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บทคัดย่อ 
 

                    เน่ืองดว้ยเกิดปัญหาลิฟตต์กเราก็ไดค้ิดโครงงานน้ีขึ้น เพ่ือแกปั้ญหาการเกิดลิฟตต์กโดยการ
เรียนรู้การท างานของลิฟต ์และศึกษาการป้องกนัการเกิดลิฟตต์ก เพราะหากมีเกิดลิฟตต์กอาจเป็นอนัตรายได ้
โดยเกิดจากปัจจยัต่างๆ เช่น ลิฟตข์าด ท าให้เกิดอนัตรายกบัผูค้นได ้ 
                     หลกัการท างานของอุปกรณ์น้ี คือ เมื่อเปิดใชง้านตวัเซนเซอร์ก็จะท างานเพ่ือตรวจก่อนว่าลิฟต์
อยูช่ั้นไหนและหากกดปุ่ มเลือกชั้นมอเตอร์ก็จะท างานสามารถใส่ของที่ตอ้งการไปชั้นต่างๆได ้มอเตอร์จะ
ท างานกบัเฟืองที่อยูช่ั้นบนของลิฟตเ์พ่ือดึงห้องลฟิตข์ึ้นและปลอ่ยตวัถ่วงน ้าหนกัลงในเวลาเดียวกนั และเมื่อ
เกิดลิฟตต์กกา้มปูที่ติดอยูใ่ตห้้องลิฟตพ์นัดว้ยลวดจะดีดไปนีบกบัท่งเหล็กขา้งๆห้องลิฟตท์ าให้ลฟิตห์นยดุ
ทนัที  
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บทที่ 1 
บทน า 

1.1 ความเป็นมาของโครงงาน 
   ปัจจุบนัมีการสร้างตึกและอาคารต่างๆ เพ่ิมมากขึ้นจึงท าให้ลิฟตน์ั้นมีความจ าเป็นต่อการด าเนิน
ชีวิตประจ าวนัของเราเพราะช่วยอ านวยความสะดวกและตอบสนองต่อความตอ้งการของมนุษยท์ าให้ผูค้น
นิยมใชล้ิฟตข์นส่งผูโ้ดยสารไปยงัตึกชั้นต่างๆแทนการเดินขึ้นบนัไดเพ่ือความรวดเร็วมากย่ิงขึ้นแต่ในความ
สะดวกของเทคโนโลยีต่างๆ นั้นยอ่มมีขอ้ดีและขอ้เสียที่จะท าให้ตวัลิฟตน์ั้นสามารถท างานไดอ้ยา่งเป็นปกติ
ซ่ึงขอ้เสียของลิฟตท์ี่เกิดขึ้นบ่อยที่สุดคือเหตุการณ์ลิฟตต์กที่อาจจะท าให้เกิดอนัตรายต่อผูโ้ดยสารในตู้
โดยสารนั้นหากมีส่วนประกอบของลิฟตต์วัใดตวัหน่ึงขาดพงัหรือเสียหายจึงท าให้คิดคน้หาวิธีการแกไ้ข
ปัญหาลิฟตต์กขึ้นเพ่ือให้สามารถน ามาใชป้ระโยชน์ไดจ้ริงตรงตามเป้าหมายและความตอ้งการและลดการ
เกิดอนัตรายต่อผูโ้ดยสาร 
 
1.2 วัตถุประสงค์ 
 1.2.1 เพื่อเรียนรู้ระบบการท างานของลิฟต ์
 1.2.2 เพื่อเพื่อเรียนรู้ภาษาซี 
 1.2.3 เพื่อเกิดทกัษะการต่อวงจรอิเล็กทรอนิกส์ 
 1.2.4 เพื่อแกปั้ญหาลิฟตต์ก 
 
1.3 ขอบเขตการท างาน 
ท าการควบคุมการท างานของลิฟต ์(3D-Printer) 
 
1.4 สมมติฐาน  
 1.4.1 สามารถบรรจุของได ้1 กิโลกรัม 
 1.4.2 สามารถป้องกนัความรุนแรงของลิฟตต์กได ้
              1.4.3 ห้องลิฟตส์ามารถหยดุตามชั้นที่เลือกได ้
 
1.5 ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ 
 1.5.1 สามารถบบรทุกของได ้
              1.5.2 สามารถป้องกนัความรุนแรงเวลาลิฟตต์กได ้
              1.5.3 สามารถหยดุตามชั้นที่เลือกได ้
 



บทที่  2 
เอกสารที่เกีย่วข้อง 

การทาโครงงานควบคุมการท างานของลิฟต ์(3D-Printer) ทางผูจ้ดัท าไดค้น้ควา้เอกสารที่เก่ียวขอ้งเพื่อ
สนบัสนุนการตอบวตัถุประสงคข์องโครงงาน ซ่ึงประกอบดว้ยหัวขอ้ต่อไปน้ี  
2.1 ความรู้ทัว่ไปเก่ียวกบัการท างานของลิฟต ์
2.2 การท างานของ 3D-Printer 
 
2.1 ความรู้ทั่วไปเกีย่วกับการท างานของลฟิต์ 
            การเคลื่อนที่ของลฟิต์ใชห้ลกัการของรอกกวา้นและน ้าหนกัถ่วงเพ่ือลดการใชพ้ลงังานในการ
ขบัเคลื่อนลิฟต ์โดยปลายเชือกรอกกวา้นดา้นหน่ึงของลิฟตจ์ะยึดติดกบัตวัลิฟต ์ในขณะที่ปลายเชือกรอก
กวา้นอีกดา้นหน่ึงจะผูกติดกบัน ้าหนกัถ่วง โดยปลายเชือกรอกกวา้นหรือสลิงจะมีความยาวเท่ากบัความสูง
ของตึกโดยประมาณ ดงันั้นเมื่อลิฟตโ์ดยสารจอดที่ชั้นล่างสุดของอาคาร น ้าหนกัถ่วงจะอยูช่ั้นบนสุด เมื่อ
ลิฟตโ์ดยสารเคลื่อนที่ขึ้น น ้าหนกัถ่วงจะมีหนา้ทีข่บัลิฟตใ์ห้เคลื่อนที่ควบคู่ไปกบัเบรคเพ่ือชะลอความเร็ว 
โดยมอเตอร์จะท าหนา้ที่ควบคุมความเร็วของลิฟตใ์ห้เป็นไปตามพิกดั ในท านองเดียวกนัหากลิฟตจ์อดชั้น
บนสุด น ้าหนกัถ่วงจะอยูช่ั้นล่างสุด ลิฟตจ์ะเคลื่อนที่ลงโดยอาศยัน ้าหนกัของตวัลิฟต ์จากหลกัการดงักล่าว
จะเห็นไดว่้าการออกแบบลิฟตใ์ห้เกิดความไดเ้ปรียบเชิงกลจะท าให้ลิฟตใ์ช้พลงังานนอ้ยมากเมื่อเทียบกบั
เคร่ืองจกัรอื่นๆ ที่ใชง้านในอาคาร 
 
2.2 การท างานของ 3D-Printer 
                  ส าหรับการใชง้าน 3D printer นั้น จ าเป็นตอ้งมีไฟล ์3 มิติก่อน ซ่ึงเจา้ไฟลต์วัน้ี สามารถที่จะเขียน
ขึ้นมาจากโปรแกรมออกแบบ 3 มิติ หรือ จะใช้เคร่ืองสแกนเนอร์ 3 มิติ ท าการแปลงวตัถุในโลกจริงให้
กลายเป็นไฟลดิ์จิตอล เมือ่ไดไ้ฟลม์าแลว้ ก็เขา้โปรแกรมที่เรียกว่า Slicer เพื่อก าหนดค่าต่างๆ รวมถึงเลือก
วสัดุที่จะใช้พิมพ ์ตวัโปรแกรม Slicer ก็จะเอาค่าที่ตั้งไว ้มาค านวนและห่ันโมเดล 3 มิติออกมาเป็นชั้นๆ 
หรือเลเยอร์ และเปลี่ยนให้เป็นตวัเลข เพื่อให้เคร่ืองพิมพ ์สามารถอา่นค่าได ้เพื่อท าการพิมพง์าน ซ่ึงเวลา
พิมพ ์ก็จะพิมพท์ี่ละชั้น หรือที่ละเลเยอร์ เมื่อชั้นแรกพิมพเ์สร็จ ก็จะเติมเน้ือในชั้นต่อไป กระบวนการ ก็จะ
วนแบบน้ีไปเร่ือยๆ ถา้นึกไมอ่อก ก็ลองเอาปืนกาว มายิงตามรูปที่ตอ้งการ พอกาวแข็งตวั ก็ยิงกาวทบัลงไป
บนกาวชั้นที่แข็งก่อนหนา้ แลว้ท าแบบน้ีไปเร่ือยๆ ก็จะไดโ้มเดล 3 มิติขึ้นมา  



บทที่ 3 
วิธีดาเนินงาน 

การท าโครงงานเร่ืองควบคุมการท างานของลิฟต ์(3D-Printer)  มีกระบวนการศึกษา และมีแนวคิดดงัต่อไปน้ี  
ขั้นตอนการศึกษา  
3.1 แนวคิด 
            เคร่ืองสมองกลน้ีไดแ้นวคิดมาจากเซนเซอร์และเคร่ืองตรวจจบัต่างๆเราจึงน ามาประยกุตใ์ห้เขา้กบั
สถานการณ์ในตอนน้ี และใชร้ะบบไอโอทีในการส่งสัญญาณต่างๆ โดยเมื่อเกิดปัญหาลิฟตต์กสามรถลด
ความรุนแรงลงได ้
 
3.2 การเลือกพื้นที่การศึกษา  
            การศึกษาคร้ังน้ีมีวิธีการเลือกแบบเจาะจง (Purposive) คือ การควบคุมการท างานของลิฟต ์(3D-
Printer) 
 
3.3 วัสดุอุปกรณ์ 

                                ช่ืออุปกรณ์                                ภาพประกอบ 
1. เซนเซอร์อินฟาเรด                                                                   

                            
2. Arduino MEGA 2060 R3 

                 
3. สวิตช่ิงเพาเวอร์ซพัพลาย 

                         



4. สายจั้มเปอร์ 
 
 
 
 

                    

                                ช่ืออุปกรณ์                                 ภาพประกอบ 
5. บอร์ดทดลอง  

 
 
 

6. USB cable 
 

            
7. เซ็นเซอร์ตรวจจบัวตัถุ 

        
8.โมดูลสวิตซ์ 4 ปุ่ มกลม 

        
9. มอเตอร์ 

             
10. ไมอ้ดั 

        



11.ไมโ้ครง 
 

 

                
                 

                                ช่ืออุปกรณ์                             ภาพประกอบ 
13.ตุ่มถ่วงน ้าหนกั 

                 
 
3.4 ขั้นตอนการการติดต้ังระบบ (แบบจ าลอง)     
 ขั้นตอนที่  1 ติดตั้ง Arduino IDE 2.0.0 และ DesignSpark Mechanical บนโครงสร้างที่เตรียมไว ้
เสียบสาย USB cable ให้เรียบร้อย ลงค าส่ังของ Arduino IDE ให้เรียบร้อย 
              ขั้นตอนที่ 2 เสียบสาย USB cable บนบอร์ดดงัน้ี 
                         พอร์ตที่ 1 : Infrarad sensor ติดตั้งบริเวณผนงัตวัลิฟต์ 
                         พอร์ตที่ 2 : Motion sensor ใชต้รวจจบัห้องลิฟตภ์ายในตวัลิฟต์ 
                         พอร์ตที่ 3 : Switch moduie ปุ่ มจ าลองในการกดเลอืกชั้นเมื่อตอ้งการขนของ 
                         พอร์ตI2C : Arduino IDE ส่งขอ้มูลเขา้ในบอร์ด 
              ขั้นตอนที่ 3 เสียบสาย Jumper cabie บนบอร์ดดงัน้ี 
                         พอร์ต A : ต่อกบั Test board เพื่อควบคุมการท างาน 
 
3.5 การท างานของระบบ 
                ใชส้วิตช่ิงเพาเวอร์ซพัพลายเป็นตวัจ่ายพลงังานไฟฟ้าผ่านสาย USB cable ไปยงั Arduino MEGA 
2060 R3 ท างานกบัปุ่ มกดเลือกชั้น ควบคุมมอเตอร์เพ่ือท างานกบัเฟืองดึงห้องลิฟตแ์ละปลอ่ยตวัถ่วงน ้าหนกั
ลง เซ็นเซอร์ตรวจจบัวตัถุ และเซ็นเซอริอินฟาเรด ติดอยูท่ั้ง4ชั้นของโครงสร้างลิฟต ์เพ่ือตรวจจบัระดบัของ
ห้องลิฟตใ์ห้หยดุตามชั้นที่เลือกไว ้
 
 



 
 
 
 
 
3.6 รายละเอียดโปรแกรมที่พัฒนาเชิงเทคนิค 
 
#include "LedControl.h" 

LedControl lc = LedControl(12, 11, 10, 1); 

 

#define sw1 8 

#define sw2 9 

#define sw3 10 

#define sw4 11 

 

#define Motor1 2 

#define Motor2 3 

 

int sensor[] = { A0, A1, A2, A3, A4, A5, A6, A7 }; 

bool Floor[8]; 

int l, limit; 

int rangeA = 800, rangeB = 515; 

 

byte One[8] = { 0x00, 0x80, 0x84, 0xfe, 0xfe, 0x80, 0x80, 0x00 }; 

byte Two[8] = { 0x00, 0xc4, 0xe6, 0xb2, 0x92, 0xde, 0xcc, 0x00 }; 

byte Three[8] = { 0x00, 0x44, 0xc6, 0x92, 0x92, 0xfe, 0x6c, 0x00 }; 

byte Four[8] = { 0x30, 0x38, 0x2c, 0xa6, 0xfe, 0xfe, 0xa0, 0x00 }; 

 

void setup() { 

  Serial.begin(9600); 

  lc.shutdown(0, false); 

  lc.setIntensity(0, 8); 

  lc.clearDisplay(0); 

  pinMode(sw1, INPUT_PULLUP); 

  pinMode(sw2, INPUT_PULLUP); 

  pinMode(sw3, INPUT_PULLUP); 

  pinMode(sw4, INPUT_PULLUP); 

 

  pinMode(Motor1, OUTPUT); 

  pinMode(Motor2, OUTPUT); 

} 

 

void loop() { 

  if (!digitalRead(sw4)) Floor[6] = 1; 

  else if (!digitalRead(sw3)) Floor[4] = 1; 



  else if (!digitalRead(sw2)) Floor[2] = 1; 

  else if (!digitalRead(sw1)) Floor[0] = 1; 

 

  if (Floor[6]) level(6); 

  else if (Floor[4]) level(4); 

  else if (Floor[2]) level(2); 

  else if (Floor[0]) level(0); 

 

  AnalogRead(); 

  delay(100); 

} 

 

void level(int flow) { 

  int flow1 = flow + 1; 

  check(); 

  if (l < flow) { 

    digitalWrite(Motor1, HIGH); 

    digitalWrite(Motor2, LOW); 

  } else if (l > flow) { 

    digitalWrite(Motor1, LOW); 

    digitalWrite(Motor2, HIGH); 

  } else Floor[flow] = 0; 

  if (flow < 4) { 

    if (analogRead(sensor[flow]) > rangeA && analogRead(sensor[flow1]) > 

rangeA) { 

      digitalWrite(Motor1, LOW); 

      digitalWrite(Motor2, LOW); 

      Floor[flow] = 0; 

      l = flow; 

    } 

  } else { 

    if (analogRead(sensor[flow]) < rangeB && analogRead(sensor[flow1]) < 

rangeB) { 

      digitalWrite(Motor1, LOW); 

      digitalWrite(Motor2, LOW); 

      Floor[flow] = 0; 

      l = flow; 

    } 

  } 

} 

void check() { 

  if (!digitalRead(sensor[6]) && !digitalRead(sensor[7])) 

    for (int i = 0; i < 8; i++) lc.setRow(0, i, Four[i]); 

 

  else if (!digitalRead(sensor[4]) && !digitalRead(sensor[5])) 

    for (int i = 0; i < 8; i++) lc.setRow(0, i, Three[i]); 

 

  else if (!digitalRead(sensor[2]) && !digitalRead(sensor[3])) 



    for (int i = 0; i < 8; i++) lc.setRow(0, i, Two[i]); 

 

  else if (!digitalRead(sensor[0]) && !digitalRead(sensor[1])) 

    for (int i = 0; i < 8; i++) lc.setRow(0, i, One[i]); 

} 

void AnalogRead() { 

  for (int i = 0; i <= 7; i++) { 

    Serial.print("A" + (String)i + ": " + (String)analogRead(sensor[i]) + ", 

"); 

  } 

  Serial.println(); 

} 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 
 
 
 
 

บทที่ 4 
ผลการทดลอง 

4.1 การทดลอง 
4.2 การทดลองการป้องกันลฟิต์ตก 
 
4.1 การทดลอง 
       4.1.1 การทดลองครัง้ท่ี 1 พบว่าลิฟตส์ามารถท างานไดต้ามระบบการท างาน 
       4.1.2 การทดลองครัง้ท่ี 2 พบว่าสามารถท างานตามค าสั่งท่ีท าไวไ้ด ้
       4.1.3 การทดลองครัง้ท่ี 3 พบว่าสามารถปอ้งกนัการเกิดลิฟตต์กได ้

 
4.2 การทดลองป้องกันลฟิต์ตก 
         ใชก้า้มปูในการป้องกนัลิฟตต์ก โดยการน าลวดมาพนักา้มปูที่ปร้ินตจ์าก 3D-Printer จะติดอยูใ่ตห้้อง
ลิฟตท์ั้ง 2 ขา้ง กา้มปูจะดีดแลว้มานีบเขา้กบัแท่งเหล็กขา้งห้องลิฟต ์ท าให้ลิฟตอ์ยูก่บัที่ เพื่อลดความรุ่นแรง
เมื่อเกิดเหตุการณ์ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

บทที่ 5  



สรุปผลการดาํเนนิโครงงาน และข้อเสนอแนะ 
 
5.1 สรุปผลการท าโครงงาน 
5.2 วัตถุประสงค์โครงงาน 
5.3 ปัญหาการท าโครงงาน 
5.4 ข้อเสนอแนะ 
 
   5.1 สรุปผลการท าโครงงาน  

           จากการท าโครงงานพบว่า  การศึกษาและท างานเก่ียวกบั “ควบคุมการท างานของลิฟต ์(3D-Printer) ” 

ผูจ้ดัท าได ้สอดแทรกระบบการท างาน ประโยชน์ เพ่ืออ านวยความสะดวกในการขนของไปยงัชั้นต่าง๐

ภายในตึก และเพ่ือหาวิธีป้องกนั สามารถสรุปผลได ้ดงัน้ี 

          5.1.1 สามารถท างานตามระบบการท างานของลิฟตไ์ด ้

          5.1.2 ใชภ้าษาซีในการส่ังการท างานได ้
          5.1.3 ต่อวงจรอิเล็กทรอนิกส์สามารถท าให้ระบบท างานไดค้ิดวิธีแกปั้ญหาลิฟตต์กได ้
 
   5.2 วัตถุประสงค์โครงงาน 
          5.2.1 เพื่อรู้ระบบการท างานของลิฟต ์
          5.2.2 เพื่อเรียนรู้ภาษาซี 
          5.2.3 เพื่อเกิดทกัษะการต่อวงจรอิเล็กทรอนิกส์ 
          5.2.4 เพื่อแกปั้ญหาลิฟตต์ก 
 
   5.3 ปัญหาการท าโครงงาน 
          5.3.1 เขียนระบบการท างานไมถู่ก 
          5.3.2 ท าขนาดที่ปร้ินต ์3D ไม่ตรงกบัขนาดที่ก  าหนด 
   

    5.4 ข้อเสนอแนะ 

            ตอ้งการใหลิ้ฟตร์บัน า้หนกัส่ิงของและเคล่ือนไปหยดุตามชัน้ท่ีตอ้งการ สามารถป้องกนัการลิฟต์

ตกได ้



แหล่งอ้างอิง 

https://www.igus.co.th/info/3d-print-gear-configurator 

https://www.cybertice.com/article/74/%E0%B8%9A%E0%B8%97%E0%B8%84%E0%B8%A7%E0%B8
%B2%E0%B8%A1-
%E0%B8%AA%E0%B8%AD%E0%B8%99%E0%B9%83%E0%B8%8A%E0%B9%89%E0%B8%87%
E0%B8%B2%E0%B8%99-arduino-
%E0%B9%80%E0%B8%A3%E0%B8%B4%E0%B9%88%E0%B8%A1%E0%B8%95%E0%B9%89%E
0%B8%99%E0%B8%95%E0%B8%B4%E0%B8%94%E0%B8%95%E0%B8%B1%E0%B9%89%E0%
B8%87%E0%B9%82%E0%B8%9B%E0%B8%A3%E0%B9%81%E0%B8%81%E0%B8%A3%E0%B8
%A1-arduino-ide 
 
https://th.rs-online.com/web/generalDisplay.html?id=designspark/designspark-mechanical 
  

https://th.rs-online.com/web/generalDisplay.html?id=designspark/designspark-mechanical


ภาคผนวก 
 

                                                      
 

                                                     
 

                                              


