
 บทที่ 2 
แนวคิดและทฤษฎีทีเ่กีย่วข้อง 

 
 2.1 สถาปัตยกรรมแอนดรอยด์ (Android Architecture)[1] 

แอนดรอยดเ์ป็นซอฟตแ์วร์ท่ีมีโครงสร้างแบบเรียงทบัซอ้นหรือแบบสแตก็ (Stack) ซ่ึงรวม
เอาระบบปฏิบติัการ (Operating System), มิดเดิลแวร์ (Middleware) และแอพพลิเคชนัท่ีส าคญัเขา้ไว้
ดว้ยกนั เพื่อใชส้ าหรับท างานบนอุปกรณ์พกพาเคล่ือนท่ี (Mobile Devices) เช่น โทรศพัทมื์อถือ เป็น
ตน้ 

การท างานของแอนดรอยดมี์พื้นฐานอยูบ่นระบบลีนุกซ์ เคอร์เนล (Linux Kernel) ซ่ึงใช ้
Android SDK (Software Development Kit) เป็นเคร่ืองมือส าหรับการพฒันาแอพพลิเคชนับน
ระบบปฏิบติัการ Android และใชภ้าษา Java ในการพฒันา   สถาปัตยกรรมของแอนดรอยด ์(Android 
Architecture) นั้นถูกแบ่งออกเป็นล าดบัชั้น ออกเป็น 4 ชั้นหลกัๆ 

 

 

รูปท่ี 2.1   สถาปัตยกรรมแอนดรอยด์ (Android Architecture) 
 
 
 

______________________________________________________________________________ 
[1]สถาปัตยกรรมแอนดรอยด์ [ออนไลน์], 25 พฤษภาคม 2558.  
แหล่งท่ีมา http://kadroidz.blogspot.com/android- architecture.html 

http://kadroidz.blogspot.com/android-%20architecture.html
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2.1.1ชั้นแอพพลิเคชนั (Application Layer)[1] 

ชั้นน้ีจะเป็นชั้นท่ีอยูบ่นสุดของโครงสร้างสถาปัตยกรรม Android ซ่ึงเป็นส่วนของ
แอพพลิเคชนัท่ีพฒันาข้ึนมาใชง้าน เช่น แอพพลิเคชนัรับ/ส่งอีเมล,์ SMS, ปฏิทิน, แผนท่ี, 
เวบ็เบราเซอร์, รายช่ือผูติ้ดต่อ เป็นตน้ ซ่ึงแอพพลิเคชนัจะอยูใ่นรูปแบบของไฟล ์ .apk 
โดยทัว่ไปแลว้จะอยูใ่นไดเร็คทอรี data/app 

 

รูปท่ี 2.2 ชั้นแอพพลิเคชนั (Application Layer) 

2.1.2ชั้นแอพพลิเคชนัเฟรมเวิร์ค (Application Framework Layer)[1] 

ในชั้นน้ีจะอนุญาตใหน้กัพฒันาสามารถเขา้เรียกใชง้าน โดยผา่น API (Application 
Programming Interface) ซ่ึง Android ไดอ้อกแบบไวเ้พื่อลดความซ ้ าซอ้นในการใชง้าน 
application componentโดยในชั้นน้ีประกอบดว้ยแอพพลิเคชนัเฟรมเวิร์คดงัน้ี 

 View System เป็นส่วนท่ีใชใ้นการควบคุมการท างานส าหรับการสร้างแอพพลิเค
ชนั เช่น lists, grids, text boxes, buttons และ embeddable web browser 

 Location Manager เป็นส่วนท่ีจดัการเก่ียวกบัต าแหน่งของอุปกรณ์พกพาเคล่ือนท่ี 
 Content Provider เป็นส่วนท่ีใชค้วบคุมการเขา้ถึงขอ้มูลท่ีมีการใชง้านร่วมกนั 

(Share data) ระหวา่งแอพพลิเคชนัท่ีแตกต่างกนั เช่น ขอ้มูลผูติ้ดต่อ (Contact) 
 Resource Manager เป็นส่วนท่ีจดัการขอ้มูลต่างๆ ท่ีไม่ใช่ส่วนของโคด้โปรแกรม 

เช่น รูปภาพ, localized strings, layout ซ่ึงจะอยูใ่นไดเร็คทอรี res/ 
 Notification Manager เป็นส่วนท่ีควบคุมอีเวนต ์(Event) ต่างๆ ท่ีแสดงบนแถบ

สถานะ (Status bar) เช่น ในกรณีท่ีไดรั้บขอ้ความหรือสายท่ีไม่ไดรั้บและการแจง้
เตือนอ่ืนๆ 

 Activity Manager เป็นส่วนควบคุม Life Cycle ของแอพพลิเคชนั 
 
 

______________________________________________________________________________ 
[1]สถาปัตยกรรมแอนดรอยด์ [ออนไลน์], 25 พฤษภาคม 2558.  
แหล่งท่ีมา http://kadroidz.blogspot.com/android- architecture.html 
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รูปท่ี 2.3 ชั้นแอพพลิเคชนัเฟรมเวิร์ค (Application Framework Layer) 

 

2.1.3 ชั้นไลบรารี (Library Layer)[1] 

Android ไดร้วบรวมกลุ่มของไลบรารีต่างๆ ท่ีส าคญัและมีความจ าเป็นเอาไว้
มากมาย เพื่ออ านวยความสะดวกใหก้บันกัพฒันาและง่ายต่อการพฒันาโปรแกรม โดย
ตวัอยา่งของไลบรารีท่ีส าคญัเช่น 

 System C library เป็นกลุ่มของไลบรารีมาตรฐานท่ีอยูบ่นพื้นฐานของภาษา C 
ไลบรารี (libc) ส าหรับ embedded system ท่ีมีพื้นฐานมาจาก Linux 

 Media Libraries เป็นกลุ่มการท างานมลัติมีเดีย เช่น MPEG4, H.264, MP3, AAC, 
AMR, JPG, และ PNG 

 Surface Manager เป็นกลุ่มการจดัการรูปแบบหนา้จอ การวาดหนา้จอ 
 2D/3D library เป็นกลุ่มของกราฟิกแบบ 2 มิติ หรือ SGL (Scalable Graphics 

Library) และแบบ 3 มิติ หรือ OpenGL 
 FreeType เป็นกลุ่มของบิตแมป (Bitmap) และเวคเตอร์ (Vector) ส าหรับการ

เรนเดอร์ (Render) ภาพ 
 SQLite เป็นกลุ่มของฐานขอ้มูล โดยนกัพฒันาสามารถใชฐ้านขอ้มูลน้ีเก็บขอ้มูล

แอพพลิเคชนัต่างๆ ได ้
 Browser Engine เป็นกลุ่มของการแสดงผลบนเวบ็เบราเซอร์โดยอยูบ่นพื้นฐาน

ของ Webkit ซ่ึงจะมีลกัษณะคลา้ยกบั Google Chrome 
 
 
 
 
______________________________________________________________________________ 
[1]สถาปัตยกรรมแอนดรอยด์ [ออนไลน์], 25 พฤษภาคม 2558.  
แหล่งท่ีมา http://kadroidz.blogspot.com/android- architecture.html 
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รูปท่ี2.4 ชั้นไลบรารี (Library Layer) 

2.1.3.1 Android Runtime[1] 

เป็นชั้นยอ่ยท่ีอยูใ่นชั้นไลบรารี ซ่ึงจะประกอบดว้ย 2 ส่วนหลกัคือ 

 Dalvik VM (Virtual Machine) ส่วนน้ีถูกเขียนดว้ยภาษา Java เพื่อใชเ้ฉพาะการใช้
งานในอุปกรณ์เคล่ือนท่ี Dalvik VM จะแตกต่างจาก Java VM (Virtual Machine) 
คือ Dalvik VM จะรันไฟล ์.dex ท่ีคอมไพลม์าจากไฟล ์.class และ .jar โดยมี tool ท่ี
ช่ือวา่ dx ท าหนา้ท่ีในการบีบอดัคลาส Java ทั้งน้ีไฟล ์.dex จะมีขนาดกะทดัรัดและ
เหมาะสมกบัอุปกรณ์เคล่ือนท่ีมากกวา่ .class เพื่อตอ้งการใชพ้ลงังานจากแบตเตอร่ี
อยา่งมีประสิทธิภาพสูงสุด 

 Core Java Library ส่วนน้ีเป็นไลบรารีมาตรฐาน แต่ก็มีความแตกต่างจากไลบรารี
ของ Java SE (Java Standard Edition) และ Java ME (Java Mobile Edition) 

  

 

รูปท่ี 2.5 Android Runtime 

 

 

______________________________________________________________________________ 
[1]สถาปัตยกรรมแอนดรอยด์ [ออนไลน์], 25 พฤษภาคม 2558.  
แหล่งท่ีมา http://kadroidz.blogspot.com/android- architecture.html 
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2.1.4 ชั้นลีนุกซ์เคอร์เนล (Linux Kernel Layer)[1] 

ระบบ Android นั้นถูกสร้างบนพื้นฐานของระบบปฏิบติัการ Linux โดยในชั้นน้ีจะ
มีฟังกช์นัการท างานหลายๆ ส่วน แต่โดยส่วนมากแลว้จะเก่ียวขอ้งกบัฮาร์ดแวร์โดยตรง 
เช่น การจดัการหน่วยความจ า (Memory Management) การจดัการโพรเซส (Process 
Management) การเช่ือมต่อเครือข่าย (Networking) เป็นตน้ 

     

 

รูปท่ี 2.6 ชั้นลีนุกซ์เคอร์เนล (Linux Kernel Layer) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

______________________________________________________________________________ 
[1]สถาปัตยกรรมแอนดรอยด์ [ออนไลน์], 25 พฤษภาคม 2558.  
แหล่งท่ีมา http://kadroidz.blogspot.com/android- architecture.html 

http://kadroidz.blogspot.com/android-%20architecture.html
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2.2 วงรอบชีวติของแอพพลเิคชัน (Application Life Cycle)[2] 
โดยปกติแอพพลิเคชนัจะท างานแยกกนัในแต่ละโพรเซส และแต่ละโพรเซสอาจจะมี 

Activity/Service ท างานอยูม่ากกวา่ 1 Activity/Service ดงันั้น ในแต่ละแอพพลิเคชนัอาจจะมี

มากกวา่ 1 Activity ซ่ึงในการเร่ิมท างานของ Activity จะเร่ิมดว้ย startActivity() ส าหรับแบบ

ซิงโครนสั(Synchronous) และจะเร่ิมดว้ย startSubActivity() ส าหรับแบบอะซิงโครนสั 

(Asynchronous)  โดยในแต่ละ Activity จะมีวงรอบชีวติ (Life Cycle) ท่ีแยกจากกนัโดยชดัเจน ซ่ึงมี

สถานะการท างานหลกัดงัน้ี 

 onCreate (Bundle savedInstanceState) ส่วนน้ีจะถูกเรียกใชง้านเม่ือเร่ิมท างาน ใน
กรณีท่ีมีการเรียกใชง้านเมธอด (Method) น้ี Android Framework จะน า Bundle 
object บนัทึกไวใ้น Activity ก่อนท่ี Activity จะท างาน จากนั้นจะตามดว้ยฟังกช์ัน่ 
onStart() 

 onStart() ส่วนน้ีเป็นการระบุวา่ Activity นั้นๆ จะถูกแสดงข้ึนมา จากนั้นสถานะ
จะถูกยา้นไปเป็นสถานะ onResume แต่ถา้ Activity นั้นไม่สามารถท างานไดด้ว้ย
เหตุผลบางอยา่ง สถานะจะถูกยา้ยไปเป็นสถานะ onStop 

 onRestart() ส่วนน้ีจะเป็นการระบุวา่ Activity นั้นจะถูกแสดงข้ึนมาอีกคร้ังหน่ึง 
ซ่ึงจะตามดว้ยสถานะ onStart() 

 onResume() ส่วนน้ีจะถูกเรียกเม่ือ Activity นั้นๆ มีการติดต่อกบัผูใ้ชง้าน เช่น 
นกัพฒันาตอ้งการเรียก Activity นั้นข้ึนมาท างานอีกรอบหน่ึง หลงัจากท่ี Activity 
นั้นอยูใ่นสถานะ onPause 

 onPause() ส่วนน้ีจะถูกเรียกใชเ้ม่ือ Activity นั้นจะถูกเปล่ียนไปเป็นการท างาน
ทางเบ้ืองหลงั (Background) 

 onStop() ส่วนน้ีจะถูกเรียกใชง้านเม่ือผูใ้ชไ้ม่ตอ้งการใชง้าน Activity นั้นๆ 
ในช่วงระยะเวลาหน่ึงๆ ซ่ึงจะตามดว้ยสถานะ onRestart() เม่ือตอ้งการกลบัมา
ท างานท่ี Activity นั้นอีกคร้ัง หรือตามดว้ยสถานะ onDestroy() เม่ือตอ้งการปิด 
Activity นั้นๆ 

 onDestroy() ส่วนน้ีจะถูกเรียกเม่ือมีการปิดการท างานของแต่ละ Activity 
 

______________________________________________________________________________ 
[2](จกัรชยั  โสอินทร์, พงษศ์ธร จนัทร์ยอ้ย, ณฐัณิชา วีระมงคลเลิศ, 2555, หนา้ 5) 
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รูปท่ี 2.7 วงรอบชีวิตของแอพพลิเคชนั 
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2.3 IOIO-Q I/O ไมโครคอนโทลเลอร์ บอร์ด[3] 

เป็นบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ท่ีเดิมทีเกิดมาเพื่อเช่ือมต่อกบัแอนดรอยด ์ โดยเฉพาะโดย

ต่างจากไมโครคอนโทรลเลอร์ตวัอ่ืนๆ เพราะปกติแลว้การเขียนโปรแกรมเช่ือมต่อกบัแอนดรอยด ์

ไม่วา่จะใชบ้อร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ตวัใดก็ตาม จะตอ้งเขียนโปรแกรม ใหก้บั

ไมโครคอนโทรลเลอร์และตอ้งเขียนแอพพลิเคชัน่บนแอนดรอยดเ์พื่อใหส้ามารถเช่ือมต่อและส่ง

ขอ้มูลระหวา่งกนัไดบ้อร์ดไมโครทัว่ๆ ไป 

 

รูปท่ี 2.8 IOIO-Q I/Q Microcontroller Board 

ทั้งน้ีข้ึนอยูก่บัวธีิในการเช่ือมต่อ ท่ีง่ายสุดคือผา่นสัญญาณบลูทูธหรือWi-Fi จึงเป็นบอร์ด 
IOIO จะแตกต่างจากบอร์ดทัว่ๆ ไป เพราะผลิตมาเพื่อเช่ือมต่อและถูกสั่งงานจากแอนดรอยด์ (Real 
Time) ไม่สามารถท างานไดด้ว้ยตวัเอง ตอ้งรอค าสั่งจากแอนดรอยด์เท่านั้น เน่ืองจากการท่ีพฒันามา
เพื่อแอนดรอยด์ ผูพ้ฒันาจึงท าใหผู้ใ้ชง้านไม่จ  าเป็นตอ้งเขียนชุดค าสั่งใหก้บับอร์ด IOIO เพราะจะมี
ชุดค าสั่งใส่มาในบอร์ดใหพ้ร้อมไวเ้รียบร้อยแลว้หรือท่ีเรียกกนัวา่ เฟิร์มแวร์  

ดงันั้นผูใ้ชง้านจึงเขียนชุดค าสั่งแค่ฝ่ังแอนดรอยดเ์ท่านั้น โดยผูผ้ลิตจะมีไลบรารีของบอร์ด 

IOIO ใหใ้ชใ้นชุดค าสั่งฝ่ังแอนดรอยด์เลย ดงันั้นจึงสามารถสั่งงานบอร์ด IOIO ดว้ยค าสั่งใน

แอพพลิเคชัน่ 

 

 
 
______________________________________________________________________________ 
[3] IOIO-Q I/O Basic [ออนไลน์], 28 พฤษภาคม 2558. 
แหล่งท่ีมา http://www.akexorcist.com/2013/11/ioio-board-ioio.html  
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คุณสมบัติของบอร์ด[3] 

 ใชไ้มโครคอนโทรลเลอร์เบอร์ PIC24FJ128DA ท่ีมีโมดูล USB OTG อยูภ่ายในจึง
สามารถท างานเป็น USB โฮสตไ์ด ้และบรรจุเฟิร์มแวร์ IOIO มาพร้อมใชง้านท าใหก้าร
พฒันาแอปพลิเคชัน่กระท าทางฝ่ังอุปกรณ์แอนดรอยดเ์ท่านั้นไม่ตอ้งเขียนโปรแกรมลง
ในไมโครคอนโทรลเลอร์อีกมีพอร์ตอินพุตเอาตพ์ุต 48 ช่อง 13   

 มีอินพุตอนาล็อก16 ช่อง ต่อเขา้กบัโมดูลแปลงสัญญาณอนาล็อกเป็นดิจิตอลความ
ละเอียด 10 บิตภายในตวัชิป  

 มีเอาตพ์ุต PWM ความละเอียด 10 บิต 9 ช่อง  

 มีขาต่อระบบบสั 2 สาย 3 ชุด รองรับการทางานกบับสั I2C  

 มีคอนเน็กเตอร์ USB แบบ A ท าใหใ้ชส้ายเช่ือมต่อพอร์ต USB ท่ีมีมากบัอุปกรณ์แอน
ดรอยดใ์นการเช่ือมต่อไดท้นัที โดยไม่ตอ้งดดัแปลงใดๆ  

 มี LED แสดงผลการท างานและ LED แสดงสถานะไฟเล้ียงไฟเล้ียง 5 ถึง 12V  

 แหล่งจ่ายไฟบนบอร์ด มี 2 ชุดคือ +3.3V สาหรับเล้ียงวงจรและไมโครคอนโทรลเลอร์ 
PIC24FJ128 และ +5V 1500mA แบบสวติช่ิงท าใหน้ าไปเล้ียงอุปกรณ์แอนดรอยดท่ี์
น ามาต่อร่วมดว้ยได ้ 

 มีซ็อกเก็ตรองรับบอร์ด IOIO รวมถึงจุดต่อท่ีใชใ้นการอพัเดตเฟิร์มแวร์ดว้ย  

 จดัสรรขาพอร์ตใชง้านของ IOIO ทั้งหมดออกมาเป็นคอนเน็กเตอร์ IDC ตวัเมียและตวั
ผูเ้พื่อความสะดวกในการต่อใชง้าน  

 มีจุดต่อ PICkit3 สาหรับการอปัเกรดเฟิร์มแวร์ในอนาคต  

 มีจุดต่ออะแดปเตอร์ไฟตรง +6.5V ถึ ง +9V พร้อมสวติช์ เปิดปิด  

 มีสวติช์กดติดปล่อยดบั 1 ตวัต่อกบัขาพอร์ต 20 เพื่อการทดสอบอ่านค่าอินพุตดิจิตอล  

 มีตวัตา้นทานปรับค่าได ้1 ตวัต่อกบัขาพอร์ต AN5 เพื่อการทดสอบอ่านค่าอินพุต
อนาล็อก  

 มีจุดจ่ายไฟเล้ียง +3.3V และ +5V 500mA พร้อมกราวด์ สาหรับต่อทดลองอุปกรณ์
ภายนอก  

 
 
______________________________________________________________________________ 
[3] IOIO-Q I/O Basic [ออนไลน์], 28 พฤษภาคม 2558. 
แหล่งท่ีมา http://www.akexorcist.com/2013/11/ioio-board-ioio.html 
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รูปท่ี 2.9 โครงสร้างของบอร์ด IOIO/Q IOIO Basic  

 

 

รูปท่ี 2.10 แสดงแหล่งจ่ายไฟเล้ียงวงจรของบอร์ด 

 

 

 

______________________________________________________________________________ 
[3] IOIO-Q I/O Basic [ออนไลน์], 28 พฤษภาคม 2558. 
แหล่งท่ีมา http://www.akexorcist.com/2013/11/ioio-board-ioio.html 
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2.4 HC-SR04 โมดูลวดัระยะทางด้วยคลืน่อลตัร้าโซนิก[4] 

HC-SR04 เป็นโมดูลวดัระยะทางท่ีใชห้ลกัการสะทอ้นของคล่ืนอลัตร้าโซนิกโดยตวั HC-

SR04 มีแหล่งก าเนิด คล่ืนอลัตร้าโซนิกส่งไปสะทอ้นกบัวตัถุ ท่ีอยูข่า้งหนา้ กลบัมายงัตวัรับสัญญาณ 

โดยระยะทางท่ีวดัได ้ จะสัมพนัธ์กบัระยะเวลาท่ีคล่ืนอลัตร้าโซนิกเคล่ือนท่ีไปกระทบวตัถุและ

สะทอ้นกลบัมายงัตวัรับ เม่ือรู้ระยะเวลาท่ีคล่ืนอลัตร้าโซนิกสะทอ้นกลบัมา จึงน ามาค านวณหาเป็น

ระยะทางระหวา่งโมดูล HC-SR04 กบัวตัถุได ้โดย โมดูล HC-SR04 วดัระยะทางในช่วง 2 ถึง 500 

ซม. (5 เมตร) มีความละเอียดอยูท่ี่ 0.3 ซม. ใชไ้ฟเล้ียง +5V  

 

รูปท่ี 2.11  HC-SR04 Ultrasonic Module 

 

ในการส่ือสารขอ้มูลกบัโมดูล HC-SR04 ใชข้าสัญญาณ 2 ขา คือ Trigger และ Echo โดยขา 

Trigger มีไวส้ าหรับสั่งงานใหโ้มดูล HC-SR04 ส่งคล่ืนอลัตร้าโซนิกออกไปขา้งหนา้ เม่ือคล่ืนอลัต

ร้าโซนิกสะทอ้นกลบัมาจากวตัถุเป้าหมาย จะส่งสัญญาณพลัส์ออกมาทางขา Echo โดยสัญญาณน้ีจะ

มีความกวา้งท่ีสัมพนัธ์กบัระยะทางท่ีวดัได ้ ดงันั้น ไมโครคอนโทรลเลอร์จะตอ้งส่งสัญญาณพลัส์ท่ี

มีความกวา้งพลัส์อยา่งนอ้ย 10 ไมโครวนิาทีไปยงัขา Trigger ของโมดูล HC-SR04 แลว้รอรับ

สัญญาณพลัส์ท่ีส่งกลบัมาทางขา Echo เพื่อวดัความกวา้งของสัญญาณพลัส์  

 

                                                                

                                                                                                                              

______________________________________________________________________________ 

[4]โมดูลวดัระยะทางดว้ยอลัตร้าโซนิก [ออนไลน์], 28  พฤษภาคม  2558.                                             
แหลง่ท่ีมา http://doc.inex.co.th/hc-sr04-with- robo-creator/        
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จุดต่อใช้งานของโมดูล HC-SR04[4] 

 ขาไฟเล้ียง (+5V)ส าหรับต่อไฟเล้ียงแรงดนั +5V 
 ขา Echo Pulse Output (ECHO) เป็นขาเอาตพ์ุตส าหรับส่งสัญญาณพลัส์ออกจาก 

HC-SR04 ซ่ึงการใชง้านจะน าขาน้ีไปต่อกบัพอร์ตอินพุตของ ไมโครคอนโทรล
เลอร์ เพื่อตรวจจบัความกวา้งของสัญญาณพลัส์ท่ีส่งออกมาเพื่อแปลความหมาย
ออกมาเป็นระยะทางอีกคร้ังหน่ึง 

 ขา Trigger Pulse Input (TRIGGER) เป็นขาอินพุตรับสัญญาณพลัส์ท่ีมีความกวา้ง
อยา่งนอ้ย 10 ไมโครวินาทีเพื่อกระตุน้การสร้างคล่ืนอลัตร้าโซนิกความถ่ี 40kHz 
ออกสู่อากาศจากตวัส่ง ดงันั้นเม่ือคล่ืนความถ่ีน้ีเคล่ือนท่ีออกไปกระทบส่ิงกีดขวาง
ท่ีอยูเ่บ้ืองหนา้ก็จะเกิดการสะทอ้นกลบัเขา้มายงัตวัรับ และถูกแปลงเป็นความกวา้ง
ของสัญญาณพลัส์ท่ีจะส่งออกไปทางขา Echo Pulse Output นอกจากน้ีในโหมด 1 
สัญญาณ จะใชจุ้ดน้ีเป็นจุดส่ือสารขอ้มูลอนุกรมเพื่อรับส่งค่าการวดักบั
ไมโครคอนโทรลเลอร์ 

 ขา GND ส าหรับต่อกราวด์ 
 

 
รูปท่ี 2.12 แสดงการติดต่อระหวา่งบอร์ด IOIO-Q กบัโมดูล HC-SR04                      

เพื่อวดัระยะทาง 

 

 

______________________________________________________________________________ 
[4]โมดูลวดัระยะทางดว้ยอลัตร้าโซนิก [ออนไลน์], 28 พฤษภาคม 2558.                                           
แหล่งท่ีมา http://doc.inex.co.th/hc-sr04-with- robo-creator/       
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รูปท่ี 2.13 แสดงการท างานของ Ultrasonic Wave  

 

2.4.1 ขอ้จ ากดัในการใชง้าน โมดูล HC-SR04 

 วตัถุจะตอ้งอยูใ่นต าแหน่งท่ีขนาดกบั โมดูล HC-SR04 

 วตัถุไม่ควรมีขนาดเล็กกวา่ โมดูล HC-SR04 

 วตัถุควรมีพื้นผวิเรียบไม่โคง้นูน เพื่อใหค้ล่ืนสะทอ้นกลบัมีความแม่นย  า 

 

                           รูปท่ี 2.14 ขอ้จ ากดัในการใชง้าน โมดูล HC-SR04 

 

 

 

______________________________________________________________________________ 
 [4]โมดูลวดัระยะทางดว้ยอลัตร้าโซนิก [ออนไลน์], 28 พฤษภาคม 2558.                                      
แหล่งท่ีมา http://doc.inex.co.th/hc-sr04-with- robo-creator/       
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2.5 Bluetooth Dongle 

การเช่ือมต่อสมาร์ทโฟนกบั ไมโครคอนโทรลเลอร์ มีอยู ่2 รูปแบบ คือ แบบ Wire ผา่นสาย 

USB และแบบ Wireless ผา่นการเช่ือมต่อสัญญาณ WIFI หรือสัญญาณ Bluetooth ซ่ึงการจะใชว้ธีิ

แบบไหนนั้นอาจข้ึนอยูก่บัการใชง้าน รวมถึงการรองรับของอุปกรณ์ ถา้ตอ้งการควบคุมใน

ระยะไกล หรือ ตอ้งการใหเ้กิดความสะดวกคล่องตวัมากข้ึนขณะใชง้านก็อาจใชว้ธีิการแบบ 

Wireless ในการเช่ือมต่อ ซ่ึงส่วนใหญ่แลว้จะใชส้ัญญาณ Bluetooth โดยนิยมใช ้Bluetooth Dongle 

ซ่ึง Bluetooth Dongle นั้นมีใหเ้ลือกใชห้ลากหลาย Version ซ่ึงแต่ละ Version นั้นมีคุณสมบติัท่ีแตก

ตั้งกนั เช่นระยะทางท่ีจะสามารถติดต่อส่ือสารกบัอุปกรณ์อ่ืนๆ  

การใชง้าน Bluetooth Dongle แบบการเช่ือมต่อไร้สายระหวา่ง ไมโครคอนโทรลเลอร์กบั

สมาร์ทโฟนนั้น ไม่ไดมี้ความยุง่ยากแต่ประการใด เน่ืองจากทางผูพ้ฒันาไมโครคอนโทรลเลอร์ 

อยา่ง IOIO-Q Broad นั้นไดเ้ตรียม ไลบารีไวใ้หเ้รียบร้อยแลว้ ผูใ้ชส้ามารถเรียกใชไ้ลบารีไดเ้ลย 

 

 

รูปท่ี 2.15 Bluetooth Dongle 
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2.6 วงจรลดแรงดันไฟฟ้ากระแสตรง (DC Step-Down)[5] 

อุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ยกุตดิ์จิตอลสมยัน้ีต่างนิยมใชไ้ฟ 5V กนัทั้งนั้นครับ หากเราตอ้งการ

ต่อพว่งกบัแบตเตอร่ี หรือ อแดปเตอร์ ท่ีมีไฟสูงกวา่เช่น 12V  เราควรจะตอ้งท าการปรับลด

แรงดนัไฟฟ้าใหเ้หมาะสมกบัอุปกรณ์ เพื่อไม่ใหเ้กิดความเสียหายกบัตวัอุปกรณ์ ซ่ึงจะมีวธีิปรับลด

แรงดนัไฟฟ้าอยู ่2 แบบ คือ 

 วธีิการแปลงโดยใช้ IC Linear Regulator  ซ่ึงส่วนใหญ่ใช ้IC เบอร์ 7805 ซ่ึง
ง่ายมากในการต่อใชง้าน โดยใช ้ไอซีเบอร์ 7805 พร้อมแผน่ระบายความร้อน 1 
ตวัตวัเก็บประจุขนาด 220uF 16V 1 ตวั สายไฟสีด าแดง 

 

รูปท่ี 2.16 วธีิการแปลงโดยใช ้IC Linear Regulator   

ข้อเสีย ของวงจรระบบ Linear  คือหากอุปกรณ์ใชก้ระแสสูงตวัไอซีจะ
ร้อน (มาก) วงจรน้ีไฟเขา้ไม่ไดจ้  ากดัแค่ 12V แต่สามารถใชไ้ดต้ั้งแต่ 8 - 24 V 
โดยประมาณ แต่โวลย์ิง่สูง ไอซียิง่ร้อน อาจะท าใหไ้อซีใหมไ้ด ้ 

 

รูปท่ี 2.17 แสดงลกัษณะของ IC  Regulator   

 

 

______________________________________________________________________________ 
[5]วงจรลดแรงดนัไฟฟ้ากระแสตรง [ออนไลน์], 28 พฤษภาคม 2558                                                 
แหล่งท่ีมา http://thaiconverter.com/category/2/dc-step-down  

http://www.thaiconverter.com/category/2/dc-step-down


21 
 

 วธีิการแปลงแรงดันโดยใช้ระบบ Switching Regulator ซ่ึงใชเ้ทคนิคขั้นสูงท่ี
จะท าใหเ้กิดความร้อนนอ้ยมาก ความสูญเสียนอ้ยต่างกบัระบบ Linear ท่ี
สูญเสียพลงังานท่ีลดทอนแรงดนัลงมาในรูปแบบของความร้อน แต่ระบบ
สวติช่ิงตอ้งการอุปกรณ์หลายช้ิน ตอ้งอาศยัความรู้ทางดา้นอิเล็กทรอนิกส์ใน
การออกแบบและค านวณ หากออกแบบไม่ดีแลว้ อาจจะสร้างสัญญาณรบกวน
อุปกรณ์ต่อพว่งอ่ืนได ้

 

รูปท่ี 2.18 แสดงวงจร ระบบ Switching Regulator 

 

 

 

 

 

 

 
______________________________________________________________________________ 
[5]วงจรลดแรงดนัไฟฟ้ากระแสตรง [ออนไลน์], 28 พฤษภาคม 2558.                                                 
แหล่งท่ีมา http://thaiconverter.com/category/2/dc-step-down 

http://thaiconverter.com/category/2/dc-step-down
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2.7 รีเลย์ (Relay)[6] 
เป็นอุปกรณ์ท่ีเปล่ียนพลงังานไฟฟ้าใหเ้ป็นพลงังานแม่เหล็ก เพื่อใชใ้นการดึงดูดหนา้สัมผสั

ของคอนแทคใหเ้ปล่ียนสภาวะ โดยการป้อนกระแสไฟฟ้าใหก้บัขดลวด เพื่อท าการปิดหรือเปิด

หนา้สัมผสัคลา้ยกบัสวติช์อิเล็กทรอนิกส์ ซ่ึงเราสามารถน ารีเลยไ์ปประยกุตใ์ช ้ในการควบคุมวงจร

ต่าง ๆ ในงานช่างอิเล็กทรอนิกส์มากมาย 

จุดต่อใช้งานมาตรฐาน ประกอบด้วย 

 จุดต่อ NC ยอ่มาจาก normal close หมายความวา่ปกติเปิด หรือ หากยงัไม่
จ่ายไฟใหข้ดลวดเหน่ียวน าหนา้สัมผสัจะติดกนั โดยทัว่ไปเรามกัต่อจุดน้ีเขา้
กบัอุปกรณ์หรือเคร่ืองใชไ้ฟฟ้าท่ีตอ้งการใหท้ างานตลอดเวลาเช่น 

 จุดต่อ NO ยอ่มาจาก normal open หมายความวา่ปกติเปิด หรือหากยงัไม่
จ่ายไฟใหข้ดลวดเหน่ียวน าหนา้สัมผสัจะไม่ติดกนั โดยทัว่ไปเรามกัต่อจุดน้ี
เขา้กบัอุปกรณ์หรือเคร่ืองใชไ้ฟฟ้าท่ีตอ้งการควบคุมการเปิดปิดเช่นโคมไฟ
สนามหนือหนา้บา้น 

 จุดต่อ C ยอ่มากจาก common คือจุดร่วมท่ีต่อมาจากแหล่งจ่ายไฟ 
 

 
รูปท่ี 2.19 แสดงลกัษณะของรีเลย ์

 

 

 

______________________________________________________________________________ 
[6]รีเลย ์(Relay) [ออนไลน์], 28 พฤษภาคม 2558.                                                                          
แหล่งท่ีมา http://www.psptech.co.th.รีเลยr์elayคืออะไร-15696.page  


