็บเซิร์ฟเวอร์ (Web Server) สั่งการด้วยภาษาพีเอชพี (PHP) ร่วมด้วย

กับภาษาไพทอน (Python) ควบคุมการท างานของวงจรรีเลย์และมอเตอร์ช่วยจัดสรรอาหารสัตว์เลี้ยง

พร้อมการติดตามด้วยเซอร์วิสเว็บแคม (Webcam) บนบอร์ด การใช้งานของระบบออโตเมติกบ๊อกฟีด

เดอร์ (Automatic Box Feeder) จะใช้การสั่งการผ่านเว็บเบราว์เซอร์สะดวกต่อการใช้มีประสิทธิภาพ

ในการจัดสรรอาหารและลดปัญหาทางสุขภาพพร้อมดูแลสัตว์ 
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          ภารดี พิพัฒน์กาญจน์ และคณะ (2559) ผู้เลี้ยงสุนัขหลายรายประสบกับปัญหาในการเลี้ยงดู

สุนัขที่แตกต่างกันขึ้นอยู่กับปัจจัยในหลาย ๆ ด้านทั้งปัจจัยจากตัวผู้เลี้ยงสุนัขเองและปัจจัยจากตัว

สุนัขท่ีเลี้ยง งานวิจัยนี้มีจุดประสงค์ในการศึกษาปัจจัยที่ส่งผลให้ผู้เลี้ยงสุนัขประสบกับปัญหาต่างๆ ใน

การเลี้ยงสุนัข โดยมุ่งเน้นไปที่ปัจจัยทางประชากรศาสตร์ของผู้เลี้ยงสุนัขและปัจจัยจากสุนัขที่เลี้ยง 

โดยวิธีการด าเนินการวิจัยแบบส ารวจด้วยการสุ่มตัวอย่างแบบเจาะจงจ านวน 100 คนจากกลุ่มผู้เลี้ยง

สุนัขที่มีประสบการณ์จากผลการทดสอบสมมติฐานพบว่าปัจจัยทางประชากรศาสตร์ของผู้เลี้ยงสุนัข

และปัจจัยจากสุนัขที่เลี้ยงมีผลต่อการรับรู้ถึงปัญหาที่แตกต่างกันในการเลี้ยงสุนัขปัจจัยทางด้านต่าง ๆ 

สามารถน าไปวิเคราะห์และสรุปผลเพ่ือนไปช่วยให้ผู้ที่ต้องการเลี้ยงสุนัขในอนาคตสามารถเลือกสุนัขที่

มีความเข้ากันได้และเหมาะสม 

          เชี่ยวชาญ ยางศิลา (2561) การวิจัยนี้มีวัตถุประสงค์เพ่ือพัฒนาระบบบ้านอัตโนมัติต้นทุนต่ า

โดยใช้แอนดรอยด์ราสเบอรีพายและอาดูโน่ ส่งข้อมูลโดยใช้การเขียนโปรแกรมแบบซ็อกเก็ตและเอฟซี

เอ็ม กรณีศึกษาระบบดูแลสัตว์เลี้ยงผ่านอินเทอร์เน็ต ระบบสามารถสื่อสารได้สองทิศทาง ได้แก่ 

สามารถแจ้งเตือนไปยังแอนดรอยด์แอปพลิเคชันผ่านอินเทอร์เน็ตเมื่อน้ าดื่มหรืออาหารสัตว์เลี้ยงหมด

และผู้ใช้สามารถใช้แอนดรอยด์แอปพลิเคชันในการสั่งเปิดน้ าให้อาหารและสอดส่องดูแลสัตว์เลี้ยงผ่าน

อินเทอร์เน็ตเช่นเดียวกัน การสอดส่องดูแลสามารถดูได้ทั้งแบบภาพนิ่งและภาพเคลื่อนไหวและ

สามารถสั่งหมุนกล้องไปองศาที่ต้องการได้ระบบดังกล่าวใช้หลักการของระบบฝังตัว ซึ่งประกอบไป

ด้วยฮาร์ดแวร์ ดังนี้ 1) ราสเบอรีพาย ท าหน้าที่เป็นคอนโทรลเลอร์ 2) กล้อง ส าหรับถ่ายภาพนิ่งและ

ภาพเคลื่อนไหว 3) บอร์ดอาดูโน่ ท าหน้าที่รับข้อมูลจากเซนเซอร์วัดความชื่นเพ่ือส่งต่อให้กับ

คอนโทรลเลอร์ 4) เซ็นเซอร์วัดความชื่น 5) อินฟราเรดแอลอีดีใช้ส าหรับส่ง/รับสัญญาณอินฟราเรด

เพ่ือตรวจวัดปริมาณอาหาร 6) เซอร์โวมอเตอร์ส าหรับหมุนกล้อง 7) เรกูเลเตอร์ ส าหรับเพ่ิม

แรงดันไฟฟ้าและ 8) รีเลย์ ในส่วนของซอฟต์แวร์ ประกอบไปด้วย 1) เอฟซีเอ็ม ใช้ส าหรับส่งข้อมูลการ

แจ้งเตือนไปยังแอนดรอยด์แอปพลิเคชัน 2) ภาษาไพทอน ส าหรับพัฒนาซอฟต์แวร์บนราสเบอรีพาย 

3) แอนดรอยด์สตูดิโอ ส าหรับพัฒนาแอนดรอยด์ แอปพลิเคชัน 4) อา-ดูโน่ไอดีอีส าหรับพัฒนา

ซอฟต์แวร์ควบคุมการท างานของบอร์ดอาดูโน่  5) MJPG Streamer ส าหรับส่งภาพนิ่ งและ

ภาพเคลื่อนไหวไปแสดงผลบนเว็บเบราว์เซอร์และ 6) เว็บเซิร์ฟเวอร์ส าหรับส่งดาต้าเพย์ โหลดไปยัง

เอฟซี-เอ็ม จากการทดสอบระบบพบว่า 1) การตรวจวัดความชื่นและปริมาณอาหารให้ความถูกต้อง 

ร้อยละ 100 2) การแจ้งเตือนให้ความถูกต้องร้อยละ 100 3) การสั่งเปิดน้ าให้อาหารและสอดส่องดูแล

สัตว์เลี้ยงให้ความถูกต้องร้อยละ 100 และ 4) การสั่งหมุนกล้องให้ความถูกต้องร้อยละ 100 ข้อจ ากัด
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ที่พบ ได้แก่ ประสิทธิภาพของการสอดส่องดูแลสัตว์เลี้ยงแบบภาพเคลื่อนไหวขึ้นอยู่กับประสิทธิภาพ

ของเครือข่ายอินเทอร์เน็ตที่เลือกใช้บริการและระยะห่างระหว่างระบบกับแอนดรอยด์แอปพลิเคชัน 



 
 

 

บทท่ี 3 

วิธีการด าเนินงาน 
 

ในบทนี้จะกล่าวถึงการด าเนินงานและการออกแบบระบบให้อาหารสุนัขแบบอัตโนมัติ โดยมี

ขั้นตอนการด าเนินงาน ดังต่อไปนี้ 

1. การวิเคราะห์ความต้องการของระบบ 

2. การวิเคราะห์และออกแบบระบบ 

3. การออกแบบแผงวงจรอิเล็กทรอนิกส์ 

4. การออกแบบเครื่องให้อาหารสุนัข 

5. การออกแบบหน้าจอการควบคุมระบบ 

 

3.1 การวิเคราะห์ความต้องการของระบบ 

เพ่ือให้ผู้ใช้งานสามารถใช้งานระบบได้อย่างสมบูรณ์ สมาร์ตโฟนที่จะน ามาใช้นั้นจ าเป็นต้อง

เป็นสมาร์ตโฟนที่ใช้ระบบปฏิบัติการแอนดรอยด์เวอร์ชัน 6.0 เป็นต้นไป พร้อมกับสามารถเชื่อม

สัญญาณอินเทอร์เน็ต 3G/4G หรือ Wi-Fi ได้ และในส่วนของบอร์ดควบคุม ESPino32 ให้เชื่อม

สัญญาณอินเทอร์เน็ต Wi-Fi  

 

3.2 การวิเคราะห์และออกแบบระบบ 

การออกแบบระบบให้อาหารสุนัขแบบอัตโนมัติ มีข้ันตอนในการพัฒนาดังนี้ 

          2.1 เครื่องมือที่ใช้พัฒนาระบบ 

2.1.1 ฮาร์ดแวร์ 

- บอรด์ ESPino32 

- Camera Expsnsion for ESPino32 

- เซอร์โวมอเตอร์ 
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                           - โมดูลวัดระดับน้ า 

                           - โมดูลอัตร้าโซนิค HC-SR04 

2.1.2 ซอฟต์แวร์ 

- ใช้โปรแกรม Blynk เวอร์ชัน 1.0 ในการเขียนแอปพลิเคชัน 

- ใช้ภาษา C ส าหรับ Ardroid ในการเขียนโปรแกรมลงบอร์ด ESPino32 

 

          2.2 สถาปัตยกรรมของระบบ 

 

 

ภาพที่ 3.1 สถาปัตยกรรมของระบบ 
 

จากภาพที่ 3.1 แสดงโครงสร้างทางสถาปัตยกรรมของระบบ โดยแบ่งการท างานเป็น 3 ส่วน 

ดังรายละเอียดดังต่อไปนี้ 

1. ผู้ใช้งานสามารถสั่งให้อุปกรณ์ผ่านแอปพลิเคชันแบบอัตโนมัติ เมื่อได้ก าหนดการตั้งเวลา

และปริมาณอาหารผ่าน Blynk จากนั้นระบบจะประมวลผลแล้วจะส่งค าสั่งเปิด-ปิด อาหาร/น้ า สุนัข

ผ่าน Cloud Anto ไปยังบอร์ด ESPino32 เพ่ือท าการประมวลผล เมื่อบอร์ด ESPino32 ประมวลผล

เสร็จเรียบร้อยก็จะส่งค าสั่งไปโมดูลเซอร์โวที่ใช้ในการเปิด-ปิด อาหาร/น้ า เพ่ือท าการเปิด-ปิด ตามท่ีผู้

ใช้ได้สั่งการไว้แล้วบอร์ด ESPino32 จะท าการแจ้งเตือนปริมาณอาหารและน้ าใกล้หมดผ่านไปยังแอป

พลิเคชันไลน์ของผู้ใช้งาน 

2. ผู้ใช้งานสามารถให้อาหารและน้ าสุนัขผ่านแอปพลิเคชันด้วยตนเอง เมื่อผู้ใช้งานได้กดปุ่ม

ให้อาหารและน้ าสุนัขผ่านแอปพลิเคชัน จากนั้นระบบจะประมวลผลแล้วจะส่งค าสั่งเปิด -ปิด อาหาร

และน้ าสุนัขผ่าน Cloud Anto ไปยังบอร์ด ESPino32 เพ่ือท าการประมวลผล เมื่อบอร์ด ESPino32 
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ประมวลผลเสร็จเรียบร้อย ค าสั่งก็จะส่งไปยังโมดูลเซอร์โวเพ่ือเปิด-ปิด อาหารและน้ าสุนัข จากนั้น

อาหารน้ าก็จะไหลลงมาภายในภาชนะที่เตรียมไว้ พออาหารและน้ าไหลโมดูลเซอร์โวก็จะท าการปิด

อาหารและน้ า 

3. ผู้ใช้สามารถถ่ายภาพสุนัขภายในบ้าน ผ่านแอปพลิเคชัน Blynk ได้โดยไม่จ าเป็นต้องอยู่

ภายในบ้าน สามารถกดปุ่มถ่ายภาพ เมื่อกดปุ่มถ่ายภาพบอร์ด ESPino32 จะท าการสั่งถ่ายภาพสุนัข

และส่งภาพถ่ายสุนัขไปยังแอปพลิเคชันไลน์ของผู้ใช้งาน 

2.3 Flowchart Diagram 

ในการออกแบบ flowchart Diagram ของระบบควบคุมการเปิด-ปิด ระบบเครื่องให้อาหาร

สุนัขแบบอัตโนมัติ ผู้จัดท าได้ท าการแบ่งและออกแบบ flowchart Diagram ออกเป็น 3 ส่วนดัง

รายละเอียดต่อไปนี้ 

1. Flowchart Diagram การให้อาหาร/น้ า สุนัขแบบอัตโนมัติ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 3.2 แสดงภาพ Flowchart Diagram การให้อาหาร/น้ า สุนัขแบบอัตโนมัติ 
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จากภาพที่ 3.2 Flowchart Diagram การให้อาหาร/น้ า สุนัขแบบอัตโนมัติ เริ่มต้นเมื่อผู้ใช้

เชื่อมต่อ 3G/4G/Wi-Fi ให้กับโทรศัพท์มือถือแบบสมาร์ตโฟนแล้ว เปิดหน้าแอปพลิเคชันในการ

ก าหนดเวลาให้อาหาร/น้ าสุนัข จากนั้นจะตรวจสอบเวลาการให้อาหาร/น้ า เมื่อถึงเวลาก าหนดระบบ

จะสั่งให้เติมอาหารเพ่ือให้สุนัขได้อาหาร/น้ า และผู้ใช้สามารถรับการแจ้งเตือนอาหารและน้ าใกล้หมด

ผ่านแอปพลิเคชันไลน์ของผู้ใช้งานได ้

2. Flowchart Diagram การให้อาหาร/น้ า สุนัข ผ่านแอปพลิเคชันด้วยตนเอง 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 3.3 แสดงภาพ Flowchart Diagram การให้อาหาร/น้ า สุนัข ผ่านแอปพลิเคชันด้วยตนเอง 
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 จากภาพที่ 3.3 Flowchart Diagram การให้อาหาร/น้ า สุนัข ผ่านแอปพลิเคชันแบบด้วย

ตนเอง เริ่มต้นผู้ใช้เชื่อมต่อ 3G/4G/Wi-Fi ให้กับโทรศัพท์มือถือแบบสมาร์ตโฟน จะแสดงสถานะการ

เปิด-ปิด การให้อาหาร/น้ า จากนั้นจะตรวจสอบการกดปุ่มให้อาหาร/น้ า เมื่อกดปุ่มให้อาหาร/น้ า 

ระบบสั่งให้เติมอาหารเพ่ือให้สุนัขได้อาหาร/น้ า ผู้ใช้สามารถรับการแจ้งเตือนอาหาร/น้ าใกล้หมดผ่าน

แอปพลิเคชันไลน์ของผู้ใช้งาน  

3. Flowchart Diagram การท างานถ่ายภาพสุนัข 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 3.4 แสดงภาพ Flowchart Diagram การท างานสั่งถ่ายภาพสุนัข 

 

  จากภาพที่ 3.4 Flowchart Diagram การท างานสั่งถ่ายภาพสุนัข เริ่มต้นเมื่อผู้ใช้เชื่อมต่อ 

3G/4G/Wi-Fi ให้กับโทรศัพท์มือถือแบบสมาร์ตโฟน แล้วท าการเปิดแอปพลิเคชันสั่งการท างาน
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ถ่ายภาพ ระบบจะประมวลผลและส่งภาพถ่ายพฤติกรรมสุนัขภายในบ้านไปยังแอปพลิเคชันไลน์ของ

ผู้ใช้งาน 
 

2.4 Use Case Diagram 

      แสดงดังภาพที่ 3.5 

 

 

ภาพที่ 3.5 แสดงภาพ Used Case Diagram การท างานโดยรวมของเครื่องให้อาหารสุนัข 

อัตโนมัติ 

 

จากภาพที่ 3.5 Used Case Diagram การท างานโดยรวมของเครื่องให้อาหารสุนัขอัตโนมัติ 

ผู้ใช้งานสามารถ ให้อาหารและน้ าอัตโนมัติได้ สามารถถ่ายภาพสุนัขได้ โดยที่ผู้ใช้งานจะได้รับการแจ้ง

เตือนอาหารและน้ าใกล้หมดผ่านไลน์แอปพลิเคชันหลังจากผู้ใช้สั่งงานเรียบร้อยแล้ว 
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        2.5 Activity Diagram 

2.5.1 การเปิด-ปิดให้อาหาร/น้ าแบบอัตโนมัติ แสดงดังภาพที่ 3.6 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 3.6 แสดง Activity Diagram การเปิด-ปิดให้อาหาร/น้ าแบบอัตโนมัติ 
 

จากภาพที่ 3.6 การเปิด-ปิดปริมาณอาหารและน้ าแบบอัตโนมัติ ผู้ใช้งานต้องเลือกเวลาที่ต้องการเปิด-

ปิดปริมาณอาหารและน้ าอัตโนมัติและกดปุ่มที่แอปพลิเคชันจากนั้นแอปพลิเคชั่นจะส่งข้อมูลไปยังบอร์ดโดย

ผ่าน Cloud Anto เมื่อบอร์ดได้รับค าสั่งแล้วก็จะท างานตามค าสั่งที่ได้รับและจะแสดงเวลาการเปิด-ปิดปริมาณ

อาหารและน้ าแบบอัตโนมัติของต าแหน่งที่เลือกนั้น 

 

2.5.2 การให้อาหาร/น้ าด้วยตนเอง แสดงดังภาพที่ 3.7 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 3.7 แสดง Activity Diagram การให้อาหาร/น้ าด้วยตนเอง 
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จากภาพที่ 3.7 การเปิดปริมาณอาหารและน้ าด้วยแอปพลิเคชัน ผู้ใช้งานต้องเลือกต าแหน่งที่ต้องการ

เปิดปริมาณอาหารและน้ าด้วยแอปพลิเคชันและกดปุ่มที่แอปพลิเคชันจากนั้นแอปพลิเคชันจะส่งข้อมูลไปยัง

บอร์ดโดยผ่าน Cloud Anto เมื่อบอร์ดได้รับค าสั่งแล้วก็จะท างานตามค าสั่งที่ได้รับและจะแสดงสถานะการ

เปิดปริมาณอาหารและน้ าของต าแหน่งที่เลือกนั้น 

 

2.5.3 การถ่ายภาพสุนัขด้วยสมาร์ตโฟน แสดงดังภาพที่ 3.8 

 

ภาพที่ 3.8 แสดง Activity Diagram การถ่ายภาพสุนัขด้วยสมาร์ตโฟน 

 

จากภาพที่ 3.8 การถ่ายภาพสุนัขด้วยสมาร์ตโฟน ผู้ใช้งานต้องเลือกกดปุ่มถ่ายภาพสุนัขและกดปุ่มที่

แอปพลิเคชันจากนั้นแอปพลิเคชันจะส่งข้อมูลไปยังบอร์ดโดยผ่าน Cloud Anto เมื่อบอร์ดได้รับค าสั่งแล้วก็จะ

ท างานตามค าสั่งที่ได้รับและจะแสดงภาพถ่ายสุนัข 

 

3.3 การออกแบบแผงวงจรอิเล็กทรอนิกส์ 

การออกแบบแผงวงจรอิเล็กทรอนิกส์ส าหรับเครื่องให้อาหารสุนัขแบบอัตโนมัติ มี 2 ส่วนอธิบายได้

ดังนี้  

3.1 การออกแบบแผงวงจรควบคุมเปิด-ปิด ระหว่างบอร์ด ESPino32 กับโมดูล servo, โมดูล Rain 

Raindrop Water Level Sensor, โมดูล Relay Module ใช้โปรแกรม Fritzing ในการออกแบบแผงวงจร

อิเล็กทรอนิกส์ แสดงดังภาพที่ 3.9
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ภาพที่ 3.9 การออกแบบแผงวงจรควบคุมการเปิด-ปิด เครื่องให้อาหารสุนัข 

 

จากภาพที่ 3.9 สามารถอธิบายการออกแบบแผงวงจรควบคุมการเปิด-ปิด ระบบเครื่องให้

อาหารสุนัขแบบอัตโนมัติ 

  - ESPino32 จะเชื่อมต่อเซอร์โวมอเตอร์เพื่อท าการสั่งให้เปิด-ปิดอุปกรณ์  

Servo การให้อาหารสุนัข 

  - ขา 5v ของบอร์ดต่อเข้ากับกับขา สายสีแดง  ของโมดูล servo 

  - ขา GND ของบอร์ดต่อเข้ากับกับขา สายสีด า  ของโมดูล servo 

  - ขา D4 ของบอร์ดต่อเข้ากับกับขา สายสีเหลือง  ของโมดูล servo 
 

การวัดระดับน้ า 

  - ขา 3V3 ของบอร์ดต่อเข้ากับกับขา +  ของโมดูล Rain Raindrop Water Level Sensor 

  - ขา GND ของบอร์ดต่อเข้ากับกับขา -  ของโมดูล Rain Raindrop Water Level Sensor 

  - ขา A0 ของบอร์ดต่อเข้ากับกับขา S  ของโมดูล Rain Raindrop Water Level Sensor 
 

เปิดปิดน้ า 

  - ขา 5V ของบอร์ดต่อเข้ากับกับขา VCC ของโมดูล Relay Module 

  - ขา GND ของบอร์ดต่อเข้ากับกับขา GND  ของโมดูล Relay Module 

  - ขา D0 ของบอร์ดต่อเข้ากับกับขา S  ของโมดูล Relay Module 
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3.2 การออกแบบแผงวงจรควบคุมการถ่ายภาพ ระหว่าง Camera Expansion for ESPino32 

และ เซอร์โวมอเตอร์ แสดงดังภาพที่ 3.10 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 3.10 การออกแบบแผงวงจรควบคุมการถ่ายภาพ 

 

จากภาพที่ 3.10 สามารถอธิบายการออกแบบแผงวงจรควบคุมการถ่ายภาพสุนัขภายในบ้าน 

  - Camera Expansion for ESPino32 จะเชื่อมต่อเซอร์โวมอเตอร์ เพ่ือท าการหมุนกล้อง

ภายในบ้าน 

ภาพกล้อง 

  - ขา 3v3 ของบอร์ดต่อเข้ากับกับขา VCC ของโมดูล FT232RL USB 

  - ขา GND ของบอร์ดต่อเข้ากับกับขา GND ของโมดูล FT232RL USB 

  - ขา UOR ของบอร์ดต่อเข้ากับกับขา TX ของโมดูล FT232RL USB 

  - ขา UOT ของบอร์ดต่อเข้ากับกับขา RX ของโมดูล FT232RL USB 

  - ขา GND ของบอร์ดต่อเข้ากับกับขา IOO ของบอร์ด 
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3.4 การออกแบบเครื่องให้อาหารสุนัข 

  ในโครงงานนี้ผู้จัดท าได้สร้างโมเดลเครื่องให้อาหารสุนัขแบบอัตโนมัติ แสดงดังภาพที่ 3.11 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 3.11 การแสดงการออกแบบเครื่องให้อาหารสุนัขแบบอัตโนมัติ 
 

3.5 การออกแบบหน้าจอการควบคุมระบบ 

ในการออกแบบหน้าจอการควบคุมส าหรับผู้ใช้งานนั้น ผู้จัดท าได้ท าการออกแบบหน้าจอ

ควบคุมเพ่ือให้ผู้ใช้งานง่าย โดยมีรายละเอียดการออกแบบหน้าจอ แสดงดังภาพที่ 3.12 และ 3.13 

          การออกแบบเครื่องให้อาหารสุนัขอัตโนมัติ มีองค์ประกอบดังนี้ 

1. กระปุกพลาสติก 

2. ท่อ Pvc 

          3. สายยางน้ า 

          4. ดีเลย์ 
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ภาพที่ 3.12 ภาพแสดงการออกแบบหน้าจอหลัก 

 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

ภาพที่ 3.13 ภาพแสดงการออกแบบหน้าจอการควบคุมการเปิด-ปิด 

 



 
 

บทท่ี 4 

ผลการด าเนินโครงการ 

 
          ในบทนี้จะกล่าวถึงผลการด าเนินโครงการของระบบให้อาหารสุนัขแบบอัตโนมัติ โดยมีผลการ
ด าเนินโครงการดังนี้ 
          1. ผลการออกแบบโมเดลเครื่องให้อาหารสุนัขแบบอัตโนมัติ 
          2. ผลการออกแบบแผงวงจรควบคุมระบบให้อาหารสุนัขแบบอัตโนมัติ 

3. การติดตั้งแอปพลิเคชันของระบบให้อาหารสุนัขแบบอัตโนมัติ 
4. การใช้งานแอปพลิเคชันของระบบให้อาหารสุนัขแบบอัตโนมัติ 
5. ผลการทดสอบการท างานของระบบให้อาหารสุนัขแบบอัตโนมัติ 
6. ผลการทดสอบการท างานแอปพลิเคชันให้อาหารสุนัขแบบอัตโนมัติ 
 

4.1 ผลการออกแบบโมเดลเครื่องให้อาหารสุนัขแบบอัตโนมัติ 

          ผลการออกแบบโมเดลเครื่องให้อาหารสุนัขแบบอัตโนมัติ แสดงดังภาพที่ 4.1 

 

  

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 4.1 แสดงภาพผลการออกแบบโมเดลเครื่องให้อาหารสุนัขแบบอัตโนมัติ
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4.2 ผลการออกแบบแผงวงจรควบคุมระบบเครื่องให้อาหารสุนัขแบบอัตโนมัติ 

ผลการออกแบบแผงวงจรควบคุมระบบเครื่องให้อาหารสุนัขแบบอัตโนมัติ แสดงดังภาพที่ 

4.2 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 4.2 แสดงภาพผลการออกแบบแผงวงจรควบคุมระบบให้อาหารสุนัขแบบอัตโนมัติ 

 

4.3 การติดตั้งแอปพลิเคชันของระบบให้อาหารสุนัขแบบอัตโนมัติ 

การติดตั้งแอปพลิเคชันของระบบให้อาหารสุนัขแบบอัตโนมัติ ลงบนระบบปฏิบัติการแอน

ดรอยด ์จะใช้ไฟล์นามสกุล .apk ซึ่งมีข้ันตอนติดตั้งแอปพลิเคชัน ดังต่อไปนี้ 

Export ไฟล์จาก Blynk ได้ชื่อไฟล์ Blynk.Apk เพ่ือติดตั้ง แสดงดังภาพที ่4.3 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 4.3 ภาพแสดงหน้าจอการเตรียมไฟล์ .Apk เพ่ือติดตั้งแอปพลิเคชัน 

จากภาพที่ 4.3 ให้เลือกไฟล์ติดตั้งชื่อ เพื่อท าการติดตั้งแอปพลิเคชันเข้าสู่โทรศัพท์มือถือ

ระบบปฏิบัติการแอนดรอยด์ 
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ภาพที่ 4.4 แสดงหน้าจอข้อความแจ้งเตือนการติดตั้งแอปพลิเคชัน 
 

          จากภาพที่ 4.4 ให้เลือกปุ่มค าว่า ติดตั้ง เมื่อเลือกแล้วระบบจะท าการติดตั้งแอปพลิเคชันลง

บนโทรศัพท์มือถือ 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 4.5 แสดงหน้าจอขณะติดตั้งแอปพลิเคชัน 
 

          จากภาพที ่4.5 แอปพลิเคชันอยู่ในระหว่างการติดตั้งลงบนเครื่องโทรศัพท์มือถือ 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 4.6 แสดงหน้าจอติดตั้งแอปพลิเคชันแล้ว 

          จากภาพที่ 4.6 เมื่อแอปพลิเคชันติดตั้งเรียบร้อยจะมีการแจ้งเตือนว่าติดตั้งแอปพลิเคชันแล้ว 

ผู้ใช้สามารถเลือกเสร็จสิ้นหรือสามารถเปิดแอปพลิเคชันได้ 
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ภาพที่ 4.7 แสดงหน้าแอปพลิเคชันระบบให้อาหารสุนัขแบบอัตโนมัติ 

      จากภาพที ่4.7 เมื่อเปิดแอปพลิเคชันระบบหน้าต่างของผู้ใช้งานแสดงการใช้งานให้อาหาร ให้น้ า

และปุ่มกดถ่ายภาพ 

 

4.4 การใช้งานแอปพลิเคชันของระบบให้อาหารสุนัขแบบอัตโนมัติ 

          ผู้ใช้งานต้องใช้โทรศัพท์มือถือสมาร์ตโฟนระบบปฏิบัติการแอนดรอยด์ โดยการเชื่อมต่อการใช้

งาน 3G/4G หรือ Wi-Fi เมื่อเชื่อมต่อเรียบร้อยผู้ใช้งานสามารถเลือกเมนูบนหน้าจอ เพ่ือให้อาหาร/น้ า

สุนัขหรือกดถ่ายภาพได้ตลอดเวลา แสดงดังภาพที่ 4.8 และ 4.9 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 4.8 ภาพแสดงการตั้งเวลาให้น้ าสุนัข 

จากภาพที ่4.8 ผู้ใช้สามารถกดตั้งเวลาการให้น้ าสุนัขได้ เพ่ือก าหนดการให้น้ าสุนัขเป็นเวลา 
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ภาพที่ 4.9 ภาพแสดงการตั้งเวลาให้อาหารสุนัข 

จากภาพที ่4.9 ผู้ใช้สามารถกดตั้งเวลาการให้อาหารสุนัขได้ เพื่อก าหนดการให้อาหารสุนัขเป็นเวลา 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 4.10 ภาพแสดงการถ่ายภาพสุนัข 

 

4.5 ผลการทดสอบการท างานของระบบให้อาหารสุนัขแบบอัตโนมัติ 

          ผู้จัดท าโครงการได้ท าการทดสอบระบบให้อาหารสุนัขแบบอัตโนมัติแบ่งเป็น 3 กรณี ได้ดังนี้ 

1. กรณีท่ี 1 ผู้ใช้ให้อาหารและน้ าสุนัขอัตโนมัติ 

          เมื่อผู้ใช้ให้อาหารและน้ าสุนัขอัตโนมัติ สามารถกดผ่านแอปพลิเคชันได้ โดยสามารถกดปุ่ม ให้

อาหารและน้ าได้เลย อาหารและน้ าจะไหลลงมาโดยอัตโนมัติ แสดงดังภาพที่ 4.11  
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ภาพที่ 4.11 ภาพแสดงการให้อาหารสุนัขอัตโนมัติ 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 4.12 ภาพแสดงการให้น้ าสุนัขอัตโนมัติ 

          2. กรณีท่ี 2 ผู้ใช้ตั้งเวลาให้อาหารและน้ าอัตโนมัติ 

          เมื่อผู้ใช้ต้องการตั้งเวลาให้อาหารและน้ าสุนัขอัตโนมัติ โดยสามารถตั้งเวลาได้ในแอปพลิเคชัน

ให้อาหารสุนัขอัตโนมัติ อาหารและน้ าจะไหลลงมาตามเวลาที่ใช้งานก าหนดไว้ แสดงดังภาพที่ 4.13  
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ภาพที่ 4.13 ภาพแสดงการตั้งเวลาให้อาหารและน้ าสุนัขอัตโนมัติ 

 

          3. กรณีท่ี 3 ผู้ใช้งานสามารถถ่ายภาพสุนัข เพื่อทราบการกระท าของสุนัขได้ 

          เมื่อผู้ใช้งานต้องการถ่ายภาพสุนัข สามารถกดปุ่มถ่ายภาพในแอปพลิเคชัน ภาพสุนัขจะส่งไป

ยังแอปพลิเคชันไลน์ของผู้ใช้งาน เพ่ือให้ทราบว่าสุนัขอยู่ในบริเวณใดของบ้าน  

แสดงดังภาพที่ 4.14 และ 4.15 

 

 

 

 

 

 

  

ภาพที่ 4.14 ภาพแสดงแอปพลิเคชันกดปุ่มถ่ายภาพ 
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ภาพที่ 4.15 แสดงภาพถ่ายสุนัขในแอปพลิเคชันไลน์ 

 

4.6 ผลการทดสอบการท างานแอปพลิเคชันเครื่องให้อาหารและน้ าสุนัขแบบอัตโนมัติ 

    ผู้จัดท าโครงการได้ท าการทดสอบระบบเครื่องให้อาหารและน้ าสุนัขแบบอัตโนมัติแบ่งเป็น 2 

กรณี ได้ดังนี้ 

          กรณีท่ี 1 ผู้ใช้งานให้อาหารและน้ าผ่านแอปพลิเคชัน ผู้ใช้งานสามารถกดปุ่มให้อาหารและน้ า

สุนัขตลอดเวลาและสามารถตั้งเวลาเพ่ือก าหนดการให้อาหารและน้ าสุนัขได้ โดยผ่านแอปพลิเคชัน 

แสดงดังภาพที่ 4.16 และ 4.17 
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ภาพที่ 4.16 ภาพแสดงกดปุ่มให้อาหารและน้ า 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 4.17 ภาพแสดงการก าหนดเวลาให้อาหารและน้ า 

 

          กรณีท่ี 2 ผู้ใช้งานสามารถถ่ายภาพสุนัขด้วยตนเอง สามารถสั่งถ่ายภาพผ่านแอปพลิเคชันได้

ตลอดเวลา โดยการกดถ่ายภาพที่หน้าแอปพลิเคชันแล้วภาพถ่ายสุนัขจะถูกส่งไปยังแอปพลิเคชันไลน์

ของผู้ใช้งาน แสดงดังภาพที่ 4.18 และ 4.19 
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ภาพที่ 4.18 ภาพแสดงกดปุ่มถ่ายภาพ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ภาพที่ 4.19 ภาพแสดงภาพถ่ายส่งไปยังแอปพลิเคชัน 



 
 

บทท่ี 5 

บทสรุปและข้อเสนอแนะ 
 

5.1 อภิปรายและสรุปผลการด าเนินโครงงาน 

       1. อภิปรายตามขอบเขต 

          ผู้จัดท าได้สร้างโมเดลเครื่องให้อาหารสุนัขแบบอัตโนมัติ แบ่งการท างานเป็น 3 ส่วนดังนี้ 1) 

ส่วนของผู้ใช้เครื่องให้อาหารสุนัขแบบอัตโนมัติ สามารถกดปุ่มให้อาหารและน้ าผ่านแอปพลิเคชันได้

และมีการแจ้งเตือนอาหารและน้ าใกล้หมดไปยังแอปพลิเคชันไลน์ของผู้ใช้งาน โดยผู้ใช้สามารถตั้ง

เวลาการให้อาหารและน้ าผ่านแอปพลิเคชัน อาหารและน้ าจะไหลลงมาอัตโนมัติตามเวลาที่ผู้ใช้งานได้

ตั้งเวลาไว้  2) ส่วนของระบบ สามารถก าหนดเวลาการให้อาหารและน้ าได้โดยอัตโนมัติ  ผู้ใช้งาน

สามารถก าหนดการให้อาหารและน้ าสุนัขได้ผ่านแอปพลิเคชัน 3) ส่วนของผู้ใช้งาน สามารถถ่ายภาพ

สุนัขได้ ผ่านกล้อง ESPino32 ได้ตลอดเวลา โดยการถ่ายภาพจะส่งภาพให้ผู้ใช้งานผ่านแอปพลิเค

ชันไลน์ของผู้ใช้งาน เพ่ือจะได้ทราบการเคลื่อนไหวของสุนัขและทราบต าแหน่งสุนัขภายในบ้านของ

ผู้ใช้งานได้ เมื่อผู้ใช้งานไม่ได้อยู่ภายในบ้านหรือผู้ใช้งานไปต่างจังหวัด 

        2. ผลการทดลอง 

          ผู้จัดท าโครงการได้ท าการทดลองระบบเครื่องให้อาหารสุนัขแบบอัตโนมัติ 4 การทดลองได้

ดังนี้  

1) การกดปุ่มเพ่ือให้อาหารสุนัขผ่านแอปพลิเคชันของผู้ใช้งาน ผู้ใช้งานสามารถเปิดให้อาหาร

สุนัขได้ อาหารก็จะท าการไหลลงมาใส่ภาชนะของสุนัขและผู้ใช้งานสามารถกดปิดการให้อาหารได้

ตามท่ีผู้ใช้งานต้องการ 

          2) การกดปุ่มเพ่ือให้น้ าสุนัข ผู้ใช้งานสามารถกดให้น้ าสุนัขผ่านแอปพลิเคชันได้ โดยน้ าจะท า

การไหลลงมาใส่ภาชนะของสุนัข ผู้ใช้งานยังสามารถกดปุ่มปิดน้ าได้โดยอัตโนมัติ 

          3) การกดปุ่มตั้งเวลา ผู้ใช้งานสามารถกดปุ่มตั้งเวลาให้อาหารและน้ าได้ผ่านแอปพลิเคชัน 

อาหารและน้ าก็จะไหลลงมาตามเวลาที่ก าหนดไว้ โดยผู้ใช้งานสามารถสามารถตั้งเวลาได้ตามความ

สะดวกผู้ใช้งานสามารถได้เลย โดยไม่มีก าหนดการตั้งเวลาว่าจะตั้งกี่ครั้ง 
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          4) การกดปุ่มถ่ายภาพ ผู้ใช้งานสามารถกดปุ่มถ่ายภาพในแอปพลิเคชันได้เลย โดยถ่ายภาพ

ผ่านกล้องบนอุปกรณ์เครื่องให้อาหารและน้ าสุนัข ภาพจะส่งไปยังแอปพลิเคชันไลน์ของผู้ใช้งาน 

ภาพถ่ายจะท าให้รู้ว่าสุนัขของตนเองอยู่ตรงไหน ท าอะไร ภายในบ้านของตนเองและผู้ใช้งานจะเห็น

ความเคลื่อนไหวของสุนัขได้ตลอดเวลา 

        3. ปัญหาและอุปสรรคในการด าเนินงาน 

          จากการท างานปัญหาที่เกิดขึ้น คือ กล้อง ESPino32 ผู้ใช้งานไม่สามารถถ่ายภาพสุนัขภายใน

บ้านได้ทุกครั้ง เนื่องจากปัญหาที่พบ คือ เกิดจากแรงดันไฟต่ ากว่าค่ามาตรฐานที่ตั้งไว้ โดยส่วนใหญ่จะ

ตั้งไว้ที่ < 2.4v จะมีการแจ้งเตือน Error ออกมา และ chip จะท าการรีเซ็ตตัวเองอัตโนมัติ ก าลังไฟที่

จ่ายให้ตัวอุปกรณ์ไม่เพียงพอ เช่น ใช้ USB จากคอมพิวเตอร์ที่โดยปกติจะมีไฟเลี้ยงไม่เกิน 500 MA 

หรืออาจต่ าถึง 250 MA ในคอมพิวเตอร์บางรุ่น ดังนี้ ESPino32 จึงมีก าลังไฟฟ้าไม่พอใช้ แรงดันที่

ปล่อยออกจาก Regulator จึงดรอปลง  

        4. เงื่อนไขและข้อจ ากัด 

          1.) บอร์ดอิเล็กทรอนิกส์สามารถเชื่อมต่อ Wi-Fi คลื่นสัญญาณ 2.4 GHz เท่านั้น 

          2.) การใช้งานแอปพลิเคชันต้องเป็นมือถือสมาร์ตโฟนระบบปฏิบัติการแอนดรอยด์เท่านั้น 

          3.) หากต้องการให้อาหารสุนัขแบบอัตโนมัติต้องท าการตั้งก าหนดเวลาการให้อาหารสุนัขและ

น้ าสุนัขด้วยตนเอง 

        5. สรุปผลการด าเนินโครงการ 

          จากการท าโครงการและการทดลองปรากฏว่าผู้ใช้งานสาสมารถใช้งานได้ง่ายขึ้นและสามารถ

ใช้งานได้จริง จึงเห็นว่าระบบเครื่องให้อาหารสุนัขแบบอัตโนมัติ นั้นมีการตอบสนองต่อการท างานของ

ผู้จัดท าโครงการบรรลุเป้าหมายที่ตั้งไว้ 
 
5.2 ประโยชน์ที่ได้รับจากการศึกษาเอกเทศ 
          1. ได้ศึกษาเขียนโปรแกรมด้วย Blynk  
          2. ได้ศึกษาภาษา C ส าหรับ Arduino เพ่ือเขียนค าสั่งการท างานไมโครคอนโทรเลอร์ 
          3. ได้เรียนรู้การออกแบบหน้าจอแอปพลิเคชันให้มีความสวยงามและน่าใช้ 
          4. ได้เรียนรู้การใช้งาน Cloud Anto เพ่ือเก็บข้อมูลและการเรียกใช้ข้อมูล 
 
5.3 ข้อเสนอแนะและแนวทางในการพัฒนา 

          1. การใช้งานโมดูล GSM SIM800L เพ่ือใช้แทนการใช้งาน Wi-Fi 

          2. สามารถถ่ายวีดีโอได้ 
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          3. ปรับเครื่องให้อาหารสุนัขเหมาะกับสุนัข ในการเติมอาหารและน้ าด้วยตนเองได้ เช่น การ

ใช้เซ็นเซอร์ระบบเสียง เมื่อสุนัขเห่าตอนหิวอาหารจะออกแบบอัตโนมัติ 
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