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ช่ืออาจารย2ท่ีปรึกษา  อาจารยNภราดร  เล็กตระกูลธารา 
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โรงเรียน  สาธิตมหาวิทยาลัยขอนแก/น ฝZายมัธยมศึกษา (ศึกษาศาสตรN) 

ภาคเรียนท่ี 2 ป:การศึกษา 2567 

 

บทคัดยOอ 
 

โครงงานเร่ืองเคร่ืองให,อาหารไก/อัตโนมัติ ได,มาจากปcญหาของสมาชิกในทีม ในเร่ืองการให,อาหารแบบ

แมนนวลทำให,เสียเวลา และบางคร้ังไม/มีผู,ให,อาหารสัตวNเม่ือมีธุระ จึงเกิดเปgนส่ิงประดิษฐNช้ินน้ีเพ่ือแบ/งเบาภาระ

ของเกษตรกร โดยนำความรู,จากการเขียนโค,ดมาปรับใช,ในชีวิตประจำวันโดยสร,างนวัตกรรมท่ีมีประโยชนN  และ

เม่ือส่ิงประดิษฐNสำเร็จ จึงนำส่ิงประดิษฐNน้ีมาวัดค/าหาปริมาณอาหารท่ีไหลออกมา เม่ือกำหนดองศาการปล/อยท่ี

เท/ากัน ซ่ึงส่ิงประดิษฐNน้ีเปgนหน่ึงใน IoT ท่ีอาศัย Firebase, Blynk ในการเก็บข,อมูล ซ่ึงทำงานได,ด,วยหลักการ

ของ STEM คือการใช,หลักวิทยาศาสตรNในการออกแบบ, ใช,หลักเทคโนโลยีด,าน Wi-Fi และบอรNด ESP8266 ท่ีใช,

ควบคุมการทำงานของ Servo Motor, ใช,หลักวิศวกรรมในการออกแบบ, ใช,หลักคณิตศาสตรNในการหาเฉล่ียของ

มวล, ค/า S.D. และใช,กำหนดองศาการเปÄดของฝาปล/อยอาหาร  

 

คำสำคัญ: IoT, Firebase, Blynk, Wi-Fi, Servo Motor, S.D. 

 

 

 

 

 

 

  



 

 

ข 

กิตติกรรมประกาศ 
 

โครงงานสะเต็มศึกษาเร่ืองเคร่ืองให,อาหารไก/อัตโนมัติ เปgนผลงานจากการเรียนรู,กลุ/มสาระการเรียนรู,

วิทยาศาสตรNและเทคโนโลยี โรงเรียนสาธิตมหาวิทยาลัยขอนแก/น ฝZายมัธยมศึกษา (ศึกษาศาสตรN) โดยนับเปgน

ผลงานท่ีภาคภูมิใจและมีคุณค/าอย/างย่ิงสำหรับผู,ศึกษา 

ซ่ึงความสำเร็จของโครงงานน้ีเกิดข้ึนจากความร/วมมืออย/างดีของสมาชิกในกลุ/ม รวมถึงการสนับสนุน

จากผู,ปกครอง โดยเฉพาะอย/างย่ิง อาจารยNภราดร เล็กตระกูลธารา และอาจารยNลลิดา วงษNบุตร ท่ีได,มอบโอกาส

ให,พวกเรากล,าคิด กล,าทำ และลงมือปฏิบัติจริง จนสามารถพัฒนาโครงงานน้ีให,สำเร็จลุล/วงไปด,วยดี 

                 คณะผู-จัดทำ  
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บทที่ 1 
บทนำ 

 

1.1 ท่ีมาและความสำคัญของโครงงาน 

โครงงานสะเต็มศึกษา เร่ือง เคร่ืองให,อาหารไก/อัตโนมัติได,มาจากท่ีบ,านของสมาชิกในกลุ/มเล้ียงไก/และมี

ปcญหาเก่ียวกับการให,อาหารไก/ เช/น ในเร่ืองเวลาและความสะดวก บางคร้ังต,องเสียเวลาเดินทางจากบ,านไป

สถานท่ีท่ีเล้ียงไก/ซ่ึงทำให,เสียเวลาและไม/สะดวกในการให,อาหารไก/ 
ด,วยเหตุน้ีทางคณะผู,จัดทำจึงประดิษฐNเคร่ืองให,อาหารไก/ เพ่ือให,การให,อาหารไก/สะดวกสบายและ

ประหยัดเวลามากข้ึน 

 

1.2 วัตถุประสงค2 

1.2.1 เพ่ือช/วยแบ/งเบาภาระท่ีเกิดข้ึนของเกษตรกรท่ีเล้ียงไก/ 

1.2.2 เพ่ือช/วยประหยัดเวลาการให,อาหารไก/ 

1.2.3 เพ่ือให,ผู,ดูแลไก/สามารถให,อาหารไก/ได,จากทุกท่ี ทุกเวลา 

 

1.3 ขอบเขตการศึกษาค-นคว-า  

  1.3.1 ขอบเขตด,านเน้ือหา 

1.3.1.1 ศึกษาชนิดอาหารไก/ท่ีเหมาะสมกับวัยของไก/ 

1.3.1.2 ศึกษาปริมาณการให,อาหารไก/ท่ีเหมาะสม 

1.3.1.3 ศึกษาการประกอบวงจรอิเล็กทรอนิกสN 

1.3.1.4 ศึกษาการใช,และเขียนภาษา C++ 

1.3.2 ขอบเขตด,านอุปกรณN 

1.3.2.1 ใช,บอรNด NodeMCU ESP8266 ในการควบคุม 

1.3.2.2 ใช,การปล/อยอาหารด,วย Servo Motor 

1.3.3 ขอบเขตด,านเวลา 

ระยะเวลาในการศึกษาค,นคว,า ภาคเรียนท่ี 2 ปëการศึกษา 2567 ต้ังแต/วันท่ี 26 สิงหาคม พ.ศ. 

2567 ถึงวันท่ี วันท่ี 25 พฤศจิกายน พ.ศ. 2567 

 

1.4 ระยะเวลาในการดำเนินงาน 

วันท่ี 26 สิงหาคม พ.ศ. 2567 ถึงวันท่ี 25 พฤศจิกายน พ.ศ. 2567 
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1.5 ประโยชน2ท่ีคาดวCาจะได-รับ 

 1.5.1 คณะผู,จัดทำได,ความรู,ในด,านต/าง ๆ เพ่ิมมากข้ึน 

1.5.2 ช/วยแบ/งเบาภาระของผู,ดูแลไก/ และ เกษตรกรท่ีเล้ียงไก/ 

1.5.3 ผู,ดูแลไก/สามารถให,อาหารไก/ได,จากทุกท่ี 

1.5.4 เปgนประโยชนNแก/ผู,ท่ีศึกษา ท่ีจะสามารถนำโครงงานเคร่ืองให,อาหารไก/อัตโนมัติของเราไปปรับใช,

เพ่ือสร,างเปgนนวัตกรรมใหม/ ๆ ข้ึนมาได, 

 

1.6 งบประมาณ 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ตารางท่ี 1.1 ตารางแสดงราคาของวัสดุ อุปกรณN ท่ีใช,ในการทำโครงงาน 

 
หมายเหตุ 

ราคาของแต/ละรายการเปgนราคา ณ วัน-เวลา ท่ีดำเนินการส่ังซ้ือ 

*อุปกรณNท่ีต,องซ้ือหลายคร้ังเน่ืองจากมีการทดลองและทำให,อุปกรณNใช,งานหนักเกินไป 

**อุปกรณNท่ีได,ซ้ือมาทำการทดสอบแต/พบว/าไม/เหมาะกับการใช,งานจริง 

  

1.5.1 Power Bank 159 บาท 

1.5.2 ESP8266 + Micro USB Cable + Base 154 บาท 

1.5.3 Servo Motor SG90* 49 บาท 

1.5.4 Wire (M-F) 25 บาท 

1.5.5 Wire (F-F) 24 บาท 

1.5.6 Wire (M-M) 19 บาท 

1.5.7 Relay Module** 25 บาท 

1.5.8 Servo Motor SG90* 34 บาท 

1.5.9 Servo Motor MG995** 85 บาท 

1.5.10 อาหารไก/พ้ืนบ,าน ซีเล็คช่ัน 229 (2kg) 52 บาท 

รวม (หกร-อยย่ีสิบหกบาทถ-วน) 626 บาท 
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บทที่ 2 
เอกสารที่เกี่ยวข#อง 

 

 ในการจัดทำโครงงานเร่ืองเคร่ืองให,อาหารไก/อัตโนมัติ เพ่ือช/วยแบ/งเบาภาระของผู,ดูแล คณะผู,จัดทำ

โครงงานได,ศึกษาแนวคิด, หลักการ, และทฤษฎีท่ีเก่ียวข,อง เพ่ือเปgนพ้ืนฐานของการทำโครงงานดังน้ี 

2.1 บอร2ด ESP8266 

ESP8266 คือ Wi-Fi Micro Chip ขนาดเล็ก ถูกใช,อย/างแพร/หลายในอุปกรณN IoT และอุปกรณNสมารNต

โฮมต/าง ๆ ซ่ึง ESP8266 น้ีมาพร,อมกับ Flash Memory ขนาด 4 Mbits และอินเทอรNเฟซการส่ือสาร 4 รูปแบบ 

ได,แก/ SPI, I2C, UART และ I2S พร,อมกับขา Digital I/O จำนวน 16 ขา และขา Analog Input (ADC) จำนวน 

1 ขา RAM ขนาด 160 KB แบ/งเปgน 64 KB สำหรับคำส่ัง และ 96 KB สำหรับข,อมูล การ Flash Firmware และ

การจ/ายไฟเล้ียงทำได,ง/ายผ/านพอรNต Micro USB บนบอรNด 

 
รูปภาพท่ี 2.1 บอรNด NodeMCU ESP8266 

ท่ีมา: https://s2ins.com/product/nodemcu-esp8266-12e-v2-cp2102-iot-wifi-2-4ghz/ 

 

2.2 Blynk 

 Blynk เปgนช่ือโดยรวมของการบริการให,ผู,ใช,งานได,ใช,งานเคร่ืองแม/ข/าย คือ Blynk Server ท่ีเปgน IoT 

Cloud ซ่ึงถูกพัฒนามาจากภาษา Java ทำให,สามารถทำงานภายใต,ระบบปฏิบัติการท่ีหลากหลาย เช/น 

Windows, Mac หรือ Linux โดยเคร่ืองแม/ข/าย (Blynk Server) พัฒนาเปgนแบบเปÄด (open-source) ภายใต,

ลิขสิทธ์ิแบบ GNU ทำให,เราสามารถนำ Blynk ไปใช,งานประกอบการสร,างนวัตกรรมเพ่ือการค,า แก,ไข ดัดแปลง 

เผยแพร/ หรือแจกจ/ายได, ซ่ึงสามารถดูภาพรวมของระบบได,ดังรูปภาพท่ี 2.2 

 
รูปภาพท่ี 2.2 ภาพรวมของการเช่ือมต/อผ/าน Blynk Server 

ท่ีมา: http://suwitkiravittaya.eng.chula.ac.th/B2i2019BookWeb/blynkapp1.html 
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นอกจากน้ี Blynk ยังเปgนแอปพลิเคชันสำเร็จรูปท่ีใช,สำหรับงานท่ีเก่ียวกับอินเทอรNเน็ตของสรรพส่ิง 

Internet of Things (IoT) ท่ีทำให,สามารถเช่ือมต/ออุปกรณNต/าง ๆ เช/น Arduino, ESP-8266, ESP-32, 

NodeMCU และ Raspberry Pi เข,ากับอินเทอรNเน็ต และรับ-ส/งข,อมูลระหว/างอุปกรณNได, 

 

2.3 IoT 

IoT หรือ Internet of Things (อินเทอรNเน็ตของสรรพส่ิง) อุปกรณNอิเล็กทรอนิกสNต/าง ๆ ท่ีสามารถ

เช่ือมโยงหรือส/งข,อมูลถึงกันได,ด,วยอินเทอรNเน็ต ทำให,สามารถส่ังการควบคุมการใช,งานอุปกรณNอิเล็กทรอนิกสN

ผ/านทางเครือข/ายอินเทอรNเน็ตได, ไปจนถึงการเช่ือมโยงอุปกรณNอิเล็กทรอนิกสNต/าง ๆ ผ/านทางเครือข/าย

อินเทอรNเน็ตเข,ากับการใช,งานอ่ืน ๆ โดยมีองคNประกอบหลักดังน้ี 

1.) ส่ิงต/าง ๆ (Things) เปgนอุปกรณNท่ีมีวิธีการในการเช่ือมต/อเปgนแบบใช,สายหรือแบบไร,สาย เพ่ือเข,าสู/

เครือข/ายท่ีกว,างขวางกว/า 

2.) เครือข/าย (Networks) ทำหน,าท่ีคล,ายกับเราตNเตอรNท่ีบ,าน เปgนเครือข/าย หรือเกตเวยNในการเช่ือมต/อ

ส่ิงต/าง ๆ ไปยังระบบคลาวดN (Cloud) 

3.) ระบบคลาวดN (Cloud) เปgนเซิรNฟเวอรNระยะไกลในศูนยNข,อมูลท่ีทำหน,าท่ีในการรวมและเก็บข,อมูล

เอาไว,อย/างปลอดภัย 

 

2.4 Servo Motor 

 Servo Motor เปgนอุปกรณNท่ีสามารถควบคุมเคร่ืองจักรกล หรือระบบการทำงานน้ัน ๆ ให,เปgนไปตาม

ความต,องการ เช/น สามารถควบคุมความเร็ว, แรงบิดของมอเตอรN, ควบคุมตำแหน/งได,อย/างแม/นยำ 

 
รูปภาพท่ี 2.3 Servo Motor SG90 

ท่ีมา: https://www.basic-robot.com/product/36157-27554/micro-servo-sg90 
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2.5 สCวนเบ่ียงเบนมาตรฐาน (Standard Deviation: σ) 
 ค/าเบ่ียงเบนมาตรฐาน หรือส/วนเบ่ียงเบนมาตรฐาน หรือความเบ่ียงเบนมาตรฐาน ในทางสถิติศาสตรN

และความน/าจะเปgน เปgนการวัด, การกระจายแบบหน่ึงของกลุ/มข,อมูล สามารถนำไปใช,กับการแจกแจงความ

น/าจะเปgน ตัวแปรสุ/ม ประชากร หรือมัลติเซต ซ่ึงมีสูตรในการคำนวณดังน้ี 𝜎 = √1𝑛 ∑(𝑥𝑖 − 𝑥)̅2𝑛
𝑖=1   

2.6 ภาษา C++ 

 ภาษา C++ เปgนภาษาโปรแกรมคอมพิวเตอรNอเนกประสงคN มีโครงสร,างภาษาท่ีมีการจัดชนิดข,อมูลแบบ 

statically และสนับสนุนรูปแบบการเขียนโปรแกรมท่ีหลากหลาย ได,แก/ การโปรแกรมเชิงกระบวนคำส่ัง, การ

นิยามข,อมูล, การโปรแกรมเชิงวัตถุ, และการโปรแกรมแบบ generic และถูกนำมาใช,ในการควบคุมการทำงาน

ผ/าน Arduino IDE อีกด,วย 

 

2.7 อาหารไกC 

 อาหารไก/ในแต/ละช/วงวัยจะได,ปริมาณสารอาหารท่ีแตกต/างกัน โดยท่ัวไปอาหารไก/ท่ีใช,เล้ียงไก/จะ

ประกอบด,วยสารอาหาร ดังต/อไปน้ี 

โปรตีน เปgนสารประกอบท่ีสำคัญต/อการเล้ียงสัตวNทุกชนิด ประกอบด,วยกรดอะมิโนชนิดต/าง ๆ เปgน

สารอาหารท่ีช/วยในการสร,างเน้ือเย่ือท่ีจำเปgนต/อการเจริญเติบโตของร/างกาย และช/วยในการสร,างและซ/อมแซม

รักษาส/วนต/าง ๆ ของร/างกาย เช/น ขน เล็บ หนัง กระดูก อวัยวะภายใน เม็ดเลือดแดง และเปgนส/วนประกอบของ

ผลผลิต เช/น ไข/ รวมท้ังยังนำไปใช,ในการสร,างเน้ืออีกด,วย โดยปกติแล,วอาหารท่ีใช,เล้ียงไก/ไข/จะประกอบด,วย

โปรตีนประมาณ 13-19% ท้ังน้ีข้ึนอยู/กับอายุของไก/ 

คาร2โบไฮเดรต เปgนสารอาหารจำพวกแป•งและน้ำตาล มีหน,าท่ีให,พลังงาน ให,ความอบอุ/น และช/วยให,ไก/

อ,วน คารNโบไฮเดรตเปgนแหล/งพลังงานแก/ร/างกายเพ่ือนำไปใช,ในการทำงานของอวัยวะต/าง ๆ เพ่ือการดำรงชีพ 

การเจริญเติบโต และการให,ผลผลิต เช/น ไข/ ฯลฯ คารNโบไฮเดรตถือเปgนอาหารหลักเพราะเปgนส/วนประกอบใน

สูตรอาหารไก/ไข/ประมาณ 38-61% ข้ึนอยู/กับอายุไก/ แหล/งคารNโบไฮเดรตส/วนใหญ/ได,มาจากพืช 

ไขมัน เปgนแหล/งให,พลังงานแก/ร/างกายเช/นเดียวกับคารNโบไฮเดรต แต/ให,พลังงานมากกว/า 2.5 เท/า และ

ยังให,กรดไขมันบางชนิดท่ีจำเปgนสำหรับร/างกาย ให,ความอบอุ/น ทำให,อ,วนและช/วยเพ่ิมความน/ากินของอาหาร 

ส/วนมากจะได,จากไขมันสัตวNและน้ำมันพืช หากปริมาณไขมันมากเกินไป จะทำให,ไก/ถ/ายเหลวหรือท,องเสีย 

วิตามิน เปgนส่ิงท่ีจำเปgนต/อการเจริญเติบโตและการดำรงชีวิตของไก/เปgนอย/างมาก เน่ืองจากจะช/วยใน

การเสริมสร,างความแข็งแรง, เสริมสร,างความต,านทานโรค และบำรุงระบบประสาท โดยร/างกายไก/ต,องการใน

ปริมาณน,อย แต/ขาดไม/ได, เพ่ือให,ปฏิกิริยาต/าง ๆ ในร/างกายไก/ดำเนินไปตามปกติ  
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แรCธาตุ ช/วยในการสร,างโครงกระดูก สร,างความเจริญเติบโต สร,างเลือด สร,างเปลือกไข/ และอ่ืน ๆ 

ร/างกายสัตวNมีแร/ธาตุเปgนส/วนประกอบอยู/ประมาณ 3% ของน้ำหนักตัว แร/ธาตุท่ีสำคัญได,แก/ แคลเซียม 

ฟอสฟอรัส แมกนีเซียม โซเดียม คลอรีน เหล็ก กำมะถัน ไอโอดีน ทองแดง โคบอลตN แมงกานีส และสังกะสี 

ชนิดของอาหารท่ีใช-เล้ียงไกCไขC 

อาหารผสม เปgนอาหารผสมจากวัตถุดิบท่ีบดละเอียดแล,วหลาย ๆ อย/าง คลุกเคล,าให,เข,ากัน 

โดยมากจะเติมยาปฏิชีวนะ, วิตามิน, แร/ธาตุ และกรดอะมิโนท่ีจำเปgนลงไปด,วย อาหารน้ีนำไปเล้ียงไก/ได,

ทันทีโดยไม/ต,องเสริมอะไรอีก 

หัวอาหาร เปgนอาหารเข,มข,นท่ีผสมจากวัตถุดิบพวกโปรตีนจากพืช สัตวN วิตามิน แร/ธาตุ และยา

ต/าง ๆ ยกเว,นธัญพืชหรือวัตถุดิบบางอย/าง ท้ังน้ีเพ่ือให,เหมาะสมและลดต,นทุนค/าอาหาร แต/ละท,องถ่ินท่ี

มีวัตถุดิบอ่ืนบางอย/างราคาถูกหรือท่ีปลูกเก็บเก่ียวเอง เช/น ข,าวโพด เม่ือผสมกับอาหารตามอัตราส/วนท่ี

กำหนด ก็จะได,อาหารสมดุลซ่ึงมีโภชนาการต/าง ๆ ครบถ,วนตามความต,องการ 

อาหารอัดเม็ด เปgนการนำอาหารผสมสำเร็จรูปท่ีอยู/ในรูปของอาหารผสมไปผ/านกรรมวิธีการ

อัดเม็ด ก็จะได,อาหารอัดเม็ดขนาดต/าง ๆ ตามอายุของไก/ 

อาหารเสริม คืออาหารหรือวัตถุดิบท่ีเติมไปกับส/วนประกอบต/าง ๆ ท่ีผสมเปgนอาหารใช,เล้ียง

สัตวN เพ่ือช/วยเสริมคุณภาพของอาหารให,ดีข้ึนและให,เปgนอาหารท่ีสมดุลสูตรอาหารไก/ไข/ระยะต/าง ๆ 

สูตรอาหารไกCไขCระยะตCาง ๆ  

โดยการเลือกใช,สูตรอาหาร ควรพิจารณาจากวัตถุดิบอาหารสัตวNท่ีหาได,ง/ายในท,องถ่ิน 

ไก/ไข/ต้ังแต/อายุแรกเกิดจนถึง 6 สัปดาหN ต,องการอาหารท่ีมีโปรตีนประมาณ 19% 

ไก/ไข/ต้ังแต/อายุ 6 - 14 สัปดาหN ต,องการอาหารท่ีมีโปรตีนประมาณ 16% 

ไก/ไข/ต้ังแต/อายุ 14 - 20 สัปดาหN ต,องการอาหารท่ีมีโปรตีนประมาณ 13% 

ไก/ไข/ระยะให,ไข/ต้ังแต/อายุ 20 สัปดาหNข้ึนไป ต,องการอาหารท่ีมีโปรตีนประมาณ 16% 

 

2.8 คCาเฉล่ียเลขคณิต (Arithmetic mean: 𝑥)̅ 

  ในทางคณิตศาสตรNและสถิติศาสตรN ค/าเฉล่ียเลขคณิต หรือมัชฌิมเลขคณิต คือผลบวกตัวเลขในรายการ

น้ันทุกจำนวน หารด,วยจำนวนตัวเลขในรายการ รายการมักจะเปgนผลการทดลอง หรือการศึกษาจากการ

สังเกต หรือบ/อยคร้ังจะเปgนชุดของผลลัพธNจากการสำรวจข,อมูลต/างๆ ซ่ึงมีสูตรในการคำนวณดังน้ี 

!̅ = 1
%&!!

"

!#$
 

  

https://th.m.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%81%E0%B8%B2%E0%B8%A3%E0%B8%97%E0%B8%94%E0%B8%A5%E0%B8%AD%E0%B8%87
https://th.m.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%87%E0%B8%B2%E0%B8%99%E0%B8%A8%E0%B8%B6%E0%B8%81%E0%B8%A9%E0%B8%B2%E0%B9%81%E0%B8%9A%E0%B8%9A%E0%B8%AA%E0%B8%B1%E0%B8%87%E0%B9%80%E0%B8%81%E0%B8%95
https://th.m.wikipedia.org/wiki/%E0%B8%87%E0%B8%B2%E0%B8%99%E0%B8%A8%E0%B8%B6%E0%B8%81%E0%B8%A9%E0%B8%B2%E0%B9%81%E0%B8%9A%E0%B8%9A%E0%B8%AA%E0%B8%B1%E0%B8%87%E0%B9%80%E0%B8%81%E0%B8%95
https://th.m.wikipedia.org/w/index.php?title=%E0%B8%A7%E0%B8%B4%E0%B8%98%E0%B8%B5%E0%B8%A7%E0%B8%B4%E0%B8%97%E0%B8%A2%E0%B8%B2%E0%B8%81%E0%B8%B2%E0%B8%A3%E0%B8%AA%E0%B8%B3%E0%B8%A3%E0%B8%A7%E0%B8%88&action=edit&redlink=1
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บทที่ 3 
การดำเนินงาน 

 

ในการจัดทำโครงงานเร่ืองเคร่ืองให,อาหารไก/อัตโนมัติ เพ่ือช/วยแบ/งเบาภาระของผู,ดูแล คณะผู,จัดทำ

โครงงานได,มีการแจกแจงอุปกรณNท่ีต,องใช, รวมถึงข้ันตอนการดำเนินงานต/าง ๆ ดังต/อไปน้ี 

3.1 วัสดุและอุปกรณ2ท่ีใช-ในการดำเนินงาน 

3.1.1 ถังน้ำขนาด 18.9 ลิตร 

3.1.2 ฝาถังน้ำ 

3.1.3 พลาสติกลูกฟูก 

3.1.4 สายไฟ 

3.1.5 เทปพันสายไฟ 

3.1.6 Power Bank 

3.1.7 สายไฟ micro-USB 

3.1.8 Servo Motor SG90 

3.1.9 Blynk บอรNด NodeMCU ESP8266 

3.1.10 อินเทอรNเน็ตไร,สาย (Wi-Fi) 

3.1.11 อาหารไก/ ซีเล็คช่ัน 229 

3.1.12 เคร่ืองช่ัง 1,000 g      

3.1.13 กรรไกร 

    

3.2 วิธีการดำเนินงาน 

 ในการจัดทำโครงงานน้ีมีวิธีการดำเนินงานตามข้ันตอน 7 ประการ ดังน้ี 

3.2.1 ทำการออกแบบและคิดหลักการการทำงานของช้ินงาน (หลักการทำงานแสดงในหัวข,อ 3.3) 

 
รูปภาพท่ี 3.1 แสดงช้ินงานท่ีได,รับการออกแบบ 

3.2.2 จัดเตรียมวัสดุ และ อุปกรณN 

3.2.3 ประดิษฐNช้ินงาน และ เขียนโค,ด (ตัวอย/างโค,ดแสดงในภาคผนวก ข.1) 

3.2.4 ทดลองใช,ตัวช้ินงานร/วมกับโค,ดและหาข,อผิดพลาดของการทำงานของช้ินงาน 

3.2.5 การหาเฉล่ียของมวล, ค/า S.D. โดยทำการทดลองปล/อยอาหารออกมาจากเคร่ืองให,อาหารไก/ 

3.2.6 บันทึกผลและสรุปผลการทดลอง 

3.2.7 จัดทำรายงาน และ โปสเตอรNนำเสนอ และเตรียมโปสเตอรNและรายงานให,พร,อมในการนำเสนอ  
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3.3 แผนผังงาน 

 เพ่ือท่ีโปรแกรมจะทำงานได,ตรงตามจุดประสงคN คณะผู,จัดทำจึงได,จัดทำแผนผังงานแสดงการทำงาน

ของโปรแกรมดังต/อไปน้ี 

3.3.1 แผนผังงานการทำงานของอุปกรณN    

รูปภาพท่ี 3.2 แสดงแผนผังงานการทำงานของอุปกรณN 

 

3.3.2 แผนผังงานการทำงานของเว็บไซตN    

รูปภาพท่ี 3.3 แสดงแผนผังงานการทำงานของเว็บไซตN  
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บทที่ 4  
การทดลองและผลการทดลอง 

 

ในการจัดทำโครงงานเร่ืองเคร่ืองให,อาหารไก/อัตโนมัติ เพ่ือช/วยแบ/งเบาภาระของผู,ดูแล คณะผู,จัดทำ

โครงงานได,ดำเนินการทดลอง โดยมีท้ังหมด 2 การทดลอง ซ่ึงคือการทดลองด,านโปรแกรมการทำงาน และการ

ทดลองด,านอุปกรณN ซ่ึงทดลองด,านอุปกรณNโดยการกำหนดองศาของ Servo Motor ในระดับองศาต/าง ๆ ซ่ึงมี

กระบวนการการทดลองและผลการทดลองท้ัง 2 การทดลอง ดังน้ี 

4.1 การทดลองและผลการทดลองด-านโปรแกรมการทำงาน 

4.1.1 อุปกรณ2 

4.1.1.1 การทดลอง 

จากการดำเนินการสร,างโปรแกรมของคณะผู,จัดทำ คณะผู,จัดทำได,ทดลองเพ่ือหาค/า

ความคลาดเคล่ือนของมุมท่ีเกิดข้ึน ระหว/างมุมท่ีส่ังการ และมุมท่ีเกิดข้ึนจริง โดยมีข้ันตอน

ดังต/อไปน้ี 

4.1.1.1.1 กำหนดมุมไปยัง Servo Motor (ขนาด 90, 135, 180 องศา) 

4.1.1.1.2 วัดขนาดของมุมท่ีเกิดข้ึนจริงแล,วบันทึกผล 

4.1.1.1.3 ทำซ้ำกับขนาดมุมเดิมอย/างน,อยอย/างละ 3 รอบ แล,วนำค/าเฉล่ียมาหาค/า

ความคลาดเคล่ือนท่ีเกิดข้ึน 

4.1.1.2 ผลการทดลอง 

ตารางท่ี 4.1 แสดงค/าต/าง ๆ เพ่ือหาค/าความคลาดเคล่ือนของมุมท่ีเกิดข้ึน ระหว/างมุม

ท่ีกำหนดกับมุมท่ีเกิดข้ึนจริง 

องศาท่ี

กำหนด 

วัดได,จริง (องศา) ค/าความ 

คลาดเคล่ือน (%) คร้ังท่ี 1 คร้ังท่ี 2 คร้ังท่ี 3 เฉล่ีย 

90 78 77 75 76.67 14.81 

135 107 111 103 107.00 20.74 

180 122 123 126 123.67 31.30 

ค/าความคลาดเคล่ือนเฉล่ีย (เปอรNเซ็นตN) 22.28 

จากการทดลองในหัวข,อ 4.1.1.1 พบว/าอุปกรณNมีค/าความคลาดเคล่ือนของ

มุมท่ีเกิดข้ึน ระหว/างมุมท่ีได,กำหนด และมุมท่ีเกิดข้ึนจริงเฉล่ียอยู/ท่ี 22.28 เปอรNเซ็นตN 

4.1.2 หน-าเว็บไซต2 

4.1.2.1 การทดลอง 

จากการดำเนินการสร,างโปรแกรมของคณะผู,จัดทำ จึงได,นำ Blynk มาปรับใช,เพ่ือให,

สามารถใช,ได,ผ/านเว็บไซตNของพวกเรา ซ่ึงจะทำให,ผู,ดูแลสามารถส่ังการได,ง/ายมากข้ึน  
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ด,วยเหตุน้ี คณะผู,จัดทำจึงต,องทำให,โค,ดของอุปกรณNทำงานร/วมกับหน,าเว็บไซตNได,

อย/างมีประสิทธิภาพ และหน,าเว็บไซตNจะต,องแสดงสถานะท่ีถูกต,องของอุปกรณNให,ผู,ใช,งานได,

ทราบ ด,วยเหตุน้ีเอง จึงเกิดเปgนการทดลองโดยทดลองท้ังอุปกรณNออนไลนNและออฟไลนN และ

ตรวจสอบว/าแสดงผลถูกต,องหรือไม/ 

4.1.2.2 ผลการทดลอง 

จากการทดลองในหัวข,อ 4.1.2.1 พบว/าเว็บไซตNแสดงผลสถานะได,อย/างถูกต,อง และ

สามารถแสดงผลได,ถูกต,องและรับคำส่ังการได,จากทุกท่ี ทุกเวลา 

4.2 การทดลองและผลการทดลองด-านอุปกรณ2 

 4.2.1 การทดลอง 

 การทดลองเพ่ือหาค/าต/าง ๆ ท้ังมวลของอาหารไก/ท่ีออกมาในแต/ละคร้ัง และนำค/าท่ีได,ไปหา

ค/าเฉล่ียและหา S.D. สามารถทำได,ดังน้ี 

4.2.1.1 จัดเตรียมอาหารไก/ให,พร,อม 

4.2.1.2 ใส/อาหารไก/ลงไปในถังน้ำเพ่ือเตรียมการทดลอง 

4.2.1.3 เตรียมเคร่ืองช่ังให,พร,อม 

4.2.1.4 ส่ังการทำงานของ Servo Motor จากระบบท่ีถูกทดลองในหัวข,อ 4.1 

4.2.1.5 ทำการทดลองโดยกำหนดองศา Servo Motor เดียวกันอย/างน,อย 3 คร้ัง  

4.2.1.6 นำค/าท่ีได,ไปหาค/าเฉล่ียและ S.D. พร,อมบันทึกผล 

 4.2.2 ผลการทดลอง 

 จากข้ันตอนการทดลองในหัวข,อ 4.1 คณะผู,จัดทำได,ดำเนินการทดลอง โดยการเติมอาหารไก/

เข,าไปในถังน้ำจำนวนหน่ึง พร,อมเตรียมเคร่ืองช่ังขนาด 1,000 กรัม เพ่ือมาช่ังมวลท่ีได,เม่ือปล/อยอาหาร 

โดยทดลองเปÄดใช,งานเคร่ืองให,อาหารไก/อัตโนมัติ โดยกำหนดมุมของ Servo Motor ในขนาด 90 องศา 

และ 180 องศา ขนาดละ 3 คร้ัง แล,วนำผลการทดลองท่ีได,มาหาค/าเฉล่ียเลขคณิตและค/า S.D. จากน้ัน

บันทึกผล ได,ผลการทดลองดังน้ี 

 

4.2.2.1 ให,อาหารโดยกำหนด 90 องศา 

 
ตารางท่ี 4.2 แสดงค/าต/าง ๆ เม่ือกำหนด  

90 องศา ซ่ึงได,แก/ มวลของอาหารไก/ 

ในแต/ละคร้ัง รวมถึงค/าเฉล่ียและ S.D. 

 

4.2.2.2 ให,อาหารโดยกำหนด 180 องศา 

 
ตารางท่ี 4.3 แสดงค/าต/าง ๆ เม่ือกำหนด  

180 องศา ซ่ึงได,แก/ มวลของอาหารไก/ 

ในแต/ละคร้ัง รวมถึงค/าเฉล่ียและ S.D.
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บทที่ 5 
สรุปผลและข#อเสนอแนะ 

 

5.1 สรุปผลการศึกษาและการดำเนินงาน 

 จากการทดลองและศึกษาโครงงาน STEM เร่ือง เคร่ืองให,อาหารไก/อัตโนมัติ พบว/า เคร่ืองให,อาหารไก/

อัตโนมัติสามารถให,อาหารไก/ในระยะทางไกลได,ผ/านทางทุกอุปกรณNท่ีสามารถเข,าถึงอินเทอรNเน็ตได, โดยควบคุม

ผ/าน https://deweysworld.app/technolowmoney และสามารถควบคุมปริมาณการให,อาหารไก/ได,เท/า ๆ 

กัน โดยมวลอาหารไก/ท่ีได,จากการกำหนดค/าองศาของ Servo Motor ท่ีแตกต/างกัน เปgน 90 องศา และ 180 

องศา มีค/าเฉล่ียมวลของอาหารไก/ท่ีออกมา (𝑥)̅ ประมาณ 105.0 และ 306.2 กรัม ตามลำดับ และมีค/าเบ่ียงเบน

มาตรฐาน (𝜎) อยู/ท่ีประมาณ 10.0 และ 4.0 ตามลำดับ นอกจากน้ีการศึกษาเร่ืองน้ียังทำให,ทราบความสามารถ

ของเทคโนโลยียุคปcจจุบัน และนำเทคโนโลยีน้ันมาใช,ให,เกิดประโยชนNและอำนวยความสะดวกในชีวิตประจำวัน   
5.2 ปÖญหาและแนวทางแก-ไข  

 5.2.1 การทำงานของอุปกรณ2 เน่ืองจาก เม่ือทดลองเพ่ือหาค/าความคลาดเคล่ือน พบว/าองศาของ 

Servo Motor มีค/าความคลาดเคล่ือนสูง ซ่ึงอาจทำให,ผลการทดลองคลาดเคล่ือนได, โดยแก,ไขได,โดยทดลอง

ทดสอบกับ Library ใหม/ ๆ หรือ Servo Motor ตัวอ่ืน ๆ ท่ีให,ประสิทธิภาพสูงและแม/นยำข้ึน 

5.2.2 การออกแบบ เน่ืองจาก เม่ือทดลองพบว/าฝาให,อาหารในบางคร้ังปÄดไม/สนิท จึงทำให,มีเศษอาหาร

เล็ดลอดออกมาได, ซ่ึงแก,ไขได,โดยการออกแบบฝาใหม/ให,ปÄดมิดชิดข้ึน หรือเลือกอาหารไก/ท่ีขนาดใหญ/ข้ึน 

 

5.3 ข-อเสนอแนะ 

 5.3.1 ศึกษาการเขียนโปรแกรมให,มากข้ึน เพ่ือท่ีจะได,พัฒนาให,มีฟcงกNชันการทำงานท่ีหลากหลายย่ิงข้ึน 

5.3.2 ในการออกแบบควรคำนึงถึงการใช,งานจริงให,มากข้ึน 

5.3.3 ในการนำเทคโนโลยีใหม/ ๆ มาใช, หรือพัฒนาเพ่ือให,รองรับ IoT ในระดับท่ีซับซ,อนข้ึน 

  
  

https://deweysworld.app/technolowmoney
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ภาคผนวก ก รูปภาพ 
 

รูปภาพท่ี ก.1 ภาพประกอบการทำการทดลองเพ่ือเก็บข,อมูลปริมาณอาหารไก/ 

 
 

รูปภาพท่ี ก.2 และ รูปภาพท่ี ก.3 ภาพประกอบการทำ โปสเตอรN และ รายงาน 
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รูปภาพท่ี ก.4 การแสดงผลของเว็บไซตNหน,าหลัก 

 
 

รูปภาพท่ี ก.5 การแสดงผลเว็บไซตNสำหรับส/งข,อมูล

 
 

 

 

 

  



 

 

16 

ภาคผนวก ข ซอร@สโค#ดสำหรับโครงงาน 
 

ซอรNสโค,ด ข.1 ซอรNสโค,ดโปรแกรมสำหรับ ESP8266 ในภาษา C++ 
#ifndef ESP8266 
#error This code is designed to run on ESP8266 platform! Please check your Tools->Board 
setting. 
#endif 
#define TIMER_INTERRUPT_DEBUG       1 
#define ISR_SERVO_DEBUG             1 
#include "ESP8266_ISR_Servo.h" 
#define MIN_MICROS      800 
#define MAX_MICROS      2450 
int servoIndex1 = -1; 
int targetPosition = 0;  // Target position for the servo 
int currentPosition = 0; // Current position of the servo 
bool moveRequested = false; 
#include <ESP8266WiFi.h> 
#include <BlynkSimpleEsp8266.h> 
// Replace these with your WiFi and Blynk credentials 
const char ssid[] = "Your_WiFi_SSID";       // Your WiFi SSID 
const char pass[] = "Your_WiFi_Password";   // Your WiFi Password 
#define BLYNK_AUTH_TOKEN "Your_Blynk_Auth_Token"  // Your Blynk Auth Token 
#define BLYNK_TEMPLATE_ID "Your_Blynk_Template_ID"  // Your Blynk Template ID 
#define BLYNK_TEMPLATE_NAME "Your_Blynk_Template_Name"  // Your Blynk Template Name 
#define VIRTUAL_PIN V1 // Define Virtual Pin for controlling the servo  
#define LED_PIN 2 // Define LED pin (D4 on ESP8266 is GPIO2) 
void blinkLED() { 
  for (int i = 0; i < 2; i++) { 
    digitalWrite(LED_PIN, LOW);   // Turn the LED on 
    delay(100);                   // Wait 100ms 
    digitalWrite(LED_PIN, HIGH);  // Turn the LED off 
    delay(100);                   // Wait 100ms 
  } 
} 
void setup() 
{ 
  Serial.begin(115200); 
  while (!Serial); 
  Serial.print(F("\nStarting ESP8266_ISR_MultiServos on ")); 
  Serial.println(ARDUINO_BOARD); 
  Serial.println(ESP8266_ISR_SERVO_VERSION); 
  pinMode(LED_PIN, OUTPUT);       // Initialize LED pin as an output 
  digitalWrite(LED_PIN, HIGH);    // Turn off LED initially 
  servoIndex1 = ISR_Servo.setupServo(5, MIN_MICROS, MAX_MICROS); 
  if (servoIndex1 != -1) 
    Serial.println(F("Setup Servo1 OK")); 
  else 
    Serial.println(F("Setup Servo1 failed")); 
  Blynk.begin(BLYNK_AUTH_TOKEN, ssid, pass); 
} 
void loop() 
{ 
  Blynk.run(); 
  if (Serial.available() > 0) 
  { 
    int received = Serial.parseInt(); 
    if (received >= 0 && received <= 180) 
    { 
      targetPosition = received; 
      moveRequested = true; 
      Serial.print(F("Received new position from Serial Monitor: ")); 
      Serial.println(targetPosition); 
      blinkLED(); // Blink LED when data is received from Serial Monitor 
      Blynk.virtualWrite(VIRTUAL_PIN, targetPosition); // Update Blynk with the new position 
    } 
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    else 
    { 
      Serial.println(F("Position out of range (0-180).")); 
    } 
  } 
  if (moveRequested && servoIndex1 != -1) 
  { 
    currentPosition = ISR_Servo.getPosition(servoIndex1); 
    if (currentPosition != targetPosition) 
    { 
      Serial.print(F("Moving servo from ")); 
      Serial.print(currentPosition); 
      Serial.print(F(" to ")); 
      Serial.println(targetPosition); 
      // Move servo to the target position 
      if (currentPosition < targetPosition) 
      { 
        for (int position = currentPosition; position <= targetPosition; position++) 
        { 
          ISR_Servo.setPosition(servoIndex1, position); 
          delay(10); // Adjust delay as needed 
        } 
      } 
      else 
      { 
        for (int position = currentPosition; position >= targetPosition; position--) 
        { 
          ISR_Servo.setPosition(servoIndex1, position); 
          delay(10); // Adjust delay as needed 
        } 
      } 
      // Move servo back to 0 degrees 
      Serial.println(F("Returning servo to 0 degrees")); 
      if (targetPosition != 0) 
      { 
        for (int position = targetPosition; position >= 0; position--) 
        { 
          ISR_Servo.setPosition(servoIndex1, position); 
          delay(10); // Adjust delay as needed 
        } 
        Blynk.virtualWrite(VIRTUAL_PIN, 0); 
      } 
      moveRequested = false; 
    } 
  } 
  delay(2000); // Adjust delay as needed 
} 
BLYNK_WRITE(VIRTUAL_PIN) // Blynk virtual pin handler 
{ 
  int received = param.asInt(); // Read integer value from Blynk app 
  if (received >= 0 && received <= 180) // Check if within valid range 
  { 
    targetPosition = received; 
    moveRequested = true; 
    Serial.print(F("Received new position from Blynk: ")); 
    Serial.println(targetPosition); 
    blinkLED(); // Blink LED when data is received from Blynk 
  } 
  else 
  { 
    Serial.println(F("Position out of range (0-180).")); 
  } 
} 

 

 
 


