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บทคัดยอ 

ปริญญานิพนธนี้นําเสนอการพัฒนารูปแบบการควบคุมการเปดและปดมอเตอรปมน้ํา ใน
ท่ีนี้ไดใชเทคโนโลยีแบบไรสายเพื่อรับและสงสัญญาณระหวางเคร่ืองคอมพิวเตอรซ่ึงท่ีเปน
ศูนยกลางการควบคุมกับไมโครคอนโทรลเลอรท่ีควบคุมการทํางานของรีเลยซ่ึงเช่ือมตอมอเตอร
ปมน้ํากับแหลงจายไฟ สถานะการทํางานของมอเตอรข้ึนอยูกับระดับน้ําในถังเก็บน้ําซ่ึงถูกวัดคา
ดวยตัวรับรูความดันสวนตาง ท้ังนี้ผูใชสามารถกําหนดขีดจํากัดลางและขีดจํากัดบนของระดับน้ําได 
เม่ือเช่ือมตอระบบใหเร่ิมทํางาน การควบคุมจะเปนแบบอัตโนมัติโดยปริยาย ถึงกระนั้นผูใชยังคง
สามารถหยุดการทํางานของมอเตอรไดทุกขณะท่ีตองการ ในขณะท่ีมอเตอรจะเร่ิมเดินเคร่ืองก็
ตอเม่ือระดับน้ําในถังอยูตํ่ากวาขีดจํากัดบน ในโครงงานน้ีไดเลือกใชโมดูลส่ือสารไรสายยาน 
2.4 GHz รุน XBee-PRO เพื่อรับและสงขอมูลระหวางเคร่ืองคอมพิวเตอรกับไมโครคอนโทรลเลอร
รุน dsPIC30F4011 โดยเขียนชุดคําส่ังควบคุมการรับและสงขอมูลและสรางสวนตอประสาน
กราฟกกับผูใชดวยโปรแกรมวิชวลเบสิก 2010 รวมท้ังสรางแบบจําลองเพ่ือทดสอบการเปดและปด
มอเตอรรวมกับการใชตัวรับรูความดันสวนตางเพื่อวัดระดับน้ํา 

 


