
 
 

 
 

โครงงานคอมพวิเตอร์ 

เร่ือง ถังขยะเปิดปิดอตัโนมัติ 

 

จัดท าโดย 

                                                 1.นายทิวากร                  สายเช้ือ                 เลขท่ี 3 

                                                 2.นายนิพพชิณน์           บุญพบ                  เลขท่ี 7 

                                                 3.นางสาวธัญชนิตา       ดวงสมร                เลขท่ี 21 

                                                 4.นางสาวธัญญาภรณ์    อาชีวปาริสุทธิ       เลขท่ี 22 

                                                 5.นางสาวบุณยานุช       สุวรรณชาติ           เลขท่ี 29 

                                                 6.นางสาวปราณปริยา    ฉิมพาล ี                เลขท่ี 30 

                                                 7.เด็กหญิงวราภรณ์        สุดาจันทร์             เลขท่ี 37 

ช้ันมัธยมศึกษาปีท่ี 3/9 

 

คุณครูท่ีปรึกษา 

นางสาวปัทมาพร ทิศลี 

 

คุณครูท่ีปรึกษาร่วม 

นางวรลกัษณ์  สายเช้ือ 

 

โรงเรียนสตรีสิริเกศ 

ส านักงานเขตพื้นท่ีการศึกษา ศรีสะเกษ ยโสธร เขต 28 

ส านักงานคณะกรรมการการศึกษาขั้นพื้นฐานกระทรวงศึกษาธิการ



ก 
 

หัวข้อโครงงาน    ถงัขยะอตัโนมติั 

ผู้จัดท าโครงงาน  นายทิวากร             สายเช้ือ                                             

                            นายนิพพิชณน์      บุญพบ                

                            นางสาวธญัชนิตา       ดวงสมร               

                            นางสาวธญัญาภรณ์    อาชีวปาริสุทธิ        

                            นางสาวบุณยานุช       สุวรรณชาติ          

                            นางสาวปราณปริยา    ฉิมพาลี               

                            เด็กหญิงวราภรณ์       สุดาจนัทร์         

ครูท่ีปรึกษา         นางสาวปัทมาพร ทิศลี 

                            นางวรลกัษณ์  สายเช้ือ 

สาขาวิชา             คอมพิวเตอร์ 

โรงเรียน              สตรีสิริเกศ 

ปีการศึกษา          2563 

________________________________________________________________________________ 

                                                        

                                                                               บทคัดย่อ 

      โครงงานส่ิงประดิษฐ์น้ีเป็นการศึกษาแบบจ าลองถงัขยะเปิด-ปิดอตัโนมติัดว้ยระบบเซ็นเซอร์ในขณะ 

เวลาท่ีขยะเตม็ จะมีเสียงแจง้เตือน ซ่ึงตอ้งรู้จกัหลกัการท างานของอุปกรณ์ การประกอบส่วนต่าง ๆ ของ 

อุปกรณ์และการเขียนโปรแกรมควบคุมการท างานตามวตัถุประสงค ์มีการวิเคราะห์และ หาขอ้มูลในส่วน

นั้น โดยควบคุมการท างานจาก Arduino 2560 สั่งให ้Sensor รับสัญญาณ และส่งกลบัไปยงั Arduino 2560 

ใหส้ั่งให ้servo ท างาน ถงัขยะจะเปิด-ปิดอตัโนมติั เพื่อพฒันาและขยายความสามารถใหม้ากขึ้นจาก 

แบบจ าลองถงัขยะเปิด-ปิดอตัโนมติัดว้ยระบบเซ็นเซอร์ต่อไป ผลการทดลองพบวา่ ถงัขยะเปิด-ปิดอตัโนมติั

ดว้ยระบบเซ็นเซอร์ การควบคุมดว้ย Arduino 2560 สามารถควบคุมการเปิด-ปิด ถงัขยะแบบอตัโนมติัดว้ย

การติด ตวั Sensor สามารถรับสัญญาณไดใ้นทิศฉากกบั พื้นส่งไปยงั Arduino 2560 สั่งให ้Servo ท างาน จึง

ไดเ้พิ่มฐานรองพื้นถงัขยะเพื่อท าใหท้ราบวา่ Sensor ตรวจจบัในระยะนั้น จึงท าใหถ้งัขยะเปิด-ปิดอตัโนมติั

ดว้ย Sensor ตรวจจบัขยะ อยู่บนฝาถงั ควบคุมดว้ย Arduino 2560 จะสั่งเสียงเตือน จะส่งผลใหท้ราบวา่ขยะ

เตม็
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บทท่ี 1 

บทน า 

1.แนวคิดท่ีมาและความส าคัญ 
       ขยะมูลฝอยหรือขยะทัว่ไป เป็นปัญหาของคนส่วนใหญ่ ซ่ึงสังคมในปัจจุบนัยงัไม่มีการจดัการท่ีดี
รวมถึงภาคครัวเรือนท่ีมีการทิ้งขยะหรือ ส่ิงปฏิกูลทุกวนัเช่น เศษอาหาร ถุงพลาสติก เศษกระดาษ อีกทั้ง
ประเทศไทยเป็นเมืองการเกษตร ขยะอินทรีย ์หรือ สารเคมีจากปุ๋ ยท่ีส่งผลต่อส่ิงแวดลอ้มรวมไปถึงจิตใต้
ส านึกของคนในยคุปัจจุบนัท่ียงัไม่ค  านึงถึงผลกระทบต่าง ๆ ท่ีตามมา ปัจจุบนัขยะมูลฝอยนั้นนบัวนัจะเพิ่ม
มากขึ้น ตามจ านวนประชากร ถา้หากไม่มีการจดัการท่ีดี และเหมาะสมกบัปัญหาความสกปรกต่าง ๆ ท าให้
เกิดปัญหาต่อสุขอนามยั เช่น ปัญหาเร่ืองเช้ือโรค สารเคมี และกล่ินเหมน็ท่ีแพร่ไปตามสถานท่ีต่าง ๆ 
ปัจจุบนัมีถงัขยะอยูจ่  านวนมาก แต่ถงัขยะท่ีมีอยูใ่นปัจจุบนัส่วนใหญ่นั้นอยูใ่นสภาพท่ีไม่สมบูรณ์ เน่ืองจาก
ผา่นการใชง้านเป็นระยะเวลานาน เช่น ไม่มีฝาปิด ฝาถงัช ารุด ถงัขยะมีรอยแตกร้าว มีการสะสมของขยะและ
ยงัขาดการดูแลรักษาท่ีดีซ่ึงเป็นสถานท่ีสะสมของเช้ือโรคและแบคทีเรีย อาจจะท าใหเ้กิดการติดเช้ือแก่ผูท่ี้ทิ้ง
ขยะโดยการสัมผสักบัถงัขยะ ความเป็นไปไดข้องโครงงานเป็นไปไดท่ี้จะบรรลุตามเป้าหมาย เน่ืองจากกลุ่ม
ดิฉนัตระหนกัถึงปัญหา เหล่าน้ีดงัท่ีกล่าวมาขา้งตน้ ฉะนั้นเราจึงร่วมกนัคิดหาเทคนิคการท าต่อยอดจากถงั
ขยะในรูปแบบเดิม มีการน ามาประยกุตจ์ากรายวิชาท่ีเรียนไมโครคอนโทรลเลอร์ พฒันาคุณภาพชีวิต และ
เรดาร์โดยใชเ้ป็นระบบ เซนเซอร์ของถงัขยะโดย ร.ท.พฤทธ์ิ กรณีย ์พ.จ.อ.พงศกร เช้ือเถาว ์และ พ.จ.อ.จารึก 
แจ่มดีครูท่ีปรึกษาท่ี คอยใหก้ารสนบัสนุนและใหค้ าปรึกษาโดยมีงบประมาณสนบัสนุนจากโรงเรียน
อิเลก็ทรอนิกส์ เม่ือโครงงาน ส าเร็จจึงส่งผลท าใหมี้ถงัขยะท่ีมีสภาพพร้อมใชง้านและมีประสิทธิภาพ ท าให้
เกิดสภาพแวดลอ้มท่ีดี สะอาด เป็นระเบียบเรียบร้อย รวมไปถึงการตอบสนองความตอ้งการของมนุษยใ์นยคุ
ปัจจุบนักลุ่มของกระผมจึงท าโครงงานถงัขยะเปิด-ปิดอตัโนมติัดว้ยระบบเซ็นเซอร์เป็นโครงงานท่ีเห็นถึง 
ความส าคญัของการพฒันาเทคโนโลยปีระกอบเขา้กบัปัญหาขยะในปัจจุบนัเพื่อใหม้นุษยเ์ห็นความส าคญั
ของการทิ้งขยะและปัญหาของส่ิงแวดลอ้มสุขอนามยัของคนในยคุปัจจุบนั 
           

2. วัตถุประสงค์  

          2.1 เพื่อสร้างถงัขยะเปิด-ปิดอตัโนมติัควบคุมดว้ยเซ็นเซอร์ตรวจจบัความเคล่ือนไหว  

          2.2 เพื่อศึกษาเทคโนโลยเีครือข่ายเซ็นเซอร์และการควบคุมอตัโนมติั  

          2.3 เพื่อประยกุตแ์ละน าความรู้ท่ีไดเ้รียนมาใชใ้หเ้กิดประโยชน์  

          2.4 เพื่อตอบสนองความตอ้งการของกลุ่มบุคคลหรือพนกังานออฟฟิศ  

          2.5 เพื่อป้องกนัเช้ือโรคท่ีเกิดจากการสัมผสัถงัขยะ
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บทท่ี 2 

หลกัการและทฤษฏี 

     โครงงานถงัขยะเปิด-ปิดอตัโนมติัถงัขยะเปิด-ปิด อตัโนมติั คือ การท างานดว้ยระบบเปิด-ปิดอตัโนมติั
โดยควบคุมดว้ยระบบเซนเซอร์ท าใหไ้ม่ตอ้งสัมผสัถงัขยะโดยตรงโดยประยกุตใ์ชก้บัโปรแกรม(Arduino 
NanousหรือNOR3) เป็นบอร์ดท่ีไดรั้บความนิยมมากท่ีสุดArduino Uno R3 เป็นบอร์ด Arduino ท่ีไดรั้บ
ความนิยมมากท่ีสุด เน่ืองจากราคาไม่แพง ส่วนใหญ่โปรเจคและ Library ต่างๆ ท่ีพฒันาขึ้นมา Support จะ
อา้งอิงกบับอร์ดน้ีเป็นหลกั เน่ืองจากเป็นขนาดท่ีเหมาะส าหรับการเร่ิมตน้เรียนรู้ Arduino และมี Shields ให้
เลือกใชง้านไดม้ากกวา่บอร์ด Arduino รุ่นอ่ืนๆท่ีออกแบบมาเฉพาะมากกวา่ โดยบอร์ด Arduino Uno ไดมี้
การพฒันาเร่ือยมา ตั้งแต่ R2 R3 และรุ่นยอ่ย ท่ีเปล่ียนชิปไอซีเป็นแบบ SMD  และขอ้ดีอีกอยา่งคือ กรณีท่ี 
MCU เสีย ผูใ้ชง้านสามารถซ้ือมาเปล่ียนเองไดง้่าย และเซ็นเซอร์อลัตร้าโซนิกส์อลัตร้าโซนิค เซนเซอร์ 
(ULTRASONIC SENSORS) คืออะไร? คืออุปกรณ์ท่ีใชใ้นการวดัระยะห่างเร่ิมจากหวัวดัของเซ็นเซอร์ถึง
ส่ิงของต่างๆไดอ้ยา่งแม่นย  า และขอ้ดีของอลัตร้าโซนิคเซนเซอร์เม่ือเทียบกบัโฟโตอิ้เล็กทริคเซนเซอร์แบบ
ใชว้ดัระยะทางก็คือ แมแ้ต่ในสภาวะท่ีไม่เอ้ืออ านวยเช่น ฝุ่ นผงและความสกปรก สามารถตรวจวดัระยะห่าง
ของวตัถุไดดี้แมว้า่วตัถุนั้นจะมีความโปร่งใส โปร่งแสง มีความแวววาวไดอ้ยา่งแม่นย  า และยงัเหมาะส าหรับ
การตรวจจบัของเหลวและวตัถุท่ีเป็นเมด็ไดเ้ป็นอยา่งดี มนุษยจึ์งน าคล่ืนอลัตร้าโซนิคน้ีมาใชง้าน เน่ืองจาก
เป็นคล่ืนท่ีมีทิศทาง ท าใหส้ามารถเลง็คล่ืนไปท่ีต าแหน่งหรือเป้าหมายท่ีตอ้งการไดอ้ยา่งแม่นย  า นอกจากน้ี
ผูจ้ดัท าไดศึ้กษางานวิจยัของนกัเรียนทหารชั้นปีท่ี2พรรคพิเศษ เหล่าทหารช่างโยธาอิเลก็ทรอนิคนิกส์ ปี
การศึกษา2560 โรงเรียนอิเล็กทรอนิกส์ กองวิทยาการกรมอิเลก็ทรินิกส์ทหารเรือ ในเร่ืองถงัขยะเปิดปิด
อตัโนมติัดว้ยระบบเซ็นเซอร์ ความรู้เก่ียวกบัการศึกษาคร้ังน้ีเป็นการศึกษาประสิทธิภาพในการท างานของ
ถงัขยะเปิด-ปิด อตัโนมติัเพื่อน าความรู้ท่ีไดไ้ปประยกุตต์่อไปโดยศึกษาจากกลุ่มตวัอยา่งจ านวน10คน 
ด าเนินการเชิงพรรณนา เคร่ืองมือท่ีใชเ้ป็นแบบสอบถามไปใหก้ลุ่มตวัอยา่งไดต้อบมา น าขอ้มูลมาวิเคราะห์
โดยโปรแกรมส าเร็จรูปเพื่อหาค่าร้อยละและค่าเฉล่ียพบวา่การท่ีจะน าไปใชจ้ริง เราจะใชเ้ซ็นเซอร์ตวัใหญ่
ขึ้น แรงขึ้นและติดไวท่ี้เหมาะสมและงานวิจยันายจิตรภานุ วุฒิกรวิภาค และนายธญัพล โต๊ะซา นกัศึกษา
ภาควิชาวิศวกรรมอิเลก็ทรอนิกส์ สถาบนัเทคโนโลยพีระจอมเกลา้เจา้คุณทหารลาดกระบงั ไดท้ าการศึกษา
และพฒันาถงัขยะจากปกติเป็นถงัขยะเปิด-ปิดอตัโนมติั โดยมีวตัถุประสงคเ์พื่อลดการเกิดมลพิษ ต่อ
ส่ิงแวดลอ้มโดยการหาค่าเฉล่ีย ท าใหทุ้กคนไดรู้้จกัเทคโนโลยสีมยัใหม่และท าใหส้นุกสนาน ในการใชง้าน
ท าใหผู้จ้ดัท าเห็นความส าคญัของปัญหาส่ิงแวดลอ้ม สุขภาพ จึงมีแนวคิดท่ีจะพฒันาถงัขยะเปิด-ปิดอตัโนมติั 
ใหส้มบูรณ์และมีความสะอาดสบาย ในการใชง้านอีกดว้ย ในการศึกษาโครงงานเร่ือง ถงัขยะเปิด-ปิด
อตัโนมติัดว้ยเซ็นเซอร์อลัตราโซนิค ส่ิงแรกท่ีจ าเป็นในการจดัท าโครงงาน ตอ้งรู้จกัหลกัการท างานของ
อุปกรณ์ การประกอบส่วนต่าง ๆ ของอุปกรณ์และการเขียนโปรแกรมควบคุมการท างานตามวตัถุประสงค ์มี
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การวิเคราะห์และหาขอ้มูลในส่วนนั้น เพื่อเป็นแหล่งขอ้มูลในการน าไปใชใ้นการท าโครงงานและพฒันาต่อ
ยอดการศึกษา คณะผูจ้ดัท าไดท้ าการรวบรวมแนวคิดหลกัการและทฤษฎีต่าง จากเอกสารท่ีเก่ียวขอ้ง
ดงัต่อไปน้ี 
        2.1 หลกัการ Arduino MEGA 2560 
        2.2 หลกัการ เซ็นเซอร์ วดัระยะทาง US-100 
        2.3 หลกัการ Servo Motor 
        2.4 หลกัการ Buzzer 
2.1 หลกัการ Arduino MEGA 2560 
Arduino Mega 2560 เป็นบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ท่ีท างานบนพื้นฐานของ ATmega 2560 ซ่ึง
ประกอบดว้ย 
- 54 digital input/output pins ( 15 pin สามารถใชเ้ป็น PWM (Pulse Width Modulation)output ได ้) 
- 16 analog inputs 
- 4 UARTs 
- 16 MHz crystal oscillator ( ใชส้ าหรับกรองความถี่ใหก้บับอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ ) 
- USB connection 
- ช่องเสียบแหล่งจ่าย 
- ICSP header: In-Circuit Serial Programming (ส่วนท่ีเป็น AVR ขนาดเลก็ส าหรับการโปรแกรม Arduino        
ซ่ึงประกอบดว้ย MOSI, MISO, SCK, RESET, VCC,GND ) 
- ปุ่ มกด reset 
  โดยบอร์ด Arduino Leonardo น้ีมีทุกส่ิงท่ีไมโครคอนโทรลเลอร์จ าเป็นตอ้งใช ้อยา่งการต่อไฟเล้ียงสามารถ
ท าไดท้ั้งการเช่ือมต่อเขา้กบั USB cable หรือ จ่ายไฟดว้ย AC-DC adapter หรือ การใชแ้บตเตอร่ี ซ่ึง Mega 
เป็นบอร์ดท่ีเขา้กนัไดก้บั shield ท่ีออกแบบมาเพื่อ Arduino Duemilanove หรือ DiecimilaMega 2560 น้ีมี
ความแตกต่างจากบอร์ดก่อนหนา้ตรงท่ีไม่ใช ้FTDI USB-to-serial driver chip แต่จะมี ATmega16U2 เขา้มา
เป็นโปรแกรมแปลง USB-to-serialArduino Mega2560 Revision 2 มี ATmega8U2 ท าใหอ้พัเดท firmware 
ผา่น USB protocal ท่ีเรียกวา่ DFU ( Device Firmware Update ) ไดง้่ายขึ้น 
        2.1.1 Arduino Mega Revision 3 มี featureใหม่ๆเพิ่มขึ้นมาดงัน้ี 
    2.1.1.1 1.0 pinout:  เพิ่ม SDA และ SCL (อยูใ่กลก้บั AREF pin) และอีกสอง pins ใหม่คือ IOREF เป็น pin 
ท่ีใชใ้นการเช่ือมต่อกบั shields เพื่อแปลงเป็นแรงดนัท่ีไดจ้ากบอร์ด ส่วนอีก 1 pin ท่ีเหลือมีไวส้ าหรับใช้
ร่วมกบั AVR ในอนาคต 

        2.1.1.2 วงจร Reset ท่ีดีขึ้น
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              2.1.1.3 ใช ้ATmega 16U2 แทน 8U2 
Arduino Mega สามารถเช่ือมรับพลงังานโดยการเช่ือมต่อ micro USB connector หรือ จาก power supply 
จากภายนอกได ้โดยแหล่งพลงังานจะถูกเลือกโดยอตัโนมติัแหล่งจ่ายจากภายนอกสามารถมาไดจ้าก AC-to-
DC adapter หรือจากแบตเตอร่ี โดยต่อเขา้กบั 2.1mm center-positive plug ไปยงัช่องเสียบแหล่งจ่าย และการ
ต่อเขา้กบัแบตเตอร่ีสามารถท าไดโ้ดยการต่อเขา้กบั GND และ Vin pin header ของ power connecterบอร์ด
สามารถท างานไดใ้นช่วงแรงดนั 6 ถึง 20 volts DC ถา้ แหล่งจ่ายมีค่าต ่ากวา่ 7 Vdc อาจส่งผลให ้5 Vdc pin มี
แรงดนัท่ีต ่ากวา่ 5Vdc และ บอร์ดอาจจะไม่เสถียร แต่ถา้หากแรงดนัมีค่า สูงกวา่ 12Vdc อาจส่งผลใหบ้อร์ด 
Overheat และอาจท าใหบ้อร์ดเสียหายได ้ ดงันั้นช่วงแรงดนัท่ีเหมาะสมกบับอร์ดคือ  7 Vdc ถึง 12 Vdc 
            - VIN เป็น input voltage ของบอร์ด Arduino โดยใชแ้หล่งจ่ายจากภายนอก  

           - 5Vdc เป็น output pin ท่ีควบคุม 5 Vdc จากบอร์ด  

           - 3V3 เป็น 3.3 volt supply ท่ีสร้างขึ้นจาก regulator บนบอร์ด และใหก้ระแสไดสู้งสุด 50 mA 

          - GND เป็น ground pin 

          - IOREF เป็น pin ท่ีให้ voltage reference กบัไมโครคอนโทรลเลอร์ เพื่อเลือกค่าแรงดนัใหก้บั shield 
ท่ีมาเช่ือมต่อกบับอร์ด MemoryATmega 2560 มีหน่วยความจ า 256 KB (8 KB ใชส้ หรับ bootloader) 
นอกจากน้ียงัมีอีก 8 KBส าหรับ   SRAM และ 4 KB ส าหรับ EEPROMInput and Output ในแต่ละ digital 
pins ทั้ง 54 pins บนบอร์ด Arduino Uno สามารถเป็นไดท้ั้ง input และ output โดยจะท างานท่ีแรงดนั 5 V 
และใหก้ระแสสูงสุด 40 mAฟังกช์นัอ่ืนๆเพิ่มเติม Serial: 0 (Rx) และ 1(Tx); Serial 1: 19(Rx) และ 18 (Tx); 
Serial 2: 17 (Rx) และ 16(Tx); Serial3:15 (Rx) และ 14 (Tx)  ใชส้ าหรับรับ (Rx) และส่ง(Tx) TTL serial 
data โดย pin 0 และ 1 จะถูกเช่ือมต่อไปยงั corresponding pins ของ ATmega16U2 USB-to-TTL serial 
chipExternal Interrupts: 2 (interrupt 0) , 3 (interrupt 1), 18 (interrupt 5), 19 (interrupt 4), 20(interrupt 3), 
21 (interrupt 2). pins เหล่าน้ีสามารถท่ีจะก าหนดค่าท่ีเรียก interrupt ในค่าตา่ง ๆ  ขอบขาขึ้นและลง หรือ
เปล่ียนแปลงค่าPWM: 2 ถึง 13 และ 44 ถึง 46 ให ้output PWM output 8-bitsSPI: 50 (MISO), 51 (MOSI), 
52 (SCK), 53 (SS) ใชส้ าหรับรองรับการส่ือสารแบบ SPI โดยท่ี ไม่เก่ียวขอ้งกนักบั ICSP header ซ่ึงจะมี
ลกัษณะคลา้ยกบั Uno, Duemilanove และ DiecimilaLED 13 : เป็น build-in LED ท่ีเช่ือมต่อกบั digital pin 
13 เม่ือ pin มีค่าเป็น HIGH LED จะติด ,แต่เม่ือ pin เป็น LOW LED จะดบัTWI : 20 (SDA) and 21 (SCL). 
รองรับการเช่ือมต่อแบบ TWI(I2C)บอร์ด Mega2560 มี 16 analog inputs แต่ละ pins ให้ความละเอียด 10 
bitsAREF. แรงดนัอา้งอิง ส าหรับ analog inputReset ใชใ้นการ reset ไมโครคอนโทรลเลอร์ โดยทัว่ไปจะใช้
โดยการเพิ่มปุ่ ม reset ไวบ้น sheild เพื่อป้องกนัปุ่ มท่ีอยูบ่นบอร์ดCommunicationArduino Uno สามารถ
ส่ือสารกบัคอมพิวเตอร์ Arduino ตวัอ่ืนๆ หรือ microcontroller ได ้โดยท่ีไมโครคอนโทรลเลอร์บนบอร์ด 
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คือ ATmega32U4 จะใหก้ารส่ือสารแบบอนุกรม UART TTL (5 V) ซ่ึงมีอยูใ่น pins 0 (Rx) และ 1 (Tx) 
นอกจากน้ี 32U4 สามารถใชก้ารส่ือสารแบบอนุกรมผา่น USB และจะปรากฏเป็น COM port เสมือนไปยงั 
Software แต่อยา่งไรก็ตามตอ้งใช ้ไฟล ์inf บนระบบปฏิบติัการ Windows แต่ OSXและ Linux สามารถ 
recognize ไดโ้ดยอตัโนมติั ProgrammingArduino Uno สามารถรองรับการโปรแกรมดว้ย Arduino Software 
โดยสามารถใชไ้ดท้ั้งในระบบปฏิบติัการ Windows, Mac OS X และ Linux 

2.2 หลกัการ เซนเซอร์ วัดระยะทาง US-100 
       คล่ืนอลัตราโซนิค เป็นคล่ืนความถ่ีเหนือความถี่สัญญาณเสียง ปกติแลว้มนุษยจ์ะไม่สามารถไดย้นิเสียง
เพราะมนุษยส์ามารถไดย้นิเสียงไดท่ี้ความถี่ 20 Hz ถึง 20 kHzความถ่ีอลัตราโซนิคนั้น ท่ีนิยมใชง้านใน
เซ็นเซอร์วดัระยะรุ่นต่าง ๆ จะมีความถี่ท่ีประมาณ 40kHz ขอ้ดีของการใชค้วามถ่ีน้ี คือมีลกัษณะของความ
ยาวคล่ืนท่ีสั้น ส่งผลใหค้ล่ืนไม่แตกจายออกเป็นวงกวา้ง และสามารถยงิคล่ืนตรงไปชนวตัถุใดๆ ก็ได ้และ
นอกจากน้ีความถ่ี 40kHz ยงัเป็นความถ่ีท่ีมีระยะเดินทางเพียงพอกบัการใชง้าน หากใชค้วามถ่ีสูงขึ้น จะท า
ใหค้ล่ืนเดินทางไดใ้นระยะทางท่ีลดลงท าใหเ้ม่ือน ามาใชง้านจริงจะวดัระยะไดใ้นระยะท่ีสั้น 
หลกัการวัดระยะด้วยคล่ืนอลัตราโซนิค 
       หลกัการของการวดัระยะดว้ยคลื่นอลัตราโซนิค คือ การส่งคลื่นอลัตราโซนิคออกไปจากตวัส่ง 
(Transmitter) เม่ือคล่ืนท่ีส่งออกไปว่ิงไปชนกบัวตัถุ คล่ืนจะมีการสะทอ้นกลบัมา แลว้ว่ิงกลบัไปชน ตวัรับ 
(Receiver) ดว้ยการเร่ิมนบัเวลาท่ีส่งคล่ืนออกไปจนถึงไดรั้บคล่ืนกลบัมา ท าใหส้ามารถหาระยะห่างระหวา่ง
วตัถุกบัเซ็นเซอร์      หลกัการท างานของเซ็นเซอร์วดัระยะดว้ยคลื่นอลัตร้าโซนิคในโมดูลเซ็นเซอร์อลัตรา
โซนิค จะมีวงจรท่ีแตกต่างกนั แต่มีหลกัการท างานงานท่ีส าคญัท่ีเหมือนกนั 

       เม่ือมีการส่งสัญญาณเขา้ไปท่ี Trigger วงจรภายในจะเร่ิมสร้างความถ่ี 40 kHz จ านวน 8 ลูกคลื่นออกไป 
โดยใชค้วามถ่ีจากคริสตอลเป็นตวัอา้งอิง แลว้ตวัส่งท่ีเปรียบเสมือนล าโพงจะส่งสัญญาณออกไป จากนั้น
เม่ือคล่ืนท่ีส่งออกไปว่ิงกลบัมาท่ีตวัรับท่ีเปรียบเสมือนเป็นไมโครโฟน สัญญาณไฟฟ้าจะผา่นตวัประมวลผล 
แลว้ใหค้่าเอาตพ์ุตออกมาทางขา Echo หลกัการใชง้านจะขึ้นอยูก่บับสัท่ีใชส่ื้อสาร สามารถแบ่งไดด้งัน้ีการ
ส่ือสารแบบทริกสัญญาณ เร่ิมตน้จะตอ้งใหส้ัญญาณขา Trigger มีสถานะทางลอจิกเป็น LOWจากนั้นจึงเร่ิม
ทริกเกอร์สัญญาณ โดยใหข้า Trigger มีสถานะเป็น HIGH คา้งไวอ้ยา่งนอ้ย 10uS แลว้จึงปรับสถานะเป็น 
LOW จากนั้น ท่ีขา Echo ให้เตรียมรับสัญญาณทริกเกอร์HIGH กลบัมา เม่ือมีการส่งสัญญาณHIGH กลบัมา 
ใหเ้ร่ิมนบัเวลาท่ีสัญญาณเป็น HIGH และเม่ือสัญญาณขา Echo กลบัเป็น LOW ใหส้ิ้นสุด การนบัเวลา แลว้
จึงน าค่าเวลาท่ีนบัได ้ไปค านวณอีกที ซ่ึงในการค านวณนั้นจะขึ้นอยูก่บัรุ่นในบางรุ่นสามารถใชค้่าอตัราเร็ว
เสียงมาค านวณไดเ้ลย แต่ในบางรุ่นตอ้งใชสู้ตรค านวณเฉพาะการส่ือสารแบบ UART นอกจากการส่ือสาร
ผา่นการทริกสัญญาณแลว้ ยงัสามารถใชก้ารส่ือสารแบUART ไดอี้กดว้ย ท าใหส้ามารถใชง้านง่ายมากขึ้น 
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เพราะเม่ือส่งค่าบางอยา่งไปใหก้บัตวัโมดูลก็จะตอบค่าท่ีวดัไดอ้อกมาใหเ้ลย การส่ือสารแบบ UART แบ่ง
ออกเป็น 2 ส่วน คือส่วนส่งขอ้มูลไป และส่วนรับขอ้มูลกลบัมา 

2.3 หลกัการ Servo Motor 
        Servo เป็นค าศพัทท่ี์ใชก้นัทัว่ไปในระบบควบคุมอตัโนมติั มาจากภาษาละตินค าวา่ Sevus หมายถึง
“ทาส” (Slave) ในเชิงความหมายของ Servo Motor ก็คือ Motor ท่ีเราสามารถสั่งงานหรือตั้งค่า แลว้ตวัMotor 
จะหมุนไปยงัต าแหน่งองศาท่ีเราสั่งไดเ้องอยา่งถูกตอ้ง โดยใชก้ารควบคุมแบบป้อนกลบั (Feedback Control) 
ในหน่วยน้ีจะกล่าวถึง RC Servo Motor ซ่ึงนิยมนามาใชใ้นเคร่ืองเล่นท่ีบงัคบัดว้ยคลื่นวิทย ุ(RC = Radio - 
Controlled) เช่น เรือบงัคบัวิทย ุรถบงัคบัวิทย ุเฮลิคอปเตอร์บงัคบัวิทยุ เป็นตน้ 
คือระบบควบคุมท่ีมีการน าค่าเอาตพ์ุตของระบบน ามาเปรียบเทียบ กบัค่าอินพุตเพื่อควบคุมและปรับแต่งให้
ค่าเอาตพ์ุตของระบบใหมี้ค่าเท่ากบัหรือใกลเ้คียงกบัค่าอินพุต ส่วนประกอบ ภายนอก RC Servo Motor 

         ส่วนประกอบของเซอร์โวมอเตอร์ • Case ตวัถงั หรือ กรอบของตวั Servo Motor • Mounting Tab ส่วน
จบัยดึตวั Servo กบัช้ินงาน • Output Shaft เพลาส่งก าลงั • Servo Horns ส่วนเช่ือมต่อกบั Output shaft เพื่อ
สร้างกลไกล • Cable สายเช่ือมต่อเพื่อ จ่ายไฟฟ้า และ ควบคุม Servo Motor จะประกอบดว้ยสายไฟ 3 เส้น 
และ ใน RC Servo Motor จะมีสีของสายแตกต่างกนัไปดงัน้ี • สายสีแดง คือ ไฟเล้ียง (4.8-6V) • สายสีด า 
หรือ น ้าตาล คือ กราวด ์• สายสีเหลือง (ส้ม ขาว หรือฟ้า) คือ สายส่งสัญญาณพลัส์ควบคุม (3-5V) • 
Connector จุดเช่ือมต่อสายไฟ 
        ดีซีมอเตอร์  
        ชุดเฟืองเกียร์ทดแรงมอเตอร์  
        ชุดควบคุมและปรับแต่งใหค้่าเอาตพ์ุตมีค่าเท่ากบั หรือใกลเ้คียงกบัค่าอินพุต  
        ส่วนท่ีควบคุมและประมวลผล 

หลกัการทางานของ RC Servo Motor  
          เม่ือจ่ายสัญญาณพลัส์เขา้มายงั RC Servo Motor ส่วนวงจรควบคุม (Electronic Control System) 
ภายในServo จะท าการอ่านและประมวลผลค่าความกวา้งของสัญญาณพลัส์ท่ีส่งเขา้มาเพื่อแปลค่าเป็น
ต าแหน่งองศาท่ีตอ้งการให ้Motor หมุนเคล่ือนท่ีไปยงัต าแหน่งนั้น แลว้ส่งค าสั่งไปท าการควบคุมให ้Motor 
หมุนไปยงัต าแหน่งท่ีตอ้งการ โดยมี Position Sensor เป็นตวัเซ็นเซอร์คอยวดัค่ามุม ท่ี Motor ก าลงัหมุนเป็น 
Feedback กลบัมาใหว้งจรควบคุมเปรียบเทียบกบัค่าอินพุตเพื่อควบคุมใหไ้ดต้ าแหน่งท่ีตอ้งการอยา่งถูกตอ้ง 
แม่นย  า สัญญาณ RC ในรูปแบบ PWM ตวั RC Servo Motor ออกแบบมาใชส้ าหรับรับค าสั่งจาก Remote 
Control ท่ีใชค้วบคุมของเล่นดว้ย สัญญาณวิทยตุ่าง ๆ เช่นเคร่ืองบินบงัคบั รถบงับงัคบั เรือบงัคบั เป็นตน้ ซ่ึง 
Remote จ าพวกน้ีท่ีภาครับจะแปลงความถ่ีวิทยอุอกมาในรูปแบบสัญญาณ PWM (Pulse Width Modulation) 
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มุมหรือองศาจะขึ้นอยูก่บัความกวา้งของสัญญาณพลัส์ซ่ึงโดยส่วนมากความกวา้งของพลัส์ท่ีใชใ้น RC Servo 
Motor จะอยูใ่นช่วง 1-2 ms หรือ 0.5-2.5 ms ตวัอยา่งเช่นหากก าหนดความกวา้งของสัญญาณพลัส์ไวท่ี้ 1 ms 
ตวั Servo Motor จะหมุนไปทางดา้ย ซา้ยจนสุด ในทางกลบักนัหากก าหนดความกวา้งของสัญญาณพลัส์ไวท่ี้ 
2 ms ตวั Servo Motor จะหมุนไปยงัต าแหน่งขวาสุดแต่หากก าหนดความกวา้งของสัญญาณพลัส์ไวท่ี้ 1.5 ms 
ตวั Servo Motor ก็จะหมุนมาอยูท่ี่ ต าแหน่งตรงกลางพอดี 
ดงันั้นสามารถก าหนดองศาการหมุนของ RC Servo Motor ไดโ้ดยการเทียบค่า เช่น RC Servo Motor 
สามารถหมุนได ้180 องศา โดยท่ี 0 องศาใชค้วามกวา้งพลัส์เท่ากบั 1000 µs ท่ี 180 องศาความกวา้ง พลัส์
เท่ากบั 2000 µs เพราะฉะนั้นค่าท่ีเปล่ียนไป 1 องศาจะใชค้วามกวา้งพลัส์ต่างกนั (2000- 1000)/180 เท่ากบั 
5.55 µs จากการหาค่าความกวา้งพลัส์ท่ีมุม 1 องศาขา้งตน้ หากตอ้งก าหนดให ้RC Servo Motor หมุนไปท่ี 
มุม 45 องศาจะหาค่าพลัส์ท่ีตอ้งการไดจ้าก 5.55 x 45 เท่ากบั 249.75 µs แต่ท่ีมุม 0 องศา เราเร่ิมท่ีความ กวา้ง
พลัส์1 ms หรือ 1000 µs เพราะฉะนั้นความกวา้งพลัส์ท่ีใชก้  าหนดให ้RC Servo Motor หมุนไปท่ี 45 องศา 
คือ 1000 + 249.75 เท่ากบัประมาณ 1250 µs 2.4 หลกัการ Buzzer การเช่ือมต่อฮาร์ดแวร์ (Hardware 
Installation) การเช่ือมต่อ จากตวัอยา่งจะใชก้ารเช่ือมต่อโดยผา่น i Module - Arduino Connector Base 
Shield หรือสามารถใชส้าย 4 Wire Cable(ELNK039) ในการเช่ือมต่อไดเ้ช่นเดียวกนั โดยในการเช่ือมต่อ 
ควรเช่ือมต่อไปยงัขาสัญญาณ Output ท่ีเป็น PWM เน่ืองจากจะตอ้งสั่งงานโมดูลน้ีดว้ยสัญญาณ PWM (หาก
ใช ้สัญญาณท่ีไม่มีความถี่ หรือความถี่ต ่าเกินไป ตวั Buzzer จะไม่ตอบสนอง) ขาสัญญาณและการเช่ือมต่อ 
(Pin Definition and Rating) 

ขา 1 : Vcc    ขา 2 : GND  
       ขา 3 : PWM Signal IN  ขา 4 : - 
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บทท่ี3 
ขั้นตอนการด าเนินการ 

      ในบทน้ีไดอ้ธิบายวิธีการออกแบบแต่ละส่วนท่ีใชใ้นโครงงานน้ีประกอบไปดว้ย บลอ็กไดอะแกรม วงจร
รวม ช้ินส่วนประกอบ การท างานของเซนเซอร์ วดัระยะทาง การท างานของ Servo Motor การท างานของ
รีเลย ์การรับค่าสัญญาณจาก Sensor ส าหรับการสั่งงานให้Servo Motor ท างาน การท างานทั้งหมดควบคุม 
ดว้ย Arduino Mega 2560 R3 ใหไ้ปดูท่ีภาคผนวก ก  
3.1 บลอ็กไดอะแกรมการควบคุมถังขยะเปิด-ปิดอตัโนมัติด้วยอลัตราโซนิกส์  
      มีการควบคุมการท างานของระบบ (Arduino Mega 2560 ) ตวัจบัระยะทางดว้ย Sensor ตวัเปิดปิดถงัดว้ย 
Servo Motor ควบคุมการท างานดว้ย Relay อธิบายระบบโดยรวมไดด้งัน้ี เม่ือตวัวดัระยะจบัระยะไดS้ensor 
จะส่งสัญญาณพลัส์ จะมีสัญญาณพลัส์แตกต่างกนัโดยมีการส่งสัญญาณ Triger ออกไปจากนั้นเม่ือคล่ืนท่ี
ส่งออกไปว่ิงกลบัมาท่ีตวัรับสัญญาณท่ีไดรั้บมาจะผา่นตวัประมวลผลแลว้ใหค้่าเอาตพ์ุตออกมาทางขา Echo 
ส่งใหก้บัตวัควบคุม (Arduino) จะท าการถอดรหสัสัญญาณพลัส์ แลว้สัญญาณท่ีอ่านไดม้าเปรียบเทียบให้
ตรงกบัเง่ือนไขของโปรแกรมท่ีไดเ้ขียนเอาไว ้ถา้ตรงกบัเง่ือนไขจะส่งค าสั่งนั้นไปท าให ้Servo ท างาน 

3.2 วงจรรวมของระบบ 
3.3 ชิ้นส่วนประกอบของถังขยะเปิด-ปิดอตัโนมัติด้วยอลัตราโซนิค 
3.4 การควบคุมการท างานของระบบ การควบคุมการท างานของระบบจะใช้ Arduino เป็นตัวควบคุมการ
ท างานท้ังหมด ส่วนท่ี Arduino ไปควบคุมได้แก่  
     3.4.1 การควบคุม เซนเซอร์ วดัระยะทาง ในการควบคุมเซนเซอร์ วดัระยะทาง ให ้Arduino สั่งใหท้ างาน
เม่ือมีวตัถุมาใกลใ้นระยะท่ีก าหนด โดย เซ็นเซอร์จะส่งสัญญาออกไปในระยะท่ีก าหนด แลว้สะทอ้น
สัญญาณท่ีส่งไปกลบัมาประมวลผล  
     3.4.2 การควบคุม Servo Motor ในการควบคุม Servo ให ้Arduino เป็นตวัสั่งใหท้ างานโดย Arduino ได้
ประมวลผลท่ีไดรั้บจาก เซ็นเซอร์ ส่งสัญญาณมายงั Servo ในการเปิด-ปิดฝาถงัขยะ  
     3.4.3 การควบคุม Buzzer ในการควบคุม Buzzer ให ้Sensor เป็นเสมือน Switch ในการท าให ้Buzzer 
ท างาน โดย Sensor วดัระยะไดต้ามท่ีตอ้งการจะส่งสัญญาณให ้Arduino ส่งค าสั่งให ้Buzzer ส่งเสียงออกมา
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3.5 Flowchart 

 
 

3.6 โปรแกรมควบคุมการท างาน 

#include 
<Servo.h>  

#include <NewPing.h>  
#define TRIGGER_PIN  A0 // ตั้งค่าขา pin Arduino ต่อกบัขา Sensor Triger  
#define ECHO_PIN     A1  // ตั้งค่าขา  pin Arduino ต่อกบัขา Sensor Echo  
#define MAX_DISTANCE 20 // ตั้งค่าระยะการตรวจจบั หน่วยเป็น CM  
NewPing sonar(TRIGGER_PIN, ECHO_PIN, MAX_DISTANCE);  
   
Servo myservo;  
int State = 0;  
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void setup() {  
  Serial.begin(9600);  
  myservo.attach(A4);  
  myservo.write(130);  
  delay(10000);  
  myservo.write(0);  
}  
void loop() {  
  int Sr = sonar.ping_cm(); // ค่า Sr เท่ากบัค่า sonar.ping_cm() คือค่าท่ีอ่านจาก Sensor 
Ultrasonic  
  Serial.println(State);  
  if (State == 0) {  
    if (Sr <= 5) {  // ถา้ระยะเซ็นเซอร์นอ้ยกวา่หรือเท่ากบั 5 ฝาถงัปิด  
      myservo.write(0);  
      delay(100);  
    }  
    else if (Sr >= 6) { // ถา้ระยะเซ็นเซอร์มากกวา่หรือเท่ากบั 6 ฝาถงัเปิด  
      myservo.write(130);  
      State = 1;  
    }  
  }  
  if (State == 1) {  
    delay(3000);  
    State = 0;  
  } 
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บทท่ี 4 

แบบประเมินความพงึพอใจ 

 

ท่ี รายละเอยีด ระดับความพงึพอใจ 

มากท่ีสุด มาก ปานกลาง น้อย น้อยท่ีสุด 

1 สามารถน าไปใชง้านไดจ้ริง ✓     

2 ความทนทานต่อการใชง้าน   ✓   

3 รูปร่างเหมาะสมต่อการใชง้าน   ✓   

4 การใชท้รัพยากรอยา่งประหยดั 
คุม้ค่า 

  ✓   

5 น ้าหนกัของส่ิงประดิษฐ์เหมาะสม
ต่อการใชง้าน 

 ✓    

6 ความปลอดภยัในการใชง้าน
ส่ิงประดิษฐ์ 

  ✓   

7 ความเหมาะสมของวสัดุท่ีใช้
ประดิษฐ์ 

✓     

8 เทคนิคการออกแบบและระบบ
การท างานไม่ยุง่ยาก ซบัซอ้น 
สะดวกต่อผูใ้ชง้าน 

✓     

9 ความคุม้ค่าในการลงทุน   ✓   

10 สามารถต่อยอดสู่เชิงพาณิชยไ์ด ้  ✓    
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บทท่ี 5 
สรุป 

 

       บทน้ีน าเสนอหลกัการท่ีเก่ียวขอ้งใชห้ลกัการของการท างานของบอร์ด Arduino โดยท่ีบอร์ด Arduino 
เป็นตวัควบคุมการท างานของระบบต่าง ๆ กล่าวคือ ค าสั่งท่ีเขียนในบอร์ด Arduino จะไปท าใหเ้ซนเซอร์วดั 
ระยะท างานโดยหลกัการท างานของเซนเซอร์จะส่งสัญญาณเขา้ไปท่ี Trig ภายในวงจรจะเร่ิมสร้างความถ่ี 40 
kHz ออกไป แลว้ตวัส่งท่ีเปรียบเสมือนล าโพงจะส่งสัญญาณออกไป จากนั้นเม่ือคล่ืนท่ีส่งสัญญาณออกไปว่ิง 
กลบัมาท่ีตวัรับ ท่ีเปรียบเสมือนเป็นไมโครโฟน สัญญาณไฟฟ้าจะผา่นตวัประมวลผล แลว้ใหค้่าเอาตพ์ุต
ออกมา ทางขา Echo สัญญาณท่ีออกจากขา Echo จะส่งค่าไปใหบ้อร์ด Arduino แลว้บอร์ด Arduino จะไป
ควบคุม การท างานของ Servo Motor โดยสัญญาณท่ีสั่งให ้Servo ท างานเป็นสัญญาณ PWM (Pulse Width 
Modulation) ภายใน Servo จะมีตวัอ่านและประมวลผลค่าความกวา้งของสัญญาณพลัส์ท่ีส่งเขา้มาเพื่อแปล 
ค่าเป็นต าแหน่งองศาท่ีตอ้งการให ้Motor หมุนเคล่ือนท่ีไปยงัต าแหน่งนั้น 
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ภาคผนวก ก.  
โปรแกรมระบบถังขยะเปิดปิดอตัโนมัติด้วยระบบเซ็นเซอร์ 

โปรแกรมควบคุมการท างาน 

#include 
<Servo.h> 
// ไลบราร่ี 
Servo ควร
ติดตั้ง  

Servo myservo;  
int State = 0;  
void setup() {  
  Serial.begin(9600);  
  pinMode(2, INPUT);  
  pinMode(9, OUTPUT);  
  myservo.attach(9);  
  myservo.write(160); // Setup Servo เปิดฝาเอาขยะออก   
  delay(10000); //หน่วงเวลา 10 วินาที  
  myservo.write(0); // Setup กลบัต าแหน่ง 0 องศา  
}  
void loop() {  
  int Sr = digitalRead(2); // รับค่า Sensor จากขา 2  
  Serial.println(State);  
  if (State == 0) {  
    if (Sr == 1) { // เม่ือ Sr เซ็นเซอร์มีค่า = 1   
      myservo.write(0); // Servo อยูท่ี่ต าแหน่ง 0  
      delay(100);   
    }  
    else if (Sr == 0) { // เม่ือ Sr เซ็นเซอร์มีค่า = 0   
      myservo.write(160); // Servo หมุนไปท่ี 160 องศา  
      State = 1; // State มีค่าเท่ากบั 1  
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    }  
  }  
  if (State == 1) { // เม่ือ State = 1  
    delay(3000); // หน่วงเวลา 3 นาที  
    State = 0; // State มีค่า = 0   
  }  

} // กลบัไปวนลูป 
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ภาคผนวก ข.  
วิธีการประกอบแบบจ าลองถังขยะเปิด-ปิดอตัโนมัติด้วยระบบเซ็นเซอร์ 

ช้ินส่วนส าหรับการประกอบ 
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แบตเตอร่ี 18650

https://www.ec-bot.com/product/196/%E0%B8%96%E0%B9%88%E0%B8%B2%E0%B8%99%E0%B8%8A%E0%B8%B2%E0%B8%A3%E0%B9%8C%E0%B8%88-ultrafire-18650-3-7v-2200mah
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รางถ่าน 18650 

 

เขียนโปรแกรมลง Arduino 

 
ประกอบสาย input/output ใหก้บัอุปกรณ์ควบคุม และแหล่งจ่ายไฟArduino 

 

เม่ือท าเสร็จ                  

https://www.ec-bot.com/product/201/%E0%B8%A3%E0%B8%B2%E0%B8%87%E0%B8%96%E0%B9%88%E0%B8%B2%E0%B8%99-18650-2-%E0%B8%81%E0%B9%89%E0%B8%AD%E0%B8%99-%E0%B9%81%E0%B8%9A%E0%B8%9A%E0%B8%9E%E0%B8%B4%E0%B9%80%E0%B8%A8%E0%B8%A9-2
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ภาคผนวก ค 
 คู่มือการใช้งาน 

 

 
 

1.ใชไ้ฟ 220 Vac 50 Hz ผา่นช่องรูเสียบ USB  
2. ใชแ้บตเตอร์ร่ีส ารอง (Power back) ผา่นช่องเสียบ U
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ภาคผนวก ง. 

ประวัติคณะผู้จัดท าโครงงาน 

 

1.นร.นายทิวากร สายเช้ือ 
         ท่ีอยู ่486/231 หมู่ท่ี9 ต.โพธ์ิ อ.เมือง จ.ศรีสะเกษ 33000  
         จบจากชั้นประถมศึกษาปีท่ี 6  จากโรงเรียนเทศบาล1(วดัเจียงอี) 

2.นร.นายนิพพิชฌน์ บุญพบ 
         ท่ีอยู ่6 หมู่5 ต.น ้าค  า อ.เมือง จ.ศรีสะเกษ 33000 
         จบจากชั้นประถมศึกษาปีท่ี 6  จากโรงเรียนบา้นน ้าค  า 

3.นร.นางสาวธญัชนิตา ดวงสมร  
         ท่ีอยุ ่292 หมู่ 6 ต. หนองครก อ. เมือง จ. ศรีสะเกษ 33000 
         จบจากชั้นประถมศึกษาปีท่ี 6 จากโรงเรียนเทศบาล5ชุมชนหนองยางหนองม่วง 

4.นร.นางสาวธญัญาภรณ์ อาชีวปาริสุทธิ 
         ท่ีอยู ่208 หมู่2 ต.ส าโรง อ.อุทุมพรพิสัย จ.ศรีสะเกษ 33120 
         จบจากชั้นประถมศึกษาปีท่ี 6 จากโรงเรียนอนุบาลอุทุมพรพิสัย 

5.นร.นางสาวบุณยานุช สุวรรณชาติ 
         ท่ีอยู ่180 หมู่6 ต.เขื่องค า อ.เมือง จ.ยโสธร 35000 
         จบจากชั้นประถมศึกษาปีท่ี6   จากโรงเรียนเทศบาล2สามคัคีวฒันา 

6.นร.นางสาวปราณปริยา ฉิมพาลี  
         ท่ีอยู ่36/8 ถ.ศรีวิเศษ ต.เมืองเหนือ อ.เมือง จ.ศรีสะเกษ 33000 
         จบจากชั้นประถมศึกษาปีท่ี6  จากโรงเรียนอนุบาลวดัพระโต 

7.นร.เด็กหญิงวราภรณ์ สุดาจนัทร์ 
         ท่ีอยู ่126 หมู่5 ต.โพธ์ิชยั อ.อุทุมพรพิสัย จ.ศรีสะเกษ 33120 
         จบจากชั้นประถมศึกษาปีท่ี 6  จากโรงเรียนอนุบาลวดัพระโต
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บรรณานุกรม 

 
https://www.youtube.com/watch?v=D2u9Jm_kpio&t=7s 
 
https://elecschool.navy.mi.th/pro/doc60/13%E0%B8%96%E0%B8%B1%E0%B8%87%E0
%B8%82%E0%B8%A2%E0%B8%B0%E0%B9%80%E0%B8%9B%E0%B8%B4%E0
%B8%94-
%E0%B8%9B%E0%B8%B4%E0%B8%94%E0%B8%AD%E0%B8%B1%E0%B8%95
%E0%B9%82%E0%B8%99%E0%B8%A1%E0%B8%B1%E0%B8%95%E0%B8%B4
%E0%B8%94%E0%B9%89%E0%B8%A7%E0%B8%A2%E0%B8%A3%E0%B8%B0
%E0%B8%9A%E0%B8%9A%E0%B9%80%E0%B8%8B%E0%B9%87%E0%B8%99
%E0%B9%80%E0%B8%8B%E0%B8%AD%E0%B8%A3%E0%B9%8C.pdf 

https://www.youtube.com/watch?v=D2u9Jm_kpio&t=7s

