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บทคัดยอ 

 ปจจุบันหลักการทํางานโดยอาศัยการเกดิดอปเปอรยังคงมีประโยชนมากมาย เชน ตํารวจใช
ในการจับความเร็วของผูขับรถบนถนนโดยการสงคลื่นแสงอินฟาเรดออกไปตามถนน  แลวเมือ่
คล่ืนนั้นกระทบกับวัตถุซ่ึงกค็ือรถนั่นเอง  เครื่องก็จะสามารถตรวจเช็คไดวาคลื่นที่สงออกไปกับ
คล่ืนที่รับกลับมาแตกตางกันมากเทาไหร และจากหลักการที่วานี้มกีารนํามาประยุกตใชงานไดอีก
เปนจํานวนมาก เชนใชดักจบัวัตถุซ่ึงมีความเร็วไมมากนกัอาจจะเปนผูบุกรุกเขามาในบานเรือนหรือ
ปองกันสัตวเขามาในอาณาเขต โดยการสงคลื่นที่มีความถี่ต่ําประมาณ 17 KHz แตคล่ืนขนาดนีย้ังสงู
มากเกินกวาทีหู่คนจะไดยินซึ่งจะไมสงผลรบกวนแตอยางได และในอีกวิธีที่ไดนํามาทําการศึกษา 
คือ การเปด-ปด ไฟอัตโนมัติ ซ่ึงใชไดทั้งในบานและที่ทํางาน เชน เมื่อเจาของบานเปดประตเูมื่อ
กลับมาถึงบานหรืออาจเปนไฟตามถนนทีเ่ปด-ปด อัตโนมัติ เมื่อมีผูคนเดินผานเปนตน 
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กิตติกรรมประกาศ 
  

คุณความดีอันใดที่เกิดจากโครงงานฉบับนี้ ขอมอบแดบิดา มารดา และครอบครัวของ
ขาพเจา ผูที่คอยหวงใย ใหโอกาส ใหกําลังใจ และใหการสนับสนุนทางการศึกษามาโดยตลอด 

โครงงานเลมนี้สามารถสําเร็จลุลวงไปไดดวยดี เนื่องจากไดรับความกรุณาจากอาจารยที่
ปรึกษา อาจารย.ดร.ชาญชัย  ทองโสภา ที่ใหความชวยเหลือในการใหแนวคิด ใหขอเสนอแนะที่เปน
ประโยชนและ การดูแลเอาใจใสติดตามงาน ช้ีแนะแนวทางการแกไขปญหาและขอบกพรองที่
ขาพเจามองขาม ตลอดจนฝกฝนและสนับสนุนขาพเจาใหมีความสามารถในการทําโครงงานจน
สามารถนําเสนอผลงานใหเปนที่รูจักและยอมรับได 
 
ขอขอบพระคุณผูที่เกี่ยวของอื่นๆดังนี ้
 ขอขอบคุณอาจารยประจําสาขาวิศวกรรมโทรคมนาคมทุกทาน ที่ส่ังสอนใหความรูขาพเจา
มาโดยตลอด 
 ขอขอบคุณ คุณมณีรัตน ทุมพงษ เลขานุการการประจําสาขาวิศวกรรมโทรคมนาคม ที่ให
ความสะดวกในการติดตอกบัอาจารย  

ขอขอบคุณคุณประพล จาระตะคุ วิศวกรประจําอาคารเครื่องมือ 3 ที่ชวยเปนธุระติดตอการ
เบิกจายคาอุปกรณตางๆ รวมไปถึงการประสานงานการขอใชเครื่องมือที่อาคารเครื่องมือ 3 ดวย  

ขอขอบคุณ พี่ๆ นักศึกษาปริญญาโท วิศวกรรมโทรคมนาคมทุกคนที่ใหการสนับสนุน และ
ทายที่สุดเพื่อนนักศึกษาสาขาวิศวกรรมโทรคมนาคมทุกคนที่เปนกําลังใจใหมาโดยตลอด 
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บทท่ี1 
บทนํา 

1.1 กลาวนํา 
ในปจจุบนัหลักการทํางานของดอปเปอรมีบทบาทกับชีวติประจําวนัของผูคนมากขึ้นจาก

การประยกุตใชรังสีอินฟาเรดซึ่งโดยสวนใหญจะใชในการตรวจจับความเคลื่อนไหวโดยการสง
คล่ืนที่แสงอินฟาเรดออกไปและเมื่อคล่ืนนัน้กระทบกับวตัถุแลวจะสะทอนกลับมาเครื่องก็จะเช็คได
วาเกดิความแตกตางระหวางคลื่นที่สงไปและคลื่นรับกลับมาเทาไหร และวิธีการนี้ ใชหลักการทีว่า
คล่ืนใดๆ ก็ตาม ที่เคลื่อนที่ตามออกไป  ถาหากไปกระทบกับวัตถุนัน้อยูกับที่ คล่ืนทีส่ะทอนกลับมา
จะมีคาเทาเดิม แตถาวัตถุนั้นเกิดการเคลื่อนไหว คล่ืนที่สะทอนกลับมาจะมีความถี่สูงขึ้น หรือลดลง 
ตามแตทิศทางของการเคลื่อนที่ของวัตถุนัน้ ซ่ึง เราสามารถอธิบายเปนสูตรไดวา 

fR= fS ×   [VM / (VM± VO)]...............** 
โดยที่ fR    คือ ความถี่ที่ไดจากการสะทอนกลับมาของคลื่น 
          fS    คือ ความถี่จากตนกําเนดิ 
         VM  คือ ความเร็วคล่ืนเสียงในอากาศขณะอณุภูมิ 70 ˚ ฟาเรนไฮตที่ระดับน้ําทะเล มี   
        คาประมาณ 1,119 ฟุต/วินาท ี
          VO  คือ  ความเร็วของวัตถุที่กําลังเคลื่อนที่ขณะคลืน่วิ่งไปกระทบ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี 1.1  ภาพคลื่นจากวัตถุที่เคลื่อนที่ไปทางซายซึ่งจะใหความถี่สูง 
และทางขวาจะมีความถี่ที่ต่ํากวา 
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1.2 วัตถุประสงคของโครงงาน 
1.2.1 เพื่อศึกษาและออกแบบการทําวงจร ใหเหมาะสมกบัการสงสัญญาณติดตอระหวางมนุษยหรือ 
         วัตถุและสัญญาณตรวจจับความเคลื่อนไหว 
1.2.2 เพื่อศึกษาโปรแกรม Protel 99 SE,C++,ASSEMBLY ในการออกแบบและสงการควบคุมโดย 
         ไมโครคอนโทรลเลอรที่ควบคุมการเปด-ปดของไฟ โดยกําหนดใหมีการเคลื่อนไหวของ 
         ส่ิงของที่จะทําใหชุดตรวจจับเริ่มทํางาน และพัฒนาโปรแกรมใหงายแกการใชงาน 
1.2.3 เพื่อศึกษาสถาปตยกรรมของไมโครโปรเซสเซอร สวนประกอบของระบบหนวยความจํากับ 
         การรับขอมูลเขาออก การเชื่อมตอ การขัดจังหวะ และการทําโปรแกรม 
1.2.4 เพื่อศึกษาโปรแกรมภาษา Assembly, C++ ในการควบคุมไมโครคอนโทรลเลอรที่ใชในการ 
          ควบคุมการเปด- ปดไฟ และเพื่อสามารถนําโปรแกรมทั้ง 2 สวนคือ C++, Protel 99 SE  
          และ Assembly มาใชรวมกัน  
1.2.5 เพื่อศึกษาการทํางานและการควบคุมลําโพงเสียงแหลม 
1.2.6 เพื่อรวบรวมความรูที่ไดศึกษาจากภาคทฤษฎี มาใชในการทํางานไดจริง 
 
1.3 ขอบขายของโครงงาน 
1.3.1 ออกแบบและสรางวงจรเปด-ปดไฟฟาและวงจรตรวจจับความเคลื่อนไหว 
1.3.2 ทําการติดตั้งลําโพงเสียงแหลม กับอปุกรณสงสัญญาณคําสั่ง และทดสอบการทํางานโดยใช  
         งานที่ความถี่ต่ําประมาณ 17 กิโลเฮริตซ 
1.3.3 ออกแบบและติดตั้งบอรดควบคุมการสงขอมูลคําสั่ง และเชื่อมตอกับวงจรทีใ่ชควบคุมการเปด 
          ปดไฟ 
1.3.4 ออกแบบและติดตั้งบอรดควบคุมการรับขอมูลคําสั่ง 
1.3.5 ทดสอบการสงสัญญาณระหวางบอรดควบคุมการสงขอมูลกับบอรดควบคุมการรับขอมูลโดย 
         ใชภาษา Assembly , C++ เขียนโปรแกรมควบคุมการเปด – ปด ไฟ 
1.3.6 เขียนโปรแกรมโดยใชภาษา Assembly , C++  ส่ังงานไมโครคอนโทรลเลอรเพื่อรับสัญญาณ 
          คําสั่งในการควบคุมการเปด – ปด ไฟ 
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1.4 ขั้นตอนดําเนินงาน 
ตอนที่ 1 
1) ศึกษาตํารา และคนหาขอมูล 
2) ปรึกษาอาจารยที่ปรึกษาโครงงานเพื่อวางแผนการจัดทาํโครงการ 
3) นําเสนอโครงการเพื่อพิจารณาอนุมัต ิ
4) ศึกษาการใชงานชุดวงจรกันขโมยจากคลื่นไมโครเวฟ 
5) ศึกษาการทาํงานและการใชงานระบบ 
6) จัดเตรยีมวสัดุอุปกรณและวัสดุตางๆ 
7) ติดตั้งวงจรพรอมทดสอบการทํางาน 
8) ทดสอบการทํางานของวงจร 
9) ออกแบบและสรางฮารดแวรของชุดภาคสง 
10) เขียนโปรแกรมควบคุมฮารดแวรทดสอบการทํางานของภาคสงดวยไมโครคอนโทรลเลอรโดย
การสงขอมูลไปที่ผูใหบริการ 
11) โปรแกรมควบคุมการรับสงขอมูลระหวางเครื่องผูใหบริการกับเครื่องผูใชบริการ 
12) โปรแกรมควบคุมการรับสงขอมูลผานทางคอมพิวเตอรสูชุดแสดงผลภายนอก 
13) ออกแบบและประกอบบอรดแสดงสถานะพรอมทัง้โปรแกรมควบคุมการแสดงสถานะดวย 
      ไมโครคอนโทรลเลอร 
14) ทดสอบและแกไขการทาํงานของโครงการในตอนที ่1 
 
ตอนที่ 2  
1) ศึกษาตําราและคนหาขอมูล 
2) ปรึกษาอาจารยที่ปรึกษาโครงการเพื่อวางแผนและจัดทําโครงการ 
3) นําเสนอโครงการเพื่อพิจารณาอนุมัต ิ
4) จัดเตรยีมอปุกรณและวัสดุตางๆ 
5) ออกแบบวงจรพรอมกับทดสอบการทํางาน 
6) ประกอบวงจรอัตโนมัติเขากับบอรดเครื่องสง 
7) โปรแกรมควบคุมฮารดแวรดวยไมโครคอนโทรลเลอร 
8) ทดสอบและแกไขการทํางานของโครงการ 
9) จัดทํารายงานของโครงการ 
10) สรุปและประเมินผล 
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1.5 ผลท่ีคาดวาจะไดรับ 
1.5.1 ไดเรียนรูทฤษฎีการออกแบบวงจรโดยการใชโปรแกรม Protel 99 SE ,Circuit Maker ในการ 
          สงและรับสัญญาณ 
1.5.2 ไดเรียนรูการใชโปรแกรม C++,Assembly เพื่อนําไปใชงานจริง 
1.5.3 ไดเรียนรูการทําบอรดวงจรไมโครคอนโทรลเลอร วิธีการควบคมุในการใชงานจริง 
1.5.4 ไดเรียนรูการเขียนโปรแกรมควบคมุไมโครคอนโทรลเลอรโดยใชภาษา Assembly,C++  
1.5.5 ไดเรียนรูการทํางานและควบคุมการเปด – ปด ไฟ 
1.5.6 สามารถนําผลงานที่ไดไปชวยในชวีิตประจําวนัได 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



บทท่ี 2 
ทฤษฎีและหลักการพื้นฐาน 

 
2.1 กลาวนํา 
 จากสมการขางตน ใชไดกบัคลื่นทุกชนิด เพียงแตเปลี่ยนตรงจดุความเร็วของคลื่นจากตน
กําเนิดใหตรงกับชนิดของคลื่นเทานั้น เชน ถาเปนเรดาร คล่ืนที่ใชเปนคลื่นแมเหล็กไฟฟา  
( คล่ืนวิทยุ ) ก็ตองแทน Vs ดวย 186,300 ไมล/วินาที ( ตองเปลี่ยนหนวยของความเร็วคล่ืนใหตรง
กับความเรว็ของวัตถุดวย ) สําหรับโครงงานนี้ใชความเร็วไมสูงนัก อาจจะเปนผูบุกรุกในบานเรือน 
หรือปองกันสตัวเขามาในอาณาเขต ดังนั้นจึงใชคล่ืนที่สงออกไปในความถี่ต่ํา คือประมาณ 17 KHz 
แตคล่ืนความถี่ขนาดนี้กย็ังสูงเกินกวาที่หคูนจะไดยนิ 
 

 
รูปท่ี 1.2 ภาพแสดงการสงคลื่นและการสะทอนกลับของคลื่นที่ใชในการจับความเร็วรถยนต 

 
2.2 ทฤษฎีการสะทอนกลับของคลื่น 

fR = fS ×   [VM ÷  (VM± VO)]...............** 
หรืออาจจะเทยีบไดกับสูตร  
 

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

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

โดยที่      f0 = ความถี่แหลงกาํเนิด 
                       fr  = ความถี่ของ เครื่องตรวจวัด 
                 , , vs, r = ความเร็วจากแหลงกําเนิดถึงเครื่องตรวจวัด 

                v = ความเร็วของคลื่น 
                                  vo = ความเร็วจากแหลงกําเนิดไปยังเครื่องตรวจวัด 
 
จากสมการ ** สามารถแสดงคาผลตางของความถี่ที่สะทอนกลับได โดยใหอัตราการเดินของคนที่
เดินไดสูงสุด จะไดประมาณ 7 ไมล / ช่ัวโมง หรือ 10 ฟุต / วินาที ดังตัวอยางตอไปนี้ 
 

fR =   fS ×   [VM ÷  (VM± VO)] 
แทนคา จะได 
    fR =   17,000 ×  [1,119 ÷ (1,119 -10)] 
         =   17,153.9 Hz 
        เมื่อคนเคลื่อนที่เขามาใกลแหลงกําเนิดเสียง 
                               

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

      เมื่อคนเคลื่อนที่ออกจากแหลงกําเนิดเสียง 
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2.3 หลักการทํางาน 
  จากบล็อกไดอะแกรมรูปที่ 1 ในภาคสงใช ไอซีเบอร 555 เปนตัวกําเนิดความถี่ขนาด 17 
กิโลเฮิรตซ 
 

 
 

รูปท่ี 1 แสดงบล็อกไดอะแกรมการทํางานของเครื่องดักจับความเคลื่อนไหว 
 
แลวสงใหภาคแบบจายคลื่นผาน VR5 เพือ่ลดทอนกําลังลงตามสมควร  สําหรับภาคการจายคลื่นนี้ 
ใชเพิ่มจํานวนจุดสงใหมากขึน้ เพื่อเพิ่มพืน้ที่ในการดักจับใหมากขึ้นถาหากจะนําเครื่องนี้ไปใชใน
บริเวณไมกวางมากก็ตัดภาคนี้ออกไปได แลวนําสัญญาณไปเขาทีภ่าคขยายสุดทายกอนออกลําโพง
ดวยเหตุทีใ่ชความถี่เพียง 17 กิโลเฮริตซ นี้เอง  ทําใหสามารถใชลําโพงทวิตเตอรธรรมดาได 
 ทางภาครับก็ใชลําโพงทวิตเตอรเปนตัวรับสัญญาณที่สะทอนกลับมาเชนกนั  แตระดบัของ
สัญญาณที่รับกลับมานี้ต่ํามาก  คือ ประมาณ 700 ไมโครโวลต  จากยอดถึงยอดเทานั้น  ดังนั้นจึง
ตองผานวงจรขยายและเมื่อดูจากบล็อกไดอะแกรมจะเหน็วาสัญญาณที่รับกลับมาจะไมเพยีงแตมี
ความถี่สูง ( 17 กิโลเฮริตซ ) เทานั้น แตยังมคีวามถี่ต่ําขี่อยูบนยอดและทีด่านลางดวย  ซ่ึงดูคลายกลับ 
สัญญาณ AM  
  
 
 
 
 
 



บทท่ี 3 
การออกแบบและการสรางเครื่องดักจับความเคลื่อนไหว 

 

3.1 กลาวนํา 

 
รูปท่ี 2 แสดงวงจรของภาคสง 

ในรูปที่ 2 เปนวงจรของภาคสงซึ่งจะกําเนิดความถี่ออกมาที่ 17 กิโลเฮิรตซ ความถี่นี้ถูก
กําหนดโดยคาของ C26 , R20 และ VR6 สําหรับ C26 นี้ถาจะใหเครื่องมีเสถียรภาพดี ควรใชแบบโพลีส
ไตรีน เอาตพุตที่ไดจะออกทีข่า 3 ของ IC6 แลวสงผาน C23 และ R19 ไปใหภาคจายคลื่นประกอบดวย 
IC5 , C20 และ C18 รวมกันเปนวงจรขยายสญัญาณเพื่อจายคลื่นใหกับชดุขับสุดทายอกีหลายๆชุด   

 

                                 
 
รูปท่ี 3 แสดงวงจรของภาคขยายสุดทายของภาคสง สามารถตอเพิ่มไดหลายชุด ถาตองการพื้นที่ให
ครอบคลุมมากขึ้น 
             จากรูปที่ 3 แสดงวงจรขยายภาคสุดทายกอนออกลําโพง ถาตองการใหพืน้ทีท่ี่จะดกัจับกวาง
ขึ้นก็ตอเพิ่มอกี 3-4 ชุด 

1 

2 

3 



 9

 
 

 
 
 

รูป
ที่ 3

.1 แ
สด

งวง
จร
ขอ

งภ
าค
สง

เมื่อ
วาง

อุป
กร
ณท

างด
าน
บน

 
 



 10

 
 

 
 

 

รูป
ที่ 3

.2 แ
สด

งล
ายท

อง
แด

งวง
จร
ขอ

งภ
าค
สง

เมื่อ
วาง

อุป
กร
ณท

างด
าน
บน

 



 11

 

 
 

 

รูป
ที่ 4

 แส
ดง
วงจ

รข
อง
ภา
คร

ับ 
 

1 
2 

3 

3 

4 

5 
6 



 12

รูปที่ 4 เปนวงจรภาครับสัญญาณที่ผานเขามาทางลําโพง SP1 จะถกูปรับอิมพีแดนซ และ
สงผานดวย T1 ซ่ึงมีอิมพีแดนซขนาด 8 โอหม : 1000 โอหม เพื่อใหเหมาะกับอนิพตุของ IC1 ซ่ึงเปน
ออปแอมปเบอร LM301 IC1 ถูกจัดวงจรเปนแบบอัตราการขยายสูง ประมาณ 100 เทา และเปนแบบ
แบนดพาสที่ความถี่ 16.5 กิโลเฮิรตซ ดวยความชวยเหลือของอุปกรณตางๆ คือ R7 , R8 , C8 , C9 , R9 
, R10 , C6 และ C10  

เมื่อไดความถีใ่นขนาดทีต่องการแลว ก็สงไปขยายอกีครั้งหนึ่งดวย IC2  ที ่ IC2 นี้ สามารถ
ปรับอัตราการขยายได ดวย VR2  ที่ IC2 นี้ ก็จะมกีารกรองความถี่อีกครั้งเพื่อความแมนยํา แลวจงึ
สงไปดีเทคที่ D1 และ D2 ก็จะไดสัญญาณความถี่ต่ําจากการเคลื่อนไหวของวัตถุ 
เมื่อไดคล่ืนความถี่ต่ํามาแลว แตขนาดยังเล็กมาก คือเพียง 100 มิลลิโวลตจากยอดถึงยอดเทานั้น จึง
ตองขยายดวย IC3 อีกครั้ง IC3 นี้ จัดวงจรเปนแบบขยายความถี่ต่ํา ตั้งแต 15 ถึง 200 เฮิตรซ และมี 
VR4 ไวปรับความไวดวย เพือ่ใหเหมาะสมกับสถานที่ที่ใชงาน 
 ความถี่ต่ําที่ออกจาก IC3 ถูกทําใหเปนไฟตรงขนาดประมาณ 4 โวลตดวย D3 และ D4 เพื่อสงใหกับ
ไอซีชมิททริกเกอรแบบ TTL เบอร 7414 และ เปนอนิเวอรตเตอรดวย ดังนั้นขณะที่ยังไมมกีาร
เคลื่อนไหวเกดิขึ้นก็จะไมมแีรงดันที่อินพตุของ IC4/2 เปนสถานะ “0” เอาตพุตที่ขา 2 จึงเปนสถานะ 
“1” ทําให LED1 ไมครบวงจรจึงยังไมติด ตอเมื่อมกีารเคลื่อนไหว กจ็ะทําให IC4/2 เกิดมกีาร
เปลี่ยนแปลงทาํให  LED1 ติดสวาง จนกระทั่งการเคลื่อนไหวสิ้นสุดลง 

เอาตพุตสวนหนึ่งจาก IC4/2 ถูกสงไปให IC4/1 เพื่อนําไปเขาวงจรแจงสัญญาณตางๆ เชน 
อาจจะเปนไซเรน หรือจุดอนิพุตของเครื่องกันขโมยกไ็ดดูไดจากในรูปที่ 5 รูป ก. เปนวงจรสงเสียง
เตือนธรรมดา เสียงจะเงียบเมื่อการเคลื่อนไหวสิ้นสุดลง 
รูป ข. เปนวงจรที่ใชตอพวงกับวงจรกันขโมย ที่ซ่ึงอาจจะมีอยูแลว โดยพิจารณาเอาขั้วของรีเลย ณ 
ตําแหนงหนาสัมผัสที่เหมาะสมไปใชงาน 
สวนรูป ค. เปนวงจรทีใ่ช SCR เปนตวัทําใหรีเลยตดิคาง หลังจากสัญญาณอินพุตหยุดไปแลว  
 
 

 
      (ก) 

 
 

จากเครื่องดักจับ 
ความเคลื่อนไหว 
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(ข) 
 

 
(ค) 

 
รูปท่ี 5 แสดงแนวทางในการตอเอาทพุตของเครื่องไปควบคุมอุปกรณตางๆ 

 
 

 
 

 
รูปท่ี 6 แสดงลายทองแดงบนแผนวงจรพิมพของภาคสงและการวางอุปกรณดานบน 

ตอไปเขาอินพุต 
ของเครื่องกันขโมย 

จากเครื่องดักจับ 
ความเคลื่อนไหว 
 

จากเครื่องดักจับ 
ความเคลื่อนไหว 
 

ตอเปนสวิทชให 
ออดหรือไซเรน 

กดเพื่อรีเซต 
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รูป
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รูปท่ี 8 แสดงลายทองแดงบนแผนวงจรพิมพและวงจรของภาคจายไฟ 
 
3.2  การสราง 

ขั้นแรก เตรียมแผนวงจรพมิพ ซ่ึงก็ไดออกแบบสายไวแลวทั้งภาครับ ภาคสง และภาค
จายไฟ ในรูปที่ 6,7 และ  8 ตามลําดับ 

เนื่องจากวงจรนี้ออกแบบใหมีความไวมาก ฉะนั้นสายสญัญาณตางๆควรใชสายชีลด และ
หมอแปลงควรใชแบบดี คือมีแผนทองแดงหุม เพื่อปองกันสนามรั่วไหล เพราะความถี่ 17 เฮิรตซนี้ 
หูคนเราจะไมไดยนิเสียง แตหากวาใชหมอแปลงหรือาวงสาย A.C.  ไมถูก อาจมีสัญญาณ 50 เฮิรตซ 
เหนีย่วนําไปยงัภาคขยายของภาคสงได เปนเหตใุหมีเสยีงดังออกมารบกวน ลําโพงที่ใชเปนลําโพง
เสียงแหลมธรรมดา ควรติดตั้งใหหางกัน วัดจากศูนยกลางของกันและกัน ประมาณ "3 - 3(1/2)" 
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สําหรับเครื่องตนแบบใชลําโพง 3 นิ้วคร่ึง  8 โอหม 30 วัตต ยี่หอ FOSTER ถาหาไมไดก็ใชลําโพง
เสียงแหลมขนาดวัตตต่ําลงกไ็ด เมื่อไดมาแลวกน็ํามาตัดขอบเหล็กออก วางหางกัน 3 นิ้วคร่ึง ตาม
รูปที่ 10  

หมอแปลง T1 มีอิมพีแดนซ 1,000 โอหมตอ 8 โอหม ถาหาซื้อยากกอ็าจใชเอาตพตุทราน
ฟอรเมอรที่ใชในวิทยุ AM ที่มี 5 ขา ทางดานที่มี 2 ขา ใหตอกับ SP2 สวนอีกดานหนึ่งที่มี 3 ขา ขา
กลางไมใชใหตัดทิ้งไปไดเลย แลวตอขาที่เหลือเขากับวงจร 

การลงกลองควรแยกแผนวงจรพิมพของภาครับและสง ออกใหหางกัน และสายสัญญาณ
ตางๆอยาเดินรวมกัน เพราะอาจรบกวนกันเองได 

 
 

 
 
 
 
 
 
 

รูปท่ี 9 การแสดงการวางลําโพงในดานหนาของกลอง 

 
 
รูปท่ี 10 แสดงตําแหนงการวางเครื่องไวในหองขนาด 5 x 8 เมตร จะเหน็วาหนัหนาเครื่องไปทาง      
              ประตูและหนาตาง 

โตะ 

เกาอี้ 

เตียง 
ตู 

เครื่องที่ติดตั้ง โทรทัศน 

ประตู 

หนาตาง 

3 ½ “ 
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3.3 การออกแบบและการสราง 
 จากการออกแบบโดยโปรแกรม C++  ไดหลักการดังนี ้
 

#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 แสดงวงจรและการวางอุปกรณทางดานบนของชุดควบคุมโดยไมโครคอนโทลเลอร 
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3.4 การปรับแตง 
เมื่อประกอบอปุกรณทุกสวนหมดแลว ก็ตรวจดูอีกครั้งใหแนใจวาถูกตองทั้งหมดแลว ปรับ 

VR1,VR2,VR3,VR4,VR5 และ VR7 ไวตําแหนงตรงกลาง แลวเปดเครื่องจะไดยินเสียงหวีดจาก SP2 
ของภาคสง ถามีเครื่องวัดความถี่ใหวดัที่ขา 3 ของ IC5 แลวปรับ VR6 ใหไดความถี่ 17 เอิรตซ
โดยประมาณ หรือใกลเคียงมากที่สุด แตถาไมมีเครื่องวัดความถี่ใหคอยๆปรับจนกระทั่งเสียงหวีด
คอยๆลดลงจนกระทั่งไมไดยิน แลวหยุดปรับทันทีพออนุโลมไดวาไดความถี่ 17 เฮิรตซแลว 

จากนั้นปรับภาครับ โดยใชโวลตมิเตอรตั้งที่ยานไฟตรง 10 โวลต วัดที่ขา 6 ของ IC1 แลว
ปรับ VR1 จนกระทั่งได 5.25 โวลต สวน IC2 ก็เชนกัน ใหปรับที่ VR2  จนไดแรงดนัที่ขา 6 เทากับ 
5.25 โวลต ตอมาก็วัดที่ขา 6 ของ IC3 แลวปรับ VR3 ใหได 6 โวลต 

ตอจากนัน้ใหโบกมือผานหนาเครื่อง LED จะตองติดสักครูเมื่อวัตถุเคลื่อนไหวหยดุแลว 
LED จะดับไปเอง แตถา กรณีที่ 1 หลอดดบัไมติดเลย ใหลองปรับ VR4 ดู ถายังไมมีผลใหปรับ VR6

ใหม กรณีที่ 2 หลอดติดไมยอมดับใหลองหยดุการเคลื่อนไหวสักครู ถายงัไมดับใหปรับ VR4 จน
หลอดดับ สําหรับ VR4 ใชปรับความไวของวงจร ถาปรับไวเกนิไป เพียงกระดาษที่โดนลมปลิวก็
สามารถตรวจจับได  VR6 และ VR7 ใชปรับความถี่และกําลังสงของวงจร ไมจําเปนตองติดตั้งนอก
กลองก็ได จะใชเปนตัวตานทานปรับคาไดแบบเกือกมากไ็ด 
 

 
 

รูปท่ี 12 แสดงการตอแบตเตอรี่  เพื่อสํารองการทํางานเมือ่ไฟดับหรือถูกตัดไฟ 
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3.5 การนําไปใชงาน 
เนื่องจากเอาตพุตของวงจรนี ้จะมแีรงดันเปลี่ยนแปลงจาก 0 เปน +5v เมื่อมีการเคลื่อนไหว

ของวัตถุผานในระยะตรวจจบัเทานั้น เราจึงตองนําแรงดันนี้ไปขับวงจรอื่นๆอีก เปนการประยกุต
นําไปใชเพื่อใหการใชงานกวางยิ่งขึ้น 

รูปที่ 9 เปนการตอแบตเตอรี่สํารองเมื่อไฟดับ B1 จะจายไฟแทน แตเมือ่ไฟบานมาตามปกติ 
B1 จะไดรับการประจุทีละนอยอยูตลอดเวลา 
 
3.6 การติดตั้ง 

เนื่องจากเครื่องนี้มีรัศมีการใชงานจํากดั แตสําหรับหองขนาด 5*8 เมตร สามารถตรวจจับ
ไดอยางสบาย รูปที่ 11 เปนตัวอยางการติดตั้งในขนาด 5*8 เมตร สําหรับหองที่กวางมาก อาจ
จําเปนตองติดตั้งเครื่องสงมากกวา 1 เครือ่ง การติดตั้งในรถยนตควรติดที่ที่วางดานหลัง เพราะ
สามารถควบคุมภายในรถไดทั้งคัน 
 
 
 
 
 
 
 
 



บทท่ี 4 
การทดสอบการทํางานและผลการทดสอบการทํางาน 

 
4.1 กลาวนํา 

 เนื้อหาในสวนนี้จะกลาวถึงการทดสอบการทํางานของเครื่องดักจับความเคลื่อนไหว 
รวมถึงวงจรที่ไดทําการออกแบบจากบทที่ 3 และการวิเคราะหผลการทดสอบการทํางานของเครื่อง
ถึงความคลาดเคลื่อน และประสิทธิภาพการทํางานของโครงงานนี้ดวย 
 
4.1.1  การออกแบบแผนวงจรโดย PROTEL 99 SE 
ขั้นท่ี1  ทําการออกแบบวงจรใหไดตามภาพที่แสดงขางลางนี้ 
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4.2 สรางหมอแปลงขนาด 220 V/ 0-12 500 mA 

 
 

 
 

4.3 เชื่อมวงจรสงสัญญาณ 
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4.4 เชื่อมตอวงจรภาครับสัญญาณ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

4.5  เขียนโปรแกรมความคมุโดย โปรแกรมC++ แลวเชื่อมตอลงไปยงับอรดควบคุม 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
4.6 เชื่อมตอลําโพงเสียงแหลม ขนาด 8 Ohm 
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4.7 ผลการทดลอง 
 

ภาคสงสัญญาณ 
 

 
รูปท่ี 1ก ตําแหนงที่ 1 

 
รูปท่ี 1ข ตําแหนงที่ 2 
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รูปท่ี 1ค ตําแหนงที่ 3 
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ภาครับสัญญาณ 
 

 
รูปท่ี 2ก ตําแหนงที่1 

 

 
รูปท่ี 2ข ตําแหนงที่ 2 
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รูปท่ี 2ค ตําแหนงที่ 3 

 
รูปท่ี 2ง ตําแหนงที่ 4 
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รูปท่ี 2จ ตําแหนงที่ 5 

 

 
รูปท่ี 2ฉ ตําแหนงที่ 6 



 31

 
 

 
รูปท่ี 3ก 

 

 
 

รูปท่ี 3ข 
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รูปท่ี 3ค 
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4.8 วิจารณผลการทดลอง  
 

จากรูปที่ 3ก  คาที่แสดงผลความถี่ที่ไดจากวงจรดักจับความเคลื่อนไหว จะใหคาความถี่ต่ํา
ที่ประมาณ 17-18 กิโลเฮิรต ซ่ึงตรงตามคาทางทฤษฎี ที่วา เครื่องดักจบัความเคลื่อนไหวจะสง
คล่ืนความถี่ต่ําออกมา ประมาณ 17 กโิลเฮิรต และจะสงคลื่นกลบัเมื่อมีวัตถุหรือส่ิงมีชีวิต
เคลื่อนที่ผาน ดวยความถี่ที่ต่าํกวาระบบวงจรจึงเริ่มการทาํงาน ดังแสดงในภาพที่ 3ข และ 3ค 
คือ ไฟจะเปดอัตโนมัติ และเมื่อเวลาผานไปประมาณ 20 วินาที ไฟจะปดอัตโนมัต ิ

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



บทท่ี 5 
บทสรุปและขอเสนอแนะ 

 
บทสรุป 

โครงงานฉบับนี้เปนการนาํเสนอการแกปญหาเรื่องการควบคุมการเปด–ปด ไฟอตัโนมัติ
ในที่มืดขณะทีม่ีวัตถุหรือส่ิงมีชีวิตเคลื่อนที่ผาน โดยอาจจะนําไปประยุกตใชกับการเปด–ปด ไฟใน
ที่สาธารณะที่ตองการประหยัดไฟได ซ่ึงการทํางานทั้งหมดนี้เกิดจากปรากฏการณที่เรียกวา ดอป
เปลอร นับวาเปนประโยชนกับชีวิตประจําวันของมนษุยมากขึน้ ผสมผสานกับการคิดคนและ
พัฒนาอยูอยางตอเนื่องของมนุษย 

และเมื่อนําไปใชงานจริง จะเห็นวาใชงานไดเปนอยางดี 
 

ขอเสนอแนะ 
 สําหรับการทํางานของวงจรนี้โดยสวนมากจะไมคอยมีปญหา แตถาหากตองการการทํางาน
ที่มีประสิทธิภาพ จึง ควรออกแบบ และสรางวงจรอยางถูกวิธี และเลือกใชอุปกรณที่ไดมาตรฐานซึ่ง
มีราคาไมแพงมากนัก และมีการนําวงจรที่เสร็จสมบูรณ บรรจุในกลองที่ปลอดภัยจากอุณหภูมิที่
เปยกชื้นและอันตรายจากสัตวตาง ๆ 

 
 

 



 
 
 

ภาคผนวก 
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ตัวอยางโปรแกรมที่ใชในการออกแบบ 
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 ผลจากการออกแบบโดยโปรแกรม ASSEMBLY ไดผลการออกแบบดังนี ้
 
;-------------------------------------------------------- 
; 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 
;-------------------------------------------------------- 



 46

; 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) 
 
 

ซ่ึงจะเหน็ไดวาการออกแบบโดยโปรแกรม C++ จะงายตอการออกแบบมากกวา 
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