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บทคัดย่อ 

โครงงานนี้น าเสนอการพัฒนาอุปกรณ์สวมใส่เพ่ือเก็บข้อมูลการเคลื่อนไหวของวัวโดยใช้
เทคโนโลยีไอโอที โดยมีวัตถุประสงค์เพ่ือพัฒนาอุปกรณ์เก็บข้อมูลพฤติกรรมการเคลื่อนไหวของโคนม 
และเพ่ือระบุต าแหน่งที่อยู่ปัจจุบันของโคนม โดยโครงงานนี้ใช้เซ็นเซอร์วัดความเร่ง เพ่ือตรวจสอบ
พฤติกรรมการเดิน เซ็นเซอร์อัลตราโซนิคเพ่ือตรวจสอบพฤติกรรมการนอน และเซ็นเซอร์ GPS  
เพ่ือระบุต าแหน่งของโคนม โดยข้อมูลที่ ได้มานั้นจะถูก เก็บและแสดงบนไอโอทีแพลตฟอร์ม  
จากการทดลองพบว่า ระบบที่ได้พัฒนาสามารถแสดงผลพฤติกรรมของโคนมได้ถูกต้อง ซึ่งการทดลอง
ได้ใช้คนแสดงท่าทางเลียนแบบโคนม นอกจากนี้ระบบที่ได้พัฒนาขึ้นสามารถแสดงต าแหน่งปัจจุบัน
ของโคนม และแสดงข้อความเมื่อโคนมออกจากระยะที่ก าหนดไว้ ซึ่งได้มีการวางแผนน าระบบ 
ที่พัฒนาแล้วไปใช้กับโคนมในสถานการณจ์ริง 
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Abstract 
This project presents the development of wearable device for logging cow 

behavior using IoT technology. This project aims to develop the device that can collect 
the cow’ s behavior and to identify the current position of cow.  The accelerometer 
and ultrasonic sensors are used to measure walking behavior and sitting behavior, 
respectively. The current position of cow is measured by GPS module. The measured 
data will be shown and stored in IoT platform.  According to the experiments, the 
developed systems can measure the behavior properly with human acting as a cow. 
Moreover, the developed system can show the current position of the cow and 
message when the cow is out of area.  In the future, it is planned to implement the 
developed system with the actual cow in real situation.  
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บทท่ี 1 
 บทน ำ  

 
1.1 ควำมส ำคัญและที่มำของโครงงำน 

ในประเทศไทยอุตสาหกรรมโคนมเป็นส่วนส าคัญต่อภาคการเกษตร เนื่องจากผลิตภัณฑ์
จากน้ านมวัวเป็นสารอาหารส าคัญที่มนุษย์ใช้ในการด ารงชีวิต ดังนั้นเพ่ือที่จะควบคุมคุณภาพของนม
ให้มีคุณภาพดี ฟาร์มโคนมจึงพยายามรักษาสุขภาพและอารมณ์ของโคนมให้มีความสมบูรณ์แข็งแรง
อยู่เสมอ (สุธาสินี นพฤทธิ์, ณฐพล พันธุวงศ์ และ กิติ์สุชาต พสุภา, 2557) ในปัจจุบันฟาร์มโคนมต้อง
มีการวิเคราะห์เพ่ือศึกษาพฤติกรรมโคนมโดยใช้ผู้ที่เชี่ยวชาญและมีความสามารถในการศึกษาและ
สังเกตพฤตกิรรมโคนม แต่ในการศึกษาพฤติกรรมนั้นมีต้นทุนที่สูงและต้องใช้ผู้เชี่ยวชาญเฉพาะทาง ใน
ปี พ.ศ. 2556 ได้มีการสังเกตพฤติกรรมของโคนมโดยอาศัยเทคนิคการสุ่มรายตัว ผลการทดลองพบว่า
วิธีการดังกล่าวมีประสิทธิภาพเนื่องจากมีการรบกวนสัตว์น้อยและผู้สังเกตการณ์มีเวลาพักมากขึ้น  
นอกจากนั้นมีการใช้เทคโนโลยีตัวรับรู้หรือเซนเซอร์ในการศึกษาพฤติกรรมการเคลื่อนไหวของโคนม
เพ่ือลดแรงงานของผู้สังเกตการณ์ (อรสา บุญมีรติ และ จ าเริญ เที่ยงธรรม, 2556) และ Grothmann 
et al. (2014) ได้ศึกษาพฤติกรรมของโคนม โดยใช้การเปรียบเทียบจากการปรับเปลี่ยนความถี่ ของ
การให้อาหารโดยใช้เครื่องให้อาหารอัตโนมัติ ผลการทดลองพบว่าการเปลี่ยนความถี่ในการให้อาหาร
ไม่มีผลกระทบอย่างฉับพลันต่อพฤติกรรมต่าง ๆ ของโคนม 

จากการศึกษาพฤติกรรมที่ได้กล่าวมาผู้จัดท าจึงมีแนวคิดการน าเทคโนโลยี Internet of 
Things (IoT) เข้ามาประยุกต์ใช้ โดยเทคโนโลยี Internet of Things (IoT) ได้เข้ามามีบทบาทต่อการ
ใช้ชีวิตประจ าวันมากขึ้น ท าให้การเชื่อมโยงอุปกรณ์ต่าง ๆ มีการน าเข้าสู่อินเทอร์เน็ต ท าให้การใช้งาน
มีความอิสระมากขึ้น เช่น การควบคุมเครื่องใช้ไฟฟ้าภายในบ้านเรือนผ่านทางอินเทอร์เน็ต หรือการ
ควบคุมฟาร์มอัจฉริยะผ่านทางอินเทอร์เน็ต ท าให้การน าเทคโนโลยี Internet of Things (IoT) ช่วย
ยกระดับการใช้ชีวิตมากยิ่งขึ้น (เจษฎา ขจรฤทธิ์ , ปิยนุช ชัยพรแก้ว และ หนึ่งฤทัย เอ้งฉ้วน, 2560) 
ดังนั้นจึงเป็นที่มาในการจัดท าโครงงานขึ้นมาเพ่ือที่จะเพ่ิมประสิทธิภาพในการเก็บข้อมูลและลดต้นทุน
ในการใช้ผู้เชี่ยวชาญเฉพาะทางมาศึกษาพฤติกรรมของโคนมในการเก็บข้อมูลที่จะส่งต่อให้นักวิจัยใน
ล าดับถัดไป 
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1.2 วัตถุประสงค์ของกำรวิจัย 
1.2.1 เพ่ือพัฒนาอุปกรณ์เก็บข้อมูลพฤติกรรมของโคนม 
1.2.2 เพื่อเก็บข้อมูลพฤติกรรมการเคลื่อนไหวของโคนม 
1.2.3 เพื่อระบุต าแหน่งที่อยู่ปัจจุบันของโคนม 

 
1.3 ขอบเขตของกำรวิจัย 

1.3.1 ใช้โคนมในการทดสอบ 1 ตัว ต่ออุปกรณ์ 1 ชิ้น โดยใช้กลุ่มตัวอย่าง 2 ตัว 
1.3.2 ใช้อุปกรณ์สัญญาณอินเตอร์เน็ตไร้สาย (WIFI มาตรฐาน IEEE 802.11)  
1.3.3 ตรวจการเคลื่อนไหวของโคนมเช่น ยืนนิ่ง เดิน นอน 
1.3.4 ตรวจข้อมูลที่บันทึกได้ผ่านทาง Net pie โดยเก็บข้อมูลทุก ๆ 5 นาที แสดงผลเป็น 

กราฟ มีรายงานหรือบันทึกประวัติ รายสัปดาห์ ได้จากโทรศัพท์สมาร์ทโฟน และคอมพิวเตอร์ 
1.3.5 ระบุต าแหน่งที่อยู่ปัจจุบันของโคนม โดยเก็บข้อมูลทุก ๆ 1 นาที แสดงผลเป็น

ต าแหน่งบนแผนที่  
1.3.6 ใช้บอร์ด NodeMCU ESP 8266 ควบคุมการท างานของอุปกรณ์นี้ 

 
1.4 วิธีกำรด ำเนินงำน 

1.4.1 ศึกษาทฤษฎีเอกสารที่เกี่ยวข้อง 
1.4.2 ศึกษาข้อมูลอุปกรณ์และโปรแกรมการท างาน 
1.4.3 ออกแบบอุปกรณ์และโปรแกรมควบคุมการท างาน 
1.4.4 สร้างอุปกรณ์ 
1.4.5 ทดสอบการใช้อุปกรณ์ 
1.4.6 สรุปผลการทดสอบ 
1.4.7 จัดท าคู่มือการใช้งาน 
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1.5 ระยะเวลำด ำเนินโครงกำร 
ตำรำงท่ี 1.1  แสดงระยะเวลาขั้นตอนการด าเนินโครงการ 

 
1.6 ประโยชน์ที่คำดว่ำจะได้รับ 

1.6.1 ผู้ใช้สามารถทราบพฤติกรรม การเคลื่อนไหวของโคนม ได้ตลอดเวลา 
1.6.2 นักวิจัยจะได้รับข้อมูลพฤติกรรมโคนมที่ได้มาเพ่ือน าข้อมูลที่ได้ไปวิเคราะห์ต่อไป 
1.6.3 ในอนาคตสามารถต่อยอดในการเพิ่มเซนเซอร์อุณหภูมิเพ่ือน ามาวิเคราะห์อาการป่วย

ของโคนมได้ 

 

ขั้นตอนกำรท ำงำน 
พ.ศ. 2561 พ.ศ. 2562 

ก.ย. ต.ค. พ.ย. ธ.ค. ม.ค. ก.พ. มี.ค. 
1.  ศึกษาทฤษฎีเอกสารที่เก่ียวข้อง        
2.  ศึกษาข้อมูลอุปกรณ์และโปรแกรม 

การท างาน 
       

3.  ออกแบบอุปกรณ์และโปรแกรม 
ควบคุมการท างาน 

       

4.  สร้างอุปกรณ์        
5.  ทดสอบการใช้อุปกรณ์        
6.  สรุปผลการทดสอบ        
7.  จัดท าคู่มือการใช้งาน        



บทท่ี 2 
ทฤษฎีท่ีและงานวิจัยที่เกี่ยวข้อง 

 
ผู้จัดท ำโครงงำนได้ศึกษำค้นคว้ำ เอกสำรทฤษฎีและงำนวิจัยต่ำง ๆ ที่เกี่ยวข้องดังนี้ 
2.1 พฤติกรรมโคนม 
2.2 บอร์ดควบคุม 
2.3 เทคโนโลยีตัวรับรู้ 
2.4 แหล่งพลังงำน 
2.5 เทคโนโลยี IOT 
2.6 งำนวิจัยที่เกี่ยวข้อง 

 
2.1  พฤติกรรมโคนม 

2.2.1 กำรนอน ปกติโคนมจะชอบนอนพักผ่อนเพ่ือสะสมพลังงำน เวลำหลังรับประทำน
อำหำรอยู่เสมอ โดยจะนอนในท่ำขำคู่หน้ำ พับไว้ใต้ศอก ส่วนท้ำยของล ำตัว อยู่ในท่ำนอนตะแคงโดย
ยื่นขำหลังไปซ้ำยหรือขวำ คือท่ำนอนปกติ  

เมื่อโคนมมีอำกำรผิดปกติจะสังเกตได้ เช่น ป่วยเป็นไข้น้ ำนม ตอนแรกโคนมจะนอนโดยใช้
อกยันพ้ืน หัวพับไปข้ำงใดข้ำงหนึ่ง ระยะต่อมำจะซึมมำก และนอนตะแคงข้ำง ขำทั้ง 4 เหยียด
ออกไป นอกจำกนั้นจะสังเกตเห็นได้ว่ำโคที่ป่วยมำก ๆ มักนอนหัวตก หูลู่ หรือคอพับ เคลื่อนไหวไป
ไหนจะรู้สึกล ำบำก แต่ถ้ำโคที่ป่วยด้วยโรคเกี่ยวกับระบบประสำท เช่น บำดทะยัก หรือโรคในส่วนคอ 
สัตว์เหล่ำนี้มักจะยืดเกร็งคอมำกจนสังเกตเห็นได้ชัด 

 

ภาพที่ 2.1 ท่ำนอนปกติ 
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ภาพที่ 2.2 ท่ำนอนพักบนหน้ำอก 
(ท่ีมำ: https://th.pngtree.com/freepng/tummy-resting-cow_2224949.html) 

 
2.1.2 กำรลุก  เมื่อโคนมจะลุก โดยจะใช้ ขำหลังทั้ง 2 ข้ำงยันพ้ืนก่อนแล้วก็ตำมด้วย 2 ขำ

หน้ำ แต่ถ้ำลุกต่ำงจำกนี้ แสดงว่ำอำจจะเกิดอำกำรเจ็บที่ขำของโคนมได้  แต่บำงครั้งถ้ำพบกำรลุก
ผิดปกติตั้งแต่แรกเกิด ก็อำจจะเกิดเนื่องจำกควำมผิดปกติที่สมองหรือเป็นกรรมพันธุ์ได้ 

 

ภาพที่ 2.3 โคลุกยกขำหลังขึ้นก่อน 
(ท่ีมำ: http://www.thailivestock.com/cattle_handling) 

 
2.1.3 กำรยืน  ปกติโคนมเวลำยืนจะตัวตรง ถ้ำหำกยืนผิดปกติจำกนี้จะสังเกตได้โดยโคนม

จะยืนหลังโก่งอำจจะมีควำมเสี่ยงที่จะป่วยได้ นอกจำกนี้โคนมที่มีกำรขำดแร่ธำตุบำงชนิด เช่น 
แคลเซียม อำจจะมีอำกำรกล้ำมเนื้อสั่นเวลำยืน ขำหลังอ่อนไม่ค่อยมีแรง ถ้ำโคขำดธำตุแมกนีเซียม
มำก ๆ โคมักจะยืนตัวตรงไม่ได้ เข่ำอ่อน สะดุดล้มอยู่เสมอ ท่ำเดินจะมีอำกำรงอกแงก เหมือนแบก
ของหนักบนหลัง 
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ภาพที่ 2.4 ท่ำยืนปกติ 
(ท่ีมำ: https://sites.google.com/site/uraiwanpamwwy8799/kar-phathnakar-leiyng-

khonm-1/kar-leiyng-kho-run-kho-saw) 

2.1.4 กำรเดิน  ถ้ำโคมีอำกำรเดินผิดปกติ สังเกตเห็นส่วนขำข้ำงที่เจ็บจะยกอย่ำงรวดเร็ว
เวลำก้ำว และโคจะไม่  ยอมใช้ขำข้ำงเจ็บรับน้ ำหนัก ซึ่งจะสัมพันธ์กับกำรลุก และกำรยืนที่จะผิดปกติ
ไปด้วยเสมอ  ส่วนใหญ่มักเกิดจำกกำรอักเสบตำมข้อหรือตำมกล้ำมเนื้อ อำจพบข้อขำบวม ร้อน คล้ ำ 
ดูจะเจ็บปวด หรือมีบำดแผลที่ส่วนพ้ืนกีบไรกีบ เช่น กรณีพ้ืนกีบเปื่อยจำกกำรยืนในพ้ืนที่ที่มีน้ ำขัง 
หรือชื้นอยู่เสมอและ กรณีเป็นโรคปำกและเท้ำเปื่อยกรณีที่กีบแตก หรือมีเศษหิน เศษตะปูต ำที่  
ซอกกีบ หรือมีเนื้องอกท่ีระหว่ำงกีบ เป็นต้น  

นอกจำกนี้โคอำจมีอำกำรเดินขำแข็ง ๆ โดยจะไม่มีบำดแผล หรือกำรอักเสบที่ใดให้เห็น 
กรณีเช่นนี้อำจเกิดจำกโรคไข้ขำแข็ง (ไข้สำมวัน) 
 
2.2  บอร์ดควบคุม 

2.2.1 ไอซีไมโครคอนโทรลเลอร์ เชื่อมต่อ  WiFi NodeMCU V2 ESP8266  
ESP8266 เป็นโมดูล WiFi ที่ เขียนโปรแกรมลงไปได้ ท ำให้น ำไปใช้งำนแทน Micro 

controller ได้ มีพ้ืนที่โปรแกรม 4MB ท ำให้มีพ้ืนที่ในกำรเขียนโปรแกรมลงไปได้ ESP8266 ท ำงำน
โดยใช้แรงดันไฟฟ้ำ 3.3V - 3.6V เวลำน ำไปใช้งำนร่วมกับอุปกรณ์เซ็นเซอร์ตัวอ่ืน ๆ โดยที่ใช้แรงดัน 
5V กระแสที่โมดูลใช้งำนสูงสุดคือ 200mA  
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ภาพที่ 2.5 Module WiFi NodeMCU V2 

(ท่ีมำ: https://bestbay.com.au/product/nodemcu-v1/) 

หลักกำรท ำงำนของ NodeMCU V2 ESP8266  
ขำของโมดูล ESP8266 แบ่งได้ดังนี้ 

1. VCC: เป็นขำส ำหรับจ่ำยไปเข้ำเพ่ือให้โมดูลท ำงำนได้ ซึ่งแรงดันที่ใช้งำนได้คือ 
3.3 - 3.6V 

2. GND: Ground 
3. Reset: และ CH_PD (หรือ EN) เป็นขำที่ต้องต่อเข้ำไฟ + เพ่ือให้โมดูลสำมำรถ

ท ำงำนได้ ทั้ง 2 ขำนี้สำมำรถน ำมำใช้รีเซ็ตโมดูลได้เหมือนกัน แตกต่ำงตรงที่ขำ Reset สำมำรถลอย 
ไว้ได้ แต่ขำ CH_PD (หรือ EN) จ ำเป็นต้องต่อเข้ำไป + เท่ำนั้น เมื่อขำนี้ไม่ต่อเข้ำไฟ + โมดูลจะ 
ไม่ท ำงำนทันท ี

4. GPIO: เป็นขำดิจิตอลอินพุต / เอำต์พุต ท ำงำนที่แรงดัน 3.3V 
5. GPIO15: เป็นขำท่ีต้องต่อลง GND เท่ำนั้น เพื่อให้โมดูลท ำงำนได้ 
6. GPIO0: เป็นขำท ำหรับกำรเลือกโหมดท ำงำน หำกน ำขำนี้ลง GND จะเข้ำโหมด

โปรแกรม หำกลอยไว้ หรือน ำเข้ำไฟ + จะเข้ำโหมดกำรท ำงำนปกติ 
7. ADC: เป็นขำอนำล็อกอินพุต รับแรงดันได้สูงสุดที่ 1V ขนำด 10 บิต กำร

น ำไปใช้งำนกับแรงดันที่สูงกว่ำต้องใช้วงจรแบ่งแรงดันเข้ำช่วย 
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ภาพที่ 2.6 ผังของ Module WiFi NodeMCU V2 
(ท่ีมำ: https://sites.google.com/site/krukritsada/computing_science 

/smarthome/nodemcu) 
 

2.3 เทคโนโลยีตัวรับรู้ 
2.3.1 เซนเซอร์จับควำมเร่ง GY-521 Serial Accelerometer/Gyro Module MPU6050 
GY-521 เป็นโมดูล Accelerometers และ Gyroscope ซึ่งสำมำรถท ำงำนได้ทั้ง 2 อย่ำงได้

พร้อมกัน ใช้ในกำรตรวจสอบทิศกำรเคลื่อนที่ และ สำมำรถใช้ในกำรตรวจสอบควำมเร็วในกำร
เปลี่ยนแปลงทิศทำง ของแกน XYZ ได้  

 

ภาพที่ 2.7 โมดูล ACC/Gyro GY-521 MPU-6050 
(ท่ีมำ: https://www.circuitointegrato.com) 

Accelerometer คือ สำมำรถวัดควำมเร่งเชิงเส้นของกำรเคลื่อนไหวหรือเคลื่อนที่ของวัตถุ 
สิ่งของ โดยจะวัดควำมเร่งตำมแนวแกน XYZ โดยท ำงำนเป็น Sensor วัดควำมเร่งเพ่ิมขึ้น หรือลดลง 
(ในหน่วย m/s2)  
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ภาพที่ 2.8 หลักกำรของ Accelerometer 

(ท่ีมำ: https://sites.google.com/site/thaimulticopter/acc) 

Gyroscope ก็จะคล้ำยกับ Accelerometer แต่จะท ำงำนแตกต่ำงกันออกไป โดยที่  
Accelerometer จะวัดควำมเร่งเชิงเส้นตำมแนวแกน XYZ แต่ว่ำส ำหรับ Gyro จะเป็นควำมเร็ว
เชิงมุมของแกน XYZ 

 
ภาพที่ 2.9 หลักกำรท ำงำนของ Gyroscope 

(ท่ีมำ: http://www.akexorcist.com/2013/03/android-code-gyroscope.html) 

รำยละเอียด GY-521 mpu6050 
1. ใช้Chip: MPU6050 
2. ใช้ไฟเลี้ยง: +3.3-5 v  
3. กำรเชื่อมต่อ: I2C BUS (Inter Integrate Circuit Bus) 
4. ขนำด โมดูล: 16 mm * 20 mm 

ขำของ GY-521 
1. VCC_IN: ขำรับไฟ +5 โวลต์ไปที่ Regulate 3.3 โวลต์ 
2. 3.3V: ขำไฟ 3.3 โวลต์ 
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3. GND: Ground 
4. SCL serial data: ขำสัญญำณนำฬิกำ บนบัส I2C  
5. SDA serial clock: ขำสัญญำณข้อมูล บนบัส I2C 
6.  XDA(AUX_SDA)  :  ขำสัญญำณข้อมู ล  บนบั ส  I2C (  I2C Master Mode is 

enabled) 
7. XCL(AUX_SCL): ขำสัญญำณนำฬิกำ บนบัส I2C ( I2C Master Mode is enabled 
8. INT: Interrupt 

กำรเชื่อมต่ออุปกรณ์แบบ I2C (Inter Integrate Circuit Bus) ของอุปกรณ์ Gy-521 
I2C Bus ย่อมมำจำก Inter Integrate Circuit Bus เป็นกำรเชื่อมต่อระหว่ำงไมโคร 

คอนโทรลเลอร์กับอุปกรณ์ที่ต่ำง ๆ แบบอนุกรม ซิงโครนัส (Synchronous) โดยจะใช้สำยสัญญำณ 
ในกำรเชื่อมต่อ 2 เส้น คือ SCL (serial clock) และ SDA (serial data) โดยที่เชื่อมต่อกับอุปกรณ์ตัว
อ่ืนได้หลำย ๆ ตัว แต่ใช้เพียงแค่ 2 พอร์ต 

กำรรับ-ส่งข้อมูล I2C BUS Microcontroller 

            I    I    I    I    A1    A2    A0    R/W    ACK    d    d    d    d    d    d    d    d    ACK        

Device ID Address Mode DATA

Control Byte
7 6 5 4 3 2 1 0

 

ภาพที่ 2.10 หลักกำรท ำงำน I2C 

รูปแบบกำรเขียน/อ่ำนข้อมูลแบบ  I2C BUS 
1. สถำนะเริ่มต้น เพ่ือแสดงกำรขอใช้บัส 
2. รหัสควบคุม ประกอบด้วย ด้วยรหัส ประจ ำตัวอุปกรณ์ Device ID ,Device 

Address ,และ Mode ในกำรเขียนหรืออ่ำนข้อมูล 
3. เมื่ออุปกรณ์ รับทรำบว่ำ Microcontroller ต้องกำร จะติดต่อด้วยก็ต้องส่ง

สถำนะรับรู้ หรือแจ้งให้ Microcontroller รับรู้ว่ำข้อมูลที่ได้ส่งมำมีควำมถูกต้อง 
4. เมื่อสิ้นสุดกำรส่งข้อมูล Microcontroller จะต้องส่ง สถำนะสิ้นสุด เพื่อบอกกับ

อุปกรณ์ว่ำ สิ้นสุดกำรใช้บัส 
5. เมื่อบัสไม่ได้ถูกใช้งำนหรือหยุดกำรท ำงำน สถำนะจะกลำยเป็น 1 ทั้งหมด 

กำรก ำหนดสถำนะเริ่มต้นและสถำนะสิ้นสุดของ I2C BUS 
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ภาพที่ 2.11 หลักกำรท ำงำน SDAและ SCL ของสัญญำณ I2C 

สถำนกำรณ์เริ่มท ำงำนและกำรสิ้นสุดท ำงำนของ I2C BUS 
- เมื่อต้องกำรส่งข้อมูล Microcontroller จะส่งสถำนะเริ่มต้น ให้ SDA จำก 1 เป็น 

0 และ SCL จำก 0 เป็น 1 
- เมื่อสิ้นสุดกำรใช้บัส Microcontroller จะส่งสถำนะสิ้นสุด ให้ SDA จำก 0 เป็น 1 

และ SCL จำก 1 เป็น 0 
กำรเชื่อมต่อ Address โดยกำรเชื่อมต่อขำ Address จะมีทั้งหมดดังนี้ 

- 0x3B กับ 0X3C จะได้ค่ำ ACC_X 
- 0x3D กับ 0X3E จะได้ค่ำ ACC_Y 
- 0x3F กับ 0X4D จะได้ค่ำ ACC_Z 
- 0x43 กับ 0X44 จะได้คำ่ Gyro_X 
- 0x45 กับ 0X46 จะได้ค่ำ Gyro_Y 
- 0x47 กับ 0X48 จะได้ค่ำ Gyro_Z 
 

2.3.2  module GPS NEO-6M Ublox/u-blox Ublox NEO-6MV2 GPS Module GY-
GPS6MV2 

GPS คือ ระบบที่ใช้ระบุต ำแหน่งบนพื้นโลก ซึ ่งย่อมำจำกค ำว่ำ Global Positioning 
System ซึ่งระบบ GPS ประกอบไปด้วย 3 ส่วนหลัก คือ 

1) ส่วนอวกำศ ประกอบด้วยเครือข่ำยดำวเทียมหลัก  
2) ส่วนควบคุม ประกอบด้วยสถำนีภำคพ้ืนดิน  
3) ส่วนผู้ใช้งำน ผู้ใช้งำนต้องมีเครื่องรับสัญญำณที่สำมำรถรับคลื่นและแปรรหัส

จำกดำวเทียมเพ่ือน ำมำประมวลผลให้เหมำะสมกับกำรใช้งำนในรูปแบบต่ำง ๆ  
หลักกำรท ำงำนของ GPS 

SDA 

SCL 
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ดำวเทียม GPS  ประกอบด้วยดำวเทียม 24 ดวง โดยแบ่งเป็น 6 รอบวงโคจร กำรจรจะ
เอียงท ำมุมเอียง 55 องศำกับเส้นศูนย์สูตร (Equator) ในลักษณะสำนกันคล้ำยกับลูกตะกร้อแต่ละ
วงโคจรมีดำวเทียม 4 ดวง รัศมีวงโคจรจำกพ้ืนโลก 20,162.81 กม. หรือ 12,600 ไมล์ ดำวเทียมแต่
ละดวงใช้ เวลำในกำรโคจรรอบโลก 12 ชั่วโมง  

GPS ท ำงำนโดยกำรรับสัญญำณจำกดำวเทียมแต่ละดวง โดยสัญญำณดำวเทียมนี้
ประกอบไปด้วยข้อมูลที่ระบุต ำแหน่งและเวลำขณะส่งสัญญำณ ตัวเครื่องรับสัญญำณ GPS จะต้อง
ประมวลผลควำมแตกต่ำงของเวลำในกำรรับสัญญำณเทียบกับเวลำจริง ณ ปัจจุบันเพื่อแปรเป็น
ระยะทำงระหว่ำงเครื ่องรับสัญญำณกับดำวเทียมแต่ละดวง ซึ่งได้ระบุมีต ำแหน่งมำกับสัญญำณ
ดังกล่ำวข้ำงต้น  

เพื่อให้เกิดควำมแม่นย ำในกำรค้นหำต ำแหน่งด้วยดำวเทียม ต้องมีดำวเทียมอย่ำงน้อย 4 
ดวง เพื่อบอกต ำแหน่งบนผิวโลก ซึ่งระยะห่ำงจำกดำวเทียมทั้ง 3 กับเครื่อง GPS  จะสำมำรถระบุ
ต ำแหน่งบนผิวโลกได้ หำกพื้นโลกอยู่ในแนวระนำบแต่ในควำมเป็นจริงพื้นโลกมีควำมโค้งเนื่องจำก
สัณฐำนของโลกมีลักษณะกลม ดังนั้นดำวเทียมดวงที่ 4 จะท ำให้สำมำรถค ำนวณเรื่องควำมสูงเพื่อ
ท ำให้ได้ต ำแหน่งที่ถูกต้องมำกขึ้น  

นอกจำกนี้ควำมแม่นย ำของกำรระบุต ำแหน่งนั้นขึ้นอยู่กับต ำแหน่งของดำวเทียมแต่ละ
ดวง กล่ำวคือถ้ำระยะห่ำงระหว่ำงดำวเทียมที่ใช้งำนอยู่ห่ำงกันย่อมให้ค่ำที่แม่นย ำกว่ำที่อยู่ใกล้กัน 
และยิ่งมีจ ำนวนดำวเทียมที่รับสัญญำณได้มำกก็ยิ่งให้ควำมแม่นย ำมำกขึ้น ควำมแปรปรวนของชั้น
บรรยำกำศชั ้นบรรยำกำศประกอบด้วยประจุไฟฟ้ำ ควำมชื ้น อุณหภูมิ และควำมหนำแน่นที่
แปรปรวนตลอดเวลำ คลื่นเมื่อตกกระทบ กับวัตถุต่ำง ๆ จะเกิดกำรหักเหท ำให้สัญญำณที่ได้อ่อนลง 
และสิ่งแวดล้อมในบริเวณรับสัญญำณเช่นมีกำรบดบังจำกกระจก ละอองน้ ำ ใบไม้ จะมีผลต่อค่ำ
ควำมถูกต้องของควำมแม่นย ำ เนื่องจำกถ้ำสัญญำณจำกดำวเทียมมีกำรหักเหก็จะท ำให้ค่ำที่ค ำนวณ
ได้จำกเครื่องรับสัญญำณเพี้ยนไป และสุดท้ำยก็คือประสิทธิภำพของเครื่องรับสัญญำณว่ำมีควำมไว
ในกำรรับสัญญำณแค่ไหนและควำมเร็วในกำรประมวนผลด้วย  

กำรวัดระยะห่ำงระหว่ำงดำวเทียมกับเครื่องรับท ำได้โดยใช้สูตรค ำนวณ [ระยะทำง = 
ควำมเร็ว X ระยะเวลำ] วัดระยะเวลำที่คลื ่นวิทยุส่งจำกดำวเทียมมำยังเครื่องรับ GPS คูณด้วย
ควำมเร็วของคลื่นวิทยุจะเท่ำกับระยะทำงที่เครื่องรับ อยู่ห่ำงจำกดำวเทียม โดยเวลำที่วัดได้มำจำก
นำฬิกำของดำวเทียมที่มีควำมแม่นย ำสูงมีควำมละเอียดถึงนำโนวินำที และมีกำรสอบทวนเสมอ ๆ 
กับสถำนีภำคพ้ืนดิน  

องค์ประกอบสุดท้ำยคือต ำแหน่งของดำวเทียมแต่ละดวงในขณะที่ส่งสัญญำณว่ำอยู่ที่ ใด 
(Almanac) มำยังเครื่องรับ GPS โดยวงโคจรของดำวเทียมได้ถูกก ำหนดไว้ล่วงหน้ำแล้วเมื่อถูกส่ง
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ขึ้นสู ่อวกำศ สถำนีควบคุมจะคอยตรวจสอบกำรโคจรของดำวเทียมอยู่ตลอดเวลำเพื่อทวนสอบ
ควำมถูกต้อง 

โมดูล GPS GY-NEO6MV2 เป็นโมดูล  U-blox รุ่น NEO-6M สำมำรถเชื่อมต่อได้กับ
ไมโครคอนโทรเลอร์หลำยหลำยประเภทไม่ว่ำจะเป็น  NodeMCU ผ่ำนทำง Serial UART ด้วย
ควำมเร็วที่ 9600  

NMEA เป็นมำตรฐำนกำรสื่อสำรระหว่ำงอุปกรณ์ใช้งำนกับโมดูล GPS เมื่อต้องกำรที่จะ
ข้อมูลมำจำกโมดูล GPSจ ำเป็นจะต้องรู้รูปแบบกำรสื่อสำรแบบ NMEA สำมำรถระบุข้อมูลออกมำได้
หลำยแบบด้วยกัน ซึ่งเมื่อมีกำรเริ่มส่งข้อมูลมำ จะเริ่มต้นกำรส่งด้วยเครื่องหมำย $ แล้วจบด้วย
เครื่องหมำย * หลังจำกนั้นจึงเป็นกำรตรวจสอบค่ำควำมผิดพลำดด้วยตัวเลข ข้อมูลที่ถูกส่งมำจะ
น ำหน้ำด้วย GPRMC GPGGA และอ่ืน ๆ 

รูปแบบของข้อมูล GPRMC ยกตัวอย่ำงได้มีดังนี้ 
$GPRMC , 225446 , A , 4916.45 , N , 12311.12 , W , 000.5  

- 225446  = เวลำมำตรฐำน UTC เวลำ 22 นำฬิกำ 54 นำที 46 วินำที 
- A          = สำมำรถจับสัญญำณได้ แต่ถ้ำเป็นสัญลักษณ์ V = ไม่สำมำรถจับ 

สัญญำณได้ 
- 4916.45 = 49 องศำ 16.45 นำที 
- N = องศำเหนือ จะได้ค่ำ Latitude เป็นบวก  
- 12311.12 = แยกออกมำได้ 123 องศำ 11.12 นำท ี 
- W = องศำตะวันตก จะได้ค่ำ Longitude เป็นลบ 
- 000.5 = ควำมเร็วที่พ้ืนโลก มีหน่วยเป็น Knots 

 
กำรหำค่ำละติจูดและลองติจูดในรูปทศนิยมจำกรูปองศำลิปดำ สำมำรถหำได้แบบเดียวกัน 

ดังนี้ 
Lat/Lng = องศำ + (นำที / 60)  (2.1) 
เมื่อ Lat คือ ละติจูด 
เมื่อ Lng คือ ลองติจูด 

จำกตัวอย่ำงข้ำงต้น สำมำรถหำค่ำละติจูด และลองติจูดได้ดังนี้ 
Lat = 49 + (16.45 / 60) = 49.274166 
Lng = 123 + (11.12 / 60) = 123.185333 
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ภาพที่ 2.12 GY-GPS6MV2 
(ท่ีมำ: https://www.arduinoall.com/product/149/neo-6m-ublox-u-blox-ublox-neo-

6mv2-gps-module-gy-gps6mv2-พร้อมสำยอำกำศ) 

รำยละเอียด GY-GPS6MV2 
1. ใช้ไฟเลี้ยง: 3.3 V-5 V 
2. ขนำด : 36mm * 24mm 
3. แรงดันไฟ : 3.3 – 5 V 
4. ควำมถี่อัพเดท : 1 Hz ถึง 5 Hz 
 

2.3.3 โมดูลเซนเซอร์ Ultrasonic HC-SR04 
คลื่น Ultrasonic เป็นคลื่นเสียงชนิดหนึ่งที่มีควำมถ่ีสูงเกินกว่ำในระดับที่มนุษย์จะได้ยินซึ่งมี

ควำมถี่สูงกว่ำ 20KHz ซึ่งสำมรถเล็งคลื่นเสียงไปที่เป้ำหมำยได้เจำะจงเป็นคุณสมบัติของคลื่นอย่ำง
หนึ่ง ยิ่งคลื่นมีควำมถี่สูงขึ้นควำมยำวคลื่นก็จะยิ่งสั้นลง  คลื่นเสียงอัลตรำโซนิค สำมำรถน ำไปใช้งำนได้ 
เช่น น ำไปใช้ในเครื่องควบคุมระยะไกล หรือวัดระยะห่ำงจำกวัตถุ เป็นต้น 

 

ภาพที่ 2.13 Ultrasonic HC-SR04 
(ท่ีมำ: https://www.botshop.co.za/product/hc-sr04-ultrasonic-sensor/) 
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HC-SR04 เป็นอุปกรณ์ที่ใช้ในกำรตรวจจับวัตถุและระยะทำงโดยกำรไม่สัมผัส สำมรถวัดได้ 
ตั้งแต่ 2-400 ซ.ม. สำมำรถต่อใช้งำนได้กับหลำยอุปกรณ์ เช่น ไมโครคอนโทรลเลอร์ โดยจะประกอบ
ไปด้วยตัว รับ-ส่ง อัลตรำโซนิก ตัวส่งจะส่งคลื่นควำมถี่ 40 kHz ออกไปในอำกำศด้วยควำมเร็ว
ประมำณ 346 เมตรต่อวินำที และตัวรับจะคอยรับสัญญำณท่ีสะท้อนกลับจำกวัตถุ 

     

                      

       

 

ภาพที่ 2.14 หลักกำรท ำงำน Ultrasonic HC-SR04 

รำยละเอียดของ HC-SR04 
1) ขำ VCC ส ำหรับต่อแรงดันไฟเลี้ยงไม่เกิน 5V 
2) ขำ Trig เป็นขำอินพุตรับสัญญำณพัลส์ควำมกว้ำง 10 ไมโครวินำทีเพ่ือกระตุ้น  

กำรสร้ำงคลื่นอัลตรำโซนิคควำมถ่ี 40KHz ออกสู่อำกำศจำกตัวส่ง 
3) ขำ Echo เป็นขำเอำต์พุตส ำหรับส่งสัญญำณพัลส์ออกจำกโมดูลไปยัง

ไมโครคอนโทรลเลอร์ เพ่ือตรวจจับควำมกว้ำงของสัญญำณพัลส์และค ำนวณเป็นระยะทำง 
4. ขำ GND ส ำหรับต่อจุดกรำวด์ร่วมแรงดันและสัญญำณ 

 
2.4 แหล่งพลังงาน 

2.4.1 แบตเตอรี่ lithium polymer 
แบตเตอรี่เป็นแหล่งพลังงำนชนิดหนึ่ง โดยต้องชำร์จพลังงำนที่เป็นกระแสไฟฟ้ำ  DC เข้ำ

ไปในตัว ถ ึงจะใช ้งำนได ้ปกต ิ เช ่น โทรศัพท์ จ ำนวน mAh ที่คือส่วนแสดงควำมจุของ เช ่น 
mAh คือ m = มิลลิ, A = แอมม์, h = hour (ชั่วโมง) ยกตัวอย่ำงเช่น 2500 mAh  โดยจะใช้เป็นตัว
จ่ำยพลังงำนไปยังอุปกรณ์เพื่อที่จะท ำให้ตัวอุปกรณ์ท ำงำนได้ เมื่อตัว พลังงำนหมด สำมำรถน ำกับ
มำชำร์จพลังงำนใหม่และน ำไปใช้งำนได้อีกครั้ง  
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ภาพที่ 2.15 แบตเตอรี่ 

(ท่ีมำ: https://www.sparkfun.com/products/13813) 

2.4.2 แผงชำร์ตแบตเตอรี ่
โมดูลชำร์ตแบตเตอรี่เป็นเป็นอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ที่อยู่ในรูปของวงจรซึ่งเป็นส่วนหนึ่งของ

แผงวงจรแปลงแรงดันไฟฟ้ำกระแสตรงให้กลำยเป็นไฟ DC เพ่ือน ำพลังงำนไฟฟ้ำนี้ไปเก็บไว้ยัง
แบตเตอรี่ 

โมดูลส ำหรับกำรชำร์ตแบตเตอรี่โดยจะประกอบไปด้วย แผงแปลงกระแสไฟฟ้ำ ช่องเสียบ 
USB ไว้ส ำหรับกำรจ่ำยพลังงำนไปยังอุปกรณ์และช่องเสียบ Micro USB ที่ใช้ส ำหรับชำร์ตไฟเข้ำ
แบตเตอรี่ 

 
ภาพที่ 2.16 แผงชำร์ตแบตเตอรี่ 

(ท่ีมำ: https://www.aliexpress.com/item/5V-2A-Dual-USB-18650-Lithium-Power-Bank-
Charging-Breadboard-Circuit-Step-Up-Module/32895979231.html) 

 
2.5 เทคโนโลยี IOT 

2.5.1 Internet of thing 
Internet of Things (IoT) คือ "อินเตอร์เน็ตในทุกสิ่ง" หมำยถึง กำรเชื่อมต่อกับอุปกรณ์ 

หรือสิ่งต่ำง ๆ เข้ำสู่ระบบอินเทอร์เน็ตท ำให้เรำสำมำรถสั่งกำรควบคุมกำรใช้งำนอุปกรณ์ต่ำง ๆ 
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ผ่ำนทำงเครือข่ำยอินเตอร์เน็ต เช่น กำรสั่งกำรท ำงำน หรือเปิด-ปิด อุปกรณ์ อิเล็กทรอนิกส์ หรือ
เครื่องใช้ไฟฟ้ำได้ ผ่ำนทำงระบบอินเทอร์เน็ตด้วย คอมพิวเตอร์ หรือโทรศัพท์มือถือ  

 

ภาพที่ 2.17 Internet of Thing 
(ท่ีมำ: https://hackernoon.com/when-iot-meets-blockchain-%EF%B8%8F-

892fecdaf00c) 

2.5.2 NETPIE 
NETPIE เป็น cloud platform หรือ Platform IoT ที่เอำไว้ใช้เชื่อมต่อกับอุปกรณ์ ต่ำงๆ 

เข้ำด้วยกันที่ถูกออกแบบและพัฒนำขึ้นเพ่ืออ ำนวยควำมสะดวกในกำรสื่อสำรระหว่ำงอุปกรณ์ ใน
เครือข่ำย IoT ช่วยให้อุปกรณ์สำมำรถสื่อสำรกันโดยผู้พัฒนำ ไม่ว่ำอุปกรณ์นั้นจะอยู่ที่ไหน สำมำรถส่ง
ข้อมูลจำกอุปกรณ์ไปยัง NETPIE เพ่ือบันทึกข้อมูลที่ เป็นระบบ อีกทั้งCloud ได้ NETPIE เป็น 
platform ที่สำมรถใช้งำนได้ฟรี 

 
 

ภาพที่ 2.18 NETPIE 
(ท่ีมำ: https://www.nectec.or.th/innovation/innovation-software/netpie.html) 
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2.6 งานวิจัยที่เกี่ยวข้อง 
2.6.1 เซ็นเซอร์รัดหัวเข่ำส ำหรับกำรตรวจสอบพฤติกรรมของโค  
กำรเลี้ยงโคเป็นอำชีพทำงกำรเกษตรที่ส ำคัญ อำชีพหนึ่ง ปัจจุบันกำรเลี้ยงโคได้มีกำร

พัฒนำกำรเลี้ยงมำเป็นลักษณะฟำร์มมีกำรกำรเลี้ยงโคเป็นจ ำนวนมำก ซึ่งต้องใช้แรงงำนคนในกำรเฝ้ำ
พฤติกรรม เพ่ือที่จะใช้เป็นข้อมูลในกำรดูแลป้องกันสุขภำพของโค แต่ควำมไม่เข้ำใจพฤติกรรมของโค
นั้นอำจเกิดปัญหำเช่นคนเลี้ยงไม่สำมำรถสังเกตพฤติกรรมของโคได้ตลอดเวลำ และควำมไม่มีควำมรู้
ควำมช ำนำญในกำรสังเกตหรือแยกแยะควำมผิดปกติของโคนม รวมทั้งกำรใช้คนเลี้ยงจ ำนวนมำก
ซึ่งจะมีผลกระทบต่อต้นทุนในกำรผลิตโคด้วย ดังนั้นจึงมีกำรมำจึงมีกำรพัฒนำอุปกรณ์เพ่ือเฝ้ำสังเกต
พฤติกรรม โดยน ำเอำเซนเซอร์วัดควำมเร่ง (Accelerometer sensor) มำติดตั้งที่ข้อขำของโค 
ส ำหรับตรวจจับระยะเวลำกำรยืนและกำรนอนของโค ซึ่งจะท ำให้ทรำบพฤติกรรมกำรด ำรงชีวิตของโค 
และกำรสังเกตน้ ำหนักของโคโดยใช้เซนเซอร์น้ ำหนักซึ่งเซนเซอร์ทั้งสี่จะถูกติดตั้งอยู่ที่แท่นชั่งน้ ำหนัก
ส ำหรับวัดแรงกดขำทั้งสี่ หำกโคเริ่มมีอำกำรเจ็บเท้ำข้ำงใดข้ำงหนึ่งจะท ำให้กำรทรงตัวของโคไม่สมดุล
ท ำให้สัญญำณที่ได้ผิดปกติไปและท ำให้เรำทรำบอำกำรเจ็บของขำโคได้ในส่วนพฤติกรรมโคที่มีอำกำร
ปกต ิเมื่อปล่อยลงแปลงหญ้ำโคจะแทะเล็มหญ้ำ ประมำณ 1-3 ชั่วโมงแล้วหยุดนิ่ง 10-20 นำทีท ำ
แบบนี้สลับกันไปเมื่ออยู่ในคอก จะเคี้ยวเอ้ืองและหยุดนิ่งสลับกันไป ขณะหยุดนิ่งอำจยืนหรือนอน หู
และหำงยังคงกระดิกไล่แมลงตลอดเวลำ ในหนึ่งวันโคจะดื่มน้ ำ  3-4 ครั้ง  วิธีด ำเนินกำรทดลองได้
ด ำเนินกำรทดลองกับโคพันธุ์ บรำห์มัน อำยุ 1 ปี เพศเมีย จ ำนวน 1 ตัว สุขภำพโคของปกติและมี
เงื่อนไขในกำรทดลองโดยตรวจจับพฤติกรรม 3 ลักษณะคือ กำรเดิน กำรยืน กำรนอน ซึ่งในกำร
ทดลองนั้นเริ่มโดยกำรน ำโคมำติดตั้งอุปกรณ์เซนเซอร์รัดหัวเข่ำลักษณะกำรติดตั้งจะติดอยู่ขำหลังของ
โค โดยมีสำยรัดเข้ำส่วนบนของหัวเข่ำและส่วนล่ำงของหัวเข้ำในกำรรัดต้องรัดให้กระชับ แต่ไม่แน่
จนเกินไปให้ส่วนของชุดกลไกของเซนเซอร์แนบเข้ำบริเวณของข้อต่อของหัวเข่ำ 

2.6.2 กำรสังเกตพฤติกรรมโครีดนมในช่วงวันโดยเทคนิคกำรสุ่มรำยตัว   
กำรสังเกตพฤติกรรมโครีดนมในช่วงวันโดยเทคนิคกำรสุ่มรำยตัวได้มีกำรน ำแม่โคนมพันธุ์

โฮลสไตน์ฟรีเซียน จ ำนวน 14 ตัว ในระบบโรงเรือนแบบปล่อยอิสระในคอกซึ่งมีแผ่นยำงรองที่พื้ น
คอก ในส่วนของโปรแกรมกำรให้อำหำรจะเป็นกำรจัดกำรโดยโรงรีดนมและจะใส่น้ ำสะอำดและ
แขวนแร่ธำตุไว ้ โดย ใช ้เทคนิคกำรสุ ่มรำยตัวโดยใช้อุปกรณ์ในกำรเก็บข้อมูลได้แก่ นำฬิกำ 
แบบฟอร์มบันทึกผลเทอร์โมมิเตอร์ กระเปำะเปียก-แห้ง และเทอร์โมมิเตอร์แบบรำยงำนอุณหภูมิ
สูงสุด-ต่ ำสุด จะสุ่มเก็บข้อมูลช่วง 5.30-16.30 เวลำละ 20 นำที และ พัก 10 นำที ทั้งหมด 21 ช่วง
จะรวมเวลำได้ 420 นำทีต่อวัน เป็นระยะเวลำ 5 วัน  และผลกำรทดลองจะน ำมำแสดงในรูปของ
กรำฟวงกลม โดยคิดค ำนวณเป็นเปอร์เซ็นต์จำกค่ำเฉลี่ยเวลำที่โค แต่ละตัวแสดงพฤติกรรมต่ำง  ๆ
ในช่วงวัน เช่น กำรทำนอำหำรและน้ ำ กำรยืน กำรนอน กำรเดิน ซึ่งจะแสดง ข้อมูลในของช่วงเวลำ
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กลำงวัน และจะเป็นวิธีที่รบกวนสัตว์น้อย ผู้เก็บข้อมูลหลีกเลี่ยงกำรรบกวนสัตว์โดย สังเกตพฤติกรรม
อยู่ห่ำง ๆ จ ำกัดกำรเคลื่อนไหว ไม่ส่งเสียงดังรบกวน เพ่ือควำมสะดวกและรวดเร็วในกำร  บันทึก
ข้อมูลพฤติกรรมโคทดลองในระหว่ำงกำรเก็บข้อมูล จึงได้ก ำหนดสัญลักษณ์ประกอบรหัสพฤติกรรม
ของโคที่ต้องกำรบันทึก โดยมีรำยละเอียดดังนี้    

1. SE (แม่โคยืนกินอำหำรที่รำงอำหำรรวมไปถึงยืนเลียก้อนแร่ธำตุ)   
2. SI (แม่โคยืนนิ่งไม่มีกำรขยับขำ มีกำรเคลื่อนไหวร่ำงกำยของส่วนอ่ืน เช่น สะบัด

หัวหรือหำง ผิวหนังกระตุก เป็นต้น) 
3. SR (แม่โคยืนเคี้ยวเอ้ืองโดยมีกำรขย่อนอำหำรมำที่ปำก) 
4. SD (แม่โคยืนกินน้ ำ ที่อ่ำงน้ ำ)  
5. LI (แม่โคนอนนิ่งอำจมีกำรเคลื่อนไหวร่ำงกำยของส่วนอ่ืน เช่น สะบัดหัวหรือหำง 

ผิวหนังกระตุก เป็นต้น) 
6. LR (แม่โคนอนเค้ียวเอ้ืองโดยมีกำรขย่อนอำหำรมำ ที่ปำก) 
7. W (แม่โคก้ำวเท้ำเดิน) 

 

 
 

ภาพที่ 2.19 กรำฟวงกลม โดยคิดค ำนวณเป็นเปอร์เซ็นต์จำกค่ำเฉลี่ยเวลำที่โค แต่ละตัวแสดง
พฤติกรรมต่ำง ๆ ในช่วงวัน 

(ท่ีมำ: Grothmann et al. (2014).  Influence of Different Feeding Frequencies on the 
Rumination and Lying Behavior of Dairy Cows. International Conference) 



 

บทท่ี 3 
ขั้นตอนและวิธดี ำเนินกำร 

 
การออกกแบบการพัฒนาอุปกรณ์สวมใส่เพ่ือเก็บข้อมูลการเคลื่อนไหวของวัวโดยใช้

เทคโนโลยีไอโอที (Development of Wearable Device for Logging Cow Behavior using IoT 
Technology)  โดยขั้นตอนการออกแบบโครงการมีรายละเอียด ดังนี้ 

3.1 แผนการด าเนินโครงการ 
3.2 ขั้นตอนการด าเนินการ 
3.3 การพัฒนาระบบ 

 
3.1 แผนกำรด ำเนินโครงกำร 

จากการศึกษาทฤษฏีที่เกี่ยวข้องสามารถเขียนแผนผังแสดงขั้นตอนและวิธีการด าเนินงาน
ต่างๆเป็นแผนภาพการท างานได้ดังภาพที่ 3.1  

เริ่มจากศึกษาข้อมูลที่เกี่ยวกับพฤติกรรมของโคนมและอุปกรณ์ที่ใช้ในการท าโครงการนี้แล้ว
น าข้อมูลที่ศึกษามาทั้งหมดมาสรุปและเริ่มท าการอกแบบชิ้นงานและระบบโปรแกรมการท างาน 
หลังจากนั้นจะมีการทดสอบชิ้นงานและปรับปรุงแก้ไข 
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ภำพที่ 3.1 ผังด าเนินโครงการ 
  

เร ิ่ ต น

  ก ำข อ  ลที่
เก ี่ วข อง

ออกแบบระบบโ รแกร 
กำรท ำงำนและ ้ินงำน

เขี นโ รแกร และ
ระบบกำรท ำงำน

ทด อบ

 ระกอบ ้ินงำน

ทด อบ

 บกำรท ำงำน

แก  ข

แก  ข

ผ ำน

ผ ำน

   ผ ำน

   ผ ำน
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3.2 ขั้นตอนกำรด ำเนินกำร 
3.2.1 ศึกษาทฤษฎีที่เกี่ยวข้อง 

1. ศึกษาพฤติกรรมของโคนม 
- การนอน 
- การลุก 
- ยืน 
- เดิน 

2. ศึกษาหลักการท างานของอุปกรณ์ 
- ไอซีไมโครคอนโทรลเลอร์ เชื่อมต่อ WiFi   
- เซนเซอร์จับความเร่งและความเร็ว 
- โมดูล GPS 
- โมดูลเซนเซอร์ ultrasonic 
- แบตเตอรี่ lithium polymer 
- โมดูลชาร์ตแบตเตอรี่ 

3. ศึกษาเทคโนโลยี IOT 
- Internet of thing 
- NETPIE   

3.2.2 ออกแบบและพัฒนาระบบ 
1. ออกแบบตัวอุปกรณ์ 
2. ออกแบบระบบโปรแกรมการท างาน 

3.2.3 ทดสอบการใช้งาน 
1. จ าลองพฤติกรรมของโคนมโดยทดเบื้องต้น 
2. ปรับปรุงแก้ไข 

3.2.4 จัดท าเอกสารโครงการ 
 
3.3 กำรพัฒนำระบบ 

3.3.1 ภาพรวมของระบบ 
โดยอุปกรณ์การท างานจะประกอบด้วย บอร์ดควบคุมผ่าน WiFi NodeMCU Esp8266 

เซ็นเซอร์จับความเร่งและความเร็ว Accelerometer/ Gyroscope mpu6050 module GPS โมดูล
เซนเซอร์ Ultrasonic HC-SR04 ท าการเชื่อมต่อดังภาพที่ 3.2  หลักการท างานของอุปกรณ์เริ่มต้น
ด้วยการให้ NodeMCU Esp8266 เชื่อมต่อกับสัญญาณ WIFIเพ่ือที่จะไว้ท าการเชื่อต่อกับ NETPIE ซึ่ง
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เป็น IOT Platform หลังจากนั้น module GPS จะเริ่มการท างานโดยจะรับสัญญาณจากดาวเทียม
และส่งข้อมูลไปยัง NETPIE เพ่ือที่จะระบุต าแหน่งของโคนมบนแผนที่ ในส่วนต่อไปจะเป็นการท างาน
ของ MPU6050  สามารถวัดความเร่งการเคลื่อนไหวหรือเคลื่อนที่ของโคนมโดยจะวัดความเร่ง 
Accelerometer ตามเชิงเส้น XYZ และ Gyroscope จะเป็นความเร็วเชิงมุมของ XYZ จะแสดงผล
เป็นเส้นกราฟ ในส่วนของUltrasonic จะวัดระยะห่างจากพ้ืนดินของโคนมเพ่ือที่จะระบุว่าโคนมก าลัง
ยืนหรือนอนอยู่ เมื่อได้ข้อมูลจากอุปกรณ์ทั้งหมดแล้ว  NodeMCU Esp8266 จะท าการส่งข้อมูล
ทั้งหมดไปยัง NETPIE เพ่ือที่จะแสดงผลการระบุต าแหน่ง และการวัดความเคลื่อนไหวของโคนมต่อไป 
ดังภาพที่ 3.3 

NodeMCU
ESP8266

Netpie 
Iot platfrom

Accelometer/
GyroScope

GPS

Ultrasonic

กำรเ  ่อ ต อด ว  I2C

Digital Input

Digital Input/output

WiFi Internet

 

ภำพที่ 3.2 ผังการท างานของอุปกรณ์ 
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เริ่ ต น

เ  ่อ ต อ WiFi  

รับ-ระบ ต ำแ น ง ของ GPS

รับค ำและแ ดงผล ของ 
Accelometer,Gyro Scope

แ ดงผลผ ำนทำง Netpie

 บกำรท ำงำน

รับค ำและแ ดงผลระ ะ  ำง ำก
พ ้นด ว  Ultrasonic

 ระ วลผล

 

ภำพที่ 3.3 ผังการท างานโปรแกรมโดยรวม 
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3.3.2 การระบุต าแหน่ง  
1. การแสดงบนแผนที่ 

หลักการท างานการแสดงบนแผนที่ของ Module GPS โดยเริ่มรับสัญญาณจากดาวเทียม
โดยสัญญาณดาวเทียมนี้ประกอบไปด้วยข้อมูลที่ระบุต าแหน่ง เมื่อได้รับสัญญาณแล้ว จะท าการเก็บ
ค่าต าแหน่ง Longtitude และ Lattitude แล้วท าการค านวณหาค่าระยะทางระหว่างจุดที่ก าหนดไว้
และจุดที่รับเข้ามาแปลงให้เป็น Radian แล้วประมวลผลโดยสูตรค านวณ haversine formula แสดง
ค่าระยะห่างจากพิกัดท่ีก าหนดไว้และพิกัดท่ีรับมา 

2. การระบุขอบเขตในการอยู่พ้ืนที่ของโคนม 
หลังจากการระบุต าแหน่งแล้วจะเข้าสู่ขั้นตอนการเข้าเงื่อนไขถ้าระยะห่างจากพิกัดท่ีก าหนด

ไว้และพิกัดที่รับมาน้อยกว่า 5,000 เมตร แสดงผลว่าโตนมอยู่ในพ้ืนที่คือ “Cow in area”แต่ถ้าหาก
ว่าโคนมอยู่ห่างมากกว่า 5,000 เมตร ให้แสดงผลว่าวัวอยู่นอกพ้ืนที่“Cow out of area” 
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เร ิ่ ต น

เก บค ำ latitude และ 
longitude

แ ดงค  ำ latitude และ 
longitude

 ำ distance ระ ว ำง   ดท่ีก ำ นด
 ว และ  ดท่ีรับเข ำ ำ

ค ำนว   ำค ำระ ะทำงระ ว  ำง 
2 พิก ัด

โคน อ    นพ ้นที่      เ ตร  ร อ   

แ ดงข อควำ  
"Cow in area"

แ ดงข อควำ  
"Cow out of area"

อ    นพ ้นท่ี

   อ    นพ ้นท่ี

 บกำรท ำงำน

  งข อ  ล  ท่ี Netpie

แ ดงข อ  ลบน
แผนท่ี

 
 

ภำพที่ 3.4 ผังการท างานของ Module GPS 

3.3.3 การอธิบายพฤติกรรมโคนม 
1. การนอน 

โดยจะเริ่มท างานจากอุปกรณ์ Ultrasonic ส่งคลื่นไปยังพ้ืนดิน คลื่นจะสะท้อนกลับมาที่
ตัวรับคลื่น เพื่อหาระยะห่างจากพ้ืนดินด้วยความกว้างของสัญญาณพัลส์ แล้วค านวณด้วยสูตรสมการ  
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                         d = 0.5 × อัตราเร็วของเสียง  × Duration  (3.1) 
 เมื่อ d คือ ระยะห่าง ระหว่างโคนมและพ้ืน  
 Duration คือ ระยะเวลาระหว่างการส่งของคลื่นไปยกระทบกับพ้ืน 
 อัตราเร็วของเสียงมีค่าคงที่ 343 m/s                   
            
เมื่อเมื่อค านวณออกมาแล้วค่า น้อยกว่า 15 c.m. จะเท่ากับนอน หรือถ้ามากกว่า 15 c.m. จะเท่ากับ
ยืน 

2. การเดิน 
จะ ใช้ ตั ว เ ซน เซอร์  MPU6050 ในกา รจั บกา ร เคลื่ อน ไหวของ โคนม โดยจะ ใช้  

Accelerometer เชิงเส้นของ XYZ แล้วใช้สูตรค านวณ 
 

Acc = √x2+y2+z2 (3.2) 
Acc คือ อัตราเร่งรวมของทั้ง 3 แกน 
X คือ อัตราเร่ง ของแกน x  
Y คือ อัตราเร่ง ของแกน y  
Z คือ อัตราเร่ง ของแกน z                      

เมื่อค านวณออกมาแล้วค่า น้อยกว่า 50 m/s2. จะเท่ากับยืน หรือถ้ามากกว่า 50 m/s2 จะเท่ากับเดิน 
3. การยืน 

ส่วนในการยืนนั้นได้ท าการน าผลลับของทั้ง2 พฤติกรรมมาเทียบเพ่ือระบุว่าโคนมก าลังยืน
อยู่หรือไม่ โดย ค่าของการนอน มากกว่า 15 c.m. และ <40 m/s2  จะเท่ากับว่าโคนมก าลังยืนซึ่ง
หลักการท างาน สูตรการค านวณ ที่แสดงหรือระบุการเคลื่อนไหวของโคนมดังภาพที่ 3.5 จะบอก
หลักการท างานโดยรวมของการงาน mpu6050 และภาพที่3.6 ซึ่งจะบอกหลักการค านวณเป็น
ขั้นตอน 

4. การส่งข้อมูลไปยัง NETPIE 
ก า ร ส่ ง ข้ อ มู ล ไ ป ยั ง  NETPIE เ มื่ อ ค่ า ต่ า ง  ๆ ที่ ไ ด้ ม า จ า ก อุ ป ก ร ณ์ ทั้ ง ส า ม แ ล้ ว 

NodeMCUESP8266 จะท าการประมวลผลแล้วส่งข้อมูลไปยัง NETPIE ด้วยสัญญาณ Internet WiFi 
โดยใช้ Library Microgear ของโปรแกรม Arduino IDE แล้วแสดงผลมายังหน้าจอ 
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เริ่ ต น

น ำค ำ Accelerometer  ำค ำนว  ำ 
ค ำ Euler Angle 

รับค ำ Accelerometer และ 
Gyroscope 

ค ำนว  ำค ำ dt

น ำค ำ Accelerometer และ 
Gyroscope  ำ ระ วลผลโด     

Complementary Filter

 บกำรท ำงำน

 แ ดงค ำออก ำเ  นเ  นกรำ 

  งข อ  ล   ัง Netpie

 

ภำพที่ 3.  ผังการท างานของ MPU6050 
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เร ิ่ ต นกำรท ำงำน

เพิ่ ค ำ Round counter

Round counter  ำกกว ำ
 ร อเท ำกับ 1 วินำที

Acc = 50

เพิ่   ำนวนคร้ังกำรเดิน

ระ ะ  ำงระ ว ำงวัว 
 ำกพ ้นดิน น อ กว ำ 1   C.m

เพิ่   ำนวนคร้ังกำรเดิน = 0

  ำนวนคร้ัง นกำรนอน = 0

เพิ่   ำนวนคร้ัง นกำรนอน

   

   

   

   

   

   

A

B

 

ภำพที่ 3.6 ผังการท างานการค านวณการเคลื่อนไหวของโคนม 
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อัตรำเร งน อ กว ำ    และระ ะ  ำง
ระ ว ำงวัวกับพ ้นดิน  ำกกว ำ 1  C.m.

  ำนวนคร้ัง นกำร  น = 0

เพิ่   ำนวนคร้ัง นกำร  น

กำรนับ ำกกว ำ ร อเท ำ 6  วินำที

   

   

   

A

C

B

 
ภำพที่ 3.7 ผังการท างานการค านวณการเคลื่อนไหวของโคนม (ต่อ1) 

 
 
 
 



31 
 

กำรเดิน ำกกว ำกำรนอน กำร  น

กำรนอน ำกกว ำกำรเดินและกำร  น

กำร  น ำกกว ำกำรเดินแลกำรนอน

แ ดงผลออก ำว ำวัวก ำลัง 
เดิน

แ ดงผลออก ำว ำวัวก ำลัง 
นอน

แ ดงผลออก ำว ำวัวก ำลัง   น

 บกำรท ำงำน

   

   

   

   

   

   

C

 
ภำพที่ 3.8 ผังการท างานการค านวณการเคลื่อนไหวของโคนม (ต่อ2) 

3.3.4 การแสดงผล IOT Platform 
ในส่วนของการแสดงผลเมื่อ Node MCUESP8266 ส่งข้อมูลมายัง NETPIE แล้วจะเริ่มท า

การเก็บข้อมูลไว้แล้วแสดงผลทุก ๆ 1 นาที ไว้ดังนี้ 
1. ระบุต าแหน่งของโคนมโดยจะแสดงบน Google map 
2. การระบุขอบเขตในการอยู่พ้ืนที่ของโคนมว่าอยู่ในพ้ืนที่หรือไม่ 
3. การแสดงสถานะพฤติกรรมโคนมโดยจะแสดงเป็นเส้นกราฟและจะประมวลผลว่า

โคนมก าลัง นอน ยืน หรือเดิน 
4. การแสดงค่าการเคลื่อนไหวมุม Pitch กับมุม Roll  
5. การแสดงการนับจ านวนครั้งในการเคลื่อนไหวภายใน 1 นาที โดยจะนับทุก 1 

วินาที จะมีท้ังหมดสามพฤติกรรม การนอน การเดิน การยืน 
6. การระบุพฤติกรรมของโคนมหลังประมวลผลภายใน 1 นาที 
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ภำพที่ 3.9 การแสดงผลบน NETPIE 



 

บทท่ี 4 
ผลการด าเนินงาน 

 
ขั้นตอนการด าเนินงานการพัฒนาอุปกรณ์สวมใส่เพ่ือเก็บข้อมูลการเคลื่อนไหวของวัวโดยใช้

เทคโนโลยีไอโอที ในบทที่ 3 ได้มีการทดสอบที่มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลพระนครโดยใช้โดย
หารใช้มนุษย์ในการเลียนแบบพฤติกรรมของโคนมในการทดสอบเบื้องต้นท าให้ผลทดสอบในออกมา
ดังนี้ 

4.1 การแสดงบนแผนที่ 
4.2 การระบุขอบเขตในการอยู่พ้ืนที่ของโคนม 
4.3 การนอน 
4.4 การเดิน 
4.5 การยืน 

4.1 การแสดงบนแผนที่ 
การระบุต าแหน่งของบนแผนที่สรุปได้ดังนี้เมื่อ  Module GPS ระบุต าแหน่งพิกัดของ

Latitude และ Longitude คือ 13.770538, 100.504448 ผลที่ได้จะแสดงต าแหน่งปัจจุบันบน 
Google ดังภาพที่ 4.1 

 

ภาพที่ 4.1 การระบุต าแหน่ง 
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4.2 การระบุขอบเขตในการอยู่พ้ืนที่ของโคนม 
หลังจากที่ระบุต าแหน่งแล้วเมื่ออยู่ในขอบเขตของพ้ืนที่ที่ก าหนดไว้ในโปรแกรม จะแสดง

ข้อความ “ Cow in Area “ ดังภาพที่ 4.2 ถ้าไม่ได้อยู่ในขอบเขตพ้ืนที่จะแสดงผลทางข้อความว่า 
“Cow out of Area” ดังภาพที่ 4.3 

 
 

ภาพที่ 4.2 การระบุขอบเขตในการอยู่พ้ืนที่ 
 

 
 

ภาพที่ 4.3 การระบุขอบการออกนอกขอบเขตในการอยู่พื้นที่ 
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4.3 การนอน 
เมื่อท าการเลียนแบบพฤติกรรมการนอนดังภาพที่ 4.3 ค่าที่รับจาก Ultrasonic  และ 

Mpu6050 น ามาประมวลผลภายใน 1 นาที ผลที่ได้คือจ านวน Counting Sitting มีค่าเท่ากับ 59  
ดังภาพที่ 4.4 มีค่ามากที่สุดและการวัดระยะห่างที่วัดได้น้อยกว่า 15 เซนติเมตร จึงระบุว่าก าลังนอน
ดังภาพที่ 4.5 

 

ภาพที่ 4.3 การนอน 
 

 

ภาพที่ 4.4 ก่อนการแสดงผลการนอน 
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ภาพที่ 4.5 แสดงผลการนอน 
 
4.4 การเดิน 

เมื่อท าการเลียนแบบพฤติกรรมการเดินดังภาพที่ 4.6 ค่าที่รับจาก Ultrasonic  และ 
Mpu6050 น ามาประมวลผลภายใน 1 นาที ผลที่ได้คือจ านวน Counting Walking มีค่าเท่ากับ 59 
ภาพที่ 4.7 มีค่ามากที่สุดและการวัดระยะห่างที่วัดได้มากกว่า 15 เซนติเมตร ผลที่ได้จะระบุว่าก าลัง
เดินดังภาพที่ 4.8 

 
 

ภาพที่ 4.6 การเดิน 
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ภาพที่ 4.7 ก่อนการแสดงผลการเดิน 
 

 

ภาพที่ 4.8 แสดงผลการเดิน 
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4.5 การยืน 
เมื่อท าการเลียนแบบพฤติกรรมการเดินดังภาพที่ 4.9 ค่าที่รับจาก Ultrasonic  และ 

Mpu6050 น ามาประมวลผลภายใน 1 นาที ผลที่ได้คือจ านวน Counting Standing มีค่าเท่ากับ 59 
ภาพที่ 4.10 มีค่ามากท่ีสุดและการวัดระยะห่างที่วัดได้มากกว่า 15 เซนติเมตร ผลที่ได้จะระบุว่าก าลัง
ยืนดังภาพที่ 4.11 

 

ภาพที่ 4.9 การยืน 
 

 

ภาพที่ 4.10 ก่อนการแสดงผลการยืน 
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ภาพที่ 4.11 แสดงผลการยืน 



 
 

บทท่ี 5 

สรุปผล ปัญหาและข้อเสนอแนะ 

 
 การพัฒนาอุปกรณ์สวมใส่เพ่ือเก็บข้อมูลการเคลื่อนไหวของวัวโดยใช้เทคโนโลยีไอโอที
(Development of Wearable Device for Logging Cow Behavior using IoT Technology)  โดย
สรุปปัญหาและข้อเสนอแนะโครงการ ดังนี้ 
 5.1 สรุปผลโครงการ 
 5.2 ปัญหาและแนวทางการแก้ไข 
 5.3 ข้อเสนอแนะในการพัฒนาโครงการ 
 
5.1  สรุปผลโครงการ 

โครงการปริญญานิพนธ์การพัฒนาอุปกรณ์สวมใส่เพ่ือเก็บข้อมูลการเคลื่อนไหวของวัวโดย
ใช้เทคโนโลยีไอโอที(Development of Wearable Device for Logging Cow Behavior using IoT 
Technology) สามารถบันทึกข้อมูลการเคลื่อนไหวและต าแหน่งของโคนมส่งไปยัง Netpie ที่เป็น Iot 
Platform โดยใช้เซ็นเซอร์จับการเคลื่อนไหว Accelerometer และ Gyro Scope  และใช้โมดูลGPS 
ในการระบุต าแหน่งที่อยู่ของโคนม เพ่ือเป็นการลดภาระของผู้เชี่ยวชาญที่ต้องใช้ทั้งจ านวน คน เวลา 
ในการสังเกตพฤติกรรม อีกทั้งยังเป็นการไม่รบการใช้ชีวิตประจ าวันของโคนม เพ่ือให้โคนสุขภาพ และ
อารมณ์ท่ีดีจึงได้น้ านมโคที่มีคุณภาพ มาบริโภคต่อไป 

การพัฒนาอุปกรณ์สวมใส่เพ่ือเก็บข้อมูลการเคลื่อนไหวของวัวโดยใช้เทคโนโลยีไอโอที
(Development of Wearable Device for Logging Cow Behavior using IoT Technology)เริ่ม
จากศึกษาข้อมูลที่เกี่ยวกับพฤติกรรมของโคนมและอุปกรณ์ที่ใช้ในการท าโครงการนี้แล้วน าข้อมูลที่
ศึกษามาทั้งหมดมาสรุปและเริ่มท าการอกแบบชิ้นงานและระบบโปรแกรมการท างาน หลังจากนั้นจะ
มีการทดสอบชิ้นงานและปรับปรุงแก้ไข และพัฒนาจนเสร็จสิ้น 

การทดสอบโดยใช้ module GPS ในการระบุต าแหน่งและขอบเขตการอยู่ ในพ้ืนที่  
Mpu6050 ใช้ในการวัดความเร่ง Accelerometer ตามเชิงเส้น XYZ และ Gyroscope จะเป็น
ความเร็วเชิงมุมของ XYZ และultrasonic ใช้ในการวัดระยะห่างระหว่างพ้ืนกับโคนม เมื่อน าค่าที่
ได้มาท้ังหมดมาประมวลผลออกมาเป็นการระบุพฤติกรรมของโคนม 
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5.2  ปัญหาและแนวทางการแก้ไข 

ปัญหาที่เกิดขึ้นระหว่างการด าเนินงาน เป็นปัญหาที่จ าเป็นต้องได้รับการแก้ไข โดยจะมี
ลักษณะของปัญหาและวิธีการแก้ไขดังต่อไปนี้ 

5.2.1  การจับเคลื่อนไหวของ Accelerometer และ Gyro Scope ยังมีความคาดเคลื่อน 
ต้องปรับปรุงในส่วนของอุปกรณ์และโปรแกรม 

5.2.2  สัญญาณระบุต าแหน่งของ GPS ยังมีบางช่วงเวลาที่อับสัญญาณ จึงไม่สามารถระบุ
ต าแหน่งได้  
 
5.3 ข้อเสนอแนะในการพัฒนาโครงการ 

5.3.1  เพ่ิมเซนเซอร์วัดอุณหภูมิเข้าไปเพื่ออุณหภูมิของโคนม 
5.3.2  ใช้เซ็นเซอร์ที่มีความเสถียรมากกว่านี้ 
5.3.3  สามารถต่อยอดโดยการเพ่ิมระบบเก็บสถิติแล้วน ามาวิเคราะห์เพ่ือวินิจฉัยพฤติกรรม

โคนม 
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ภาคผนวก ก 
การติดตั้งโปรแกรม Arduino IDE 
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การติดตั้งโปรแกรม Arduino IDE 
1) เข้าไปที่เว็ปไซต์ https://www.arduino.cc/en/main/software เพ่ือท าการดาวน์โหลด

โปรแกรม โดยให้เลือก Windows Installer, for Windows XP and up ที่เป็นของระบบปฏิบัติการ
วินโดว์ 

 

ภาพที่ ก.1 เว็ปไซต์ดาวน์โหลด Arduino IDE 

2) กดท่ีปุ่ม just Download หลังจากนั้นจะมีหน้าต่างข้ึนมาให้เลือกต าแหน่งที่จะดาวน์โหลด 
แล้วกดปุ่ม save เพ่ือท าการดาวน์โหลด 

 

ภาพที่ ก.2 แสดงการกดดาวน์โหลดและเลือกท่ีบันทึก 
 
 
 

 

https://www.arduino.cc/en/main/software%20เพื่อ
https://www.arduino.cc/download_handler.php?f=/arduino-1.8.8-windows.exe
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3) ให้กดปุ่ม I Agree เพ่ือเป็นการยอมรับข้อตกลงของโปรแกรม 

 

ภาพที่ ก.3 แสดงการกดปุ่มยืนยันการติดตั้ง 
 

4) ให้กดปุ่ม NEXT เพ่ือไปยังขั้นตอนถัดไป 

 

ภาพที่ ก.4 แสดงการเลือกโปรแกรมท่ีจะติดตั้ง 
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5) กดปุ่ม Install เพ่ือท าการติดตั้งโปรแกรม 

 

ภาพที่ ก.5 แสดงการเลือกไดฟ์ที่จะติดตั้งโปรแกรม 
 

6) กดปุ่ม Close เมื่อโปรแกรมติดตั้งเสร็จ 

 

ภาพที่ ก.6 แสดงเมื่อติดตั้งเสร็จเรียบร้อย 
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7) เมื่อเปิดโปรแกรมขึ้นมาให้ไปที่ เมนู File > Preferences แล้วก็อปปี้ข้อความลิงค์นี้  
http://arduino.esp8266.com/stable/package_esp8266com_index. json  ใส่ลงไปในช่อง 
Additional Boards Managers URLs หลังจากนั้นให้กดปุ่ม OK 

 

ภาพที่ ก.7 แสดงการตั้งค่าในโปรแกรม(1) 
 

8) ให้ไปที่เมนู Tool > Boards : > Boards Manager… ให้พิมพ์ ESP8266 ลงไปในช่องว่าง
หลังจากนั้นให้กดปุ่ม Install เพ่ือติดตั้ง Boards ESP8266 

 

ภาพที่ ก.8 แสดงการตั้งค่าในโปรแกรม(2) 

http://arduino.esp8266.com/stable/package_esp8266com_index.json%20%20ใส่


 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาคผนวก ข 
การสมัคร NETPIE 
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ขั้นตอนการสมัคร NETPIE 
1) เข้าไปที่เว็ปไซต์ https://netpie.io/login 

 

ภาพที่ ข.1 เว็ปไซต์ NETPIE 
 

2) เข้าไปที่ Sing up free 

 

ภาพที่ ข.2 กดปุ่มการสมัคร 
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3) กรอกข้อมูลการสมัครให้ครบ 

 

ภาพที่ ข.3 กรอกข้อมูลของผู่ใช้งาน 
 

4) กรอก Email และ Password แล้ว Login 

 

ภาพที่ ข.4 Log in เข้าใช้งาน 



 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
ภาคผนวก ค 

คู่มือการใช้งาน 
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1.  ส่วนของการใช้อุปกรณ์ 
1) เปิดสวิตซ์ที่ตัวอุปกรณ์ 

.  

ภาพที่ ค.1 เปิดสวิตซ์ที่ตัวอุปกรณ์ 
 

2) สวมใส่อุปกรณ์ 

 

ภาพที่ ค.2 สวมใส่อุปกรณ์ 
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2.  ส่วนเข้าไปดูการแสดงผลและการบันทึกข้อมูลบนNETPIE 
3) เมื่อต้องการดูการแสดงผลบน NETPIE ให้เข้าไปที่เว็ปไซต์ https://netpie.io/login 

 

ภาพที่ ค.3 เข้าเว็ปไซต์ NETPIE 
4) กรอก Email และ Password แล้ว Login 

 

ภาพที่ ค.4 Log in เข้าใช้งาน 
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3.  ส่วนของการดูการแสดงผลแบบ Real Time บน FEEDBOARDE 
5) เข้าไปที่ FREEBOARDS 

 

ภาพที่ ค.5 เข้าไปที่ FREEBOARDS 
 

6) เข้าไปที่ CowBehavior 

 

ภาพที่ ค.6 เลือก FREEBOARD ที่ชื่อ CowBehavior 
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7) การแสดงผลแบบ Real Time 

 

ภาพที่ ค.7 หน้าจอแสดงผลพฤติกรรมของโคนม 
 
4.  ส่วนของการดูการแสดงผลที่บันทึกไว้บน FEED 

8) เข้าไปที่ FEED 

 

ภาพที่ ค.8 เลือก FEEDS ที่ชื่อ CowBehavior  
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9) ดูการแสดงผลที่บันทึกไว้ 

 

ภาพที่ ค.9 หน้าจอแสดงผลที่บันทึกไว้ 
 

 



 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ภาคผนวก ง 
Code Program 
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ตาราง ง.1 Code โปรแกรมการท างาน 

ล าดับ Code 
1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 
8 
9 
10 
11 
12 
13 
14 
15 
16 
17 
18 
19 
20 
21 
22 
23 
24 
25 
26 
27 
28 
29 

#include <ESP8266WiFi.h> 
#include <MicroGear.h> 
#include "Wire.h" 
#include "TinyGPS++.h" 
 
const char* ssid     = "XXXXXXXXXX";              //ชื่อ WiFi 
const char* password = "XXXXXXXXX";            //รหัส WiFi 
 
#define APPID   "ProjectCow" 
#define KEY     "mG093FgToXH1Hjc" 
#define SECRET  "KezRn4qQEc12nMKDUA7oTEwks" 
 
#define ALIAS   "CowBehavior" 
#define FEEDID  "cow001" 
 
//#define INTERVAL 60000 
//#define T_INCREMENT 200 
//#define T_RECONNECT 5000 
#define BAUD_RATE 9600 
 
TinyGPSPlus gps; 
const uint8_t MPU = 0x68;                                                                   
// I2C Address I2C 
const float Acc_Scale = 16384.0;                                                          
// Scale Acc +-2g 
const float Gyro_Scale = 131.1;                                                           
// Scale Gyro +-250 °/s 
const float Alpla_Cp = 0.02;                                                                  
// ค่าคงที่ของ Complementary filter 
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30 
31 
32 
33 
34 
35 
36 
37 
38 
39 
40 
41 
42 
43 
44 
45 
46 
47 
48 
49 
50 
51 
52 
53 
54 
55 
56 
57 
58 
59 
60 

int16_t AcX, AcY, AcZ, GyX, GyY, GyZ;                                                   
// เก็บค่าดิบความเร่งเชิงเส้นและความเร่งเชิงมุมแกน x, y, z 
float AcX_Scale, AcY_Scale, AcZ_Scale, GyX_Scale, GyY_Scale, GyZ_Scale;         
// เก็บค่าความเร่งเชิงเส้นและความเร่งเชิงมุมที่ผ่านที่ผ่านการหาร scale แล้ว โดย
หน่วยทได้จะเป็น g และ °/s ตามล าดับ 
float AcX_Conv, AcY_Conv , AcZ_Conv;                                                      
// เก็บค่าความเร่ง3แกนโดย น าความเร่งเชิงเส้น*กับความเร่งโน้มถ่วง จะได้หน่วย 
m/s2 
float Euler_Angle[2];                                                                             
// เก็บตัวแปรจากการหา euler angle โดยมีมุม roll และ pitch 
float Comp_Angle[3];                                                                          
// เก็บค่ามุมที่ผ่าน complementary filter แล้ว 
float Lati2, Longi2; 
const float Lati_Org = 13.770695;                                                          
// ตั้งค่าพิกัด Latitude ที่เป็นจุดกึ่งกลาง 
const float Longi_Org =  100.503710;                                                    
// ตั้งค่าพิกัด Longitude ที่เป็นจุดกึ่งกลาง 
const float Earth_Radius = 6371000.0;                                                    
// เก็บค่ารัศมีของโลก หน่วยเป็น metre 
const float Earth_Gravity = 9.807;                                                              
// เก็บค่าแรงโน้มถ่วงของโลก หน่วยเป็น m/s2 
float Distance; 
bool cow_area; 
String values = "";                                                                               
// เก็บค่าทั้งหมดที่ค านวณมาแล้ว 
 
long time_prev ;                                                                                 
// เวลาในลูปรอบก่อนหน้า 
float dt;                                                                                            
// เก็บค่าการค านวณหา dt 
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61 
62 
63 
64 
65 
66 
67 
68 
69 
70 
71 
72 
73 
74 
75 
76 
77 
78 
79 
80 
81 
82 
83 
84 
85 
86 
87 
88 
89 
90 
91 

int round_counter = 0; 
int walkingCheck[60]; 
int sittingCheck[60]; 
int standingCheck[60]; 
int count = 0; 
int sumw = 0; 
int sumsi = 0; 
int sumst = 0; 
 
int sta_walk = 0, sta_sit = 0, sta_stand = 0; 
String sta_cow = ""; 
 
#define Echo 14 
#define Trig 12 
unsigned long duration; 
float distance_z; 
 
WiFiClient client; 
 
int timer_feed = 0; 
int timer_freeboard = 0; 
 
MicroGear microgear(client); 
 
// when the other thing send a msg to this board 
void onMsghandler(char *topic, uint8_t* msg, unsigned int msglen) { 
  Serial.print("Incoming message --> "); 
  msg[msglen] = '\0'; 
  Serial.println((char *)msg); 
} 
 



61 
 

92 
93 
94 
95 
96 
97 
98 
99 
100 
101 
102 
103 
104 
105 
106 
107 
108 
109 
110 
111 
112 
113 
114 
115 
116 
117 
118 
119 
120 
121 
122 

void onConnected(char *attribute, uint8_t* msg, unsigned int msglen) { 
  Serial.println("Connected to NETPIE..."); 
  microgear.setAlias(ALIAS); 
} 
 
void setup() { 
  Wire.begin(4, 5); // GPIO4=SDA, GPIO5=SCL 
  Wire.beginTransmission(MPU); 
  Wire.write(0x6B); 
  Wire.write(0); 
  Wire.endTransmission(true); 
  pinMode(Trig, OUTPUT); 
  pinMode(Echo, INPUT); 
  microgear.on(MESSAGE, onMsghandler); 
  microgear.on(CONNECTED, onConnected); 
 
  Serial.begin(BAUD_RATE); 
  Serial.println("Starting..."); 
 
  if (WiFi.begin(ssid, password)) { 
    while (WiFi.status() != WL_CONNECTED) { 
      delay(500); 
      Serial.print("."); 
    } 
  } 
 
  Serial.println("WiFi connected"); 
  Serial.println("IP address: "); 
  Serial.println(WiFi.localIP()); 
 
  microgear.init(KEY, SECRET, ALIAS); 
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123 
124 
125 
126 
127 
128 
129 
130 
131 
132 
133 
134 
135 
136 
137 
138 
139 
140 
141 
142 
143 
144 
145 
146 
147 
148 
149 
150 
151 
152 
153 

  microgear.connect(APPID); 
} 
 
void loop() { 
  GPS(); 
  float acc = sta_xy(); 
  float distance_z = sta_z(); 
  round_counter++; 
  if (round_counter % 100 == 0) { 
    count = count >= 60 ? 0 : count + 1; 
    if (acc >= 50 ) { 
      walkingCheck[count] = 1; 
    } 
    else { 
      walkingCheck[count] = 0; 
    } 
    if (distance_z < 15 ) { 
      sittingCheck[count] = 1; 
    } 
    else { 
      sittingCheck[count] = 0; 
    } 
    if (acc < 50 && distance_z > 15 ) { 
      standingCheck[count] = 1; 
    } 
    else { 
      standingCheck[count] = 0; 
    } 
    sumw = 0; 
    sumsi = 0; 
    sumst = 0; 
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    for (int i = 0; i < 60; i++) { 
      sumw += walkingCheck[i]; 
      sumsi += sittingCheck[i]; 
      sumst += standingCheck[i]; 
    } 
    Serial.println(sumw); 
    Serial.println(sumsi); 
    Serial.println(sumst); 
    if (count >= 60) { 
      if (sumw > sumsi && sumw > sumst) { 
        //Serial.println("Walking"); 
        sta_walk = 1; 
        sta_sit = 0; 
        sta_stand = 0; 
      } 
      else if (sumsi > sumw && sumsi > sumst) { 
        //Serial.println("Sitting"); 
        sta_walk = 0; 
        sta_sit = 1; 
        sta_stand = 0; 
      } 
      else if (sumst > sumw && sumst > sumsi) { 
        //Serial.println("Standing"); 
        sta_walk = 0; 
        sta_sit = 0; 
        sta_stand = 1; 
      } 
      sta_cow = "{\"Walking\":"; 
      sta_cow += sta_walk; 
      sta_cow += ", \"Sitting\":"; 
      sta_cow += sta_sit; 
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      sta_cow += ", \"Standing\":"; 
      sta_cow += sta_stand; 
      sta_cow += "}"; 
      for (int i = 0; i < 60; i++) { 
        walkingCheck[i] = 0; 
        sittingCheck[i] = 0; 
        standingCheck[i] = 0; 
      } 
    } 
 
  } 
  if (microgear.connected()) { 
    //Serial.print("*"); 
    microgear.loop(); 
    if (count >= 60) { 
      Serial.println("Sending -->Cow_Sta"); 
      microgear.writeFeed(FEEDID, sta_cow); 
      count = 0; 
    } 
    if (round_counter >= 100) { 
      Serial.println("Sending -->GPS & Cow Behavior"); 
      microgear.chat("/GPS_lat", String(Lati2, 6)); 
      microgear.chat("/GPS_long", String(Longi2, 6)); 
      microgear.chat("/AcX", String(AcX_Conv)); 
      microgear.chat("/AcY", String(AcY_Conv)); 
      microgear.chat("/AcZ", String(AcZ_Conv)); 
      microgear.chat("/Roll", String(Comp_Angle[0])); 
      microgear.chat("/Pitch", String(Comp_Angle[1])); 
      if (cow_area) { 
        microgear.chat("/cow_area", String("Cow in Area")); 
      } 
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      else { 
        microgear.chat("/cow_area", String("Cow out of Area")); 
      } 
      round_counter = 0; 
    } 
  } 
  else { 
    Serial.println("connection lost, reconnect..."); 
    microgear.connect(APPID); 
  } 
  delay(10); 
} 
void GPS() { 
  while (Serial.available()) { 
    gps.encode(Serial.read()); 
  } 
  Lati2 = String(gps.location.lat(), 6).toFloat();                                                     
// เก็บค่า latitude ลงในตัวแปร lati 
  Longi2 = String(gps.location.lng(), 6).toFloat();                                                    
// เก็บค่า longitude ลงในตัวแปร longi 
  //Serial.println("Latitude :"+String(Lati2,6)+" Longitude: "+String(Longi2,6));                           
// แสดงค่า latitude และ longitude 
  //Serial.println("Latitude Origin: "+String(Lati_Org,6)+" Longitude: 
"+String(Longi_Org,6)); 
 
  //หา distance ระหว่าง จุดที่ก าหนดไว้และจุดที่รับเข้ามา 
  float Lati1_Rad = radians(Lati_Org);                                                                      
// แปลง latitude ของจุดที่ก าหนดไว้ ให้เป็น Radian 
  float Lati2_Rad = radians(Lati2);                                                                         
// แปลง latitude ของจุดที่รับมา ให้เป็น Radian 
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  float Lati = radians(Lati2 - Lati_Org);                                                                     
// น า latitude ของพิกัดที่ก าหนดไว้และพิกัดที่รับมามาลบกันแล้วแปลงเป็น Radian 
  float Longi = radians(Longi2 - Longi_Org);                                                                  
// น า longitude ของพิกัดที่ก าหนดไว้และพิกัดท่ีรับมามาลบกันแล้วแปลงเป็น Radian 
 
  //น าเข้าสูตรค านวณ haversine formula 
  float a = (sin(Lati / 2) * sin(Lati / 2)) + cos(Lati1_Rad) * cos(Lati2_Rad) * 
sin(Longi) * sin(Longi); 
  float c = 2 * atan2(sqrt(a), sqrt(1 - a)); 
  Distance = Earth_Radius * c ; 
  //Serial.println("Distance: "+String(Distance)+" Metre");                                                 
// แสดงค่าระยะห่างจากพิกัดที่ก าหนดไว้และพิกัดท่ีรับมา 
 
  //เข้าเงื่อนไขว่า ถ้าระยะห่างจากพิกัดท่ีก าหนดไว้และพิกัดที่รับมาน้อยกว่า 5000 
เมตร แสดงผลว่าวัวอยู่ในพื้นที่แต่หากวัวอยู่ห่างมากกว่านั้นให้แสดงผลว่าวัวอยู่นอกพ้ืนที่ 
  if (Distance < 5000) { 
    cow_area = true; 
  } 
  else { 
    cow_area = false; 
  } 
} 
 
float sta_xy() { 
  //รับค่า Accelerometer 
  Wire.beginTransmission(MPU);                                                                              
// เริ่มการเชื่อมต่อไปที่ Address I2C 
  Wire.write(0x3B);                                                                                         
// ส่งบิตน าไปที่ Address 0x3B 
  Wire.endTransmission(false); 
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  Wire.requestFrom(MPU, 6, true);                                                                           
// เริ่มรับข้อมูลที่ส่งมา 6 Address 
  AcX = Wire.read() << 8 | Wire.read();                                                                     
// รับข้อมูลจาก 0x3B และ 0x3C มาต่อกัน แล้วเก็บในตัวแปร AcX 
  AcY = Wire.read() << 8 | Wire.read();                                                                     
// รับข้อมูลจาก 0x3D และ 0x3E มาต่อกัน แล้วเก็บในตัวแปร AcY 
  AcZ = Wire.read() << 8 | Wire.read();                                                                     
// รับข้อมูลจาก 0x3F และ 0x40 มาต่อกัน แล้วเก็บในตัวแปร AcZ 
 
  //น าค่าดิบของ Accelerometer ค านวณเพ่ือให้ได้ค่าท่ีใช้งานได้จริง มีหน่วยเป็น g (g 
unit = 9.807) 
  AcX_Scale = AcX / Acc_Scale; 
  AcY_Scale = AcY / Acc_Scale; 
  AcZ_Scale = AcZ / Acc_Scale; 
 
  //แปลงค่าความเร่งเชิงเส้นจากหน่วย G เป็น หน่วย m/s2 
  AcX_Conv =  AcX_Scale * Earth_Gravity;                                                                    
// ค่าเร่งเชิงเส้นแกน X หน่วย m/s2 
  AcY_Conv =  AcY_Scale * Earth_Gravity;                                                                    
// ค่าเร่งเชิงเส้นแกน Y หน่วย m/s2 
  AcZ_Conv =  (AcZ_Scale - 1) * Earth_Gravity;                                                              
// ค่าเร่งเชิงเส้นแกน Z หน่วย m/s2 โดยต้อง ลบหนึ่งก่อนเนื่องจากแกน Z มีความเร่ง
โน้มถ่วงรวมอยู่ด้วย 
 
  //น าค่า Accelerometer มาค านวณหา Euler Angle (Picth, Roll) 
  Euler_Angle[0] = radians(atan(AcY_Scale / sqrt(pow((AcX_Scale), 2) + 
pow((AcZ_Scale), 2))));              // หา Euler Angle มุม Roll แปลงจาก radian 
เป็นองศาและเก็บในตัวแปร Euler_Angle[1] 
  Euler_Angle[1] = radians(atan((-1 * AcX_Scale) / sqrt(pow((AcX_Scale), 2) 
+ pow((AcZ_Scale), 2))));       // หา Euler Angle มุม Pitch แปลงจาก radian 
เป็นองศาและเก็บในตัวแปร Euler_Angle[0] 
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  //รับค่า Gyroscope 
  Wire.beginTransmission(MPU);                                                                              
// เริ่มการเชื่อมต่อไปที่ Address I2C 
  Wire.write(0x43);                                                                                         
// ส่งบิตน าไปที่ Address 0x43 
  Wire.endTransmission(false); 
  Wire.requestFrom(MPU, 6, true);                                                                           
// เริ่มรับข้อมูลที่ส่งมา 6 Address 
  GyX = Wire.read() << 8 | Wire.read();                                                                     
// รับข้อมูลจาก 0x43 และ 0x44 มาต่อกัน แล้วเก็บในตัวแปร GyX 
  GyY = Wire.read() << 8 | Wire.read();                                                                     
//รับข้อมูลจาก 0x45 และ 0x46 มาต่อกัน แล้วเก็บในตัวแปร GyY 
  GyZ = Wire.read() << 8 | Wire.read();                                                                     
//รับข้อมูลจาก 0x47 และ 0x48 มาต่อกัน แล้วเก็บในตัวแปร GyZ 
 
  //น าค่าดิบของ Gyroscope มาค านวณเพ่ือให้ได้ค่าที่ใช้งานได้จริง มีหน่วยเป็น °/s 
(องศา/วินาที) 
  GyX_Scale = GyX / Gyro_Scale; 
  GyY_Scale = GyY / Gyro_Scale; 
  GyZ_Scale = GyZ / Gyro_Scale; 
 
  //ค านวณหาค่า dt 
  dt = (millis() - time_prev) / 1000.0; 
  time_prev = millis(); 
 
  //น าค่า Accelerometer และ Gyroscope มาหามุมโดยใช้ Complementary 
Filter 
  Comp_Angle[0] = (1 - Alpla_Cp) * (Comp_Angle[0] + GyX_Scale * dt) + 
Alpla_Cp * Euler_Angle[0] ;           //มุม Roll ที่ผ่าน Complementary Filter 
และเก็บในตัวแปร Comp_Angle[0] 
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  Comp_Angle[1] = (1 - Alpla_Cp) * (Comp_Angle[1] + GyY_Scale * dt) + 
Alpla_Cp * Euler_Angle[1] ;           //มุม Pitch ที่ผ่าน Complementary Filter 
และเก็บในตัวแปร Comp_Angle[1] 
  //แปลงค่า Acc และ Euler angle เป็น String และแสดงค่าออกมา 
  //values = String(Comp_Angle[1]) + ", " + String(Comp_Angle[0]) + ", " + 
String(AcX_Conv) + ", " + String(AcY_Conv) + ", " + String(AcZ_Conv); 
  //values = String(AcX_Conv) + "," + String(AcY_Conv) + "," + 
String(AcZ_Conv); 
  //Serial.println(values); 
 
  float acc = sqrt(pow(AcX_Conv * dt * 1000, 2) + pow(AcY_Conv * dt * 
1000, 2) + pow(AcZ_Conv * dt * 1000, 2)); 
  return acc; 
} 
float sta_z() { 
  //ส่งสัญญาณ PULSE ไปที่ขา Trig ทุกๆ 10 microsec 
  digitalWrite(Trig, LOW); 
  delayMicroseconds(2); 
  digitalWrite(Trig, HIGH); 
  delayMicroseconds(10); 
  digitalWrite(Trig, LOW); 
  //ตวรจสอบความกว้างของสัญญาณ PULSE ที่ขา Echo 
  duration = pulseIn(Echo, HIGH, 10000); 
  if (duration != 0) { 
    distance_z = duration * 0.0343 / 2; 
  } 
  return  distance_z; 
} 
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ชื่อ-สกุล นายจิรศักดิ์  เอ่ียมสะอาด 

สำขำ วิศวกรรมคอมพิวเตอร์ 
วัน/เดือน/ปีเกิด 01 มีนาคม 2537 

สถำนที่เกิด ภูเก็ต 

ที่อยู่  50/6 หมู่ 1 ซอย สุขนิรันดร์ ต าบล วิชิต ถนน เจ้าฟ้า อ าเภอ เมือง จังหวัด 
ภูเก็ต 83000 

ประวัติกำรศึกษำ 

 ระดับประกาศนียบัตรวิชาชีพ 

 วิทยาลัยเทคนิคภูเก็ต  แผนก อิเล็กทรอนิกส์   
 ปีการศึกษาที่จบ พ.ศ.2555 
 

 ระดับประกาศนียบัตรวิชาชีพชั้นสูง 

 วิทยาลัยเทคนิคภูเก็ต แผนก อิเล็กทรอนิกส์ สาขา เทคนิคคอมพิวเตอร์   
ปีการศึกษาที่จบ พ.ศ.2557 
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ชื่อ-สกุล นายอภิวัฒน์  จันทวงษ์ 
สำขำ วิศวกรรมคอมพิวเตอร์ 
วัน/เดือน/ปีเกิด 05 กุมภาพันธ์ 2540 

สถำนที่เกิด โรงพยาบาลสมุทรสาคร 

ที่อยู่  94/63 หมู่ 7 ซอย กิโล2 ต าบล ท่าทราย ถนน เศรษฐกิจ อ าเภอ เมือง  
จังหวัด สมุทรสาคร 74000 

ประวัติกำรศึกษำ 

 ระดับประกาศนียบัตรวิชาชีพ 

 วิทยาลัยเทคนิคสมุทรสาคร  แผนก อิเล็กทรอนิกส์   
ปีการศึกษาที่จบ พ.ศ.2557 

 

 ระดับประกาศนียบัตรวิชาชีพชั้นสูง 

 วิทยาลัยเทคนิคสมุทรสาคร แผนก อิเล็กทรอนิกส์ สาขา เทคนิคคอมพิวเตอร์   
ปีการศึกษาที่จบ พ.ศ.2559 
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