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เกีย่วกบัโครงงาน 

บทคดัย่อ 

โครงงานน้ีไดศึ้กษาและเคร่ืองจ่ายชุดพนกังานอตัโนมติัท่ีมีโครงงานอยูแ่ลว้มาพฒันาและ

ปรับปรุงใหม่ จดัท าข้ึนมาเพื่อแกป้รับปรุงแกไ้ขปัญหาและปรับปรุงเพิ่มเติมเร่ืองส่วนท่ีขาดหาย เช่น 

ถาดรองรับของ การก าหนดจ านวน รายละเอียดการแสดงผล ใหเ้หมาะสมใหมี้ประสิทธิภาพดียิ่งข้ึน 

เพื่อใชใ้นงานในการจ่ายแบบชุดพนกังานอตัโนมติัในโรงงานอุตสาหกรรมท าให้ใชง้านเวลาลดลง 

เคร่ืองจ่ายชุดพนกังานอตัโนมติัจะไดรั้บการปรับปรุงในเร่ืองการก าหนดจ านวนชุดและรายละเอียด  

สามารถจ ากดัจ านวนการจ่ายชุด รองเทา้ เป็นจ านวน 1 คร้ัง แสดงผลช่ือผูถื้อบตัรข้ึนหนา้จอได ้

และสามารถเร่ิมตน้ใหม่ดว้ยการรีเซ็ตเพื่อเร่ิมตน้นบัจ านวนใหม่  
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About Project 

Abstract 

This project studies and pay a uniform automation projects have already been developed and 

improved. Prepared to solve problems and improve further updates on the missing parts such as 

the amount of output tray. Details Display The right to have a better performance. To do the job 

in a series of paid employees in the industrial automation, deployment time is reduced. Uniform 

dispenser will automatically be updated in the amount set and details. 

You can limit the number of shoes is paid 1 times display card holder's name on the screen. 

And can be restarted by resetting to start a new count. 
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กติติกรรมประกาศ 
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ผูจ้ดัท าจึงขอกราบขอบพระคุณไว ้ณ โอกาสน้ี 

สุดทา้ยน้ีผูจ้ดัท าหวงัเป็นอยา่งยิง่วา่โครงงานน้ีจะเป็นประโยชน์ต่อการศึกษาของผูท่ี้สนใจต่อไป 
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บทที ่1 

บทน า 

1.1 ทีม่าและความส าคัญของโครงงาน    

เน่ืองจากในปัจจุบนัตอ้งการความสะดวกรวดเร็วดา้นการท างาน มีการแข่งขนัในเร่ืองเวลา ตอ้ง

น าเทคโนโลยเีขา้มาช่วยตอบสนองและอ านวยความสะดวกสบายในการท างาน โดยใชเ้ป็นระบบ

อตัโนมติัเป็นท่ีนิยมในปัจจุบนั ยกตวัอยา่งเช่น ตูจ้  าหน่ายสินคา้อตัโนมติั เคร่ืองหยอดเหรียญ

โทรศพัท ์ตูเ้กมส์ ตูข้ายน ้าอดัลม ตามตวัอยา่งขา้งตน้เป็นระบบอตัโนมติัท่ีพบเจอในชีวิตประจ าวนั 

จึงไดแ้นวคิดในการจดัท าโครงงานเคร่ืองจ่ายชุดพนกังานอตัโนมติัเพื่อความสะดวก ประหยดัเวลา 

ลดการใชค้น โดยตอ้งการให้สามารถท างานไดโ้ดยไม่จ  าเป็นตอ้งใชค้น ท างานได ้24 ชัว่โมง 

ประหยดัการจา้งแรงงานคน และเป็นตน้แบบในการใชง้าน 

         

 

 

 

 

 

 

 

 

 รูปที ่1.1 ตวัอยา่งเคร่ืองจ่ายสินคา้อตัโนมติั  

( ท่ีมา : https://www.smeleader.com/ตูห้ยอดเหรียญ-108-vending/ )  
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       เหตุผลส าคญัท่ีตอ้งมีชุดพนกังาน นอกจากจะมีการตลาดท่ีดีแลว้การบริหารภายในตอ้งดีดว้ย 
โดยชุดพนกังานเป็นส่วนหน่ึงในปัจจยันั้น โดยเฉพาะความเป็นจุดเด่นของชุดท าให้ผูค้นภายนอกท่ี
พบเห็นรู้วา่เป็นรูปแบบชุดของบริษทัหรือโรงงานไหนสามารถเห็นและกลายเป็นท่ีรู้จกัและสังเกตุ
ไดง่้าย จึงเป็นประโยชน์ในการประกอบธุรกิจ 

1) รู้สึกความเป็นหน่ึงเดียวกนัในบริษทัหรือโรงงาน 
รู้สึกกลายเป็นกลุ่มคนพวกเดียวกนัไม่เกิดความแตกแยก คลา้ยชุดของ ต ารวจ ทหาร 

2) เกิดความเท่าเทียมเสมอภาคกนั 
รู้สึกเกิดความเท่าเทียมเสมอภาคกนั ไม่มีเร่ืองราคาสูงต ่าไม่มีการเปรียบเทียบชุดราคาถูกแพงกวา่กนั 

3) สามารถแบ่งจ าแนกไดง่้าย 
ยกตวัอยา่งดว้ยการแบ่งจ าแนกดว้ยสีชุดพนกังานแต่ละแผนก วา่ชุดน้ีอยูแ่ผนกไหนท างานเก่ียวกบั

ประเภทอะไรโดยดูจากสีชุดเป็นตน้ 

4) ความคล่องตวัในการท างาน 
เน่ืองจากแต่งชุดถูกประเภทของงานเช่นใส่เส้ือแขนสั้นกบังานช่าง เส้ือแขนยาวกบังานตอ้งการ

ความปลอดภยั หรืองานท่ีอยูใ่นท่ีร้อนตอ้งการเส้ือท่ีเน้ือผา้บางระบายความร้อนไดดี้ เส้ือท่ีสามารถ

ทนไฟได ้หรือ สารเคมีได ้เพื่อเหมาะกบัประเภทของงานท่ีใชชุ้ดวา่ตอ้งการรูปแบบไหน 

 

 

           

 

 

รูปที ่1.2 ตวัอยา่งชุดเคร่ืองแบบพนกังาน   

(ท่ีมา : www.tpthaiuniform.com/16861771/เหตุผลท่ีองคก์รจ าเป็นตอ้งมีชุดฟอร์มพนกังาน  ) 
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1.2 วตัถุประสงค์ 
1. เพื่อศึกษาและปรับปรุงประสิทธิภาพเคร่ืองจ่ายชุดพนกังานอตัโนมติั 

1.3 ขอบเขตของโครงงาน 

1. แกปั้ญหาการสั่นของตวัเคร่ือง 
2. แกปั้ญหาการจ่ายของซ ้ า (จ  ากดัสิทธิ 1คน ต่อ1คร้ัง ใน1วนั) 
3. เพิ่มขนาดและรายละเอียดของจอแสดงผล 
4. ปรับปรุงรูปแบบของเคร่ืองใหดู้ระเอียดเรียบร้อยและเพิ่มส่วนท่ีขาดหาย 

1.4 ประโยชน์ทีค่าดว่าจะได้รับ 

เคร่ืองจ่ายชุดพนกังานอตัโนมติัจะไดรั้บการปรับปรุงเพิ่มเติมประสิทธิภาพในการใชง้าน

ดา้นการจ่ายชุดและก าหนดรายละเอียดชุด การแสดงผลของจอมีใหมี้รายละเอียดมากยิ่งข้ึน เพื่อให้

ผูใ้ชส้ามารถใชง้านไดอ้ยา่งมีประสิทธิภาพ ลดความเสียเวลาในการท างานและสะดวกรวดเร็ว

ประหยดัเวลามากข้ึน ลดการใชง้านคน 
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บทที ่2 
ทฤษฎแีละเน้ือหาทีเ่กีย่วข้อง 

 
2.1 ทฤษฎทีีเ่กีย่วข้อง 

เคร่ืองจ่ายชุดพนกังานอตัโนมติั (uniform vending machine) 

 

หลกัการท างานของระบบ 

โดยใช ้Arduino ควบคุมในการท างานของระบบโดยเลือกใชบ้อร์ดรุ่น Arduino MEGA 2560 โดย

ใชง้านเคร่ืองอ่านบตัรแตะ (RFID) | มีทั้งแบบ 125KHz และ 13.56MHz โดยไดเ้ลือกใชแ้บบ 

13.56MHz ในการสั่งการท างานแสดงผลดว้ยจอ TFT 3.5" LCD module Display for Arduino 

Mega2560 ท างานดว้ย servo motor รุ่น MG996R Servo 360° Rotation ในการกระทบใหส่ิ้งของตก 

โดยมีการควบคุมก าหนดให ้1 บตัรสามารถใชจ่้ายของไดไ้ม่เกิน 1 คร้ังสามารถเร่ิมตน้ใหม่ดว้ยการ

กดปุ่มรีเซ็ต 

 

อุปกรณ์หลกัทีใ่ช้ควบคุม 

1.) Arduino MEGA 2560 

2.) RFID 13.56MHz 

3.) TFT 3.5" LCD module Display for Arduino Mega2560  

4.) Servo Motor รุ่น MG996R Servo 360° Rotation 
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1) Arduino MEGA 2560  

 

รูปที่ 2.1 Arduino MEGA 2560 

(ท่ีมา: https://www.arduinoall.com/product/17/บอร์ด-arduino-รุ่น-mega-2560-r3-พร้อมสาย-usb) 

ใชเ้ขียนโปรแกรมเขียนโปรแกรมหลกัควบคุมการท างานหลกัของระบบเพื่อควบคุม 

-RFID 13.56MHz 

- TFT 3.5" LCD module Display for Arduino Mega2560  

- Servo Motor รุ่น MG996R Servo 360° Rotation 

2.) RFID 13.56MHz 

 

รูปที่ 2.2 RFID RC522 

(ท่ีมา: https://www.arduinoall.com/product/102/rfid-card-reader-detector-module-kit-rc522-

พร้อม-tag-card-และ-tag-พวงกุญแจ) 

     ใชอ่้านค่าจากบตัรของพนกังานแต่ละคนโดยทุกคนจะมีบตัรประจ าตวัของตนเองใชจ่้ายชุดและ

รองเทา้ตามขอ้มูลบตัรท่ีก าหนด 

https://www.arduinoall.com/product/17/บอร์ด-arduino-รุ่น-mega-2560-r3-พร้อมสาย-usb
https://www.arduinoall.com/product/102/rfid-card-reader-detector-module-kit-rc522-พร้อม-tag-card-และ-tag-พวงกุญแจ
https://www.arduinoall.com/product/102/rfid-card-reader-detector-module-kit-rc522-พร้อม-tag-card-และ-tag-พวงกุญแจ
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3.) TFT 3.5" LCD module Display for Arduino Mega2560  

 
รูปที ่2.3 TFT 3.5” LCD 

 

(ท่ีมา: https://www.arduinoall.com/product/1262/tft-3-5-lcd-module-display-for-arduino-

mega2560-จอ-lcd-3-5-tft-2) 

ใชง้านการแสดงผลช่ือพร้อมต าแหน่งของผูถื้อบตัรและแสดงผลค าสั่งการท างานรูปแบบ

ต่างๆของระบบขณะนั้น 

 

5.) Servo Motor รุ่น MG996R Servo 360° Rotation 

 

รูปที่ 2.4 MG996R Servo 

(ท่ีมา: https://www. arduitronics.com/ product/1980/tower-pro-mg996r-high-torque-แบบหมุนได-้

360-องศา) 

เลือกใช ้Servo Motor MG996R แบบหมุน 360 องศา ในการดนักล่องของใหต้กลงไปใชใ้นช่องรับ

ของโดยมีการตั้งค่าหมุนทวนเขม็เพื่อดนัของใหต้กหน่วงเวลาไวแ้ละหมุนตามเขม็กลบัยงัจุดเดิม 

https://www.arduinoall.com/product/1262/tft-3-5-lcd-module-display-for-arduino-mega2560-จอ-lcd-3-5-tft-2
https://www.arduinoall.com/product/1262/tft-3-5-lcd-module-display-for-arduino-mega2560-จอ-lcd-3-5-tft-2
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บทที ่3 
วธิกีารด าเนินโครงงาน 

3.1 ขั้นตอนการด าเนินงาน 

การด าเนินการวิจยัตอ้งศึกษาขอ้มูลและการท างานของเคร่ืองจ่ายชุดพนกังานและไดม้าท า
การพฒันาของโครงสร้างระบบการจ่ายของ จากนั้นท าการปรับปรุงแก้ไขในส่วนต่าง ๆของ
ตวัเคร่ืองท่ีขาดหายเพื่อน าผลมาวเิคราะห์ สรุป และประเมินผลไดอ้ยา่งท่ีคาดหวงัไว ้

มีการปรับปรุงดงัน้ี 

1) โครงสร้าง 

ไดอ้อกแบบจดัท าโครงสร้างข้ึนมาใหม่โดยออกแบบใหมี้ขนาด 6 ช่องใช ้servo motor ทั้งหมด 6 ตวั 

และเปล่ียนขนาดหนา้จอข้ึนมาเป็น 3.5” และจดัท ากล่องเก็บอุปกรณ์มิดชิด 
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รูปที่ 3.1 โครงสร้างออกแบบดว้ย Solidworks 

 

2) โปรแกรม 

ก าหนดให ้1 บตัรสามารถใชจ่้ายของไดไ้ม่เกิน 1 คร้ังสามารถเร่ิมตน้ใหม่ดว้ยการกดปุ่มรีเซ็ต 

3) ทดสอบการท างาน  

ผลการทดสอบจากการท างานสามารถท างานไดต้ามขอบเขตท่ีก าหนดคือสามรถสแกนบตัรได ้

1 คร้ัง/คน ต่อ 1 วนั และสามารถเร่ิมตน้ใหม่ได ้
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2. อุปกรณ์การด าเนินโครงงาน 

 
1. บอร์ด Arduino Mega 2560 R3 
2. RFID Card Reader 
3. Detector Module 
4. Step down 
5. TFT 3.5” LCD module Display for Arduino Mega 2560 
6. Power supply 24v 
7. Servo motor MG996R 6ตวั 
8. แผน่ไมแ้ขง็หนา 1.5cm 
9. แผน่ไมแ้ขง็หนา 0.5cm. 
10. รางเก็บสายไฟ 

จากอุปกรณ์ขา้งตน้ท่ีไดก้ล่าวมาเป็นอุปกรณ์หลกัท่ีจ  าเป็นตอ้งน าเขา้มาใชใ้นการด าเนิน 
เคร่ืองจ่ายชุดพนกังานอตัโนมติั 
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วธีิการจดัท าโครงงาน 

 การเลือกรูปแบบของการท างานเพ่ือสร้างโครงสร้าง : ทางผูจ้ดัท าเลือกใช ้Servo Motor 

เป็นตวัหลกัในการท างานของระบบเน่ืองจากมีความซบัซอ้นไม่มากนกัและง่ายต่อการควบคุม                   

โดยโครงทั้งหมดท าจากไมเ้พื่อเพิ่มประสิทธิภาพความแขง็แรงของตวัเคร่ือง 

 การเลือกตัวควบคุม  

ตัวควบคุมหลกั : ผูจ้ดัท าเลือกใชบ้อร์ด Arduino Mega 2560 R3 เน่ืองจากความสะดวกใน

การเขียน Code เพราะมีโปรแกรม Arduino รองรับและยงัเป็นท่ีนิยมกนัอยา่งแพร่หลาย 

ตัวควบคุมรอง : ผูจ้ดัท าเลือกใช ้Servo motor รวมกบั Step down เน่ืองจากในโครงงานน้ี

ตอ้งใช ้Servo motor 6 ตวั จึงเลือกน า Step down เขา้มาช่วยในการควบคุมปรับค่าไฟให้พอดีกบัท่ี

ตอ้งใชใ้น Servo motor แต่ละตวั 

ตัวป้อนค าส่ังข้อมูล : ผูจ้ดัท าเลือกใช ้RFID เน่ืองจากเป็นตวัควบคุมสั่งงานการท างานของ 

Motor ใหท้  างานตรงตามขอ้มูลท่ีตั้งค่าไวต้าม Tag แต่ละใบ เน่ืองใน Tag แต่ละใบนั้นมีขอ้มูลไม่

เหมือนกนัซ่ึงเราอิงตามความเป็นไปไดท่ี้จะเกิดข้ึน คือ ชุด 3 ขนาด (ชุดA,ชุดB,ชุดC)                                    

และรองเทา้ 3 ขนาด (รองเทา้A,รองเทา้B,รองเทา้C) จึงไดค้วามเป็นไปไดท้ั้งหมด 9 รูปแบบ แต่ทาง

ผูจ้ดัท าไดเ้ลือกออกมาเป็นตวัอยา่ง ทั้งหมด 6 รูป แบบ 
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บทที ่4 

 ผลการทดลองและวเิคราะห์ผล 

 

ตารางที ่1 ผลการทดลองและวเิคราะห์  

 

  

โครงสร้างเดิม โครงสร้างใหม่ 

  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  (รูปที ่4.1 เปรียบเทียบเคร่ือง) 

ระบบโปรแกรมเดิม ระบบโปรแกรมใหม่ 

ไม่สามารถจ ากดัจ านวนการจ่ายชุดได ้ สามารถก าหนดจ านวนการจ่ายชุดไดท่ี้ 
1 คร้ังและสามรถกดรีเซ็ตเพื่อเร่ิมใหม่ได ้
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ตารางที ่2 ข้อมูลบัตรจ่ายชุด 

 

 

 

 

 

 

 

ตารางที ่3 ทดสอบการท างานระบบเคร่ือง 

 

 คร้ังท่ี 1 คร้ังท่ี 2 คร้ังท่ี 3 คร้ังท่ี 4 คร้ังท่ี 5 
RFID ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 

LCD ✓ ✓ ✓ X ✓ 

Servo Motor ✓ X ✓ X ✓ 
 

ค่าความผดิพลาดการทดสอบ 5 คร้ัง = 20% 

มีขอ้ผดิพลาดในการท างานคา้นในบางคร้ังคือ LCD ไม่แสดงผลการท างาน หรือ Servo Motor ไม่

หมุนตอ้งแกไ้ขปัญหาดว้ยการรีเซ็ตบอร์ดเพื่อให้เร่ิมตน้การท างานใหม่ 

 

 

 

 

 ชุด A ชุด B ชุด C 

รองเท้า A การ์ด 1 การ์ด 5 - 

รองเท้า B - การ์ด 2 การ์ด 6 

รองเท้า C การ์ด 4 - การ์ด 3 
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ตารางที ่4 ทดสอบการตกของกล่อง  

คร้ังที ่1 

 การ์ด 1 การ์ด 2 การ์ด 3 การ์ด 4 การ์ด 5 การ์ด 6 

ชุด ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 

รองเท้า ✓ X ✓ ✓ ✓ X 

 

คร้ังที ่2  

 การ์ด 1 การ์ด 2 การ์ด 3 การ์ด 4 การ์ด 5 การ์ด 6 

ชุด ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 

รองเท้า ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 

 

 

คร้ังที ่3  

 การ์ด 1 การ์ด 2 การ์ด 3 การ์ด 4 การ์ด 5 การ์ด 6 

ชุด ✓ ✓ x ✓ ✓ ✓ 

รองเท้า x ✓ ✓ ✓ ✓ ✓ 

 

ค่าความผดิพลาดในการทดสอบ 3 คร้ัง =  8.33% 
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ผลจากการทดสอบ 

-เคร่ืองจ่ายชุดพนกังานอตัโนมติัมีบตัรทั้งหมดจ านวน 6 ใบสามารถท างานสั่งการจ่ายของ

ตามตารางท่ีก าหนดดา้นบนและสามารถจ่ายได ้1 คร้ังสามารถเร่ิมใหม่ดว้ยการรีเซ็ต 

-ในการท างานอาจเกิดความผิดพลาดในการจ่ายชุดคือไม่ไดว้างของในต าแหน่งไม่ตรงจุดท่ี

ก าหนดไวท้  าใหก้ล่องไม่ตกลงไปช่องรับของ 

-ดา้นระบบการท างานบอร์ดมีอาการคา้งเป็นบางช่วงเวลาในการท างานท าใหไ้ม่สามารถ

สแกนบตัรไดส่้งผลใหจ้อแสดงผลและ Servo Motor ไม่ท างานได ้ตอ้งท าการรีเซ็ต 
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บทที ่5 

สรุปและข้อเสนอแนะ 

ในการท างานของเคร่ืองจ่ายชุดพนกังานอตัโนมติัสามารถท างานไดต้ามขอบเขต
ท่ีก าหนดไวคื้อ  

1) 1 คนสามารถสแกนบตัรได ้1 คร้ังต่อ 1 วนั และสามารถรีเซ็ตเร่ิมใหม่ได ้
2) สามารถแกไ้ขปัญหาการสั่นของเคร่ืองดว้ยการใช ้Servo Motor ทดแทน  
3) เปล่ียนหนา้จอใหมี้ขนาดใหญ่ข้ึนเป็น 3.5” 

ปัญหาท่ีเกิดข้ึนของเคร่ือง 

-ถา้วางของไม่ตรงตามจุดท่ีก าหนดของเคร่ืองอาจเกิดปัญหา เคร่ืองไม่ตกลงมาใน
ช่องรับของเน่ืองจากมีความผดิพลาดในระยะการหมุนของมอเตอร์ท่ีไม่สามารถดนัของ
ใหต้กลงได ้ 

-บอร์ด Arduino มีอาการคา้งไม่ท างานในบางช่วงเวลาท าใหไ้ม่สามารถสแกนบตัรได้
ตอ้งท าการกดรีเซ็ต 
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https://www.thaieasyelec.com/article-wiki/review-product-article/rfid-ch4-how-to-use-rfid-mifare.html
https://www.thaieasyelec.com/article-wiki/review-product-article/rfid-ch4-how-to-use-rfid-mifare.html
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ภาคผนวก 

 

 

 

 

 

   

 

 

รูปที่ 5.1 ดา้นหนา้เคร่ืองจ่ายชุดพนกังานอตัโนมติั 

 

 

  

 

 

 

 

 

รูปที่ 5.2 ดา้นหลงัเคร่ืองจ่ายชุดพนกังานอตัโนมติั 



 
18 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 5.3 ช่องหยบิของเคร่ืองจ่ายชุดพนกังานอตัโนมติั 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

รูปที่ 5.4 ช่องเติมของเคร่ืองจ่ายชุดพนกังานอตัโนมติั 
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Arduino คือ โครงการท่ีน าชิปไอซีไมโครคอนโทรลเลอร์ตระกูลต่างๆ มาใชร่้วมกนัใน
ภาษา C ซ่ึงภาษา C น้ีเป็นลกัษณะเฉพาะ คือมีการเขียนไลบาร่ีของ Arduino ข้ึนมาเพื่อใหก้ารสั่งงาน
ไมโครคอนโทรลเลอร์ท่ีแตกต่างกนั สามารถใชง้านโคด้ตวัเดียวกนัได ้โดยตวัโครงการไดอ้อก
บอร์ดทดลองมาหลายๆรูปแบบ เพื่อใชง้านกบั IDE ของตนเอง 
 

 
 

รูปที ่5.5 การต่อ Arduino บอร์ด กบั servo motor   
(ท่ีมา :  https://www.igetsolarcell.com/category/26/วงจร-แปลงแรงดนัไฟ-step-up-step-down) 

 
DC to DC Converter: Step-Down คือ วงจรลดแรงดนัแบบ Step-Down หรือเรียกอีกแบบ

วา่ Buck Converter (บคัคอนเวอร์เตอร์) ใชล้ดแรงดนัจากแรงดนัสูงใหต้ ่าลง ใชห้ลกัการสวติช่ิง-ตวั

เหน่ียวน า(L) จึงท าใหมี้ความร้อนและความสูญเสียก าลงัไฟนอ้ย ไม่เหมือนกบัการลดแรงดนัโดยใช ้

IC ตระกูล 78xx / 317 ทัว่ไปท่ีใชห้ลกัการลดทอนท าใหเ้กิดความร้อนสูง  วงจรบคัคอนเวอร์เตอร์

เม่ือลดแรงดนัลงแลว้จะไดก้ระแส Output เพิ่มข้ึน 

 

รูปที ่5.6 Step Down 

 Arduino Mega คือบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ท่ีพฒันาจาก ATmega2560 มี 54 digital 
input/output โดยมี 14 ขา สามารถใชเ้ป็น output แบบ PWM ได ้มี analog inputs 16 ขา 
มี UARTs(hardware serial ports) 4 ขา ท างานท่ีความถ่ี 16 MHz สามารถเช่ือมต่อกบัคอมพิวเตอร์
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ดว้ยสายเคเบิล USB หรือใช ้adaptor AC-to-DC เพื่อเร่ิมตน้ใชง้าน และมีปุ่ม reset สามารถต่อเขา้กบั 
shields ท่ีออกแบบเพื่อใชง้านกบั Arduino Duemilanove หรือ Diecimila.  

 
รูปที ่5.7 บอร์ด Arduino Mega 2560   

(ท่ีมา :  https://www.gravitechthai.com/product-detail.php?WP=qmIZAJ1CM5O0hJatrTZo7o3Q) 
 
 

Technical Specification 
 

Microcontroller ATmega2560 

Operating Voltage 5V 

Input Voltage (recommended) 7-12V 

Input Voltage (limits) 6-20V 

Digital I/O Pins 54 (of which 14 provide PWM output , 4 UART TTL) 

Analog Input Pins 16 

DC Current per I/O Pin 40 mA 

DC Current for 3.3V Pin 50 mA 

Flash Memory 256 KB of which 8 KB used by bootloader 

SRAM 8 KB 

EEPROM 4 KB 

Clock Speed 16 MHz 
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RFID ช่ือเตม็ๆ ก็คือ Radio Frequency Identification หรือการระบุขอ้มูลส่ิงต่างๆ                               

โดยใชค้ล่ืนความถ่ีวทิย ุซ่ึงพวกเราทุกคนคงจะคุน้เคยกบัระบบน้ีเป็นอยา่งดี เพราะวา่ RFID ถูก

น าเขา้มาใชใ้นชีวติประจ าวนัของเราอยา่งหลากหลาย เพียงแต่วา่เราจะรู้หรือไม่เท่านั้นเองวา่ส่ิง

เหล่านั้นใชเ้ทคโนโลย ีRFID  
ระบบ RFID จะมีองคป์ระกอบหลกัๆ ดว้ยกนั 3 ส่วน คือ 

1. ป้าย(Tag, Transponder) 

2. เคร่ืองอ่านป้าย(Reader, Interrogator) 

3. ฮาร์ดแวร์ หรือระบบท่ีใชป้ระมวลผล 

 

รูป 5.8 Radio Frequency Identification  

(ท่ีมา: https://www.thaieasyelec.com/article-wiki/review-product-article/rfid-ch4-how-to-use-rfid-

mifare.html ) 
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การตั้งค่าโปรแกรม Arduino 

ตารางที ่5 การตั้งค่าโปรแกรม Arduino 

 

  

#include "SPI.h" 

#include "MFRC522.h" 

#define SS_PIN 53 

#define RST_PIN 5 

#define LED_PIN 3 

#define LED_PIN1 4  

#include <Servo.h> 

#include <deprecated.h> 

#include <MFRC522.h> 

#include <MFRC522Extended.h> 

#include <require_cpp11.h> 

MFRC522 rfid(SS_PIN, RST_PIN); 

MFRC522::MIFARE_Key key; 

 

/////////servo name/////////// 

Servo servo1; 

Servo servo2; 

Servo servo3; 

Servo servo4; 

Servo servo5; 

Servo servo6; 

int p=0; 

int p1 =0; 

int b=0; 

int c=0; 

int d=0; 

int e=0; 

int  f=0; 

#include <UTFT.h> 

extern uint8_t BigFont[]; 

UTFT myGLCD(CTE32HR,38,39,40,41); 

int pushButton = 2;  

int Counter = 0; 

int buttonPin = 2; 

 

 

 

int buttonState = 0;   

void setup() { 

    Serial.begin(9600); 

    SPI.begin(); 

    rfid.PCD_Init();  

   pinMode(LED_PIN, OUTPUT); 

 pinMode(LED_PIN1, OUTPUT); 



 
23 

 

 
 

  /////////servo pin/////////// 

  servo1.attach(8); //servo pin 

  servo2.attach(9); 

  servo3.attach(10); 

  servo4.attach(11); 

  servo5.attach(12); 

  servo6.attach(13); 

  pinMode(pushButton, INPUT_PULLUP);  

Serial.print(" Counter = ");     

Serial.println(Counter);  

  myGLCD.InitLCD(); 

  myGLCD.setFont(BigFont); 

     int buf[478]; 

  int x, x2; 

  int y, y2; 

  int r; 

  myGLCD.clrScr(); 

  myGLCD.setColor(255, 0, 0); 

  myGLCD.setColor(255, 255, 255); 

  myGLCD.print("Suranaree University", 

CENTER, 2); 

  myGLCD.print(" Hello", CENTER, 93); 

  myGLCD.print("Please Tap Card", CENTER, 

132); 

  myGLCD.print("Thank You ...", CENTER, 

290); 

  } 

 

 

void loop(){{   

  if (digitalRead(pushButton) == 0)  

{ Counter++ ;   

Serial.print(" Counter = ");      

Serial.println(Counter);     

   }  

if (Counter==1) { 

  digitalWrite(LED_PIN,HIGH); 

  myGLCD.setColor(255, 0, 0); 

   myGLCD.clrScr(); 

  myGLCD.setColor(64, 64, 64);   

  myGLCD.setColor(255, 255, 255); 

  myGLCD.print(" Reset Card", CENTER, 

132); 

  delay(1000); 

  delay(1000); 

Serial.println("RESET");  

while (digitalRead(pushButton) == 0);   

delay(100); 

digitalWrite(LED_PIN,LOW); 

  Counter=0 ; 

  b=0; 

  c=0; 

  p=0; 

  d=0; 

  e=0; 

  f=0; 

} 
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myGLCD.setColor(255, 0, 0); 

  myGLCD.setColor(255, 255, 255); 

  myGLCD.print("Suranaree University", CENTER, 2); 

  myGLCD.print(" Hello", CENTER, 93); 

  myGLCD.print("Please Tap Card", CENTER, 132);   

  myGLCD.print("Thank You ...", CENTER, 290); 

 { 

  if (!rfid.PICC_IsNewCardPresent() || !rfid.PICC_ReadCardSerial()) 

    return; 

  // Serial.print(F("PICC type: ")); 

  MFRC522::PICC_Type piccType = rfid.PICC_GetType(rfid.uid.sak); 

  // Serial.println(rfid.PICC_GetTypeName(piccType)); 

  // Check is the PICC of Classic MIFARE type 

  if (piccType != MFRC522::PICC_TYPE_MIFARE_MINI && 

    piccType != MFRC522::PICC_TYPE_MIFARE_1K && 

    piccType != MFRC522::PICC_TYPE_MIFARE_4K) { 

    Serial.println(F("Your tag is not of type MIFARE Classic.")); 

    return; 

  } 

  String strID = ""; 

  for (byte i = 0; i < 4; i++) { 

    strID += 

    (rfid.uid.uidByte[i] < 0x10 ? "0" : "") + 

    String(rfid.uid.uidByte[i], HEX) + 

    (i!=3 ? ":" : ""); 

  } 

  strID.toUpperCase(); 

  Serial.print("Tap card key: "); 

  Serial.println(strID); 
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ตารางที ่6 การตั้งค่าบัตรใบที่ 1 

 

 

  

/////////////////// โคด้ 1//////////////// 

  if (strID.indexOf("67:9C:C0:3B") >= 0) 

  { 

    if (p<1) 

{Serial.println("ppppp"); 

digitalWrite(LED_PIN1, HIGH);  

myGLCD.clrScr(); 

myGLCD.setColor(255, 0, 0); 

myGLCD.setColor(64, 64, 64); 

myGLCD.setColor(255, 255, 255);  

myGLCD.print(" Mr.Sanhaphon Masraksa", 

CENTER, 93); 

 myGLCD.print("  Chairman  ", CENTER, 150); 

 

////////////Servo Drive///////////// 

servo1.writeMicroseconds(2000); // สั่ง

ให ้Servo หมนุวนขวา                                     

delay(600); // หนว่งเวลา 2000ms         

servo1.writeMicroseconds(1500); // สั่ง

ให ้Servo หยดุ                                                    

delay(100); // หนว่งเวลา 2000ms                

servo1.writeMicroseconds(850); // สั่ง

ให ้Servo หมนุวนซา้ย                                    

delay(600); // หนว่งเวลา 2000ms 

servo1.writeMicroseconds(1500); // สั่ง

ให ้Servo หยดุ                                             

delay(1000); // หนว่งเวลา 2000ms          

servo2.writeMicroseconds(2000); // สั่ง

ให ้Servo หมนุวนขวา                                  

delay(600); // หนว่งเวลา 2000ms         

servo2.writeMicroseconds(1500); // สั่ง

ให ้Servo หยดุ                                                 

delay(100); // หนว่งเวลา 2000ms                  

servo2.writeMicroseconds(850); // สั่ง

ให ้Servo หมนุวนซา้ย                                   

delay(600); // หนว่งเวลา 2000ms              

servo2.writeMicroseconds(1500); // สั่ง

ให ้Servo หยดุ 

  delay(1000); // หนว่งเวลา 2000ms 

    Serial.println(p); 

    delay(1000); 

    myGLCD.clrScr(); 

    digitalWrite(LED_PIN1,LOW); 

 }  p++;} 
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ตารางที ่7 การตั้งค่าบัตรใบที่ 2 

 

 

////////////Servo Drive/////////////    

servo3.writeMicroseconds(2000); // สั่ง

ให ้Servo หมนุวนขวา                                  

delay(600); // หนว่งเวลา 2000ms       

servo3.writeMicroseconds(1500); // สั่ง

ให ้Servo หยดุ                                             

delay(100); // หนว่งเวลา 2000ms 

servo3.writeMicroseconds(850); // สั่งให ้

Servo หมนุวนซา้ย                                      

delay(600); // หนว่งเวลา 2000ms             

servo3.writeMicroseconds(1500); // สั่ง

ให ้Servo หยดุ                                             

delay(1000); // หนว่งเวลา 2000ms              

servo4.writeMicroseconds(2000); // สั่ง

ให ้Servo หมนุวนขวา                                      

delay(600); // หนว่งเวลา 2000ms        

servo4.writeMicroseconds(1500); // สั่ง

ให ้Servo หยดุ                                                   

delay(100); // หนว่งเวลา 2000ms     

servo4.writeMicroseconds(850); // สั่งให ้

Servo หมนุวนซา้ย                                        

delay(600); // หนว่งเวลา 2000ms              

servo4.writeMicroseconds(1500); // สั่ง

ให ้Servo หยดุ                                          

delay(1000); // หนว่งเวลา 2000ms              

Serial.println(b);                                   

delay(1000);                                    

myGLCD.clrScr();                 

digitalWrite(LED_PIN1,LOW); 

} 

 b++; } 

 

/////////////////// โคด้ 2////////////////                       

if (strID.indexOf("A3:AE:B8:1A") >= 0) { 

    if (b<1) { 

 myGLCD.clrScr(); 

 myGLCD.setColor(255, 0, 0); 

 myGLCD.setColor(64, 64, 64); 

 myGLCD.setColor(255, 255, 255); 

 myGLCD.print(" Mr.Pratiphan Kaenchan", 

CENTER, 93);                                                 

myGLCD.print("  Manager  ", CENTER, 150); 

  digitalWrite(LED_PIN1,HIGH); 

    Serial.println("bbbbbbbb"); 
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ตารางที ่8 การตั้งค่าบัตรใบที่ 3 

 

  

 

  

     ////////////Servo Drive///////////// 

 servo5.writeMicroseconds(2000); // สั่งให ้Servo หมนุวนขวา 

  delay(600); // หนว่งเวลา 2000ms 

  servo5.writeMicroseconds(1500); // สั่งให ้Servo หยดุ 

  delay(100); // หนว่งเวลา 2000ms 

  servo5.writeMicroseconds(850); // สั่งให ้Servo หมนุวนซา้ย 

  delay(600); // หนว่งเวลา 2000ms 

  servo5.writeMicroseconds(1500); // สั่งให ้Servo หยดุ 

  delay(1000); // หนว่งเวลา 2000ms 

   servo6.writeMicroseconds(2000); // สั่งให ้Servo หมนุวนขวา 

  delay(600); // หนว่งเวลา 2000ms 

  servo6.writeMicroseconds(1500); // สั่งให ้Servo หยดุ 

  delay(100); // หนว่งเวลา 2000ms 

  servo6.writeMicroseconds(850); // สั่งให ้Servo หมนุวนซา้ย 

  delay(600); // หนว่งเวลา 2000ms 

  servo6.writeMicroseconds(1500); // สั่งให ้Servo หยดุ 

  delay(1000); // หนว่งเวลา 2000ms 

     Serial.println(c); 

     delay(1000); 

     myGLCD.clrScr(); 

     digitalWrite(LED_PIN1,LOW); 

} 

 c++; } 

  

 

  /////////////////// โคด้ 3  ////////////////                   

if (strID.indexOf("D2:3F:D0:D5") >= 0) { 

    if (c<1) 

  {                                                                        

myGLCD.clrScr(); 

myGLCD.setColor(255, 0, 0); 

myGLCD.setColor(64, 64, 64); 

myGLCD.setColor(255, 255, 255); 

myGLCD.print(" Miw  ", CENTER, 93); 

myGLCD.print("  Sale Maneger  ", CENTER, 

150); 

  digitalWrite(LED_PIN1,HIGH); 

    Serial.println("cccccc"); 
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ตารางที ่9 การตั้งค่าบัตรใบที่ 4 

 

  

  /////////////////// โคด้ 4  //////////////// 

 if (strID.indexOf("DB:7C:6D:21") >= 0) { 

    if (d<1)                                                                                                                                                              

{ 

  myGLCD.clrScr(); 

  myGLCD.setColor(255, 0, 0); 

  myGLCD.setColor(64, 64, 64); 

  myGLCD.setColor(255, 255, 255); 

  myGLCD.print(" Mr.Weerawat Srito", CENTER, 93); 

  myGLCD.print("  Gardener ", CENTER, 150); 

  digitalWrite(LED_PIN1,HIGH); 

    Serial.println("ddddd"); 

servo1.writeMicroseconds(2000); // สั่งให ้Servo หมนุวนขวาdelay(600); // หนว่งเวลา2000ms                                                            

servo1.writeMicroseconds(1500); // สั่งให ้Servo หยดุ delay(100); // หนว่งเวลา 2000ms    

servo1.writeMicroseconds(850); // สั่งให ้Servo หมนุวนซา้ย delay(600); // หนว่งเวลา 2000ms  

servo1.writeMicroseconds(1500); // สั่งให ้Servo หยดุdelay(1000); // หนว่งเวลา 2000ms 

servo6.writeMicroseconds(2000); // สั่งให ้Servo หมนุวนขวาdelay(600); // หนว่งเวลา2000ms               

servo6.writeMicroseconds(1500); // สั่งให ้Servo หยดุdelay(100); // หนว่งเวลา 2000ms       

servo6.writeMicroseconds(850); // สั่งให ้Servo หมนุวนซา้ยdelay(600); // หนว่งเวลา 2000ms 

servo6.writeMicroseconds(1500); // สั่งให ้Servo หยดุdelay(1000); // หนว่งเวลา 2000ms 

    Serial.println(d); 

     delay(1000); 

     myGLCD.clrScr(); 

     digitalWrite(LED_PIN1,LOW); 

} 

 d++;} 
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ตารางที ่10 การตั้งค่าบัตรใบที่ 5 

 

  

/////////////////// โคด้ 5 ////////////////                                                                                                          

if (strID.indexOf("77:0A:2B:3F") >= 0) { 

    if (e<1)                                                                                                                                                              

{                                                                                                                                                

myGLCD.clrScr();                                                                                                                

myGLCD.setColor(255, 0, 0);                                                                                             

myGLCD.setColor(64, 64, 64);                                                                                        

myGLCD.setColor(255, 255, 255);                                                                                              

myGLCD.print(" Nooy", CENTER, 93);                                                                                            

myGLCD.print("  Technicl Manager  ", 

CENTER, 150);                                         

digitalWrite(LED_PIN1,HIGH); 

    Serial.println("eeeee"); 

     

      

   

 

     ////////////Servo Drive/////////////   

servo3.writeMicroseconds(2000); // สั่งให ้

Servo หมนุวนขวาdelay(600); // หนว่งเวลา
2000ms             

servo3.writeMicroseconds(1500); // สั่งให ้

Servo หยดุ delay(100); // หนว่งเวลา 2000ms    

servo3.writeMicroseconds(850); // สั่งให ้

Servo หมนุวนซา้ยdelay(600); // หนว่งเวลา 
2000ms                   

servo3.writeMicroseconds(1500); // สั่งให ้

Servo หยดุdelay(1000); // หนว่งเวลา 2000ms 

servo2.writeMicroseconds(2000); // สั่งให ้

Servo หมนุวนขวาdelay(600); // หนว่งเวลา 
2000ms                   

servo2.writeMicroseconds(1500); // สั่งให ้

Servo หยดุdelay(100); // หนว่งเวลา2000ms 

servo2.writeMicroseconds(850); // สั่งให ้

Servo หมนุวนซา้ยdelay(600); // หนว่งเวลา 
2000ms                     

servo2.writeMicroseconds(1500); // สั่งให ้

Servo หยดุ 

 delay(1000); // หนว่งเวลา 2000ms 

     

    Serial.println(e); 

     delay(1000); 

     myGLCD.clrScr(); 

     digitalWrite(LED_PIN1,LOW); 

} 

 e++;} 
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ตารางที ่11 การตั้งค่าบัตรใบที่ 6 

 

 

  

  /////////////////// โคด้ 6 //////////////// 

if (strID.indexOf("CB:32:84:21") >= 0) { 

    if (f<1)                                                                        

{                                                          

myGLCD.clrScr();                   

myGLCD.setColor(255, 0, 0);                    

myGLCD.setColor(64, 64, 64); 

myGLCD.setColor(255, 255, 255);             

myGLCD.print(" Max", CENTER, 93);                   

myGLCD.print("  Ferryman ", CENTER, 

150);                            

digitalWrite(LED_PIN1,HIGH);                    

Serial.println("ffff"); 

 

      

   

 

////////////Servo Drive/////////////      

servo5.writeMicroseconds(2000); // สั่งให ้   

Servo หมนุวนขวา                                            

delay(600); // หนว่งเวลา 2000ms       

servo5.writeMicroseconds(1500); // สั่งให ้

Servo หยดุ                                                       

delay(100); // หนว่งเวลา 2000ms    

servo5.writeMicroseconds(850); // สั่งให ้

Servo หมนุวนซา้ย delay(600); //                                   

หนว่งเวลา 2000ms                               

servo5.writeMicroseconds(1500); // สั่งให ้

Servo หยดุ delay(1000); // หนว่งเวลา 
2000ms                            

servo4.writeMicroseconds(2000); // สั่งให ้

Servo หมนุวนขวา                                                            

delay(600); // หนว่งเวลา 2000ms    

servo4.writeMicroseconds(1500); // สั่งให ้

Servo หยดุdelay(100); // หนว่งเวลา 2000ms         

servo4.writeMicroseconds(850); // สั่งให ้

Servo หมนุวนซา้ย                                               

delay(600); // หนว่งเวลา 2000ms 

  servo4.writeMicroseconds(1500); // สั่งให ้

Servo หยดุ 

  delay(1000); // หนว่งเวลา 2000ms 

    Serial.println(f); 

     delay(1000); 

     myGLCD.clrScr(); 

     digitalWrite(LED_PIN1,LOW); 

} 

 f++;} 

}}}} 

 

}}}} 



 
31 

 

 
 

ประวตัิผู้จัดท าโครงงาน 

 

 

 

 

ผู้จัดท าโครงงานคนที ่1 

นาย สัณหพล มาศรักษา 

B5926565 

 

 

ผู้จัดท าโครงงานคนที ่2 

นาย ปฏิภาณ แก่นจนัทร์ 

B5923663 

 

 

ผู้จัดท าโครงงานคนที ่3 

นาย วรีวฒัน์ ศรีโท               

B5929146 

 

 


