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อุปกรณ์และหลกัการท างาน 

 

 

 

กล่องควบคุม  

อุปกรณ์หมายเลข 1  
ชุดควบคุมมอเตอร์สเตป็มอเตอร์ (Stepper motor หรือ Stepping motor) รับสัญญาณจากรีโมทคอนโทรล

หรือเคร่ืองรับส่งสัญญาณไร้สาย (Receiver modulator)  เพื่อสั่งงานมอเตอร์ให้ท างานตามท่ีควบคุมผ่านรีโมท
ควบคุมการท างาน โดยมีการเขียนชุดค าสั่งหรือโปรแกรมคอมพิวเตอร์ในรูปแบบโคด้ (Code) การควบคุม เช่น 
การหมุนซา้ย-ขวา การเดินของรถและการป้อน (Feed) ใหอ้าหารดว้ยภาษาซีจากโปรแกรม Arduino IDE 

 
 
 
 
 
 
 



 
 

 

 

 
 

 
ชุดวงจร Arduino ใชส้ าหรับควบคุมการท างาน 3 ส่วน (ควบคุมมอเตอร์) ผา่นรีโมทควบคุม ไดแ้ก่ 
1. ควบคุมการเดินหน้าถอยหลงัของเคร่ืองโดยใช้กระแสไฟฟ้าคงท่ีและป้องกนัการกระชากขณะ Start

มอเตอร์โดยมีหน่วยความเร็ว m/min 
2. ควบคุมการหมุนของถงับรรจุอาหารโดยก าหนดใหถ้งัหมุนได ้180๐ ในการให้อาหารส าหรับรางอาหาร

ทั้งแบบแถวคู่ซา้ยขวาและกรณีรางอาหารดา้นเดียว 
3. ควบคุมการหมุนขบัของสกรูล าเลียงป้อนอาหารลงราง โดยสามารถก าหนดความเร็วข้ึนอยูก่บัการเดิน

ของรถใหอ้าหารท่ีก าหนดและปรับไดจ้ากรีโมทควบคุม 
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Arduino ควบคุม 

โค้ด (Code) การควบคุมหมุนถัง 
#define Trig 2 
#define Echo 3 
#include ‹Servo.h> 
Servo myservo; 
long duration; 
int distance; 
void setup 0 { 
myservo.attach(A0); 
pinMode(Trig, OUTPUT); 
pinMode(Echo, INPUT); 
void loop( 1 
digitalWrite(Trig, LOW); 
delayMicroseconds(5); 
digitalWrite(Trig, HIGH); 
delay Microseconds(10); 
digitalWrite(Trig, LOW); 
duration = pulseln(Echo, HIGH); 
distance = duration * 0.034 / 2; 
if (distance <= 40) 
myservo.write(150); 
delay(1000); 
else { 
myservo.write(0); 
delay(500); 
｝ 
 
 



โค้ด (Code) การควบคุมเดินหน้าถอยหลงั 
#include <PS2X_lib.h>  //for v1.6 
#define SPEED_1  80 
#define SPEED_2  160 
#define SPEED_3  200 
#define SPEED_4  250 
PS2X ps2x; // create PS2 Controller Class 
//right now, the library does NOT support hot pluggable controllers, meaning  
//you must always either restart your Arduino after you conect the controller,  
//or call config_gamepad(pins) again after connecting the controller. 
int error = 0;  
byte type = 0; 
byte vibrate = 0; 
int R1PWM_Output = 3; // Arduino PWM output pin 5; connect to IBT-2 pin 1 (RPWM) 
int R2PWM_Output = 5; // Arduino PWM output pin 6; connect to IBT-2 pin 2 (LPWM) 
int L1PWM_Output = 9; // Arduino PWM output pin 5; connect to IBT-2 pin 1 (RPWM) 
int L2PWM_Output = 6    ; // Arduino PWM output pin 6; connect to IBT-2 pin 2 (LPWM) 
String inString = "";    // string to hold input 
int motorPWM = 0; 
int defaultSpeed = 80; 
int leftAdd = 20;  
void setup() 
{ 
  Serial.begin(9600); 
  pinMode(R1PWM_Output, OUTPUT); 
  pinMode(R2PWM_Output, O... 
 
 
 



โค้ด (Code) การควบคุมหมุนเกลยีวล าเลียงอาหาร 
#define BLYNK_PRINT Serial #include 
#include <BlynkSimpleEsp8266.h> 
#define ON LOW #define OFF HIGH 
char auth] = "PWM"; 
char ssid| = ; 
char pass] = '''; 
void setup) 
{ 
｝ 
Serial.begin(9600); 
Blynk.begin(auth, "motor.h"); 
void loop) 
Blynk.run; 
} 
 
อุปกรณ์หมายเลข 2  

ชุดรับสัญญาณรีโมทคอนโทรล (Receiver modulator) เป็นตวัรับสัญญาณจากรีโมทคอนโทรลมาแปลง

เป็นแรงดนัไฟฟ้าจากการควบคุมระยะไกลเพื่อสั่งการมอเตอร์ 

 
อุปกรณ์หมายเลข 3  

ชุดวงจรลดแรงดนัแบบ Step-Down ใชแ้ปลงกระแสไฟฟ้าจาก 12 V เป็น 5 V เพื่อจ่ายกระแสไฟฟ้าเล้ียง
ตวัรับสัญญาณวทิยจุากรีโมทคอนโทรล 
 
อุปกรณ์หมายเลข 4 

ชุดวงจรลดแรงดนัแบบ Step-Up แปลงกระแสไฟฟ้าจาก 12 V เป็น 16 V เพื่อเพิ่มแรงดนัไฟฟ้าให้กบั
มอเตอร์ 

 
 



อุปกรณ์หมายเลข 5  
 ชุดควบคุมรอบมอเตอร์ของสกรูล าเลียงอาหารใหมี้รอบการท างานท่ีเหมาะสมและสัมพนัธ์กบัการหมุน
ของลอ้และการเดินเคล่ือนท่ีของรถใหอ้าหาร 
 
อุปกรณ์หมายเลข 6 

พดัลม DC 12 V (1.38 W) ส าหรับระบายความร้อนใหก้บัแผงวงจรและชุดควบคุมภายในตูค้วบคุม 
 

ชุดหมุนขับของสกรูล าเลียงป้อนอาหารลงราง 

มอเตอร์ 12 V 250 W อุปกรณ์หมายเลข 1 ใช้ขบัเพลาผ่านเฟืองและโซ่หมุนเพลาอุปกรณ์หมายเลข 2 
และ 3 ตามล าดบั สกรูหมุนฟีตอาหารจากถงัความจุขนาดเส้นผา่นศูนยก์ลาง 15 น้ิวคร่ึง สูง 27 น้ิว  (ถงัมีความจุ
อาหารได ้83 kg) ใหอ้อกมาทางช่องปล่อยอาหารลงราง 
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ชุดควบคุมการเคล่ือนทีข่องรถและถังอาหาร (ชุดแบทเตอร่ีและมอเตอร์ขับเดิน-หมุน) 
 

 

 

มอเตอร์เกียร์หมุนถงั 12 V 300 W ส าหรับหมุนถงัอาหาร 180๐ ส าหรับรางอาหารดา้นซ้ายและขวาของคอกกดั 
มอเตอร์ 12 V 250 W ใชส้ าหรับขบัเคล่ือนลอ้ของรถใหอ้าหารเพื่อเดินบนราง 
แบตเตอร่ีแรงดนัไฟฟ้าขนาด 12 V 7A ปล่อยกระแสไฟฟ้าใหอุ้ปกรณ์ และวงจรต่างๆ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

มอเตอร์เกียร์
หมุนถงั 

มอเตอร์
เดินรถ 

แบตเตอร่ี 



ข้อเสนอแนะการใช้งานระบบให้อาหารอตัโนมัติ 

เคร่ืองใหอ้าหารอตัโนมติัใชง้านฟีตป้อนอาหารเม็ดส าเร็จ อาหารผงแบบแหง้ความช้ืนนอ้ย ใชไ้ดดี้กบั 

เปลือกถวัเหลืองจากการสี มนัป่น อาหารผสม อาหารเมด็ส าเร็จรูป กากบีบปาลม์น ้ามนัแหง้ กากบีบสับปะรด 

และอาหารผสม และกระถินสดท่ีผา่นการสับละเอียด  

ประเภทอาหาร ข้อควรปฏิบัติ 
อาหารส าเร็จรูปแบบเมด็ 

 

สามารถน ามาใช้ได้ดี ไม่มีปัญหาต่อการใช้งานและ
การท าความสะอาด ปกติใชป้้อนอาหารเสริมหลงัให้
กระถินสดสับย่อย หรือผสมไปพร้อมกันโดยผ่าน
เคร่ืองผสมมาก่อน ง่ายต่อการท าความสะอาดเคร่ือง
หลงัใชง้านหรือไม่จ  าเป็นตอ้งท าความสะอาด 

อาหารผสมจากเคร่ือมผสม 

 

สามารถน ามาใช้ได้แต่ควรระวงัความช้ืน  (ก าบีบ
อาหารผสมแลว้ตอ้งไม่มีน ้า)  เน่ืองจากสามารถอุดตนั
หรือส่งผลต่อการป้อนอาหารได ้ถา้มีความช้ืนสูงการ
ท าความสะอาดเคร่ืองหลังใช้งานจะยากกว่าเม่ือ
เปรียบเทียบกบัอาหารเม็ดหรือเปลือกถวัเหลืองจาก
การสีและมนัป่น 

แยมสับปะรด 

 

สามารถน ามาใช้ได้แต่ควรระวงัความช้ืน (ก าบีบ
อาหารผสมแล้วต้องไม่มีน ้ า) การท าความสะอาด 
สามารถอุดตนัหรือส่งผลต่อการป้อนอาหารได้ถ้ามี
ความช้ืนสูง (ก าอาหารผสมแลว้ตอ้งไม่มีน ้ า) การท า
ความสะอาดเค ร่ืองหลังใช้งานจะยากกว่า เ ม่ือ
เปรียบเทียบกบัอาหารเม็ดหรือเปลือกถวัเหลืองจาก
การสีและมนัป่น 



 

สามารถน ามาใช้ได้ดี ไม่มีปัญหาต่อการใช้งานและ
การท าความสะอาด ใช้ป้อนเสริมหลงัให้กระถินสด
สับยอ่ยหรือผสมไปพร้อมกนั และง่ายต่อการท าความ
สะอาดเคร่ืองหลงัใช้งานหรือไม่จ  าเป็นตอ้งท าความ
สะอาด 

กระถินสดสับ 

 
หยาบ 

 
ละเอียด 
 

ควรระวงัการสับย่อยดว้ยเคร่ืองสับย่อยบางรุ่น ท่ีให้
กระถินสดสับหยาบเกินไปจึงจะก่อให้เกิดปัญหาต่อ
การฟีตป้อนอาหารได้ เกิดการติดของสกรูป้อน 
ดงันั้นส าหรับกระถินสดสับยอ่ยควรมีการสับย่อยให้
ละเอียดก่อนน ามาใช้กับระบบให้อาหารอัตโนมัติ
ตอ้งมีการสับยอ่ยใหล้ะเอียดดว้ยเคร่ืองท่ีเหมาะสม 
 

 

 

 

 

 

 

 

 



การดูแลและการบ ารุงรักษา 
 

ช้ินส่วน ข้อควรปฏิบัติ 
1. เฟือง โซ่ และชุดเคล่ือนท่ีของรถ 
 

อดัจารบีทุกๆสัปดาห์ 

2. ถงับรรจุอาหาร ท่อล าเลียง สกรูฟีต
อาหาร 

ไม่ควรใหอ้าหารคา้งขา้มวนั จะท าใหเ้กิดการติดของสกรูฟีต
อาหารฟีตอาหาร 

3. แบตเตอร่ี ตรวจสอบและชาร์จแบตเตอร่ีเม่ือไฟอ่อน 
4. รีโมทควบคุมเคร่ือง Flysky FS-I6X เบตเตอร่ี AA จ านวน 4 กอ้นชาร์จหรือเปล่ียนเม่ือไฟอ่อน 

ขอ้มูลเพิ่มเติมการใชรี้โมท
(https://www.youtube.com/watch?v=nL8SSgNGpv8&list=PL-
z8C4Qn7ifeNttMFuKKFIDEENpbOcfqM) 

5. รางส าหรับรถใหอ้าหาร ไม่ควรใส่อาหารในรถหรือระบบใหอ้าหารอตัโนมติัมากเกิน
ก าหนดของระบบท่ีก าหนดไว ้(ความจุอาหารได ้83 kg)) หรือ
ใส่ท่ิงไวเ้ป็นระยะเวลานานเพราะจะท าใหร้างขนส่งโก่งงอได ้
และหมัน่ตรวจสอบพื้นโรงเรือนเน่ืองจากเป็นพื้นไม ้การผุของ
พื้นไมโ้รงเรือนส่งผลกระทบกบัรางเล่ือนไดจ้ากการรับน ้าหนกั
ของรถใหอ้าหาร (ซ่อมแซมเปล่ียนพื้นไม่ท่ีผกุ่อนเดินระบบให้
อาหารอตัโนมติับนโรงเรือน) 

 

 

 

 

 

 


