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บทที่ 1 
บทนํา 

 
1.1 ความเปนมา 
 ในสถานการณปจจุบนั ความสูญเสียทั้งชีวิตและทรัพยสินจากการสํารวจหรือทํางานใน
พื้นที่เสี่ยงภัยยงัคงเกิดขึ้นอยูเสมอ เชนพื้นทีท่ี่มีการวางระเบิด เหมืองที่มโีอกาสถลม อาคารที่เคยถูก
ไฟไหมและเปนเขตที่ประชาชนหามเขา ฯลฯ  เปนการไมคุมคาอยางยิง่ถาจะเสี่ยงนําเจาหนาทีเ่ขาไป
สํารวจ การที่จะหลีกเลีย่งการนําเจาหนาที่เขาไปสํารวจสามารถใชเครื่องมือที่เขาไปรับภาพภายใน
พื้นที่เสี่ยงภัยแลวสงสัญญาณออกมาใหเจาหนาที่ที่อยูภายนอกพืน้ที่นัน้ ดังนั้นโครงงานนี้จึงได
จัดทําขึ้นเพื่อประดิษฐหุนยนตที่สามารถเคลื่อนที่ได และติดตั้งกลองวงจรปดไรสายทีต่ัวหุนยนต
เพื่อสงภาพกลบั ซ่ึงซอฟแวรที่ใชส่ังงานหุนยนตใหเคลื่อนที่และหันตวักลองถูกเขียนดวย Visual 
Basic และ ไมโครคอนโทรลเลอรที่ใชควบคุมภายในตัวหุนยนตใช MCS 51 ซ่ึงใชโปรแกรมภาษา 
Assembly ในการควบคุม และใชอุปกรณ RF รวมกับไมโครคอนโทรลเลอรเพื่อเชื่อมตอแบบไรสาย
ระหวางคอมพวิเตอรกับตวัหุน สวนกลองวงจรปดซึ่งมีชุดรับสงสัญญาณภาพแบบไรสายในตวัจะ
ถูกเชื่อมตอกับ TV Tuner ของคอมพิวเตอรเพื่อรับภาพมาแสดงที่ซอฟทแวร 

รูปที่ 1.1 แสดงหลักการทํางานของหุนยนตสํารวจ 
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1.2 วัตถุประสงค 
1.. เพื่อศึกษาโปรแกรม Visual Basicในการสงสัญญาณติดตอระหวางคอมพวิเตอรกับ
ไมโครคอนโทรลเลอรที่ควบคุมการเคลื่อนที่ของหุนยนต โดยกําหนดใหหุนยนตสามารถ
เคลื่อนที่ไปหนา ถอยหลัง เล้ียวซาย-ขวา รวมถึงบังคับกลองใหกม-เงยได และพัฒนา
รูปแบบโปรแกรมใหงายตอการใชงาน 
2.. เพื่อศึกษาโปรแกรมภาษา Assembly ในการควบคุมไมโครคอนโทรลเลอรที่ใชในการ
ขับเคลื่อนหุนยนตและเพื่อสามารถนําโปรแกรมทั้งสองสวนคือ Visual Basic และ 
Assembly มาใชงานรวมกนั 
3..เพื่อศึกษาสถาปตยกรรมไมโครโพรเซสเซอร สวนประกอบของระบบ หนวยความจํา 
การรับขอมูลเขาออก การเชือ่มตอ การขัดจังหวะ และการทําโปรแกรม  
4..เพื่อศึกษาและออกแบบการทํา Line coding ใหเหมาะสมกบัการสงสัญญาณติดตอ
ระหวางคอมพวิเตอรและตวัหุนยนต 
5..เพื่อศึกษาการทํางานและการควบคุมกลองวงจรปดไรสาย 
6..เพื่อรวบรวมความรูที่ไดศกึษาจากภาคทฤษฎี มาใชในการทํางานไดจริง 
 

1.3 ขอบขายของงาน 
1..ออกแบบและสรางตัวหุนยนต 
2..ออกแบบและติดตั้งบอรดวงจรการสงขอมูลคําสั่ง โดยสงผานคําสั่งจากคอมพิวเตอรไป
ยังบอรดควบคุม 
3..ออกแบบและติดตั้งบอรดรับขอมูลและคําสั่ง บอรดควบคุมการขับเคลื่อนและการหัน
กลองวงจรปด 
4.ทดสอบการสงสัญญาณระหวางบอรดควบคุมการสงขอมูลกับบอรดควบคุมการรับขอมูล
โดยใชภาษา Assembly 
5. เขียนโปรแกรม โดยใชภาษา Assembly  ส่ังงานไมโครคอนโทรลเลอรเพื่อรับสัญญาณ
คําสั่งในการควบคุมการขับเคลื่อนและการหันกลองวงจรปด 
6..สรางโปรแกรมการสงสัญญาณคําสั่งและรับสัญญาณภาพจากกลองวงจรปด โดยใช 
Visual Basic 
7. ทดสอบระยะการรับ-สงคําสั่งควบคุม และสัญญาณภาพ 
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1.4 ผลท่ีคาดวาจะไดรับ 
1. ไดเรียนรูทฤษฎีการทํา Line Coding ในการสงสัญญาณ 
2. ไดเรียนรูการโปรแกรม Visual Basic เพื่อการนําไปใชงานจริง 
3. ไดเรียนรูการทําบอรดวงจร ไมโครคอนโทรลเลอร วิธีการควบคุมในการใชงานจริง 
4. ไดเรียนรูการเขียนโปรแกรมควบคุมไมโครคอนโทรลเลอรโดยใชภาษา Assembly 
5. ไดเรียนรูการทํางานและการควบคุมกลองวงจรปดไรสาย 
6. สามารถนําโครงงานไปใชงานจริงไดโดยชวยในการสํารวจสถานที่โดยไมตองเสี่ยงใช 

มนุษย 
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บทที่ 2 
การออกแบบและการทํางานของหุนยนต 

 
2.1 การออกแบบ 
 คุณสมบัติของหุนยนตสํารวจที่ตองการเปนตัวแปรสําคญัตอการออกแบบ หรืออีกนัยหนึ่ง
คือคุณสมบัติของหุนยนตเปนโจทยและผูออกแบบจะตองตอบโจทยใหไดทุกอยางซึง่ผูออกแบบได
กําหนดคุณสมบัติของหุนยนตสํารวจไวดังนี้ 

1. สามารถเคลื่อนที่ไดอิสระบนพื้นผิวหลายประเภท 
การทํางานของหุนยนตสํารวจอาจเคลื่อนที่ทั้งบนพื้นผิวเรียบและขรุขระ คณะผูจดัทาํ
จึงออกแบบใหหุนยนตเคลือ่นที่โดยมีส่ีลอและสามารถขับเคลื่อนไดทั้งลอหนาและลอ
หลังเพื่อจะเหมาะสมกับการเคลื่อนที่ทั้งบนพื้นเรยีบและขรุขระ 

2. สามารถควบคุมแบบไรสายจากคอมพิวเตอรในระยะไกล 
การสั่งงานใหหุนยนตเคลื่อนที่ตามที่ผูใชงานตองการตองมีสวนที่ส่ังงานจาก
คอมพิวเตอรเชื่อมตอแบบไรสายกับสวนที่รับขอมูลจากคอมพิวเตอรแลวควบคุมการ
เคลื่อนที่ของหุนยนต ซ่ึงสวนควบคุมนี้ออกแบบโดยใชไมโครคอนโทรลเลอรเพื่อ
ขับเคลื่อนหุนยนต หนัและเงยกลอง  

3. สามารถรับภาพจากตวัหุนแลวสงกลับมายงัคอมพิวเตอรแบบไรสายในระยะไกลได 
สวนรับภาพเปนสวนที่สําคัญอีกสวนหนึ่งของหุนยนต ในสวนนี้จะใชกลองวีดีโอวงจร
ปดรับภาพ แลวสงสัญญาณแบบไรสายมาที่อุปกรณรับสัญญาณภาพจากนั้น  TV Tuner 
ที่ติดตั้งอยูที่คอมพิวเตอรจะรับภาพจากอุปกรณรับสัญญาณไรสายมาประมวลผลและ
แสดงในหนาจอของคอมพิวเตอร 

4. ขนาดของหุนยนตไมใหญจนเกินไปเพื่อทีจ่ะสามารถทํางานในพืน้ที่ทีจ่ํากัดได 
ในการปฏิบัติงานของหุนยนตสํารวจอาจตองทํางานในพืน้ที่แคบที่มนษุยไมสามารถ
เขาไปได เชน ชองแอร ทอน้ํา ซอกอาคาร ฯลฯ ซ่ึงหุนยนตสํารวจควรมีขนาดพอที่จะ
เขาไปสํารวจอยางสะดวก 
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2.2 การสรางอุปกรณสําหรับติดตั้งกับตัวหุนยนต 
2.2.1 ลอและยาง 
 ลอเปนวิธีที่นยิมที่สุดที่จะทาํใหหุนยนตเคล่ือนที่ ลอของหุนยนตมีหลายขนาดซึ่งม ี
หลักการเลือกคือใหเหมาะกบัขนาดของหุนยนต หรือแลวแตความตองการของผูออกแบบใหเหมาะ
กับการนําไปใชและน้ําหนักของตัวหุนดวย หุนยนตตวัเล็กควรมีเสนผาศูนยกลางของลอนอยกวา 2-
3 นิ้ว ขนาดกลางควรมีขนาดของเสนผาศูนยกลางใหญขึ้นประมาณ 7-8 นิ้ว การออกแบบแนวแปลก 
อาจตองการลอของจักรยาน ถึงแมวามีน้ําหนักเบาแตก็อาจมีการโซเซ ในที่นีหุ้นยนตสํารวจใน
โครงงานมีขนาดเล็กเพื่อใหสามารถทํางานในพืน้ที่ขนาดจํากัด จึงใชลอขนาดเสนผานศูนยกลาง 2 
นิ้ว เพื่อใหเหมาะกับขนาดตัวหุนและการนําไปใชงาน 
 หุนยนตสามารถมีจํานวนลอไดหลายลอ สวนใหญจะมสีองลอ ส่ีลอหรือหกลอ หุนยนตจะ
ทรงตัวบนลอของมนั ดวยลูกลอหรือแครเล่ือนหนึ่งถึงสองตัว แตเพื่อใหงายตอการออกแบบเกยีรจงึ
กําหนดใหหุนยนตสํารวจเคลื่อนที่โดยใชลอส่ีลอและเคลื่อนที่โดยขับเคลื่อนสี่ลอ (4x4WD)  
 ในการประดิษฐหุนยนตที่ใชแบตเตอรี่แรงดันไฟ 6 โวลต และมอเตอรกระแสตรงเพื่อ
ขับเคลื่อนตัวหุนยนต เมื่อมกีารใชชุดเกียรดวยแลวอัตราเร็วรอบจะนอยลง ดังนั้นการใชยางที่มี
น้ําหนกัเบาจะไดเปรียบหากตองการเดินหนาถอยหลังอยางรวดเร็วและเล้ียวซายขวาไดตามตองการ 
สวนลอที่มีหนากวางจะทําใหกนิแรงและแรงตานการหมุนจะเพิ่มมากขึ้น ไมเหมาะสมที่จะใช
รวมกับมอเตอรที่มีกําลังนอย เพราะยางที่มนี้ําหนกัมากจะเพิ่มภาระในการควบคุมหุนยนต 
 
2.2.2 มอเตอรและชุดเกียร 
 ในการเลือกมอเตอรชุดเกียรเพื่อเปนตนกําลังของกลไกนัน้จําเปนตองคาํนึงถึงความตาง
ศักย (โวลต), กําลังและจํานวนรอบที่จําเปน การประกอบและทิศทางการหมุนของแกน รวมไปถงึ
ขนาดของรถและการทํางาน (ภาระ) ส่ิงสําคัญอีกอยางหนึ่งในหัวขอนีค้ือความสัมพันธระหวาง
อัตราทด รอบหมุด และแรงบิด 
 การใชเพืองทีม่ีซ่ีฟนนอยกวาเพื่อขับเฟองที่มีฟนมากกวาจะทําใหรอบหมุนลดลง และ
แรงบิดเพิ่มมากขึ้น จํานวนของฟนมากขึ้นเทาไร รอบหมุนก็จะนอยลงเทานั้น แตแรงบิดจะเพิ่มมาก
ขึ้น แตถาหากใชรับภาระมากเกินกําลังจะทําใหเฟองเสียหายได 
 อัตราสวนระหวางจํานวนฟนของเพืองใหญตอจํานนวนฟนของเฟองเล็กเรียกวาอัตราทด 
สวนอัตราสวนระหวางเฟองตนแรงและเฟองตามเรียกวาอัตราหมุน 
 

อัตราทด = จํานวนฟนของเฟองใหญ/จํานวนฟนของเฟองเล็ก 
อัตราหมุน = จาํนวนฟนของเฟองตนแรง/จํานวนฟนของเฟองตาม 
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 ในกรณีที่มีจํานวนเฟองหลายตัวทํางานซอนกันหลายช้ัน สามารถคํานวณหาอัตราทดโดย
วิธีตอไปนี ้
 ตัวอยางเชน ชุดเกียรดังรูป  

 
รูปที่ 2.1 ตัวอยางการทดเฟองของมอเตอร 

 
 อัตราทดคือ(38/8)x(42/12)x(42/12)x(42/12) = 203.7 
 อัตราทดคือ 203.7 : 1 ,อัตราหมุนคือ 1/203.7 
           อัตราทดมีผลกับประสิทธิภาพหุนยนตเปนอยางมากซึ่งสามารถสงผลถึงการเคลื่อนที่ใน
สภาพพื้นผิวแบบตาง ๆ อัตราทดของเกียรจึงเปนสวนประกอบที่สําคัญมาก 
 หุนยนตสํารวจในโครงงานใชมอเตอร 4 ตัว ซ่ึงมีการทดเกียรทกุตัว โดยมอเตอรพรอมชุด
เกียร 2 ชุด ใชในการขับเคลือ่นลอ อีก 1 ชุดไวสําหรับการหันกม-เงย กลอง และในการหันกลองซาย
ขวาใชมอเตอรและชุดเกยีร 1 ชุด 
 
2.2.3 ลูกรอกและสายพาน 
 การสงแรงของรอกและสายพานนั้นจะประกอบดวยแกน 2 แกนที่อยูหางกัน สายพานจะ
สามารถสงแรงขยับไดดวยแรงเสียดทานและความลื่น แตในกรณีที่เพิม่แรงมากเกนิความจําเปนจะ
ทําใหสูญเสียความลื่นได 
 - ความสัมพันธระหวางขนาดของเสนผานศูนยกลางของรอกและรอบหมุน รอบหมนุของ
รอกนั้นสามารถหาไดจากความสัมพันธตามรูปที่ 2.2 กลาวคือ อัตราสวนระหวางขนาด
เสนผาศูนยกลางรอกตนกําลัง D1 และขนาด เสนผานศูนยกลางรอกตาม D2 กับจํานวนรอบหมนุ
ของรอกแตละตัว N1, N2 
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รูปที่ 2.2 ความสัมพันธระหวางขนาดของเสนผานศูนยกลางของรอกและรอบหมุน 

 
 จากสมการจะเห็นไดวาเมื่อรอกตนกําลังซึ่งมีขนาดเล็กกวาขับรอกตามที่มีขนาดใหญกวาจะ
ทําใหรอกตามมีความเร็วนอยกวา แตหากรอกตนกําลังมขีนาดใหญกวารอกตามจะทาํใหรอกตามมี
ความเร็วมากกวารอกตนกําลัง 
 -วิธีใสสายพาน วิธีการใสสายพานมดีวยกนั 2 วิธีคือ แบบเปด (Open belt) คือรูปที่ 3.7ก ซ่ึง
วิธีนี้ลูกรอกทัง้สองตัวจะหมนุไปในทิศเดียวกัน สวนอีกวธีิหนึ่งคือแบบปด (Close belt) แบบไขว 
ซ่ึงวิธีนี้ลูกรอกทั้งสองตัวจะหมุนไปในทิศทางตรงขามกัน เพียงแคไขวสายพานเทานัน้ ก็สามารถ
เปล่ียนทิศทางการหมุนไดตามตองการ 
 

 
รูปที่ 2.3 วัสดุที่ใชทําสายพาน 

 
 -วัสดุของสายพาน ในกรณทีี่ตองการสายพานที่ใชงานแบบหมุนตอเนือ่ง ที่จะหางายที่สุดก็
คือหนังยาง แตหากกรณียางหนึ่งเสนออนจะเกนิไปก็สามารถเพิ่มยางไดตามความเหมาะสมแตใน
กรณีที่เปนการใชงานแบบหมุนไมตอเนื่องก็สามารถใชเชือกวาวหรือเชือกไนลอนกไ็ด แตเนื่องจาก
เชือกทั้งสองชนิดนี้ไมมีความสามารถยืดหยุนไดจึงจําเปนตองติดสปริงเขาไป 
 หากในกรณีทีร่อกแตละตวัอยูหางกนัมากไมสมควรที่จะใชหนังยาง ควรใชสายพานวสัดุยูรี
เทรนแทน การซอนรอก 2 ชั้นสามารถทําใหลดความเรว็ลงได คือใชรอกขนาดเล็กเปนรอกตนกําลัง
เพื่อขับรอกตัวใหญกวา จะทาํใหลดความเร็วลงไปไดมาก  
 ซ่ึงหุนยนตสํารวจในโครงงานจะใชประโยชนจากรอกในการหันกลองซายขวาควบคูไปกับ
ชุดเกียร 
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รูปที่ 2.4 รอกซอนรอกเพื่อลดความเร็ว 

 
2.2.4 แบตเตอรี่และระบบกําลังงาน 

ในที่นี้ขอใหลืมเครื่องจักรไอน้ํา พลังงานปรมาณู และดลิิเทียม คริสตอลไปชั่วคราว ขณะนี้
หุนยนตเคลื่อนที่ดวยพลังงานจากแบตเตอรี่ซ่ึงเปนชนิดเดียวกับที่จายไฟใหไฟฉาย เครื่องเลน 
CD แบบพกพา หรือโทรศัพทเคลื่อนที่ แบตเตอรี่อาจจะไมเปนตัวแทนแหงเทคโนโลยีใหม
ลาสุดที่นํามาไวในหุนยนต และการเลือกสรรแบตเตอรี่สําหรับหุนยนตเปนเรื่องนาสนใจนอย
กวาเรื่องอื่นทีจ่ะยกระดับความสามารถของหุนยนต  
 แบตเตอรร่ี Carbon-Zinc หรือรูจักกันในชือ่ถายไฟฉาย เพราะวาเปนวธีิใชที่เหมาะสมที่สุด
กับการประยุกตใชงานในสวนนี้ แบตเตอรี่ประเภทนี้เปนแบตเตอรี่งาย ๆ ไมซับซอนที่มีความจุ
กระแสไฟฟาต่ํา แบตเตอรี่ชนิดนี้ไมสามารถนํามาประจไุฟใหมได และไมคุมคาตอการใชงาน
สําหรับงานที่ใชกระแสไฟฟาสูงเชนขับเคลื่อนหุนยนต 
 แบตเตอรี่ Alkaline แบตเตอรี่ชนิดมีอายุการใชงานนานกวาแบตเตอรี่ Carbon-Zinc และ
เปนแบตเตอรีแ่บบไมสามารถนํากลับมาใชใหมที่เปนทีน่ยิมที่สุด ราคาจะสูงกวาแบตเตอรี่ 
Carbon-Zinc การใชงานดานหุนยนต 
 แบตเตอรี ่Sealed Lead-Acid หรือ SLA Baterries มีลักษณะคลายกับแบตเตอรี่ที่ใชใน
รถยนตแตสารอิเล็กโทรไลทจะอยูในรูปของเจลแทนที่จะเปนของเหลว แบตเตอรี่ SLA ถูกผนึก
อยางดีเพื่อปองกันการรั่วไหลของสารเคมีแตจะมีรูเล็ก ๆ เพื่อใหอากาศเขาไปในเซลล  
แบตเตอรี่ SLA สามารถนํามาประจุไฟใหมไดดวยวงจรงาย ๆ และเปนทางเลือกของหุนยนตที่
ตองการกระแสไฟฟาปริมาณมาก 
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2.2.5 อุปกรณอิเล็กทรอนิกส 
อุปกรณชุดนีจ้ดัทําขึ้นเพื่อรองรับการสั่งการจากคอมพิวเตอรซ่ึงอุปกรณชุดนี้สามารถรับ

การสั่งการไรสายผานอากาศวาง โดยในโครงงานนี้จะเลือกกลาวถึงอุปกรณ 3 สวนหลัก ๆ คือ
สวนของวงจรรับ-สงสัญญาณ สวนของวงจรควบคุม และสวนของวงจรทํางาน ซ่ึงสามารถ
แสดงเปนแผนภาพการทํางานของอุปกรณไดดังนี ้

 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 2.5 แสดงความสัมพันธของการทํางานของวงจรอิเล็กทรอนิกส ในโครงงาน 
ในวงจรรับ-สงคําสั่งประกอบไปดวย 
 1. ไมโครคอนโทรลเลอร  เบอร AT89S8252 ซ่ึงมีหนาที่เอาสัญญาณที่เขามาจากพอรต 
Serial แลวทําการสงผานคาลอจิกจากอุปกรณ RF ภาคสง และอุปกรณ RF ภาครับ 
 2. MAX 232 เพื่อทําการเปลี่ยนระดับแรงดันจาก  ± 15 V เปนระดับของสัญญาณ TTL 
หรือ  ± 5 V 
 3. อุปกรณ RF ภาคสง TLP434A 
 4. อุปกรณ RF ภาครับ RLP434A 
ในวงจรควบคุมประกอบไปดวย 
 1. ไมโครคอนโทรลเลอร  เบอร AT89S8252 ซ่ึงมีหนาที่เอาสัญญาณที่เขามาจากอุปกรณ 
RF ภาครับ แลวทําการเลือกคาลอจิก 
 2. MAX 232 เพื่อทําการเปลี่ยนระดับแรงดันจาก  ± 15 V เปนระดับของสัญญาณ TTL 
หรือ  ± 5 V 
 3. Regulator KIA7805AP ใชสําหรับแปลงแรงดันจาก Adapter ใหมีคา 5 VDC  แลว
จายใหอุปกรณแตละตัวเพื่อเปนไฟเลี้ยง 
ในวงจรทํางานประกอบไปดวย 

1. L293D เปนอุปกรณที่รับสัญญาณลอกจิกแลวขับเคลื่อน DC motor และปดเปดไฟสอง
สวาง ดวยแบตเตอรี่ Sealed Lead-Acid 

 

การสั่งงานจาก
คอมพิวเตอร 

วงจรควบคุม 

วงจรทํางาน 

วงจรสงคาํสั่ง วงจรรับคําสัง่ 

กลอง 

ตัวหุน 
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คําอธิบายการทํางานของวงจร 
สวนของวงจรรับ-สงคาํสั่ง 

วงจรในสวนนี้มีหนาที่รับคาอินพุตจากพอรต Serial ผาน MAX 232 เพื่อทําการเปลี่ยนระดับ
แรงดันของสัญญาณจาก  ± 15 V เปนระดับของสัญญาณ TTL หรือ  ± 5 V จากนั้นสง
สัญญาณตอไปที่ไมโครคอนโทรลเลอร  เบอร AT89S8252 เพื่อนําคาอินพุตที่เขามาสงไปให
อุปกรณ RF ภาคสง อุปกรณ RF ภาคสงจะทําการ digital-to-analog modulation ดวยเทคนิค 
Amplitude shift keying (ASK)  

แลวสงสัญญาณออกผานสายอากาศ จากนัน้สายอากาศภาครับจะรับสัญญาณ จากนัน้
อุปกรณ RF ภาครับจะรับสัญญาณ ASK แลวทําการแปลงเปนสัญญาณดิจิตอล แลวสงสัญญาณ
ดิจิตอลเขาไปในไมโครคอนโทรลเลอร  เบอร AT89S8252 ในสวนของวงจรควบคมุ 

รูปที่ 2.6 ภาพแสดงวงจรรับ-สงคําสั่งเพื่อควบคุมการเคลื่อนไหวของหุนยนตสํารวจ 
สวนของวงจรควบคุม 
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สวนของวงจรควบคุม 
วงจรในสวนนี้จะรับสัญญาณอินพุตจากอปุกรณรับสัญญาณ RF เพื่อที่นําคาอินพุตที่รับเขา

มาประมวลผลและสงสัญญาณลอจิกตอใหสวนของวงจรทํางาน ในสวนนี้จะประกอบไปดวย 
ไมโครคอนโทรลเลอร  เบอร AT89S8252 ซ่ึงมีหนาที่เอาสัญญาณที่เขามาจากอุปกรณ RF ภาครับ 
แลวทําการเลอืกคาลอจิก แลวสงไปใหไอซี L293D ซ่ึงใชควบคุม Load (DC motor และ ไฟฉาย)  
และไอซีทั้งหมดในสวนนี้จะไดรับไฟเลี้ยงมาจาก Regulator KIA7805AP 

รูปที่ 2.7 ภาพแสดงวงจรสวนควบคุมซึ่งติดตั้งบนตัวหุนยนตสํารวจ 
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สวนของวงจรทํางาน 
ในสวนของวงจรทํางานจะมอุีปกรณหลักเพียงอุปกรณเดยีวคือไอซี L293D  หุนยนตสํารวจ

ในโครงงานจะใชไอซีชนดินี้ 3 ตัวเพื่อส่ังงานใหมอเตอรกระแสตรง และหลอดไฟสองสวางทํางาน 
โดย ไอซีตัวที่ 1 จะทําหนาทีค่วบคุมมอเตอรกระแสตรง 2 ตัวในสวนของการเคลื่อนที่ของหุนยนต
สํารวจ  ไอซีตัวที่ 2 มีหนาทีค่วบคุมมอเตอรกระแสตรง 2 ตัวเชนกัน คือ ควบคุมใหกลองหันซาย-
ขวาของกลอง และควบคุมใหกลองหันกม-เงย สวนไอซตีัวที่ 3 ใชสําหรับเปดปดไฟที่ใชสองสวาง 

รูปที่ 2.8 ภาพแสดงสวนวงจรทํางานและโหลดตาง ๆ  
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วงจรรวม 
ในสวนนี้จะแสดงรูปของวงจรรวมทั้งหมดเมื่อนํามาใชงานรวมกนั โดยมี Regulator 

KIA7805AP เปนตัวจายไฟเล้ียงใหไอซีทั้งหมดในวงจร วงจรรับ-สงคําสั่งทําหนาที่เชื่อมตอ
หุนยนตสํารวจแบบไรสาย วงจรควบคุมทําหนาที่เลือกสัญญาณลอจิกมาประมวลผลและ
ส่ังงานใหสวนของวงจรทํางาน เพื่อใหสามารถขับ Load ตาง ๆ ไดตามที่ผูควบคุมหุนยนต
สํารวจตองการ 

(ก) 
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(ข) 

รูปที่ 2.9 ภาพแสดงการตอวงจรรวมทั้งหมดของโครงงาน 
(ก) วงจรที่ตอกับคอมพิวเตอร 
(ข) วงจรบนตัวหุนยนตสํารวจ 
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(ก) 

 

 
(ข) 

รูปที่ 2.10 ภาพแสดงวงจรรวมทั้งหมดของโครงงาน 
(ค) วงจรที่ตอกับคอมพิวเตอร 
(ง) วงจรบนตัวหุนยนตสํารวจ 
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(ก) 

 
(ข) 

 
รูปที่ 2.11 (ก),(ข) แสดงชุดอุปกรณหุนยนตสํารวจ 
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2.2.6 สรุปขอมูลคุณลักษณะพื้นฐานของหุนยนตสาํรวจฯ 
 

กําลังไฟ  
กลองวงจรรับ-สงสัญญาณ  : 12 โวลต 
บอรดวงจรรับสัญญาณ   : 9 โวลต 
มอเตอรกระแสตรงและไฟสองสวาง : 6 โวลต 
กลองวีดีโอวงจรปด   : 9 โวลต 
 
ความถี่  
กลองวีโอวงจรปด : 950-1200 เมกกะเฮิรตซ 
วงจรรับ-สงคําสั่ง : 315 เมกกะเฮิรตซ 
 
คุณลักษณะทางกล 
ความเร็ว : 0.3 เมตรตอวนิาที 
น้ําหนกั  :  785 กรัม(ตัวหุนยนตฯ) 
      175 กรัม(กลองวงจร) 
ขนาด  :  13x23x17.5 เซนติเมตร(ตัวหุนยนตฯ) 
               11.5x14.5x5 เซนติเมตร(กลองวงจร) 
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2.3 การเขียนโปรแกรมเพื่อควบคุมหุนยนต 
 
 การเขียนโปรแกรมเพื่อควบคุมหุนยนตนัน้จะแบงเปน 2 ขั้นตอนดังนี ้
1.การเขียนโปรแกรมไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 เพือ่ควบคุมหุนยนต 
2.การเขียนโปรแกรม Visual Basic เพื่อควบคุมไมโครคอนโทรลเลอร 
 
  
                                                         START 
 
                                                  รับคาใสไวใน 
                                                     ตัวแปร A                        
 
                                                                                     Yes 
                                                      CJNE A,#'w'                                            รถเดินหนา           
    No 
      Yes 
                                                              CJNE A,#'a'            รถเล้ียวซาย  
                                                             No                                     
                                Yes 
                                                             CJNE A,#'s'             รถหยุด    
                 
               No 
                                              CJNE A,#'d'    Yes            
                 รถเล้ียวขวา 
              No  
                                                                      Yes 
                                                    CJNE A,#'x'                               รถถอยหลัง 
                                                    No     
                                                                                     Yes 
                                                    CJNE A,#'h'                                         กลองขวา 
                                                     No 
 
               CJNE A,#'j'             Yes                 กลองหมุนซาย 
 
                                                      No 
                                                              CJNE A,#'m'                  Yes                          กลองหมุนขึ้น 
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                                                               No 
                                                               CJNE A,#'n'               Yes                            กลองหมุนลง 
 
                                                       No 
                                                               CJNE A,#'k'                  Yes                  ไฟติด,ดับ 
     
                                                     No 
    CJNE A,#'e' 
                             Yes 
 
    Stop  

รูปที่ 2.12  Flow Chart ของโปรแกรมในไมโครคอนโทรลเลอร MCS 51 
 บนบอรดวงจรที่ตัวหุนยนต  

 
2.3.1 การเขียนโปรแกรมไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 เพื่อควบคุมหุนยนต 
 การเขียนโปรแกรมไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 เพื่อควบคุมหุนยนตนั้นจะเขียนโดย
ภาษาแอสแซมบลี้ โดยแบงเปนภาคสงและภาครับ 
  
 
 
 
 
 
                                  
 
               ภาครับ 
 
     
   ภาคสง 
 
               หุนยนต 
 

รูปที่ 2.13 แสดงความสัมพนัธของภาคสงและภาครับของหุนยนตสํารวจ 
 

 



 20

ภาคสง 
 ภาคสงจะถูกเชื่อมตอกับคอมพิวเตอร โดย สาย serial port ทําหนาที่รับคําสั่งและสงคําสั่งที่
ไดรับออกไปผาน วงจร RF  โดยการมอดดูเลตแบบ ASK   
โปรแกรมภาคสง 
  org 0000h 
 mov scon,#50h 
 mov  tmod,#20h 
 mov th1,#0fbh 
 setb tr1 
 clr ti 
 clr ri 
 setb p1.0 
 
loop: mov sbuf,#55h 
 jnb ti,$ 
 clr ti 
  
 jnb ri,loop 
  
 mov a,sbuf  ;รับคาเก็บไวใน รีจิสเตอร a 
 clr ri 
  
 mov sbuf,#01h 
 jnb ti,$ 
 clr ti 
 mov sbuf,a   
 jnb ti,$ 
 clr ti 
  
 sjmp loop 
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ภาครับ 
ภาครับจะรับสญัญาณ จากสายอากาศ และแปลงสัญญาณที่ไดเปน ดิจิตอล  
โปรแกรมภาครับ 
 ORG 0000h 
 MOV scon,#50h 
 MOV  tmod,#20h 
 MOV th1,#0fbh 
 SETB tr1 
 CLR ti 
 CLR ri 
 SETB P2.1 
 SETB P2.0 
 SETB P0.0 
 SETB P0.1 
 CLR P1.0   ;light 
 
LOOP:  
 JNB ri,$ 
 MOV A,sbuf 
 CLR ri 
  
 
 CJNE A,#’w’,LOOP1 
 JMP GO 
LOOP1: CJNE A,#’a’,LOOP2 
 JMP LEFT 
 
LOOP2: CJNE A,#’d’,LOOP3 
 JMP RIGHT 
 
LOOP3: CJNE A,#’x’,LOOP4 
 JMP BACK 
 
LOOP4: CJNE A,#’s’,LOOP5 
 JMP STOP 
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LOOP5: CJNE A,#’h’,LOOP6 
 JMP CL 
 
LOOP6: CJNE A,#’j’,LOOP7 
 JMP CR 
 
LOOP7: CJNE A,#’n’,LOOP8 
 JMP CUP 
 
LOOP8: CJNE A,#’m’,LOOP9 
 JMP CDOWN 
 
LOOP9: CJNE A,#’k’,LOOP10 
 CPL P1.0 
 
LOOP10: JMP LOOP 
  
GO: CLR P3.6  ; ควบคุมใหรถเดินหนา 
 SETB P3.7 
 SETB P0.2 
 CLR P0.3 
 SETB P0.4 
 CLR P0.5 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 SETB P3.6 
 CLR P3.7 
 CLR P0.2 
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 CLR P0.3 
 CLR P0.4 
 CLR P0.5 
 JMP LOOP 
   
LEFT: SETB P3.6  ;ควบคุมรถเล้ียวซาย 
 CLR P3.7 
 SETB P0.2 
 CLR P0.3 
 CLR P0.4 
 setb P0.5 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 SETB P3.6 
 CLR P3.7 
 CLR P0.2 
 CLR P0.3 
 CLR P0.4 
 CLR P0.5 
 JMP LOOP 
 
RIGHT: SETB P3.6  ;ควบคุมรถใหเล้ียวขวา 
 SETB P3.7 
 CLR P0.2 
 setb P0.3 
 SETB P0.4 
 CLR P0.5 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 SETB P3.6 
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 SETB P3.7 
 CLR P0.2 
 CLR P0.3 
 CLR P0.4 
 CLR P0.5 
 JMP LOOP 
 
BACK: CLR P3.6  ;ควบคุมรถใหถอยหลัง 
 CLR P3.7 
 CLR P0.2 
 SETB P0.3 
 CLR P0.4 
 SETB P0.5 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 SETB P3.6 
 CLR P3.7 
 CLR P0.2 
 CLR P0.3 
 CLR P0.4 
 CLR P0.5 
 JMP LOOP 
  
STOP: CLR P3.6  ;รถหยุด 
 SETB P3.7 
 CLR P0.2 
 CLR P0.3 
 CLR P0.4 
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 CLR P0.5 
 JMP LOOP 
  
CL: SETB P3.6  ;กลองหมุนซาย 
 SETB P3.7 
 SETB P2.2 
 CLR P2.3  
 call DELAY_30ms 
 clr P3.6 
 clr P3.7 
 clr P2.2 
 CLR P2.3 
 JMP LOOP 
 
CR: CLR P3.6  ; กลองหมุนขวา 
 SETB P3.7 
 clr P2.2 
 setb P2.3 
 call DELAY_30ms 
 clr P3.6 
 clr P3.7 
 clr P2.2 
 CLR P2.3 
 JMP LOOP  
 
CDOWN: SETB P3.6  ;กลองหมุนลง 
 CLR P3.7 
 SETB P2.4 
 CLR P2.5 
 call DELAY_10ms 
 clr P3.6 
 CLR P3.7 
 clr P2.4 
 CLR P2.5 
 JMP LOOP 
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CUP: SETB P3.6   ; กลองหมุนขึน้ 
 SETB P3.7 
 CLR P2.4 
 SETB P2.5 
 call DELAY_10ms 
 call DELAY_10ms 
 call DELAY_10ms 
  
 clr P3.6 
 CLR P3.7 
 clr P2.4 
 CLR P2.5 
 
 JMP LOOP 
 
DELAY_30ms: MOV R1,#03H 
DELAY_30ms_1: ACALL DELAY_10ms 
  DJNZ R1,DELAY_30ms_1 
  RET 
 
DELAY_10ms: MOV R7,#010    
DELAY_10ms_1: MOV R6,#0E6H   
DELAY_10ms_2: NOP 
  NOP 
  DJNZ R6,DELAY_10ms_2 
  DJNZ R7,DELAY_10ms_1 
  RET 
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การทํางานของโปรแกรมภาครับสามารถสรุปไดดังนี ้
 

รับสัญญาณ ควบคุม 
w รถใหเดินหนา 
a รถเล้ียวซาย 
d รถเล้ียวขวา 
s รถหยุด 
h กลองหมุนซาย 
j กลองหมุนขวา 

m กลองหมุนขึ้น 
n กลองหมุนลง 

 
ตารางที่ 1 แสดงปุมบนคียบอรดที่ใชควบคุมการเคลื่อนไหวของหุนยนตสํารวจ 

 
 
2.3.2 การเขียนโปรแกรม Visual Basic เพื่อควบคุมไมโครคอนโทรลเลอร 
 การเขียนโปรแกรม Visual Basic เพื่อควบคมุไมโครคอนโทรลเลอรนั้นมีขั้นตอนดังนี ้

1. สรางเฟรม 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 2.14 แสดงขั้นตอนของการเขียนโปรแกรม Visual Basic (สรางเฟรม) 
 



 28

 การที่จะควบคุมไมโครคอนโทรลเลอรจาก Visual Basic นั้นจะตองมี control Mscomm เพื่อ
เชื่อมตอกับ hyper Terminal  โดยใชคําสั่ง 
Private Sub Form_Load() 
MSComm1.PortOpen = True 
End  
 Mscomm จะเชือ่มตอกับ hyper Terminal  เมื่อ fromถูก load ขึ้นมา 
 
2.สรางตัวควบคุมการเคลื่อนไหวของรถ 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 2.15 แสดงขั้นตอนของการเขียนโปรแกรม Visual Basic (เพื่อควบคุมการเคลื่อนที่) 
 

การควบคุมการเคลื่อนไหวของรถโดยใชปุม Bottom โดยใชคําสั่งดังนี ้
  
 Private Sub Command1_Click() 
 MSComm1.Output = "w" 
 End Sub 
       เมื่อ click ที่ปุมเดินหนา MSComm1 จะสง w  ออกไปจากนั้นตัว w จะถูกสงผานไปยังบอรด
ไมโครคอนโทรลเลอรภาคสง และถูกสงออกไปยังภาครับเพื่อส่ังใหรถเดินหนา 
  
 Private Sub Command2_Click() 
 MSComm1.Output = "a" 
 End Sub 
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         เมื่อ click ที่ปุมเล้ียวซาย MSComm1 จะสง a ออกไปจากนั้นตวั a จะถูกสงผานไปยงับอรด
ไมโครคอนโทรลเลอรภาคสง และถูกสงออกไปยังภาครับเพื่อส่ังใหรถเล้ียวซาย 
 Private Sub Command3_Click() 
 MSComm1.Output = "d" 
 End Sub 
            เมื่อ click ที่ปุมเล้ียวขวา MSComm1 จะสง d ออกไปจากนั้นตัว d จะถูกสงผานไปยังบอรด
ไมโครคอนโทรลเลอรภาคสง และถูกสงออกไปยังภาครับเพื่อส่ังใหรถเล้ียวขวา 
 Private Sub Command4_Click() 
 MSComm1.Output = "x" 
 End Sub 
 เมื่อ click ที่ปุมถอยหลัง MSComm1 จะสง x ออกไปจากนัน้ตัว x จะถูกสงผานไปยังบอรด
ไมโครคอนโทรลเลอรภาคสง และถูกสงออกไปยังภาครับเพื่อส่ังใหรถถอยหลัง 
 Private Sub Command6_Click() 
 MSComm1.Output = "s" 
 End Sub 
 เมื่อ click ที่ปุมหยุด MSComm1 จะสง s ออกไปจากนัน้ตัว s จะถูกสงผานไปยังบอรด
ไมโครคอนโทรลเลอรภาคสง และถูกสงออกไปยังภาครับเพื่อส่ังใหรถหยุด 
 
3.สรางตัวควบคุมการเคลื่อนไหวของกลอง,ไฟ 
 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 2.16 แสดงขั้นตอนของการเขียนโปรแกรม Visual Basic (เพื่อควบคุมการเคลื่อนไหว) 
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การควบคุมการเคลื่อนไหวของกลองโดยใชปุม Bottom โดยใชคําสั่งดังนี้ 
 
 Private Sub Command10_Click() 
 MSComm1.Output = "m" 
 End Sub 
 เมื่อ click ที่ปุมขึ้น MSComm1 จะสง m ออกไปจากนัน้ตัว m จะถูกสงผานไปยังบอรด
ไมโครคอนโทรลเลอรภาคสง และถูกสงออกไปยังภาครับเพื่อส่ังใหกลองหมุนขึ้น 
 
 Private Sub Command7_Click() 
 MSComm1.Output = "j" 
 End Sub 
 เมื่อ click ที่ปุมขวา MSComm1 จะสง j ออกไปจากนัน้ตัว j จะถูกสงผานไปยังบอรด
ไมโครคอนโทรลเลอรภาคสง และถูกสงออกไปยังภาครับเพื่อส่ังใหกลองหมุนขวา 
 
 Private Sub Command8_Click() 
 MSComm1.Output = "n" 
 End Sub 
 เมื่อ click ที่ปุมขึ้น MSComm1 จะสง n ออกไปจากนั้นตัว n จะถูกสงผานไปยังบอรด
ไมโครคอนโทรลเลอรภาคสง และถูกสงออกไปยังภาครับเพื่อส่ังใหกลองหมุนขึ้น 
 
 Private Sub Command9_Click() 
 MSComm1.Output = "h" 
 End Sub 
 เมื่อ click ที่ปุมซาย MSComm1 จะสง h ออกไปจากนัน้ตัว h จะถูกสงผานไปยังบอรด
ไมโครคอนโทรลเลอรภาคสง และถูกสงออกไปยังภาครับเพื่อส่ังใหกลองหมุนซาย 
 
 Private Sub Command11_Click() 
 MSComm1.Output = "k" 
 End Sub 
 
 เมื่อ click ที่ปุม MSComm1 จะสง k ออกไปจากนั้นตวั k จะถูกสงผานไปยงับอรด
ไมโครคอนโทรลเลอรภาคสง และถูกสงออกไปยังภาครับเพื่อส่ังใหไฟติด และถา click ที่ปุมอีกจะ
ส่ังใหไฟดับ 
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4.หยุดการเชื่อมตอ 
  เมื่อจะสั่งใหโปรแกรมหยุดทํางานใชคําสั่งดังนี ้
MSComm1.PortOpen = False 
End 
 
2.4 การเขียนโปรแกรมเพื่อรับภาพจากกลองวงจรปด 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปที่ 2.17 แสดงขั้นตอนของการเขียนโปรแกรม Visual Basic (การรับภาพ) 
 

Private Sub Form_Load() 
VideoCapX1.Connected = True 
VideoCapX1.Preview = True 
VideoCapX1.StartCapture 
End Sub 
 การเขียนโปรแกรมนี้จะเขยีนไวที่ Form_Load เมื่อเปดโปรแกรมขึ้นมาภาพจากกลองก็จะ
แสดงทันท ี
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2.5 วิธีการใชงานหุนยนตสํารวจ 
 2.5.1 การตออุปกรณ  

- เชื่อมอุปกรณที่ตองตอกับคอมพิวเตอรคือบอรดวงจรสงสัญญาณคําสั่ง และอุปกรณรับ
สัญญาณภาพจากกลองวงจรปด ซ่ึงอยูในกลองรวมอุปกรณที่ตอกับคอมพิวเตอร โดย
นําพอรตอนุกรมตอเขากับพอรตอนุกรมของคอมพิวเตอร(COM1) เชื่อมอุปกรณรับ
สัญญาณของกลองวงจรปดเขากับคอมพิวเตอร โดยนํา สาย AV  ดานหนึ่ง ตอปลาย
สายเขากับชอง Video out และ Audio out และอีกดานหนึ่งตอเขากับชอง Videoของ
การด TV Capture และ ชอง Line in ของSound Card ที่เครื่องคอมพิวเตอร จายไฟ
กระแสตรง 12 VDC โดยนํา Connector ตัวผูจาก Adapterเชื่อมกับ Connector ตัวเมยี
บนกลองวงจรดังรูปที่ 2.5.1 (ก), (ข) และ(ค) 

 
 

  
(ก)  

(ข) 
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(ค) 

รูปที่ 2.18 การตออุปกรณสงสัญญาณขอมูลและอุปกรณรับสัญญาณภาพ 
เขากับคอมพิวเตอร 

 
- จายไฟใหกับตวักลองวดีีโอวงจรปดโดยตอแบตเตอรี่ Carbon-Zinc หรือ Alkaline 

แรงดันไฟขนาด 9 VDC  
 

 
 

รูปที่ 2.19 การตอแบตเตอรี่ใหกับกลองวงจรปดไรสาย 
- เชื่อม Connector ของแบตเตอรี่และโหลดตาง ๆเขาที่บอรดวงจรบนตวัหุนดังนี ้
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หมายเลข Connector บนบอรดวงจร Connector ของแบตเตอรี-่โหลด 
1 ตัวที่ 1 มอเตอรควบคุมการหันซาย-ขวาของกลอง 
2 ตัวที่ 2 มอเตอรควบคุมการหันกม-เงยของกลอง 
3 ตัวที่ 3 มอเตอรควบคุมลอของหุนยนตดานขวา 
4 ตัวที่ 4 มอเตอรควบคุมลอของหุนยนตดานซาย 
5 ตัวที่ 5 แบตเตอรี่ SLA  แรงดัน 6 VDC  
6 ตัวที่ 6 ไฟฉายสองสวาง 
7 ตัวที่ 7 แบตเตอรี่ Carbon-Zinc หรือ Alkaline 

 แรงดัน 9 VDC 
 

ตารางที่ 2 การตอ Connector เขากับโหลดตาง ๆ บนตัวหุนยนตสํารวจ 

 
รูปที่ 2.20 การตอ Connector ระหวางบอรดวงจรบนตัวหุนยนตสํารวจเขากับโหลดตางๆ 
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2.5.2 การใชงานโปรแกรม 
 วิธีการใชงานหุนยนตสํารวจโดยใชโปรแกรม  Visual Basic จําเปนตองมีการดทีวีเพื่อรองรับ
ภาพจากกลองวงจรปด จากนั้นเปดโปรแกรม SVROBOT.EXE จะปรากฏโปรแกรมดังรูป 
 

 
รูปที่ 2.21 วินโดวสของโปรแกรมควบคุมหุนยนตสํารวจ 

 
เมื่อโปรแกรมปรากฏขึ้นตองทําการปรับจูนสัญญาณที่ตัว Receiver ของชุดอุปกรณกลอง

วีดีโอวงจรปดซ่ึงอยูขางกลองรวมอุปกรณที่ตอกับคอมพวิเตอรและปรบัโฟกัสที่ตัวกลองเพื่อให
ไดรับภาพที่ชดัเจนตามความตองการ 

วิธีการใชงานสามารถใชงานโดยการใชเมาส Click ที่ปุมตางๆที่อยูบนวินโดวสของ
โปรแกรมเพื่อส่ังใหหุนยนตทํางานหรือสามารถกดปุมที่ Keyboard เพื่อส่ังใหหุนยนตทํางานเชนกนั 
โดยปุมที่ KEYBORD มีลักษณะการทํางานดังนี ้
 

KEYBORD การทํางาน 
W เดินหนา 
A เล้ียวซาย 
S หยุด 
D เล้ียวขวา 
X ถอยหลัง 
H กลองหมุนซาย 
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KEYBORD การทํางาน 
J กลองหมุนขวา 

M กลองหมุนลง 
N กลองหมุนขึ้น 
K เปด ปดไฟ 

Alt+E ออกจากโปรแกรม 
 

ตารางที่ 3 แสดงปุมควบคุมหุนยนตสํารวจบนคียบอรด 
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บทที่ 3  
การทดลองและผลการทดลอง 

 ในการนําโครงงานไปใชจรงิจําเปนตองทราบถึงขีดจํากัดในระยะทางระหวางหุนยนต
สํารวจและผูควบคุม เพราะเมื่อหุนยนตเคล่ือนที่หางออกจากอุปกรณรับ-สงสัญญาณที่ตอกับ
คอมพิวเตอรคณุภาพสัญญาณจะลดลงเปนแบบเอกซโพเนนเชียล เมื่อถึงระยะทางทีไ่มสามารถ
ควบคุมหรือสงภาพกลับจะเกิดปญหาในการนําหุนยนตสํารวจออกจากสถานที่ปฏิบัติการ 
 
3.1 การทดลองการเคลื่อนท่ี การควบคุมหุนยนตสํารวจ และระยะรับภาพ  
 การทดลองระยะควบคุมและระยะรับภาพนั้นไดกําหนดใหตวัแปรตนคือระยะทางระหวาง
อุปกรณรับ-สงสัญญาณที่ตอกับคอมพิวเตอรกับตัวหุน โดยทําการวัดระยะทางทกุ ๆ 4 เมตร สวนตัว
แปรตามคือ ความสามารถในการรับ-สงคําสั่งและสัญญาณภาพที่ไดจากกลองวงจรปดไรสายบนตวั
หุนยนตสํารวจ 
 
3.2 ผลการทดลอง 
 จากการทดลองในขอ 3.1 ไดนําผลการทดลองมาใสไวในตารางเพื่องายตอการพิจารณา 
 
ระยะทาง(m) ความสามารถในการรับ-สงคําสั่ง สัญญาณภาพ 

4 100% 

 
8 100% 

 
12 100% 
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16 100% 

 
20 100% 

 
24 100% 

 
28 100% 

 
32 100% 

 
36 100% 

 
40 100% 
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44 80% 

 
48 40% 

 
52 30% 

 
 

ตารางที่ 4 ผลการทดลองระยะควบคุมและระยะรับภาพของโครงงาน 
 

3.3 วิเคราะหผลการทดลอง 

 
รูปที่ 3.1 กราฟแสดงความสัมพันธระหวางระยะทางกบัความสามารถในการบังคับหุนยนต 
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 จากการทดลองเมื่อนําหุนยนตรับคําสั่งในการเคลื่อนไหวจากคอมพิวเตอรและรับภาพจาก
กลองวงจรปดไรสายที่ติดตั้งบนตัวหุนยนตโดยเริ่มจากระยะหาง 4 เมตร แลวเพิ่มระยะหางขึ้น
เร่ือยๆ ทีละ 4 เมตร เมื่อพิจารณาภาพที่รับไดจะเหน็วาระยะที่ดีในการรับภาพอยูภายในระยะทาง
ประมาณ 30 เมตร และจะมสัีญญาณรบกวนเพิ่มขึน้เรื่อย ๆ จนไมสามารถรับสัญญาณไดเลยเมื่อเพิม่
ระยะทางมากขึ้น และระยะทางที่หุนยนตสามารถรับคําสั่งไดดีอยูในรศัมี 40 เมตรเมื่อระยะทางเพิม่
มากกวา 40 เมตร ความสามารถในการรับคําสั่งจะลดลง 
  

จากตารางที่ 4 เมื่อนําขอมูลมาแสดงในรูปของรัศมีรอบจุดที่ตั้งคอมพิวเตอรที่ใชควบคมุ
หุนยนตเพื่อใหสะดวกตอการพิจารณาความสามารถในการรับ-สงสัญญาณควบคุมและสัญญาณ
ภาพไดดังนี ้
 
 

 
 
 
 
 
 
 

ระยะรับภาพ 
ระยะควบคุม 

รูปที่ 3.2 ภาพแสดงระยะรัศมีการรับภาพ และระยะรัศมกีารควบคุมหุนยนตสํารวจ 
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บทที่ 4 
สรุปผลการทดลองและขอเสนอแนะ 

 
4.1 สิ่งท่ีไดจากจากโครงงาน 

- ไดรับความรูในการใชโปรแกรมภาษา Assembly มากขึน้ ซ่ึงในโครงงานนี้ใชในการ
ควบคุมการเคลื่อนไหวของหุนยนตสํารวจ 

- ไดรับความรูในการใชเขยีนโปรแกรม Visual Basic มากขึ้น ซ่ึงไมเคยศึกษามากอนที่
จะทําโครงงานนี ้ โดยในโครงงานนี้ใชการเขียนโปรแกรมภาษา Visual Basic ในการ
รับภาพและควบคุมการเคลื่อนไหว ระหวางเครื่องคอมพิวเตอรกับหุนยนตสํารวจ 

- ไดรับความรูในการใชงานโปรแกรม 2 โปรแกรมรวมกัน คือ โปรแกรม Visual Basic 
และโปรแกรมภาษา Assembly 

- ไดรับความรูเกี่ยวกับการใชงานอุปกรณทางกลตาง ๆ เชน มอเตอร เกียร รอก และ
สายพาน ทั้งทางทฤษฎีและปฏิบัติ 

- ไดรับความรูเรื่องการรับ-สงขอมูลดิจิตอลผานตัวกลางที่เปนอากาศในระยะทางไกล 
- ไดรับความรูเกี่ยวกับการทํางานของอุปกรณอิเล็กทรอนกิสตางๆ 
- ไดรับความรูในการประกอบอุปกรณตางๆ และสามารถเลือกใชอุปกรณที่เหมาะสมใน

โครงงาน 
- ทําใหสามารถนําความรูที่ไดรับจากการเรียนทฤษฎีมาใชในการปฏิบัตจิริง 
- ทําใหรูจักการทํางานรวมกับผูอ่ืน 
- สามารถนําความรูที่ไดจากโครงงานมาประยุกตใชงานได 

 
4.2 ปญหาและอุปสรรค 

- มีความรูในการเขียนโปรแกรม Visual Basic นอย จึงตองใชเวลาในการศึกษาและทํา
ความเขาใจมากรวมทั้งตองอาศัยผูที่มีความเชี่ยวชาญชวยใหคําแนะนํา  ทําใหเสียเวลา
ในสวนนี้มาก 

- มีความรูในการเลือกใชอุปกรณนอย จึงตองอาศัยผูที่มีความเชี่ยวชาญชวยใหคําแนะนํา 
- มีความรูเร่ืองกลศาสตรของหุนยนตนอย ทําใหตองใชเวลาในการศึกษาและลองผิด

ลองถูกจึงเสียงบประมาณในสวนนี้มาก 
- เกิดการเสียหายที่กลองวงจรปดทําใหรัศมีการรับภาพลดลง 
- ตองใชเวลามากในการเบิกจายงบประมาณจึงทําใหการทําโครงงานลาชา 
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- การควบคุมคาใชจายใหอยูในงบประมาณมีผลอยางมากตอคุณลักษณะของอุปกรณที่
นํามาใชทําโครงงาน 

- ตําราและขอมูลสวนใหญเปนภาษาอังกฤษจึงตองใชเวลาในการแปลและเรียบเรียงกอน
นํามาใช 

 

4.3 ขอจํากัดของโครงงาน   
- การติดตอระหวางอุปกรณ RF ในภาครับ-สง ใชเทคนิคการมอดูเลตแบบ ASK ซ่ึงทน

ตอสัญญาณรบกวนไดนอย 
- การใชงานกลองจะตองมีการด TV Tuner ติดตั้งไวที่เครื่องคอมพิวเตอรที่ตอกับ

อุปกรณภาครับของชุดกลองวงจรปดเสมอ 
- การบันทึกไฟลภาพจากกลองวงจรปดสามารถทําไดหรือไมนั้นขึ้นอยูกับคุณลักษณะ

ของ TV Tuner 
- ชุดกลองวงจรปดเชื่อมตอแบบไรสายดวยความถี่สูงจึงทําใหเกิดการลดทอนสูง 
- ไมสามารถนํากลองชนิดเดียวกันสองตัวมาใชงานในบริเวณใกลกันเพราะทําใหเกดิการ

แทรกสอดและมีผลตอคุณภาพของสัญญาณภาพ 
- ไมสามารนําโครงงานไปใชในบริเวณที่ชื้นแฉะหรือบริเวณที่มีน้ําขังเพราะอุปกรณ

สวนใหญเปนอุปกรณอิเล็กทรอนิกส 
 

4.4 ขอเสนอแนะ 
โครงงานนี้มีลักษณะงานที่เปนการควบคุมอุปกรณไมโครคอนโทรลเลอรในระยะไกล โดย

ใชคล่ืนวิทยุ ทําใหสามารถที่จะนําโครงงานนี้ไปพัฒนาตอไดอีกหลายดานดังนี้ 
- พัฒนาตัวหุนยนตใหสามารถทํางานไดมากกวาการสํารวจ โดยการพัฒนาดานแมคคา

นิกส เชน พนยาฆาแมลง หยิบจับสิ่งของ ฯลฯ 
- พัฒนาระยะรับภาพใหไกลขึ้นโดยการใชกลองวงจรปดแบบมีสาย รวมกันกับ AV 

Sender ที่รับ-สงภาพดวยความถี่ในยานความถี่วิทยุ แทนการใชกลองวงจรปดแบบไร
สายที่ใชความถี่ยานไมโครเวฟเพื่อลด Fading  

- พัฒนาการควบคุมการหันกลอง ทั้งหันซาย-ขวา และ หันกม-เงย ใหราบเรียบขึน้โดยใช 
Stepping Motor แทนมอเตอรกระแสตรง 

- พัฒนาในสวนการควบคุมจากผูใชกับหุนยนตสํารวจโดยอาจพัฒนาใหสามารถควบคุม
ผานอินเตอรเนต็ หรือโทรศัพทเคลื่อนที่ 

- พัฒนาในสวนการรับขอมูลที่ตองการสํารวจที่กลองวงจรปดไมสามาถทําไดกลับมาที่
คอมพิวเตอรเชน อุณหภูมิ ความชื้น ปริมาณออกซิเจน ฯลฯ 
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ภาคผนวก ก. 
ไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 

 
 ไมโครคอนโทรลเลอร (Microcontroller) เปนอุปกรณอิเล็กทรอนิกสแบบหนึ่งที่รวมเอา
หนวยประมวลผล หนวยคํานวณทางคณิตศาสตรและลอจิก วงจรรับสัญญาณอินพุต วงจรขับ
สัญญาณเอาทพุต หนวยความจํา วงจรการกําเนิดสัญญาณนาฬิกาไวดวยกัน ทําใหสามารถนําไปใช
งานแทนวงจรอิเล็กทรอนิกสที่ซับซอนไดเปนอยางดี ชวยลดจํานวนอุปกรณและขนาดของระบบ 
ในขณะที่มีขีดความสามารถสูงขึ้น ภายใตงบประมาณที่เหมาะสม 
 ไมโครคอนโทรลเลอรมาจากคํา 2 คํารวมกันคือ “ไมโคร” (micro) ซ่ึงหมายถึง
ไมโครโปรเซสเซอร (microprocessor) ซ่ึงเปนอุปกรณประมวลผลขอมูลขนาดเล็ก ภายใน
ประกอบดวย หนวยประมวลผลกลางหรือ ซีพียู (CPU : Central Processing Unit) หนวยความจํา
ทางคณิตศาสตรและลอจิก (ALU : Arithmatic Logic Unit) วงจรเชื่อมตอหนวยความจํา และวงจร
สัญญาณนาฬิกา อีกคําหนึ่งคือคําวา “คอนโทรลเลอร”(controller) หมายถึงอุปกรณควบคุม ดังนั้น
ไมโครคอนโทรลเลอรจึงเปนอุปกรณที่ใชในการควบคุม โดยที่สามารถเขียนโปรแกรมเพื่อกําหนด
รูปแบบการควบคุมไดอยางอิสระ 
 

ก.1 การจัดขาของไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 
ไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 ทุกเบอรจะมีสถาปตยกรรมและขาใชงานพื้นฐาน

เหมือนกัน โดยมีรายละเอียดขั้นตนดังนี้ 
ขา Vcc ใชสําหรับตอไฟเลี้ยง +5V 
ขา GND เปนขากราวด สําหรับตอกับกราวดของระบบ 
ขาพอรต 0 (P0.0-P0.7) มี 8 ขา แตละขาสามารถกําหนดใหเปนไดทั้งอินพุตและเอาตพุต

สําหรับใชงานทั่วไป ถาหากตองการกําหนดใหขาพอรต 0 ขาใดขาหนึ่งเปนอินพุตสามารถทําได
โดยการเขียนขอมูล “1” ไปยังแตละบิตของพอรตที่ตองการติดตอดวย สงผลใหขาพอรตนั้นมี
สถานะปลอยลอย (float) จึงมีอินพุตอิมพีแดนซสูงสามารถใชงานเปนขาพอรตอินพุตได 
นอกจากนั้นขาพอรตนี้ยังถูกใชงานในการติดตอกับขาแอดเดรสไบตต่ําของหนวยความจําภายนอก 
(A0-A7) และขาขอมูล (D0-D7) โดยใชกระบวนการมัลติเพล็กซเขาชวย เพื่อสลับการทํางานเปนได
ทั้งขาติดตอแอดเดรสและขาขอมูล 
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รูปที่ ก.1 รายละเอียดโครงสรางหลักของไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 แบบแฟลช 
 
ขาพอรต 1 (P1.0-P1.7) มี 8 ขา แตละขาสามารถกําหนดใหเปนไดทั้งอินพุตและเอาทพุต

สําหรับใชงานทั่วไป ถาหากตองการกําหนดใหขาพอรตใดเปนอินพุต สามารถทําไดโดยการเขียน
ขอมูล “1” ไปยังแตละบิตของพอรตที่ตองการติดตอดวย นอกจากน้ันในอนุกรม AT89Sxx จะใชขา 
P1.0 เปนขาอินพุตสําหรับนับคาของไทมเมอร 2 และ P1.1 เปนขาอินพุตทริกเกอรของไทมเมอร 2 
ในขณะที่ขา P1.4-P1.7 เปนขาสําหรับเชื่อมตอแบบ SPI เพื่อทําการโปรแกรมขอมูลในระบบ 

ขาพอรต 2 (P2.0-P2.7) มี 8 ขา แตละขาสามารถกําหนดใหเปนไดทั้งอินพุตและเอาตพุต
สําหรับใชงานทั่วไป ถาหากตองการกําหนดใหขาพอรตใดเปนอินพุตสามารถไดโดยการเขียนขอมูล 
“1” ไปยังแตละบิตของพอรตที่ตองการติดตอดวย สงผลใหขาพอรตนั้นมีสถานะปลอยลอย (float) จึง
มีอินพุตอิมพีแดนซสูง สามารถใชงานเปนขาพอรตอินพุตได นอกจากนั้นขาพอรตนี้ยังถูกใชงานใน
การติดตอกับขาแอดเดรสไบตสูงของหนวยความจําภายนอก (A8-A15) 

ขาพอรต 3 (P3.0-P3.7) มี 8 ขา แตละขาสามารถกําหนดใหเปนไดทั้งอินพุตและเอาตพุต
สําหรับใชงานทั่วไป ถาหากตองการกําหนดใหขาพอรตใดเปนอินพุตสามารถไดโดยการเขียนขอมูล 
“1” ไปยังแตละบิตของพอรตที่ตองการติดตอดวย สงผลใหขาพอรตนั้นมีสถานะปลอยลอย (float) จึง
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มีอินพุตอิมพีแดนซสูง สามารถใชงานเปนขาพอรตอินพุตได นอกจากนั้นขาพอรต 3 ยังเปนขาที่มี
หนาที่การใชงานพิเศษ ดังมีรายละเอียดขั้นตนตอไปนี้ 

P3.0 ใชเปนขาอินพุตสําหรับรับขอมูลจากการสื่อสารแบบอนุกรม หรือขา RxD 
P3.1 ใชเปนขาอินพุตสําหรับสงขอมูลจากการสื่อสารแบบอนุกรม หรือขา TxD 

 P3.2 ใชเปนขาอินพุตรับสญัญาณอินเตอรรัปจากภายนอกชอง 0 หรือขา INT0 
 P3.3 ใชเปนขาอินพุตรับสัญญาณอินเตอรรัปจากภายนอกชอง 1 หรือขา INT1          
 P3.4 ใชเปนขาอินพุตสําหรับสัญญาณ ไทมเมอรจากภายนอกชอง 0 หรือขา T0 
 P3.5 ใชเปนขาอินพุตสําหรับรับสัญญาณอินเตอรรัปจากภายนอกชอง 1 หรือขา T1 
 P3.6 ใชเปนขาสัญญาณ WR ในกรณีที่ใชเชื่อมตอกับหนวยความจําภายนอก 
 P3.7 ใชเปนขาสัญญาณ RD ในกรณีที่ใชเชื่อมตอกับหนวยความจําภายนอก 

 
รูปที่ ก.2  การจัดขามาตรฐานของไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 ในอนุกรม AT89C5x 

 
 ขารีเซต (Reset) ใชในการรีเซตการทํางานของไมโครคอนโทรลเลอร โดยในการปอน
สัญญาณเพื่อรีเซตสถานะที่ขานี้ตองอยูในระดับรีเซตอยางนอย 2 แมชีนไซเคิล โดยที่วงจรกําเนิด
สัญญาณนาฬิกายังคงทํางานตอเนื่องไปอยางเปนปกติ 
 ขา ALE/PROG (Address Latch Enable/Prigram pulse input) เปนขาที่ใชในการควบคุม
การแลตซของขาพอรต 0 เมื่อมีการใชงานหนวยความจําภายนอก นอกจากนั้นขานี้ยังใชเปนขา
สําหรับพัลสของการโปรแกรมสําหรับโปรแกรมขอมูลลงในไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 ในรุน
ที่มีหนวยความจําแบบอีพรอม 
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 ขา PSEN (Program Store Enable) ขานี้ใชในการสงสัญญาณเพื่อรองขอติดตอกับ
หนวยความจําโปรแกรมภายนอก เมื่อไมโครคอนโทรลเลอรตองการอานขอมูลจากหนวยความจํา
โปรแกรมภายนอกตัวไมโครคอนโทรลเลอรตองการอานขอมูลจากหนวยความจําโปรแกรม
ภายนอก ตัวไมโครคอนโทรลเลอรจะสงสัญญาณออกมาที่ขานี้ 2 ครั้งในแตละแมชีนไซเกิล แตถา
หากติดตอกับหนวยความจําขอมลูภายนอกขานี้จะไมมีการสงสัญญาณใด ๆ ออกมา 
 ขา EA/Vpp (External Access enable/Programming voltage input) ใชสําหรับเลือกการ
ติดตอหนวยความจําโปรแกรมจากภายนอกหรือภายในตัวไมโครคอนโทรลเลอร ถาหากขานี้เปน 
“0” เปนการเลือกใหไมโครคอนโทรลเลอรติดตอกับหนวยความจําโปรแกรมภายนอก แตถาหากขา
นี้ เปน “1” เปนการเลือกใหไมโครคอนโทรลเลอรติดตอกับหนวยความจําภายในตัว
ไมโครคอนโทรลเลอร นอกจากนี้ที่ขานี้ยังใชเปนขาอินพุตสําหรับรับแรงดันไฟสูงสําหรับการ
โปรแกรมหนวยความจําภายในไมโครคอนโทรลเลอร สําหรับไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 
แบบแฟลชตองการแรงดันสําหรับการโปรแกรม +12V 
 ขา XTAL1 และ XTAL2 เปนขาสําหรับติดตอคริสตอลเพื่อสรางสัญญาณนาฬิกาในการ
กําหนดจังหวะการทํางานของไมโครคอนโทรลเลอร  
  

ก.2 โครงสรางและการทํางานของพอรต 
 ไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 แบบแฟลชมีพอรตใหใชงานทั้งส้ิน 4 พอรตคือ พอรต 0 
ถึง พอรต 3 แตละพอรตมีขนาด 8 บิต เปนพอรตแบบ 2 ทิศทางกลาวคือ สามารถเปนไดทั้งอินพุต
สําหรับรับสัญญาณขอมูลเขาและเอาตพุตสําหรับสงสัญญาณขอมูลออก  ทุกพอรตของ
ไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 แบบแฟลชมีวงแลตชและวงจรขับตลอดจนบัฟเฟอรอินพุต ดัง
แสดงใหเห็นสถาปตยกรรมรูปที่ ก.1 
 ที่พอรต 0 และ พอรต 2 จะใชงานเปนพอรตอินพุตและเอาตพุตสําหรับงานทั่วไป และใช
ในการติดตอกับหนวยความจําภายนอก สําหรับพอรต 3 ทั้งพอรตและพอรต 1 บางขานอกจากจะใช
เปนขาพอรตอินพุตเอาตพุตตามปกติแลว ยังสามารถใชงานในหนาที่พิเศษไดอีก ขึ้นอยูกับวาเปน
ไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 แบบแฟลชเบอรใด  
 ในรูปที่ ก.3 แสดงวงจรภายในของแตละพอรตของไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 แบบ
แฟลช โดยในรูปที่ ก.3 (ก) เปนวงจรของพอรต 0 วงจรแลตชของแตละบิตในแตละพอรตก็คือวงจร
ดีฟลิฟลอปนั่นเอง การอานคาสถานะของพอรตและสถานะของวงจรแลตชสามารถกระทําไดอยาง
อิสระดวยสัญญาณที่แยกออกจากกัน นั่นคือสัญญาณอานขอมูลจากขาพอรต และสัญญาณอาน
ขอมูลจากวงจรแลตช สวนการเขียนขอมูลมายังพอรตตองสงสัญญาณมายังขา CLK ของดีฟลิฟลอป
ในขณะที่ขอมูลจะผานมาทางขาบัสขอมูลภายในเขาสูขา D ของดีฟลิฟลอป 
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 ที่พอรตนี้มีวงจรมัลติเพล็กซสําหรับกําหนดลักษณะการทํางานของพอรตวา ตองการใชงาน
เป นข าพอร ตอิ นพุ ต เ อ าต พุ ตปกติ ห รื อ ใช ในก า รติ ดต อกั บหน ว ยคว ามจํ า ภ า ยนอก
ไมโครคอนโทรลเลอร 
 เนื่องจากที่ขาพอรต 0 ไมมีวงจรพูลอัปภายใน หากมีการนําพอรต 0 ไปใชงานเปนพอรต
อินพุตจะตองตอตัวตานทานพูลอัปภายนอกเขาที่ขาพอรต 0 ทกุขาดวย 

รูปที่ ก.3 วงจรภายในของพอรตทุกพอรตในไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 แบบแฟลช 
 ในรูปที่ ก.3 (ข) เปนวงจรของพอรต 1 ซ่ึงมีลักษณะโดยทั่วไปคลายกับพอรต 0 หากแตไมมี
วงจรมัลติเพล็กซ เนื่องจากพอรตนี้จะไมใชในการติดตอกับหนวยความจําภายนอก แตจะมีวงจร
พูลอัปภายในที่แตละบิตของพอรตนี้ 
 ในรูปที่ ก.3 (ค) เปนวงจรภายในของพอรต 2 จะคลายกับพอรต 0 มาก ตางกันเพียงมีวงจร
พูลอัปเพิ่มเติมเขามา สวนในรูปที่ ก.3 (ง) เปนวงจรภายในของพอรต 3 จะเห็นไดวาคลายกับพอรต 
1 มีการเพิ่มเติมวงจรบัฟเฟอรและวงจรอินพุตเอาตพุตเมื่อทํางานในฟงกช่ันพิเศษเขามา เนื่องจาก
พอรต 3 สามารถนําไปใชงานในหนาที่พิเศษไดทุกขา  
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รูปที่ ก.4 วงจรพูลอับภายในพอรตของไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 แบบแฟลช 

 
ก.3 พอรตอนุกรมของไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 
ไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล MCS-51 มีวงจรการสื่อสารอนุกรมแบบฟูลดูเพล็กซ 1 ชุด 

(วงจรสื่อสารแบบฟูลดูเพล็กซ หมายถึง วงจรสื่อสารที่สามารถทําการรับและสงขอมูลในลักษณะ 2 
ทิศทางไดในเวลาเดียวกัน) โดยใชขาสัญญาณของพอรต 3 คือ ขา P3.0 เปนขารับขอมูลเขาหรือ 
RxD และขา P3.1 เปนขาสงขอมูลออกหรือ TxD โดยวงจรการสื่อสารขอมูลแบบอนุกรมของ
ไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล MCS-51 แบบแฟลชเปนแบบอะซิงโครนัส ปกติแลวพอรตอนุกรม
ของไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 จะใชในการติดตอส่ือสารกับพอรตอนุกรมของคอมพิวเตอร 
โดยใชมาตรฐานของ RS-232 แตในปจจุบันสามารถสามารถติดตอกนัในมาตรฐาน RS-422 หรือ 
RS-485 ไดแลว โดยใชไอซีพิเศษที่ทําหนาที่ในการแปลงสัญญาณการสื่อสารดังกลาว 

หลักการสื่อสารขอมูลผานพอรตอนุกรม 
 การสื่อสารขอมูลขนาด 8 บิตของไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 ซ่ึงสามารถกําหนดคา
อัตราบอดไดจากการตั้งคา TL1 และ TH1 ของไทมเมอร 1 โดยในการทดลองนี้จะใชอัตราบอด
เทากับ 9600 บิตตอวินาที ซ่ึงเปนรูปแบบมาตรฐานที่ใชในการสื่อสารกับเครื่องคอมพิวเตอร 
 การสื่อสารขอมูลผานพอรตอนุกรมในไมโครคอนโทรลเลอรนั้น ทําได 2 วิธี คือ 
 1. ใชอินเตอรรัปต เปนวิธีที่ใหผลการทํางานเร็วที่สุด แตมีความยุงยากในการทํางาน
มากกวาเนื่องจากตําแหนงของการอินเตอรรัปตทั้งการรับและการสงขอมูลนั้นอยูที่ตําแหนงเดียวกัน 
ตองพิจารณาจากแฟลก TI หรือ RI กอนวาเกิดการอินเตอรรัปตจากสาเหตุใด และตองพิจารณาการ
ใชรีจิสเตอรในชวงเวลานั้น ๆ ดวยวามีโอกาสซอนทับกันหรือไม ทําใหโปรแกรมของการทํางานใน
สวนนี้มีความซับซอนมากกวา  
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 2. วนโปรแกรมตรวจสอบแฟลก เปนวิธีที่มีความซับซอนนอยกวา โดยเขียนโปรแกรมให
วนตรวจสอบแฟลกอยูตลอดเวลา จนกวาจะเกิดการเปลี่ยนแปลง ยกตัวอยาง เมื่อตองการตรวจสอบ
การสงขอมูล ใหทําการวนตรวจสอบแฟลก TI วาถูกเซตหรือไม เมื่อถูกเซต แสดงวา มีการสงขอมูล
เกิดขึ้นเรียบรอยแลว จากนั้นใหทําการเคลียรแฟลก TI แลวทําการสงขอมูลตัวถัดไป หรือทํางานใน
คําสั่งตอไปได 
 ในกรณีที่ตองการตรวจสอบการรับขอมูล ใหทําการตรวจสอบแฟลก RI วาถูกเซตหรือไม 
เมื่อตรวจสอบไดวาถูกเซต แสดงวา เกิดการรับขอมูลขึ้น ใหทําการเคลียรแฟลก RI แลวนําคาจาก
รีจิสเตอร SBUF มาใชไดทันที แตวิธีการนี้มีขอเสียตรงที่เปนการทํางานแบบเรียงลําดับ ทําให
ขั้นตอนในการทํางานชากวาการใชอินเตอรรัปต 
 การแสดงคาบนเทอรมินอลหรือเครื่องคอมพิวเตอรนั้นจะใชขอมูลรหัส ASCII มาตรฐาน
ในการรับสงขอมูลทุกอยาง เชน การขึ้นบรรทัดใหมใชคา 0AH (คา LF) และการเลื่อนตําแหนงเคอร
เซอรไปที่ตําแหนงซายสุด ใหใชคา 0DH (คา CR) การสงตัวเลข ตัวอักษร ก็ใชคาตามรหัส ASCII 
ดวย 
 การเขียนโปรแกรมเพื่อสงขอมูลจะนําขอมูลจากคาที่เก็บอยูภายในตัวโปรแกรมเอง จนกวา
จะพบคา 0FFH จึงจะหยุด ทําใหไมมีการจํากัดจํานวนขอมูลในการสงแตละครั้ง ดวยวิธีนี้จึงทําให
การสงขอมูลมีความยืดหยุนในเรื่องขนาดของขอมูลสูง 
 อยางไรก็ตาม หัวใจสําคัญของการสื่อสารขอมูลผานพอรตอนุกรมคือ การกําหนดอัตรา
บอด และรูปแบบของขอมูลวา มีจํานวนบิตเริ่มตน, บิตของขอมูล, บิตหยุด หรือวามีการตรวจสอบ
บิตพาริตี้หรือไม ถาหากขอกําหนดเหลานี้ในตัวสงและตัวรับไมตรงกัน จะทําใหการถายทอดขอมูล
เกิดความผิดพลาดไดอยางงายดาย สงผลใหการสื่อสารขอมูลลมเหลวอยางสิ้นเชิง 

 
การเชื่อมตอกับพอรตอนุกรมของคอมพิวเตอร 

 การใชงานวงจรพอรตอนุกรมของไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 มักนิยมใชในการติดตอ
เพื่อแลกเปลี่ยนขอมูลกับคอมพิวเตอรผานทางพอรตอนุกรมในมาตรฐาน RS-232 เปนสวนใหญ แต
เนื่องจากระดับสัญญาณของพอรตอนุกรม RS-232 มีระดับตั้งแต ±3 ถึง ±12V ในขณะที่ระดับ
สัญญาณของไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 อยูในระดับทีทีแอล ดังนั้นจึงไมสามารถเชื่อมตอ
พอรตอนุกรมของไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 เขากับพอรตอนุกรมของคอมพิวเตอรไดโดยตรง 
จึงตองอาศัยการเชื่อมตอผานทางไอซีพิเศษที่ทําหนาที่ในการแปลงระดับสัญญาณ 
 ไอซีที่ ทํ าหน าที่ ในการแปลงระดับสัญญาณนี้ ต องทํ าการแปลงขอมู ลส งของ
ไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 จากระดับทีทีแอลไปเปนระดับของ RS-232 และทําการแปลง
ขอมูลรับจากคอมพิวเตอรจากระดับของ RS-232 เปนระดับทีทีแอลเพื่อใหสามารถถายทอดไปยัง
ไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 ไดอยางสมบูรณ ไอซีดังกลาวมีดวยกันหลายเบอรจากหลายผูผลิต 
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อาทิ MAX232 จาก MAXIM หรือ ICL232 จาก HARRIS เปนตน ในรูปที่ ก.5 แสดงการจัดขาของ
ไอซี ICL232 ซ่ึงใชในการแปลงสัญญาณ RS-232 สวนวงจรของการตอกับไมโครคอนโทรลเลอร 
MCS-51 [9] แสดงในรูปที่ ก.6 

 
รูปที่ ก.5 รายละเอียดเบื้องตนของไอซีแปลงสัญญาณเพื่อเชื่อมตอกับพอรตอนุกรมของคอมพิวเตอร 

 
รูปที่ ก.6 วงจรเชื่อมตอ MAX232 หรือ ICL232 เขากับพอรตอนุกรมของคอมพิวเตอรและ

ไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 
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ภาคผนวก ข. 
Visual Basic 

 
ข.1 Visual Basic คืออะไร 
 Visual Basic เปนภาษาคอมพิวเตอร (Programming Language) ที่พัฒนาโดยบริษัท
ไมโครซอฟท โดยตัวภาษาเองมีรากฐานมาจากภาษา Basic ซ่ึงยอมาจาก Beginner’s All Purpose 
Symbolic Instruction ถาแปลใหไดความหมายก็คือ “ชุดคําสั่งหรือภาษาคอมพิวเตอรสําหรับผู
เร่ิมตน” ภาษา Basic มีจุดเดนคือผูที่ไมมีพื้นฐานเรื่องการเขียนโปรแกรมเลยก็สามารถเรียนรูและ
นําไปใชงานไดอยางงายดายและรวดเร็ว เมื่อเทียบกับการเรียนภาษาคอมพิวเตอรอ่ืน ๆ เชน ภาษาซ ี
(C), ปาสคาล(Pascal), ฟอรแทรน (Fortran) หรือ แอสเซมบลี(Assembler) 

 
ข.1 รูปแสดงความแตกตางระหวาง Dos text mode กับระบบ Window 
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ข.2 ลักษณะที่โดดเดนของ Visual Basic 
 สาเหตุที่ Visual Basic เปนภาษาที่เหมาะสําหรับการเรียนรูในการเขยีนโปรแกรมนัน้
เนื่องจาก Visual Basic ขอดีหลายประการคือ 
1. งายตอการเรียนรูเหมาะสําหรับผูเร่ิมตน ทั้งในเรื่องไวยากรณของภาษาเองและเครือ่งมือการใช
งานดังชื่อที่บอกอยูแลววา basic ซ่ึงเหมาะสําหรับผูเร่ิมตน 
2. ความนิยมของตัวภาษา โดยอาจกลาวไดวาภาษา Basic นั้นเปนภาษาที่มีคนเรียนรูและใชงานมาก
ที่สุดในประวตัิศาสตรของคอมพิวเตอร 
3. การพัฒนาอยางตอเนื่อง การปรับปรุงประสิทธิภาพในดานของตัวภาษาและความเรว็ของการประ
มาลผล และในเรื่องของความสามารถใหม ๆ เชน การติดตอกับระบบมลูฐานขอมูล การเชื่อมตอกั้บ
เครือขายอินเตอรเน็ต 
4. ผูพัฒนาสําคัญของ Visual Basic คือบริษัทไมโครซอฟทซ่ึงจัดวาเปนยักษใหญของวงการ
คอมพิวเตอรในปจจุบัน เราจึงสามารถมั่นใจไดวา Visual Basic จะยังมกีารพัฒนา ปรับปรุงและคง
อยูไปอีกนาน 
 
ข.3 เคร่ืองมือของ Visual Basic 
ออบเจ็ค (Object) หรือวัตถุใน Visual Basic จะหมายถึงสวนประกอบยอยตาง ๆ ของโปรแกรมใน
วินโดว เชน Form, Command Button, Option Button, Text Box และปุมควบคุมตาง ๆ สวนพรอพ
เพอรตี้ (Property) จะหมายถึงคุณสมบัติหรือลักษณะเฉพาะของออบเจค็นั้น ๆ 
 
IDE คืออะไรและสวนประกอบตาง ๆ ของ IDE 
คําวา IDE หรือ Integrated Development Environment หมายถึงสภาพแวดลอมการทาํงานในการ
พัฒนาโปรแกรมโดยใช Visual Basic หรือจะแปลอีกอยางคือ อุปกรณเครื่องมือตางๆ แบบ
เพรียบพรอมทีไ่มโครซอฟทเตรียมมาใหใชในกรพัฒนาโปรแกรมดวย Visual Basic นั่นเอง เมื่อเปด
โปรแกรม Visual Basic คร้ังแรก โปรแกรมจะปรากฏหนาจอ IDE ซ่ึงมีสวนประกอบหลักดังนี ้
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รูปที่ ข.2 แสดงหนาจอ IDE ของ Visual Basic 

 
สวนประกอบหลักของหนาจอ Visual Basic IDE มีดังนี้ 

- ทูลบาร(Toolbar) 
- Toolbox 
- วินโดว Form 
- วินโดว Project Explorer 
- วินโดว Properties 
- วินโดว  Form Layout 
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ทูลบาร (Toolbar) 
 เมื่อพิจารณาภาพหนาจอ IDE จะเห็นปุมตาง ๆ ที่วางเรียงเปนแผงควบคุม ชวยใหสามารถ
เรียกใชงานคําสั่งไดอยางสะดวกรวดเรว็ โดยเพยีงแคคลิกเมาสที่ปุมเทานั้น รายละเอยีดของปุมตาง 
ๆ มีดังนี้ 

 
รูปที่ ข.3 แสดงทูลบารของโปรแกรม Visual Basic 

A. เปดโปรเจกตใหมขึ้นมา เราสามารถพัฒนาไดหลายโปรเจกตไปพรอม ๆ กัน 
B. เพิ่มฟอรม โมดูล หรือออบเจ็คประเภทตาง ๆ เขาไปในโปรเจกตหรือโปรแกรมที่เรากําลัง

พัฒนาอยู 
C. เปดวินโดว Menu Editor ซ่ึงเปนเครื่องมือชวยในการสรางเมนูของโปรแกรม 
D. เปดไฟลโปรเจกต (Open) 
E. บันทึกไฟลโปรเจกต (Save) 
F. ตัด (Cut) 
G. กอปป (Copy) 
H. วาง (Paste) 
I. คนหา (Find) 
J. ยกเลิกการกระทําหรือการพมิพ (Undo) 
K. เรียกคืนกลับสิ่งที่ Undo ไป (Redo) 
L. ส่ังใหโปรแกรมทํางาน (RUN) 
M. ใหโปรแกรมหยุดการทํางานชั่วคราว (Pause) 
N. ใหโปรแกรมหยุดทํางาน(Stop) 
O. เปดวินโดว Project Explorer ที่แสดงฟอรม โมดูล และสวนประกอบตาง ๆ ของโปรเจกต 
P. เปดวินโดว Properties เพื่อดแูละกําหนดคณุสมบัติตาง ๆ ของออบเจ็ค 
Q. เปดวินโดว From Layout เพื่อจัดตําแหนงวนิโดวของโปรแกรมบนจอภาพ 
R. Object Browser เปนเครื่องมอืชวยคนหาขอมูลรายละเอียดของออบเจ็คตาง ๆ 
S. Toolbox เปนที่รวมของออบเจ็คตาง ๆ ที่จะนํามาประกอบในโปรแกรมหรือแอบพลิเคชัน 
T. เปดวินโดว Data View เพื่อดูการติดตอกบัฐานขอมูลที่เรากําลังติดตออยูดวย 
U. Visual Component Manager ใชในการชวยคนหา เรียบเรยีง ดูแล และจดัการสวนประกอบ

ตาง ๆ ที่จะนํามาใชในการพฒันาโปรเจ็ค 
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รูปที่ ข.4 แสดงทูลบอกซ 

ToolBox 
 เปนที่รวมออบเจ็คตาง ๆ ที่จะนํามาประกอบกันเปนโปรแกรมหรือแอบพลิเคชัน เมื่อใช
ออบเจ็คเหลานี้ประกอบกนัจะไดเปนหนาตาโปรแกรม จึงอาจเรียกใหชัดเจนไดวา Control 
Object ซ่ึงมีออบเจ็คหลักดังภาพตอไปนี้ นอกจากนีเ้ราสามารถเพิ่มออบเจ็คตาง ๆ เขาไปใน 
Toolbox ไดอีกมากมาย สําหรับรายละเอยีดคราว ๆ ของออบเจ็คหลักจะมีดังนี ้
 
A. Pointer ใชในการจัดขนาด เคลื่อนยาย และวางตําแหนงออบเจ็คตาง ๆ ในฟอรม 
B. Picture ใชควบคุมและแสดงขอมูลภาพตาง ๆ บนฟอรม 
C. Label ใชแสดงขอความตาง ๆ บนฟอรม เหมือนกับเปนปายลาเบลหรือขอความกํากบั 
D. Text Box เปนออบเจ็คสําหรับรับขอความที่ผูใชปอนเขามา 
E. Frame ใชจดักลุมและรวบรวมออบเจ็คตาง ๆ เขาไวดวยกนั เพื่อใหสะดวกในการควบคุม

และเคลื่อนยายตําแหนง หรือจัดหนาจอใหเปนระเบียบเรียบรอยและสะดวกแกการใชงาน 
F. Command Button หรือปุมคาํสั่ง เปนออบเจ็คที่เปนปุมกด เพื่อใหผูใชส่ังทํางาน ซ่ึงเปน

ออบเจ็คที่ใชบอยมากที่สุดอนัดับหนึง่ 
G. Check Box เปนปุมที่ใชเลือกวาตองการหรือไม 
H. Option Button บางครั้งเรียกวา Radio Button ใชสําหรับเลือกคา

ใดคาหนึ่งจากหลาย ๆ คาคลายกับปุมกดเลอืกระดับความแรง
ของพัดลมหรือปุมกดวิทยุเทป ที่เลือกไดคร้ังละ 1 ปุมเทานั้น 

I. Combo Box ผูใชสามารถเลือกตัวเลือกไดจากการกดปุม Drop 
down เพื่อแสดงทางเลือกตาง ๆ ขึ้นมาให มีความสามารถ
เหมือนกับ List Box และ Text Box ผสมกัน 

J. List Box ใชแสดงตัวเลือกตาง ๆในลักษณะของบรรทัดรายการ 

โดยผูใชสามารถเลือกรายการใด รายการหนึ่ง หรือหลาย ๆ 
รายการจากลสิตรายการที่มีอยูได 

K. Horizontal Scroll Bar เปนแถบเลื่อนทางแนวนอน ใชเล่ือนปรับคาโดยคาจะเปลี่ยนไปตาม
ตําแหนงที่อยูของแถบเลื่อน (ตําแหนงซายสุดคาจะนอยที่สุด ตําแหนงขวาสุดคาจะมาก
ที่สุด) 

L. Vertical Scroll Bar เปนแถบเลื่อนในแนวตัง้ ใชเล่ือนปรับคาโดยคาจะเปลี่ยนไปตาม
ตําแหนง(ตําแหนงบนสุดคาจะนอยสุด ตําแหนงลางสุดคาจะมากสุด) 

M. Timer ใชในการควบคุมเวลา และการทํางานของโปรแกรมเมื่อมีเร่ืองเวลาเขามาเกีย่วของ 
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N-P. Drive List Box, Directory List Box, File List Box ใชในการควบคุมการติดตอกบัระบบ
แฟมขอมูลของเครื่องคอมพิวเตอร 
Q. Shape ใชสรางภาพรูปทรงตาง ๆ ลงในฟอรม 
R. Line ใชวาดเสนตาง ๆ ลงในฟอรม 
S. Image เปนคอนโทรลที่ใชควบคุมขอมูลภาพเหมือนกับ Picture เพยีงแตมีความสามารถนอย
กวาแตก็ใชหนวยความจํานอยตามลงไปดวย 
T. Data Control ใชในการเชือ่มตอกับฐานขอมูล 
U. OLE Object Linked and Embedded) เปนคอนโทรลที่นําเอาโปรแกรมสําเร็จรูปตาง ๆ ที่มี
ความสามารถ OLE เขามาใชเปนออบเจ็คในโปรเจ็ค 
 
วินโดว Form  
  เปนวินโดวเปลา ๆ หรือตัวฟอรมเปลาสําหรับสรางองคประกอบของแอพพลิเคชันโดยการ
นําออบเจ็คตาง ๆ มาใสในฟอรม หรือพูดอกีนัยหนึ่งก็คือเปนหนาจอของโปรแกรมที่ผูใชจะ
เห็นเมื่อเรยีกใชงานโปรแกรมนั่นเอง เมื่อเร่ิมเขาสู Visual Basic จะปรากฏฟอรมเปลาขึ้นมาให
เสมอ การเรียกดูฟอรมสามารถใชคีย Shift+F7 หรือเรียกจากเมนู View>Object ก็ได 

 
รูปที่ ข.5 วินโดวสฟอรมของ Visual Basic 

วินโดว Project Explorer 
 โปรแกรมตาง ๆที่เราพัฒนาเขียนโปรแกรมขึ้นมานั้นจะเรียกวาเปนโปรแกรมประยกุต 
หรือแอพพลิเคชัน (Application) ซ่ึงใน Visual Basic จะเรียกโปรแกรมที่เรากําลังสรางวาเปน
โครงการ หรือ โปรเจกต 

 
รูปที่ ข.6 วินโดวส Project Explorer ของ Visual Basic 
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 Project Explorer จะใชควบคมุสวนประกอบและแฟมขอมูลตาง ๆ ที่อยูในโปรเจกต เพื่อ
ความสะดวกในการควบคุมและเปลี่ยนการทํางานระหวางสวนประกอบตาง ๆ โดยแตละโปร
เจกตคะประกอบดวยแฟมขอมูลมากมายหลายประเภท ซ่ึงแฟมขอมูลหลัก ๆ  ไดแก 

ประเภทไฟล รายละเอียด นามสกุลไฟล 
ไฟลโปรเจกต 
(Project file) 

เก็บขอมูลตาง ๆ ของโปรเจกต รวมทั้งรายชือ่แฟมที่ประกอบ
ขึ้นมาเปนโปรเจกต 

.vbp 

ไฟลฟอรม 
(Form file) 

เก็บฟอรมที่เราไดออกแบบไว โดยในไฟลนี้จะรวมคําสั่งตางๆ 
ที่เขียนโปรแกรมไวใหกับแตละออบเจ็คทีอ่ยูในฟอรมดวย 

.frm 

ไฟลไบนารี
ฟอรม 

จะเก็บขอมูลทีเ่ปนแฟมไบนารีของฟอรม เชน รูปภาพ หรือไอ
คอน เปนตน 

.frx 

ไฟลมดูลแบบ
ปกติ 
(Standard 
module) 

เก็บโปรแกรมยอยและตัวแปรตางๆ ที่เราเขียนแยกออกจาก
ฟอรมเพื่อใหฟอรมหรือโมดูลอ่ืนสามารถเรียกใชงานได 

.bas 

ไฟล Object 
Control 

นามสกุลลงทายดวย .ocx (Active X Control) หรือ .vbx เปน
ออบเจ็คที่เราเพิ่มเขาไปในโปรเจ็คนอกเหนือจากคอนโทรลพ
พื้นฐานไดแก Internet Control Object, Database Grid Control 
Object เปนตน 

.ocx 

.vbx 

ไฟลเอกสาร 
Active X 

เหมือนกับฟอรม เพียงแตตองเรียกดูผานโปรแกรมเว็บ
บราวเซอร เชน Internet Explorer 

.dob 

ไฟลคลาส
โมดูล 
(Class Module) 

เก็บออกเจ็คตางๆ ที่เราสรางขึ้น เมื่อมีการเรียกใช Class Module 
โปรแกรมก็จะสรางออบเจ็คนั้นขึ้นมาใหม Z (เรียกวา Instance)
แทนที่จะใชจากโมดูลหรือออบเจ็คนั้นโดยตรง อาจกลาวไดวา 
Class Module เปรียบเสมือนที่เก็บแผนผังหรือ Template ของ
ออบเจ็คที่เราจะสรางขึ้นมาใหมนั่นเอง 

.cls 

ไฟลทรัพยากร
อ่ืน ๆ 
(Resource File) 

เก็บภาพ Bitmap(BMP),ขอความ(Text string) หรือขอมูลใดๆ ที่
เราสามารถแกไขไดโดยไมตองไปยุงเกีย่วกบัโปรแกรมในโมดูล
หรือฟอรมตาง ๆ ในโปรเจ็ค 

.res 

ตารางที่ ข.1 ตารางแสดงประเภทไฟล โปรเจกตไฟล และนามสุกลไฟลของ Visual Basic 
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รูปที่ ข.7 ภาพแสดงโครงสรางแฟมขอมูลสวนตาง ๆที่ประกอบขึ้นมาเปนโปรเจกต 

 
วินโดว Properties 
 วินโดวนี้จะแสดงคุณสมบัติทั้งหมดของออบเจ็คที่ถูกเลือกอยู การคลกิเลือกที่ออบเจ็คใดใน
ฟอรมจะทําใหคุณสมบัติทีแ่สดงในวินโดวส Properties เปล่ียนไปตามออบเจ็คที่เลือก ซ่ึงการแกไข
หรือตั้งคาคุณสมบัติสามารถทําไดโดยตรงที่คุณสมบัติและคา สําหรับแท็บ Alphabetic และ 
Categorized มีไวเพื่อชวยใหเราหาพรอบเพอรตี้ไดงายขึ้นเทานั้น โดยแท็บ Alphabetic จะแสดง
คุณสมบัติเรียงตามชื่อตัวอักษร สวนแท็บ Categorized จะแสดงคณุสมบัติเรียงตามลักษณะการใช
งาน การเรียกดูวินโดว Properties สามารถเรียกไดจากเมนู View>Properties window หรือกด F4 
 
 
วินโดว Form Layout 

 
 จะแสดงตําแหนงฟอรมของโปรแกรมที่กําลังสรางใหดูบนจอภาพ เพื่อกําหนดตําแหนง
สําหรับตอนที่โปรแกรมทํางานจริงๆ การยานตําแหนงฟอรมของโปรแกรมที่กําลังสรางใหดูบน
จอภาพ เพื่อกําหนดตําแหนงสําหรับตอนที่โปรแกรมทํางานจริงๆ การยานตําแหนงโดยใชเมาสลาก 
(Drag) รูปฟอรมตรงกลางจอภาพไปยังตําแหนงที่ตองการ ซ่ึงสามารถทดลองไดโดยเลื่อนตําแหนง
แลวกด F5 เพื่อรับโปรแกรม จะเห็นวาตําแหนงโปรแกรมขอเราจะถูกเคลื่อนยายตามไปดวย 

 
รูปที่ ข.8 วินโดวส Form Layout ของ Visual Basic 
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วินโดว Code Editor 
 Code Editor เปนเนื้อที่สําหรับเขียนโปรแกรม เรียกขึ้นมาแสดงโดยใชเมนู View>Code 
หรือดับเบิ้ลคลิกที่ออบเจ็คใด ๆ  ในฟอรม ซ่ึงวินโดว Code Editor จะแสดงขึ้นมาพรอมสําหรับการ
ปอนโปรแกรมใหกับเหตุการณหลักของออบเจ็คนั้น สวนที่สําคัญของวินโดวนี้คือ คอมโบบ็อกซ 
(Combo box) ทั้งสองชองที่อยูตรงสวนบนของวินโดว ซ่ึงจะเปนตวัควบคุมการเลือกออบเจ็คและ
เหตุการณ (Event) ที่จะเกิดขึน้กับออบเจ็คนั้น โดยโคดทีป่รากฏจะเปนโปรแกรมหรอืคําสั่งที่จะถูก
เรียกใชงานเมือ่มีเหตุการณนั้นเกดิขึ้นกับออบเจ็ค 

 
รูปที่ ข.9 วินโดวส Code Editor ของ Visual Basic 

 
Object list box จะแสดงออบเจ็ควาสวนของโปรแกรมที่กําลังแสดงอยูใน Code editor เปน

ของออบเจ็คใด ถาคลิกที่ดรอฟดาวนจะปรากฏลิสตรายการของออบเจ็คตาง ๆ ที่อยูในฟอรม (โดย
เปนซื่อของออบเจ็คที่ตั้งไวในพรอบเพอรตี้ Name) เราสามารถทราบออบเจ็คและเหตุการณไดจาก
ช่ือของโพรซีเยอร เชน Command1_Click จะหมายถึงสวนของโปรแกรมที่จะทํางาน เมื่อออบเจ็ค
ช่ือ Command ถูกคลิกเปนตน 
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ภาคผนวก ค. 
กลองวงจรปดไรสาย 
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ภาคผนวก ง. 
การมอดูเลทสัญญาณดิจิตอล 

 
การสงสัญญาณดิจิตอลในระยะทางไกลนัน้สามารถทําไดยาก เพราะสัญญาณดิจิตอลมี

กําลังสงต่ําและตองการแบนดวิธกวาง แตสัญญานอะนาลอกนั้นไมตองการแบนดวิธมากและ
สามารถสงในระยะทางไกลได การแปลงบิตขอมูลจะอยูในรูปของ 0 และ1 เปนสัญญาณอะนาลอก 
เรียกวา digital-to-analog modulation ในการสงขอมูลจากคอมพิวเตอรไปที่หุนยนตเพือ่ควบคุมการ
เคลื่อนไหว ซ่ึงสัญญาณที่สงผานอากาศตองอยูในรูปของอะนาลอก ดังนั้นตองทําการแปลงบิต
ขอมูลใหเปนสัญญาณอะนาลอกเสียกอน จึงสามารถที่จะสงสัญญาณควบคุมนั้นผานอากาศได 

คุณสมบัติของคลื่นรูปซายนประกอบไปดวย แอมพลิจูด ความถี่ และเฟส ถาคุณลักษณะ
อยางใดอยางหนึ่งมีการเปลีย่นแปลง นัน่หมายความวาจะไดคล่ืนรูปซายนคล่ืนใหมที่ไดมีการ
เปล่ียนแปลงไปจากเดิม จากหลักการนี้จึงสามารถนํามาประยุกตใชกบัสัญญาณดิจติอลได การ
เปล่ียนแปลงบติขอมูลเปนสัญญาณอะนาลอกนั้น จะหมายถึงการเปลี่ยนแปลงคุณลักษณะของคลื่น
รูปซายนนั่นเอง หรือเรียกวาการมอดูเลตสัญญาณดิจติอล ซ่ึงสามารถแบงออกไดดังนี้ amplitude 
shift keying(ASK), frequency shift keying(FSK), และ  phase shift keying(PSK) นอกจากนั้นแลว
ยังมีอีกเทคนิคหนึ่งซี่งมีประสิทธิภาพการทํางานที่ดีขึ้น โดยจะรวมวิธีการของ ASK และ PSK เขา
ดวยกัน เรียกเทคนิคแบบนีว้า ๆ quadrature amplitude modulation (QSK) ดังรูป 

 
รูปที่ ง.1 การจําแนกประเภทของการมอดูเลทสัญญาณดิจิตอล 
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Amplitude Shift Keying (ASK) 
 เปนเทคนิคในการแปลงบติขอมูลใหเปนสัญญาณอะนาล็อก โดยหลักการมอดูเลรบิตขอมูลกับ
สัญญาณคลื่นพาหแบบ ASK นั้นจะใหความถี่และเฟสคงที่ แตจะใหแอมพลิจูดเปลี่ยนไปตามบิต
ขอมูล เชน ถาบิตมีคา “1” จะใหแอมพลิจดูมีคามากกวาปกติ ถาบิตมีคา “0” จะใหแอมพลิจูมีคนอย
กวาปกติ หรือกลาวอีกนยัหนึ่งไดวา ASK เปนเทคนิคที่คาของแอมพลิจดูจะขึ้นอยูกับบิตขอมูล(0 
หรือ 1 ) โดยที่ความถี่และเฟสจะคงที่ดังรูป 
 

 
รูปที่ ง.2 ตัวอยางรูปสัญญาณ ASK ในโดเมนเวลา 

 
เทคนิคแบบ ASK มีขอเสียที่สามารถถูกรบกวนจากสัญญาณจากภายนอกไดงาย เชน ความ

รอน หรือคล่ืนแมเหล็กไฟฟาที่แผมาจากสายขางเคียง เปนตน เมื่อมีสัญญาณรบกวนจะทําให
แรงดันไฟฟา หรือแอมพลิจดูที่คาเปลี่ยนไป ทําใหขอมูลเกิดการผิดพลาดได เชน ถาขอมูลเปน “0” 
จะตองใชแรงดันไฟฟาคาหนึ่ง แตถามีสัญญาณรบกวนอาจจะทําใหแรงดันไฟฟามีคาที่เปล่ีนแปลง
ไปเปนอยางหนึ่ง ซ่ึงจะทําใหอุปกรณที่รับขอมูลแปลความหมายวาขอมูลเปน “1” ได 
 วิธีในการมอดเูลตสัญญาณแบบ ASK ซ่ึงเปนที่นิยมกันคอื on/off keying (OOK) โดยจะใช
หลักการที่วาจะใหมแีรงดันไฟฟากับไมมแีรงดันไฟฟา เพื่อแทนบิตขอมูลที่เปน 1 หรือ 0 ซ่ึงการใช
หลักการนีใ้นการสงสัญญาณอะนาลอกจะมีขอดีที่จะทาํใหการใชพลังงานในการสงสัญญาณนอยลง 
เนื่องจากจะมบีางชวงที่ไมตองมีการสรางแรงดันไฟฟาเลย 
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แบนดวิดธสาํหรับ ASK 
สัญญาณอะนาล็อกที่เกิดจากเทคนิคแบบ ASK นั้นจะมีความถี่อยูระหวาง fc-Nbaud/2 และ 

fc+Nbaud/2 โดยความถี่ของสัญญาณคลื่นพาหจะเทากับ fc  
แบนดวิธที่ตองการสําหรับเทคนิคแบบ ASK นั้นสามารถคํานวณไดจากสูตร 

BW = (1 + d)*Nbaud 
 
โดยที่ BW คือแบนดวิธ, Nbaud คืออัตราบอด และ d คือคาแฟคเตอรของกระบวนการมอดู

เลต (มีคานอยที่สุดเทากับ 0) 
 

 

 
รูปที่ ง.3 ภาพแสดงแบนดวธิของสัญญาณ ASK 
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ภาคผนวก จ. 
Source Code 

 
จ.1 ภาษา Assambly ควบคุม Microcontroller MCS51  
Sources Code ภาคสง 
 
 org 0000h 
 mov scon,#50h 
 mov  tmod,#20h 
 mov th1,#0fbh 
 setb tr1 
 clr ti 
 clr ri 
 setb p1.0 
 
loop: mov sbuf,#55h 
 jnb ti,$ 
 clr ti 
  

 jnb ri,loop 
  

 mov a,sbuf 
 clr ri 
  

 mov sbuf,#01h 
 jnb ti,$ 
 clr ti 
 mov sbuf,a 
 jnb ti,$ 
 clr ti 
  
 sjmp loop 
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Sources Code ภาครับ 
 ORG 0000h 
 MOV scon,#50h 
 MOV  tmod,#20h 
 MOV th1,#0fbh 
 SETB tr1 
 CLR ti 
 CLR ri 
 SETB P2.1 
 SETB P2.0 
 SETB P0.0 
 SETB P0.1 
 CLR P1.0   ;light 
 
LOOP:  
 JNB ri,$ 
 MOV A,sbuf 
 CLR ri 
  
 
 CJNE A,#’w’,LOOP1 
 JMP GO 
LOOP1: CJNE A,#’a’,LOOP2 
 JMP LEFT 
 
LOOP2: CJNE A,#’d’,LOOP3 
 JMP RIGHT 
 
LOOP3: CJNE A,#’x’,LOOP4 
 JMP BACK 
 
LOOP4: CJNE A,#’s’,LOOP5 
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 JMP STOP 
 
LOOP5: CJNE A,#’h’,LOOP6 
 JMP CL 
 
LOOP6: CJNE A,#’j’,LOOP7 
 JMP CR 
 
LOOP7: CJNE A,#’n’,LOOP8 
 JMP CUP 
 
LOOP8: CJNE A,#’m’,LOOP9 
 JMP CDOWN 
 
LOOP9: CJNE A,#’k’,LOOP10 
 CPL P1.0 
 
LOOP10: JMP LOOP 
  
GO: CLR P3.6  ; ควบคุมใหรถเดินหนา 
 SETB P3.7 
 SETB P0.2 
 CLR P0.3 
 SETB P0.4 
 CLR P0.5 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
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 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 SETB P3.6 
 CLR P3.7 
 CLR P0.2 
 CLR P0.3 
 CLR P0.4 
 CLR P0.5 
 JMP LOOP 
   
LEFT: SETB P3.6  ;ควบคุมรถเล้ียวซาย 
 CLR P3.7 
 SETB P0.2 
 CLR P0.3 
 CLR P0.4 
 setb P0.5 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 SETB P3.6 
 CLR P3.7 
 CLR P0.2 
 CLR P0.3 
 CLR P0.4 
 CLR P0.5 
 JMP LOOP 
 
RIGHT: SETB P3.6  ;ควบคุมรถใหเล้ียวขวา 
 SETB P3.7 
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 CLR P0.2 
 setb P0.3 
 SETB P0.4 
 CLR P0.5 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 SETB P3.6 
 SETB P3.7 
 CLR P0.2 
 CLR P0.3 
 CLR P0.4 
 CLR P0.5 
 JMP LOOP 
 
BACK: CLR P3.6  ;ควบคุมรถใหถอยหลัง 
 CLR P3.7 
 CLR P0.2 
 SETB P0.3 
 CLR P0.4 
 SETB P0.5 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
 call DELAY_30ms 
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 call DELAY_30ms 
 SETB P3.6 
 CLR P3.7 
 CLR P0.2 
 CLR P0.3 
 CLR P0.4 
 CLR P0.5 
 JMP LOOP 
  
STOP: CLR P3.6  ;รถหยุด 
 SETB P3.7 
 CLR P0.2 
 CLR P0.3 
 CLR P0.4 
 CLR P0.5 
 JMP LOOP 
  
CL: SETB P3.6  ;กลองหมุนซาย 
 SETB P3.7 
 SETB P2.2 
 CLR P2.3  
 call DELAY_30ms 
 clr P3.6 
 clr P3.7 
 clr P2.2 
 CLR P2.3 
 JMP LOOP 
 
CR: CLR P3.6  ; กลองหมุนขวา 
 SETB P3.7 
 clr P2.2 
 setb P2.3 
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 call DELAY_30ms 
 clr P3.6 
 clr P3.7 
 clr P2.2 
 CLR P2.3 
 JMP LOOP  
 
CDOWN: SETB P3.6  ;กลองหมุนลง 
 CLR P3.7 
 SETB P2.4 
 CLR P2.5 
 call DELAY_10ms 
 clr P3.6 
 CLR P3.7 
 clr P2.4 
 CLR P2.5 
 JMP LOOP 
 
CUP: SETB P3.6   ; กลองหมุนขึน้ 
 SETB P3.7 
 CLR P2.4 
 SETB P2.5 
 call DELAY_10ms 
 call DELAY_10ms 
 call DELAY_10ms 
  
 clr P3.6 
 CLR P3.7 
 clr P2.4 
 CLR P2.5 
 
 JMP LOOP 
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DELAY_30ms: MOV R1,#03H 
DELAY_30ms_1: ACALL DELAY_10ms 
  DJNZ R1,DELAY_30ms_1 
  RET 
 
DELAY_10ms: MOV R7,#010    
DELAY_10ms_1: MOV R6,#0E6H   
DELAY_10ms_2: NOP 
  NOP 
  DJNZ R6,DELAY_10ms_2 
  DJNZ R7,DELAY_10ms_1 
  RET 
 
จ.2 Sources Code โปรแกรม Visual Basic ควบคุม Microcontroller 
Private Sub Form_Load() 
MSComm1.PortOpen = True 
End  
Private Sub Command1_Click() 
 MSComm1.Output = "w" 
 End Sub 
Private Sub Command2_Click() 
 MSComm1.Output = "a" 
 End Sub 
Private Sub Command3_Click() 
 MSComm1.Output = "d" 
 End Sub 
Private Sub Command4_Click() 
 MSComm1.Output = "x" 
 End Sub 
Private Sub Command6_Click() 
 MSComm1.Output = "s" 
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 End Sub 
Private Sub Command10_Click() 
 MSComm1.Output = "m" 
 End Sub 
Private Sub Command7_Click() 
 MSComm1.Output = "j" 
 End Sub 
Private Sub Command8_Click() 
 MSComm1.Output = "n" 
 End Sub 
Private Sub Command9_Click() 
 MSComm1.Output = "h" 
 End Sub 
Private Sub Command11_Click() 
 MSComm1.Output = "k" 
 End Sub 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 77

ภาคผนวก ฉ. 
คุณลักษณะของอุปกรณอิเล็กทรอนิกสที่ใชในโครงงาน 

 
ฉ.1 Microcontroller AT89S8252 
ฉ.2 Driver/Receiver Max 232 
ฉ.3 Semiconductor KIA7805AP 
ฉ.4 Push-Pull Four Channel Driver With Diodes L293D 
ฉ.5 RF ASK hybrid module for radio control TLP434A, RLP434 
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ปการศึกษา 2544  ปจจุบันกําลังศึกษาอยูชั้นปที่ 4 สาขาวิชาวิศวกรรมโทรคมนาคม สํานักวิชา
วิศวกรรมศาสตร มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีสุรนารี จังหวดันครราชสีมา   

 
 
นายชิตพงศ  เวชไธสงค  ภูมิลําเนาอยูที่ บานเลขที่ 235/188 ซอย 11 คายสุรธรรมพิทักษ 

อําเภอเมือง จงัหวัดนครราชสีมา จบการศึกษาระดับมัธยมศึกษาตอนปลายจากโรงเรยีนมารียวิทยา 
นครราชสีมา ปการศึกษา 2544  ปจจุบันกําลังศึกษาอยูชั้นปที่ 4 สาขาวิชาวิศวกรรมโทรคมนาคม 
สํานักวิชาวิศวกรรมศาสตร มหาวิทยาลัยเทคโนโลยีสุรนารี จังหวัดนครราชสีมา 




