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ค าช้ีแจง ให้ผู้เรียนทุกคนท าการทดลองตามใบงานการทดลองท่ี 14 เรื่องโปรแกรมวัดวัดระยะด้วยโมดูล
อัลตร้าโซนิค  HC-SR04 ตามข้ันตอนการปฏิบัติงาน 
จุดประสงค์ท่ัวไป 

เพื่อให้มีทักษะการปฏิบัติงานโปรแกรมวัดระยะด้วยโมดูลอัลตร้าโซนิค  HC-SR04 
จุดประสงค์การเรียนรู้เชิงพฤติกรรม (เพื่อให้ผู้เรยีน.....) 

1. สามารถใช้โปรแกรม Arduino IDE ในการเขียนโปรแกรมภาษา C เบ้ืองต้นได้อย่างถูกต้อง 
2. สามารถใช้งานไมโครคอนโทรลเลอร์ บอร์ด Arduino UNO R3 เบือ้งต้นได้อย่างถูกต้อง 
3. สามารถประกอบและทดสอบวงจรวัดวัดระยะด้วยโมดูลอัลตร้าโซนิค  HC-SR04ได้อย่างถกูต้อง 
4. สามารถเขียนโปรแกรมควบคุมการวัดวัดระยะด้วยโมดูลอัลตร้าโซนิค  HC-SR04ได้อย่างถูกต้อง 
5. สามารถประยุกต์ใช้งานไมโครคอนโทรลเลอร์บอร์ด Arduino UNO R3 เบือ้งต้นได้อย่างถูกต้อง 
6. มีกิจนิสัยในการแสวงหาความรู้เพิ่มเติม การท างานด้วยความประณีต รอบคอบและปลอดภัย 

เคร่ืองมือและอุปกรณ์ 
1. โปรแกรม Arduino IDE 1.8.4 หรือสูงกว่า   1 โปรแกรม 
2. สาย USB ส าหรับ Arduino Uno R3   1 เส้น 
3. ชุดทดลอง Arduino Uno R3 พร้อมสายต่อวงจร  1 ชุด 
4. เครื่องคอมพิวเตอร์แบบพกพา    1 เครื่อง 
5. แผงต่อวงจร      1 ตัว 
6. มัลติมิเตอร์      1 ตัว 
7. เครี่องมือประจ าตัว     1 ชุด 

ข้อห้ามและข้อควรระวัง 
1. ไม่เล่นและหยอกล้อกันในเวลาปฏิบัติงาน 
2. ควรระวังไม่วางบอร์ด Arduino Uno R3 หรือชีลต่างๆ บนโต๊ะโลหะหรือท่ีวางท่ีเป็นโลหะเพราะ

อาจเกิดการลัดวงจรของภาคจ่ายไฟได้ 
3. ไม่ควรต่อสายต่อวงจรในบอร์ด Arduino Uno R3 ท้ิงไว้ ควรถอดสายต่อวงจรออกให้หมด 

เพราะผล การทดลองอาจเกิดการผิดพลาดไม่เป็นไปตามทฤษฎีได้ 
4. ไม่ควรถอดสายสายโหลด USB เข้าออกตลอดเวลา เพราะอาจท าให้ภาคจ่ายไฟของบอร์ด 

Arduino Uno R3 เสียหายได้ 
5. ควรระวังเครื่องมือและอุปกรณ์เสียหายจากการปฏิบัติงานไม่ถูกต้องตามข้ันตอนและไม่ปลอดภัย 
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ทฤษฎี 
เสียงเป็นคล่ืนชนิดหนึ่งท่ีสามารถเดินทางผ่านอากาศได้ดังนั้นถ้าใช้คุณสมบัตินี้มาสร้างเครื่องวัด 

ระยะทางโดยอาศัยการเดินทางของเสียงผ่านอากาศก็สามารถท าได้เช่นกัน เนื่องจากความถี่เสียงจะมีช่วง 
ของความถ่ีช่วงหนึ่งท่ีมนุษย์สามารถได้ยินเสียงได้คืออยู่ในช่วง 20Hz-20kHz ดังนั้นหากใช้เสียงในช่วงนี้ ก็
จะเป็นการรบกวนการได้ยินของมนุษย์ด้วย ดังนั้นจึงต้องใช้ความถ่ีท่ีสูงกว่าความถ่ีเสียงปกติเพื่อ หลีกเล่ียง
การได้ยินของมนุษย์ในปัจจุบนัได้มีการใช้ความถ่ี 40kHz เพื่อใช้ในการวัดระยะทางความถี่นี้ เป็นความถี่ท่ี
สูงกว่าเสียงท่ีมนุษย์ได้ยินจึงเรียกเสียงนี้ว่า “อัลตร้าโซนิค” โมดูลวัดระยะทางโดยใช้อัลตร้าโซนิคจะ
ประกอบด้วยล าโพงท่ีส่งคล่ืนเสียงและไมโครโฟนท่ีท าหน้าท่ีเป็นตัวรับเสียง แต่เนื่องจากตัวล าโพงในโมดูล
มีขนาดเล็กเสียงท่ีส่งออกจึงมีเสียงเบาท าให้ระยะของการวัดไม่ไกลนักซึ่งจะมีระยะไม่ เกิน 5 เมตรและมี
มุมท่ีใช้งานแคบดังรูป 

 
 

รูปท่ี 14.1 แสดงกราฟเปรียบเทียบคาแรงดันกับระยะทาง 
 

 โมดูลอลัตราโซนิคส าหรับวัดระยะทางถูกสร้างมีให้เลือกใช้หลายรุ่นแต่ละรุ่นมีข้อแตกต่างกัน 
อย่างเดียวคือความแม่นย าของการวัดดังตาราง การเลือกใช้งานหากระดับความแม่นย าไม่ส าคัญมากนัก 
โมดูล HR-SC04 จึงเหมาะท่ีจะน ามาทดลองใช้ในใบงานเนื่องจากเป็นโมดูลวัดระยะท่ีมีราคาถูกกว่ารุ่น
อื่นๆ 
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ตารางท่ี 14.1 แสดงคุณสมบัติของอัลต้าโซนิคแต่ละรุ่น 
 HR-SC04 HY-SRF05 US-100 
1. Sensor angle 
2. Detection distance 
3. precision  
4. Working Voltage 
5. Static current 

< 15 degrees 
2cm-450cm 

~3 mm 
5VDC 
< 2mA 

< 15 degrees 
2cm-450cm 

~2 mm 
5VDC 
< 2mA 

< 15 degrees 
2cm-450cm 

~1 mm 
5VDC 
< 2mA 

การเขียนโค้ดโปรแกรมเพื่อวัดระยะทางด้วยโมดูลอัลต้าโซนิคสามารถเขียนโดยไม่พึงไลบรารี่ก็ ได้ 
หรือถ้าหากต้องการใช้ไลบรารี่เพื่อให้การเขียนโค้ดง่ายข้ึนสามารถดาวน์โหลดได้ท่ี 
 
ตารางท่ี 14.2 แสดงแหล่งดาวน์โหลดไลบรารี่ส าหรับอัลต้าโซนิค 

ไลบรารี ่ แหล่งดาวน์โหลด 
Ultrasonic.h https://github.com/ErickSimoes/Ultrasonic 

 
มีขั้นตอนการด าเนินการเพื่อน าไลบรารี่มาใช้งานดังนี้ 

1. ดาวน์โหลดไลบรารี่ซึ่งเป็นไฟล์ Zip ดังรูป 

 
รูปท่ี 14.2 การดาวน์โหลดไลบรารี่ที่น ามาใช้งาน   

2. ท าการเพิ่มไลบรารี่ลงในโปรแกรม Arduino IDE โดยการเพิ่มจากไฟล์ zip แล้วท าการหาไฟล์ 
zip ท่ีได้จากการดาวน์โหลดในข้อ 1 

 



 

สาขาวิชา   อิเล็กทรอนิกส์ 
ใบงานการทดลองที่ 14 

ชื่อวิชา       ไมโครคอนโทรลเลอร์ 

รหัสวิชา      2105-2105 หน้าท่ี 
128 ชื่องาน           งานโปรแกรมวัดระยะด้วยโมดูลอัลตร้าโซนิค  HC-SR04 

 

จัดท าโดยนายสง่า  คูค า           ครูแผนกวิชาช่างอิเล็กทรอนิกส์     วิทยาลัยเทคนิคพัทยา || หน้า  128 

 

 
 

รูปท่ี 14.3 การเพิ่มไลบรารี่ที่เป็นไฟล์ zip ลงในโปรแกรม Arduino IDE 
 

ฟังก์ชั่น Arduino ท่ีใช้งานในใบงานการทดลอง 
1. ฟังก์ชั่นก าหนดโหมดการท างานให้กับขาพอร์ต โดยสามารถก าหนดได้ท้ังขาดิจิทัลโดยใส่ 

เพียงตวัเลขของขา (0, 1, 2,…13) และขาแอนาลอกท่ีต้องการให้ท างานในโหมดดิจิทัลแต่ การใส่ขาต้องใส่ 
A น า หน้าซึ่งใช้ได้เฉพาะ A0, A1,…A5 ส่วนขา A6 และ A7 ไม่สามารถใช้งานในโหมดดิจิทัลได้ รูปแบบ
ของฟังก์ช่ันเป็นดังนี้ 
 pinMode(pin,mode);  

pin : หมายเลขขาท่ีต้องการเซตโหมด,mode : INPUT, OUTPUT, INPUT_PULLUP 
2. ฟังก์ชั่นส่งค่าลอจิกดิจิทัลไปยังขาพอร์ต ค่า HIGH เป็นการส่งลอจิก 1 และค่า LOW เป็นการ 

ส่งลอจิก 0 ออกไปยังขาพอร์ต ฟังก์ช่ันนี้จะท างานได้ต้องมีการใช้ฟังก์ช่ัน pinMode ก่อน รูปแบบของ
ฟังก์ช่ันเป็นดังนี้ 

digitalWrite(pin,value);  
pin : หมายเลขขาท่ีต้องการเขียนลอจิกออกพอร์ต ,value : HIGH หรือ LOW 

3. ฟังก์ชั่นอ่านค่าลอจิกดิจิทัลที่ขาพอร์ต เป็นการอ่านค่าเข้ามาซึ่งอาจน ามาเก็บไว้ในตัวแปรไว้ 
ตรวจสอบลอจิกทีหลังหรือจะตรวจสอบลอจิกแบบทันทีก็ได้ ฟังก์ช่ันนี้จะท างานได้ต้องมี การใช้ฟังก์ช่ัน 
pinMode ก่อน รูปแบบของฟังก์ช่ันเป็นดังนี้ 

digitalRead(PIN); pin : หมายเลขขาพอร์ตท่ีต้องการอ่านลอจิก   
ตัวอย่างเช่น value=digitalRead(2); หมายถึง อ่านค่าลอจิกท่ีขา D2 มาเก็บไว้ในตัวแปร value 

if(digitalRead(2)==LOW) หมายถึง ตรวจสอบขา D2 ว่าเป็นลอจิก 0 หรือไม่ 
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4. ฟังก์ชั่นหน่วงเวลาหรือฟังก์ชั่นหยุดค้าง การใช้งานสามารถก าหนดตัวเลขของเวลาท่ี ต้องการ
หยุดค้าง ตัวเลขท่ีใส่เป็นตัวเลขของเวลาหน่วยเป็นมิลลิ วินาที ตัวเลขของเวลาท่ีใส่ ได้ สูงสุดคือ 
4,294,967,295 ซึ่งเป็นขนาดของตวัแปร unsigned long รูปแบบของฟังก์ช่ันเป็นดังนี้ 

Delay(ms); ms : ตัวเลขท่ีหยุดค้างของเวลาหน่วยมิลลิวินาที (unsigned long) 
5. ฟังก์ชั่นก าหนดความเร็วในการสื่อสารทางพอร์ตอนุกรม รูปแบบของฟังก์ช่ันเป็นดังนี้ 

Serial.begin(speed); speed: ตัวเลขของอัตราเร็วในการส่ือสารผ่านพอร์ตอนุกรม 
6. ฟังก์ชั่นส่งข้อมูลออกพอร์ต เป็นฟังก์ช่ันท่ีใช้ในการส่งข้อมูลออกทางพอร์ตอนุกรมหรือพิมพ์

ข้อมูลออกทางพอร์ตเพื่อแสดงผลท่ีจอคอมพิวเตอร์ เมื่อพิมพ์เสร็จตัวเคอร์เซอร์จะรออยู่ท่ีท้ายส่ิงท่ีพิมพ์
นั้น ๆ รูปแบบของฟังก์ช่ันเป็นดังนี้ 

Serial.print(val);  Serial.print(val, format); 
7. ฟังก์ชั่นส่งข้อมูลออกพอร์ต คล้ายกับฟังก์ช่ัน Serial.print ต่างกันตรงท่ีเมื่อพิมพ์เสร็จตัว 

เคอร์เซอร์จะขึ้นมารอยังบรรทัดใหม่ ดังนั้นเมื่อส่ังพิมพ์ครั้งถัดไปข้อมูลท่ีปรากฏจะอยู่ท่ีบรรทัดใหม่ แทนท่ี
จะต่อท้ายเหมือนกับฟังก์ช่ัน  Serial.print รูปแบบของฟังก์ช่ันเป็นดังนี้ 

Serial.println(val); Serial.println(val, format); 
8. ฟังก์ช่ันวัดความกว้างของพัลซ์ โดยค่าท่ีวัดได้เป็นเวลาหน่วยเป็นไมโครวินาที (uS) ผู้ใช้งาน 

สามารถระบุลอจิกของสัญญาณท่ีใช้ในการวัดได้ เช่นเมื่อก าหนดลอจิกท่ีใช้ตรวจจับเป็น HIGH ฟังก์ช่ันจะ
เริ่มนับเวลาเมื่อขาสัญญาณท่ีตรวจจับเป็นลอจิก HIGH โดยนับเวลาไป จนกว่าสัญญาณจะเป็นเป็น LOW 
เวลาท่ีได้เป็นตัวเลขท่ีมีหน่วยเป็นไมโครวินาที รูปฟังช่ัน เป็นดังนี้ 

pulseIn(pin, value); 
 pin: ขาพอร์ตท่ีใช้ในการตรวจจบัสัญญาณพลัซ์  

value: ค่าลอจิกท่ีใช้ก าหนดเพื่อใช้ในนับเวลาโดยฟังก์ช่ันจะหยุดนับเมื่อค่า ลอจิกเป็น
ตรงข้าม 

ตัวอย่างเช่น   duration = pulseIn(12, HIGH);  
หมายถึง วัดความกว้างของพัลซ์โดยการจับเวลา เมื่อขา D12 เป็นลอจิก HIGH 

จนกระท่ังขา D12 มีการเปล่ียนลอจิกเป็น LOW โดยค่าท่ีได้เป็นตัวเลขหน่วยเป็น ไมโครวินาทีแล้วเอาไป
เก็บไว้ในตัวแปร duration 
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ฟังก์ชั่นใช้งานของไลบรารี่ Ultrasonic.h 
 การอ่านค่าจากโมดูล Ultrasonic จ าเป็นต้องใช้ไลบรารี่ช่วยงาน ซึ่งไลบรารี่ไม่ได้ถูกเพิ่มเข้ามาใน 
ตัวโปรแกรม Arduino IDE ต้ังแต่แรกจ าเป็นต้องติดต้ังเพิ่มเติม โดยมีฟังก์ช่ันให้ใช้งานดังนี้  

1. ฟังก์ชั่นก าหนดขาเชื่อมต่อ ใช้ในการระบุขาท่ีใช้เช่ือมต่อให้ตัวโปรแกรมรับรู้ รูปแบบดังนี้ 
Ultrasonic ultrasonic(Trig PIN,Echo PIN); 
Trig PIN : ตัวเลขระบุขาพอร์ตท่ีใช้เช่ือมต่อกับขา Trig ของโมดูล  
Echo PIN : ตัวเลขระบุขาพอร์ตท่ีใช้เช่ือมต่อกับขา Echo ของโมดูล    
ตัวอย่างเช่น   Ultrasonic ultrasonic(9,8);   หมายถึง ต่อไปในโปรแกรมจะใช้ช่ือ ultrasonic 

ในการเรียกใช้งานโมดูล โดยมีการ เช่ือมต่อขาพอร์ต D9 เข้าท่ีขา Trig และขาพอร์ต D8 เข้าท่ีขา Echo 
ของโมดูล  

2. ฟังก์ชั่นอ่านค่าระยะทาง ใช้อ่านค่าระยะทางจากตัวโมดูลโดยสามารถระบุหน่วยท่ีต้องการวัดได้ 
2 แบบคือ เซนติเมตร (CM) และหน่วยที่เป็นนิ้ว (INC) รูปแบบเป็นดังนี้ 

.distanceRead(); 
Unit : หน่วยที่ต้องการวัด CM, INC    
ตัวอย่างเช่น   Serial.print(ultrasonic. distanceRead (CM));    
หมายถึง แสดงผลระยะท่ีวัดได้หน่วยเป็นเซนติเมตรทางพอร์ตอนุกรม 

การเปลยี่นค่า time out เพื่อปรับระยะการวัด (ส าหรับเม่ือใช้งานไลบรารี่) 
ค่าเริ่มต้นของไลบรารี่ก าหนดค่า time out ไว้ท่ี 20000UL ท าให้สามารถวัดระยะได้ไกลสุด 

ประมาณ 3.4 เมตร การใช้ฟังก์ช่ันท่ีมีการป้อนค่า 2 ค่าท่ีเป็นขาเช่ือมต่อดังนี้ 
Ultrasonic ultrasonic(Trig PIN,Echo PIN); 
 Trig PIN :   ขา Trig ของโมดูลอลัตร้าโซนิค  

Echo PIN :  ขา Echo ของโมดูลอลัตร้าโซนิค 
ผู้ใช้สามารถเปล่ียนค่าระยะการวัดได้ โดยการก าหนดค่า TimeOut เข้าในฟังก์ช่ัน ตัวอย่างเช่น 
 Ultrasonic ultrasonic(Trig PIN,Echo PIN,MaxTimeout); 
  Trig PIN :   ขา Trig ของโมดูลอลัตร้าโซนิค   

Echo PIN :  ขา Echo ของโมดูลอลัตร้าโซนิค   
Max.TimeOut :  ค่าเวลา Time out สูงสุดส าหรับวดัระยะท่ีต้องการวัด (µs)    
ตัวอย่างเช่น   Ultrasonic ultrasonic(9,8,29000UL);  
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หมายถึง ใช้ช่ือ ultrasonic แทนตัวเซนเซอร์ ขา Trig ของเซนเซอร์เช่ือมต่อเข้าท่ีขา D9 
ขา Echo ของเซนเซอร์เช่ือมต่อเข้าท่ีขา D8 ค่า TimeOut เท่ากับ 29000 µs ซึ่ง สามารถวัดระยะได้
สูงสุดประมาณ 5 เมตร 
ตารางท่ี 14.3 แสดงการวิธกีารค านวณค่า TimeOut เพื่อให้ได้ระยะการวัดท่ีต้องการ 
ระยะการสูงสุดที่ต้องการวัด สูตร ตัวอย่างการค านวณ 

หน่วยเป็นเซนติเมตร TimeOut=Max.Distance(cm) * 58  500 cm * 58 = 29000 µs 

หน่วยเป็นนิ้ว TimeOut=Max.Distance(inc) * 148  25 inc * 148 = 3700 µs 
หมายเหตุ  ค่า Time out ไม่ควรเกินค่าระยะทางท่ีโมดูลอัลตร้าโซนิคท างานได้นั่นคือ 450 cm 
[ท่ีมา:ครูประภาส สุวรรณเพชร,เอกสารประกอบการอบรม เรียนรู้และลองเล่น Arduino เบ้ืองต้น  (ฉบับ
ปรับปรุงคร้ังที่ 1) ,หน้าท่ี 160-164.] 
 
ล าดับขั้นการทดลอง 
ตอนที่ 1   เขียนโปรแกรมวัดระยะด้วยโมดูลอัลตร้าโซนิค  HC-SR04 แบบไม่ใช้ไลบรารี่ 

แนวคิดการเรียนรู้ คือ เขียนโปรแกรมวัดระยะโดยการใช้โมดูลอัลตร้าโซนิคแบบไม่ใช้ไลบรารี่ 
แสดงผลท่ีจอคอมพิวเตอร์ผ่านทางพอร์ตอนุกรมโดยมีข้ันตอนดังนี ้
1. ประกอบวงจรการวัดระยะด้วยโมดูลอัลตร้าโซนิค  HC-SR04 ใช้บอรด Arduino UNO R3 ดังรูปท่ี 

14.4 
 

 
(ก) วงจรไมโครคอนโทรลเลอร์ท่ีใช้บอร์ด Arduino Uno  
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(ข) การต่อวงจรทดลองในโปรแกรมจ าลองการท างาน 

รูปท่ี 14.4 แสดงการต่อวงจรการวัดระยะด้วยโมดูลอัลตร้าโซนิค  HC-SR04 
 

 เนื่องจากโปรแกรมจ าลองการท างานไม่มีโมเดลอัลตราโซนิครุ่น HR-SC04 ให้จ าลองจึงต้องใช้ 
โมเดลจากไลบรารี่ที่เพิ่มเข้ามา ซึ่งไลบรารี่ดังกล่าวภายในเป็นซีพียูที่เขียนโค้ดให้ส่งค่าเลียนแบบอัลตร้า โซ
นิคซึ่งสามารถปรับค่าได้โดยอาศัยแรงดันควบคุมผ่านการปรับโพเทนธิโอมิเตอร์ ดังนั้นเมื่อใช้งาน จะต้อง
โหลดไฟล์โปรแกรมควบคุมเข้าโมเดลเช่นเดียวกับการจ าลองไมโครคอนโทรลเลอร์ ไฟล์ท่ีต้องโหลดเข้า
โมเดลเป็นไฟล์ภาษาเครื่องท่ีมาพร้อมกับไลบรารี่ดังรูป  
 

 

รูปท่ี 14.5 แสดงไฟล์ภาษาเครื่องส าหรับโมเดลอัลตร้าโซนิค 
 

2. เปิดโปรแกรม  Arduino IDE จากนั้นพิมพ์โค้ดโปรแกรมวัดระยะด้วยโมดูลอัลตร้าโซนิค  HC-SR04
โดยใช้บอรด Arduino UNO R3 ตามรูปท่ี 14.6 ดังต่อไปนี ้
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(ก) ผังงาน 

 
(ข) โค้ดโปรแกรม 

รูปท่ี 14.6 แสดงโปรแกรมวัดระยะด้วยโมดูลอัลตร้าโซนิค  HC-SR04 
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3. บันทึกไฟล์โค้ด ช่ือ Lab14-1 

4. ท าการ Compile โค้ด  Lab14-1 

5. เช่ือมต่อสาย USB กับ บอรด์ Arduino Uno R3  
6. Upload โปรแกรม Lab14-1 ลงบอรด Arduino UNO R3  
7. สังเกตวงจรการท างานและบันทึกผลการทดลอง 

........................................................................................................................................................ 

........................................................................................................................................................ 

........................................................................................................................................................ 

....................................................................................................................................................... 

........................................................................................................................................................ 

....................................................................................................................................................... 

........................................................................................................................................................ 
8. ค าถามท้ายการทดลองตอนท่ี 1 จากโค้ดโปรแกรม Lab14-1 จงตอบค าถามต่อไปนี้ 

8.1. บรรทัดท่ี 1,2 ท าหน้าท่ี................................................................................................................ 
8.2. บรรทัดท่ี 5 ท าหน้าท่ี................................................................................................................... 
8.3. บรรทัดท่ี 6,7 ท าหน้าท่ี............................................................................................................... 
8.4. บรรทัดท่ี 11 ท าหน้าท่ี................................................................................................................. 
8.5. บรรทัดท่ี 12-16 ท าหน้าท่ี........................................................................................................... 
8.6. บรรทัดท่ี 17 ท าหน้าท่ี................................................................................................................. 
8.7. บรรทัดท่ี 18 ท าหน้าท่ี................................................................................................................ 
8.8. บรรทัดท่ี 19 ท าหน้าท่ี................................................................................................................ 

 
ตอนที่ 2   เขียนโปรแกรมวัดระยะด้วยโมดูลอัลตร้าโซนิค  HC-SR04 แบบใช้ไลบรารี่ 

แนวคิดการเรียนรู้ คือ เขียนโปรแกรมวัดระยะโดยการใช้โมดูลอัลตร้าโซนิคแบบใช้ไลบรารี่ 
แสดงผลท่ีจอคอมพิวเตอร์ผ่านทางพอร์ตอนุกรม โดยมีข้ันตอนดังนี ้
9. เปิดโปรแกรม  Arduino IDE จากนั้นพิมพ์โค้ดโปรแกรมวัดระยะด้วยโมดูลอัลตร้าโซนิค  HC-SR04

โดยใช้บอรด Arduino UNO R3 ตามรูปท่ี 14.7 ดังต่อไปนี ้
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(ก) ผังงาน 

 
(ข) โค้ดโปรแกรม 

รูปท่ี 14.7 แสดงโปรแกรมวัดระยะด้วยโมดูลอัลตร้าโซนิค  HC-SR04 
 

10. บันทึกไฟล์โค้ด ช่ือ Lab14-2 

11. ท าการ Compile โค้ด  Lab14-2 

12. เช่ือมต่อสาย USB กับ บอร์ด Arduino Uno R3  
13. Upload โปรแกรม Lab14-2 ลงบอรด Arduino UNO R3  
14. สังเกตวงจรการท างานและบันทึกผลการทดลอง 

........................................................................................................................................................ 

........................................................................................................................................................ 

........................................................................................................................................................ 

........................................................................................................................................................ 
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15. ค าถามท้ายการทดลองตอนท่ี 2 จากโค้ดโปรแกรม Lab14-2 จงตอบค าถามต่อไปนี้ 
15.1. บรรทัดท่ี 1 ท าหน้าท่ี................................................................................................................ 
15.2. บรรทัดท่ี 2 ท าหน้าท่ี................................................................................................................... 
15.3. บรรทัดท่ี 4 ท าหน้าท่ี............................................................................................................... 
15.4. บรรทัดท่ี 8 ท าหน้าท่ี................................................................................................................. 

 
ตอนที่ 3   เขียนโปรแกรมควบคุมการติดดับของ LED จากระยะห่างของวัตถุ 

แนวคิดการเรียนรู้ คือ เขียนโปรแกรมควบคุมการติดดับของ LED จากระยะห่างของวัตถุท่ีวัดได้ 
หากวัตถุวางอยู่ ในระยะต่ ากว่า 30 cm ให้ LED ติดหากระยะของวัตถุเกิน 30 cm ให้ LED ดับ พร้อม
แสดงผลระยะท่ีจอคอมพิวเตอร์ผ่านทางพอร์ตอนุกรม โดยมีข้ันตอนดังนี ้
16. เปิดโปรแกรม  Arduino IDE จากนั้นพิมพ์โค้ดโปรแกรมวัดระยะด้วยโมดูลอัลตร้าโซนิค  HC-SR04

โดยใช้บอรด Arduino UNO R3 ตามรูปท่ี 14.8 ดังต่อไปนี ้
 

 
 

(ก) ผังงาน 
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(ข) โค้ดโปรแกรม 

รูปท่ี 14.8 แสดงโปรแกรมควบคุมการติดดับของ LED จากระยะห่างของวัตถุ 
 

17. บันทึกไฟล์โค้ด ช่ือ Lab14-3 

18. ท าการ Compile โค้ด  Lab14-3 

19. เช่ือมต่อสาย USB กับ บอร์ด Arduino Uno R3  
20. Upload โปรแกรม Lab14-3 ลงบอรด Arduino UNO R3  
21. สังเกตวงจรการท างานและบันทึกผลการทดลอง 

........................................................................................................................................................ 

........................................................................................................................................................ 

........................................................................................................................................................ 
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