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บทคัดยอ 

 ปจจุบันหลักการทํางานโดยอาศัยการเกดิดอปเปอรยังคงมีประโยชนมากมาย เชน ตํารวจใช
ในการจับความเร็วของผูขับรถบนถนนโดยการสงคลื่นแสงอินฟาเรดออกไปตามถนน  แลวเมือ่
คล่ืนนั้นกระทบกับวัตถุซ่ึงกค็ือรถนั่นเอง  เครื่องก็จะสามารถตรวจเช็คไดวาคลื่นที่สงออกไปกับ
คล่ืนที่รับกลับมาแตกตางกันมากเทาไหร และจากหลักการที่วานี้มกีารนํามาประยุกตใชงานไดอีก
เปนจํานวนมาก เชนใชดักจบัวัตถุซ่ึงมีความเร็วไมมากนกัอาจจะเปนผูบุกรุกเขามาในบานเรือนหรือ
ปองกันสัตวเขามาในอาณาเขต โดยการสงคลื่นที่มีความถี่ต่ําประมาณ 17 KHz แตคล่ืนขนาดนีย้ังสงู
มากเกินกวาทีหู่คนจะไดยินซึ่งจะไมสงผลรบกวนแตอยางได และในอีกวิธีที่ไดนํามาทําการศึกษา 
คือ การเปด-ปด ไฟอัตโนมัติ ซ่ึงใชไดทั้งในบานและที่ทํางาน เชน เมื่อเจาของบานเปดประตเูมื่อ
กลับมาถึงบานหรืออาจเปนไฟตามถนนทีเ่ปด-ปด อัตโนมัติ เมื่อมีผูคนเดินผานเปนตน 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 ข

กิตติกรรมประกาศ 
  

คุณความดีอันใดที่เกิดจากโครงงานฉบับนี้ ขอมอบแดบิดา มารดา และครอบครัวของ
ขาพเจา ผูที่คอยหวงใย ใหโอกาส ใหกําลังใจ และใหการสนับสนุนทางการศึกษามาโดยตลอด 

โครงงานเลมนี้สามารถสําเร็จลุลวงไปไดดวยดี เนื่องจากไดรับความกรุณาจากอาจารยที่
ปรึกษา อาจารย.ดร.ชาญชัย  ทองโสภา ที่ใหความชวยเหลือในการใหแนวคิด ใหขอเสนอแนะที่เปน
ประโยชนและ การดูแลเอาใจใสติดตามงาน ช้ีแนะแนวทางการแกไขปญหาและขอบกพรองที่
ขาพเจามองขาม ตลอดจนฝกฝนและสนับสนุนขาพเจาใหมีความสามารถในการทําโครงงานจน
สามารถนําเสนอผลงานใหเปนที่รูจักและยอมรับได 
 
ขอขอบพระคุณผูที่เกี่ยวของอื่นๆดังนี ้
 ขอขอบคุณอาจารยประจําสาขาวิศวกรรมโทรคมนาคมทุกทาน ที่ส่ังสอนใหความรูขาพเจา
มาโดยตลอด 
 ขอขอบคุณ คุณมณีรัตน ทุมพงษ เลขานุการการประจําสาขาวิศวกรรมโทรคมนาคม ที่ให
ความสะดวกในการติดตอกบัอาจารย  

ขอขอบคุณคุณประพล จาระตะคุ วิศวกรประจําอาคารเครื่องมือ 3 ที่ชวยเปนธุระติดตอการ
เบิกจายคาอุปกรณตางๆ รวมไปถึงการประสานงานการขอใชเครื่องมือที่อาคารเครื่องมือ 3 ดวย  

ขอขอบคุณ พี่ๆ นักศึกษาปริญญาโท วิศวกรรมโทรคมนาคมทุกคนที่ใหการสนับสนุน และ
ทายที่สุดเพื่อนนักศึกษาสาขาวิศวกรรมโทรคมนาคมทุกคนที่เปนกําลังใจใหมาโดยตลอด 
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บทท่ี1 
บทนํา 

1.1 กลาวนํา 
ในปจจุบนัหลักการทํางานของดอปเปอรมีบทบาทกับชีวติประจําวนัของผูคนมากขึ้นจาก

การประยกุตใชรังสีอินฟาเรดซึ่งโดยสวนใหญจะใชในการตรวจจับความเคลื่อนไหวโดยการสง
คล่ืนที่แสงอินฟาเรดออกไปและเมื่อคล่ืนนัน้กระทบกับวตัถุแลวจะสะทอนกลับมาเครื่องก็จะเช็คได
วาเกดิความแตกตางระหวางคลื่นที่สงไปและคลื่นรับกลับมาเทาไหร และวิธีการนี้ ใชหลักการทีว่า
คล่ืนใดๆ ก็ตาม ที่เคลื่อนที่ตามออกไป  ถาหากไปกระทบกับวัตถุนัน้อยูกับที่ คล่ืนทีส่ะทอนกลับมา
จะมีคาเทาเดิม แตถาวัตถุนั้นเกิดการเคลื่อนไหว คล่ืนที่สะทอนกลับมาจะมีความถี่สูงขึ้น หรือลดลง 
ตามแตทิศทางของการเคลื่อนที่ของวัตถุนัน้ ซ่ึง เราสามารถอธิบายเปนสูตรไดวา 

fR= fS ×   [VM / (VM± VO)]...............** 
โดยที่ fR    คือ ความถี่ที่ไดจากการสะทอนกลับมาของคลื่น 
          fS    คือ ความถี่จากตนกําเนดิ 
         VM  คือ ความเร็วคล่ืนเสียงในอากาศขณะอณุภูมิ 70 ˚ ฟาเรนไฮตที่ระดับน้ําทะเล มี   
        คาประมาณ 1,119 ฟุต/วินาท ี
          VO  คือ  ความเร็วของวัตถุที่กําลังเคลื่อนที่ขณะคลืน่วิ่งไปกระทบ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี 1.1  ภาพคลื่นจากวัตถุที่เคลื่อนที่ไปทางซายซึ่งจะใหความถี่สูง 
และทางขวาจะมีความถี่ที่ต่ํากวา 
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1.2 วัตถุประสงคของโครงงาน 
1.2.1 เพื่อศึกษาและออกแบบการทําวงจร ใหเหมาะสมกบัการสงสัญญาณติดตอระหวางมนุษยหรือ 
         วัตถุและสัญญาณตรวจจับความเคลื่อนไหว 
1.2.2 เพื่อศึกษาโปรแกรม Protel 99 SE,C++,ASSEMBLY ในการออกแบบและสงการควบคุมโดย 
         ไมโครคอนโทรลเลอรที่ควบคุมการเปด-ปดของไฟ โดยกําหนดใหมีการเคลื่อนไหวของ 
         ส่ิงของที่จะทําใหชุดตรวจจับเริ่มทํางาน และพัฒนาโปรแกรมใหงายแกการใชงาน 
1.2.3 เพื่อศึกษาสถาปตยกรรมของไมโครโปรเซสเซอร สวนประกอบของระบบหนวยความจํากับ 
         การรับขอมูลเขาออก การเชื่อมตอ การขัดจังหวะ และการทําโปรแกรม 
1.2.4 เพื่อศึกษาโปรแกรมภาษา Assembly, C++ ในการควบคุมไมโครคอนโทรลเลอรที่ใชในการ 
          ควบคุมการเปด- ปดไฟ และเพื่อสามารถนําโปรแกรมทั้ง 2 สวนคือ C++, Protel 99 SE  
          และ Assembly มาใชรวมกัน  
1.2.5 เพื่อศึกษาการทํางานและการควบคุมลําโพงเสียงแหลม 
1.2.6 เพื่อรวบรวมความรูที่ไดศึกษาจากภาคทฤษฎี มาใชในการทํางานไดจริง 
 
1.3 ขอบขายของโครงงาน 
1.3.1 ออกแบบและสรางวงจรเปด-ปดไฟฟาและวงจรตรวจจับความเคลื่อนไหว 
1.3.2 ทําการติดตั้งลําโพงเสียงแหลม กับอปุกรณสงสัญญาณคําสั่ง และทดสอบการทํางานโดยใช  
         งานที่ความถี่ต่ําประมาณ 17 กิโลเฮริตซ 
1.3.3 ออกแบบและติดตั้งบอรดควบคุมการสงขอมูลคําสั่ง และเชื่อมตอกับวงจรทีใ่ชควบคุมการเปด 
          ปดไฟ 
1.3.4 ออกแบบและติดตั้งบอรดควบคุมการรับขอมูลคําสั่ง 
1.3.5 ทดสอบการสงสัญญาณระหวางบอรดควบคุมการสงขอมูลกับบอรดควบคุมการรับขอมูลโดย 
         ใชภาษา Assembly , C++ เขียนโปรแกรมควบคุมการเปด – ปด ไฟ 
1.3.6 เขียนโปรแกรมโดยใชภาษา Assembly , C++  ส่ังงานไมโครคอนโทรลเลอรเพื่อรับสัญญาณ 
          คําสั่งในการควบคุมการเปด – ปด ไฟ 
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1.4 ขั้นตอนดําเนินงาน 
ตอนที่ 1 
1) ศึกษาตํารา และคนหาขอมูล 
2) ปรึกษาอาจารยที่ปรึกษาโครงงานเพื่อวางแผนการจัดทาํโครงการ 
3) นําเสนอโครงการเพื่อพิจารณาอนุมัต ิ
4) ศึกษาการใชงานชุดวงจรกันขโมยจากคลื่นไมโครเวฟ 
5) ศึกษาการทาํงานและการใชงานระบบ 
6) จัดเตรยีมวสัดุอุปกรณและวัสดุตางๆ 
7) ติดตั้งวงจรพรอมทดสอบการทํางาน 
8) ทดสอบการทํางานของวงจร 
9) ออกแบบและสรางฮารดแวรของชุดภาคสง 
10) เขียนโปรแกรมควบคุมฮารดแวรทดสอบการทํางานของภาคสงดวยไมโครคอนโทรลเลอรโดย
การสงขอมูลไปที่ผูใหบริการ 
11) โปรแกรมควบคุมการรับสงขอมูลระหวางเครื่องผูใหบริการกับเครื่องผูใชบริการ 
12) โปรแกรมควบคุมการรับสงขอมูลผานทางคอมพิวเตอรสูชุดแสดงผลภายนอก 
13) ออกแบบและประกอบบอรดแสดงสถานะพรอมทัง้โปรแกรมควบคุมการแสดงสถานะดวย 
      ไมโครคอนโทรลเลอร 
14) ทดสอบและแกไขการทาํงานของโครงการในตอนที ่1 
 
ตอนที่ 2  
1) ศึกษาตําราและคนหาขอมูล 
2) ปรึกษาอาจารยที่ปรึกษาโครงการเพื่อวางแผนและจัดทําโครงการ 
3) นําเสนอโครงการเพื่อพิจารณาอนุมัต ิ
4) จัดเตรยีมอปุกรณและวัสดุตางๆ 
5) ออกแบบวงจรพรอมกับทดสอบการทํางาน 
6) ประกอบวงจรอัตโนมัติเขากับบอรดเครื่องสง 
7) โปรแกรมควบคุมฮารดแวรดวยไมโครคอนโทรลเลอร 
8) ทดสอบและแกไขการทํางานของโครงการ 
9) จัดทํารายงานของโครงการ 
10) สรุปและประเมินผล 
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1.5 ผลท่ีคาดวาจะไดรับ 
1.5.1 ไดเรียนรูทฤษฎีการออกแบบวงจรโดยการใชโปรแกรม Protel 99 SE ,Circuit Maker ในการ 
          สงและรับสัญญาณ 
1.5.2 ไดเรียนรูการใชโปรแกรม C++,Assembly เพื่อนําไปใชงานจริง 
1.5.3 ไดเรียนรูการทําบอรดวงจรไมโครคอนโทรลเลอร วิธีการควบคมุในการใชงานจริง 
1.5.4 ไดเรียนรูการเขียนโปรแกรมควบคมุไมโครคอนโทรลเลอรโดยใชภาษา Assembly,C++  
1.5.5 ไดเรียนรูการทํางานและควบคุมการเปด – ปด ไฟ 
1.5.6 สามารถนําผลงานที่ไดไปชวยในชวีิตประจําวนัได 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



บทท่ี 2 
ทฤษฎีและหลักการพื้นฐาน 

 
2.1 กลาวนํา 
 จากสมการขางตน ใชไดกบัคลื่นทุกชนิด เพียงแตเปลี่ยนตรงจดุความเร็วของคลื่นจากตน
กําเนิดใหตรงกับชนิดของคลื่นเทานั้น เชน ถาเปนเรดาร คล่ืนที่ใชเปนคลื่นแมเหล็กไฟฟา  
( คล่ืนวิทยุ ) ก็ตองแทน Vs ดวย 186,300 ไมล/วินาที ( ตองเปลี่ยนหนวยของความเร็วคล่ืนใหตรง
กับความเรว็ของวัตถุดวย ) สําหรับโครงงานนี้ใชความเร็วไมสูงนัก อาจจะเปนผูบุกรุกในบานเรือน 
หรือปองกันสตัวเขามาในอาณาเขต ดังนั้นจึงใชคล่ืนที่สงออกไปในความถี่ต่ํา คือประมาณ 17 KHz 
แตคล่ืนความถี่ขนาดนี้กย็ังสูงเกินกวาที่หคูนจะไดยนิ 
 

 
รูปท่ี 1.2 ภาพแสดงการสงคลื่นและการสะทอนกลับของคลื่นที่ใชในการจับความเร็วรถยนต 

 
2.2 ทฤษฎีการสะทอนกลับของคลื่น 

fR = fS ×   [VM ÷  (VM± VO)]...............** 
หรืออาจจะเทยีบไดกับสูตร  
 

                                                                   ...........1 

                                    ............2 
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                           ...............3 
 

โดยที่      f0 = ความถี่แหลงกาํเนิด 
                       fr  = ความถี่ของ เครื่องตรวจวัด 
                 , , vs, r = ความเร็วจากแหลงกําเนิดถึงเครื่องตรวจวัด 

                v = ความเร็วของคลื่น 
                                  vo = ความเร็วจากแหลงกําเนิดไปยังเครื่องตรวจวัด 
 
จากสมการ ** สามารถแสดงคาผลตางของความถี่ที่สะทอนกลับได โดยใหอัตราการเดินของคนที่
เดินไดสูงสุด จะไดประมาณ 7 ไมล / ช่ัวโมง หรือ 10 ฟุต / วินาที ดังตัวอยางตอไปนี้ 
 

fR =   fS ×   [VM ÷  (VM± VO)] 
แทนคา จะได 
    fR =   17,000 ×  [1,119 ÷ (1,119 -10)] 
         =   17,153.9 Hz 
        เมื่อคนเคลื่อนที่เขามาใกลแหลงกําเนิดเสียง 
                               

              fR =  17,000 ×  [1,119 ÷ (1,119 + 10)] 
     =  16,849.4 Hz 

      เมื่อคนเคลื่อนที่ออกจากแหลงกําเนิดเสียง 
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2.3 หลักการทํางาน 
  จากบล็อกไดอะแกรมรูปที่ 1 ในภาคสงใช ไอซีเบอร 555 เปนตัวกําเนิดความถี่ขนาด 17 
กิโลเฮิรตซ 
 

 
 

รูปท่ี 1 แสดงบล็อกไดอะแกรมการทํางานของเครื่องดักจับความเคลื่อนไหว 
 
แลวสงใหภาคแบบจายคลื่นผาน VR5 เพือ่ลดทอนกําลังลงตามสมควร  สําหรับภาคการจายคลื่นนี้ 
ใชเพิ่มจํานวนจุดสงใหมากขึน้ เพื่อเพิ่มพืน้ที่ในการดักจับใหมากขึ้นถาหากจะนําเครื่องนี้ไปใชใน
บริเวณไมกวางมากก็ตัดภาคนี้ออกไปได แลวนําสัญญาณไปเขาทีภ่าคขยายสุดทายกอนออกลําโพง
ดวยเหตุทีใ่ชความถี่เพียง 17 กิโลเฮริตซ นี้เอง  ทําใหสามารถใชลําโพงทวิตเตอรธรรมดาได 
 ทางภาครับก็ใชลําโพงทวิตเตอรเปนตัวรับสัญญาณที่สะทอนกลับมาเชนกนั  แตระดบัของ
สัญญาณที่รับกลับมานี้ต่ํามาก  คือ ประมาณ 700 ไมโครโวลต  จากยอดถึงยอดเทานั้น  ดังนั้นจึง
ตองผานวงจรขยายและเมื่อดูจากบล็อกไดอะแกรมจะเหน็วาสัญญาณที่รับกลับมาจะไมเพยีงแตมี
ความถี่สูง ( 17 กิโลเฮริตซ ) เทานั้น แตยังมคีวามถี่ต่ําขี่อยูบนยอดและทีด่านลางดวย  ซ่ึงดูคลายกลับ 
สัญญาณ AM  
  
 
 
 
 
 



บทท่ี 3 
การออกแบบและการสรางเครื่องดักจับความเคลื่อนไหว 

 

3.1 กลาวนํา 

 
รูปท่ี 2 แสดงวงจรของภาคสง 

ในรูปที่ 2 เปนวงจรของภาคสงซึ่งจะกําเนิดความถี่ออกมาที่ 17 กิโลเฮิรตซ ความถี่นี้ถูก
กําหนดโดยคาของ C26 , R20 และ VR6 สําหรับ C26 นี้ถาจะใหเครื่องมีเสถียรภาพดี ควรใชแบบโพลีส
ไตรีน เอาตพุตที่ไดจะออกทีข่า 3 ของ IC6 แลวสงผาน C23 และ R19 ไปใหภาคจายคลื่นประกอบดวย 
IC5 , C20 และ C18 รวมกันเปนวงจรขยายสญัญาณเพื่อจายคลื่นใหกับชดุขับสุดทายอกีหลายๆชุด   

 

                                 
 
รูปท่ี 3 แสดงวงจรของภาคขยายสุดทายของภาคสง สามารถตอเพิ่มไดหลายชุด ถาตองการพื้นที่ให
ครอบคลุมมากขึ้น 
             จากรูปที่ 3 แสดงวงจรขยายภาคสุดทายกอนออกลําโพง ถาตองการใหพืน้ทีท่ี่จะดกัจับกวาง
ขึ้นก็ตอเพิ่มอกี 3-4 ชุด 

1 

2 

3 
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รูป
ที่ 4
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รูปที่ 4 เปนวงจรภาครับสัญญาณที่ผานเขามาทางลําโพง SP1 จะถกูปรับอิมพีแดนซ และ
สงผานดวย T1 ซ่ึงมีอิมพีแดนซขนาด 8 โอหม : 1000 โอหม เพื่อใหเหมาะกับอนิพตุของ IC1 ซ่ึงเปน
ออปแอมปเบอร LM301 IC1 ถูกจัดวงจรเปนแบบอัตราการขยายสูง ประมาณ 100 เทา และเปนแบบ
แบนดพาสที่ความถี่ 16.5 กิโลเฮิรตซ ดวยความชวยเหลือของอุปกรณตางๆ คือ R7 , R8 , C8 , C9 , R9 
, R10 , C6 และ C10  

เมื่อไดความถีใ่นขนาดทีต่องการแลว ก็สงไปขยายอกีครั้งหนึ่งดวย IC2  ที ่ IC2 นี้ สามารถ
ปรับอัตราการขยายได ดวย VR2  ที่ IC2 นี้ ก็จะมกีารกรองความถี่อีกครั้งเพื่อความแมนยํา แลวจงึ
สงไปดีเทคที่ D1 และ D2 ก็จะไดสัญญาณความถี่ต่ําจากการเคลื่อนไหวของวัตถุ 
เมื่อไดคล่ืนความถี่ต่ํามาแลว แตขนาดยังเล็กมาก คือเพียง 100 มิลลิโวลตจากยอดถึงยอดเทานั้น จึง
ตองขยายดวย IC3 อีกครั้ง IC3 นี้ จัดวงจรเปนแบบขยายความถี่ต่ํา ตั้งแต 15 ถึง 200 เฮิตรซ และมี 
VR4 ไวปรับความไวดวย เพือ่ใหเหมาะสมกับสถานที่ที่ใชงาน 
 ความถี่ต่ําที่ออกจาก IC3 ถูกทําใหเปนไฟตรงขนาดประมาณ 4 โวลตดวย D3 และ D4 เพื่อสงใหกับ
ไอซีชมิททริกเกอรแบบ TTL เบอร 7414 และ เปนอนิเวอรตเตอรดวย ดังนั้นขณะที่ยังไมมกีาร
เคลื่อนไหวเกดิขึ้นก็จะไมมแีรงดันที่อินพตุของ IC4/2 เปนสถานะ “0” เอาตพุตที่ขา 2 จึงเปนสถานะ 
“1” ทําให LED1 ไมครบวงจรจึงยังไมติด ตอเมื่อมกีารเคลื่อนไหว กจ็ะทําให IC4/2 เกิดมกีาร
เปลี่ยนแปลงทาํให  LED1 ติดสวาง จนกระทั่งการเคลื่อนไหวสิ้นสุดลง 

เอาตพุตสวนหนึ่งจาก IC4/2 ถูกสงไปให IC4/1 เพื่อนําไปเขาวงจรแจงสัญญาณตางๆ เชน 
อาจจะเปนไซเรน หรือจุดอนิพุตของเครื่องกันขโมยกไ็ดดูไดจากในรูปที่ 5 รูป ก. เปนวงจรสงเสียง
เตือนธรรมดา เสียงจะเงียบเมื่อการเคลื่อนไหวสิ้นสุดลง 
รูป ข. เปนวงจรที่ใชตอพวงกับวงจรกันขโมย ที่ซ่ึงอาจจะมีอยูแลว โดยพิจารณาเอาขั้วของรีเลย ณ 
ตําแหนงหนาสัมผัสที่เหมาะสมไปใชงาน 
สวนรูป ค. เปนวงจรทีใ่ช SCR เปนตวัทําใหรีเลยตดิคาง หลังจากสัญญาณอินพุตหยุดไปแลว  
 
 

 
      (ก) 

 
 

จากเครื่องดักจับ 
ความเคลื่อนไหว 
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(ข) 
 

 
(ค) 

 
รูปท่ี 5 แสดงแนวทางในการตอเอาทพุตของเครื่องไปควบคุมอุปกรณตางๆ 

 
 

 
 

 
รูปท่ี 6 แสดงลายทองแดงบนแผนวงจรพิมพของภาคสงและการวางอุปกรณดานบน 

ตอไปเขาอินพุต 
ของเครื่องกันขโมย 

จากเครื่องดักจับ 
ความเคลื่อนไหว 
 

จากเครื่องดักจับ 
ความเคลื่อนไหว 
 

ตอเปนสวิทชให 
ออดหรือไซเรน 

กดเพื่อรีเซต 
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รูปท่ี 8 แสดงลายทองแดงบนแผนวงจรพิมพและวงจรของภาคจายไฟ 
 
3.2  การสราง 

ขั้นแรก เตรียมแผนวงจรพมิพ ซ่ึงก็ไดออกแบบสายไวแลวทั้งภาครับ ภาคสง และภาค
จายไฟ ในรูปที่ 6,7 และ  8 ตามลําดับ 

เนื่องจากวงจรนี้ออกแบบใหมีความไวมาก ฉะนั้นสายสญัญาณตางๆควรใชสายชีลด และ
หมอแปลงควรใชแบบดี คือมีแผนทองแดงหุม เพื่อปองกันสนามรั่วไหล เพราะความถี่ 17 เฮิรตซนี้ 
หูคนเราจะไมไดยนิเสียง แตหากวาใชหมอแปลงหรือาวงสาย A.C.  ไมถูก อาจมีสัญญาณ 50 เฮิรตซ 
เหนีย่วนําไปยงัภาคขยายของภาคสงได เปนเหตใุหมีเสยีงดังออกมารบกวน ลําโพงที่ใชเปนลําโพง
เสียงแหลมธรรมดา ควรติดตั้งใหหางกัน วัดจากศูนยกลางของกันและกัน ประมาณ "3 - 3(1/2)" 



 17

สําหรับเครื่องตนแบบใชลําโพง 3 นิ้วคร่ึง  8 โอหม 30 วัตต ยี่หอ FOSTER ถาหาไมไดก็ใชลําโพง
เสียงแหลมขนาดวัตตต่ําลงกไ็ด เมื่อไดมาแลวกน็ํามาตัดขอบเหล็กออก วางหางกัน 3 นิ้วคร่ึง ตาม
รูปที่ 10  

หมอแปลง T1 มีอิมพีแดนซ 1,000 โอหมตอ 8 โอหม ถาหาซื้อยากกอ็าจใชเอาตพตุทราน
ฟอรเมอรที่ใชในวิทยุ AM ที่มี 5 ขา ทางดานที่มี 2 ขา ใหตอกับ SP2 สวนอีกดานหนึ่งที่มี 3 ขา ขา
กลางไมใชใหตัดทิ้งไปไดเลย แลวตอขาที่เหลือเขากับวงจร 

การลงกลองควรแยกแผนวงจรพิมพของภาครับและสง ออกใหหางกัน และสายสัญญาณ
ตางๆอยาเดินรวมกัน เพราะอาจรบกวนกันเองได 

 
 

 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี 9 การแสดงการวางลําโพงในดานหนาของกลอง 

 
 
รูปท่ี 10 แสดงตําแหนงการวางเครื่องไวในหองขนาด 5 x 8 เมตร จะเหน็วาหนัหนาเครื่องไปทาง      
              ประตูและหนาตาง 

โตะ 

เกาอี้ 

เตียง 
ตู 

เครื่องที่ติดตั้ง โทรทัศน 

ประตู 

หนาตาง 

3 ½ “ 
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3.3 การออกแบบและการสราง 
 จากการออกแบบโดยโปรแกรม C++  ไดหลักการดังนี ้
 

#include<8051.h> 
/***********DELAY50M**********/ 
void time(unsigned char fiftyms) 
{ 
unsigned char x; 
for(x=0;x<fiftyms;x++) 
{ 
TH0 = 0x4c; 
TL0 = 0x00;  
TF0 = 0; 
TR0 = 1; 
while(TF0==0); 
TR0 = 0; 
} 
} 
/*************INTO**********/ 
void inter0() interrupt 0 
{ 
P1_7 = 1; 
time(200); 
time(200); 
time(200); 
time(200); 
time(200); 
time(200); 
time(200); 
time(200); 
time(200); 
time(200); 
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} 
/***********MAIN*************/ 
main() 
{ 
IT0 = 1; 
IE = 0x81; 
while(1) 
{ 
P1_7 = 0; 
} 
} 
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รูปท่ี 11 แสดงวงจรและการวางอุปกรณทางดานบนของชุดควบคุมโดยไมโครคอนโทลเลอร 
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3.4 การปรับแตง 
เมื่อประกอบอปุกรณทุกสวนหมดแลว ก็ตรวจดูอีกครั้งใหแนใจวาถูกตองทั้งหมดแลว ปรับ 

VR1,VR2,VR3,VR4,VR5 และ VR7 ไวตําแหนงตรงกลาง แลวเปดเครื่องจะไดยินเสียงหวีดจาก SP2 
ของภาคสง ถามีเครื่องวัดความถี่ใหวดัที่ขา 3 ของ IC5 แลวปรับ VR6 ใหไดความถี่ 17 เอิรตซ
โดยประมาณ หรือใกลเคียงมากที่สุด แตถาไมมีเครื่องวัดความถี่ใหคอยๆปรับจนกระทั่งเสียงหวีด
คอยๆลดลงจนกระทั่งไมไดยิน แลวหยุดปรับทันทีพออนุโลมไดวาไดความถี่ 17 เฮิรตซแลว 

จากนั้นปรับภาครับ โดยใชโวลตมิเตอรตั้งที่ยานไฟตรง 10 โวลต วัดที่ขา 6 ของ IC1 แลว
ปรับ VR1 จนกระทั่งได 5.25 โวลต สวน IC2 ก็เชนกัน ใหปรับที่ VR2  จนไดแรงดนัที่ขา 6 เทากับ 
5.25 โวลต ตอมาก็วัดที่ขา 6 ของ IC3 แลวปรับ VR3 ใหได 6 โวลต 

ตอจากนัน้ใหโบกมือผานหนาเครื่อง LED จะตองติดสักครูเมื่อวัตถุเคลื่อนไหวหยดุแลว 
LED จะดับไปเอง แตถา กรณีที่ 1 หลอดดบัไมติดเลย ใหลองปรับ VR4 ดู ถายังไมมีผลใหปรับ VR6

ใหม กรณีที่ 2 หลอดติดไมยอมดับใหลองหยดุการเคลื่อนไหวสักครู ถายงัไมดับใหปรับ VR4 จน
หลอดดับ สําหรับ VR4 ใชปรับความไวของวงจร ถาปรับไวเกนิไป เพียงกระดาษที่โดนลมปลิวก็
สามารถตรวจจับได  VR6 และ VR7 ใชปรับความถี่และกําลังสงของวงจร ไมจําเปนตองติดตั้งนอก
กลองก็ได จะใชเปนตัวตานทานปรับคาไดแบบเกือกมากไ็ด 
 

 
 

รูปท่ี 12 แสดงการตอแบตเตอรี่  เพื่อสํารองการทํางานเมือ่ไฟดับหรือถูกตัดไฟ 
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3.5 การนําไปใชงาน 
เนื่องจากเอาตพุตของวงจรนี ้จะมแีรงดันเปลี่ยนแปลงจาก 0 เปน +5v เมื่อมีการเคลื่อนไหว

ของวัตถุผานในระยะตรวจจบัเทานั้น เราจึงตองนําแรงดันนี้ไปขับวงจรอื่นๆอีก เปนการประยกุต
นําไปใชเพื่อใหการใชงานกวางยิ่งขึ้น 

รูปที่ 9 เปนการตอแบตเตอรี่สํารองเมื่อไฟดับ B1 จะจายไฟแทน แตเมือ่ไฟบานมาตามปกติ 
B1 จะไดรับการประจุทีละนอยอยูตลอดเวลา 
 
3.6 การติดตั้ง 

เนื่องจากเครื่องนี้มีรัศมีการใชงานจํากดั แตสําหรับหองขนาด 5*8 เมตร สามารถตรวจจับ
ไดอยางสบาย รูปที่ 11 เปนตัวอยางการติดตั้งในขนาด 5*8 เมตร สําหรับหองที่กวางมาก อาจ
จําเปนตองติดตั้งเครื่องสงมากกวา 1 เครือ่ง การติดตั้งในรถยนตควรติดที่ที่วางดานหลัง เพราะ
สามารถควบคุมภายในรถไดทั้งคัน 
 
 
 
 
 
 
 
 



บทท่ี 4 
การทดสอบการทํางานและผลการทดสอบการทํางาน 

 
4.1 กลาวนํา 

 เนื้อหาในสวนนี้จะกลาวถึงการทดสอบการทํางานของเครื่องดักจับความเคลื่อนไหว 
รวมถึงวงจรที่ไดทําการออกแบบจากบทที่ 3 และการวิเคราะหผลการทดสอบการทํางานของเครื่อง
ถึงความคลาดเคลื่อน และประสิทธิภาพการทํางานของโครงงานนี้ดวย 
 
4.1.1  การออกแบบแผนวงจรโดย PROTEL 99 SE 
ขั้นท่ี1  ทําการออกแบบวงจรใหไดตามภาพที่แสดงขางลางนี้ 
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4.2 สรางหมอแปลงขนาด 220 V/ 0-12 500 mA 

 
 

 
 

4.3 เชื่อมวงจรสงสัญญาณ 
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4.4 เชื่อมตอวงจรภาครับสัญญาณ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

4.5  เขียนโปรแกรมความคมุโดย โปรแกรมC++ แลวเชื่อมตอลงไปยงับอรดควบคุม 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
4.6 เชื่อมตอลําโพงเสียงแหลม ขนาด 8 Ohm 
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4.7 ผลการทดลอง 
 

ภาคสงสัญญาณ 
 

 
รูปท่ี 1ก ตําแหนงที่ 1 

 
รูปท่ี 1ข ตําแหนงที่ 2 
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รูปท่ี 1ค ตําแหนงที่ 3 
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ภาครับสัญญาณ 
 

 
รูปท่ี 2ก ตําแหนงที่1 

 

 
รูปท่ี 2ข ตําแหนงที่ 2 
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รูปท่ี 2ค ตําแหนงที่ 3 

 
รูปท่ี 2ง ตําแหนงที่ 4 
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รูปท่ี 2จ ตําแหนงที่ 5 

 

 
รูปท่ี 2ฉ ตําแหนงที่ 6 
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รูปท่ี 3ก 

 

 
 

รูปท่ี 3ข 
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รูปท่ี 3ค 
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4.8 วิจารณผลการทดลอง  
 

จากรูปที่ 3ก  คาที่แสดงผลความถี่ที่ไดจากวงจรดักจับความเคลื่อนไหว จะใหคาความถี่ต่ํา
ที่ประมาณ 17-18 กิโลเฮิรต ซ่ึงตรงตามคาทางทฤษฎี ที่วา เครื่องดักจบัความเคลื่อนไหวจะสง
คล่ืนความถี่ต่ําออกมา ประมาณ 17 กโิลเฮิรต และจะสงคลื่นกลบัเมื่อมีวัตถุหรือส่ิงมีชีวิต
เคลื่อนที่ผาน ดวยความถี่ที่ต่าํกวาระบบวงจรจึงเริ่มการทาํงาน ดังแสดงในภาพที่ 3ข และ 3ค 
คือ ไฟจะเปดอัตโนมัติ และเมื่อเวลาผานไปประมาณ 20 วินาที ไฟจะปดอัตโนมัต ิ

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



บทท่ี 5 
บทสรุปและขอเสนอแนะ 

 
บทสรุป 

โครงงานฉบับนี้เปนการนาํเสนอการแกปญหาเรื่องการควบคุมการเปด–ปด ไฟอตัโนมัติ
ในที่มืดขณะทีม่ีวัตถุหรือส่ิงมีชีวิตเคลื่อนที่ผาน โดยอาจจะนําไปประยุกตใชกับการเปด–ปด ไฟใน
ที่สาธารณะที่ตองการประหยัดไฟได ซ่ึงการทํางานทั้งหมดนี้เกิดจากปรากฏการณที่เรียกวา ดอป
เปลอร นับวาเปนประโยชนกับชีวิตประจําวันของมนษุยมากขึน้ ผสมผสานกับการคิดคนและ
พัฒนาอยูอยางตอเนื่องของมนุษย 

และเมื่อนําไปใชงานจริง จะเห็นวาใชงานไดเปนอยางดี 
 

ขอเสนอแนะ 
 สําหรับการทํางานของวงจรนี้โดยสวนมากจะไมคอยมีปญหา แตถาหากตองการการทํางาน
ที่มีประสิทธิภาพ จึง ควรออกแบบ และสรางวงจรอยางถูกวิธี และเลือกใชอุปกรณที่ไดมาตรฐานซึ่ง
มีราคาไมแพงมากนัก และมีการนําวงจรที่เสร็จสมบูรณ บรรจุในกลองที่ปลอดภัยจากอุณหภูมิที่
เปยกชื้นและอันตรายจากสัตวตาง ๆ 

 
 

 



 
 
 

ภาคผนวก 
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ตัวอยางโปรแกรมที่ใชในการออกแบบ 
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 ผลจากการออกแบบโดยโปรแกรม ASSEMBLY ไดผลการออกแบบดังนี ้
 
;-------------------------------------------------------- 
; File Created by SDCC : FreeWare ANSI-C Compiler 
; Version 2.5.4 #1174 (Nov 26 2005) 
; This file generated Mon Aug 28 14:47:16 2006 
;-------------------------------------------------------- 
 .module test 
 .optsdcc -mmcs51 --model-small 
  
;-------------------------------------------------------- 
; Public variables in this module 
;-------------------------------------------------------- 
 .globl _main 
 .globl _inter0 
 .globl _time 
 .globl _CY 
 .globl _AC 
 .globl _F0 
 .globl _RS1 
 .globl _RS0 
 .globl _OV 
 .globl _F1 
 .globl _P 
 .globl _PS 
 .globl _PT1 
 .globl _PX1 
 .globl _PT0 
 .globl _PX0 
 .globl _RD 
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 .globl _WR 
 .globl _T1 
 .globl _T0 
 .globl _INT1 
 .globl _INT0 
 .globl _TXD 
 .globl _RXD 
 .globl _P3_7 
 .globl _P3_6 
 .globl _P3_5 
 .globl _P3_4 
 .globl _P3_3 
 .globl _P3_2 
 .globl _P3_1 
 .globl _P3_0 
 .globl _EA 
 .globl _ES 
 .globl _ET1 
 .globl _EX1 
 .globl _ET0 
 .globl _EX0 
 .globl _P2_7 
 .globl _P2_6 
 .globl _P2_5 
 .globl _P2_4 
 .globl _P2_3 
 .globl _P2_2 
 .globl _P2_1 
 .globl _P2_0 
 .globl _SM0 
 .globl _SM1 
 .globl _SM2 
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 .globl _REN 
 .globl _TB8 
 .globl _RB8 
 .globl _TI 
 .globl _RI 
 .globl _P1_7 
 .globl _P1_6 
 .globl _P1_5 
 .globl _P1_4 
 .globl _P1_3 
 .globl _P1_2 
 .globl _P1_1 
 .globl _P1_0 
 .globl _TF1 
 .globl _TR1 
 .globl _TF0 
 .globl _TR0 
 .globl _IE1 
 .globl _IT1 
 .globl _IE0 
 .globl _IT0 
 .globl _P0_7 
 .globl _P0_6 
 .globl _P0_5 
 .globl _P0_4 
 .globl _P0_3 
 .globl _P0_2 
 .globl _P0_1 
 .globl _P0_0 
 .globl _B 
 .globl _ACC 
 .globl _PSW 
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 .globl _IP 
 .globl _P3 
 .globl _IE 
 .globl _P2 
 .globl _SBUF 
 .globl _SCON 
 .globl _P1 
 .globl _TH1 
 .globl _TH0 
 .globl _TL1 
 .globl _TL0 
 .globl _TMOD 
 .globl _TCON 
 .globl _PCON 
 .globl _DPH 
 .globl _DPL 
 .globl _SP 
 .globl _P0 
;-------------------------------------------------------- 
; special function registers 
;-------------------------------------------------------- 
 .area RSEG    (DATA) 
_P0 = 0x0080 
_SP = 0x0081 
_DPL = 0x0082 
_DPH = 0x0083 
_PCON = 0x0087 
_TCON = 0x0088 
_TMOD = 0x0089 
_TL0 = 0x008a 
_TL1 = 0x008b 
_TH0 = 0x008c 
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_TH1 = 0x008d 
_P1 = 0x0090 
_SCON = 0x0098 
_SBUF = 0x0099 
_P2 = 0x00a0 
_IE = 0x00a8 
_P3 = 0x00b0 
_IP = 0x00b8 
_PSW = 0x00d0 
_ACC = 0x00e0 
_B = 0x00f0 
;-------------------------------------------------------- 
; special function bits 
;-------------------------------------------------------- 
 .area RSEG    (DATA) 
_P0_0 = 0x0080 
_P0_1 = 0x0081 
_P0_2 = 0x0082 
_P0_3 = 0x0083 
_P0_4 = 0x0084 
_P0_5 = 0x0085 
_P0_6 = 0x0086 
_P0_7 = 0x0087 
_IT0 = 0x0088 
_IE0 = 0x0089 
_IT1 = 0x008a 
_IE1 = 0x008b 
_TR0 = 0x008c 
_TF0 = 0x008d 
_TR1 = 0x008e 
_TF1 = 0x008f 
_P1_0 = 0x0090 
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_P1_1 = 0x0091 
_P1_2 = 0x0092 
_P1_3 = 0x0093 
_P1_4 = 0x0094 
_P1_5 = 0x0095 
_P1_6 = 0x0096 
_P1_7 = 0x0097 
_RI = 0x0098 
_TI = 0x0099 
_RB8 = 0x009a 
_TB8 = 0x009b 
_REN = 0x009c 
_SM2 = 0x009d 
_SM1 = 0x009e 
_SM0 = 0x009f 
_P2_0 = 0x00a0 
_P2_1 = 0x00a1 
_P2_2 = 0x00a2 
_P2_3 = 0x00a3 
_P2_4 = 0x00a4 
_P2_5 = 0x00a5 
_P2_6 = 0x00a6 
_P2_7 = 0x00a7 
_EX0 = 0x00a8 
_ET0 = 0x00a9 
_EX1 = 0x00aa 
_ET1 = 0x00ab 
_ES = 0x00ac 
_EA = 0x00af 
_P3_0 = 0x00b0 
_P3_1 = 0x00b1 
_P3_2 = 0x00b2 
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_P3_3 = 0x00b3 
_P3_4 = 0x00b4 
_P3_5 = 0x00b5 
_P3_6 = 0x00b6 
_P3_7 = 0x00b7 
_RXD = 0x00b0 
_TXD = 0x00b1 
_INT0 = 0x00b2 
_INT1 = 0x00b3 
_T0 = 0x00b4 
_T1 = 0x00b5 
_WR = 0x00b6 
_RD = 0x00b7 
_PX0 = 0x00b8 
_PT0 = 0x00b9 
_PX1 = 0x00ba 
_PT1 = 0x00bb 
_PS = 0x00bc 
_P = 0x00d0 
_F1 = 0x00d1 
_OV = 0x00d2 
_RS0 = 0x00d3 
_RS1 = 0x00d4 
_F0 = 0x00d5 
_AC = 0x00d6 
_CY = 0x00d7 
;-------------------------------------------------------- 
; overlayable register banks 
;-------------------------------------------------------- 
 .area REG_BANK_0 (REL,OVR,DATA) 
 .ds 8 
;-------------------------------------------------------- 
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; overlayable bit register bank 
;-------------------------------------------------------- 
 .area BIT_BANK (REL,OVR,DATA) 
bits: 
 .ds 1 
 b0 = bits[0] 
 b1 = bits[1] 
 b2 = bits[2] 
 b3 = bits[3] 
 b4 = bits[4] 
 b5 = bits[5] 
 b6 = bits[6] 
 b7 = bits[7] 
;-------------------------------------------------------- 
; internal ram data 
;-------------------------------------------------------- 
 .area DSEG    (DATA) 
;-------------------------------------------------------- 
; overlayable items in internal ram  
;-------------------------------------------------------- 
 .area OSEG    (OVR,DATA) 
;-------------------------------------------------------- 
; Stack segment in internal ram  
;-------------------------------------------------------- 
 .area SSEG (DATA) 
__start__stack: 
 .ds 1 
 
;-------------------------------------------------------- 
; indirectly addressable internal ram data 
;-------------------------------------------------------- 
 .area ISEG    (DATA) 
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;-------------------------------------------------------- 
; bit data 
;-------------------------------------------------------- 
 .area BSEG    (BIT) 
;-------------------------------------------------------- 
; paged external ram data 
;-------------------------------------------------------- 
 .area PSEG    (PAG,XDATA) 
;-------------------------------------------------------- 
; external ram data 
;-------------------------------------------------------- 
 .area XSEG    (XDATA) 
;-------------------------------------------------------- 
; external initialized ram data 
;-------------------------------------------------------- 
 .area XISEG   (XDATA) 
 .area HOME    (CODE) 
 .area GSINIT0 (CODE) 
 .area GSINIT1 (CODE) 
 .area GSINIT2 (CODE) 
 .area GSINIT3 (CODE) 
 .area GSINIT4 (CODE) 
 .area GSINIT5 (CODE) 
 .area GSINIT  (CODE) 
 .area GSFINAL (CODE) 
 .area CSEG    (CODE) 
;-------------------------------------------------------- 
; interrupt vector  
;-------------------------------------------------------- 
 .area HOME    (CODE) 
__interrupt_vect: 
 ljmp __sdcc_gsinit_startup 
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 ljmp _inter0 
;-------------------------------------------------------- 
; global & static initialisations 
;-------------------------------------------------------- 
 .area HOME    (CODE) 
 .area GSINIT  (CODE) 
 .area GSFINAL (CODE) 
 .area GSINIT  (CODE) 
 .globl __sdcc_gsinit_startup 
 .globl __sdcc_program_startup 
 .globl __start__stack 
 .globl __mcs51_genXINIT 
 .globl __mcs51_genXRAMCLEAR 
 .globl __mcs51_genRAMCLEAR 
 .area GSFINAL (CODE) 
 ljmp __sdcc_program_startup 
;-------------------------------------------------------- 
; Home 
;-------------------------------------------------------- 
 .area HOME    (CODE) 
 .area CSEG    (CODE) 
__sdcc_program_startup: 
 lcall _main 
; return from main will lock up 
 sjmp . 
;-------------------------------------------------------- 
; code 
;-------------------------------------------------------- 
 .area CSEG    (CODE) 
;------------------------------------------------------------ 
;Allocation info for local variables in function 'time' 
;------------------------------------------------------------ 
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;fiftyms                   Allocated to registers r2  
;x                         Allocated to registers r3  
;------------------------------------------------------------ 
;E:/MICROC~1/test/test.c:3: void time(unsigned char fiftyms) 
; ----------------------------------------- 
;  function time 
; ----------------------------------------- 
_time: 
 ar2 = 0x02 
 ar3 = 0x03 
 ar4 = 0x04 
 ar5 = 0x05 
 ar6 = 0x06 
 ar7 = 0x07 
 ar0 = 0x00 
 ar1 = 0x01 
;     genReceive 
 mov r2,dpl 
;E:/MICROC~1/test/test.c:6: for(x=0;x<fiftyms;x++) 
;     genAssign 
 mov r3,#0x00 
00104$: 
;     genCmpLt 
;     genCmp 
 clr c 
 mov a,r3 
 subb a,r2 
;     genIfxJump 
; Peephole 108.a removed ljmp by inverse jump logic 
 jnc 00108$ 
; Peephole 300 removed redundant label 00114$ 
;E:/MICROC~1/test/test.c:8: TH0 = 0x4c; 
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;     genAssign 
 mov _TH0,#0x4C 
;E:/MICROC~1/test/test.c:9: TL0 = 0x00;  
;     genAssign 
 mov _TL0,#0x00 
;E:/MICROC~1/test/test.c:10: TF0 = 0; 
;     genAssign 
 clr _TF0 
;E:/MICROC~1/test/test.c:11: TR0 = 1; 
;     genAssign 
 setb _TR0 
;E:/MICROC~1/test/test.c:12: while(TF0==0); 
00101$: 
;     genNot 
 mov c,_TF0 
 cpl c 
 clr a 
 rlc a 
;     genIfx 
 mov r4,a 
; Peephole 105 removed redundant mov 
;     genIfxJump 
; Peephole 108.b removed ljmp by inverse jump logic 
 jnz 00101$ 
; Peephole 300 removed redundant label 00115$ 
;E:/MICROC~1/test/test.c:13: TR0 = 0; 
;     genAssign 
 clr _TR0 
;E:/MICROC~1/test/test.c:6: for(x=0;x<fiftyms;x++) 
;     genPlus 
;     genPlusIncr 
 inc r3 
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; Peephole 112.b changed ljmp to sjmp 
 sjmp 00104$ 
00108$: 
 ret 
;------------------------------------------------------------ 
;Allocation info for local variables in function 'inter0' 
;------------------------------------------------------------ 
;------------------------------------------------------------ 
;E:/MICROC~1/test/test.c:17: void inter0() interrupt 0 
; ----------------------------------------- 
;  function inter0 
; ----------------------------------------- 
_inter0: 
 push acc 
 push b 
 push dpl 
 push dph 
 push (0+2) 
 push (0+3) 
 push (0+4) 
 push (0+5) 
 push (0+6) 
 push (0+7) 
 push (0+0) 
 push (0+1) 
 push bits 
 push psw 
 mov psw,#0x00 
;E:/MICROC~1/test/test.c:19: P1_7 = 1; 
;     genAssign 
 setb _P1_7 
;E:/MICROC~1/test/test.c:20: time(200); 
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;     genCall 
 mov dpl,#0xC8 
 lcall _time 
;E:/MICROC~1/test/test.c:21: time(200); 
;     genCall 
 mov dpl,#0xC8 
 lcall _time 
;E:/MICROC~1/test/test.c:22: time(200); 
;     genCall 
 mov dpl,#0xC8 
 lcall _time 
;E:/MICROC~1/test/test.c:23: time(200); 
;     genCall 
 mov dpl,#0xC8 
 lcall _time 
;E:/MICROC~1/test/test.c:24: time(200); 
;     genCall 
 mov dpl,#0xC8 
 lcall _time 
;E:/MICROC~1/test/test.c:25: time(200); 
;     genCall 
 mov dpl,#0xC8 
 lcall _time 
;E:/MICROC~1/test/test.c:26: time(200); 
;     genCall 
 mov dpl,#0xC8 
 lcall _time 
;E:/MICROC~1/test/test.c:27: time(200); 
;     genCall 
 mov dpl,#0xC8 
 lcall _time 
;E:/MICROC~1/test/test.c:28: time(200); 
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;     genCall 
 mov dpl,#0xC8 
 lcall _time 
;E:/MICROC~1/test/test.c:29: time(200); 
;     genCall 
 mov dpl,#0xC8 
 lcall _time 
; Peephole 300 removed redundant label 00101$ 
 pop psw 
 pop bits 
 pop (0+1) 
 pop (0+0) 
 pop (0+7) 
 pop (0+6) 
 pop (0+5) 
 pop (0+4) 
 pop (0+3) 
 pop (0+2) 
 pop dph 
 pop dpl 
 pop b 
 pop acc 
 reti 
;------------------------------------------------------------ 
;Allocation info for local variables in function 'main' 
;------------------------------------------------------------ 
;------------------------------------------------------------ 
;E:/MICROC~1/test/test.c:34: main() 
; ----------------------------------------- 
;  function main 
; ----------------------------------------- 
_main: 
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;E:/MICROC~1/test/test.c:36: IT0 = 1; 
;     genAssign 
 setb _IT0 
;E:/MICROC~1/test/test.c:37: IE = 0x81; 
;     genAssign 
 mov _IE,#0x81 
;E:/MICROC~1/test/test.c:38: while(1) 
00102$: 
;E:/MICROC~1/test/test.c:40: P1_7 = 0; 
;     genAssign 
 clr _P1_7 
; Peephole 112.b changed ljmp to sjmp 
 sjmp 00102$ 
; Peephole 259.a removed redundant label 00104$ and ret 
; 
 .area CSEG    (CODE) 
 .area CONST   (CODE) 
 .area XINIT   (CODE) 
 
 

ซ่ึงจะเหน็ไดวาการออกแบบโดยโปรแกรม C++ จะงายตอการออกแบบมากกวา 
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