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- จะสามารถหาความเรว็ 𝑉0 ไดจ้าก S/(𝑡2 − 𝑡1)
- ถา้ความเรว็เกินกว่าก าหนดก็จะมีการแจง้เตือนดว้ยเสียง่่าน

Buzzer และแสดง่ลความเรว็ท่ีหนา้จอคอมพิวเตอร์
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- จะสามารถหาระยะห่าง h ซึง่ก็คือระยะห่างของตวัวตัถกุบัตวั 
Ultrasonic Sensor
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- Assume (Condition) ว่าเม่ือวตัถุ่ ่านตวั Ultrasonic 

Sensor ความเรว็ตามแนวแกน y (𝑉𝑦) ของวตัถจุะมีค่าเขา้
ใกล้ 0 ท าใหว้ตัถเุริม่ตกลงแบบ Projectile
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[R = ระยะห่างโดยประมาณท่ีวตัถจุะตกลงสูพ่ืน้เม่ือเริม่วดัเทียบกบัตวั Ultrasonic Sensor]

t = 
𝑔

2ℎ

[t = ระยะเวลาทัง้หมดโดยประมาณที่วตัถจุะตกลงสูพ่ืน้โดยเริม่วดัเม่ือวตัถเุคลื่อนที่่่านตวั Ultrasonic Sensor]

Downward chosen as 

positive direction, so 

the values will be 
positive

+



คลิปสาธิตการท างานของวงจรและ
การเช่ือมอปุกรณต์า่งๆ



(วงจรแถม)
Radar X-Distance Detection Unit

ในสว่นวงจรแถมนัน้เราเรียกว่าเป็นวงจร Radar X-Distance Detection Unit ซึ่งจะคลา้ยๆกบัเป็น
วงจรลาดตระเวนวตัถท่ีุตกลงสูพื่น้ โดยตวัวงจรจะประกอบไปดว้ย Servo Motor ท่ีติดกบั Ultrasonic Sensor 
โดยมีหลกัการท างานคือเม่ือ Ultrasonic Sensor พบวตัถ ุมนัก็จะแสดงระยะห่างของวตัถนุัน้กบัตวัวงจรว่าห่างกนั
เป็นระยะหา่งเทา่ใดตามแนวแกน X
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