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การตั้งค่า Plateform IO ของ Visual Studio Code  
[env:esp32doit-devkit-v1]         // กำหนด Environment สำหรับบอร์ด ESP32 
platform = espressif32               // เลือกแพลตฟอรม์ ESP32 ของ Espressif 
board = esp32doit-devkit-v1      // ระบุรุ่นบอรด์ที่ใช้งาน 
framework = arduino                  // ใช้ Arduino Framework ในการพัฒนาโปรแกรม 
monitor_speed = 115200            // กำหนด Baud rate สำหรับ Serial Monitor ใช้ดูค่า Debug 
upload_speed = 115200              // กำหนดความเร็วในการอัปโหลดโปรแกรมลงบอร์ด 
upload_port = COM4                  // ระบุพอร์ตที่เชื่อมต่อกับ ESP32 
lib_deps =                                    // กำหนด Library ที่ต้องติดตั้งเพิ่มเติม 
    adafruit/Adafruit SSD1306          // Library สำหรับควบคุมจอ OLED SSD1306 
    adafruit/Adafruit GFX Library     // Library สำหรับแสดงผลกราฟิก 
    knolleary/PubSubClient                // Library สำหรับสื่อสาร MQTT 

  
uint64_t chipID;     // ตัวแปรเก็บหมายเลข Chip ID ของ ESP32 
uint32_t can_id;     // ตัวแปรเก็บหมายเลข CAN ID 
//---------------- ตั้งค่าเริ่มต้น ----------------// 
void setup() { 
// อ่าน Chip ID เพื่อกำหนด CAN ID ในการเลือกโปรไฟล์การชารจ์ 
  chipID = ESP.getEfuseMac();      Serial.print("Chip ID: ");      Serial.println(chipID, HEX); 
// ตรวจสอบ Chip ID เพื่อกำหนดหมายเลข CAN ID เพื่อประจำกล่องโปรไฟล์การชาร์จ 
  if (chipID == 0xF4D1B21AD6B8) { 
      can_id = 0x500;     
  } else if (chipID == 0x1CB2F8BD9E7C) { 
      can_id = 0x600; 
  } else if (chipID == 0xC0E4B09EFC08) { 
      can_id = 0x700; 
  } else if (chipID == 0x48BFD1BD9E7C) { 
      can_id = 0x800; 
  } else { 
      can_id = 0x000;   // กรณไีม่พบ Chip ID ที่กำหนด 
  }                } 
//---------------- อ่านค่าแรงดันจาก Dip Switch ----------------// 
int readVoltageSetting() { 
    int b1 = digitalRead(S1);   // อ่านสถานะสวติช์ S1 
    int b2 = digitalRead(S2);   // อ่านสถานะสวติช์ S2 
    int b3 = digitalRead(S3);   // อ่านสถานะสวติช์ S3 
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    // รวมค่าบิตจาก Dip Switch 
    int val = (b1 << 2) | (b2 << 1) | b3; 
// กำหนดค่าแรงดันตามตำแหน่งสวิตช์ 
    switch (val) { 
        case 0b000: return 12;      case 0b001: return 24; 
        case 0b010: return 36;      case 0b011: return 48; 
        case 0b100: return 60;      case 0b101: return 72; 
        case 0b110: return 84;      case 0b111: return 100; 
        default: return -1;   // กรณีอ่านค่าไมไ่ด ้
    } 
} 

 
//---------------- อ่านค่ากระแสจาก Dip Switch ----------------// 
int readCurrentSetting() { 
    int b4 = digitalRead(S4);   // อ่านสถานะสวติช์ S4 
    int b5 = digitalRead(S5);   // อ่านสถานะสวติช์ S5 
    int b6 = digitalRead(S6);   // อ่านสถานะสวติช์ S6 
    // รวมค่าบิตจาก Dip Switch 
    int val = (b4 << 2) | (b5 << 1) | b6; 
    // กำหนดค่ากระแสตามตำแหน่งสวิตช์ 
    switch (val) { 
        case 0b000: return 5;       case 0b001: return 10; 
        case 0b010: return 15;     case 0b011: return 20; 
        case 0b100: return 25;     default: return -1;   // กรณีอ่านค่าไม่ได ้
    } 
} 
//---------------- การส่งค่า CAN ID ด้วยโปรโตคอล CANopen ----------------// 
float voltage = 0.00;   // ตัวแปรเริม่ต้นเก็บคา่แรงดันไฟฟ้า 
float current = 0.00;   // ตัวแปรเริม่ต้นเก็บคา่กระแสไฟฟ้า 
 
void loop() { 
//---------------- สร้างข้อความ CAN ----------------// 
    twai_message_t tx_message; 
    tx_message.identifier = can_id;        // กำหนด CAN ID 
    tx_message.extd = 1;                        // ใช้ Extended ID ขนาด 29-bit CAN ID 
    tx_message.rtr = 0;                           // ส่งข้อมูลแบบปกติ (Data Frame) 
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    tx_message.data_length_code = 8;  // ส่งข้อมูลจำนวน 8 Byte 
 
//---------------- จัดเก็บข้อมูลลง Data ----------------// 
    memcpy(&tx_message.data[0], &voltage, 4);           // เก็บค่าแรงดัน (Voltage) 4 ไบต ์
    memcpy(&tx_message.data[4], &current, 4);           // เก็บค่ากระแส (Current) 4 ไบต ์
 
//---------------- ส่งข้อมูลผ่าน CAN ----------------// 
    if (twai_transmit(&tx_message, pdMS_TO_TICKS(100)) == ESP_OK) { 
        Serial.print("Sent CAN ID: 0x"); 
        Serial.print(can_id, HEX); 
        Serial.print(" V="); 
        Serial.print(voltage); 
        Serial.print(" A="); 
        Serial.println(current); 
    } else { 
        Serial.println("Failed to transmit");                        // กรณสี่งข้อมูลไมส่ำเรจ็ 
    } 
} 

 
 
 
void loop() { 
//---------------- การรับค่า CAN ID ด้วยโปรโตคอล CANopen ----------------// 
    twai_message_t rx_message; 
    float rx_voltage = 0.0;   // ตัวแปรเก็บค่าแรงดันที่รับมา 
    float rx_ampere  = 0.0;   // ตัวแปรเก็บค่ากระแสที่รับมา 
    uint32_t rx_id = 0;       // ตัวแปรเก็บ CAN ID 
//---------------- ตรวจสอบการรับข้อมูล ----------------// 
    if (twai_receive(&rx_message, pdMS_TO_TICKS(100)) == ESP_OK) { 
        rx_id = rx_message.identifier;      // อ่านค่า CAN ID          
        if (rx_message.data_length_code == 8) { 
// แปลงข้อมลูจาก Data เป็น float 
            memcpy(&rx_voltage, &rx_message.data[0], 4); 
            memcpy(&rx_ampere,  &rx_message.data[4], 4); 
// ตรวจสอบ CAN ID ของแต่ละกล่อง 
            if (rx_id == 0x500 || rx_id == 0x600 || rx_id == 0x700 || rx_id == 0x800) { 
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                Serial.print("Received from CAN ID: 0x"); 
                Serial.print(rx_id, HEX); 
                Serial.print(" V="); 
                Serial.print(rx_voltage); 
                Serial.print(" A="); 
                Serial.println(rx_ampere); 
            } else { 
                Serial.print("Unknown CAN ID: 0x"); 
                Serial.println(rx_id, HEX); 
            } 
        } else { 
            Serial.println("Invalid data length");      // ข้อมูลไมค่รบ 8 Byte 
        } 
    } else { 
        Serial.println("No data received");            // ไม่พบข้อมูลที่รับเข้ามา 
    }  delay(2000);                                              // หน่วงเวลาก่อนวนลูปรอบถัดไป 
} 
//---------------- ตั้งค่าการเชื่อมต่อ WiFi และ MQTT ----------------// 
void setup() { 
    setupWiFi(); // เชื่อมต่อเครือข่าย WiFi 
    // กำหนด MQTT Server และ Port 
    client.setServer(mqtt_server, 1883); 
} 
void loop() { 
//---------------- ตรวจสอบการเช่ือมต่อ MQTT ----------------// 
    if (!client.connected()) { 
        reconnectMQTT(); // เชือ่มต่อ MQTT ใหม่กรณีหลุด 
    } 
    client.loop(); // รักษาสถานะการเชื่อมต่อ MQTT 
 
//---------------- ตรวจสอบข้อมูล CAN ----------------// 
    if (dataReceived) { 
        // สร้างข้อความ JSON สำหรับส่ง MQTT 
        String payload = "{"; 
        payload += "\"can_id\":\"" + String(rx_id, HEX) + "\","; 
        payload += "\"voltage\":" + String(rx_voltage) + ","; 
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        payload += "\"current\":" + String(rx_ampere); 
        payload += "}"; 
 
//---------------- ส่งข้อมูลไปยัง MQTT Broker ----------------// 
        if (client.publish(mqtt_topic, payload.c_str())) { 
            Serial.println("MQTT message sent");                     // ส่งข้อมูลสำเร็จ 
        } else { 
            Serial.println("Failed to send MQTT message");    // ส่งข้อมลูไม่สำเร็จ 
        } 
    } 
    delay(5000); // หน่วงเวลา 5 วินาทีก่อนวนลูปรอบถัดไป 
} 

 


