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กิตติกรรมประกาศ 

 ในโครงการนี้ส าเร็จลุล่วงไปด้วยความเรียบร้อยและสมบูรณ์ ผู้จัดท าขอขอบพระคุณ ส าหรับผู้ท่ี
ให้ความช่วยเหลือในด้านต่าง ๆ ท่ีให้ความสะดวกในการให้ข้อมูลต่าง ๆ ส าหรับในการด าเนินงาน
โครงการในครั้งนี้ท่ีท าให้ผู้จัดท าได้ด าเนินโครงการนี้ส าเร็จลุล่วงไปด้วยดี 
 ขอขอบพระคุณ อาจารย์วัฒนาพร วัฒนชัยธรรม อาจารย์ท่ีปรึกษา และคณาจารย์จาก
สาขาวิชาคอมพิวเตอร์และเทคโนโลยีสารสนเทศ มหาวิทยาลัยราชภัฏนครสวรรค์ทุกท่าน ท่ีให้             
การอบรมส่ังสอนให้ความรู้ความเข้าใจในศาสตร์ด้านวิทยาการคอมพิวเตอร์ 
 ขอขอบพระคุณ ผู้ช่วยศาสตราจารย์ ดร. เทิดพันธุ์ ชูกร หัวหน้าสาขาไฟฟ้าอุตสาหกรรม คณะ
เทคโนโลยีการเกษตรและเทคโนโลยีอุตสาหกรรม มหาวิทยาลัยราชภัฏนครสวรรค์ ท่ีให้ค าแนะน า   
ให้ความรู้ความเข้าใจในศาสตร์ด้านไฟฟ้าอุตสาหกรรม และการต่อวงจรไฟฟ้าท้ังหมด 
 ขอขอบพระคุณ บิดา มารดา ท่ีเป็นก าลังใจ และขอขอบพระคุณทุกท่านท่ีมีส่วนเกี่ยวข้องและ
ให้การสนับสนุนเป็นอย่างดีมาโดยตลอด ท าให้การค้นคว้าส าเร็จลุล่วงไปด้วยดี คุณค่าและประโยชน์
อันพึงมีจากการค้นคว้าฉบับนี้ ผู้ศึกษาค้นคว้าขออุทิศเพื่อบูชา พระคุณบิดา มารดา อาจารย์ และผู้มี
พระคุณทุก ๆ ท่าน 
 
 

ชาติชาย  ยุระยาตร์ 
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บทคัดย่อ 

 
เนื่องจากลานจอดรถยนต์ หรือระบบการให้บริการลานจอดรถยนต์ในปัจจุบันอาจจะมีความ

วุ่นวายในการด าเนินการ ด้วยสาเหตุต่าง ๆ เช่น การให้บริการท่ีจอดรถยนต์ไม่เพียงพอ การให้บริการ
ท่ีไม่สะดวก ไม่ว่าจะเป็นตามห้างร้าน หรือลานจอดรถยนต์สาธาณะ ด้วยระบบการให้บริการท่ีล้าหลัง 
ท าให้ผู้เข้าใช้งานรู้สึกไม่พึงพอใจ หรือท าให้ผู้เข้าใช้งานไม่สามารถตรวจสอบท่ีจอดรถได้ในขณะนั้น 

การพัฒนาโปรแกรมตรวจสอบสถานะลานจอดรถยนต์นี้มีวัตถุประสงค์เพื่อให้เกิดความเป็น
ระบบ และระเบียบในการใช้งานส าหรับผู้ท่ีเข้าใช้งานลานจอดรถยนต์ ท าให้เกิดความรวดเร็วในการ
หาท่ีจอดรถ และมีประสิทธิภาพมากยิ่งขึ้น 

การพัฒนาโปรแกรมตรวจสอบสถานะลานจอดรถยนต์ใช้โปรแกรม Visual Basic และ
โปรแกรม Arduino IDE พัฒนาโปรแกรมด้วยภาษา C ในการพัฒนาโปรแกรมเพื่อท่ีจะช่วยให้ผู้ท่ีเข้า
ใช้งานลานจอดรถยนต์เกิดความสะดวก และทราบถึงสถานะท่ีจอดรถยนต์อย่างแม่นย าและมี
ประสิทธิภาพ โปรแกรมนี้แบ่งการท างานออกเป็น 2 ส่วน 1) ส่วนโปรแกรมตรวจสอบสถานะลานจอด
รถยนต์ แสดงสถานะช่องจอดรถยนต์ในขณะนั้น 2) ส่วนของแบบจ าลองลานจอดรถยนต์ แสดงข้อมูล
ช่องว่าง และไฟแสดงสถานะได้อย่างชัดเจน 

ซึ่งโปรแกรมตรวจสอบสถานะลานจอดรถยนต์ ช่วยอ านวยความสะดวกในการตรวจสอบ
สถานะลานจอดรถยนต์  โดยมีการบอกสถานะอย่างถูกต้อง พร้อมแสดงไฟสถานะตามช่องจอดรถ 
เพื่อให้เกิดความพึงพอใจของผู้ใช้งาน และเกิดความเป็นระบบระเบียบมากยิ่งขึ้น
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บทน ำ 

ชื่อระบบงำน                 โปรแกรมตรวจสอบสถานะลานจอดรถยนต์ 
ชื่อภำษำอังกฤษ             Smart Parking System 
ชื่ออำจำรย์ที่ปรึกษำ        อาจารย์วัฒนาพร วัฒนชัยธรรม 
ผู้จัดท ำ                       นายชาติชาย ยุระยาตร์            รหัสนักศึกษำ 57113532064 
 

ควำมเป็นมำและควำมส ำคัญของปัญหำ 

การจัดการท่ีจอดรถให้มีความทันสมัยเพื่ออ านวยความสะดวก รวดเร็วด้วยการน าอุปกรณ์ 
เทคโนโลยี เช่น บอร์ด Arduino MEGA R3 2016 เป็นตัวประมวลผลหลัก เพื่อตรวจสอบสถานะท่ี
จอดรถ เข้ามาช่วยจัดการถือเป็นส่ิงจ าเป็นอย่างยิ่งส าหรับอาคารลานจอดรถตามสถานท่ีต่าง  ๆ เพื่อ
ช่วยให้ผู้ขับขี่ท่ีน ารถเข้ามาใช้บริการ ได้อย่างรวดเร็ว 

ซึ่งปัจจุบันสถานท่ีจอดรถ หรือลานจอดรถหลายแห่งยังคงล้าสมัย โดยยังใช้พนักงานคอย
ตรวจสอบหรือบางแห่งอาจจะไม่มีพนักงานดูแล แต่ก็ยังไม่เพียงพอท่ีจะช่วยอ านวยความสะดวกให้
ลูกค้าและพนักงาน ท่ีน ารถเข้ามาใช้บริการท่ีจอดรถได้ บางสถานท่ีจะเห็นรถติดเป็นแถวยาวบริเวณ
ด้านทางเข้า และทางออก ขาดความปลอดภัย และความสะดวกสบายในการน ารถเข้า-ออก จากลาน
จอดรถ ท าให้ลูกค้าหรือพนักงาน รู้สึกไม่อยากท่ีจะมาใช้บริการ เนื่องจากเสียเวลา และเบื่อหน่าย ใน
เรื่องของการน ารถเข้ามาจอด ปัญหาเช่นนี้ก่อให้เกิดความเสียหายอย่างท่ีไม่ควรจะเป็น 

ดังนั้น ผู้ จัดท าจึงมีแนวคิดน าเอาเทคโนโลยีตรวจสอบท่ีจอดรถด้วยระบบเซ็นเซอร์           
วัดระยะทางด้วยคล่ืนอัลตร้าโซนิคและใช้บอร์ด Arduino MEGA R3 2016 เป็นตัวประมวลผลน ามา
ประยุกต์ใช้งานให้เข้ากับการเลือกท่ีจอดรถ เพื่อให้ ผู้ใช้สามารถตรวจสอบสถานะก่อน ท่ีจะน า
ยานพาหนะเข้าจอดได้และยังมีหน้าตาโปรแกรมท่ีสามารถใช้งานได้ง่าย และไม่ยุ่งยาก ท้ังนี้เพื่อให้การ
ด า เนิ น งานการตรวจสอบสถานะ ท่ีจอดยานพาหนะได้อย่ างมีประ สิทธิภ าพมากยิ่ งขึ้ น



 

 
 

 
 

 



2 
 

 



 

2 
 

วัตถุประสงค ์
เพื่อพัฒนาโปรแกรมตรวจสอบสถานะท่ีจอดรถโดยมีวัตถุประสงค์ ดังนี้ 

 1. เพื่อสร้างแบบจ าลองลานจอดรถยนต์ 
2. เพื่อพัฒนาโปรแกรมตรวจสอบสถานะลานจอดรถ 

ขอบเขตของโครงงาน 
 1. ส่วนของหน้าต่างโปรแกรม 

    1.1 แสดงสถานะท่ีจอดรถ 
  - โปรแกรมสามารถแสดงสถานะท่ีจอดรถได้ตามเวลาจริง 

              1.2 แสดงจ านวนช่องว่าง 
- โปรแกรมสามารถแสดงส่วนของหน้าต่าง จ านวนช่องท่ีว่างได้ 

              1.3 แสดงพอร์ตอนุกรมในการเช่ือมต่อ 
- โปรแกรมสามารถเลือกพอร์ตในการเช่ือมต่อเข้ากับโมเดลได้ 

2. ส่วนของแบบจ าลองลานจอดรถ 
     2.1 ไฟ LED แสดงสถานะในแต่ละช่องจอด โมเดลลานจอดรถมีสถานะไฟ LED เพื่อแสดง
สถานะว่างหรือไม่ว่างได้ 
      2.2 Monitor แสดงตัวเลขสถานะ โมเดลลานจอดรถมีแถบแสดงสถานะจ านวนช่องท่ีว่าง 

    2.3 โมเดลลานจอดรถมีท้ังหมด 4 ช่องจอด 
 
เคร่ืองมือที่ใช้ในการพัฒนาระบบ 
 1. ซอฟต์แวร์ท่ีใช้ในการพัฒนาโปรแกรม 

1.1 เครื่องคอมพิวเตอร์ 1 ชุด 
- Microsoft Windows 7 (64bit) 
- Intel Core i5 
- Ram 4 Gb 

1.2 พัฒนาโปรแกรมด้วย Visual Basic Version Version 2017 และ Arduino IDE 
Version 1.8.5 

2. ฮาร์ดแวร์ที่ใช้ในการพัฒนาโปรแกรม 
2.1 ตัวประมวลผลหลัก Arduino MEGA 2560 R3 
2.2 Jump Wire 
2.3 LED 4 ดวง 
2.4 เซ็นเซอร์ตรวจจับวัตถุ HY-SRF05 Ultrasonic Sensor 4 ตัว 
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ประโยชน์ที่คาดว่าจะได้รับ 
 1. เพื่อช่วยในการตรวจสอบท่ีว่างส าหรับท่ีจอดรถในขณะปัจจุบัน 
 2. เพื่อใหผู้้ใช้ลดระยะเวลาในการหาท่ีจอด
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ระยะเวลาการด าเนินงาน 
ตารางที ่1.1 ระยะเวลาการด าเนินการ 

ขั้นตอนการด าเนินงาน พ.ศ. 2560 พ.ศ. 2561 
ม.ค. ก.พ. มี.ค. เม.ย. พ.ค. มิ.ย. ก.ค. ส.ค. ก.ย. ต.ค. พ.ย. ธ.ค. ม.ค. ก.พ. มี.ค. เม.ย. พ.ค. มิ.ย. ก.ค. 

1. ท าการศึกษา
ระบบงานและรวบรวม
ข้อมูล 

                   

2. น าเสนอเค้าโครงงาน
กับอาจารย์ท่ีปรึกษา 

                   

3. วิเคราะห์และ
ออกแบบระบบ 

                   

4. พัฒนาโปรแกรม 

                   

5. ทดสอบโปรแกรม 
และแก้ไข้ข้อผิดพลาด 

                   

6. สรุป อภิปรายผลและ 
จัดท ารูปเล่มรายงาน 

                   

 
หมายเหตุ                         แทนระยะเวลาท่ีวางแผนไว้ 
                                             แทนระยะเวลาท่ีท างานจริง 
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บทที่ 2 

ทฤษฎีและเอกสารที่เกี่ยวข้อง 

แนวคิดและทฤษฎีต่าง ๆ ท่ีเกี่ยวข้องกับการพัฒนา โปรแกรมตรวจสอบสถานะลานจอดรถ 
ประกอบด้วยแนวคิดและหลักการ ดังต่อไปนี้ 

1. ความรู้เกี่ยวกับไมโครคอนโทรลเลอร์เบ้ืองต้น 
2. ข้อมูลของบอร์ด Arduino MEGA 
3. จุดเด่นของบอร์ด Arduino MEGA 
4. หลักการท างานของ HY-SRF05 Ultrasonic Sensor 
5. ภาษา C  
6. การออกแบบหน้าต่างโปรแกรม 
7. งานวิจัยท่ีเกี่ยวข้อง 
 

ความรู้เก่ียวกับไมโครคอนโทรลเลอร์เบือ้งต้น 

 ไม โครคอน โท รล เลอร์  (อั งก ฤษ : Microcontroller มั ก ย่ อ ว่ า  µC, uC ห รื อ  MCU)                        
คือ อุปกรณ์ ควบคุมขนาดเล็ก ซึ่งบรรจุความสามารถท่ีคล้ายคลึงกับระบบคอมพิวเตอร์ โดยใน
ไมโครคอนโทรลเลอร์ได้รวม เอาซีพียู หน่วยความจ า และพอร์ต ซึ่งเป็นส่วนประกอบหลักส าคัญของ
ระบบคอมพิวเตอร์เข้าไว้ด้วยกัน โดย ท าการบรรจุเข้าไว้ในตัวถังเดียวกัน ไมโครคอนโทรลเลอร์ถ้า
แปลความหมายแบบตรงตัวก็คือ ระบบคอนโทรลขนาดเล็กเรียกอีกอย่าง หนึ่งคือเป็นระบบ
คอมพิวเตอร์ขนาดเล็ก ท่ีสามารถน าามาประยุกต์ใช้งานได้หลากหลาย โดยผ่านการออกแบบ วงจรให้
เหมาะกับงานต่าง ๆ และยังสามารถโปรแกรมค าส่ังเพื่อควบคุมขา Input / Output เพื่อส่ังงานให้ไป 
ควบคุมอุปกรณ์ต่าง ๆ ได้อีกด้วย ซึ่งก็นับว่าเป็นระบบท่ีสามารถน ามาประยุคใช้งานได้หลากหลาย     
ท้ังทางด้าน Digital และ Analog ระบบไมโครคอนโทรลเลอร์ ในยุคปัจจุบันนั้นสามารถท าการ
เช่ือมต่อกับระบบ Network ของคอมพิวเตอร์ท่ัวไปได้อีกด้วย ดังนั้นการส่ังงานจึงไม่ใช่แค่หน้า
แผงวงจร แต่อาจจะเป็นการส่ังงานอยู่คนละ ทวีปหรือประเทศผ่านเครือข่ายอินเตอร์เน็ตก็ได้
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ภาพที่ 2.1 โครงสร้างโดยท่ัวไปของไมโครคอนโทรลเลอร์ 

ท่ีมา : https://bit.ly/2IJKkLy 
 

ไมโครคอนโทรลเลอร์แบ่งออกเป็น 5 ส่วนดังนี ้

1. หน่วยประมวลผลกลางหรือซีพียู (CPU : Central Processing Unit) ท าหน้าท่ีเป็น
ศูนย์กลางควบคุมการท างานของระบบคอมพิวเตอร์ท้ังหมด โดยน าข้อมูลจากอุปกรณ์รับข้อมูลมา
ท างาน ประมวลผลข้อมูลตามค าส่ังของโปรแกรม และส่งผลลัพธ์ออกไปหน่วยแสดงผล 

2. หน่วยความจ า (Memory) สามารถแบ่งออกเป็น ส่วน คือ หน่วยความจ าท่ีมีไว้ส าหรับเก็บ
โปรแกรมหลัก (Program Memory) เปรียบเสมือนฮาร์ดดิสก์ของ เครื่องคอมพิวเตอร์ต้ังโต๊ะ         
คือ ข้อมูลใด ๆ ท่ีถูกเก็บไว้ในนี้จะไม่สูญหายไปแม้ไม่มีไฟเล้ียง อีกส่วนหนึ่งคือหน่วยความจ าข้อมูล 
(Data Memory) ใช้เป็นเหมือนกกระดาษทดในการค านวณของซีพียู และเป็นท่ีพักข้อมูลช่ัวคราว
ขณะท างาน แต่หากไม่มีไฟเล้ียง ข้อมูลก็จะหายไปคล้ายกับหน่วยความแรม (RAM) ในเครื่อง
คอมพิวเตอร์ท่ัว ๆ ไป แต่ส าหรับไมโครคอนโทรลเลอร์สมัยใหม่ หน่วยความจ าข้อมูลจะมีท้ังท่ีเป็น
หน่วยความจ าแรม ซึ่งข้อมูลจะหายไปเมื่อไม่มีไฟเล้ียง และเป็นอีอีพรอม (EEPROM : Erasable 
Electrically Read-Only Memory) ซึ่งสามารถเก็บข้อมูลได้แม้ไม่มีไฟเล้ียง 

https://bit.ly/2IJKkLy


6 
 

 
 

 

 



7 
 

 
 

 3. ส่วนติดต่อกับอุปกรณ์ภายนอก หรือพอร์ต (Port) มี 2 ลักษณะคือ พอร์ตอินพุต      
(Input Port) และพอร์ตส่งสัญญาณหรือพอร์ตเอาต์พุต (Output Port) ส่วนนี้จะใช้ในการเช่ือมต่อ
กับอุปกรณ์ภายนอก ถือว่าเป็นส่วนท่ีส าคัญมากใช้ร่วมกันระหว่างพอร์ตอินพุต เพื่อรับสัญญาณอาจจะ
ด้วยการกดสวิตช์ เพื่อน าไปประมวลผลและส่งไปพอร์ตเอาต์พุตเพื่อแสดงผลเช่น การติดสว่างของ
หลอดไฟ เป็นต้น 

4. ช่องทางเดินของสัญญาณ หรือบัส (BUS) คือเส้นทางการแลกเปล่ียนสัญญาณข้อมูล
ระหว่าง ซีพียู หน่วยความจ าและพอร์ต เป็นลักษณะของสายสัญญาณ จ านวนมากอยู่ภายในตัว
ไมโครคอนโทรลเลอร์ โดยแบ่งเป็นบัสข้อมูล (Data Bus) , บัสแอดเดรส (Address Bus) และบัส
ควบคุม (Control Bus) 

5. วงจรก าเนิดสัญญาณนาฬิกา นับเป็นส่วนประกอบท่ีส าคัญมากอีกส่วนหนึ่ง เนื่องจาก   
การท างานท่ีเกิดขึ้นในตัวไมโครคอนโทรลเลอร์ จะขึ้นอยู่กับการก าหนดจังหวะ หากสัญญาณนาฬิกา 
มีความถี่สูง จังหวะการท างานก็จะสามารถท าได้ถี่ข้ึนส่งผลให้ไมโครคอนโทรลเลอร์จัวนั้น มีความเร็ว
ในการประมวลผลสูงตามไปด้วย 

ไมโครคอนโทรลเลอร์แบ่งออกเป็น 11 ประเภท ดังนี ้

1. ไมโครคอนโทรลเลอร์ตระกูล PIC (บริษัทผู้ผลิต Microchip)  
2. ไมโครคอนโทรลเลอร์ตระกูล MCS51 (บริษัทผู้ผลิต Atmel, Phillips) 
3. ไมโครคอนโทรลเลอร์ตระกูล AVR (บริษัทผู้ผลิต Atmel) 

 4. ไมโครคอนโทรลเลอร์ตระกูล ARM7,ARM9 (บริษัทผู้ผลิต Atmel, Phillips, Analog 
Device, Samsung, STMicroelectronics) 

5. ไมโครคอนโทรลเลอร์ตระกูล Basic Stamp (บริษัทผู้ผลิต Parallax) 
6. ไมโครคอนโทรลเลอร์ตระกูล PSOC (บริษัทผู้ผลิต CYPRESS) 
7. ไมโครคอนโทรลเลอร์ตระกูล MSP (บริษัทผู้ผลิต Texas Instruments) 
8. ไมโครคอนโทรลเลอร์ตระกูล 68HC (บริษัทผู้ผลิต MOTOROLA) 
9. ไมโครคอนโทรลเลอร์ตระกูล H8 (บริษัทผู้ผลิต Renesas) 
10. ไมโครคอนโทรลเลอร์ตระกูล RABBIT (บริษัทผู้ผลิต RABBIT SEMICONDUCTOR) 
11. ไมโครคอนโทรลเลอร์ตระกูล Z80 (บริษัทผู้ผลิต Zilog) 
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ภาษาท่ีใช้เขียน โปรแกรมควบคุมไมโครคอนโทรลเลอร์มีท้ังหมด 5 ภาษา ดังนี้ 

1. ภาษา Assembly 
2. ภาษา Basic 
3. ภาษา C 
4. ภาษา Pascal 
5. ภาษา Java 

โครงสร้างและส่วนประกอบ 
 1. CPU  
 2. Memory 
 3. Port 
 4. BUS 
 5. วงจรก าเนิดสัญญาณนาฬิกา 
 6. ส่วนประกอบอื่น ๆ 
 
1.1 ไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino 

Arduino คือ บอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ในรูปแบบ open-source เน้นการใช้งานท่ีง่ายท้ัง  
hardware และ software กว่าปี ท่ี  Arduino ได้รับสมองของหลายพันโครงการจากวัตถุ ใน
ชีวิตประจ าวันได้ใช้เครื่องมือทางวิทยาศาสตร์ท่ีซับซ้อนชุมชนท่ัวโลกของผู้ผลิต นักเรียน มือสมัครเล่น 
ศิลปิน โปรแกรมเมอร์และผู้เช่ียวชาญเฉพาะด้าน ได้รวมตัวกันรอบแพลตฟอร์มเปิดแหล่งท่ีมานี้
ผลงานของพวกเขาได้ เพิ่มข้ึนเป็นจ านวนเงินท่ีเหลือเช่ือของความรู้ท่ีสามารถเข้าถึงได้ท่ีสามารถช่วยท่ี
ดีของสามเณรและผู้เช่ียวชาญเหมือนกัน 

Arduino คือ โครงการท่ีน าชิปไอซีไมโครคอนโทรลเลอร์ตระกูลต่าง ๆ มาใช้ร่วมกันในภาษา 
C ซึ่งภาษา C นี้เป็นลักษณะเฉพาะ คือมีการเขียนไลบารี่ของ Arduino ขึ้นมาเพื่อให้การส่ังงาน
ไมโครคอนโทรลเลอร์ท่ีแตกต่างกัน สามารถใช้งานโค้ดตัวเดียวกันได้ โดยตัวโครงการได้ออกบอร์ด
ทดลองมาหลายๆรูปแบบ เพื่อใช้งานกับ IDE ของตนเอง สาเหตุหลักท่ีท าให้ Arduino เป็นนิยมมาก 
เป็นเพราะซอฟท์แวร์ท่ีใช้งานร่วมกันสามารถโหลดได้ฟรี และตัวบอร์ดทดลองยังถูกแจกแปลน ท าให้
ผู้ผลิตจีนน าไปผลิตและขายออกตลาดมาในราคาท่ีถูกมาก ๆ โดยบอร์ดท่ีถูกท่ีสุดในตอนนี้คือบอร์ด 
Arduino ท่ีมีราคาเพียง 120 – 150 บาทเท่านั้น 
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1.2 ประโยชน์ของไมโครคอนโทรลเลอร์ 

 ไมโครคอนโทรลเลอร์เป็นอุปกรณ์อิเล็กทรอนิกส์ท่ีใช้ควบคุมอุปกรณ์ไฟฟ้าหรือระบบ
อิเล็กทรอนิกส์ต่างๆ ไมโครคอนโทรลเลอร์นั้นเปรียบเสมือนคอมพิวเตอร์ขนาดเล็กอยากให้มันท าอะไร
เราก็เขียนโปรแกรมท่ีเราต้องการยัดใส่ลงไป ไมโครคอนโทรลเลอร์ก็เลยเข้ามาเกี่ยวข้องเพื่อรองรับกับ
ความอยากน าไปควบคุมระบบท่ีความรู้ความเข้าใจท่ีพวกเราอยากได้โดยให้มีขนาดเล็กท่ีสุด แต่ว่า
ไม่ใช่เพียงขนาดเล็กแค่นั้น มันยังสามารถป้อนชุดค าส่ังให้สามารถปฏิบัติงานได้อย่างอัตโนมัติ       
ด้วยแบบการเขียนโปรแกรมภาษาต่าง ๆ ตามความช านาญ นัก ออกแบบ พัฒนาผลิตภัณฑ์ ตลอดจน
นักประดิษฐ์ท้ังหลาย ต่างหลีกเล่ียงไม่ได้เลยท่ีจะต้องอาศัยวงจรอิเล็กทรอนิกส์ เข้าไปมีส่วนเกี่ยวข้อง
ในการควบคุม แต่ครั้นวงจรอิเล็กทรอนิกส์ท่ีน ามาต่ออนุกรมเพื่อความสามารถท่ีเราต้องการ          
นั้นก็ใหญ่โตเสียเหลือเกิน ดูเหมือนจะขัดแย้งกับความต้องการของผู้บริโภค และหลักการออกแบบ
ผลิตภัณฑ์ 

ส าหรับโปรแกรมตรวจสอบสถานะลานจอดรถยนต์นั้นได้น าไมโครคอนโทรลเลอร์ตระกูล   
อาดูโน่ เพื่อน ามาพัฒนาระบบด้วยภาษา C โดยอาศัยหลักการท างานของเซ็นเซอร์ตรวจจับวัตถุด้วย
คล่ืนอัลตร้าโซนิค เพื่อให้ท างานร่วมกับไมโครคอนโทรลเลอร์ตระกูลอาดูโน่ ให้ได้อย่างมีประสิทธิภาพ
สูงสุด 

ข้อมูลของบอร์ด Arduino MEGA  

 

 

ภาพที่ 2.2 Arduino MEGA 2560 R3 
ท่ีมา : https://www.arduinoall.com 

 

เป็นบอร์ด Arduino ท่ีออกแบบมาส าหรับงานท่ีต้องใช้ I/O มากกว่า Arduino Uno R3 เช่น 
งานท่ีต้องการรับสัญญาณจาก Sensor หรือควบคุมมอเตอร์ Servo หลายๆ ตัว ท าให้ Pin I/O ของ
บอร์ด Arduino Uno R3 ไม่สามารถรองรับได้ ท้ังนี้บอร์ด Mega 2560 R3 ยังมีความหน่วยความจ า
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แบบ Flash มากกว่า Arduino Uno R3 ท าให้สามารถเขียนโค้ดโปรแกรมเข้าไปได้มากกว่า               
ในความเร็วของ MCU ท่ีเท่ากัน  

ตารางที่ 2.1 แสดงข้อมูลเกี่ยวกับบอร์ด Arduino MEGA 2560 R3 

Microcontroller ATmega2560 
Operating 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 
 

จุดเด่นของบอร์ด Arduino  

 1. ง่ายต่อการพัฒนา มีรูปแบบค าส่ังพื้นฐาน ไม่ซับซ้อนเหมาะส าหรับผู้เริ่มต้น 
 2. มี Arduino Community ท่ีร่วมกันพัฒนา 
 3. Open Hardware ท าให้ผู้ใช้สามารถน าบอร์ดไปต่อยอดใช้งานได้หลายด้าน 
 4. ราคาไม่แพง 
 5. Cross Platform สามารถพัฒนาโปรแกรมบนระบบปฏิบัติการ ใดก็ได้ 
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หลักการท างานของ HY-SRF05 Ultrasonic Sensor  

SRF05 เป็นแผงวงจรวัดตรวจจับและวัดระยะทางด้วยคล่ืนอัลตร้าโซนิคท่ีมีความเท่ียงตรงสูง 
โดยสามารถวัดระยะได้ต้ังแต่ 1 เซนติเมตรไปจนถึง 4 เมตร SRF04 ถูกออกแบบมาให้ใช้งานกับ        
ไมโครคอนโทรลเลอร์ได้ง่ายโดยใช้ขาเช่ือมต่อเพียง 1 หรือ 2 ขา ขึ้นอยู่กับการก าหนดรูปแบบ      
การท างานทาง ฮาร์ดแวร์ 

SRF05 จะท าการส่งสัญญาณคล่ืนอัลตร้าโซนิกออกไป แล้ววัดระยะเวลาท่ีมีสัญญาณสะท้อน 
ตอบกลับมา เอาต์พุตท่ีได้จาก SRF05 จะอยู่ในรูปของความกว้างพัลส์ซึ่งสัมพันธ์กับระยะทางของวัตถุ 
ท่ีตรวจจับได้ ความถี่สัญญาณอัลตร้าโซนิคของ SRF05 คือ 40kHz ถูกส่งออกไปในอากาศด้วยความ 
เร็ว 1.125 ฟุตต่อมิลลิวินาที (ประมาณ 346 เมตรต่อวินาที) ดังนั้นเมื่อทราบความเร็วในการเคล่ือนท่ี 
ของคล่ืน , เวลาเริ่มด้นส่งคล่ืน และเวลาท่ีรับเสียงสะห้อนกลับมา จึงสามารถค านวณหาค่าของ
ระยะทาง ได้ ดังแสดงหลักการตรวจจับใน ภาพท่ี 2.3 

ระยะทางท่ีได้นั้นจะด้องมีการค านวณค่ากลับทางคณิตศาสตร์เมื่อใช้กับไมโครคอนโทรลเลอร์ 
แล้วถือว่าเป็นเรื่องยุ่งยากพอสมควร ดังนั้น SRF05 จึงประมวลผลค่าทางคณิตศาสตร์ต่าง ๆ เหล่านี้ไว้ 
เรียบร้อยแล้ว จากนั้นส่งผลลัพธ์ที่วัดได้ออกมาเป็นพัลส์ท่ีมีความกว้างสัมพันธ์กับระยะทางท่ีวัดได้ 

การส่งผลลัพธ์ท่ีวัดได้ออกมาเป็นในเชิงความกว้างของสัญญาณพัลส์อาจจะดูว่ายุ่งยากกว่า 
การส่งเป็นข้อมูลดิจิตอลออกมาแต่การส่งออกมาเป็นข้อมูลดิจิตอลอาจด้องใช้สายสัญญาณจ านวน
มาก ซึ่งท าให้ด้องใช้ขาพอร์ตในการเช่ือมต่อเป็นจ านวนมากตามไปด้วยดังนั้นหากส่งผลลัพธ์ออกมาใน
รูปของสัญญาณพัลส์จะใช้สายสัญญาณเพียงเส้นเดียวจึงท าให้สะดวกมากในการน ามาเช่ือมต่อกับ  
ไมโครคอนโทรลเลอร์ 

 
ภาพที่ 2.3 แสดงหลักการตรวจจับวัตถุโดยใช้สัญญาณความถ่ีเหนือเสียงหรืออัลตร้าโซนิค 

ท่ีมา : www.es.co.th/schemetic/pdf/NX-SFR05.pdf 
 

http://www.es.co.th/schemetic/pdf/NX-SFR05.pdf
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ภาพที่ 2.4 แสดงขาสัญญาณของ SRF05 และการก าหนดโหมดท างาน 

ท่ีมา : www.es.co.th/schemetic/pdf/NX-SFR05.pdf 
 

จุดต่อการใช้งานของ HY-SRF05 Ultrasonic Sensor มีจุดต่อส าหรับการใช้งาน 5 จุด ตาม
ภาพท่ี 2.4 

1. ขาไฟเล้ียง (+5V) ส าหรับต่อไฟเล้ียงแรงดัน +5V 
2. ขา Echo Pulse Output (ECHO) เป็นขาเอาต์พุตส าหรับส่งสัญญาณพัลส์ออกจาก 

SFR05 ซึ่งการใช้งานจะน าขานี้ ไปต่อเช้ากับพอร์ตอินพุตของไมโครคอนโทรลเลอร์เพื่อตรวจจับ   
ความกว้างของสัญญาณพัลส์ท่ีส่งออกมาเพื่อแปลความหมายออกมาเป็นระยะทางอีกครั้งหนึ่ง 

3. ขา Trigger Pulse Input (TRIGGER) เป็นขาอินพุตรับสัญญาณพัลส์ท่ีมีความกว้าง   
อย่างน้อย 10 ไมโครวินาทีเพื่อกระตุ้นการสร้างคล่ืนอัลตร้าโซนิคความถ่ี 40kHz ออกสู่อากาศจากตัว 
ส่ง ดังนั้นเมื่อคล่ืนความถี่ดังกล่าวนี้เคล่ือนท่ีไปกระทบส่ิงกีดขวางท่ีอยู่เบื้องหน้าก็จะเกิดการสะท้อน 
กลับเช้ามายังตัวรับ และถูกแปลงออกมาเป็นความกว้างของสัญญาณพัลส์ท่ีจะส่งออกไปทางขา Echo 
Pulse Output นอกจากนในโหมด 1 สัญญาณ จะใช้จุดนี้เป็นจุดส่ือสารข้อมูลอนุกรมเพื่อรับส่งค่า
การวัดกับไมโครคอนโทรลเลอร์ 

4. ขา MODE ส าหรับเลือกรูปแบบการติดต่อกับ SRF05 ปล่อยลอยไว้ : เลือกให้ติดต่อแบบ 
2 สัญญาณ ผ่านจุดต่อ ECHO และ TRIGGER และ ต่อลงกราวด์ : เลือกให้ติดต่อแบบ 1 สัญญาณ 
ผ่านจุดต่อ TRIGGER 

5. ขา GND ส าหรับต่อกราวด์ 
 ส าหรับโปรแกรมตรวจสอบสถานะลานจอดรถยนต์ใช้หลักการท างานของเซ็นเซอร์ตรวจจับ
วัตถุด้วยคล่ืนเส่ียงโดยตัวเซ็นเซอร์จะส่งคล่ืนเสียงออกไปเพื่อให้ไปกระทบกับวัตถุแล้วส่งคล่ืนเสียง
กลับมา โดยเป็นคล่ืนท่ีมีความถี่เหนือกว่าคล่ืนความถี่เสียงความถี่ท่ีอัลตร้าโซนิคส่งออกมาจะเป็น
ความถ่ีท่ี 40 kHz 

 

http://www.es.co.th/schemetic/pdf/NX-SFR05.pdf
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ภาษา C 

ภาษาซี เป็นการเขียนโปรแกรมพื้นฐาน สามารถประยุกต์ใช้กับงานต่าง ๆ ได้มากมาย 
ระบบ ปฏิ บั ติก ารคอมพิ ว เตอร์  ทางค ณิ ตศาสตร์  โป รแกรมทางไฟฟ้ า อิ เล็ กท รอนิ ก ส์ 
ไมโครคอนโทรลเลอร์ เช่น โปรแกรม MATLAB (The MathWorks - MATLAB and Simulink for 
Technical Computing) ซึ่งเวลาใช้สามารถพิมพ์ชุดค าส่ังภาษาซีเพิ่มเข้าไปในโปรแกรมค านวณทาง
คณิตศาสตร์ ประมวลผลทางสัญญาณไฟฟ้า ทางไฟฟ้าส่ือสารก็ได้ ท าให้ประสิทธิภาพของงานท่ีท าดี
ยิ่งขึ้นครับ และยังมีโปรแกรมอื่น ๆ ท่ีมีภาษาซีประยุกต์ใช้กันอีกมากมาย ไม่สามารถน ามากล่าวได้
หมด ถึงแม้ว่าภาษาซีอาจจะดูเก่าไปส าหรับคนอื่น แต่ผมว่าควรศึกษาภาษาซีท่ีเป็นรากฐานของภาษา
อื่น ๆ เสียก่อน เพราะภาษา C++ จาวา (Java) ฯลฯ และ ระบบลีนุกซ์ เป็นระบบท่ีถูกพัฒนามาจาก
ระบบยูนิกซ์ซึ่งก็เป็นท่ีรู้กันท่ัวไปว่า ภาษาคู่บารมีของระบบปฏิบัติการตระกูลยูนิกซ์มีการพัฒนามา
จากภาษาซีเช่นกัน 

ภาษาซีเป็นภาษาท่ีบางคนเรียกว่าภาษาระดับกลาง คือไม่เป็นภาษาระดับต่ าแบบแอสเซมบลี
หรือเป็นภาษาสูงแบบ เบสิค โคบอล ฟอร์แทรน หรือ ปาสคาล เนื่องจากคุณสามารถจะจัดการ
เกี่ยวกับเรื่องของพอยน์เตอร์ได้อย่างอิสระ และบางทีคุณก็สามารถควบคุมฮาร์ดแวร์ผ่านทาง ภาษาซี 
ได้ราวกับคุณเขียนมันด้วยภาษาแอสเซมบลี ด้วยข้อดีเหล่านี้เองท าให้โปรแกรมท่ีถูกเขียนด้วยภาษาซี
มีความเร็วในการปฏิบัติงานสูงกว่าภาษาท่ัว ๆ ไป แต่ก็ต้องแลกกับการเรียนรู้และการฝึกฝนอย่างหนัก 

1. ประวัติภาษาซี 

ภาษาซีเป็นภาษาท่ีถือว่าเป็นท้ังภาษาระดับสูงและระดับต่ า ถูกพัฒนาโดยเดนนิส ริดชี 
(Dennis- Ritche) แห่งห้องทดลองเบลล์ (Bell Laboratories) ท่ีเมอร์รีฮิล มลรัฐนิวเจอร์ซี่ โดยเดน
นิส ได้ใช้หลักการของภาษา บีซีพีแอล (BCPL : Basic Combine Programming Language)  ซึ่ง
พัฒนาขึ้นโดยเคน ทอมสัน (Ken Tomson) การออกแบบและพัฒนาภาษาซีของเดนนิส ริดชี มี
จุดมุ่งหมายให้เป็นภาษาส าหรับใช้เขียนโปรแกรมปฏิบัติการระบบยูนิกซ์ และได้ต้ังช่ือว่า ซี (C) เพราะ
เห็นว่า ซี (C) เป็นตัวอักษรต่อจากบี (B) ของภาษา BCPL ภาษาซีถือว่าเป็นภาษาระดับสูงและ
ภาษาระดับต่ า ท้ังนี้เพราะ ภาษาซีมีวิธีใช้ข้อมูลและมีโครงสร้างการควบคุมการท างานของโปรแกรม
เป็นอย่างเดียวกับภาษาของโปรแกรมระดับสูงอื่น ๆ จึงถือว่าเป็นภาษาระดับสูง ในด้านท่ีถือว่าภาษาซี
เป็นภาษาระดับต่ า เพราะภาษาซีมีวิธีการเข้าถึงในระดับต่ าท่ีสุดของฮาร์ดแวร์ ความสามารถท้ังสอง
ด้านของภาษานี้เป็นส่ิงท่ีเกื้อหนุนซึ่งกันและกัน ความสามารถระดับต่ าท าให้ภาษาซีสามารถใช้เฉพาะ
เครื่องได้ และความสามารถระดับสูง ท าให้ภาษาซีเป็นอิสระจากฮาร์ดแวร์ ภาษาซีสามารถสร้างรหัส
ภาษาเครื่องซึ่งตรงกับชนิดของข้อมูลนั้นได้เอง ท าให้โปรแกรมท่ีเขียนด้วยภาษาซีท่ีเขียนบนเครื่อง
หนึ่ง สามารถน าไปใช้กับอีกเครื่องหนึ่งได้ ประกอบกับการใช้พอยน์เตอร์ในภาษาซี นับได้ว่าเป็น
ตัวอย่างท่ีดีของการเป็นอิสระจากฮาร์ดแวร์ 
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2. วิวัฒนาการของภาษาซี 

- ค.ศ. 1970 มีการพัฒนาภาษา B โดย Ken Thompson ซึ่งท างานบนเครื่อง DEC PDP-7 
ซึ่ง ท างานบนเครื่องไมโครคอมพิวเตอร์ไม่ได้ และยังมีข้อจ ากัดในการใช้งานอยู่ (ภาษา B สืบทอดมา
จาก ภาษา BCPL ซึ่งเขียนโดย Marth Richards) 

- ค .ศ . 1972  Dennis M. Ritchie และ Ken Thompson ได้สร้างภาษา C เพื่ อ เพิ่ ม
ประสิทธิภาพ ภาษา B ให้ดียิ่งขึ้น ในระยะแรกภาษา C ไม่เป็นท่ีนิยมแก่นักโปรแกรมเมอร์ 

- ค.ศ. 1978 Brian W. Kernighan และ Dennis M. Ritchie ได้เขียนหนังสือเล่มหนึ่งช่ือว่า 
The C Programming Language และหนังสือเล่มนี้ท าให้บุคคลท่ัวไปรู้จักและนิยมใช้ภาษา C ใน
การเขียน โปรแกรมมากขึ้น  แต่เดิมภาษา C ใช้ Run บนเครื่องคอมพิวเตอร์  8  bit ภายใต้
ระบบปฏิบัติการ CP/M ของ IBM PC  

- ค. ศ. 1981 เป็นช่วงของการพัฒนาเครื่องไมโครคอมพิวเตอร์ ภาษา C จึงมี บทบาทส าคัญ
ในการน ามาใช้บนเครื่อง PC ต้ังแต่นั้นเป็นต้นมา และมีการพัฒนาต่อมาอีกหลาย ๆ ค่าย ดังนั้นเพื่อ
ก าหนดทิศทางการใช้ภาษา C ให้เป็นไปแนวทางเดียวกัน ANSI (American National Standard 
Institute) ได้ก าหนดข้อตกลงท่ีเรียกว่า 3J11 เพื่อสร้างภาษา C มาตรฐานขึ้นมา เรียนว่า ANSI C 

- ค.ศ. 1983 Bjarne Stroustrup แห่งห้องปฏิบัติการเบล (Bell Laboratories) ได้พัฒนา
ภาษา C++ ขึ้นรายละเอียดและความสามารถของ C++ มีส่วนขยายเพิ่มจาก C ท่ีส าคัญ ๆ ได้แก่ 
แนวความคิดของการเขียนโปรแกรมแบบก าหนดวัตถุเป้าหมายหรือแบบ OOP (Object Oriented 
Programming) ซึ่งเป็นแนวการเขียนโปรแกรมท่ีเหมาะกับการพัฒนาโปรแกรมขนาดใหญ่ ท่ี            
มีความสลับซับซ้อนมาก มีข้อมูลท่ีใช้ในโปรแกรมจ านวนมาก จึงนิยมใช้เทคนิคของการเขียนโปรแกรม
แบบ OOP ในการพัฒนาโปรแกรมขนาดใหญ่ในปัจจุบันนี้ 

โปรแกรมตรวจสอบสถานะลานจอดรถยนต์ใช้ภาษา C เป็นพื้นฐานในการเขียนโปรแกรม
ทางด้านฮาร์ดแวร์ท้ังหมด เพื่อให้ฮาร์ดแวร์ท างานได้อย่างมีประสิทธิภาพสูงสุด เพื่อท่ีจะน าข้อมูลท่ีได้
ส่งไปประมวลผล 
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งานวิจัยที่เก่ียวข้อง 

อาทิตย์  อยู่ เย็น และคณะ (2557) ศึกษาและปฏิบั ติ เกี่ยวกับโครงการระบบรักษา          
ความปลอดภัยการเข้า - ออกสถานท่ี ด้วยหลักการคล่ืนความถ่ีวิทยุ และคล่ืนความถี่อัลตร้าโซนิค เข้า
กับการพัฒนาวงจรควบคุมด้วยอาดูโน่ และ RF ID ลักษณะโครงการสามารถควบคุมการเปิดและปิด
ประตูได้อย่างอัตโนมัติ สามารถบันทึกการเข้าและออกของรถแต่ละคันได้ และสามารถรายงาน     
การเข้าและออกของรถแต่ละคันได้ 

เดชวิทธิ์  รัศมี  และ ธงรบ อักษร (2560) ศึกษาและปฏิบั ติเกี่ยวกับระบบการจัดการ          
ลานจอดรถยนต์ด้วยไมโครคอนโทรลเลอร์ กระบวนการท างาน รับส่ง-ส่งข้อมูล และออกแบบสร้าง
แบบจ าลองลานจอดรถยน ต์ โดยมี ช่องจอดรถยนต์จ านวน  5 ช่องจอด โดยเช่ือมต่อด้วย
ไมโครคอนโทรลเลอร์ Arduino ESP8266 โดยส่งผ่านเครือข่ายไร้สาย (WIFI) และใช้เซ็นเซอร์ HY-
SRF05 เพื่อวัดระยะทาง 



 บทที ่3 
วิธีการด าเนินงาน 

 
การวิเคราะห์ความต้องการของระบบ (Requirement Analysis) 
 โปรแกรมตรวจสอบสถานะลานจอดรถยนต์ได้ถูกพัฒนาขึ้นมาเพื่อส าหรับผู้ใช้ ท่ีต้องการ
ความสะดวกและความรวดเร็วในการตรวจสอบลานจอดรถ เช่น สถานะว่างหรือไม่ว่างในแต่ละช่อง
นั้น และโปรแกรมถูกออกแบบมาเพื่อให้ผู้ใช้สามาถใช้งานได้ง่าย เป็นต้น 
 
การวิเคราะห์และออกแบบระบบ ( System Analysis and Design ) 
 การวิเคราะห์และออกแบบระบบ ถือว่าเป็นขั้นตอนท่ีส าคัญอย่างมากในการพัฒนาโปรแกรม 
หากวิเคราะห์ระบบได้ออกมาดี โปรแกรมท่ีพัฒนาจะสามารถบรรลุถึงวัตถุประสงค์ของการพัฒนา
โปรแกรมท าให้โปรแกรมมีประสิทธิภาพสูงสุด เช่นเดียวกับการออกแบบระบบ หากออกแบบมาตรง
ตามวัตถุประสงค์ โปรแกรมก็จะสามารถท างานได้อย่างมีประสิทธิภาพ 
 ซึ่งในการวิเคราะห์และออกแบบโปรแกรมตรวจสอบสถานะลานจอดรถยนต์ นั้นประกอบไป
ด้วย 
  1. Flowchart 
  2. Hardware Design 
  3. Output Design 

เคร่ืองมือที่ใช้ในการออกแบบและพัฒนาระบบ 
 1. ด้านฮาร์ดแวร์ (hardware) 

1.1 คอมพิวเตอร์ 
 1.1.1 หน่วยประมวลผลกลาง CPU  INTEL CORE I5-3317U 1.70 GHz  
 1.1.2  หน่วยความจ า RAM 4 GB  
 1.1.3  พื้นท่ีเก็บข้อมูล 1 TB 
1.2 ตัวประมวลผลหลัก Arduino MEGA 2560 R3 
1.3 Jump Wire 
1.4 LED 6 ดวง 
1.5 เซ็นเซอร์ตรวจจับวัตถุ HY-SRF05 Ultrasonic Sensor 4 ตัว
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2. ด้านซอฟต์แวร์ (Software) 
     2.1 ระบบปฏิบัติการ Microsoft Windows 7 
  2.1.1 ใช้ภาษา C และภาษา Basic ในการพัฒนาโปรแกรม 
  2.1.2 ใช้โปรแกรม Visual Basic และโปรแกรม Arduino IDE ในการพัฒนา
โปรแกรม 
  2.1.3 ใช้โปรแกรม Adobe Photoshop CC2018 ในการตกแต่งภาพ 
 
1. Flowchart ของโปรแกรมตรวจสอบสถานะลานจอดรถยนต์ด้วย Visual Basic 

 
 

ภาพที่ 3.1 แสดง Flowchart การท างานของโปรแกรมด้วย Visual Basic 
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 จาก Flowchart ดังภาพท่ี 3.1 จะแสดงการท างานของโปรแกรมตรวจสอบสถานะ       
ลานจอดรถยนต์ โดยจะเริ่มต้น ด้วยการรับค่าเซ็นเซอร์ท้ัง 4 ตัวมาพร้อมกันในรูปแบบข้อความเดียว
โดยมีสัญลักษณ์ ; เป็นตัวค่ันระหว่างเซ็นเซอร์แต่ละตัวเพื่อให้ทราบค่าท้ัง 4 ตัวอย่างถูกต้อง จากนั้น
น าค่าท่ีได้ท้ัง 4 ตัวมาใช้ฟังก์ชัน Split โดยจะน าค่าท้ัง 4 ตัวใส่เข้าในตัวแปร์อาเรย์ให้ครบ 4 ตัว 
หลังจากนั้นวนลูปค่าท่ีได้ท้ังหมดเพื่อไปแปลงค่าเป็น Int32 และน าค่าท้ัง 4 ตัวมาใส่ในรูปแบบ case 
โดยมีเงื่อนไข ถ้าเซ็นเซอร์มากกว่า 10 จริงหน้าจอแสดงผลจะแสดงค าว่า Available พร้อมท้ังแสดง
ภาพท่ีจอดรถว่าง ถ้าไม่จริงหน้าจอแสดงผลจะแสดงค าว่า Busy พร้อมท้ังแสดงภาพท่ีจอดรถไม่ว่าง 
โดยท่ีก าหนดให้สถานะ Available มีค่าเป็น 1 และสถานะ Busy มีสถานะเป็น 0 จากนั้น ค าค่าท่ีได้
ท้ังหมดมาบวกกันท้ัง 4 ค่า แล้วแสดงออกทางหน้าจอจ านวณช่องจอดรถท่ีว่าง เมื่อแสดงจ านวณเสร็จ
เรียบร้อยแล้วการท างานต่อไปจะเป็นเงื่อนไขในการยกเลิกการเช่ือมต่อ โดยท่ีถ้ายังไม่ต้องการยกเลิก
การเช่ือมต่อจะท าการรับค่าเซ็นเซอร์ใหม่ ถ้าต้องการยกเลิกการเช่ือมต่อโปรแกรมจะส้ินสุดทันที 
 
2. Flowchart ของโปรแกรมตรวจสอบสถานะลานจอดรถยนต์ด้วย Arduino 

 
ภาพที่ 3.2 แสดง Flowchart การท างานของโปรแกรมด้วย Arduino 
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ภาพที่ 3.3 แสดง Flowchart การท างานของโปรแกรมด้วย Arduino (ต่อ) 
 

 จาก Flowchart ดังภาพ 3.3 แสดงการท างานของโปรแกรมตรวจสอบสถานะลานจอด
รถยนต์ทางด้าน Arduino โดยจะเริ่มจากการสร้างตัวแปรและก าหนดขา Input และขา Output 
โปรแกรมจะแสดงผลค าว่า Smart Parking System ออกทางหน้าจอโดยก าหนดค่าดีเลย์เพื่อให้
ข้อความดังกล่าวหายไป ระบบจะแยกเป็นรูปแบบ case เพื่อท่ีจะแยกรับค่าเซ็นเซอร์ท้ัง 4 ตัว แล้วน า
ค่าท่ีได้มาแสดงผลออกทางหน้าจอ โดยก าหนดให้ถ้าระยะน้อยกว่า 10 จริงจะมีค่าเท่ากับ 0 ถ้า
ระยะทางมากกว่า 10 จะมีค่าเป็น 1 แล้วน าค่าท้ังหมดมาบวกกันเพื่อท่ีจะได้จ านวนช่องว่าง เมื่อแสดง
จ านวณเสร็จเรียบร้อยแล้วการท างานต่อไปจะเป็นเงื่อนไขในการยกเลิกการเช่ือมต่อ โดยท่ีถ้ายังไม่
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ต้องการยกเลิกการเช่ือมต่อจะท าการรับค่าเซ็นเซอร์ใหม่ ถ้าต้องการยกเลิกการเช่ือมต่อโปรแกรมจะ
ส้ินสุดทันที 
 
4. Hardware Design ของโปรแกรมตรวจสอบสถานะลานจอดรถยนต์ 
 4.1 ส่วนของการออกแบบการต่อวงจรอัลตร้าโซนิค 
 

 
 

ภาพที่ 3.4 แสดงการออกแบบวงจรอัลตร้าโซนิค 
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4.2 ส่วนออกแบบจอแสดงผล 
 

 
 

ภาพที่ 3.5 การออกแบบการต่อวงจรหน้าจอแสดงผล 
 

 4.3 ส่วนของการออกแบบการต่อวงจรไฟแสดงผล 
 

 
 

ภาพที่ 3.6 การออกแบบการต่อวงจรไฟแสดงผล 
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3. Output Design ของโปรแกรมตรวจสอบสถานะลานจอดรถยนต์ 
 

 
 

ภาพที่ 3.7 แสดงหน้าต่างการออกแบบส่วนของการแสดงสถานะ 
 

 
 

ภาพที่ 3.8 แสดงหน้าต่างการออกแบบส่วนของแสดงรายการสถานะ 
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ภาพที่ 3.9 แสดงหน้าต่างโปรแกรมการใช้งานหลัก 



บทที่ 4 

การติดตั้งและการใช้งานโปรแกรม 

 
ขั้นตอนการติดต้ังโปรแกรม 

โปรแกรมตรวจสอบสถานะท่ีจอดรถยนต์ ถูกพัฒนาโปรแกรมมาจาก Visual Basic โดยใช้

ภาษา Basic ในการเขียนโปรแกรม และโปรแกรม Arduino IDE  โดยใช้ภาษา C ซึ่งผู้พัฒนามีความ

ต้องการให้ผู้ใช้งาน สามารถติดต้ังและใช้งานได้อย่างสะดวก ส าหรับโปรแกรมตรวจสอบสถานะท่ีจอด

รถยนต์จะใช้ Visual Basic เวอร์ช่ัน 2017 ซึ่งผู้ใช้งานสามารถดาวน์โหลดและติดต้ังโปรแกรมได้

ดังต่อไปนี้ 

4.1 ขั้นตอนการติดต้ังโปรแกรม Arduino IDE 

 4.1.1 ดาวโหลดโปรแกรม Arduino IDE ได้จากเว็บไซต์  ดังภาพท่ี 4.1 

 

ภาพที่ 4.1 แสดงหน้าเว็บไซต์ Arduino IDE 

 

 4.1.2 เลือก Download ส าหรับ Microsoft Windows, Mac OS หรือ Linux 

 4.1.3 เมื่อเสร็จส้ินการดาว์โหลดจะได้ช่ือไฟล์ arduino-1.8.5-windows.exe
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 4.1.4 เมื่อเปิดไฟล์ arduino-1.8.5-windows.exe จะปรากฏ License ให้คลิก I Agree    

ดังภาพ 4.2 

 

ภาพที่ 4.2 แสดง License Agreement 

 

 4.1.5 ท าการเลือก components ท้ังหมดเพื่อติดต้ังโปรแกรม ดังภาพท่ี 4.3 

 

ภาพที่ 4.3 แสดง Installation Options 
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 4.1.6 เลือกโฟลเดอร์ท่ีจะท าการติดต้ังโปรแกรม ดังภาพท่ี 4.4 

 

ภาพที่ 4.4 แสดง Installation Folder 

 

 4.1.7 หลังจากก าลังติดต้ังโปรแกรม โปรแกรมจะท าการให้ติดต้ังไดร์เวอร์ ดังภาพท่ี 4.5 และ

ภาพท่ี 4.6 และภาพท่ี 4.7 

 

ภาพที่ 4.5 แสดงหน้าติดต้ังไดร์เวอร์ Adafruit Industries LLC Ports 
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ภาพที่ 4.6 แสดงหน้าติดต้ังไดร์เวอร์ Arduino USB Driver srl 

 

 

ภาพที่ 4.7 แสดงหน้าติดต้ังไดร์เวอร์ Arduino USB Driver LLC 

 

 4.1.8 หลังจากติดต้ังโปรแกรม Arduino IDE เสร็จเรียบร้อยให้ท าการเปิดโปรแกรมเพื่อตั้งค่า

ต่าง ๆ 

 4.1.9 ต้ังค่าให้ตรงกับบอร์ดท่ีใช้งาน ดังภาพท่ี 4.8 
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ภาพที่ 4.8 หน้าต่างการตั้งค่าบอร์ดท่ีใช้งาน 

 

 4.1.10 ต้ังค่าพอร์ตท่ีใช้ในการรับส่งข้อมูล ดังภาพท่ี 4.9 

 

ภาพที่ 4.9 หน้าต่างการตั้งค่าพอร์ต 
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4.2 ส่วนของการติดต้ังโปรแกรมที่ใช้งาน 

 4.2.1 ดาวน์โหลดโปรแกรมจากเว็บไซต์  http://bit.ly/2O54G5U ดังภาพท่ี 4.10 

 

ภาพที่ 4.10 แสดงหน้าเว็บไซต์ดาวน์โหลดโปรแกรม Smart Parking System 

 4.2.2 คลิกปุ่ม Download Here สีแดงตรงกลางหน้าจอ 

 4.2.3 เมื่อเสร็จส้ินการดาวน์โหลดจะได้ไฟล์ช่ือ Setup.msi ดังภาพท่ี 4.11 

 

 
ภาพที่ 4.11 ไฟล์ติดต้ังโปรแกรม Setup.msi 

 

 4.2.4 เมื่อเปิดไฟล์ Setup.msi จะปรากฏขั้นตอนการติดต้ังให้คลิก Next เพื่อด าเนินการสู่

ขั้นตอนต่อ ดังภาพท่ี 4.12 

https://goo.gl/gXCca4%20ดังภาพที่%204.10
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ภาพที่ 4.12 แสดงหน้าต่างเริ่มข้ันตอนติดต้ังโปรแกรม 

 

 4.2.5 หลังจากคลิก Next แล้วจะพบหน้าจอ Select Installation Folder ให้ผู้ใช้งานลง

ตาม Folder ดังภาพห้ามผู้ใช้งานเปล่ียนแปลง เลือก Just me หรือ Everyone ตามต้องการ 

หลังจากนั้นคลิกปุ่ม Next ดังภาพท่ี 4.13 

 

 

ภาพที่ 4.13 แสดงหน้าจอ Select Installation Folder 
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 4.2.6 หลังจากคลิก Next แล้วจะพบหน้าต่าง Confirm Installation เพื่อให้ผู้ใช้ยืนยันการ

ติดต้ังอีกครั้ง หลังจากนั้นคลิก Next ดังภาพท่ี 4.14 

 

 

ภาพที่ 4.14 แสดงหน้าจอ Confirm Installation 

 

 4.2.7 หลังจากผู้ใช้งาน Confirm Installation เรียบร้อยแล้ว จะพบหน้าต่าง Installing รอ

สักครู่เพื่อท าการติดต้ังโปรแกรม ดังภาพท่ี 4.15 

 

 

ภาพที ่4.15 แสดงหน้าจอ Installing Program 
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4.2.8 หลังจากติดต้ังโปรแกรมเสร็จเรียบร้อยแล้วเปิดโปรแกรมจะได้หน้าต่าง ดังภาพท่ี 4.16 

 

 

ภาพที่ 4.16 แสดงหน้าจอโปรแกรม 

 

4.3 ส่วนของโปรแกรม 

การพัฒนาโปรแกรมตรวจสอบสถานะท่ีจอดรถเพื่ อให้สะดวกของผู้ใช้บริการหรื อ     

พนักงานดูแล เพื่อให้เกิดความรวดเร็วในการตรวจสอบช่องจอดรถ เป็นต้น 

1. หน้าต่างของโปรแกรมจะประกอบไปด้วย ช่องเลือก Serial Port เพื่อเลือกเช่ือมต่อกับ 

Hardware ดังภาพท่ี 4.17 

 

 

ภาพที่ 4.17 แสดงหน้าจอเลือก Serial Port 
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2. หน้าต่างโปรแกรมจะประกอบไปด้วยส่วนของแสดงภาพช่องจอดรถ เพื่อตรวจสอบสถานะ

ว่าง-ไม่ว่าง ดังภาพท่ี 4.18 

 

 

ภาพที่ 4.18 แสดงหน้าต่างจ านวนช่องท่ี ว่าง-ไม่วา่ง 

 

3. หน้าต่างโปรแกรมจะประกอบไปด้วยส่วนของตัวอักษร เพื่อแสดงสถานะ ดังภาพท่ี 4.19 

 

ภาพที่ 4.19 แสดงสถานะจ านวนช่องท่ี ว่าง-ไม่ว่าง 
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4.3 ส่วนของการติดต้ังฮาร์ดแวร์ 

 4.3.1 ส่วนของการติดต้ังวรจรไฟฟ้าเซ็นเซอร์อลัตร้าโซนิค 

 1. ในส่วนของการต่อวงจรเซ็นเซอร์อัลตร้าโซนิคตัวที่ 1 ขา Trig ต่อเข้ากับ Digital 

ท่ี 22 ขา Echo ต่อเข้ากับ Digital ท่ี 24 ท่ีบอร์ดอาดูโน่ 

 2. ในส่วนของการต่อวงจรเซ็นเซอร์อัลตร้าโซนิคตัวที่ 2 ขา Trig ต่อเข้ากับ Digital 

ท่ี 26 ขา Echo ต่อเข้ากับ Digital ท่ี 28 ท่ีบอร์ดอาดูโน่ 

  3. ในส่วนของการต่อวงจรเซ็นเซอร์อัลตร้าโซนิคตัวที่ 3 ขา Trig ต่อเข้ากับ Digital 

ท่ี 32 ขา Echo ต่อเข้ากับ Digital ท่ี 34 ท่ีบอร์ดอาดูโน่ 

  4. ในส่วนของการต่อวงจรเซ็นเซอร์อัลตร้าโซนิคตัวที่ 4 ขา Trig ต่อเข้ากับ Digital 

ท่ี 36 ขา Echoต่อเข้ากับ Digital ท่ี 38 ท่ีบอร์ดอาดูโน่  

 5. ในส่วนของขา Vcc และ Gnd ได้ท าการแยกแหล่งจ่ายไฟให้กับบอร์ดออกทาง Adapter 

Output 5V เพื่อให้ไฟไปเล้ียงบอร์ดอย่างเพียงพอ 

 4.3.1 ส่วนของการติดต้ังวรจรไฟฟ้าเซ็นเซอร์อลัตร้าโซนิค 

  1. การต่อโมดูลหน้าจอแสดงผล LCD ใช้โมดูล I2C Interface ช่วยเพื่อสามารถ

เช่ือมต่อจอด้วยสายไฟเพียงแค่ 2 เส้น เพื่อให้สะดวกในการใช้งาน ดังภาพท่ี 4.20 

 

ภาพที่ 4.20 แสดงภาพ Module l2C Interface 

  2. ในส่วนของการต่อวงจรจอแสดงผล ขา Vcc ต่อเข้ากับ แหล่งจ่ายไฟ 5V และขา 

Gnd ต่อเข้ากับ Gnd ท่ีบอร์ด 

  3. ในส่วนของการต่อวงจรแสดงผล ขา SDA ต่อเข้ากับ SDA20 และขา SCL ต่อเข้า

กับ SCL21 ท่ีบอร์ด 
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 4.3.1 ส่วนของการติดต้ังวรจรไฟฟ้าหลอดไฟแสดงสถานะ 

 1. การต่อวงจรไฟแสดงผล ไฟแสดงผลดวงท่ี 1 ต่อเข้ากับ PWM 2 ท่ีบอร์ด 

 2. การต่อวงจรไฟแสดงผล ไฟแสดงผลดวงท่ี 2 ต่อเข้ากับ PWM 3 ท่ีบอร์ด 

 3. การต่อวงจรไฟแสดงผล ไฟแสดงผลดวงท่ี 3 ต่อเข้ากับ PWM 4 ท่ีบอร์ด 

  4. การต่อวงจรไฟแสดงผล ไฟแสดงผลดวงท่ี 4 ต่อเข้ากับ PWM 5 ท่ีบอร์ด 

 

 

ภาพที่ 4.21 แสดงภาพแบบจ าลองลานจอดรถยนต์ 

 



 
 

บทที่ 5 
บทสรุปและข้อเสนอแนะ 

อภิปรายและสรุปผลการด าเนินโครงงาน 

 โปรแกรมตรวจสอบสถานะลานจอดรถยนต์ มีความสามารถในการแสดงข้อมูลจ านวนช่องจอด

รถยนต์ ท่ีว่างอยู่ ณ ขณะนั้นได้ และมีแบบจ าลองลานจอดรถยนต์ท่ีมีจอแสดงจ านวนช่องจอดรถได้อย่าง

ชัดเจนและถูกต้อง เพื่อให้ผู้ใช้สามารถดูจ านวนช่องว่างได้ และมีไฟแสดงถานะแต่ละช่องได้อย่างชัดเจน 

เป็นการอ านวยความสะดวกในการเข้าใช้บริการ และทราบถึงจ านวนท่ีว่างได้อย่างถูกต้อง จึงท าให้

โปรแกรมตรวจสอบสถานะลานจอดรถยนต์มีประสิทธิภาพแก่ผู้ใช้ได้มากท่ีสุด 

  

สรุปผลการด าเนินโครงงาน 

การพัฒนาโปรแกรมตรวจสอบสถานะลานจอดรถ เพื่อลดระยะเวลาการตรวจสอบหาท่ีจอดรถ 
และเพื่อการใช้งานโปรแกรมท่ีเรียบง่าย จากผลการพัฒนาโปรแกรมสามารถสรุปผลได้ดังนี้ 

1. เพื่อให้ผู้ใช้สามารถตรวจสอบจ านวนช่องว่างได้ผ่านจอแสดงผล 
2. เพื่อให้ปรับปรุงการท างานและน าคอมพิวเตอร์มาใช้ให้เกิดประโยชน์ 
3. สามารถแสดงไฟสถานะได้ 
4. เพื่อให้เกิดการเป็นระเบียบในการจอดรถยนต์ 
 

ประโยชน์ที่ได้รับจากการศึกษาเอกเทศ 
1. ได้รับความรู้และความเข้าใจในการวิเคราะห์ออกแบบระบบ 
2. เรียนรู้วิธีการเขียนโปรแกรมด้วยภาษา C และภาษา Basic  
3. ได้รู้จักการท างานท่ีมีการวางแผนและเป็นระบบมากขึ้น 
4. ได้เรียนรู้การแก้ไขปัญหาด้วยตนเอง 
5. ได้รับความรู้และความเข้าใจในเรื่องของไมโครคอนโทรลเลอร์  
6. ได้เรียนรู้ในส่ิงใหม่ ๆ เช่น การจ าลองแบบจ าลองลานจอดรถยนต์ 
7. ได้เรียนรู้เกี่ยวกับการต่อวงจรไฟฟ้าเบ้ืองต้น 
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ปัญหาอุปสรรคและแนวทางแก้ไข 

ปัญหาอุปสรรคและแนวทางแก้ไขจาก การวิเคราะห์ออกแบบโปรแกรมตรวจสอบสถานะลาน
จอดรถยนต์ ผู้ศึกษาพบว่า โปรแกรมตรวจสอบสถานะลานจอดรถยนต์สามารถท างานได้อย่างมี
ประสิทธิภาพ แต่เนื่องจากผู้จัดท ายังประสบกับปัญหาและอุปสรรคบางประการซึ่งพอสรุปได้ดังนี้ 
เนื่องจากโปรแกรมตรวจสอบสถานะลานจอดรถยนต์เป็นการพัฒนาครั้งแรกแล้วยังไม่มีการใช้งานมาก่อน 
จึงท าให้เป็นปัญหากับผู้ใช้งาน และการด าเนินของผู้พัฒนาโปรแกรมยังไม่ดีมากนักเนื่องจากยังขาด
ประสบการณ์ในด้านการเขียนโปรแกรม  

 
ข้อเสนอแนะและแนวทางการพัฒนา 

 1. ควรเพิ่มฐานข้อมูลและค านวณเวลารถยนต์จอดในแต่ละช่อง ให้ทราบถึงระยะเวลาในการจอด
รถยนต์ 
 2. แบบจ าลองลานจอดรถยนต์ควรท่ีจะส่งข้อมูลผ่านระบบเครือข่ายไร้สายเพื่อท่ีจะไม่ต้อง
เช่ือมต่อโดยพอร์ตอนุกรม 
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ภาคผนวก 

 

 

 

 



 
ภาพที่ 1 แบบจ ำลองลำนจอดรถยนต์ 

 

ภาพที่ 2 แบบจ ำลองลำนจอดรถยนต์ 
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ภาพที่ 3 แบบจ ำลองลำนจอดรถยนต์ 

 

ภาพที่ 4 แบบจ ำลองลำนจอดรถยนต์ 

 



41 
 

 
ภาพที่ 5 แบบจ ำลองลำนจอดรถยนต์ 

 
ภาพที่ 6 แบบจ ำลองลำนจอดรถยนต์ 
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ภาพที่ 7 แบบจ ำลองลำนจอดรถยนต์ 

 
ภาพที่ 8 ทดสอบกำรต่อเซ็นเซอร์อัลตร้ำโซนิค 
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ภาพที่ 9 กำรออกแบบ แบบจ ำลองลำนจอดรถ 

 
ภาพที่ 10 ทดสอบกำรต่อเซ็นเซอร์อัลตร้ำโซนิค 
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ภาพที่ 11 ทดสอบกำรต่อเซ็นเซอร์อัลตร้ำโซนิค ไฟแสดงผล และจอ LCD 

 
ภาพที่ 11 ประกอบโครงสร้ำงแบบจ ำลองลำนจอดรถยนต์ 



 

 


