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บทคัดย่อ 

รายงานฉบบัน้ีน าเสนอการออกแบบและพฒันาระบบจดัการลานจอดรถอจัฉริยะ (Smart Parking Lot Management 

System) โดยใชไ้มโครคอนโทรลเลอร์ Doit ESP32 DevKit V1 เป็นหน่วยประมวลผลกลาง 

ระบบถูกออกแบบให้ท างานผ่านการตรวจจบัการเคลื่อนท่ีของยานพาหนะดว้ยเซนเซอร์อินฟราเรด (IR Sensor) ณ 

จุดทางเขา้และทางออก เพื่อท าการนบัจ านวนรถยนต์ภายในลานจอดแบบตามเวลาจริง (Real-time) 

โดยรองรับความจุสูงสุดจ านวน 3 คนั ส าหรับการควบคุมการเขา้-ออก 

ด าเนินการผ่านระบบไมก้ั้นอตัโนมติัท่ีขบัเคล่ือนดว้ยเซอร์โวมอเตอร์ (Servo Motor)  

นอกจากน้ี ระบบยงัไดบู้รณาการฟังก์ชนัช่วยจอด (Parking Assist) โดยใชเ้ซนเซอร์อลัตราโซนิก (HC-SR04 

Ultrasonic Sensor) จ านวน 3 ตวั ติดตั้งประจ าช่องจอด เพื่อท าหน้าท่ีแจง้เตือนดว้ยเสียงผ่านล าโพง (Buzzer) 

เมื่อยานพาหนะถอยเขา้ใกลส่ิ้งกีดขวางในระยะน้อยกว่า 5 เซนติเมตร ในส่วนของการแสดงผล 

สถานะของลานจอดจะถูกแสดงผ่านหน้าจอ OLED ขนาด 128x64 พิกเซล ร่วมกบัโมดูลไฟจราจร 3 สี (Traffic Light Module) 

จากการทดสอบการท างานของระบบพบว่า 

ฟังก์ชนัทั้งหมดสามารถท างานไดอ้ย่างถูกตอ้งและครบถว้นตามวตัถุประสงคท่ี์ไดอ้อกแบบไว  ้

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



   
 

   
 

1. บทน า 

1.1 ที่มาและความส าคัญ  

ปัญหาการคน้หาพื้นท่ีจอดรถเป็นปัญหาท่ีพบได้ทัว่ไปในบริเวณท่ีมีปริมาณการจราจรหนาแน่น เช่น สถานศึกษา 

ห้างสรรพสินคา้ หรืออาคารส านกังาน 

ผูข้บัข่ีมกัตอ้งสูญเสียเวลาในการขบัวนหาพื้นท่ีว่างเน่ืองจากไม่ทราบสถานะท่ีแทจ้ริงของลานจอดรถ นอกจากน้ี 

การขาดระบบควบคุมพื้นท่ีท่ีมีประสิทธิภาพยงัอาจก่อให้เกิดความสับสน 

และเส่ียงต่อการเกิดอุบัติเหตุภายในบริเวณพื้นท่ีจอดรถได ้ 

โครงงานน้ีจึงถูกพฒันาข้ึนเพื่อแกไ้ขปัญหาดงักล่าว โดยน าเทคโนโลยีและหลกัการของอินเทอร์เน็ตของสรรพส่ิง (Internet of 

Things: IoT) มาประยุกต์ใชใ้นการสร้างตน้แบบระบบจัดการลานจอดรถอจัฉริยะ 

ระบบน้ีถูกออกแบบมาเพื่อให้สามารถแสดงสถานะความว่างของพื้นท่ีจอดรถได้แบบตามเวลาจริง (Real-time) 

พร้อมทั้งมีระบบควบคุมการเขา้-ออกผ่านไมก้ั้นอตัโนมติั 

เพื่อเพิ่มประสิทธิภาพและความปลอดภยัในการบริหารจดัการพื้นท่ีลานจอดรถ  

1.2 วัตถุประสงค์ 

1. เพื่อออกแบบและพฒันาระบบตรวจจบัและนบัจ านวนยานพาหนะเขา้-ออกลานจอดรถแบบอตัโนมติั  

2. เพื่อพฒันาระบบควบคุมไมก้ั้นประตูลานจอดรถโดยใชเ้ซอร์โวมอเตอร์  

3. เพื่อสร้างระบบช่วยจอด (Parking Assist) ส าหรับแจง้เตือนระยะปลอดภยัขณะถอยรถโดยใชเ้ซนเซอร์อลัตราโซนิก  

4. เพื่อพฒันาส่วนแสดงผลสถานะการท างานของลานจอดรถผ่านหน้าจอ OLED และโมดูลไฟจราจร  

1.3 ขอบเขตของการศึกษา 

1. โครงงานน้ีเป็นการจดัท าในรูปแบบตน้แบบ (Prototype) ส าหรับลานจอดรถขนาดเล็ก 

ซ่ึงรองรับความจุยานพาหนะสูงสุดจ านวน 3 คนั  

2. ระบบท างานในโหมดเอกเทศ (Standalone) โดยไม่มีการเช่ือมต่อเครือข่ายอินเทอร์เน็ตในเวอร์ชนัปัจจุบนั  

3. การประมวลผล การแสดงผล และการควบคุมอุปกรณ์ทั้งหมด 

ด าเนินการผ่านฮาร์ดแวร์ท่ีเช่ือมต่อโดยตรงกบับอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ ESP32 

 



   
 

   
 

2. อุปกรณ์ฮาร์ดแวร์ที่ใช้ในการศึกษา 

2.1 รายการอุปกรณ์์   

ในการพฒันาตน้แบบระบบจัดการลานจอดรถอจัฉริยะ 

ไดม้ีการเลือกใชอุ้ปกรณ์ไมโครคอนโทรลเลอร์และเซนเซอร์ต่างๆ ดงัรายละเอียดในตารางท่ี 1 

ตารางที่ 1 รายการอุปกรณ์ฮาร์ดแวร์ที่ใช้ในโครงงาน 

ล าดับ ช่ืออุปกรณ์ รายละเอียด จ านวน หน้าที่ 

1 Micricintroller Doit ESP32 DevKit V1 1 ประมวลผลกลางและควบคุมระบบ 

2 Ultrasonic Sensor HC-SR04 3 
ตรวจจบัระยะห่างของยานพาหนะ 

ในช่องจอด 

3 IR Sensor 
Infared Obstacle 

 Avoidance 
2 ตรวจจบัยานพาหนะบริเวณทางเขา้-ออก 

4 Servo Motor SG90 1 ขบัเคลื่อนกลไกเปิด-ปิดไมก้ั้น 

5 OLED Display SSD1306 1 แสดงสถานะลานจอดและจ านวนรถ 

6 Traffic Light Module LED 3 color 1 แสดงสถานะอนุญาตการเขา้ลานจอด 

7 Buzzer Active Buzzer 5V 1 แจง้เตือนถอยจอดและยืนยนัค าสั่งปุ่มกด 

8 Push Button Tactile Switch 1 สั่งการเปิด-ปิดการท างานของระบบ 

9 LED Status LED Green 5 mm + 
ตวัตา้นทาน 220Ω 

1 แสดงสถานะการท างานของระบบ 

10 
แผงต่อวงจรและ 

สายสัญญาณ 
Breadboard + Jumper 1 เป็นฐานเช่ือมต่อวงจรและอุปกรณ์ฮาร์ดแวร์ 

 

2.2 การก าหนดขาเช่ือมต่อ (Pin Assignment)  



   
 

   
 

การส่ือสารระหว่างหน่วยประมวลผล ESP32 และอุปกรณ์ต่อพ่วงต่างๆ มีการก าหนดขาพิน (GPIO) 

และโหมดการท างานดงัรายละเอียดในตารางท่ี 2  

ตารางที่ 2 การก าหนดขาพินเช่ือมต่อระหว่าง ESP32 กับอุปกรณ์ต่อพ่วง 

อุปกรณ์ต่อพ่วง ขาพิน ESP32  โหมดการท างาน หน้าที่ 

Traffic Light - Red GPIO 13 OUTPUT แสดงไฟหยุดรอ (ไฟแดง) 

Traffic Light - Yellow GPIO 12 OUTPUT แสดงไฟเตรียมพร้อม (ไฟเหลือง) 

Traffic Light - Green GPIO 14 OUTPUT แสดงไฟอนุญาตให้ผ่าน (ไฟเขียว) 

Servo Motor GPIO 26 OUTPUT (PWM) ควบคุมการหมุน 0-90 องศา 

IR Sensor (IN) GPIO 34 INPUT ท างานแบบ Active LOW 

IR Sensor (OUT) GPIO 35 INPUT ท างานแบบ Active LOW 

Buzzer GPIO 27 OUTPUT เสียงเตือนถอยจอด / ยืนยนัการกดปุ่ม 

Push Button GPIO 4 INPUT_PULLUP สลบัสถานะเปิด-ปิดระบบ (Toggle) 

LED GPIO 15 OUTPUT สว่างเมื่อระบบท างาน (System ON) 

Ultrasonic #1 GPIO 25 (Trig) / 23 (Echo) OUTPUT / INPUT วดัระยะห่างช่องจอดท่ี 1 

Ultrasonic #2 GPIO 19 (Trig) / 18 (Echo) OUTPUT / INPUT วดัระยะห่างช่องจอดท่ี 2 

Ultrasonic #3 GPIO 19 (Trig) / 18 (Echo) OUTPUT / INPUT วดัระยะห่างช่องจอดท่ี 3 

OLED GPIO 21 (SDA) /22 (SCL) I2C การส่ือสารขอ้มูลแบบ I2C 

 

 



   
 

   
 

3. แผนภาพวงจร (Schematic Diagram) 
การออกแบบแผนภาพวงจร (Schematic Diagram) ของระบบจดัการลานจอดรถอจัฉริยะ 

แสดงให้เห็นถึงการเช่ือมต่อทางไฟฟ้าของอุปกรณ์ต่อพ่วงทั้งหมดเขา้กบับอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ ESP32 DevKit V1 

โดยใชม้าตรฐานการวาดวงจรอิเล็กทรอนิกส์สากล 

รูปท่ี 3.1 แผนภาพวงจร (Schematic Diagram) ของระบบจดัการลานจอดรถอจัฉริยะ 

 



   
 

   
 

4. แผนภาพการเช่ือมต่ออุปกรณ์ (Wiring Diagram) 
การออกแบบแผนภาพการเช่ือมต่ออุปกรณ์ (Wiring Diagram) ด าเนินการผ่านโปรแกรม Fritzing 

ในรูปแบบจ าลองการต่อแผงวงจร (Breadboard View) 

เพื่อแสดงการเดินสายไฟและต าแหน่งการจดัวางอุปกรณ์ฮาร์ดแวร์จริงให้เกิดความชดัเจน 

4.1 การจัดวางอุปกรณ์บนแผงวงจร (Breadboard Layout) 

โซนดา้นบน: ติดตั้งเซนเซอร์อลัตราโซนิก (HC-SR04) จ านวน 3 ตวั ส าหรับช่องจอดรถ  

โซนดา้นซ้าย: ติดตั้งบอร์ดไมโครคอนโทรลเลอร์ ESP32 DevKit V1  

โซนตรงกลาง: ประกอบดว้ยเซนเซอร์อินฟราเรด (ทางเขา้), หลอดไฟ LED แสดงสถานะระบบ 

และสวิตช์ปุ่มกดควบคุมระบบ  

โซนดา้นล่าง (ซ้าย-ขวา): ติดตั้งเซนเซอร์อินฟราเรด (ทางออก) และโมดูลไฟจราจร ตามล าดบั  

โซนดา้นขวา: ติดตั้งหน้าจอแสดงผล OLED ผ่านการส่ือสารแบบ I2C  

โซนดา้นบนสุด: ติดตั้งล าโพงแจง้เตือน (Buzzer) 

4.2 การเช่ือมต่อระบบไฟเลีย้ง (Power Supply Routing)  

ระบบทั้งหมดใชแ้หล่งจ่ายไฟ 5V ท่ีดึงมาจากพอร์ต USB ของบอร์ด ESP32 โดยมีการเช่ือมต่อรางสายดิน (GND) 

บนแผงวงจรเขา้ดว้ยกนัทั้งหมด (Common Ground) เพื่อให้ระบบไฟฟ้าเสถียร ส าหรับไฟสถานะ LED สีเขียว 

ไดม้ีการต่อตวัตา้นทานขนาด 220 โอห์ม แบบอนุกรมเพื่อจ ากัดกระแสะไฟฟ้าให้อยู่ในระดบัท่ีปลอดภยัและป้องกนัหลอดขาด  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



   
 

   
 

รูปท่ี 4.2 แผนภาพการเช่ือมต่ออุปกรณ์ (Wiring Diagram) บนแผงวงจร 

 

5. การท างานของระบบ (System Operation) 

5.1 ภาพรวมหารท างาน (System Overview) 

สถาปัตยกรรมซอฟต์แวร์ของระบบถูกออกแบบในลกัษณะตอบสนองต่อเหตุการณ์ (Event-driven Architecture) 

โดยบอร์ด ESP32 จะท างานในลูป  หลกัอย่างต่อเน่ือง เพื่อตรวจสอบสถานะของเซนเซอร์แต่ละตวั 

และสั่งการตอบสนองต่อเหตุการณ์ท่ีเกิดข้ึนในทนัที เช่น การกดปุ่ม การตรวจพบยานพาหนะเขา้-ออก 

หรือการเปลี่ยนแปลงระยะห่างจากเซนเซอร์อลัตราโซนิก 

5.2 ล าดับขั้นตอนการท างาน (Operational Flow) 

5.2.1. ระบบเปิด-ปิดและการเร่ิมต้น (System Power Toggle)  

ผูใ้ชง้านสามารถกดปุ่ม (Push Button) หน่ึงคร้ังเพื่อสลบัสถานะการท างานของระบบระหว่างเปิด (ON) 

และปิด (OFF) โดยล าโพง Buzzer จะส่งเสียงเตือนสั้นๆ 1 คร้ังทุกคร้ังท่ีกดปุ่มเพื่อยืนยนัค าสั่ง 

- สถานะ ON: หลอดไฟ LED สีเขียวติดสว่าง, หน้าจอ OLED แสดงขอ้ความ "SYSTEM ON!" 

และโมดูลไฟจราจรแสดงไฟสีแดง 

- สถานะ OFF: หลอดไฟ LED ดบัลง, ไมก้ั้นถูกสั่งให้อยู่ในต าแหน่งปิด (ลงอตัโนมติั) และหน้าจอ OLED 

แสดงขอ้ความ "SYSTEM OFF" 

 

5.2.2. ระบบควบคุมทางเข้าลานจอด (Auto Entry Gate) 

เมื่อเซนเซอร์อินฟราเรดบริเวณทางเขา้ตรวจพบยานพาหนะ 

ระบบจะท าการตรวจสอบจ านวนรถยนต์ท่ีจอดอยู่ภายในลานก่อนอนุญาตให้เขา้ 

กรณีมีพื้นท่ีว่าง :  

 1. ไฟจราจรเปลี่ยนเป็นสีเหลือง และหน้าจอ OLED แสดงขอ้ความ "WAIT / CHECKING..." เป็นเวลา 2 วินาที 

2. ไฟจราจรเปลี่ยนเป็นสีเขียว และหน้าจอ OLED แสดงขอ้ความ "WELCOME!" 

3. เซอร์โวมอเตอร์สั่งยกไมก้ั้นข้ึน (หมุนจาก 0 ถึง 90 องศา) และหน่วงเวลา 3 วินาทีเพื่อให้ยานพาหนะเคล่ือนผ่าน 

4. ระบบนบัจ านวนยานพาหนะ (parkedCars) เพิ่มข้ึน 1 คนั 

5. เซอร์โวมอเตอร์สั่งปิดไมก้ั้นลง (หมุนจาก 90 ถึง 0 องศา) และไฟจราจรกลบัเป็นสีแดง 

กรณีมีพื้นท่ีจอดเต็ม :  

ไมก้ั้นจะไม่ถูกเปิดออก และหน้าจอ OLED จะแสดงขอ้ความเตือน "NO SPACE / PARKING FULL" 



   
 

   
 

 

 

5.2.3. ระบบตรวจจับทางออก (Exit Detection) 

เมื่อเซนเซอร์อินฟราเรดบริเวณทางออกตรวจพบยานพาหนะเคลื่อนผ่าน ระบบจะค านวณลดจ านวนยานพาหนะ 

(parkedCars) ลง 1 คนั และหน้าจอ OLED จะแสดงขอ้ความ "THANK YOU! / HAVE A GOOD DAY" เป็นเวลา 2 

วินาที ทั้งน้ี ทางออกไม่ไดติ้ดตั้งระบบไมก้ั้น จึงท างานในลกัษณะการนบัจ านวน (Counter-based) เพียงอย่างเดียว 

5.2.4. ระบบช่วยจอดและเตือนระยะชน (Parking Assist) 

เซนเซอร์อลัตราโซนิกทั้ง 3 ตวัท่ีประจ าอยู่แต่ละช่องจอดจะท างานอย่างต่อเน่ืองตลอดเวลาท่ีเปิดระบบ 

หากระบบค านวณพบว่าระยะห่างจากตวัรถถึงก าแพงมีค่าน้อยกว่าหรือเท่ากบั 5 เซนติเมตร ล าโพง Buzzer 

จะส่งเสียงเตือนยาวต่อเน่ือง จนกว่ายานพาหนะจะขยบัออกจากระยะอนัตราย 

5.2.5. การแสดงผลตามเวลาจริง (Real-time Status Display) 

หน้าจอ OLED: แสดงขอ้มูลจ านวนพืน้ท่ีจอดท่ีถูกใชไ้ปในรูปแบบ "PARK: X/3" 

พร้อมระบุสถานะภาพรวมของลานจอด เช่น "LOT IS AVAILABLE" หรือ "LOT IS FULL" 

โมดูลไฟจราจร: ท าหน้าท่ีส่ือสารกบัผูข้บัข่ีบริเวณทางเขา้ (ไฟสีแดง = หยุดรอระบบท างาน, ไฟสีเหลือง = 

ก าลงัประมวลผลหรือขยบัไมก้ั้น, ไฟสีเขียว = อนุญาตให้เขา้ได)้ 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



   
 

   
 

 

 

6. ซอร์สโค้ด (Source Code) 

6.1 ไลบรารีที่ใช้ในการท างาน (Required Libraries)  

การท างานของระบบจ าเป็นตอ้งพึ่งพาไลบรารี (Library) ส าเร็จรูป เพื่อช่วยในการจดัการโมดูลต่างๆ ให้ท างานร่วมกบั 

ESP32 ไดอ้ย่างมีประสิทธิภาพ ดงัรายละเอียดในตารางท่ี 3 

ตารางที่ 3 รายการไลบรารีที่ใช้ในชุดค าส่ัง (Firmware) 

ช่ือไลบรารี หน้าที่ 

Wire.h จดัการการส่ือสารขอ้มูลแบบ I2C ส าหรับหน้าจอ OLED 

Adafruit_GFX.h ไลบรารีหลกัส าหรับการสร้างกราฟิกและตวัอกัษรบนหน้าจอ 

Adafruit_SSD1306.h ไดรเวอร์ (Driver) เฉพาะส าหรับควบคุมจอ OLED รุ่น SSD1306 

ESP32Servo.h ควบคุมการส่งสัญญาณ PWM ไปยงัเซอร์โวมอเตอร์บนบอร์ด ESP32 

soc/soc.h  
soc/rtc_cntl_reg.h 

ปิดระบบเซนเซอร์วดัไฟตก (Brownout Detector) 
เพื่อป้องกนับอร์ดรีเซ็ตตวัเองเมื่อเซอร์โวมอเตอร์ดึงกระแสไฟสูงในระยะเวลาสั้นๆ 

 

 

 

 



   
 

   
 

6.2 ชุดค าส่ังโปรแกรม (Firmware Code)  

ชุดค าสั่งดา้นล่างเป็นเฟิร์มแวร์ฉบบัสมบูรณ์ท่ีใชใ้นการควบคุมการท างานทั้งหมดของระบบจดัการลานจอดรถอจัฉริย

ะ  
 

#include <Wire.h> 

#include <Adafruit_GFX.h> 

#include <Adafruit_SSD1306.h> 

#include <ESP32Servo.h> 

// --- โค้ดลบักนัไฟตก บอร์ดดับ --- 

#include "soc/soc.h" 

#include "soc/rtc_cntl_reg.h" 

 

// --- ตั้งค่าจอ OLED --- 

#define SCREEN_WIDTH 128 // ความกวา้งจอ OLED 

#define SCREEN_HEIGHT 64 // ความสูงจอ OLED 

#define OLED_RESET    -1  

Adafruit_SSD1306 display(SCREEN_WIDTH, SCREEN_HEIGHT, &Wire, OLED_RESET); 

 

// --- ก าหนดขาพินอุปกรณ์ --- 

const int redPin = 13; 

const int yellowPin = 12; 

const int greenPin = 14; 

const int servoPin = 26; 

const int entrySensor = 34; // IR ทางเขา้ 

const int exitSensor = 35;  // IR ทางออก 

const int buzzerPin = 27;   // ล าโพง 

const int buttonPin = 4;    // ปุ่มกด เปิด-ปิดระบบ 

 

//  เพิ่มขาพินส าหรับ "ไฟสถานะระบบ" (ไฟลานจอด)  



   
 

   
 

const int systemLightPin = 15;  

 

// --- ก าหนดขาพิน Ultrasonic 3 ตวั --- 

const int trig1 = 32; const int echo1 = 33; 

const int trig2 = 25; const int echo2 = 23; 

const int trig3 = 19; const int echo3 = 18; 

 

// --- ตวัแปรจดัการลานจอดรถ --- 

int parkedCars = 0; 

const int MAX_SPACE = 3; 

int servoSpeed = 15;  

 

// --- ตวัแปรส าหรับปุ่มเปิด-ปิด --- 

bool isSystemActive = false;  

bool lastButtonState = HIGH;  

bool isBuzzerActive = false;  

 

Servo barrierServo;  

 

long getDistance(int trigPin, int echoPin) { 

  digitalWrite(trigPin, LOW); delayMicroseconds(2); 

  digitalWrite(trigPin, HIGH); delayMicroseconds(10); 

  digitalWrite(trigPin, LOW); 

  long duration = pulseIn(echoPin, HIGH, 30000);  

  if (duration == 0) return 999;  

  return duration * 0.034 / 2;  

} 

 

void setup() { 



   
 

   
 

  WRITE_PERI_REG(RTC_CNTL_BROWN_OUT_REG, 0); // ปิดระบบรีเซ็ตตอนไฟตก 

 

  Serial.begin(115200);  

  Serial.println("\n[SYSTEM] ESP32 Ready! Waiting for start button..."); 

 

  // เร่ิมการท างานจอ OLED  

  if(!display.begin(SSD1306_SWITCHCAPVCC, 0x3C)) { 

    Serial.println(F("SSD1306 allocation failed")); 

  } 

  display.clearDisplay(); 

  display.setTextColor(WHITE); 

 

  pinMode(redPin, OUTPUT); pinMode(yellowPin, OUTPUT); pinMode(greenPin, OUTPUT); 

  pinMode(buzzerPin, OUTPUT); 

  pinMode(entrySensor, INPUT); pinMode(exitSensor, INPUT); 

  pinMode(buttonPin, INPUT_PULLUP);  

 

  //  ตั้งค่าให้ไฟสถานะระบบเป็น OUTPUT และสั่งให้ดบัไวก่้อนตอนเร่ิม  

  pinMode(systemLightPin, OUTPUT); 

  digitalWrite(systemLightPin, LOW); 

 

  pinMode(trig1, OUTPUT); pinMode(echo1, INPUT); 

  pinMode(trig2, OUTPUT); pinMode(echo2, INPUT); 

  pinMode(trig3, OUTPUT); pinMode(echo3, INPUT); 

 

  digitalWrite(buzzerPin, LOW); 

  barrierServo.attach(servoPin); 

  barrierServo.write(0);  

   



   
 

   
 

  // หน้าจอเร่ิมตน้ก่อนเปิดระบบ 

  display.clearDisplay(); 

  display.setTextSize(2); 

  display.setCursor(5, 15); display.print("SYSTEM OFF"); 

  display.setTextSize(1); 

  display.setCursor(20, 40); display.print("PRESS TO START"); 

  display.display(); 

} 

 

void loop() { 

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

  // เช็กการกดปุ่ม (เปิด/ปิด ระบบ) 

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

  bool currentButtonState = digitalRead(buttonPin); 

  if (lastButtonState == HIGH && currentButtonState == LOW) { 

    isSystemActive = !isSystemActive;  

    digitalWrite(buzzerPin, HIGH); delay(150); digitalWrite(buzzerPin, LOW);  

     

    if (isSystemActive) { 

      Serial.println("\n>> SYSTEM: ON"); 

      display.clearDisplay(); display.setTextSize(2); display.setCursor(10, 25); display.print("SYSTEM ON!"); 

display.display(); 

       

      //  สั่งเปิดไฟสถานะระบบ เมื่อเปิดเคร่ือง  

      digitalWrite(systemLightPin, HIGH); 

 

      delay(1500);  

    } else { 

      Serial.println("\n>> SYSTEM: OFF"); 



   
 

   
 

      display.clearDisplay(); 

      display.setTextSize(2); display.setCursor(5, 15); display.print("SYSTEM OFF"); 

      display.setTextSize(1); display.setCursor(20, 40); display.print("PRESS TO START"); 

      display.display(); 

      barrierServo.write(0);  

      digitalWrite(redPin, HIGH); digitalWrite(yellowPin, LOW); digitalWrite(greenPin, LOW); 

      

      //  สั่งปิดไฟสถานะระบบ เมื่อปิดเคร่ือง  

      digitalWrite(systemLightPin, LOW); 

    } 

    delay(200);  

  } 

  lastButtonState = currentButtonState; 

 

  if (isSystemActive == false) return;  

 

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

  // 1. ระบบเตือนถอยจอด 5 ซม.  

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

  long dist1 = getDistance(trig1, echo1); 

  long dist2 = getDistance(trig2, echo2); 

  long dist3 = getDistance(trig3, echo3); 

 

  if ((dist1 > 0 && dist1 <= 5) || (dist2 > 0 && dist2 <= 5) || (dist3 > 0 && dist3 <= 5)) { 

    digitalWrite(buzzerPin, HIGH); 

    if (!isBuzzerActive) { Serial.println("- WARNING: รถถอยใกลก้ าแพงเกิน 5 ซม."); isBuzzerActive = true; } 

  } else { 

    digitalWrite(buzzerPin, LOW); 

    if (isBuzzerActive) { Serial.println("- OK: ระยะปลอดภยั"); isBuzzerActive = false; } 



   
 

   
 

  } 

 

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

  // 2. หน้าจอหลกั และ ไฟแดง 

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

  digitalWrite(redPin, HIGH); digitalWrite(yellowPin, LOW); digitalWrite(greenPin, LOW); 

   

  display.clearDisplay(); 

   

  // บรรทดับน (จ านวนรถ) 

  display.setTextSize(2); 

  display.setCursor(0, 5);  

  display.print("PARK: "); display.print(parkedCars); display.print("/"); display.print(MAX_SPACE); 

   

  // บรรทดัล่าง (สถานะ) 

  display.setTextSize(1); 

  display.setCursor(0, 40); 

  if (parkedCars >= MAX_SPACE) { 

    display.print(">> LOT IS FULL <<");  

  } else { 

    display.print("LOT IS AVAILABLE");  

  } 

  display.display(); // สั่งให้จอแสดงผล 

 

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

  // 3. เมื่อมีรถเขา้ (IR 1 ทางเขา้ท างาน) 

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

  if (digitalRead(entrySensor) == LOW) { 

    if (parkedCars < MAX_SPACE) {  



   
 

   
 

      digitalWrite(redPin, LOW); digitalWrite(yellowPin, HIGH); 

       

      display.clearDisplay(); display.setTextSize(2);  

      display.setCursor(0, 10); display.print("WAIT");  

      display.setTextSize(1); display.setCursor(30, 40); display.print("CHECKING...");  

      display.display(); 

      delay(2000);  

       

      digitalWrite(yellowPin, LOW); digitalWrite(greenPin, HIGH); 

       

      display.clearDisplay(); display.setTextSize(2);  

      display.setCursor(15, 25); display.print("WELCOME!"); display.display(); 

       

      for (int pos = 0; pos <= 90; pos += 1) { barrierServo.write(pos); delay(servoSpeed); } 

      delay(3000);  

       

      parkedCars++;  

       

      digitalWrite(greenPin, LOW); digitalWrite(yellowPin, HIGH); 

      display.clearDisplay(); display.setTextSize(2);  

      display.setCursor(5, 10); display.print("CLOSING..."); display.display(); 

       

      for (int pos = 90; pos >= 0; pos -= 1) { barrierServo.write(pos); delay(servoSpeed); } 

       

    } else {  

      display.clearDisplay(); display.setTextSize(2);  

      display.setCursor(10, 10); display.print("NO SPACE");  

      display.setTextSize(1); display.setCursor(20, 40); display.print(">> PARKING FULL"); display.display(); 

      delay(3000); 



   
 

   
 

    } 

    while(digitalRead(entrySensor) == LOW) { delay(100); }  

  } 

 

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

  // 4. เมื่อมีรถออก (IR 2 ทางออกท างาน) 

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

  if (digitalRead(exitSensor) == LOW) { 

    if (parkedCars > 0) { 

      parkedCars--;  

      display.clearDisplay(); display.setTextSize(2);  

      display.setCursor(5, 10); display.print("THANK YOU!");  

      display.setTextSize(1); display.setCursor(15, 40); display.print("HAVE A GOOD DAY"); display.display(); 

      delay(2000); 

    } 

    while(digitalRead(exitSensor) == LOW) { delay(100); } 

  } 

} 

 
 



   
 

   
 

7. ผลการทดสอบการท างานของระบบ (System Test Results) 
การทดสอบประสิทธิภาพของระบบไดด้ าเนินการบนฮาร์ดแวร์จริง 

โดยตรวจสอบการท างานของแต่ละฟังก์ชนัตามเงื่อนไขท่ีออกแบบไว ้ผลการทดสอบสามารถสรุปไดด้งัตารางท่ี 4  

ตารางที่ 4 สรุปผลการทดสอบฟังก์ชันการท างานของระบบ 

ระบบที่ทดสอบ เงื่อนไขการทดสอบ ผลลัพธ์ที่คาดหวัง ผลการทดสอบ 

Power Toggle - on สั่งการกดปุ่มเพื่อเปิดระบบ LED สถานะติดสว่าง, จอ OLED แสดง 
"SYSTEM ON!" 

ผ่านเกณฑ์ 

Power Toggle - off สั่งการกดปุ่มเพื่อปิดระบบ LED สถานะดบัลง, 

ไมก้ั้นถูกลดระดบัลงสู่สถานะปิด 
ผ่านเกณฑ์ 

Entry Gate  
ยานพาหนะเขา้  

(กรณีมีท่ีว่าง) 

ไมก้ั้นเปิดอตัโนมติั, จอ OLED 

แสดงขอ้ความ "WELCOME!" 
ผ่านเกณฑ์ 

Entry Gate ยานพาหนะเขา้  
(กรณีท่ีจอดเต็ม) 

ไมก้ั้นไม่ตอบสนอง, จอ OLED แสดง "NO 

SPACE" 
ผ่านเกณฑ์ 

Exit Detection ยานพาหนะเคลื่อนผ่านทางออก 
จ านวน parkedCars ลดลง 1, แสดงขอ้ความ 
"THANK YOU!" 

ผ่านเกณฑ์ 

Parking Assist ยานพาหนะถอยใกลก้ าแพง  
(ระยะ ≤ 5 ซม.) 

ล าโพง Buzzer 
แจง้เตือนดว้ยเสียงอย่างต่อเน่ือง 

ผ่านเกณฑ์ 

Parking Assist ยานพาหนะอยู่ในระยะปลอดภัย 
(ระยะ > 5 ซม.) 

ล าโพง Buzzer หยุดส่งเสียงเตือน ผ่านเกณฑ์ 

Status Display 
ตรวจสอบการนบัจ านวนรถสะสม จอ OLED แสดงผล "PARK: X/3" 

อปัเดตตวัเลขไดถู้กตอ้ง 
ผ่านเกณฑ์ 

 

 
 



   
 

   
 

8. บทสรุปและข้อเสนอแนะ (Conclusion and Future Work) 

8.1 สรุปผลการด าเนินงาน  

โครงงานการพฒันาระบบจดัการลานจอดรถอจัฉริยะ (Smart Parking Lot Management System) 

สามารถด าเนินการออกแบบ พฒันา และทดสอบประสิทธิภาพไดส้ าเร็จครบถว้นตามวตัถุประสงคทุ์กประการ 

โดยไมโครคอนโทรลเลอร์ ESP32 

สามารถท าหน้าท่ีเป็นศูนยก์ลางในการประมวลผลและควบคุมอุปกรณ์ฮาร์ดแวร์ทั้งหมดไดอ้ย่างมีเสถียรภาพ 

ระบบสามารถนบัจ านวนยานพาหนะเขา้-ออกแบบตามเวลาจริง (Real-time) 

ตลอดจนควบคุมการท างานของไมก้ั้นอตัโนมติัดว้ยเซอร์โวมอเตอร์ไดอ้ย่างแม่นย า 

พร้อมทั้งสามารถส่ือสารสถานะลานจอดกบัผูใ้ชง้านผ่านหน้าจอ OLED และไฟจราจรไดอ้ย่างชดัเจน นอกจากน้ี ระบบช่วยจอด 

(Parking Assist) ยงัสามารถแจง้เตือนส่ิงกีดขวางเพื่อเพิ่มความปลอดภยัไดอ้ย่างมีประสิทธิภาพ  

8.2 ข้อจ ากัดของระบบ (System Limitations)  

ในเวอร์ชนัปัจจุบนั ระบบยงัใชก้ระบวนการนบัจ านวนรถผ่านเซนเซอร์อินฟราเรดแบบตรวจจบัการเคลื่อนท่ีผ่านจุด 

(Counter-based Detection) ซ่ึงอาจก่อให้เกิดความคลาดเคลื่อนทางสถิติได ้

ในกรณีท่ียานพาหนะขบัผ่านเซนเซอร์ทางเขา้แลว้ท าการถอยรถออกทางเดิม นอกจากน้ี 

ตวัระบบยงัถูกจ ากดัการท างานอยู่ในรูปแบบเอกเทศ (Standalone) จึงยงัไม่สามารถตรวจสอบสถานะการท างานจากระยะไกลได ้ 

8.3 แนวทางการพัฒนาในอนาคต (Future Work)  

เพื่อเพิ่มขีดความสามารถของระบบให้สมบูรณ์ย่ิงข้ึนในอนาคต สามารถบูรณาการระบบเช่ือมต่อเครือข่ายไร้สาย (Wi-

Fi Connectivity) ท่ีมีอยู่ในบอร์ด ESP32 เพื่อส่งขอ้มูลข้ึนสู่ระบบคลาวด์ (Cloud) และแสดงผลสถิติแบบออนไลน์ผ่าน Web 

Dashboard รวมไปถึงการประยุกต์ใชเ้ทคโนโลยีการประมวลผลภาพ (Computer Vision) เช่น กลอ้งตรวจจบัป้ายทะเบียน 

(ALPR) แทนการใชเ้ซนเซอร์อินฟราเรดแบบดั้งเดิม เพื่อลดความผิดพลาดในการนบัจ านวนยานพาหนะ 
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