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บทคัดยอ 
 จากการที่กลุมของพวกเราทราบมาวาฟารม ม.ท.ส. ของเราไดทําการซื้อเครื่องชั่งน้ําหนกั
นมเพื่อทําการบันทึกปริมาณของน้ํานมววัเพิ่อเปนฐานขอมูลในการวจิยัและพฒันาสตูรอาหารเพื่อ
เพิ่มน้ํานมวัว ซ่ึงดวยเครี่องและระบบมรีาคาสูงมากแตปจจุบันเครื่องดังกลาวไมสามารถไดงาน
ตามวัตุประสงคที่ตองการ  ซ่ึงแตละเครื่องก็มีความเสียหายและบกพรองตาง ๆ กันไป ซ่ึงโดยรวม
คือไมสามารถทําการชั่งน้ําหนักและแสดงผลไดตามตองการ ซ่ึงสงผลใหทางฟารมไมมีฐานขอมลู
ของน้ํานมววั จึงทําใหไมสามารถวิจัยและพัฒนาสูตรอาหารเพื่อเพิม่น้ํานมววัไดตามวัตถุประสงค 
เพราะไมมีอะไรเปนตัววัดผลของการทดลอง วิธีการแกไขปญหานี้มีอยู 3 วิธีคือ 1.นําน้ํานมวัวใส
ภาชนะแลวใชเครื่องชั่งธรรมดาชั่ง จดบันทกึแลวนําไปเทรวม 2.ซ้ือเครื่องและระบบ 3.ซอมแซม วิธี
ที่ 1.ทําใหเกดิความยุงยากและความลําบากเพราะวัวมจีํานวนมาก วิธีที ่2.เปนไปไดเพราะตัวเครื่องมี
ราคาสูงและตองสั่งซื้อจากตางประเทศสิ้นเปลืองทั้งเวลาและงบประมาณ และไดทราบมาจากทาง
ชางประจําฟารมวาเครื่องชั่งนี้ไดเลิกผลิตแลว วิธีที่ 3.เปนไปไดแตการจะซอมแซมระบบเดิมนั้นทาํ
ไมไดเพราะยุงยากมากเราจึงมีความคิดวาจะสรางอุปกรณขึ้นมาใหมโดยทํางานรวมกับอุปกรณเดมิ
และใหผลตามที่ตองการไดซ่ึงเปนการประหยัดทั้งเวลาและงบประมาณ หลังจากโครงการเสร็จ
เรียบรอยแลวเครื่องชั่งจะสามารถชั่งน้ํานมวัวและแสดงผลไดตามตองการประโยชนทีต่ามมาคือ
ทางฟารม ม.ท.ส. จะมีฐานขอมูลของน้ํานมววัเพื่อวิจยัและพฒันาสตูรอาหารเพื่อเพิ่มน้ํานมวัวได
ตามวัตถุประสงคเดิม 
 
Abstract 
 We know that the SUT farm has been using the Strongko Milkers 
System from Denmark for measuring the milk volume and maintaining a data 
base of milk volume.  But nowadays the Strangko Milkers System has broken.  
In this project, we improve and develop the Strangko Milkers. So that it is easy 
to use and the farmer can measure the milk volume to improve the formula.  
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บทที่ 1 
บทนํา 

 เนื่องดวยในปจจุบันเทคโนโลยีขนาดเล็กตาง ๆ  ไดเขามามีบทบาทในชีวิตประจําวนัของ
มนุษยเรามากขึ้น ซ่ึงทําใหอุปกรณตาง ๆ มีขนาดเล็กลงดวยและมกีลไกลการทํางานที่ฉลาดมากขึ้น  
ส่ิงที่เราจะกลาวถึงก็คือ เทคโนโลยีของ “ไมโครคอนโทรลเลอร” ซ่ึง ณ ปจจุบันเทคโนโลยี 
ไมโครคอนโทรลเลอร ไดมีการนําไปใชในการควบคุมการทํางานของ  อุปกรณไฟฟา ประเภทตาง 
ๆ มากมาย   

เทคโนโลยี ไมโครคอนโทรลเลอรจะประกอบไปดวยในสวนของ ซอฟตแวรและฮารดแวร 
โดยที่เราจะใชในสวนของซอฟตแวรควบคุมการทํางานของฮารดแวร ซ่ึงหากเราทําใหซอฟตแวร
และฮารดแวรสามารถทํางานเชื่อมตอกันไดก็จะทําใหมคีวามสะดวก ประหยดัและปลอดภัย ซ่ึงใน
ที่นี้จะขอยกตวัอยางในการประยุกตใชงานในสวนตาง ๆ เชน 
1.1 ทางดานการแพทย 
 ในอุปกรณตาง ๆ ที่ใชในดานการแพทย  ซ่ึงเปนงานที่ตองมีความแมนยําและเที่ยงตรงอกี
ทั้งยังตองมีความสะดวกในการใชงาน ซ่ึงในอุปกรณบางอยาง หากมีมนุษยเปนผูควบคุมอาจทําให
เกิดขอผิดพลาดได 
1.2 ทางดานความมั่นคงและการรักษาความปลอดภยั 
 ใชในการควบคุมอุปกรณรักษาความปลอดภัยตาง ๆ เชน ควบคุม กลองวงจรปด ควบคุม
การเขาออกในสํานักงาน ควบคุมระบบSensor ในการรักษาความปลอดภัยตาง ๆ  
1.3 ทางดานธรุกิจและอุตสาหกรรม 
 ใชในการควบคุมเครื่องจักรและอุปกรณเครื่องมือตาง ๆ ภายในโรงงาน ในจดุที่มีความ
เสี่ยงสูง โดยไมตองอาศัยมนษุยเขาไปทํางานในที่ที่มีความเสี่ยงเพื่อความปลอดภัยของพนักงานเอง
อีกทั้งยังชวยใหเครื่องมือตาง ๆ ทํางานไดเองอยางอัตโนมัต มีความแมนยําในการทํางานสูงและเปน
การประหยัดคาใชจายในการลงทุน 
1.4 ทางดานสงัคม 
 ใชในการควบคุมสัญญาณไฟจราจร เพื่อใหการจราจรเปนไปอยางสะดวกหรือควบคมุ
กลองวงจรปด ในจุดทีเ่สี่ยงตดการเกดิการโจรกรรม หรืออุบัติภัยสูง เพือ่เปนการดแูลสวัสดิภาพ
ของประชาชน 
 ในโครงงานนีไ้ดนําเอาเทคโนโลยีไมโครคอนโทรลเลอร จากที่กลาวในขางตนมา
ทําการศึกษาทัง้ทางดาน ฮารดแวรและซอฟตแวร เพื่อนาํมาสรางเครื่องมือชุดนี้ขึ้นเพื่อใหทํางาน



รวมกับระบบเดิมของฟารมไดรวมถึงยังทําใหเกิดความสะดวกมากขึน้ในการใชงานและงายตอการ
แกไข โดยหลักการทํางานอยางคราว ๆ  สามารถดูไดจากบล็อก รูปที่ 1.1 ดังตอไปนี ้

 

                            +   
      วัว--------------------  เครื่องชั่ง --------- ชุดควบคุม  ------------  จอแสดงผล + วาลว 

รุปที่ 1.1 แสดงการเชื่อมตออุปกรณควบคมุในการทํางานของระบบทีส่รางขึ้น  
 
จากบล็อกขางตนสามารถอธิบายไดดังนี ้
-เครื่องรีดนมววั จะเปนระบบเดิมที่มีอยูแลวซ่ึงเปนระบบสูญญากาศโดยจะรดีนมจากวัวที่เขามาใน
บล็อกที่กําหนดแลวสงไปยังเครื่องชั่ง 
-เครื่องชั่ง Strangko Milkers เครื่องชั่งเปนระบบสูญญากาศเชนเดยีวกับเครื่องรีดนม แตไมสามารถ
ทํางานได จึงเปนสวนที่เราตองทําการแกไข โดยภายในประกอบดวยตัวของเซนเซอรและวาลว  
-ชุดควบคุม เปนสวนที่เราไดสรางขึ้น โดยจะรับสัญญาณจากเซนเซอรที่ติดตั้งเขาไปในเครื่องชั่ง จะ
ทําการประมวลผลถึงน้ําหนักที่ไดและสงนมเขาสูถังรวมโดยผานวาลว ซ่ึงควบคุมจะทําการควบคมุ
การเปดปดของระบบวาลวดวย 
-วาลว+จอแสดงผล ซ่ึงจะถูกควบควบโดยชุดควบคุม และผลของน้ําหนักนมววัที่ไดจะถูก
แสดงออกทางจอแสดงผล 
จากการทาํงานเบื้องตนที่กลาวมา เราจะกลาวถึงทฤษฏีและสวนการออกแบบในบทตอ ๆ ไป 

 
 
 
 
 

 
 
 
 



 
บทที่ 2  

ทฤษฏีและหลักการ 
2.1 โครงสรางของระบบคอมพิวเตอร 
 หากพิจารณาถงึระบบคอมพิวเตอรแลว จะไมใชเพยีงคอมพิวเตอรทีเ่ราเห็นทัว่ไปเทานั้น 
เครื่องมืออิเล็กทรอนิกสบางอยางก็ถือวาเปนระบบคอมพวิเตอรได ถาจะพิจารณาวาระบบที่เรากําลัง
ศึกษาอยูนี้เปนระบบคอมพิวเตอรหรือไม ใหพิจารณาจากโครงสรางของมัน ซ่ึงระบบคอมพิวเตอร
จะตองมีสวนประกอบดังนี ้
 1.หนวยประมวลผลกลาง 
 2.หนวยความจํา 
 3.อินพุต 
 4.เอาตพตุ 
 5.โปรแกรม 
 ระบบคอมพิวเตอรจะทํางานไดนอกจากตองใชพลังงานไฟฟาแลว ยังตองใชสัญญาณ
นาฬิกาอกีดวยระบบคอมพิวเตอรเบื้องตนสามารถแสดงไดดังบล็อกไดอะแกรมดังรูปที่ 2.1 ซ่ึงมี
รายละเอียดดังนี้ 

 
 

รูปที่ 2.1 ไดอะแกรมโครงสรางของคอมพิวเตอร 
 2.1.1 หนวยประมวลผลกลาง(CPU : Central Processing unit) 
 เปนสวนที่สําคัญมากในระบบคอมพิวเตอรการทํางานของคอมพิวเตอรจะเกดิขึ้นไดเมื่อ
หนวยประมวลผลกลางตีความคําสั่งที่อานจากหนวยความจํา และกระทําตามคําสั่งนั้น ซ่ึงสามารถ
เปรียบไดกับสมองของคน ภายในซีพียูยังมหีนวยที่ทํางานทางดานตรรกศาสตร และลอจิก
(Arithmetic Logic Unit) หรือ ALU อีกดวย 
  

 



2.1.2 หนวยความจํา(MEMORY) 
 ในระบบคอมพิวเตอร จะมีหนวยความจําที่ใชกนัอยูสองชนิดคือ หนวยความจําที่เปน 
ROM (Read Only Memory) ซ่ึงเปนหนวยความจําแบบอานอยางเดียวไมมีการเขียนเกดิขึ้น และ
ขอมูลในหนวยความจําจะไมหายแมไมมไีฟเลี้ยง หนวยความจําชนดินี้จะใชเก็บโปรแกรมที่จะทํา
ใหเกิดการทํางานในระบบคอมพิวเตอร หนวยความจําอีกชนิดคอืหนวยความจาํที่เปน RAM 
(Random Access Memory) เปนหนวยความจําที่สามารถอานและเขยีนขอมูลได แตขอมูลจะหายไป
ถาไมมีไฟเลี้ยง หนวยความจําชนิดนีจ้ะใชเก็บขอมูลที่เกดิจากการประมวลผลจากหนวยประมวลผล
กลาง 
 2.1.3 พอรตอินพตุ/เอาตพตุ(I/O Port) 
 พอรตเปนเสนทางที่ระบบคอมพิวเตอรใชติดตอกับอุปกรณภายนอก เชนเครื่องพิมพ 
คียบอรดเปนตน โดยพอรทจะเชื่อมตอกับอปุกรณภายนอกชนิดตาง ๆ โดยวงจร Interface 
 คอมพิวเตอรจะทํางานไดจะตองมีโปรแกรมเปนตัวกําหนดลักษณะการทาํงาน เพื่อติดตอ
กับภายนอกทางอินพุตและเอาตพุต โดยมีหนวยประมวลผลกลางเปนตัวประมวลผลคําสั่งที่อานได
จากโปรแกรมหนวยประมวลผลกลางจะเปนตัวหลักของระบบคอมพิวเตอรซ่ึงถูกออกแบบไวใน
ชิพเพียงตวัเดียว เรียกวา ไมโครโปรเซสเซอร (Microprocessor) ซ่ึงเราสามารถโปรแกรมใหมนั
ทํางานเฉพาะอยางได ดงัเชนอุปกรณทัว่ ๆ ไปที่ควบคุมดวยระบบคอมพิวเตอร 
2.2 ความหมายของไมโครคอนโทรลเลอร 
 ไมโครคอนโทรลเลอร(Microcontroller)เปนชื่อของอุปกรณอิเล็กทรอนิกสแบบหนึ่งที่รวม
เอาหนวยประมวลผล หนวยคํานวณทางคณิตศาสตรและลอจิก วงจรรับสัญญาณอินพุต วงจรรบั
สัญญาณเอาตพุต หนวยความจํา วงจรกําเนิดสัญญาณนาฬิกาไวดวยกนั ทําใหสามารถนําไปใชงาน
แทนวงจรอิเล็กทรอนิกสที่ซับซอนไดเปนอยางดี ชวยลดจํานวนอุปกรณและขนาดของระบบ 
ในขณะที่มีขีดความสามารถสูงขึ้น ภายใตงบประมาณที่เหมาะสม 
 ไมโครคอนโทรลเลอรมาจากคํา 2  คํารวมกันคือ “ไมโคร” (Micro) ซ่ึงหมายถึง
ไมโครโปรเซสเซอร (Microprocessor) ซ่ึงเปนอุปกรณประมวลผลขอมูลขนาดเล็กภายใน
ประกอบดวย หนวยประมวลผลกลางหรือ ซีพียู (CPU : Central Processing unit) หนวยคํานวณทาง
คณิตศาสตรและลอจิก (Arithmetic Logic Unit) วงจรเชื่อมตอหนวยความจํา และวงจรสัญญาณ
นาฬิกา อีกคาํหนึ่งคือคําวา “คอนโทรลเลอร” (Controller) หมายถึงอุปกรณควบคุม ดังนัน้ 
ไมโครคอนโทรลเลอรจึงเปนอุปกรณทีใ่ชในการควบคุม โดยที่สามารถเขียนโปรแกรมเพื่อกําหนด
รูปแบบการควบคุมไดอยางอิสระ 
 



2.3 ความแตกตางของไมโครคอนโทรลเลอรกับไมโครโปรเซสเซอร 
 ในรูปที่ 2.2 แสดงโครงสรางของไมโครโปรเซสเซอร ซ่ึงประกอบดวย หนวยประมวลผล
กลาง, หนวยคํานวณทางคณิตศาสตรและลอจิก บัสขอมูลและแอดเดรสสําหรับติดตอกับ
หนวยความจําภายนอก และวงจรกําเนดิสัญญาณนาฬิกา นัน่หมายความวา การใชงาน
ไมโครโปรเซสเซอรจะตองเชื่อมตอกับหนวยความจําโปรแกรมภายนอก และถาหากตองการ
เชื่อมตออุปกรณอินพุตและเอาตพุต ตองอาศัยอุปกรณทีเ่รียกวา ไอซีขยายพอรต (port expander) ทํา
ใหการสรางระบบควบคุมจงึตองการอุปกรณจํานวนมาก สงผลใหขนาดของระบบใหญพอสมควร 
 ในรูปที่ 2.3 แสดงโครงสรางของไมโครคอนโทรลเลอร จะเห็นไดอยางชัดเจนวา ภายใน
ไมโครคอนโทรลเลอรมีอุปกรณพื้นฐานเหมือนกับไมโครโปรเซสเซอร หากแตจะบรรจุ
หนวยความจําโปรแกรม หนวยความจําขอมูล และพอรตอินพุตไวภายในพรอมสรรพ ผูใชงานจึง
เพียงแตเขียนโปรแกรมควบคุมลงบนตัวไมโครคอนโทรลเลอร แลวตออุปกรณที่ใชในการสราง
วงจรกําเนิดสญัญาณนาฬกิา อาทิ คริสตอล ตัวเก็บประจุเปนตน สุดทายเชื่อมตออุปกรณเอาตพุตเขา
กับขาพอรต เพียงเทานีก้็สามารถใชงานไดแลว 
 อยางไรก็ตามไมโครคอนโทรลเลอรก็สามารถเชื่อมตอกับหนวยความจําภายนอกไดเชนกนั 
โดยพิจารณาใหหนวยความจําภายนอกนัน้เปนอุปกรณอินพุตเอาตพุตตัวหนึ่ง แลวใชขาพอรตทีม่ี
อยูติดตอ ในตารางที่ 2.1 เปนตารางสรุปความแตกตางที่สําคัญระหวางไมโครโปรเซสเซอรและ
ไมโครคอนโทรลเลอร 

                        
 

รูปที่ 2.2 โครงสรางพื้นฐานของไมโครโปรเซสเซอร 
 



 

 
 

รูปที่ 2.3 โครงสรางพื้นฐานของไมโครคอนโทรลเลอร 

 
ตาราง 2.1 เปรียบเทียบคณุสมบัติของไมโครคอนโทรลเลอรและไมโครโปรเซสเซอร 

 
 
 



2.4 จะเลือกใชไมโครโปรเซสเซอรหรือไมโครคอนโทรลเลอรเม่ือใด ? 
 ถาเปนการสรางระบบควบคมุขนาด 8 บิต มีความตองการเชื่อมตอกับอุปกรณภายนอกไม
มากนัก(นอยกวา 10 แบบ)ควรเลือกใชไมโครคอนโทลเลอร และถาหากตองมกีารประมวลผล
ขอมูลจํานวนมาก ตองใชหนวยความจําโปรแกรมสูงถึง 8 กิโลไบต ทั้งยังมีความตองการเก็บรักษา
ขอมูลลงในหนวยความจําขอมูลมากเปนกโิลไบตควรออกแบบใหไมโครคอนโทรลเลอร ในระบบ
ควบคุมนี้เชื่อมตอกับหนวยความจําภายนอก 
 ถาหากตองใชงานเก็บขอมูลมากกวา 8 บติตลอดเวลา และตองการความเร็วในการทํางาน
สูง ๆ สามารถติดตอหนวยความจําไดเปนจํานวนมาก ๆ ติดตอกับอุปกรณอินพุตเอาตพุต ไดจํานวน
มากมายในเวลาเดียวกันควรเลือกใชไมโครโปรเซสเซอร ดังนั้นจะเหน็ไดจากเครื่องคอมพิวเตอรที่
ใชไมโครคอนโปรเซสเซอรเปนหัวใจหลักในการทํางาน ทําใหสามาถเชื่อมตอกับหนวยความจํา
ไดมากเปนหนวยกิกะไบต ขนาดของขอมูลสูงถึง 64 บิต ความเรว็สูงเปนหลายรอยเมกะเฮริตซ เปน
ตน 
 ดังนั้นจึงพอสรุปไดวาไมโครคอนโทรลเลอรเหมาะสําหรับการสรางระบบควบคุม ในขณะ
ที่ไมโครโปรเซสเซอรเหมาะสําหรับการสรางระบบประมวลผลขอมูลความเร็วสูง          และ ระบบ
ควบคุมที่มีขนาดใหญมาก ๆ 
 
2.5 โครงสรางและสถาปตยกรรมของไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 แบบแฟลช 
 ไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 มีหนวยความจําภายในเปนแบบแฟรช (flash memory) 
ของ Atmel Corporation มีเบอรขึ้นตนดวย AT89 เหตุผลที่ใชไมโครคอนโทรเลอรแบบนี้ในการ
เรียนรูเพื่อใชงานไมโครคอนโทรลเลอร ตระกูล MCS-51 มีกันดวยหลายประการดงันี้ 
 1.หนวยความจําโปรแกรมภายในตวัไมโครคอนโทรลเลอร       เปนแบบแฟลซ    ทําให
สามารถลบและเขียนใหมไดนับพันครั้ง    จึงสามารถใชงานในรูปแบบของ    ไมโครคอนโทรเลอร
ชิปเดี่ยว   ไมตองใชหนวยความจําภายนอก       สงผลใหสามารถใช     งานพอรตอินพตุเอาตพุต
ของไมโครคอนโทรลเลอร 
 2.ตนทุนและเวลาในการพัฒนาระบบไมไครคอนโทรลเลอรลดลงอยางมากเนื่องจากไม
ตองใชเครื่องมือพัฒนาจําพวกอีมูเลเตอรและเครื่องโปรแกรมอีพรอม 
 3.บริษัทผูผลิตไดทําการผลิตไมโครคอนโทรลเลอรตระกูลนี้ออกมาหลายเบอร และมี
ความสามารถแตกตางกันไป ทําใหมีทางเลอืกในการใชงานสูง 
 4.ดวยการใชหนวยความจําภายในตวัไมโครคอนโทรลเลอร ทําใหสามารถปองกันการ
คัดลอกขอมูลของหนวยความจําโปรแกรมไดเปนอยางด ี



 5.ในบางเบอรของไมโครคอนโทรลเลอรที่ผลิตโดย Atmel สามารถทําการโปรแกรมขอมูล
ในหนวยความจําโปรแกรมไดโดยทีไ่มตองถอดตัวไมโครคอนโทรลเลอรออกมาทําการโปรแกรม
ใหม หรือเรียกวา การโปรแกรมในวงจร หรือ ในระบบ (In-system programming) ทําใหการพัฒนา
หรือการซอมบํารุง ตลอดจนการปรับปรุงหรืออัปเกรดขอมูลในหนวยความจําโปรแกรมทําไดอยาง
สะดวก ภายใตงบประมาณที่ไมสูงมากนกั 
 6.ชุดคําสั่งและสถาปตยกรรมพื้นฐานเหมอืนกับไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 ของผูผลิต
อ่ืน ไมวาจะเปนอินเทล ซีเมนส หรือ ดัลลัส 
 2.5.1 คุณสมบัตขิองไมโครคอนโทรลเลอร ตระกูล MCS-51อนุกรม AT89xx 
 -เปนไมโครคอนโทรลเลอรที่ใชซีพียูขนาด 8 บิต 
 -ภายในมหีนวยความจําโปรแกรมเปนแบบแฟลชสามารถลบและเขียนใหมไดพันครั้ง 
 -หนวยความจาํขอมูลพื้นฐานเปนหนวยความจําแบบแรม ในบางเบอรจะมีหนวยความจํา
แบบอีอีพรอมเพิ่มเติม 
 -ขาพอรตเปนแบบสองทิศทาง สามารถใชงานเปนไดทั้งอินพุตและเอาตพุต 
 -มีวงจรสื่อสารอนุกรมแบบฟูลดูเพล็กซ 
 -ไทเมอร/เคานเตอรขนาด 16 บิตอยางนอย 2 ตัว 
 -สามารถรองรับแหลงกําเนิดอินเตอรรัปตได 6 ประเภท 
 -สามารถขยายหนวยความจําภายนอกเพิ่มเติมไดสูงสุด 64 กิโลไบต 
 -มีวงจรกําเนดิสัญญาณนาฬกิาอยุภายในชปิ 
 -มีวงจรสื่อสารอนุกรมแบบ SPI สําหรับอนุกรม AT89Sxx 
 -มีวอตซด็อกไทเมอรในตัว สําหรับในอนกุรม AT89Sxx 
 ในรูป 2.4 เปนโครงสรางพื้นฐานของ ไมโครคอนโทรลเลอร ตระกูล MCS-51อนุกรม 
AT89Cxx จะเห็นไดวาโครงสรางของ AT89Cxx จะเหมอืนกับไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล MCS-
51 พื้นฐาน หากแตแตกตางกันเฉพาะหนวยความจําโปรแกรมแบบแฟลชที่เพิ่มเติมเขามา หากเปน
ไมโครคอนโทรลเลอรในอนุกรม 87xx หนวยความจําโปรแกรมภายในจะเปนแบบอีพรอม และ
บางเบอรสามารถโปรแกรมไดเพียงครั้งเดียว 
 สําหรับในรูปที่ 2.5 เปนโครงสรางพื้นฐานของอนุกรม AT89Sxx จะเห็นไดวา มี
สวนประกอบที่เพิ่มเติมแตกตางจาก AT89Cxx อยูหลายสวน อาท ิ วงจรเชื่อมตออนุกรมแบบ SPI 
ซ่ึงในไมโครคอนโทรลเลอรอนุกรมนี้ใชในการเขียนขอมูลลงในหนวยความจําโปรแกรมโดยไม
ตองถอดตัวชิปออกไปจากระบบหรือเรียกวาการโปรแกรมในวงจร ไทเมอร/เคานเตอรขนาด 16 บติ



ที่เพิ่มเติมเขามาอีกหนึ่งตวัเปนไทเมอร 2 และวงจรวอตวด็อกที่ใชในการตรวจสอบการทํางาน
ผิดพลาดของซีพียู 
 ในตารางที่ 2.2 แสดงรายระเอียดบางสวนของไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล MCS-51 แต
ละเบอรที่ Atmel ผลิตขึ้น และมีใชงานอยูในปจจุบนั 
 2.5.2 การจัดขาของไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 
 ไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 ทุกเบอรจะมีสถาปตยกรมและขาใชงานพื้นฐาน
เหมือนกนั ดังแสดงในรูปที่ 2-6 และ 2-7 โดยมีรายระเอียดขั้นตนดังนี ้
 ขา Vcc ใชสําหรับตอไฟล้ียง +5v 
 ขา GND เปนขากราวด สําหรับตอกับกราวดของระบบ 
 ขาพอรต 0(p0.0-p0.7) ม ี 8 ขา แตละขาสามารถกําหนดใหเปนไดทั้งอินพุตและเอาตพุต
สําหรับใชงานทั่วไป ถาหากตองการกําหนดใหขาพอรต 0 ขาใดขาหนึ่งเปนอนิพตุสามารถทําได
โดยการเขยีนขอมูล “1” ไปยังแตละบิตของพอรตที่ตองการติดตอดวย สงผลใหขาพอรตนัน้มี
สถานะปลอยลอย (float) จึงมอิีนพุตอิมพีแดนซสูงสามารถใชงานเปนขาพอรตอินพุตได 
นอกจากนั้นขาพอรตนี้ยังถูกใชงานในการติดตอกับขาแอดเดรสไบตต่าํของหนวยความจําภายนอก
(A0-A7)และขาขอมูล(D0-D7)โดยใชกระบวนการมัลติเพล็กซเขาชวยเพื่อสลับการทํางานเปนไดทัง้
ขาติดตอแอดเดรสและขาขอมูล 

 
 

รูปที่ 2.4 โครงสรางพื้นฐานของไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 แบบแฟลชในอนุกรม AT89CXX 



           

 
รูปที่ 2.5 โครงสรางพื้นฐานของไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51แบบแฟลชในอนุกรม AT89SXX 

 
ตาราง 2.2 รายละเอียดโดยสรุปบางสวนของไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 แบบแฟลชที่ Atmel 
ผลิตขึ้นและใชในการอางองิ 
  
 
 
 
 
 
 
 
 



ขาพอรต(P1.0-P1.7) มี 8 ขา แตละขาสามารถกําหนดใหเปนทั้งอินพุตและเอาตพุตสาํหรับ
การใชงานทัว่ไป ถาหากตองการกําหนดใหขาพอรตใดเปนอินพตุ สามารถทําไดโดยการเขียน
ขอมูล “1” ไปยังแตละบิตของพอรตที่ตองการติดตอดวย นอกจากนั้นในอนุกรม AT89Sxx จะใชขา 
P1.0 เปนขาอนิพุตสําหรับนบัคาของไทเมอร 2 และ P1.1 เปนขาอินพุตทริกเกอรของไทเมอร 2 
ในขณะที่ขา P1.4 ถึง P1.7 เปนขาสําหรับเชื่อมตอแบบ SPI เพื่อทําการโปรแกรมขอมูลในระบบ 
 ขาพอรต(P2.0-P2.7) มี 8 ขา แตละขาสามารถกําหนดใหเปนทั้งอินพุตและเอาตพุตสาํหรับ
การใชงานทัว่ไป ถาหากตองการกําหนดใหขาพอรตใดเปนอินพตุ สามารถทําไดโดยการเขียน
ขอมูล “1” ไปยังแตละบิตของพอรตที่ตองการติดตอดวย  สงผลใหขาพอรตนั้นมีสถานะปลอยลอย
(float) จึงมีอินพุตอิมพีแดนซสูง สามารถใชงานเปนขาพอรตอินพุตได นอกจากนั้นขาพอรตนี้ยังถูก
ใชงานนานติดตอกับขาแอดเดรสไบตสูงของหนวยความจําภายนอก(A8-A15) 
 ขาพอรต(P3.0-P3.7) มี 8 ขา แตละขาสามารถกําหนดใหเปนทั้งอินพุตและเอาตพุตสาํหรับ
การใชงานทัว่ไป ถาหากตองการกําหนดใหขาพอรตใดเปนอินพตุ สามารถทําไดโดยการเขียน
ขอมูล “1” ไปยังแตละบิตของพอรตที่ตองการติดตอดวย  สงผลใหขาพอรตนั้นมีสถานะปลอยลอย
(float) จึงมีอินพุตอิมพีแดนซสูง สามารถใชงานเปนขาพอรตอินพุตได นอกจากนั้นขาพอรต 3 ยังมี
หนาที่การใชงานพิเศษ ดังมรีายละเอียดขนตนตอไปนี ้
 P3.0 ใชเปนขาอินพุตสําหรับรับขอมูลจากการสื่อสารแบบอนุกรม หรือขา RxD 
 P3.1 ใชเปนขาอินพุตสําหรับรับขอมูลจากการสื่อสารแบบอนุกรม หรือขา txD 
 P3.2 ใชเปนขาอินพุตรับสัญญาณอินเตอรรัปตจากภายนอกชอง 0 หรือขา INT0 
 P3.3 ใชเปนขาอินพุตรับสัญญาณอินเตอรรัปตจากภายนอกชอง 1 หรือขา INT1 
 P3.4ใชเปนขาอินพุตสําหรับรับสัญญาณไทเมอรจากภายนอกชอง0หรือขา T0 
 P3.5ใชเปนขาอินพุตสําหรับรับสัญญาณอินเตอรรัปตจากภายนอกชอง 1 หรือขา T1 
 P3.6 ใชเปนขาสัญญาณ WR ในกรณีที่ใชเชือ่มตอกับหนวยความจําภายนอก 
 P3.7 ใชเปนขาสัญญาณ RD ในกรณีที่ใชเชือ่มตอกับหนวยความจําภายนอก 



 
รูปที่ 2.6 รายละเอียดโครงสรางหลักของไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51แบบแฟลชของ Atmel 

 
รูปที่ 2.7 การจัดขามาตรฐานของไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 ในอนุกรม AT89C5XX 

 ขารีเซต(Reset)ใชในการรีเซตการทํางานของไมโครคอนโทรลเลอร โดยในการปอน
สัญญาณเพื่อรีเซตสถานะที่ขานี้ตองอยูในระดับรีเซตอยางนอย 2 แมชีนไซเคิล โดยที่วงจรกําเนดิ
สัญญาณนาฬกิายังคงทํางานตอเนื่องไปอยางเปนปกต ิ



 ขาALE/PROG(Address Latch Enable/Program pulse input)เปนขาที่ใชในการควบคุม
การแลตซของขาพอรต 0 เมื่อมีการใชงานหนวยความจําภายนอก นอกจากนั้น  ยังใชเปนขาสําหรับ
รับพัลสของการโปรแกรมสําหรับโปรแกรมขอมูลลงในไมโครคอนโทรเลอร MCS-51 ในรุนทีม่ี
หนวยความจําโปรแกรมเปนแบบอีพรอม 
 ขา PSEN (Program Store Enable) ขานี้ใชในการสงสัญญาณเพื่อรองขอติดตอกับ
หนวยความจําโปรแกรมภายนอก เมื่อไมโครคอนโทรลเลอรตองการอานขอมูลจากหนวยความจํา
โปรแกรมภายนอกตัวไมโครคอนโทรลเลอรตองการอานขอมูลจากหนวยความจําภายนอก ตัว
ไมโครคอนโทรลเลอรจะสงสัญญาณออกมาที่ขานี้ 2 คร้ังในแตละแมชนีไซเคิล แตถาหากติดตอกบั
หนวยความจําขอมูลภายนอก ขานี้จะไมมกีารสงสัญญาณใด  ๆ ออกมา 
 ขา EA/Vpp (External Access enable/Programming voltage input) ใชสําหรับเลือกการ
ติดตอหนวยความจําโปรแกรมภายนอกหรือภายในตัวไมโครคอนโทรลเลอร ถาหากขานี้เปน “0” 
เปนการเลือกใหไมโครคอนโทรลเลอร ติดตอกับหนวยความจําโปรแกรมภายนอก  แตถาหากขานี้
เปน “1” เปนการเลือกให ไมโครคอนโทรลเลอร ติดตอกับหนวยความจําภายในตัว
ไมโครคอนโทรลเลอร นอกจากนี ้ ทีข่านี้ยังใชเปนขาอินพุตสําหรับรับแรงดนัไฟสูงสําหรับการ
โปรแกรมหนวยความจําภายในไมโครคอนโทรลเลอร สําหรับไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51แบบ
แฟลชตองการแรงดันสําหรับการโปรแกรม +12V 
 ขา XTAL1 และ XTAL2 เปนขาสําหรับตอคริสตอลเพื่อสรางสัญญาณนาฬกิาในการ
กําหนดจังหวะการทํางานของไมโครคอนโทรลเลอร 
 2.5.3 โครงสรางการทํางานของพอรต 
 ไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51แบบแฟลชมีพอรตใหใชงานทั้งสิน 4 พอรตคือ พอรต 0-3 
แตละพอรตมขีนาด 8 บิต เปนพอรตแบบ 2 ทิศทาง กลาวคือ สามารถเปนไดทั้งอนิพุตสําหรับรับ
สัญญาณขอมูลเขาและเอาตพุตสําหรับสงสัญญาณขอมูลออกทุกพอรตของไมโครคอนโทรลเลอร 
MCS-51แบบแฟลชมีวงจรแลตซและวงจรขับตลอดจนบฟัเฟอรอินพุต ดังแสดงใหเห็นใน
สถาปตยกรรมรูปที่ 2-6 
 ที่พอรต 0 และพอรต 2 จะใชงานเปนพอรตอินพุตและเอาตพุตสําหรับงานทั่วไป และใชใน
การติดตอกับหนวยความจําภายนอก สําหรับพอรต 3 ทั้งพอรตและพอรต 1 บางขานอกจากจะใช
เปนขาพอรตอินพุตเอาตพุตตามปกติแลว ยังสามารถใชงานในหนาที่พิเศษไดอีก ขึ้นอยูกับวาเปน
ไมโครคอนโทรลเลอรMCS-51แบบแฟลชเบอรใดสรุปไดในตารางที่ 2-3 
 ในรูปที่ 2-8 แสดงวงจรภายในของแตละพอรตของไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51แบบ
แฟลช โดยในรูปที่ 2-8(ก) เปนวงจรของพอรต 0 วงจรแลตซของแตละบิตในแตละพอรตก็คือวงจร



ดีฟลิปฟลอปนั่นเอง การอานคาสถานะของพอรตและสถานะของวงจรแลตซสามารถกระทําได
อยางอิสระดวยสัญญาณที่แยกจากกัน นัน่คือสัญญาณอานขอมูลจากขาพอรต และสัญญาณอาน
ขอมูลจากวงจรแลตซ สวนการเขียนขอมลูมายังพอรตตองสงสัญญาณมายังขา CLK ของดีฟลิป
ฟลอปในขณะที่ขอมูลจะผานมาทางขาบัสขอมูลภายในเขาสูขา D ของดีฟลิปฟลอป 
 ที่พอรตนี้มีวงจรมัลติเพล็กซสําหรับกําหนดลักษณะการทํางานของพอรตวา ตองการใช
งานเปนขาพอรตอินพุตเอาตพุตปกติหรือใชในการติดตอกับหนวยความจําภายนอก
ไมโครคอนโทรลเลอร 
 เนื่องจากที่ขาพอรต 0 ไมมวีงจรพูลอัปภายใน หากมีการนําพอรต 0 ไปใชงานเปนพอรต
อินพุตจะตองตอตัวตานทานพูลอัปภายนอกเขาที่ขาพอรต 0 ทุกขาดวย 
 ในรูปที่ 2-8(ข) เปนวงจรของพอรต 1 ซ่ึงมีลักษณะโดยทัว่ไปคลายกับพอรต 0 หากแตไมมี
วงจรมัลติเพล็กซ เนื่องจากพอรตนี้จะไมใชในการติดตอกับหนวยความจําภายนอก แตจะมวีงจร
พูลอัปภายในที่แตละบิตของพอรนี้แทน สําหรับรายละเอียดของวงจรพูลอัปแสดงในรูปที่ 2-9 
 ในรูปที่ 2-8(ค) เปนวงจรภายในของพอรต 2 จะคลายกับพอรต 0 มาก ตางกันเพยีงมวีงจร
พูลอัปเพิ่มเขามา สวนในรปูที่ ในรูปที่ 2-8(ง) เปนวงจรภายในของพอรต 3 จะเห็นไดวาคลายกับ
พอรต 1 มีการเพิ่มเติมวงจรบัฟเฟอรและวงจรอนิพุตเอาตพุตเมื่อทํางานในฟงกช่ันพิเศษเขามา 
เนื่องจากพอรต 3 สามารถนําไปใชงานในหนาที่พิเศษไดทุกขา 
 2.5.4 การใชงานเปนพอรตอินพตุ 
 เนื่องจากพอรตทั้งหมดของไมโครคอนโทรลเลอรMCS-51แบบแฟลชสามารถเปนไดทั้ง
อินพุตและเอาตพุต ดังนั้นจึงมีความจาํเปนอยางยิ่งตองทําความเขาใจถึงการกําหนดลักษณะการ
ทํางานใหแกพอรตของไมโครคอนโทรลเลอรMCS-51แบบแฟลช 
 ในการกําหนดใหเปนพอรตอินพุต ตองเริม่ตนดวยการเขียนขอมูล “1” มาที่แตละบติของ
พอรตที่ตองการใชงานเปนอินพุต เพื่อหยุดการทํางานของเฟตที่ใชในการจับสัญญาณเอาตพุตของ
บิตนั้น  ทําใหขาสัญญาณของพอรตเชื่อมตอเขากับวงจรพูลอัปภายในโดยตรงสงผลใหขาพอรตนั้น
มีลอจิกเปน “1” สามารถรับสัญญาณลอจิก “0” จากอุปกรณภายนอกไดงาย สัญญาณขอมูลจาก
อุปกรณภายนอกจะถูกสงเขามาแลวเก็บไวในวงจรบัฟเฟอรภายในพอรต แลวรอใหซีพียูมาอานคา
เขาไป เมื่อเปนเชนนี้ อุปกรณภายนอกที่เชื่อมตอกับพอรตอินพุตของไมโครคอนโทรลเลอรMCS-
51แบบแฟลชควรกําหนดใหทํางานในสภาวะลอจิก “0” 



   
ตาราง 2.3 หนาที่พิเศษของพอรต 1 ในไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51แบบแฟลชของ Atmel 

 2.5.5 การใชงานเปนพอรตเอาตพตุ 
 โดยปกตแิลว ขาพอรตจะกําหนดใหมีลักษณะเปนเอาตพุตอยูแลว ดังนั้นจึงสามารถสง
ขอมูลออกไปไดอยางงายดายและตรงไปตรงมา กลาวคอื เมื่อตองการสงขอมูล “0” ออกไปทาง
เอาตพุตก็ใหเขียนขอมูล “0”  ไปยังวงจรแลตซ ซ่ึงก็จะสงตอไปขับเฟต ทําใหเฟตทาํงาน ที่ขาพอรต
ที่กาํหนดใหทาํงานก็จะเกดิลอจิก “0” ขึ้น ใมทางตรงขามหากตองการสงขอมูล “1” ออกไป ก็ให
เขียนขอมูล “1” ไปยังวงจรแลตซ วงจรขับก็หยดุทํางาน ทําใหที่ขาพอรตเชือ่มตอกับวงจร
พูลอัปภายในเกิดเปนลอจกิ “1”  ที่ขาพอรตนั้น ซ่ึงจะคลายกับการกําหนดใหเปนขาอินพุตมาก 
เพียงแตแตกตางกันที่กระบวนการในการเคลี่อนยายขอมูล โดยถาเปนอินพุตจะมีสัญญาณมาอาน
ขอมูลที่บัฟเฟอร แตถาเปนเอาตพุตจะไมมีการอานขอมูลที่บัฟเฟอรแตอยางใด เวนแตในกรณทีี่
ตองการตรวจสอบขอมูลที่สงออกมาทางเอาตพุต 



 
รูปที่ 2.8 วงจรภายในของพอรตทุกพอรตในไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51แบบแฟลช 

 
รูปที่ 2.9 วงจรพูลอัปภายในพอรทของไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51แบบแฟลช 

 
 
 
 



2.6 การเชื่อมตอกับหนวยแสดงผล 
 เมื่อตองการให MCS-51 หรือระบบคอมพิวเตอรทัว่ไปแสดงผลขอมูลสามารถทําไดหลาย
วิธี ตัวอยางเชน ถาตองการแสดงระดับลอจิก “0” หรือ “1” อาจใชหลอด LED ในการแสดงผลแบบ
ติดดับถาตองการแสดงเปนตวัเลขอาจใชหลอด LED แบบ 7 สวน (7 Segment)หากตองการแสดง
เปนภาพอาจตองใช LED แบบ DOT เมทริกซ เปนตน แตในโครงงานจะแสดงการเชื่อมตอพอรต
กับอุปกรณแสดงผลพื้นฐาน 
 2.6.1 การเชื่อมตอกับไดโอดเปลงแสง 
 ไดโอดเปลงแสงหรือ LED (Light Emitting Diode) สามารถนํามาเชื่อมตอกับพอรตขนาน
ของ MCS-51 ได เนื่องจาก LED เปนอปุกรณพื้นฐานที่สามารถแสดงผลจากระบบ
ไมโครคอมพิวเตอรไดคณุสมบัติตาง ๆ ของ LED นั้นจะ Compatible กับระดับสัญญาณของ TTL 
Logic และยังกินกระแสต่ําเหมาะกับระบบที่ใชพลังงานจาก Battery อีกดวย คณุสมบัติตาง ๆ ของ 
LED แสดงไดดังตางรางที่ 2.4 

                                       
ตารางที่ 2.4 

 หลอด LED สรางจากสารกึ่งตัวนําซึ่งสามารถใหแสงในยานอุลตราไวโอเลต ถึง 
อินฟราเรด ไดแตในที่นี้เราสนใจในยาน Visible Spectrum หรือ LED ที่ใหแสงสีในยานที่ตา
มองเห็น โดยสีแดงจะสรางจาก GaAsP สีเหลืองสรางจาก GaAsP บน GaP สีเขียวสรางจาก GaP 
โครงสรางจของ LED จะแสดงดังรูปที่ 2.10 

                                          
รูปที่ 2.10 แสดงโครงสรางและสัญลักษณของไดโอดเปลงแสง 



 
รูปที่ 2.11 แสดงการเชื่อมตอ 74LS373 กบั LED 

 2.6.2 การเชื่อมตอหลอด LED 
 ตัว MCS-51และไอซีพอรตขนานเบอร 8255 เอาตพุตของมันไมสามารถขับหลอด LED ได 
แตถาเราฝนเอาไปตอก็อาจใชไดแตอาจทําใหชิปพัง เพราะไอซีเหลานั้นขับกระแสไดไมพอ แต
หลอด LED สามารถตอกับไอซี TTL บางเบอร หรือไอซี 74LS373 ได โดยการตอจะตองมีตวั
ตานทานตออนุกรมเพื่อใหไดกระแสในยานที่ตองการ ในรุปที่ 12.4 แสดงการตอพอรตกับหลอด 
LED โดยรูปที่ 12.4(ก) จะสวางเมื่อเอาตพุตเปนลอจิก “1” รูปที่ 12.4(ข) จะสวางเมื่อเอาตพุตเปน
ลอจิก “0” สําหรับรุปที่ 12.4 (ค) และ (ง) จะใชบัฟเฟอรมาชวยเมื่อตอกับพอรตของระบบ
ไมโครคอนโทรลเลอรทั่ว ๆ ไป สําหรับคาความตานทานที่นิยมใชสําหรับ LED แตละสีแสดงไดดัง
ตารางที่ 2.5 

 
รูปที่ 2.12 แสดง LED แตละแบบ และการตอเขากับพอรต 



 
รูป 2.13 

  
        2.6.3 การเชื่อมตอกับ LED 7 สวน 
 ตอไปจะกลาวถึงการเชื่อมกับ LED ที่แสดงผลแบบตัวเลขไดที่เรียกวา LED 7 สวน (7 
segment Display)  ซ่ีงมีทั้งแบบคาโทดรวม (Commom-cathode)และแบบอาโนดรวม(Common-
anode) LED7 สวนนี้จะเปนการรวม LED7 หลอดประกอบกนัใหสามารถแสดงเปนตัวเลขไดถา
เปนชนิดทีน่ําขาคาโทดของหลอด LED ทุกตัวมารวมกนัเรียกวาแบบคาโทดรวม แบบอาโนดรวมก็
ทํานองเดียวกนั แตละเซกเมนตจะมีช่ือขาดังรูปที่2.14 
 

                                                 
รูปที่ 2.14 แสดงสัญลักษณของแตละเซกเมนต 

 ถาเราเชื่อมตอแตละขากับบสัขอมูลของไมโครคอนโทรลเลอร โดยแตละบิตจะตอกับขา
ของหลอด LED 7 สวนดังตารางที่ 12.3 ถาหากตองการให LED 7 สวนแสดงตัวเลขและอักษรตาง 
ๆ เราจะตองสงขอมูลใหแตละเซกเมนตสวางหรือดับใหประกอบเปนอักษรตาง ๆ ดังนั้นขอมลูที่



สงไปที่พอรตจะเปนตัวกําหนดตัวอักษรทีจ่ะแสดงบน LED 7 สวน ตวัอักษรและคาตาง ๆ ที่สงออก
มามีความสัมพันธกันดังแสดงในตารางที่ 2.5 

                                  
ตารางที่ 2.5 แสดงตําแหนงขาที่จะตอกับพอรต 

 
ตารางที่ 2.6แสดงขอมูลที่สงให LED 7 สวนแสดงเปนเลขตาง ๆ 

 พิจารณาวงจรรูปที่ 2.15 ถาหากตอ LED 7 สวนกับพอรต A ของ 8255 ซ่ึงถอดรหัสไวที่
หมายเลข 0FC00H โดยจะสงขอมูลให LED 7 สวนกับพอรต A สวนขาคาโทดรวมจะตอกับบิต 
PC0 ซ่ึงมีเกดบัฟเฟอรที่เอาตพุตเปนแบบ OC ตออยูดวย ดังแสดงในรูปที่ 2.15 



 
รูปที่ 2.15 แสดงการตอ LED 7 สวนเขากบั 8255 

 ดังที่กลาวมาแลวการที่จะให LED 7 สวนแสดงเปนตัวเลขตาง ๆ จะตองสงขอมูลออกมาให 
LED แตละสวนสวางเปนเลขนั้น ในทีน่ีจ้ะเก็บขอมูลของรูปแบบที่จะแสดงตวัเลข 0-9 ไวในตาราง 
และใชการเขียนโปรแกรมแบบเปดตาราง ขั้นแรกจะเปนการโปรแกรมให 8255 ทํางานเปนเอาตพตุ
ทุกพอรท จากนั้นใหรีจิสเตอร DPTR เก็บคาตําแหนงเริ่มตนของตารางเอาไว จากนั้นถาจะแสดง
ตวัเลขอะไรใหเก็บคานัน้ไวในรีจิสเตอร A แลวเขยีนโปรแกรมใหนาํคาที่อยูในตําแหนงที ่DPTR ช้ี
อยูบวกกับคาใน A ซ่ึงจะไดรูปแบบของขอมูลที่จะทําใหแสดงเปนตวัเลขที่อยูใน A แลวสงคา
ออกไปที่ LED 7 สวน 
 2.6.4 การแสดงผลกับ LED 7 สวนหลาย ๆ ตัว 
 ระบบไมโครคอนโทรลเลอรหากตองการแสดงผลเปนตวัเลขหลาย ๆ หลัก จําเปนตองใช 
LED 7 สวนหลาย ๆ ตัว จากที่กลาวมาขางตน LED 7 สวนหนึ่งตวั จะตองใชพอรตขนาด 8 บิตหนึง่
พอรต หากตองการแสดงตวัเลข 3 หลักจะตองใชพอรตถึง 3 พอรต ซ่ึงจะเหน็วาถาจะแสดงหลาย
หลักจะตองใชพอรตหลายพอรต มีวิธีหนึ่งที่จะแสดงผลหลายหลักได โดยจะประหยดัจํานวนพอรต
และเปนวิธีที่ใชกันโดยทัว่ ๆ ไปเรียกวา  Multiplexed Displays  โดยตอขาแตละSegment เขา
ดวยกัน จากนัน้จะใชวิธีสแกนให LED ติดทีละหลัก โดยการสแกนแตละหลักจะตองเร็วจนตาไม
สามารถมองการดับของ LED 7สวนไดทนั จนดูเหมือนวา LED 7 สวนทุกตัวติดพรอมกัน พิจารณา
วงจรตามรูปที ่2.16 



                          
รูปที่ 2.16 แสดงการตอ LED 7 สวนหลาย ๆ ตัวกับ 8255 

 วงจรตามรูปที ่ 2.16 เรียกวา  Six-digit Multiplexing Displays ขอมูลที่สงให LED แตละ
หลักจะใหพอรต A ของ 8255 ถา LED ทุกเซกเมนตสวางพรอมกันในแตละหลัก(แสดงเลข 3)จะมี
กระแสไหลที่ขาคาโทดรวมประมาณ 60 mA ดังนัน้จะใชทรานซิสเตอรชวยในการขับกระแสลง
กราวด โดยตอขา B กับพอรต B ของ 8255 ตรงนี้จะเรียก Digit Driver  เมื่อ 8255 สงขอมูลใหพอรต 
A LED ทุกหลักจะพรอมที่จะแสดงผล ขึ้นกับวาในพอรต B นั้นบิตใดเปน “1” หลักนั้นก็จะ
แสดงผล ถาตองการใหแสดงผลเปนตัวเลข 123456 จะทําไดโดยขัน้แรกสงขอมลูที่แสดงเลข 1 
ออกไป จากนัน้ทําให PB0 เปน “1” ตอมาสงขอมูลที่ทําใหแสดงตัวเลข 2 ออกไป จากนัน้ทําให 
PB1  เปน “1” ทําไปจนถึงหลักที่  6 แลวเขียนโปรแกรมวนลูปโดยหนวยเวลาใหเหมาะสมก็จะเหน็
ตัวเลข 123456 พิจารณาวงจรตามรูปที่ 2.17 

 
รูปที่ 2.17 แสดงการตอ LED 7 สวน 4 ตัว 

 จากรูปที่ 12.9 เปนการตอ LED 7 สวน 4 ตัวเขากับพอรตเพื่อที่จะแสดงผลแบบ 
Multiplexed ในการตอวงจรจะตอพอรต A ของ 8255 เขากับทุกSegmentของ LED 7 สวน จากนั้น
จะใชพอรต C เปนตัวสแกนทางหลัก โดยใชไอซีเบอร 74LS145 เปนตัวถอดรหัส ซ่ึง IC  เบอรนี้



สามารถตอกับ LED 7 สวนไดถึง 10 ตวั และเอาตพุตของ IC เบอรนี้จะเปนแบบ Open Collector ซ่ึง
สามารถรับกระแสเขาไดมากเมื่อ LED ทุกเซกเมนตสวางพรอมกัน 
  
2.7 การเชื่อมตอสวิตชเขากับระบบไมโครคอนโทรลเลอร 
 สวิตชหรือ Keyboard เปนอปักรณอินพุตพื้นฐานที่ระบบไมโครคอนโทรลเลอรสามารถรับ
ขอมูลไดในบทนี้จะกลาวถึงการตอสวิตชแบบตาง ๆ ตั้งแตมีจํานวนนอยตวัจนถึงการตอสวติช
หลาย ๆ ตัวแบบเมทริกซการสรางสวิตชใหกับระบบไมโครคอนโทรลเลอรนั้นอาจทําไดดังรูป 13.1 
โดยการตอเขากับแตละบิตของพอรทอินพุต ถาสวิตช ON จะใหลอจิก “0” แตถาสวติช OFF จะให
ลอจิก “1” 

 
รูปที่ 2.18แสดงการสรางลอจิกจากสวิตช 

 สวิตชนิยมใชกันมากมหีลายชนิดดังรูปที่ 2.19 แตละแบบอาจแบงไดจากจํานวนหนาสัมผัส
และจํานวนขัว้ของตัวสวิตชเอง ไดแกแบบ Single-Pole/Single-Throw(SPST), Single-Pole/Double-
Throw(SPDT), Double-Pole/Double-Throw(DPDT) เปนตน สัญลักษณแสดงไดดังรูปที่ 2.20 
นอกจากนี้ยังมสีวิตชที่มีโครงสรางภายในเปนแบบหมนุซึ่งจะใหสัญญาณออกมาเปนรหัส BCD ได
เลยเรียกวา Thumbwheel Switch การใชสวติชแบบนี้จะตองปอนสัญญาณเขาที่ขา  Common ดังรูป
ที่ 2.21 ในโครงงานนี้จะกลาวถึงการตอสวติชแบบ ON-OFF เขากับระบบไมโครคอนโทรลเลอร 

 
รูปที่ 2.19 แสดงตัวอยางสวติชที่นิยมใชกนั 



 
รูปที่ 2.20 แสดงสัญญลักษณของสวิตชแบบตาง ๆ 

 
รูปที่ 2.21 แสดงไบนารีสวิตช 

 การตอสวิตชเขากับระบบไมโครคอนโทรลเลอรจะตองใหหนาสัมผัสของสวิตชสะอาดอยู
เสมอพิจารณาตามรูปที่ 2.18 ถาสวิตชไมมีการกดสัญญาณที่ไดจะมีคาเปน “1” ถาสวิตชมีการกด
ขอมูลที่ไดจะมีคาเปน “0” แตโดยทัว่ไปแลวการเปลีย่นระดับสัญญาณจาก “1” เปน “0” จะมี
สัญญาณที่ไมตองการเกิดขึน้ดังรูปที่ 2.22 ซ่ึงเกิดจากการสั่นของหนาสัมผัสของสวิตช ทําใหเกิด
การแกวงของสัญญาณซึ่งเรียกวา บาวนซ(Bounce) อยูช่ัวระยะหนึ่ง โดยปกตจิะมีเวลาประมาณ 5 
ถึง 50 มิลลิวินาที ดังนั้นสิง่ที่ MCS-51 ไดรับจากการกดสวิตชจะไมใชสัญญาณหนึ่งลูก แตเปน
สัญญาณหลาย ๆ ลูก ซ่ึง MCS-51 อาจไดรับขอมูลผิดพลาด การแกปญหานีเ้รียกวา การทํา 
Debounce ซ่ึงอาจทําได 2 วธีิคือ Hardware Debounce และ Software Debounce 

 
รูปที่ 2.22 แสดงสัญญาณที่เกิดจากการสั่นของหนาสัมผัสของสวิตช 



 2.7.1 Hardware Debounce 
 การแกโดยวิธีทางฮารดแวรวิธีงาย ๆ วิธีหนึ่งคือการใช แนนเกต มาตอเปน R-S ฟลิปฟลอป 
หรืออาจใชไอซีเบอร 74LS279 ก็ได พิจารณารูปที่ 2.23 เมื่อสวิตชถูกโยกมาที่ตําแหนง A  ขาอินพตุ
ของแนนเกตตวับนจะไดรับลอจิก “0” ซ่ึงจะทําใหเอาตพุตของเกตตวับนมีลอจิกเปน “1” เอาตพตุนี้
จะถูกนําไปใชงาน ขณะเดยีวกันกจ็ะปอนกลับมาใหกบัอินพุตของแนนเกตตัวลาง ทําใหเอาตพุต
ของแนนเกตตวัลางมีคาเปน “0” เมื่อมีการแกวงของสัญญาณที่จุด A แนนเกตตวับนจะไดรับลอจิก
อินพุตที่เปลี่ยนแปลงแตไมมีผลทําใหเอาตพุตเปลี่ยนแปลง 

 
 รูปที่ 2.23 แสดงการนําแนนเกตมาตอเปน  R-S  ฟลิปฟลอป เพื่อแกการสั่นของสวิตช 
 การแกปญหาอีกวิธีหนึ่งอาจนําเอา D ฟลิปฟลอป มาชวยดังแสดงในรูปที่ 2.24 โดยใชไอซี
เบอร7447 โดยใหอินพุตจากสวิตชตอเขาที่ขา Preset และ Clear ถาขา Preset เปน “0” เอาตพุตจะ
เปน “1” ถามีการแกวงของสัญญาณเกิดขึน้จะไมมีผลตอเอาตพุต และเมื่อสวิตชถูกทําให Clear เปน 
“0” เอาตพุตที่ไดจะเปนลอจกิ “0” 

 
รูปที่ 2.24 การฟลิปฟลอปมาแกปญหาสวติช 

 ถาใชสวิตชแบบ SPST อาจแกไดโดยใช D ฟลิปฟลอป โดยจะไดสัญญาณอินพุตเมื่อม ี
Clock  เขาไปหรืออาจใช Schmitt Trigger  ถาสัญญาณอินพุตจากสวิตชมีลักษณะไมเหมาะกบั
ระบบดิจิตอล ดังรูปที่ 2.25  



 
รูปที่ 2.25 การแกปญหาสวติชโดยใช Schmitt Trigger 

 2.7.2 การตอสวิตชเขากับพอรตของ MCS-51 โดยตรง 
 ตามที่ทราบมาแลววา MCS-51 มีพอรตใหใชงานอยูหลายพอรต ในที่นี้จะยกตวัอยางการ
ตอสวิตช 8 ตัวเขากับพอรต 1 ดังแสดงในรูปที่ 2.26 ระบบนี้เปนการตอสวิตชแบบงายที่สุดเหมาะ
สําหรับระบบที่ไมตองการสวิตชมากนัก สําหรับการเขียนโปรแกรมจะตองอานคาจากสวิตชคืออาน
คาจากพอรต 1 จากนั้นตองเขียนโปรแกรมตรวจสอบการสั่นของสวิตช เมื่อไดคาจากการกดสวิตช
แนนอนแลวกท็ําการตรวจสอบวาคาที่อานไดนั้นเปนคาจากการกดสวิตชใด 

 
รูปที่ 2.26 แสดงการตอสวิตชเขากับพอรต P1 

 ตอไปจะยกตวัอยางการเชื่อมตอสวิตชเขากบัพอรตของ 8255 โดยใชสวิตชแบบดพิสวิตช 
เชื่อมตอกับพอรต A ของ 8255 การเขียนโปรแกรมอยางงาย ๆ อาจทําไดโดยอานคาทางพอรต  A 
แลวทําการตรวจสอบวาสวติชใด  ON โดยนําคาที่อานไดสงใหโปรแกรมประมวลผล ซ่ึงการเขียน
โปรแกรมอาจทําไดหลายวิธีในที่นี้จะยกตวัอยางงาย ๆ โดยอานคาเขามาแลวตรวจสอบวา สวิตช
แรก  ON หรือไม ถาไมใชตรวจสวิตชที่สอง ทําไปเรื่อย ๆ จนครบ สมมติวาถาเรามีโปรแกรมตาง ๆ 
หลาย ๆ โปรแกรมและเก็บโปรแกรมเหลานั้นเปนโปรแกรมยอยจากนัน้จะเลือกทาํโปรแกรมตาง ๆ 



โดยการกดสวติช เราอาจเชื่อมตอสวิตชเขากับพอรทของ 8255 จากนั้นเขียนโปรแกรมใหอานคา
จากสวิตชเพื่อเลือกทําโปรแกรมยอยตาง ๆ 
 การเชื่อมตอสวิตชและการเขียนโปรแกรมที่ผานมาเราตองเขียนโปรแกรมวนลูปเพือ่
ตรวจสอบการกด Key ตลอดเวลา ซ่ึงจะทําใหระบบไมโครคอนโทรลเลอรตองเสียเวลาสวนใหญ
ในการตรวจสอบการกดเราอาจตอสวิตชอีกแบบไดโดยวิธีอินเทอรรัพท(Interrupt)ในภาวะปกติให
ไมโครคอนโทรลเลอรทํางานตามปกติไป เชน อาจทําโปรแกรมแสดงผลตาง ๆ  ถามีการกด Key 
จะมีสัญยาณไปอินเทอรรัพท MSC-51 จากนั้น MSC-51 จะไปทําโปรแกรมตอบสนองการอินเทอร
รัพทตาง ๆ ตามตองการ ซ่ึงอาจตอวงจรไดดังรูปที่ 2.27 ถามีการกดสวิตชจะมีสัญญาณมาอินเทอร
รัพท MSC-51 จากนั้น MSC-51 จะทําโปรแกรมตอบสนองการอินเทอรรัพทคือ อานคาจากพอรตที่
สวิตชตออยู จานั้นจะตรวจสอบวาสวิตชใดกด จากนัน้ไปทําโปรแกรมยอยตาง ๆ ตอไป แตอยาลืม
วาถาเปนสวิตชแบบกดตดิปลอยดับจะตองมีการแกการสั่นของสวิตชดวย 

 

 
 

รูปที่ 2.27 แสดงไดอะแกรมการใชอินเทอรรัพท 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



2.8 รีเลย(Relay) 
 2.8.1 หลักการเบื้องตน 
 รีเลยเปนอุปกรณที่นิยมนํามาทําเปนสวิตซทางดานอิเล็กทรอนิกส โดยจะตองปอน
กระแสไฟฟาใหไหลผานขดลวดจํานวนหนึ่งเพื่อนําไปควบคุมวงจรกําลังงานสูง ๆ ที่ตออยูกบั
หนาสัมผัสหรือคอนแทกตของรีเลย รูปที่ 2.28 แสดงรูปรางและสัญลักษณของรีเลย 
 

 
รูปที่ 2.28 แสดงรูปรางและสัญลักษณของรีเลย 

  
หลักการทํางานเบื้องตนของรีเลยแสดงดังรูปที่ 2.29 การทํางานเริ่มจากปดสวิตชกระแส

ใหกับขดลวด(Coil)โดยทัว่ไปจะเปนขดลวดพันรอบแกนเหล็ก ทําใหเกดิสนามแมเหล็กไปดูดเหล็ก
ออนที่เรียกวาอารเมเจอร(Armature)ใหต่ําลงมาที่ปลายของอารเมเจอรดานหนึ่งมักยดึติดกับสปริง
(Spring)และปลายอีกดานหนึ่งยึดตดิกับหนาสัมผัส(Contacts)การเคลื่อนที่อารเมเจอรจึงเปนการ
ควบคุมการเคลื่อนที่ของหนาสัมผัส ใหแยกจากหรือแตะกับหนาสัมผัสอีกอันหนึ่งซึง่ยึดติดอยูกับที่ 
เมื่อเปดสวิตชอารเมเจอรก็จะกลับสูตําแหนงเดิม เราสามารถนําหลักการนี้ไปควบคุมโหลด(Load)
หรือวงจรอิเล็กทรอนิกสตาง ๆ ไดตามตองการ 

 
รูปที่ 2.29แสดงหลักการทํางานเบื้องตนของรีเลย 



 2.8.2 หนาสัมผัสของรีเลย 
 รูปที่ 2.29 แสดงรีเลยที่มีหนาสัมผัสเพียงจุดเดยีว ปจจบุันรีเลยที่มีขดลวดชุดเดียวสามารถ
ควบคุมหนาสมัผัสไดหลายชุดดังรูปที่ 2.30 อารเมเจอรอันเดียวถูกยึดอยูกับหนาสัมผัสที่เคลื่อนที่ได 
4 ชุด ดังนั้นรีเลยตัวนีจ้ึงสามารถควบคุมการแตะหรือจากกันของหนาสมัผัส ไดถึง 4 ชุด 

 
รูปที่ 2.30 แสดงโครงสรางและสัญลักษณของชุดหนาสัมผัสแบบ 4PST 

 แตละหนาสัมผัสที่เคลื่อนที่ไดมีช่ือเรียกวาขั้ว(Pole)รีเลยในรูปที่ 9.3 มี 4 ขั้ว จึงเรียก
หนาสัมผัสแบบนี้วาเปนแบบ 4PST (Four Pole Single Throw) ถาแตละขั้วที่เคลื่อนที่แลวแยกจาก
หนาสัมผัสอันหนึ่งไปแตะกบัหนาสัมผัสอีกอันหนึง่เหมอืนกับสวิตชโยก โดยเปนการเลือก
หนาสัมผัสที่ขนาบอยูทั้งสองดานดังรูปที ่ 2.31 หนาสัมผัสแบบนี้มีช่ือวา SPDT (Single Pole 
Double Throw) 

 
รูปที่ 2.31 แสดงหนาสัมผัสแบบ SPDT 

 ในกรณีที่ไมมกีารปอนกระแสไฟฟาเขาขดลวดของรีเลย สภาวะ NO (Normally Open)คือ
สภาวะปกติหนาสัมผัสกับขั้วแยกจากกนั ถาตองการใหสัมผัสกันจะตองปอนกระแสไฟฟาเขา
ขดลวด สวนสภาวะ NC (Normally-Closed) คือสภาวะปกตหินาสัมผัสกับขั้วสัมผัสกัน ถาตองการ
ใหแยกกันจะตองปอนกระแสไฟฟาเขาขดลวด นอกจากนีย้ังมีแบบแยกกอนแลวสัมผัส (Break-



Make) หมายถึงหนาสัมผัสระหวาง 1 และ 2 จะแยกจากกันกอนทีห่นาสัมผัส 1 และ 3 จะสัมผัสกัน
แตถาหากตรงขามกันคือ หนาสัมผัส 1 และ 2 จะสัมผัสกันและจะไมแยกจากกันจนกวาหนาสัมผัส 
1 และ 3 จะสัมผัสกัน (Make-Break) 

 
รูปที่ 2.32 แสดงหนาสัมผัสแบบ SPDT แบบ Break Make และ Make Break 

 2.8.3 ชนิดของรีเลย 
 รีเลยที่ผลิตในปจจุบันมีอยูมากมายหลายชนิด ผูเรียบเรียงจะขอแนะนํารีเลยที่นิยมใชงาน
และรูจักกันแพรหลาย 4 ชนดิเพื่อเปนแนวทางในการศกึษาในระดับสูงตอไป 
 1.อารเมเจอรรีเลย(Armature Relay) 
 2.รีดรีเลย(Reed Relay) 
 3.รีดสวิตช(Reed Switch) 
 4.โซลิดสเตตรีเลย(Solid-State Relay) 
 อารเมเจอรรีเลย(Armature Relay) คือรีเลยที่ไดอธิบายหลักการทํางานดังในรูปที่ 2.33 ซ่ึง
เปนรีเลยที่นยิมใชกันมากทีสุ่ด บางครั้งเรียกรีเลยแบบนีว้า รีเลยชนดิแคลปเปอร(Clapper Relay) 

 
รูปที่ 2.33 แสดงรีเลยชนิดอารเมเจอร 

  
รีดรีเลย(Reed Relay) เปนรีเลยไฟฟาที่มีลักษณะเปนแคปซูลขนาดเล็ก ในรูปที่ 2.34 แสดง

ภาพตัดขวางของรีเลยที่ประกอบดวยสวนที่เรียกวารีดแคปซูล ซ่ึงมีคอยลพันบนแกนบอบบิน้รีด
แคปซูลจะเปนหลอดแกว ภายในบรรจุกาซเฉื่อย หนาสัมผัสเปนโลหะผสมแผนบาง ๆ ปลายตัด 2 
แผน วงจรซอนแตไมสัมผัสกัน เปนสวิตชชุดเดียวทางเดยีวหนาสมัผัสปกติเปดวงจร(SPST-ON) 



 
รูปที่ 2.34 แสดงรีเลยชนิดรีดรีเลย 

 รีดสวิตช (Reed-Switch) เปนรีเลยอีกชนิดหนึง่แตไมมีชุดขดลวดสําหรับสราง
สนามแมเหล็ก การควบคุมการปดเปดหนาสัมผัสของสวิตชจะใชสนามแมเหล็กจากภายนอกมา
ควบคุมหนาสมัผัส โครงสรางภายในของรีดสวิตชแสดงดังรูปที่ 2.35 

 
รูปที่ 2.35 แสดงรีเลยชนิดรีดรีเลย 

 โซลิดสเตตรีเลย(Solid-State Relay) เปนรีเลยที่ไมมีโครงสรางทางกลอยูภายใน มีขั้วตอ
อยางละ 2 ขัว้ ขั้วอินพุตเปนขั้วสําหรับปอนสัญญาณควบคุมเพื่อบังคับใหขั้วเอาตพุตปดหรือเปด
วงจร โดยจะมกีารแยกกันทางไฟฟาระหวางขั้วอินพุตและเอาตพุต 



 
รูปที่ 2.36 แสดงโซลิดสเตตรีเลย 

 2.8.4 การประยุกตใชงานรีเลย 
 ปจจุบันไดมีการนํารีเลยไปใชในการทําเปนสวิตชทางดานอิเล็กทรอนกิสในวงจรตาง ๆ 
มากมาย ผูเรียบเรียงจะขอยกตัวอยาง รายละเอียดและรูปรางวงจรที่พอเปนแนวทางในการศึกษา
คนควาตอไปดังนี ้
 รูปที่ 2.37 เปนการนํารีเลยที่มีหนาสัมผัส 2 ชุดมาตอเปนวงจรกันขโมย โดยทีห่นาสัมผัส
ของสวิตชใชแบบปกติเปดวงจร (NO)เมื่อมีการกดสวิตช S1, S2 และ S3 ตัวใดตัวหนึง่จะทําใหออด
สงเสียงเตือนคาง โดยมีสวติช S4 ทําหนาที่รีเซตวงจร 

 
รูปที่ 2.37 แสดงการนํารีเลยไปตอเปนสวติชในวงจรกันขโมย 

 รูปที่ 2.38 แสดงการนํารีเลยมาตอเปนวงจรออสซิลเลเตอรเพื่อทําเปนไฟกระพริบ ภายใน
วงจรใชรีเลยขนาด 12 โวลท โดยทีห่นาสมัผัสจะจากกนัเมื่อแรงดนัต่าํกวา 5 โวลท การทํางานของ
วงจรเริ่มจากการกดสวิตช S1  จะทําใหมกีระแสไหลครบวงจรผานขดลวดของรีเลย พรอมทั้งชารจ
ไฟเขาที่ตัวเกบ็ประจุ C1 ซ่ึงจะทําการประจุกระแส จนกระทั่งแรงดันตกครอมขดลวดของรีเลย RY1 
ทํางาน ทําใหหนาสัมผัสแบบ NC เปดวงจรออก ตัวเกบ็ประจุ  C1 หยุดการชารจ ในขณะเดยีวกันก
จะทําใหหนาสัมผัสซึ่งเปนแบบ NO ปดวงจรสงผลใหหลอดไฟ L1 สวาง ขณะนีต้ัวเก็บประขุ C1 
เร่ิมคายประจใุหกับขดลวดแทน มีผลทําใหรีเลยคงสภาวะการทํางานคางไว จนกระทั่งแรงดนัทีค่าย



ออกจาก C1 คอย ๆ ลดลงจนถึงคาที่ทําใหขดลวดไมสามารถดูดหนาสัมผัสใหอยูได จึงทําใหรีเลย
กลับสูสภาวะเริ่มตนหรือสภาวะปกติอีกครัง้ ทําใหหนาสัมผัสของรีเลยเปดปดสลับกันไปตลอดทาํ
ใหไฟติดและดับสลับกัน 

 
รูปที่ 2.38แสดงการนํารีเลยมาตอเปนวงจรออสซิลเลเตอรเพื่อทําเปนไฟกระพริบ 

 
 รูปที่ 2.39 แสดงการนํารีดสวิตชไปใชในวงจรกันขโมย  โดยฝงสวิตชไวในกรอบประตู
และฝงแมเหล็กในบานประตู ขณะที่มีการเปดประตูจะทําใหหนาสมัผัสของรีดสวิตชเปดออกตาม
ลักษณะการเปดปดประตู ถามีขโมยเขามาก็จะทราบไดทนัที 

 
 

รูปที่ 2.39 แสดงการนํารีดสวิตชไปใชในวงจรกันขโมย 
 
 
 



 
บทที่ 3 

การคํานวนและการสราง 
 จากการศึกษาการทํางานของระบบชั่งน้ํานมเดิม(Strangko Milkers) พบวาระบบจะเริ่มการ
ทํางานจากเครือ่งรีดน้ํานมทีรี่ดนมจากววัทีเ่ขามาในระบบ หลังจากนั้นน้ํานมจะถูกสงไปตามทอยาง
เขาสูกลองชั่งน้ํานม ภายในกลองชั่งน้ํานมจะประกอบไปดวย Sensor และ วาลว โดย Sensor จะทํา
การสงสัญญานเขาสูเครื่องควบคุมเมื่อระดบัน้ํานมมาถึงระดับที่เราไดตัง้ไว เครื่องควบคุมจะทําการ
รับสัญญาณจาก Sensor และทําการประมวลผลสงสัญญาณไปควบคุมการทํางานของวาลว จากนัน้
จะทําการประมวลผลแสดงผลของน้ําหนักนมที่ผานการชั่งโดยระบบ สุดทายแลวน้ํานมทั้งหมดที่
ผานการชั่งโดยระบบจะถูกนําไปเก็บรวมที่ถังรวมน้ํานม  จากการตรวจสอบและสงัเกตุลักษณะการ
ทํางาน พบวากลองชั่งน้ํานมและเครื่องควบคุมแตละเครื่องภายในระบบนั้นมีความเสียหายและไม
สามารถทํางานไดตามวัตถุประสงคเดิม ซ่ึงในแตละเครื่องก็มีสวนที่เสียหายแตกตางกันออกไป โดย
กลุมของเราจะสรางระบบควบคุมการชั่งน้ํานมขึ้นมาใหมโดยอาศัยโครงสรางของระบบเดิมที่มีอยู
เพื่อวัตถุประสงคที่วาสามารถทํางาน เขากับโครงสรางของระบบเดิมไดโดยระบบสามารถชั่ง
ปริมาณน้ํานมไดดังเดิมและใหระบบควบคมุใหมที่สรางขึ้นนี้งายตอการใชงานและการซอมแซม
หากมีความชํารุดเสียหาย โดยในการทํางานของระบบที่เราจะสรางขึ้นแบงหนาที่การทํางาน
ออกเปน 3 สวนคือ สวนแสดงผล สวนของ Sensor และสวนควบคมุการทํางานของวาลวในระบบ
เดิมของเครื่องชั่ง โดยการทํางานของระบบจะเชือ่มการทํางานของทุกสวนใหสามารถทํางาน
รวมกันไดโดยจะใชไมโครคอนโทรลเลอร AT89S8252 เปนตัวเชื่อมการทํางานและเปนสวน
ประมวลผลของระบบที่เราจะสรางขึ้นดวย 
3.1 ก)   สวนแสดงผล 

สวนแสดงผลของระบบใหมที่เราจะสรางขึ้นนี้จะประกอบไปดวย LED กบั7-SEGMENT 
COMMON CATHODE โดยที่ LED จะมีทั้งหมด 3 สวน สวนแรกจะแสดงการทํางานของวงจร 
Supply เพื่อใหรูวามีไฟเขาสูระบบโดยสวนนีจ้ะทํางานเองโดยอัตโนมัติ ในสวนทีส่องจะแสดงการ
ทํางานของ Sensor โดยจะแบงเปน 3 ระดับ ตามระดบัน้ําที่สูงขึ้นโดยจะทํางานเมื่อระดับน้ํามาถึง 
สวนที่สาม จะเปนสวนของการแสดงการทํางานของสวติช Start, Stop และ Sensor โดยจะมีสี
แตกตางกัน โดยสวิตช Start จะแทนดวยสีเขียว สวิตช Stop จะแทนดวยสีแดง และสวิตช Sensor จะ
แทนดวยสีเหลือง โดยการทํางานของ LED ทั้งสามตัวนี้ จะถูกควบคุมโดย ไมโครคอนโทรลเลอร 
โดย LED ของ Start  จะถูกควบคุมโดยพอรต P2.5 ในสวนของ LED ของ Stop จะถูกควบคุมโดย
พอรต P2.6 และในสวนของ LED ของ Sensor จะถูกควบคุมโดยพอรต P2.4   



ในสวนแสดงผลของ 7-SEGMENT โดยเราจะเลือกใช 7- SEGMENT แบบ COMMON 
CATHODE ซ่ึงจะทํางานแบบ Active Lowโดยจะใชทั้งหมด 4 หลัก เพือ่แสดงผลของน้ํานมววัที่ได 
และจะแสดงออกในหนวย กิโลกรัม เพื่อใหงายตอการวิจยัปริมาณน้ํานมกับสูตรอาหาร 7- 
SEGMENT ทั้ง 4 ตัวนี้จะถูกควบคุมโดย ไมโครคอนโทรลเลอร ซ่ึงจะใชพอรต P2.0 P2.1 P2.2 และ 
P2.3 ตามลําดับ เปนตวัควบคุม โดยไฟเลี้ยงของสวนแสดงผลทั้งหมด จะใชไฟกระแสตรง +5 
โวลท  

 
รูป 3.1 แสดงวงจรการทํางานทั้งหมด 

 
รูป 3.2 แสดงสวนของ7- SEGMENT แบบ COMMON CATHODE 

 
รูป 3.3 แสดงสวนของ LED แทนการทํางานของสวิตช Start, Stop และ Sensor 

 
รูป 3.4 แสดงสวนของ LED แทนการทํางานของ Sensor ทั้ง 3 ระดับ 

                          
รูป 3.5 แสดงสวนของ LED แทนการทํางานของSUPPLY ของระบบ 



3.1 ข)    สวนของ Sensor 
 ในสวนของ Sensor นี้เราไมไดใชเซนเซอรชนิดเดยีวกับระบบเดิม แตจะเปน Sensor ที่เรา
สรางขึ้นเองโดยประยุกตจากวงจรวัดระดบัน้ําโดยเราจะใส ความตานทาน และตอวงจรเพิ่มเขาไป
เพื่อใหเหมือนกับเปนสวิตช โดยจะสงผลเขาไปสั่งการในสวนของไมโครคอนโทรลเลอร โดยจะสั่ง
การไปยังพอรต P1.3 เพื่อใหไมโครคอนโทรลเลอรรูวาระดับน้ํานมไดมาถึงในจุดที่มีน้ําหนัก
โดยประมาณ 0.2 กิโลกรัม ซ่ึงเมื่อไมโครคอนโทรลเลอรรับทราบคําสั่งแลวกจ็ะทํางานในสวน
ตอไปตามที่ไดออกแบบการทํางานไว ซ่ึง Sensor นี้จะอาศัยน้ําเปนสื่อกลางในการทํางานก็ตอเมื่อ
ขาทั้งสองของ Sensor อยูในน้ําที่เชื่อมตอกนั โดยในสวนของ LED แสดงผลการทํางานของ Sensor 
ซ่ึงมี 3 ตัว ประกอบดวยสีแดง สีเหลือง และสีเขียวตามลําดับ โดยเมื่อน้ํานมถึงระดบัใด สีของ LED 
ระดับนั้นก็จะสวางขึ้น โดยสีเขียวจะเปนจุดที่ต่ําที่สุด LED สีเหลืองจะเปนจุดที่อยูในระดับกลาง 
และ LED สีแดงจะอยูในระดับสูงสุดซึ่งเปนระดับที่เราตองการเพราะเปนระดับที่น้ํานมจะมนี้ําหนกั
ประมาณ 0.2 กิโลกรัม แตในการทํางานจริงเราไดตัดในสวน LED แสดงผล สีเหลืองและสีเขียว
ออกไปคงเหลอืแตเพียงสีแดง เนื่องจากเราตองการใหขนาดของแทง Sensor ที่จะเขาไปในกลองชั่ง
น้ํานมมี่ขนาดเล็ก เพื่อที่วาระบบสูญญากาศ จะไมร่ัวไหลออกมา นอกจากนี้เรายังไดทําการเพิ่ม ตัว
เก็บประจุ 0.1 ไมโครฟาหรัด เขาไปยังสวนของฮารดแวร เพื่อให Sensor ที่เราสรางขึ้นไมออนไหว
ตอการทํางานจนเกนิไป 
 

         
 
รูป 3.6 แสดงสวนของHard Ware ของ Sensor และแทง Sensor ที่จะนาํเขาไปในระบบเดิม 
 

 
 
 



3.1 ค) สวนควบคุมการทํางานของวาลวในระบบเดิมของเครื่องชั่ง 
 ในสวนนี้เราจะใช รีเลย 5 Contacts ขนาด 12 โวลท เปนตัวปอนกระแสไฟฟาใหไหลผาน
ขดลวดจํานวนหนึ่งเพื่อนําไปควบคุมวาลวในระบบเดิม โดยจะสงสัญญาณไฟขนาด 24 โวลทกระ
แสตรงเขาไปยังขดลวดในวาลวเพื่อเหนี่ยวนําใหเกดิสนามแมเหล็กดูดแทงเหล็กขึ้นมา วาลวกจ็ะ
สามารถทํางานได ในสวนของฮารดแวรเราจะตองเพิ่ม ไดโอด เบอร IN4001 เขาไปเพื่อปองกันการ
เหนีย่วนํากระแสยอนกลับจากวาลวเขาสูไมโครคอนโทรลเลอร เพื่อปองกันการรบกวนการทํางาน
ของไมโครคอนโทรลเลอร เพราะหากถาเราไมปองกันแลวไมโครคอนโทรลเลอรจะเกดิความ
ผิดพลาดในการทํางานหรือเกิดการError ขึ้นไดโดย รีเลยนี้จะถกูควบคุมโดยไมโครคอนโทรลเลอร
โดยจะใชพอรท P3.7 เปนตัวควบคุมการทํางาน 
 

      
รูป 3.7 แสดงสวนของHard Ware ของ รีเลย และวาลวที่จะควบคุมในระบบเดิม 
 

   
 

รูป 3.8 แสดงสวนของวาลวที่จะควบคุมในระบบเดิม 
 



3.2 การออกแบบวงจรสวนของ AT89S8252 
ในสวนของไมโครคอนโทรลเลอรนี้ จะใชคริสตอลความถี่ 11.0592 MHz เปนตัวกําเนิด

ความถี่และใชไฟเลี้ยงขนาด +5 โวลทซ่ึงเปนกระแสตรง โดยขาตาง ๆ ที่ใชมีดังนี ้
ก)พอรต0(P0.0-P0.7)ใชในการสง Data ไปยัง 7-SEGMENT ทั้ง 4 ตัว โดยจะเปน

ตัวกําหนดตวัเลขตาง ๆ ที่ตองการแสดงผลออกยัง 7- SEGMENT  
ข)พอรต1จะใช P1.0 เปนสวิตช Stop  P1.1 เปนสวิตช Start  P1.3 เปนสวนที่รับคําสั่งจาก 

Sensor เขามา และ RST(ขาที่ 9)จะเปนสวติช Reset  
ค)พอรต2(P2.0-P2.3) จะเปนสวนที่สงสัญญาณไฟฟาไปใหกับทรานซิสเตอร BC557 

เพื่อใหทรานซสิเตอร ควบคุมการทํางานของ 7- SEGMENT วาจะใหหลักใดตดิจะใหหลักใดดับ 
สวน P2.4 เปนตัวควบคุมการทํางานของ LED แสดงผลวารับ Sensor เขามา P2.5 เปนตัวควบคมุ
การทํางานของ LED แสดงผล Start และ P2.6 เปนตัวควบคุมการทํางานของ LED แสดงผล Stop 

ง)พอรต3(P3.7)เปนตวัควบคุมการทํางานของรีเลยเพื่อสงสัญญาณไฟฟาไปควบคมุการ
ทํางานเปดปดของวาลวในระบบเดิม 

ซ่ึงในโครงการนี้จะใชหนาที่พิเศษของพอรต 3 นี้ดวยคือ P3.0 และ P3.1 โดยจะนํามาเปน
สวนของการสงขอมูลระหวาง ไมโครคอนโทรลเลอรกับคอมพิวเตอร ในลักษณะการสื่อสารแบบ
อนุกรม ตามแบบ RS-232 ซ่ึงตองเพิ่มสวนของ Line Driver เพื่อใหแรงดันในการสื่อสารเปนไป
ตาม RS-232 โดยเลือกใช IC เบอร MAX 232 แตในโครงการนี้เราไมไดใชในสวนนี้ แตเราทําไว
เพื่อใหนํามาประยุกตใชในการทํา Data Base เพื่อเก็บขอมูลเขาสูคอมพิวเตอร สําหรับผูที่ตองการ
ศึกษาตอไป 

 
รูป 3.9 แสดงสวนของ Switch  ตางๆ ในการทํางาน 

 
3.3 การโปรแกรมไมโครคอนโทรลเลอร 

สําหรับการโปรแกรมการควบคุมการทํางานและการประมวลผลของวงจร จะใชภาษา 
Assembly ซ่ึงมีรายละเอียดการทํางานตามรูปของ Flow Chart ดังหนาถัดไปโดยจะใชโปรแกรม
Notepad ในการเขียนโปรแกรมและใชโปรแกรม Command prompt ในการ Command โปรแกรม
ใหเปน HEX file จากนั้นจะใชโปรแกรม WS8252V5 ในการโหลดโปรแกรมเขาสู
ไมโครคอนโทรลเลอร 



 
 
  
 

 
  
 
  
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 เริ่ม

    กําหนดคาเริ่มตนใหกับโปรแกรม 

 กดSTOP

เคลียรคาในหนวยความจําใหวาลวปด 

 กดSTOP

นําคาน้ํานมในหนวยความจําออกแสดงผลทาง 7-Segment 

กดSTART

   เคลียรคาในหนวยความจําทั้งหมด 

 กดSTOP

เปดตารางนําคาน้ํานมออกแสดงผลทาง7-Segment ทั้ง 4 หลัก 

   นําคาน้ํานมที่แสดงออกทาง 7-Segment ทั้ง 4 หลักเก็บลงบนหนวยความจํา 

กดSENSOR

 สั่งเปดวาลว 

  Delay จนกวาน้ํานมในทอวาลวจะไหลออกหมด 

 สั่งปดวาลว 

 Delay จนกวาน้ํานมในทอวาลวจะไมกระเด็นโดน SENSOR 

  เพิ่มคาตําแหนงในหนวยความจําเพื่อแสดงผลออกทาง7-Segment ตามลําดับ 



 
บทที่ 4 

การทดลองและผลการทดลอง 
4.1 การทดลองทางHardware รวมกับกลองชั่งน้ํานม 
ในการทดลองนี้เร่ิมตนดวยการทดลอง Hardware กอนโดยอาศัย Sensor ทําการสงสัญญาณ

เขามายังไมโครคอนโทรลเลอรและดูผลการทํางานของสวิตชตางๆ ที่ไดกําหนดวาสามารถทําตาม
วัตถุประสงคไดหรือไม และไมโครคอนโทรลเลอรนั้นสามารถประมวลผลคําสั่งไดตามที่กําหนด
ไวหรือไม 

ผลจากการทดลองในขั้นนี้พบวา Hardwareและ Software ที่ไดสรางขึ้นสามารถทํางานได
ตรงตามวัตถุประสงคที่เรากําหนดคือ เมื่อกดสวิตช Start  เครื่องควบคมุการชั่งที่เราไดสรางขึ้นก็จะ
เร่ิมทํางานโดยจะรอรับสัญญาณจาก Sensor เขามายังไมโครคอนโทรลเลอรทําการประมาลผล แลว
จึงสงสัญญาณไฟฟาขนาด +24 V กระแสตรงไปควบคุมการทํางานของวาลวและแสดงผลของ
น้ําหนกันมวัวผาน7-SEGMENT และ LED สีเขียว สวนทาง LED สีเหลืองจะแทนการทํางานของ
วาลว  เมื่อกดสวิตช Stop เครื่องควบคุมการชั่งที่เราไดสรางขึ้นก็จะหยุดการทํางานโดยไมสนใจ
สัญญาณจาก Sensor และแสดงผลการทํางานผานLED สีแดง  เมื่อกดสวิตช Reset เครื่อง
ควบคุมการชั่งที่เราไดสรางขึ้นก็จะเริ่มทํางานใหมทั้งหมดโดยเริ่มตนจากคาน้ําหนักที่ 0 กิโลกรัม 

สวนปญหาทีพ่บก็คือการกระเด็นของน้ํานมมาโดน Sensor ทําให Sensor เขาใจวาระดับ
น้ํานมไดมาถึงระดับที่กําหนดไว แตจริงๆแลวเปนเพยีงละอองน้ํานมที่กระเดน็มาโดนเทานัน้ ใน
การแกไขเราไดทําการแกไขสวนของโปรแกรมใหมี Delay ในการทาํงานของ Sensor คือใหหยดุ
การทํางานในชวงที่มีปญหาการกระเด็นของน้ํานมรอจนกวาปญหานีจ้ะหายไปจากระบบแลวจงึ
คอยทํางานตอตามปกต ิ นอกจากนี้แลวส่ิงที่ตองระวังเปนพิเศษก็คือการกระเดน็ของน้าํนมใน
ระหวางที่ทาํการทดลองมาถูกระบบที่สรางเชน สวิตช จะทําใหเกิดการShort กันของสวิตช ซ่ึงจะทาํ
ใหระบบที่สรางเขาใจวามีการกด สวิตช ขึ้นดังนัน้จงึจําเปนที่จะตองสรางกรอบใสระบบที่สราง 
โดยตองทําการปองกันการกระเด็นเขามาโดนของน้ํานม 

             
รูป 4.1แสดงเครื่องชั่งน้ํานมจากระบบเดิม ดานหนา และดานลาง 



       
 

รูป 4.2  แสดงการปรับปรุงสวนของเครื่องควบคุมที่เราสรางขึ้น 

    
รูป 4.3 แสดงเครื่องชั่งน้ํานมจากระบบเดิม    เปดฝาครอบดานบนและดานลาง 

 

  
รูป 4.4  แสดงเครื่องชั่งน้ํานมจากระบบเดิม  เซนเซอรและวาลว 

 

                 
รูป 4.5  แสดงระบบควบคุมใหมที่สรางขึ้น 



                
รูป 4.6  แสดงการติดตั้งระบบควบคุมใหมที่สรางขึ้นกับเครื่องชั่งน้ํานมจากระบบเดิมและ

การติดตั้ง Sensor  
4.2 การทดลองโดยการนําเครื่องควบคุมท่ีสรางขึ้นไปติดตั้งเขากับระบบจริง 
ก)จากการทดลองดังขอที่แลวเราไดทําการนําเครื่องควบคุมที่สรางขึ้นไปติดตั้งเขากบัระบบ 

เดิมที่ฟารมมีอยูเพื่อทดลองวาเครื่องควบคุมที่เราสรางขึ้นสามารถทํางานรวมกับระบบของฟารมได
หรือไม ซ่ึงจากการทดลองพบวามีความผิดพลาดในการทํางานเกิดขึน้โดยเกิดการ Error ขึ้นที่เครื่อง
ควบคุม เมื่อทาํการติดตั้งกับระบบการทํางานจริง  
 จากการแกปญหาพบวาทีเ่ครื่องควบคุมเกิดการ Error ขึ้นนั้น เปนผลเนือ่งมากจากสัญญาณ
รบกวนจากวาลว ที่เกดิการเหนี่ยวนาํยอนกลับเขาสูไมโครคอนโทรลเลอร ทําใหเกดิการ
ประมวลผลผิดพลาด ซ่ึงทางเราก็ไดแกไขโดยใสไดโอด(IN4001)เพื่อทําการกั้นกระแสที่เกิดจาก
การเหนีย่วนําของวาลวไมใหไหลเขาสูไมโครคอนโทรลเลอร 
 ข)หลังจากการที่เราไดแกปญหาแลวเราไดทําการนําเครือ่งควบคุมไปทดลองกับระบบเดิม
อีกพบวามีความผดิพลาดเกิดขึ้นโดยความผดิพลาดที่เกดิขึน้พบวาเปนผลมาจาก Sensor ที่เราสราง
ขึ้นมีความแปรปรวนในการทํางาน 
 จากการแกปญหาพบวา Sensor ที่เราไดสรางขึ้นนั้น ขาทั้งสองขางอยูใกลชิดกนัจนเกินไป
ทําใหงายตอการรบกวน ของน้ํานมในการทําใหสัญญาณไฟของทัง้สองขางเชื่อมตอกัน ในการ
แกปญหาเราไดทําการแยกขาทั้งสองขางของ Sensor  ออกจากกันโดยมีผนังของกลองชั่งน้ํานมเปน
ตัวกั้นระหวางขาทั้งสองของ Sensor เมือ่นําไปทดลองกับระบบเดิมก็พบวาระบบของเครื่องชั่งก็
สามารถทํางานไดตามวัตถุประสงคที่เราตองการ 

  
รูป 4.7  แสดงการแกปญหาของ Sensor โดยทําการเปลีย่นรูปแบบ 



 ค)ปญหาประการที่สามที่พบก็คือ จอแสดงผลทาง 7-SEGMENT มีความสวางไมเพียงพอ
ตอการมองเหน็ คือมีสวางเพียงพอตอการมองเห็นในทีม่ืดไดเปนอยางดีแตในที่สวางมองเห็นไดไม
ชัดเจนนัก 
 จากการแกปญหาเราไดทดลองแกทาง โปรแกรมโดยลดคา Delay ของการแสดงผลแต
พบวาไมไดชวยอะไรมากนัก เราจึงทําการถอดความตานทานของการแสดงผลบางสวนออก พบวา
สามารถทําให 7-SEGMENT เพิ่มความสวางขึ้นมาไดแตไมเพียงพอตอการมองเห็นในที่สวางมาก ๆ 
เราจึงไดทําการ สรางกลองขึ้นมาคลุม 7-SEGMENT ก็พบวาสามารถมองเห็นไดชัดเจนทั้งในที่
สวางและที่มืด 
 

   
 รูป 4.8  แสดงการแกปญหาของการแสดงผลทาง7-SEGMENT  

 จากการแกปญหาทั้งหมดทีก่ลาวมาขางตน เมื่อทําการนําเครื่องควบคุมที่สรางขึ้นที่ได
แกปญหาแลวไปติดตั้งเขากบัระบบจริง สามารถทํางานรวมกนัไดเปนอยางดแีละใหผลการทดลอง
ใกลเคียงกับเครื่องชั่งชนิดใหมที่ทางฟารมไดจัดซื้อมาแตเราไมสามารถวัดผลการทดลองโดยตรงได
เนื่องจาก ในระบบจริงจะเปนระบบสูญญากาศ ซ่ึงจะมีแรงดูดทําใหวาลวปดสนิทขึ้น น้ํานมเล็ดลอด
ผานไดนอยมากแตจะเปนเชนนี้เมื่อติดตั้งในระบบจริงเทานั้นซึ่งน้ํานมที่ไหลผานทั้งหมดจะถูก
สงไปเก็บยังถังรวม ทําใหไมสามารถรูไดวาน้ํานมที่ผานเครื่องชั่งของเรามีปริมาณตรงกับน้ํานมที่
วัดไดมากนอยเพียงใดเพราะเมื่อเรามาทําการทดลองโดยไมติดตั้งเขาสูระบบนั้น จะพบวาวาลวจะ
ปดไมสนิททําใหมีน้ํานมเล็ดลอดผานชองวาลวออกมาได ทําใหปริมาณของน้ํานมที่วัดไดมีความ
ไมแนนอนซึ่งในการทดลองนั้นเราไดทําการเทียบเคียงคาผลการทดลองที่ไดกับเครื่องชั่งชนดิใหม
ที่ทางฟารมไดจัดซื้อมาซึ่งก็พบวาใหผลที่ใกลเคียงกัน 
 
 
 
 



 
รูป 4.9  แสดงสภาพแวดลอมของฟารม มทส. 

 
รูป 4.10  ก) แสดงสภาพของระบบชั่งน้ํานมที่ฟารม มทส. ทําการซื้อมาติดตั้ง 

 
รูป 4.10  ข) แสดงสภาพของระบบชั่งน้ํานมที่ฟารม มทส. ทําการซื้อมาติดตั้ง 



  
รูป 4.10  ค) แสดงสภาพของระบบชั่งน้ํานมที่ฟารม มทส. ทําการซื้อมาติดตั้ง 

 
รูป 4.10 ง) แสดงสภาพของระบบชั่งน้ํานมที่ฟารม มทส. ทําการซื้อมาติดตั้ง 

 
รูป 4.11   ถังรวมน้ํานมทีไ่ดผานการชั่งน้ําหนักแลว 



 
รูป 4.12 ก) แสดงสภาพของระบบชั่งน้ํานม และเครื่องชั่งน้ํานมเดิม 

 

 
รูป 4.12 ข) แสดงสภาพของระบบชั่งน้ํานม และเครื่องชั่งน้ํานมเดิม 

 



 
รูป 4.13 แสดงเครื่องชั่งน้ํานมและเครื่องควบคุมของระบบเดิมซึ่งมีความเสียหายและใชการไมได
ในบางสวน 

             
 

 
รูป 4.14 ก) แสดงเครื่องควบคุมการชั่งน้ํานมที่เราสรางขึ้นโดยทําการติดตั้งกับเครื่องชั่งน้ํานมของ
ระบบเดิมเพื่อทดสอบความสามารถในการทํางานรวมกนั 



 
รูป 4.14 ข) แสดงเครื่องควบคุมการชั่งน้ํานมที่เราสรางขึ้นโดยทําการติดตั้งกับเครื่องชั่งน้ํานมของ
ระบบเดิมเพื่อทดสอบความสามารถในการทํางานรวมกนั 

   
 

 
รูป 4.14 ค) แสดงเครื่องควบคุมการชั่งน้ํานมที่เราสรางขึ้นโดยทําการติดตั้งกับเครื่องชั่งน้ํานมของ
ระบบเดิมเพื่อทดสอบความสามารถในการทํางานรวมกนั 



 
รูป 4.14 ง) แสดงเครื่องควบคุมการชั่งน้ํานมที่สรางขึ้นโดยทําการตดิตัง้กับเครื่องชั่งน้ํานมของ
ระบบเดิมเพื่อทดสอบความสามารถในการทํางานรวมกนั 
 

 
รูป 4.15 ก) แสดงการรีดน้ํานมเพื่อทดสอบความสามารถในการทํางานรวมกนัของระบบที่สราง
ขึ้นกับระบบเดิม 



  
รูป 4.15 ข) แสดงการรีดน้ํานมเพื่อทดสอบความสามารถในการทํางานรวมกนัของระบบที่สราง
ขึ้นกับระบบเดิม 

 
รูป 4.16 แสดงการทํางานรวมกันของระบบที่สรางขึ้นกับระบบเดิมโดยมีอาจารยและชางฝาย
เทคนิคของฟารมเปนผูทดสอบ 



 
รูป 4.17  แสดงเครื่องชั่งระบบใหมที่ทางฟารมจัดซื้อมาเพื่อทดแทนระบบเดิม โดยเปนระบบ 
Mechanic แทนที่ระบบเดิมที่เปน Electronic  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 



 
บทที่ 5 

บทวิจารณและบทสรุป 
 จากการที่ไดออกแบบสรางและทดสอบตามกระบวนการทดลองแลวทกุ ๆ ขั้นตอนที่ได
ปฏิบัติไป จะพบวาเกิดปญหามากมายในการปฏิบัติงาน เนื่องจากโครงการนี้ เปนโครงการที่เราตอง
คิดและออกแบบการทํางานเองทั้งหมด โดยอาศัยการประยุกตความรูที่ไดมาจากแหลงตาง ๆ เชน
ความรูที่ไดจาก Internet  หนังสือ และคําแนะนําบอกกลาวจากอาจารย ทานตาง ๆ  นอกจากนี้ระบบ
ที่เราไดสรางขึ้นนั้น ไมสามารถทํางานดวยตวัเองไดแตระบบที่เราสรางขึ้นจําเปนที่จะตองทํางาน
รวมกับระบบเดิมที่มีอยู ซ่ึงในระบบเดมินั้นมีหลายสวนที่เกิดความเสียหายและพวกเราจําเปนที่
จะตองสรางขึ้นมาใหมโดยวสัดุและอุปกรณที่เลือกใช เปนวัสดุอุปกรณที่เราเลือกเอง ไมไดยดึหลัก
กับอุปกรณเดมิที่เปนเชนนี้กเ็พราะวาเราตองการใหระบบที่เราสรางขึ้น มีตนทุนทีต่่ําสะดวกตอการ
ใชงาน งายตอการแกไขและมีความยืดหยุนตอการทํางาน ดวยเหตุนี้ทาํใหในการทดลองและผลการ
ทดลองไดเกดิปญหาตาง ๆ ขึ้น แตพวกเราก็สามารถแกปญหาใหลุลวงมาได 
 ขบวนการในการสรางเริ่มจาก ชุดไมโครคอนโทรลเลอรซ่ึงเราไดประยุกตใชความรูที่ได
จากการศึกษา จากที่ไดกลาวมาขางตน ในการสรางชุดควบคุม เร่ิมจากการซื้อวัสดทุี่ใชและใชเวลา
ในการออกแบบและสรางนานพอสมควร ตอมาเปนสวนของการเขยีนโปรแกรมเพื่อใหสอดคลอง
กับฮารดแวรทีเ่ราไดสรางขึ้นพบวามีปญหามากมายที่เกิดขึ้นเพราะการที่จะทําให ซอฟทแวรและ
ฮารดแวรทํางานรวมกนันั้น เปนเรื่องที่ยากซึ่งตองใชเวลาในการปรับปรุงแกไขอยูเปนเวลานาน
พอสมควร หลังจากนัน้เราไดทําการติดตั้งกับระบบจริงก็พบวามีปญหาตาง ๆ ที่เกิดขึ้นตามมา
มากมายในการทํางานใหสอดคลองกันระหวางระบบที่เราสรางขึ้นและระบบเดิมซึ่งเราไดแกไข
ระบบที่เราสรางขึ้นใหมีความยืดหยุนและสามารถทํางานรวมกับระบบเดิมไดเปนอยางด ี
 สําหรับงานที่ทําเพิ่มในเทอมนี้ก็มีสวนของการทําแผนวงจร การลงอุปกรณ และการ
ประกอบลงกลอง สวนในดานซอฟตแวรเราไดใชภาษา Assembly ในการออกแบบการทํางานของ
เราโดยไดมกีารปรับปรุงใหสอดคลองกับสิ่งที่เราตองการ และไดสรางสวิตชเชื่อมตอระหวาง
ฮารดแวรและตัวอุปกรณ เพือ่ใหมีความสะดวกในการใชงานขึ้น 
 ทั้งผูจัดทําโครงการนี้หวังวาจะมีการพัฒนาโครงการนี้ตอไป เนื่องจากระบบทีส่รางขึ้น
สามารถลดตนทุนในการสรางไดหลายเทามาก นอกจากนีย้ังเปนการประยกุตใชความรูที่มีอยู
แกปญหาไดจริง เพื่อสรางความมั่นใจและฝกทักษะการทาํงานเพื่อออกไปเผชิญกับโลกภายนอกได
ถึงแมวาเทคโนโลยีที่เราไดนํามาสรางขึ้นจะไมเปนเทคโนโลยีที่สูงมากและเปนที่สนใจของตลาด 



ดานเทคโนโลยีในปจจุบันแตอยางนอย มันก็สามารถแกปญหาและสรางสิ่งตาง ๆ ใหทํางานตาม
วัตถุประสงคที่เราตองการไดเปนอยางด ี
ขอเสนอแนะ 

 จากระบบที่สรางขึ้นไดทําการสรางสวนของการสื่อสารติดตอเขากับคอมพิวเตอร
โดยสรางในลกัษณะพอรตสือ่สารแบบอนุกรมตามแบบ RS-232 ซ่ึงไดเพิ่มสวนของ Line Driver 
เพื่อใหแรงดันในการสื่อสารเปนไปตาม RS-232 โดยเลือกใช IC เบอร MAX 232 แตในโครงการนี้
เราไมไดใชในสวนนี้ แตเราทําไวเพื่อใหมีการพฒันาประสิทธิภาพการทํางานใหสูงขึ้นโดยการ
นํามาประยกุตใชในการทํา Data Base เพื่อเก็บขอมูลเขาสูคอมพิวเตอร ซ่ึงจะใชการสงปริมาณ
น้ํานมผานพอรตสื่อสารแบบอนุกรมเขาคอมพิวเตอรโดยอัตโนมัติแทนการจดขอมลูซ่ึงเปนวิธีการที่
ทางฟารมใชอยู เพื่อเปนการเพิม่ความสะดวกในการจดัเก็บขอมูล การประมวลผลขอมูล และเปน
การประหยัดคนงานในการทีจ่ะตองคอยจดบันทึกผลของน้ําหนกัน้ํานมวัวที่ได ซ่ึงโดยปกตแิลว
จะตองมีคนงานอยางนอย 1 คนที่จะตองทาํหนาที่คอยจดบันทึกผลของน้ํานมที่ได นอกจากนีแ้ลวยงั
อาจทําการพัฒนาไปสูการควบคุมการทํางานของระบบแบบไรสาย หรือควบคุมการทํางานโดยผาน
ระบบ Internet ก็ได 
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กิตติกรรมประกาศ 

 โดยสาเหตุของการสนใจการทําโครงการนี้ขึ้นมาก็เนื่องจากทางกลุมผูจัดทํา มีความสนใจ
เกี่ยวกับเทคโนโลยีดานนี้อีกทั้งยังเปนการแกปญหาที่เกิดขึ้นจริงและเปนประโยชนตอฟารม และ
ทายที่สุดนี้ทางกลุมผูจัดทําโครงการนี้ขอขอบพระคุณ อาจารย ชาญชยั ทองโสภา ที่ใหคําปรึกษา
และใหความชวยเหลือในทกุดาน และขอขอบคุณเพื่อนทกุคนที่มีสวนชวยใหโครงการนี้สําเร็จได 
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