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บทคดัยอ่ 

โครงงานน้ีเป็นโครงงานท่ีออกแบบและสร้างแบบจาํลองของเคร่ืองจ่ายเคร่ืองแบบ

พนกังานอตัโนมติัโดยใชคี้ยก์าร์ดโดยเคร่ืองสามารถจ่ายชุดพนกังานและรองเทา้ไดต้รงตามไซร์ท่ี

ตอ้งการ เพื่อความเป็นระบบและระเบียบในโรงงานอุตสาหกรรม สามารถลดพื้นท่ีจดัเกบ็และ

แรงงานไดเ้พราะปัจจุบนัโรงงานอุตสาหกรรมต่างๆยงัใชบุ้คลากรในการจ่ายเคร่ืองแบบใหพ้นกังาน

อยู ่เคร่ืองจ่ายเคร่ืองแบบพนกังานอตัโนมติัจะถูกควบคุมดว้ย Arduino board และรับขอ้มูลจาก

ระบบคียก์าร์ด โดยใช ้screw drive ติดกบั Stepper Motor ในการจาํหน่ายชุดเคร่ืองแบบพนกังาน 

ตามท่ีไดบ้นัทึกขอ้มูลไวใ้นฐานขอ้มูลและ servo motor ในการจ่ายรองเทา้ โดยผลกักล่องรองเทา้ให้

ลาํเลียงออกมา โดยเคร่ืองสามารถจ่ายเคร่ืองแบบพนกังานและรองเทา้ อยา่งละ1 ชุดต่อ 1 รอบการ

ทาํงานของเคร่ือง 

ผลท่ีไดจ้ากโครงงานคือ ไดต้น้แบบของเคร่ืองจ่ายเคร่ืองแบบพนกังานอตัโนมติัในโรงงาน

อุตสาหกรรมเพื่อนาํไปใชห้รือพฒันาในโรงงานอุตสาหกรรมต่างๆต่อไป 
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กิตติกรรมประกาศ 

  โครงงานดําเนินการสําเร็จลุล่วงด้วยดี ผูศึ้กษาขอขอบคุณบุคคลต่างๆ  ท่ีได้กรุณาให้

คาํปรึกษา คาํแนะนาํ รวมทั้งความช่วยเหลือทั้งในดา้นวิชาการ และดา้นการดาํเนินโครงงาน ไดแ้ก่ 
อาจารย ์ดร. โศรฎา  แข็งการ  อาจารยท่ี์ปรึกษาโครงงาน  ท่ีไดใ้ห้คาํแนะนาํแนวทาง อนั

เป็นประโยชน์ต่อการดาํเนินโครงงาน รวมถึงการช่วยตรวจทานและแก้ไขรายงานโครงงานน้ี 

รวมทั้งเป็นกาํลงัใจ และแนะนาํแนวทางท่ีเป็นประโยชน์ต่อการดาํเนินโครงงาน 
สุดทา้ยน้ีผูจ้ดัทาํขอกราบขอบพระคุณ บิดา มารดาและครอบครัวของผูจ้ดัทาํท่ีไดใ้ห้การ

สนับสนุน ดูแลเอาใจใส่ ให้ความช่วยเหลือ ในดา้นการเงินแก่ผูจ้ดัทาํเสมอมาจนสําเร็จการศึกษา

และอีกหลายๆท่านท่ีไม่สามารถจะกล่าวไวใ้นท่ีน้ีไดห้มด คุณประโยชน์อนัใดท่ีเกิดจากโครงงานน้ี

ยอ่มเป็นผลมาจากความกรุณาของท่านดงักล่าว ขา้งตน้ผูจ้ดัทาํจึงใคร่ขอขอบพระคุณมา ณ โอกาสน้ี

ผูจ้ดัทาํหวงัเป็นอยา่งยิง่วา่โครงงานน้ีจะเป็นประโยชน์ต่อการศึกษาของผูส้นใจต่อไป 

 

นายนพคุณ แสงสุวรรณ 

นายปรานต ์วา่วกลาง 

        นายปราชญา ศิริโสดา
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บทที ่1 

บทนํา 

 
ทีม่าและความสําคญัของโครงงาน 

ปัจจุบนัโรงงานอุตสาหกรรม มีชุดเคร่ืองแบบยนิูฟอร์มของแต่ละโรงงานไม่เหมือนกนัและ

จาํเป็นตอ้งจ่ายชุดของโรงงานให้แก่พนกังานและเป็นส่ิงท่ีตอ้งใส่ใชใ้นทาํงานในโรงงานทุก ๆ วนั

 เน่ืองจากยูนิฟอร์มของแต่ละโรงงานก็แตกต่างกนัออกไปอาจจะมีการเปล่ียนรูปแบบยูนิ

ฟอร์มทุกปีแลว้แต่ละโรงงานเราจึงเห็นความสาํคญัในจาํหน่ายชุดพนกังานให้มีความสะดวกสบาย

และเป็นระเบียบมากข้ึนในการจ่ายชุดใหแ้ก่พนกังานเป็นการสร้างความง่ายต่อการจาํหน่ายชุดและ

เป็นประโยชน์ต่อโรงงานอีกทั้งยงัใชเ้วลานอ้ยลงในการจาํหน่าย และลดการเม่ือยลา้ใหแ้ก่พนกังาน

จาํหน่าย  

 ดงันั้นคณะผูจ้ดัทาํโครงงานจึงเกิดแนวคิดในการสร้างและออกแบบจาํลองเคร่ืองจาํหน่าย

เคร่ืองแบบพนกังานอตัโนมติั โดยไม่ตอ้งใชแ้รงงานมนุษย ์และเป็นระบบอตัโนมติัในการจาํหน่าย 

โดยใชร้ะบบไฟฟ้าในการทาํงานหลกัและระบบความคุม มาเป็นตวัช่วยใหท้าํงานตามท่ีตอ้งการ 

 

 

 

 
 
 
 
 

รูปท่ี 1 ตารางเทียบขนาดตวัสาํหรับผูห้ญิง 
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รูปท่ี 2 ตารางเทียบขนาดตวัสาํหรับผูช้าย 

วตัถุประสงค์ 

• เพื่อความเป็นระเบียบ สะดวก และรวดเร็วในการแจกจ่ายเคร่ืองแบบของพนกังาน 

ขอบเขตของโครงงาน  

1. ออกแบบใหส้ามารถจ่ายชุดพนกังาน และ รองเทา้  

2. ออกแบบใหส้ามารถบรรจุเคร่ืองแบบพนกังานในแต่ละไซร์ไดไ้ซร์ละ 2-5 ชุด 

3. สามารถสแกน tag card แลว้สัง่เคร่ืองทาํงานไดต้ามตอ้งการ 

ประโยชน์ทีค่าดว่าจะได้รับ 

 ไดต้น้แบบเคร่ืองจ่ายเคร่ืองแบบพนกังานอตัโนมติัในโรงงานอุตสาหากรรมเพื่อนาํไปใช ้

หรือพฒันาในอุตสาหกรรมต่างๆต่อไป 
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บทท่ี 2 

เอกÿารและโครงงานท่ีเก่ียüขšอง 
เอกสารทีเ่กีย่วข้อง 

  Arduino เป็น บอร์ดไมโครคอน โทรเลอร์ตระกูล AVR ท่ี มีการพัฒ น าแบบ Open 

Source คือมีการเปิดเผยขอ้มูลทั้งดา้น Hardware และ Software ตวั บอร์ด Arduino ถูกออกแบบมา

ให้ใชง้านไดง่้าย ดงันั้นจึงเหมาะสําหรับผูเ้ร่ิมตน้ศึกษา ทั้งน้ีผูใ้ชง้านยงัสามารถดดัแปลง เพิ่มเติม 

พฒันาต่อยอดทั้งตวับอร์ด หรือโปรแกรมต่อไดอี้กดว้ย 

ความง่ายของบอร์ด Arduino ในการต่ออุปกรณ์เสริมต่างๆ คือผูใ้ชง้านสามารถต่อวงจร

อิเลก็ทรอนิกส์จากภายนอกแลว้เช่ือมต่อเขา้มาท่ีขา I/O ของบอร์ด หรือเพื่อความสะดวกสามารถ

เลือกต่อกบับอร์ดเสริม ARDUINO SHIELD ประเภทต่างๆ มาเสียบกบับอร์ดบนบอร์ด Arduino 

แลว้เขียน

โปรแกรม 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 3 การต่อ Arduino Board กบั Board TB6560 STEPPER DRIVER  

 

 

 

 

 

 

 

รูปท่ี 4 ตารางการปรับค่าของ Board TB6560 STEPPER DRIVER 
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Arduino Mega   

บอร์ดรุ่นใหญ่ในของตระกลู Arduino มีคุณสมบติัต่างๆ เพิ่มข้ึนจาก Arduino Uno R3 ใช้

ชิพ ATmega2560 ท่ีมีหน่วยความจาํแฟลช 256 KB แรม 8 KB ใชไ้ฟเล้ียง 7 ถึง 12 V แรงดนัของ

ระบบอยูท่ี่ 5 V มี Digital Input / Output มากถึง 54 ขา (เป็น PWM ได ้14 ขา) มี Analog Input 16 

ขา Serial UART 4 ชุด I2C 1 ชุด SPI 1 ชุด เขียนโปรแกรมบน Arduino IDE และโปรแกรมผา่น 

USB เหมาะสาํหรับผูท่ี้สนใจเร่ิมตน้เรียนรู้การพฒันาไมโครคอนโทรลเลอร์ท่ีตอ้งการบอร์ด 

Arduino ท่ีมีหน่วยความจาํและขาสญัญาณต่างๆ ใหต่้อใชง้านมากข้ึน 

 
 

รูปที่ 5 บอรŤด Arduino mega 2560 
 

Technical Specifications 
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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Board TB6560 STEPPER DRIVER  

จะเห็นวา่บนบอร์ดเขาจะพิมพก์ารตั้งค่าต่างๆมาใหเ้ราดูแลว้ โดยจะแบ่ง switch setting 

ออกเป็น 4 กลุ่มดงัน้ี  

1. Running Current (switch สาํหรับการตั้งค่ากระแสการทาํงานใหเ้หมาะสมกบั stepper 

motor ของเรา) โดยจะใช ้switch ทั้งหมด 4 ตวั ไดแ้ก่ SW1, SW2, SW3, S1 ส่วนลายละเอียดการตั้ง 

switch กดู็ตามบนบอร์ดไดเ้ลย  

2. Stop Current (กระแสท่ีใชส้าํหรับหยดุ) โดยจะใช ้switch ทั้งหมด 1 ตวั ไดแ้ก่ S2 
3. Excaribation Mode (เป็น mode ปรับความละเอียดในการหมุนใหก้บั stepper motor) 

4. Decay Setting (เป็น mode ควบคุมการ discharge กระแส ในโหมด PWM เพื่อลดการสัน่

ของ stepper motor มี 4 ระดบั) 

 

รูปที่ 6 Board 
TB6560 
STEPPER 
DRIVER 

Board 
TB6560 STEPPER DRIVER 

คณุสมบติั: 

• แรงดนัไฟฟา้ท่ีใช้งาน DC 10V-35V แนะนําให้ใช้ไฟสลบั DC24V 
• 6N137 ออปติกออปติคอลความเร็วสงูรับประกนัความเร็วสงูโดยไมส่ญูเสียขัน้ตอน 
• ใช้ชิป TB6560AHQ ท่ีมีการปิดเคร่ืองแรงดนัไฟฟา้ต่ําหยดุทํางานร้อนเกินไปและมีกระแสเกิน 
• วงจรปอ้งกนัเพ่ือให้แน่ใจวา่ประสทิธิภาพท่ีดีท่ีสดุ 
• กําลงัขบัสงูสดุท่ีกําหนด: ± 3A, สงูสดุ 3.5A 
• สําหรับสองเฟสภายใน 42,57 ก้าว 3A / ส่ีเฟสของสายส่ี / หกสายลวดมอเตอร์และไมเ่หมาะ

สําหรับมอเตอร์ stepper มากกวา่ 3A ฟังก์ชัน่คร่ึงปัจจบุนัอตัโนมติั 
• แผนกยอ่ย: ขัน้ตอนทัง้ขัน้ตอนคร่ึงขัน้ตอน 1/8, 1/16 ขัน้สงูสดุ 16 หน่วยงานยอ่ย 

ข้อมลูจําเพาะ: 

• แรงดนัไฟฟา้ท่ีใช้งานได้: DC 10-35V 
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• กําลงัขบัสงูสดุท่ีกําหนด: ± 3A, สงูสดุ 3.5A 

 
• สีหลกั: สีเขียว 
• ขนาด: 75 x 50 x 33 มิลลเิมตร 
• นํา้หนกัสทุธิ: 83 กรัม 

RFID  

RFID ช่ือเตม็ๆ กคื็อ Radio Frequency Identification หรือการระบุขอ้มูลส่ิงต่างๆ โดยใช้

คล่ืนความถ่ีวทิย ุซ่ึงพวกเราทุกคนคงจะคุน้เคยกบัระบบน้ีเป็นอยา่งดี เพราะวา่ RFID ถูกนาํเขา้มาใช้

ในชีวิตประจาํวนัของเราอยา่งหลากหลาย เพียงแต่วา่เราจะรู้หรือไม่เท่านั้นเองวา่ส่ิงเหล่านั้นใช้

เทคโนโลย ีRFID  

          อีกตวัอยา่งหน่ึงนะครับ สาํหรับท่านท่ีนิยมใชร้ถไฟฟ้าใตดิ้น ตัว๋ของรถไฟฟ้าใตดิ้น ท่ีมี

ลกัษณะกลมๆ สีดาํ เวลาเราจะเดินผา่นด่านเขา้ไป เรากเ็พยีงนาํเหรียญน้ี แตะไปตรงบริเวณท่ีอ่าน

บตัร จากนั้นท่ีกั้นกจ็ะเปิด ซ่ึงเหรียญกลมๆ สีดาํนั้น จริงๆแลว้กคื็อ RFID ประเภท Tag โดยท่ีดา้น

ในจะมีตวัชิปและขดลวดท่ีทาํหนา้ท่ีเป็นเสาอากาศเพื่อส่งสญัญาณอยูน่ะครับ หวงัวา่ผูอ่้านทุกท่าน

คงจะนึกภาพเก่ียวกบั เทคโนโลย ีRFID กนัพอสมควรแลว้นะครับ ต่อไปเราจะลองมาดูกนันะครับ

วา่ในระบบพื้นฐานของ RFID นั้นจะประกอบดว้ย 

กนั 3 ส่วน คือ 

1. ป้าย (Tag, Transponder) 

2. เคร่ืองอ่านป้าย (Reader, Interrogator) 

3. ฮาร์ดแวร์ หรือ ระบบท่ีใชป้ระมวลผล 

 

 

 

 

 

 

รูปที ่7 Radio Frequency Identification 
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บทที่ 3 
üิธีการจัดทําโครงงาน 

ขั้นตอนการดําเนนิงาน 
1. ผูšýึกþาไดšนําเÿนĂĀัüขšĂในการทําโครงงานแกŠĂาจารยŤที่ปรึกþา เพ่ืĂกําĀนดขĂบเขตใน
การดําเนินงาน 

 2. ผูšýึกþารŠüมกันüางแผนในการกําĀนดüัตถุประÿงคŤในการดําเนินงาน 

3. ýึกþาและเก็บรüบรüมขšĂมูล เปŨนขั้นตĂน และมาüิเคราะĀŤขšĂมูล เน้ืĂĀาที่ÿําคัญในการ
ทําโครงงาน 

4. นําโครงงานไปขĂคําแนะนําจากĂาจารยŤที่ปรึกþา เพ่ืĂแกšไขปรับปรุงโครงงาน และนํามา
ทํารูปเลŠมรายงาน 

5.นําเÿนĂผลงานตŠĂĂาจารยŤที่ปรึกþา เพ่ืĂรายงานผลการดําเนินงาน 

อุปกรณŤที่ใชšในการดําเนนิงาน 
 1. เĀล็กกลŠĂง  

 2. แผŠนพลาÿติกแข็งĀนา 5 มิลลิเมตร 

 3. รางเก็บÿายไฟ 

 4. ลšĂทีม่ีĀัüตŠĂกับมĂเตĂรŤไดš 

 5. Power supply 24V 100W 

 6. Arduino Mega 2560 

 7. LM2596 DC-DC Step-down PSU 

 8. Servo Motor mg995 3 ตัü  

 9. stepper Moto DC 0.2A 4 ตัü 

 10. จĂ LED 4 LCD Module Black light Blue 5V for Arduino 

 11.บอร์ด TB6560 (Motor Drive) 

 จากĂุปกรณŤขšางตšนที่ไดšกลŠาüมาเปŨนĂุปกรณŤĀลักที่จําเปŨนตšĂงนําเขšามาใชšในการดําเนินเครื่Ăง
จŠายเครื่ĂงแบบพนักงานĂัตโนมัติ 
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üิธีการจัดทาํโครงงาน 

การเลือกรูปแบบของการทํางานเพื่อÿรšางโครงÿรšาง : ผูšจัดทําไดšเลืĂกใชš screw drive กับ 
stepper motor เน่ืĂงจากงŠายตŠĂการแจกจŠายชุดและเลืĂกใชš ขšĂเĀüียง ตŠĂกับ servo motor 

เน่ืĂงจากมีกลไกและคüามซับซšĂนไมŠมากและงŠายตŠĂการคüบคุม โดยโครงทั้งĀมดทําจากเĀล็กกลŠĂงที่
มีขนาดเบาแลšüใชšแผŠนพลาÿติกในการรĂงและเปŨนฐานขĂงช้ินงานทําใĀšช้ินงานมีคüามเบา 

การเลือกตัüคüบคุม 
 ตัüคüบคุมĀลัก : ผูšจัดทําเลืĂกใชšบĂรŤด Arduino mega 2560 เน่ืĂงจากเปŨนที่นิยมกันĂยŠาง
แพรŠĀลายและÿะดüกตŠĂการเขียน code เพราะมีโปรแกรม Arduino รĂงรับ 

 ตัüคüบคุมเÿรมิ : ผูšจัดทําเลĂืกใชš Motor 2 ชนิดไดšแกŠ Stepping Motor Servo Moto  

และใชšบอร์ด TB6560 (Motor Drive)เน่ืĂงจากเปŨนบĂรŤดเÿริมที่ÿามารถเช่ืĂมตŠĂกับบĂรŤด Arduino 

ไดšไมŠยุŠงยาก ÿามารถคüบคุมมĂเตĂรŤที่ใชšขับเคลื่ĂนĀุŠนยนตŤ ใĀšĀมุนทüนเข็มนาāิกาĀรืĂตามเข็ม
นาāิกาก็ไดš และยังÿามารถคüบคุมมĂเตĂรŤไดšทีละĀลายๆตัüและกระแÿไฟไดšĂีกดšüย ซึ่งมีผลทํา
Motor Āมุนทüนเข็มĀรืĂตามเข็มĀรืĂตามจํานüนรĂบขĂงที่เราตšĂงการไดš  

 ตัüปŜอนคŠาขšอมูล/ÿั่งทํางาน : ผูšจัดทําเลืĂกใชš rfid เน่ืĂงจากเปŨนตัüคüบคุมÿั่งงานการ
ทํางานใĀšมĂเตĂรŤทํางานตรงตามขšĂมูลที่ต้ังคŠาไüšใĀšมĂเตĂรŤทํางาน ตรงตาม tag คืĂ เน่ืĂงจากขšĂมูล
ในแตŠละ tag ไมŠเĀมืĂนกันซึ่งเราĂิงตามคüามเปŨนไปไดšที่จะเกิดขึ้นขĂงเครื่ĂงคืĂ รĂงเทšา 3 ไซรŤ เÿื้Ă 4 
ไซรŤจึงไดšคüามเปŨนไปไดšทั้งĀมด 12 ชุด 
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บทที่4 

ผลการýึกþา 
 

ตารางที่ 1 ตารางการใชšงาน tag card กับ เสื้อ  
 เสื้อ ไซรŤ A เสื้อ ไซรŤ B เสื้อ ไซรŤ C เสื้อ ไซรŤ D 

บัตรใบที่1 /    

บัตรใบที่2  /   

บัตรใบที่3   /  

บัตรใบที่4    / 

บัตรใบที่5 /    

บัตรใบที่6  /   

บัตรใบที่7   /  

บัตรใบที่8    / 

บัตรใบที่9 /    

บัตรใบที่10  /   

บัตรใบที่11   /  

บัตรใบที่12    / 

 
ตารางที่ 2 ตารางการใชšงาน tag card กับ รองเทšา 
 รองเทšาเบอรŤ 1 รองเทšาเบอรŤ 2 รองเทšาเบอรŤ 3 

บัตรใบที่1 /   

บัตรใบที่2  /  

บัตรใบที่3   / 

บัตรใบที่4 /   

บัตรใบที่5  /  

บัตรใบที่6   / 

บัตรใบที่7 /   

บัตรใบที่8  /  

บัตรใบที่9   / 

บัตรใบที่10 /   

บัตรใบที่11  /  
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บัตรใบที่12   / 

 
จากทดลองในครั้งแรกทางผูšจัดทําไดšใชšÿปริงกับ stepper motor ในการควบคุมการจŠายเÿื้อแตŠเนื่องจาก

ขนาดของÿปริงมีความใĀญŠและชŠองระĀวŠางÿปริงมีขนาดกวšางทําใĀšเÿื้อĀลŠนลงกŠอนท่ีจะทําการแจกจŠายและใชš rack 

and pinion คูŠกับ servo motor แตŠเนื่องจาก rack and pinion มีความซับซšอนในเร่ืองการขบกันของเฟŚองจึงทํา

ใĀšใชšงานไดšยากและเกิดความผิดพลาดในการทํางาน 

 

รูปท่ี 8 rack and pinion 

 

รูปท่ี 9 ÿปริงท่ีจะทํามาใชšกับ stepper motor 

  

 ดังนั้นทางผูšจัดทําจึงไดšเปลี่ยนไปใชš screw drive กับ stepper motor แทนเนื่องจากมีความ

งŠายตŠอการทํางานและÿามารถติดต้ังเÿื้อไดšงŠาย และใชš ขšอเĀวี่ยงกับ servo motor แทนเพราะÿามารถควบคุมไดš

งŠายและไมŠมีความซับซšอนดšานกลไก 

 

รูปท่ี 10 screw drive และ stepper motor 
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รูปท่ี 11 ขšอเĀว่ียง และ servo motor 

บทที่5 
ผลÿรุปและขšอเÿนอแนะ 

 จากการทดลĂงจะเĀ็นไดšüŠา screw drive ที่ติดกับ Stepping Motor จะมีการแกüŠง
เน่ืĂงจากมีคüามยาüมากและการยึด screw drive กับ Stepping Motor ในÿŠüนขĂงเÿื้ĂไมŠไดšตรง
ตามแนüแกนทําใĀšเüลา Stepping Motor ทํางานมีการÿัน่ที่มากและย่ิงใÿŠเÿื้ĂจะทําใĀšแทŠง screw 

drive มีนํ้าĀนักมากทําใĀšÿั่นĀนักกüŠาเดิมตามแนüแกน ขšĂเÿนĂแนะแกšไขคืĂใĀšเปลี่ยนจาก screw 

drive ที่เปŨนแทŠงเปลี่ยนเปŨนการใชšÿปริงติดกับStepping Motor เปลี่ยนที่ติด Stepping Motor จาก
ขšางบนเปŨนขšางลŠางแลšüใชšเÿื้ĂใÿŠชŠĂง Spring แทน screw drive และการใชš tag card คüรมีคüามถี่ที่
ตรงกับ rfid ทีใ่ชš รüมไปถึงการทําใĀš tag card ใชšงานไดšเพียงครั้งĀากเครื่ĂงไมŠถูกรีเซต็ 
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ภาคผนüก 

 การต้ังคŠาโปรแกรม Arduino 

 

รูปท่ี 12 การตั้งค่าโปรแกรม Arduino 

 

การเขียนโคšดเบ้ืĂงตšน จะแบŠงĂĂกเปŨน 4 ÿŠüนĀลักๆ คืĂ 

1. ÿŠüนขĂงการประกาýชŠĂงการใชšงานขĂง stepper motor 

 

#define en_4  28 

#define cw_4  26 

#define clk_4 24 

 

#define en_3  34 

#define cw_3  32 

#define clk_3 30 

 

#define en_2  40 

#define cw_2  38 

#define clk_2 36 

 

#define en_1  46 

#define cw_1  44 

#define clk_1 42 
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2. ÿŠüนขĂงการทํางานĀลัก 

 

#include "SPI.h" 

#include "MFRC522.h" 

#include "hw.c" 

#define SS_PIN 53 

#define RST_PIN 5 

#define LED_PIN 13 

#include <Servo.h> 

 

Servo serX; 

Servo serY; 

Servo serZ; 

int pos = 0; 

 

MFRC522 rfid(SS_PIN, RST_PIN); 

MFRC522::MIFARE_Key key; 

 

int shi = 0; 

int sho = 0; 

int id =  0; 

String strID = ""; 

 

#include <Wire.h> 

#include <LiquidCrystal_I2C.h> 

LiquidCrystal_I2C lcd(0x3F, 20, 4); 

void setup() { 

  pinMode(en_1, OUTPUT); 

  pinMode(cw_1, OUTPUT); 

  pinMode(clk_1, OUTPUT); 

  pinMode(en_2, OUTPUT); 

  pinMode(cw_2, OUTPUT); 

  pinMode(clk_2, OUTPUT); 

  pinMode(en_3, OUTPUT); 
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  pinMode(cw_3, OUTPUT); 

  pinMode(clk_3, OUTPUT); 

  pinMode(en_4, OUTPUT); 

  pinMode(cw_4, OUTPUT); 

  pinMode(clk_4, OUTPUT); 

 

  serX.attach(9); 

  serY.attach(8); 

  serZ.attach(10); 

  serX.write(30); 

  serY.write(30); 

  serZ.write(30); 

  Serial.begin(9600); 

  SPI.begin(); 

  rfid.PCD_Init(); 

  pinMode(LED_PIN, OUTPUT); 

  pinMode(46, OUTPUT); 

  digitalWrite(46, LOW); 

  Serial.println("-> Start... "); 

 

  lcd.begin(); 

  lcd.setCursor(0, 0); 

  lcd.print("  SUT RFID Vending  "); delay(800); 

  lcd.setCursor(0, 1); 

  lcd.print("    Start System    "); delay(800); 

  lcd.setCursor(0, 2); 

  lcd.print("  Mechatronice Eng  "); delay(800); 

  lcd.setCursor(0, 3); 

  lcd.print("Suranaree University"); 

 

  delay(800); 

  lcd.setCursor(0, 0); 

  lcd.print("Pls. tab Card       "); 

  lcd.setCursor(0, 1); 

  lcd.print("                    "); 

  lcd.setCursor(0, 2); 



16 
 

  lcd.print("SUT RFID Vending.   "); 

 

 

} 

 

void loop() { 

  // 

 

  lcd.setCursor(0, 0); 

  lcd.print("Pls. tab Card       "); 

  digitalWrite(13,HIGH); 

  delay(100); 

  lcd.setCursor(0, 0); 

  lcd.print("Pls. tab Card.      "); 

  digitalWrite(13,LOW); 

  delay(100); 

  lcd.setCursor(0, 0); 

  lcd.print("Pls. tab Card..     "); 

  digitalWrite(13,HIGH); 

  delay(100); 

  lcd.setCursor(0, 0); 

  lcd.print("Pls. tab Card...    "); 

  digitalWrite(13,LOW); 

 

  strID = ""; 

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

    return; 

  } 

 

 

  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("-> Key ==> "); 

  Serial.print(strID); 

 

  // 000000000000000000000000000000000000000000000000 

  feed(); 

  // 000000000000000000000000000000000000000000000000 

 

 

  rfid.PICC_HaltA(); 

  rfid.PCD_StopCrypto1(); 

 

} 
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3. ÿŠüนขĂงการĂŠานคŠาขĂง tag card 

 

void feed() { 

  lcd.clear(); 

  lcd.setCursor(0, 2); 

  lcd.print("strID : "); 

  lcd.print(strID); 

 

  //================= 01 ==================== 

  if (strID.indexOf("A9:58:83:59") >= 0) { 

    id  = 1;    shi = 1;    sho = 1; 

    Serial.print(" | shirt : "); Serial.print(shi); 

    Serial.print(" | shoes : "); Serial.print(sho); 

    Serial.println(" ==> OK !! "); 

    digitalWrite(LED_PIN, LOW); 

    lcd.setCursor(0, 1);    lcd.print("ID : "); lcd.print(id); 

    lcd.setCursor(7, 1);   lcd.print(" Name : "); lcd.print("AAA"); 

    lcd.setCursor(0, 3);    lcd.print("shirt : "); lcd.print(shi); 

    lcd.setCursor(10, 3);    lcd.print("shoes : "); lcd.print(sho); 

    //================= 02 ==================== 

  } else if (strID.indexOf("99:8E:9D:29") >= 0) { 

    id  = 2;    shi = 1;    sho = 2; 

    Serial.print(" | shirt : "); Serial.print(shi); 

    Serial.print(" | shoes : "); Serial.print(sho); 

    Serial.println(" ==> OK !! "); 

    digitalWrite(LED_PIN, LOW); 

    lcd.setCursor(0, 1);    lcd.print("ID : "); lcd.print(id); 

    lcd.setCursor(7, 1);   lcd.print(" Name : "); lcd.print("BBB"); 

    lcd.setCursor(0, 3);    lcd.print("shirt : "); lcd.print(shi); 

    lcd.setCursor(10, 3);    lcd.print("shoes : "); lcd.print(sho); 

    //================= 03 ==================== 

  } else if (strID.indexOf("BE:0B:05:7B") >= 0) { 

    id  = 3;    shi = 2;    sho = 1; 

    Serial.print(" | shirt : "); Serial.print(shi); 



19 
 

    Serial.print(" | shoes : "); Serial.print(sho); 

    Serial.println(" ==> OK !! "); 

    digitalWrite(LED_PIN, LOW); 

    lcd.setCursor(0, 1);    lcd.print("ID : "); lcd.print(id); 

    lcd.setCursor(7, 1);   lcd.print(" Name : "); lcd.print("DDD"); 

    lcd.setCursor(0, 3);    lcd.print("shirt : "); lcd.print(shi); 

    lcd.setCursor(10, 3);    lcd.print("shoes : "); lcd.print(sho); 

    //================= 04 ==================== 

  } else if (strID.indexOf("4E:68:92:7B") >= 0) { 

    id  = 4;    shi = 4;    sho = 3; 

    Serial.print(" | shirt : "); Serial.print(shi); 

    Serial.print(" | shoes : "); Serial.print(sho); 

    Serial.println(" ==> OK !! "); 

    digitalWrite(LED_PIN, LOW); 

    lcd.setCursor(0, 1);    lcd.print("ID : "); lcd.print(id); 

    lcd.setCursor(7, 1);   lcd.print(" Name : "); lcd.print("LLL"); 

    lcd.setCursor(0, 3);    lcd.print("shirt : "); lcd.print(shi); 

    lcd.setCursor(10, 3);    lcd.print("shoes : "); lcd.print(sho); 

    //================= 05 ==================== 

  } else if (strID.indexOf("4C:4D:CA:C1") >= 0) { 

    id  = 5;    shi = 4;    sho = 2; 

    Serial.print(" | shirt : "); Serial.print(shi); 

    Serial.print(" | shoes : "); Serial.print(sho); 

    Serial.println(" ==> OK !! "); 

    digitalWrite(LED_PIN, LOW); 

    lcd.setCursor(0, 1);    lcd.print("ID : "); lcd.print(id); 

    lcd.setCursor(7, 1);   lcd.print(" Name : "); lcd.print("KKK"); 

    lcd.setCursor(0, 3);    lcd.print("shirt : "); lcd.print(shi); 

    lcd.setCursor(10, 3);    lcd.print("shoes : "); lcd.print(sho); 

    //================= 06 ==================== 

  } else if (strID.indexOf("3C:11:BE:C1") >= 0) { 

    id  = 6;    shi = 3;    sho = 2; 

    Serial.print(" | shirt : "); Serial.print(shi); 

    Serial.print(" | shoes : "); Serial.print(sho); 

    Serial.println(" ==> OK !! "); 

    digitalWrite(LED_PIN, LOW); 
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    lcd.setCursor(0, 1);    lcd.print("ID : "); lcd.print(id); 

    lcd.setCursor(7, 1);   lcd.print(" Name : "); lcd.print("HHH"); 

    lcd.setCursor(0, 3);    lcd.print("shirt : "); lcd.print(shi); 

    lcd.setCursor(10, 3);    lcd.print("shoes : "); lcd.print(sho); 

    //================= 07 ==================== 

  } else if (strID.indexOf("DC:EE:A9:C0") >= 0) { 

    id  = 7;    shi = 4;    sho = 1; 

    Serial.print(" | shirt : "); Serial.print(shi); 

    Serial.print(" | shoes : "); Serial.print(sho); 

    Serial.println(" ==> OK !! "); 

    digitalWrite(LED_PIN, LOW); 

    lcd.setCursor(0, 1);    lcd.print("ID : "); lcd.print(id); 

    lcd.setCursor(7, 1);   lcd.print(" Name : "); lcd.print("JJJ"); 

    lcd.setCursor(0, 3);    lcd.print("shirt : "); lcd.print(shi); 

    lcd.setCursor(10, 3);    lcd.print("shoes : "); lcd.print(sho); 

    //================= 08 ==================== 

  }  else if (strID.indexOf("8E:0C:1E:7C") >= 0) { 

    id  = 8;    shi = 3;    sho = 3; 

    Serial.print(" | shirt : "); Serial.print(shi); 

    Serial.print(" | shoes : "); Serial.print(sho); 

    Serial.println(" ==> OK !! "); 

    digitalWrite(LED_PIN, LOW); 

    lcd.setCursor(0, 1);    lcd.print("ID : "); lcd.print(id); 

    lcd.setCursor(7, 1);   lcd.print(" Name : "); lcd.print("III"); 

    lcd.setCursor(0, 3);    lcd.print("shirt : "); lcd.print(shi); 

    lcd.setCursor(10, 3);    lcd.print("shoes : "); lcd.print(sho); 

    //================= 09 ==================== 

  } else if (strID.indexOf("5C:B4:F0:C0") >= 0) { 

    id  = 9;    shi = 3;    sho = 1; 

    Serial.print(" | shirt : "); Serial.print(shi); 

    Serial.print(" | shoes : "); Serial.print(sho); 

    Serial.println(" ==> OK !! "); 

    digitalWrite(LED_PIN, LOW); 

    lcd.setCursor(0, 1);    lcd.print("ID : "); lcd.print(id); 

    lcd.setCursor(7, 1);   lcd.print(" Name : "); lcd.print("GGG"); 

    lcd.setCursor(0, 3);    lcd.print("shirt : "); lcd.print(shi); 
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    lcd.setCursor(10, 3);    lcd.print("shoes : "); lcd.print(sho); 

    //================= 10 ==================== 

  } else if (strID.indexOf("4C:8A:F0:C0") >= 0) { 

    id  = 10;    shi = 1;    sho = 3; 

    Serial.print(" | shirt : "); Serial.print(shi); 

    Serial.print(" | shoes : "); Serial.print(sho); 

    Serial.println(" ==> OK !! "); 

    digitalWrite(LED_PIN, LOW); 

    lcd.setCursor(0, 1);    lcd.print("ID : "); lcd.print(id); 

    lcd.setCursor(7, 1);   lcd.print(" Name : "); lcd.print("CCC"); 

    lcd.setCursor(0, 3);    lcd.print("shirt : "); lcd.print(shi); 

    lcd.setCursor(10, 3);    lcd.print("shoes : "); lcd.print(sho); 

    //================= 11 ==================== 

  }  else if (strID.indexOf("CE:17:05:7B") >= 0) { 

    id  = 11;    shi = 2;    sho = 2; 

    Serial.print(" | shirt : "); Serial.print(shi); 

    Serial.print(" | shoes : "); Serial.print(sho); 

    Serial.println(" ==> OK !! "); 

    digitalWrite(LED_PIN, LOW); 

    lcd.setCursor(0, 1);    lcd.print("ID : "); lcd.print(id); 

    lcd.setCursor(7, 1);   lcd.print(" Name : "); lcd.print("EEE"); 

    lcd.setCursor(0, 3);    lcd.print("shirt : "); lcd.print(shi); 

    lcd.setCursor(10, 3);    lcd.print("shoes : "); lcd.print(sho); 

    //================= 12 ==================== 

  }  else if (strID.indexOf("FE:05:00:7B") >= 0) { 

    id  = 12;    shi = 2;    sho = 3; 

    Serial.print(" | shirt : "); Serial.print(shi); 

    Serial.print(" | shoes : "); Serial.print(sho); 

    Serial.println(" ==> OK !! "); 

    digitalWrite(LED_PIN, LOW); 

    lcd.setCursor(0, 1);    lcd.print("ID : "); lcd.print(id); 

    lcd.setCursor(7, 1);   lcd.print(" Name : "); lcd.print("FFF"); 

    lcd.setCursor(0, 3);    lcd.print("shirt : "); lcd.print(shi); 

    lcd.setCursor(10, 3);    lcd.print("shoes : "); lcd.print(sho); 

 

  } else { 
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    digitalWrite(LED_PIN, HIGH); 

    Serial.print(" | NO Data, Pls.Register"); 

    Serial.println(" ==> fail !! "); 

    digitalWrite(LED_PIN, LOW); 

    lcd.setCursor(0, 1); 

    lcd.print("No Data,Pls.Register."); 

    lcd.setCursor(10, 1); 

    lcd.print("name  : "); lcd.print("X"); 

    lcd.setCursor(0, 2); 

    lcd.print("shirt : "); lcd.print("X"); 

    lcd.setCursor(10, 2); 

    lcd.print("shoes : "); lcd.print("X"); 

  } 

  lcd.setCursor(0, 0); 

 

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

    lcd.setCursor(0, 0); lcd.print("Pls. Wait.      "); delay(100); 

    lcd.setCursor(0, 0); lcd.print("Pls. Wait..     "); delay(100); 

    lcd.setCursor(0, 0); lcd.print("Pls. Wait...    ");; delay(100); 

  } 

  feed_s(shi, sho); 

  delay(2000); 

  lcd.setCursor(0, 0); 

  lcd.print("Pls. tab Card       "); 

 

} 
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4. ÿŠüนขĂงการทํางานขĂง motor 

 

void feed_s(int x, int y) { 

  long long step_m = 32000; 

  int delay_x = 60; 

  Serial.println("-> FEED SHI/SHO"); 

 

  Serial.print("-> SHI : "); Serial.println(x); 

  if (x == 1) { 

    digitalWrite(en_1, LOW); 

    digitalWrite(cw_1, LOW); 

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

      digitalWrite(clk_1, HIGH); 

      delayMicroseconds(delay_x); 

      digitalWrite(clk_1, LOW); 

      delayMicroseconds(delay_x); 

    } 

  } 

  if (x == 2) { 

    digitalWrite(en_2, LOW); 

    digitalWrite(cw_2, LOW); 

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

      digitalWrite(clk_2, HIGH); 

      delayMicroseconds(delay_x); 

      digitalWrite(clk_2, LOW); 

      delayMicroseconds(delay_x); 

    } 

  } 

 

  if (x == 3) { 

    digitalWrite(en_3, LOW); 

    digitalWrite(cw_3, LOW); 

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

      digitalWrite(clk_3, HIGH); 
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      delayMicroseconds(delay_x); 

      digitalWrite(clk_3, LOW); 

      delayMicroseconds(delay_x); 

    } 

  } 

 

  if (x == 4) { 

    digitalWrite(en_4, LOW); 

    digitalWrite(cw_4, LOW); 

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

      digitalWrite(clk_4, HIGH); 

      delayMicroseconds(delay_x); 

      digitalWrite(clk_4, LOW); 

      delayMicroseconds(delay_x); 

    } 

  } 

  //=============================================== 

  Serial.print("-> SHO : "); Serial.println(y); 

  if (y == 1){ 

      for (pos = 30; pos <= 180; pos += 1) { // goes from 0 degrees to 180 

degrees 

    // in steps of 1 degree 

    serX.write(pos);              // tell servo to go to position in variable 'pos' 

    delay(5);                       // waits 15ms for the servo to reach the position 

  } 

  for (pos = 180; pos >= 30; pos -= 1) { // goes from 180 degrees to 0 degrees 

    serX.write(pos);              // tell servo to go to position in variable 'pos' 

    delay(5);                       // waits 15ms for the servo to reach the position 

  } 

 } 

  if (y == 2){ 

 for (pos = 30; pos <= 180; pos += 1) { // goes from 0 degrees to 180 degrees 

    // in steps of 1 degree 

    serY.write(pos);              // tell servo to go to position in variable 'pos' 

    delay(5);                       // waits 15ms for the servo to reach the position 

  } 
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  for (pos = 180; pos >= 30; pos -= 1) { // goes from 180 degrees to 0 degrees 

    serY.write(pos);              // tell servo to go to position in variable 'pos' 

    delay(5);                       // waits 15ms for the servo to reach the position 

  } 

  } 

  if (y == 3){ 

     for (pos = 30; pos <= 180; pos += 1) { // goes from 0 degrees to 180 

degrees 

    // in steps of 1 degree 

    serZ.write(pos);              // tell servo to go to position in variable 'pos' 

    delay(5);                       // waits 15ms for the servo to reach the position 

  } 

  for (pos = 180; pos >= 30; pos -= 1) { // goes from 180 degrees to 0 degrees 

    serZ.write(pos);              // tell servo to go to position in variable 'pos' 

    delay(5);                       // waits 15ms for the servo to reach the position 

  } 

  } 

 

 

  digitalWrite(en_1, LOW); 

  digitalWrite(en_2, LOW); 

  digitalWrite(en_3, LOW); 

  digitalWrite(en_4, LOW); 

  Serial.println("-> OK..........."); 

 

} 
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