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ขั้นตอนกำรติดตั้งโปรแกรม AVR Studio 4 
CD ที่แถมมาให้กับชุดหุ่นยนต์ AVR จะมีชุดโปรแกรม avr studio V4 มาให้แล้ว และสามารถท าการติดตั้งตาม

ขั้นตอนดังน้ี 

 
Folder / avr studio V4 

 
ภายใน  CD จะมี Folder / avr studio V4 ซึ่งภายใน Folder ดังกล่าวจะมีโปรแกรมอยู่ 3 ชดุคือ aStudio4b528   / 
AVRStudio4.13SP2 และ WinAVR-20070525-install 
 

 
จะมีชุดโปรแกรมอยู่ 3 ชุด 

 
ในการติดตั้งโปรแกรมจะต้องท าการติดตั้งแบบเรียงด าดับดังนี้ 
1. ท าการติดตั้ง aStudio4b528 ก่อน    
2. ตามด้วยการติดตั้ง AVRStudio4.13SP2 
3. และการติดตั้ง WinAVR-20070525-install 
 
ขั้นตอนกำรติดตั้ง  aStudio4b528  
 

 
 

1. เลือกที่ aStudio4b528 
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                                2. โปรแกรมอยู่ระหว่างการติดต้ัง                                          3. เลือก Next  
 

               
 
                                 4. เลือกที่ I accept the terms of the license agreement และ เลือก Next 

5.เลือก Next (หากต้องการเปลี่ยนที่อยู่ที่เก็บของโปรแกรมก็สามารถเลือกที่ Change ได้) 
 

              
 

                                       6. เลือก Next                                          7.เลือก Install เพื่อท าการติดตั้งโปรแกรม 
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8. โปรแกรมอยู่ระหว่างการติดต้ัง และรอจนกว่าจะเสร็จสมบูรณ์ 
9.เมื่อโปรแกรมท าการติดตั้งเสร็จแล้วให้เลือก Finish 

 
จากนั้นให้ท าการติดตั้ง  AVRStudio4.13SP2 ต่อเนืองไปเลย 
ท ำกำรติดตั้ง  AVRStudio4.13SP2 
 

 
1. เลือกที่ AVRStudio4.13SP2 

 

              
 
                               2.เข้าสู่การติดตั้งโปรแกรม                                                    3. เลือก Next 
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   4. เลือก Next      5. โปรแกรมก าลังตดิตั้งรอจนกว่าจะเสร็จ 

 

 
 

6. เมื่อเสร็จสิ้นการติดตั้งให้เลือก Finish 
 

จากนั้นให้ท าการติดตั้ง WinAVR-20070525-install ต่อไปเลยครับ 
ท ำกำรติดตั้ง WinAVR-20070525-install 
 
 

 
 

1. เลือก WinAVR-20070525-install 
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   2. เลือก OK      3.เลือก Next 

 

              
 
   4. เลือก I Agree   
   5. เลือก Next (ถ้าต้องการเปลี่ยนที่ติดต้ังโปรแกรมก็สามารถท าได้โดยเลือกที่ Browse) 

 

             
 
  6. เลือก Install เพื่อท าการติดตั้งโปรแกรม   7. โปรแกรมอยู่ระหว่างการติดต้ัง 
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8. เมื่อเสร็จสิ้นการติดตั้งแล้วให้เลือก Finish 
 
เมื่อเสร็จสิ้นการติดตั้งทั้ง 3 โปรแกรมแล้วให้ตรวจสอบว่ามีโปรแกรม avr studio V4 พร้อมใช้งานหรือไม่ 
 

 
 
ขั้นตอนต่อไปจะเป็นการเขียนโปรแกรมเบื้องต้นและการทดสอบหุ่นยนต์ ครับ ซึ่งจะอยู่ในคู่มือการเขียนโปรแกรมและ
ทดสอบหุ่นยนต์ ครับ 
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ขั้นตอนกำรเขียนโปแกรม 

ขั้นตอนนี้จะเป็นการเรียนรู้การใช้งานโปรแกรม AVR Studio 4 การเขียนโปรแกรมทดสอบหุ่นยนต์เบื้องต้นกันครับ 
ล าดับแรกให้ท าการสร้าง Folder ที่ใช้ในการเก็บ code กันก่อนครับ ซึ่งในที่นี้จะท าการสร้าง Folder ชื่อ robodkit  
 

 
Folder ที่สร้างขึ้นมาเพื่อเก็บ code program 

กำรใช้งำน AVR Studio 4 
1. เปิดโปรแกรมขึ้นมาก่อน โดยเข้าไปที่ start / All Program / Atmel AVR Tools / AVR Studio4 
 

                   
                             การเปิดโปรแกรม                                                                      ก าลังเข้าสู่โปรแกรม 
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หน้าต่างโปรแกรม 

2. ให้ท าการสร้าง Project ใหม่ โดยการเลือก New Project 
 

 
เลือกที่ New Project 

3.เลือกที่ AVR GCC 
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เลือกที่ AVR GCC 

 
 
4. ให้ท าการตั้งชื่อที่ Project name (ในตอนนี้จะใช้ชื่อว่า robot_1) และให้เลือก Folder ที่เก็บ code ซึ่งจะต้องไปเก็บไว้ใน 
folder ที่ได้สร้างขึ้นไว้แล้วจากนั้นให้เลือก Next  
 

 
ท าการต้ังชื่อ และเลือกที่เก็บงาน 

 
5. .ให้เลือก AVR Simulator  และที่ขวามือจะมีเบอร์ IC ของ AVR มากมาย 
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เลือก AVR Simulator 

6.  ให้หาเบอร์ ATmega8 ซึ่งเป็นเบอร์ที่ใช้กับหุ่นยนต์ดังกล่าว จากนั้นให้เลือก Finish 
 

 
เลือกเบอร์ ATmega8 

7. จะได้หน้าต่างโปรแกรมพร้อมทีจะท าการเขียนโปรแกรม 
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หน้าต่างโปรแรกม 
8.ต่อไปจะเป็นขั้นตอนการก าหนดรายละเอียดการคอมไพล์ไฟล์โปรเจ็กต์ 
 

 
 
ให้ไปที่เมนู Project เลือกรายการ Configuration Option จะได้หน้าต่างดังรูปด้านล่าง  
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ในหน้าต่างนี้ในช่อง  Frequency ให้ก าหนดค่าความถี่เท่ากับ 11059200 hz เพื่อให้ตรงกับความถี่ของตัวหุ่น 
และในช่อง Optimization คือช่องการเลือกการบีบอัดข้อมูลจะมีอยู่ 4 ระดับ ให้เลือกไว้ที่ –O1 หรือ –Os ก่อนส าหรับ
โปรแกรมตัวอย่าง ในกรณีที่ท างานในโหมดดีบักแล้วไม่เกิดผลไดๆในการท างานของโปนแกรม ให้เลือกไปที่ –O0 เพื่อ
ยกเลิกการบีบอัดข้อมูล 
หมำยเหตุ ในการเขียนโปรแกรมใหม่ทุกครังต้องเข้ามาก าหนด Configuration Option เสมอ 
 
9. ถ้าตอนนี้ท าการเปิดดู Folder / robodkit จะพบไฟล์อยู่ 2 ไฟล์ดังภาพดังกล่าว 
 

 
ไฟล์ที่ปรากฏขึ้น 

 
10. ท าการเขียน Code ในหน้าต่าง Edit ดังนี้ 
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#include <avr/io.h> 
int main(void) 
{ 
             DDRB =0XFF;  //ก าหนดให้พอร์ท บี เป็น เอาท์พุท ทั้งหมด 
             DDRD =0XFF;  //ก าหนดให้พอร์ท ดี เป็น เอาท์พุท ทั้งหมด 
             while(1) 
            { 
            PORTB=0x10;  // 0001 0000  ให้มอเตอร์ขวาเดินหน้า 
            PORTD=0x80;  // 1000 0000  ให้มอเตอร์ซ้ายเดินหน้า 
            } 
} 
 

 
 

11.  จากนั้นให้ ท าการคอมไพล์ เพื่อตรวจสอบการท างานของ code โดยไปที่เมนู Build > Compile  หรือ ใช้ Alt + F7 
 

 
ท าการคอมไพล์ 
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12. ถ้าคอมไพล์ผ่าน จะขึ้นลักษณะดังกล่าว คือ เขียน code ถูกต้อง หากเขียนผิดก็ให้ท าการแก้ไขและคอมไพล์ใหม่จนกว่าจะ
ถูกต้อง 

 
 
 

ถ้าคอมไพล์ไม่ผ่านจะขึ้นแบบนี้ 

 
 
 

13. หากเข้าไปดูที่ Folder / robodkit  จะเห็นว่าได้ไฟล์ใหม่และ Folder  / default เกิดขึ้น 

 
เข้าไปดูใน Folder / Robodkit 
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14. จากนั้นให้ท าการ Build โดยไปที่เมนู Build > Build  หรือ กด F7  
 

 
 

การ Build 
15.  ถ้า Build สมบูรณ์จะขึ้นข้อความดังกล่าว 
 

 
 
16. ถ้าเข้าไหดูใน Folder / robodkit   ใน Folder Default จะพบมีไฟล์ robot_1 .HEX ซึง่เป็นไฟล์ที่ใช้ในการ load code เข้าไป
ในตัว IC ครับ  
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เมื่อ  Build แล้วจะได้ .HEX 
 
เมื่อเสร็จสิ้นขั้นตอนการเขียนโปแกรมแล้วขั้นตอนต่อไปจะท าการ load Program เข้ากับตัวหุ่นยนต์และทดสอบหุ่นยนต์กัน 
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ขั้นตอนกำร Load Program และ กำรทดสอบหุ่นยนต์ 
กำรเตรียมหุ่นยนต์ 

หุ่นยนต์จะต้องมีการประกอบให้สมบูรณ์และต่อขั้วต่างๆให้ถูกต้อง และต้องใช้ถ่านที่ใหม่  จากนั้นท าการต่อสาย 
USB เข้ากับคอมพิวเตอร์และตัวหุ่นยนต์ดังภาพ และในระหว่างการ load program จะต้องท าการปิดสวิตช์หุ่นยนต์ก่อนทุก
คร้ัง ให้เหลือแค่ไพเลี้ยงจาก USB เท่านั้น 
 

 
ปิดสวิตช์ก่อนท าการ Load program 

 
กำรเรียกหำ USB Drivers ของหุ่นยนต์เมื่อติดต่อกับคอมพิวเตอร์ในคร้ังแรก 

เมื่อต่อสาย USB เข้ากับหุ่นยนต์และเคร่ืองคอมพิวเตอร์คร้ังแรก เคร่ืองคอมพิวเตอร์อาจจะยังไม่รู้จักจึงจะมีการเรียก
หา USB Drivers ซึ่ง USB Drivers ดังกล่าวได้อยู่ในแผ่น CD ที่แถมมาให้แล้ว ใน Folder /   FTDI USB Drivers 
 
ขั้นตอนกำร Load program 

เน่ืองจาก เราใช้ PORT USB ในการ load program เราจ าเป็นต้องรู้ว่า Port ที่ใช้งานดังกล่าวเป็น Port COM ที่เท่าไร 
และยังเป็นการทดสอบด้วยว่าการเชื่อมต่อสมบูรณ์หรือไม่ (ในตัวอย่างจะได้ COM 3) 

 
 

การตรวจสอบการติดต่อกับ USB สมบูรณ์ 
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กลับไปที่ AVR Studio 4 อีกครั้ง และท าตามขั้นตอนดังนี้ 
1. ไปที่เมนู Tool > Program AVR > Connect... 
 

 
 

การเลือกการ Connect 
 
2. จากนั้นเลือก STK500 or AVRISP ส่วน Port ก็เลือก Port ที่ติดต่อกับ USB หรือ ให้เลือก Auto ก็ได้เพราะจะหาให้เอง 
จากนั้นเลือก Connect… 
 

 
การเลือกการ Connect เพื่อติดต่อกับตัวหุ่นยนต์ 
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3. เมื่อ Connect ผ่านจะเข้าสู่หน้า AVRISP ดังกล่าว 
 

 
หน้า AVRISP 

 
4. ให้เลือกเมนู  Main เพื่อก าหนดคุณสมบัติต่างๆ ที่ Device ให้เลือกเบอร์ IC คือ ATmega8 
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หน้าต่าง Main 
จากนั้นให้กด Read Signature เพื่อที่จะท าการติดต่อกับ IC ส่วนค่าอ่ืนๆให้ไว้คงเดิม 
 

 
หน้าต่าง Main แสดงการอ่าน Read Signature 

 
5. เมื่อเข้ามาดูที่ Fuses จะได้การก าหนดเงื่อนไขดังรูป ไม่ต้องไปเปลี่ยนแปลง 
 

.  
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หน้าต่าง Fuses 
6. จากนั้นให้เข้ามาที่หน้า Program ในส่วนของ Flash ให้เลือก Input HEX File และท าการเลือก ไฟล์ที่จะท าการ load (ในที่นี้ 
คือ robot_1.HEX) 

 
เลือก ไฟล์ที่จะท าการ Load 

 
7. เมื่อเลือกไฟล์แล้วให้ท าการเลือกที่ Program จากนั้น code ต่างๆก็จะเข้าสู่ตัว IC ในหุ่นยนต์ โดยส่วนล่างจะเป็นการ
แสดงผลการท างาน 
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การ Program และ รายละเอียดการท างาน 
8. จากนั้นให้ท าการทอดสาย USB ออก และท าการเปิดสวิตช์หุ่นยนต์ หุ่นยนต์จะวิ่งไปข้างหน้า  แสดงว่า code ที่เขียนถูกต้อง
และการ load program สมบูรณ์ 
 

 
 

พร้อมวิ่งแล้วครับ... 
 

ส่วนน้องๆที่สนใจเกี่ยวกับการเขียนโปแกรมของหุ่นยนต์ตัวนี้สามารถอ่านได้ในบทความนะครับ ซึ่งจะมี Code อ่ืนๆ
อีกมากกว่า เช่น หุ่นยนต์เดินตามเส้น หุ่นยนต์หลบหลีกสิ่งกีดขวาง หุ่นยนต์ซูโม่ และอ่ืนๆ ลองติดตามในบทความนะครับ 
พี่ๆทีมงานจะเขียนไว้ให้อ่านกันครับ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



ขั้นตอนการเขียนโปแกรมและทดสอบหุ่นยนต์ด้วย AVR Studio 4 
 

 

จัดท ำโดย  WWW.SEMI-SHOP.COM รวมกับ WWW.ROBODKIT.COM หน้า 23 

 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 

ตำงรำงรูปแบบกำรเคลื่อนท่ีของหุ่นยนต์ 

รูปแบบการเคลื่อนที่ Code / ค าสั่งในการเขียนโปรแกรม 

หุ่นยนต์หยุดอยู่กับที่ 
PORTB = 0x00 
PORTD = 0x00 

หุ่นยนต์เดินหน้า 
PORTB = 0x10 
PORTD = 0x80 

หุ่นยนต์ถอยหลัง 
PORTB = 0x20 

PORTD = 0x40 

หุ่นยนต์หมุนขวา 
PORTB = 0x10 
PORTD = 0x40 

หุ่นยนต์หมุนซ้าย 
PORTB = 0x20 
PORTD = 0x80 

หุ่นยนต์เลี้ยวขวา 
PORTB = 0x10 

PORTD = 0x00 

หุ่นยนต์เลี้ยวซ้าย 
PORTB = 0x00 
PORTD = 0x80 

หุ่นยนต์ถอยหลังเลี้ยวขวา 
PORTB = 0x00 

PORTD = 0x40 

หุ่นยนต์ถอยหลังเลี้ยวซ้าย 
PORTB = 0x20 
PORTD = 0x00 

รูปแบบการรับสัญญาณของ sensor 

Sensor L อยู่ที่พื้น สีด า (PIND&(1<<PIND2)) = 0 

Sensor L อยู่ที่พื้น สีขาว (PIND&(1<<PIND2)) = 1 

Sensor R   อยู่ที่พื้น สีด า (PINC&(1<<PINC2)) = 0 

Sensor R อยู่ที่พื้น สีขาว (PINC&(1<<PINC2)) = 1 
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ตัวอย่างโปรแกรมการทดลอง 
1   :  /* 

2   : Workfile  : Robot1.c 

3   : */ 

4   :   

5   : #include <avr/io.h>   //เปน็การเรียกใช้งานรจีิสเตอร์และฟังชันต่าง 
6   :  

7   : int main(void)    //ฟังชันหลักของภาษาซี 

8   : { 

9   :  DDRB =0XFF;    // ก าหนดให้ Port B เปน็ output ทั้งหมด 

10   :  DDRD =0XFF;  // ก าหนดให้ Port D เป็น output ทั้งหมด 

11   :  

12   :  while(1)   // เปน็ค าสังวนลูปในภาษาซี จะวนการท างานในบรรทดัที่ 12-16 
13   :   { 

14   :   PORTB=0x10;   //ก าหนดให้มอเตอร์ขวาเดินหน้า 
15   :   PORTD=0x80;   //ก าหนดให้มอเตอร์ซ้ายเดินหน้า 
16   :   } 

17   : } 

  

 

 จากโปรแกรมข้างต้นเราสามารถก าหนดค่าของ PortB และ PortD ตามตารางที่ให้ไว้ด้านบน และลองดูการเปลียนแปลงการ
ท างานของตัวหุ่นว่าเป็นไปตามทีต่ารางก าหนดไว้หรือไม ่

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



ขั้นตอนการเขียนโปแกรมและทดสอบหุ่นยนต์ด้วย AVR Studio 4 
 

 

จัดท ำโดย  WWW.SEMI-SHOP.COM รวมกับ WWW.ROBODKIT.COM หน้า 25 

ตัวอย่างต่อไปเราจะเรียกใช้ฟังชนัหน่วงเวลาหรือ #include <util/delay.h> มาดูตัวอย่างกันเลยครับ 

 

1   : /* 

2   : Workfile  : Robot2.c 

3   : */ 

4   : #include <avr/io.h>   //เปน็การเรียกใช้งานรจีิสเตอร์และฟังชันต่าง 
5   : #include <util/delay.h>  //เรียกใช้งานฟังชันหน่วงเวลา 
6   :  #define F_CPU 11059200UL  //ก าค่าความถ่ีที่ใช้ในการหน่วงเวลา 11059200 hz 

7   :    
8   : /*********** delay ******************/ 

9   : void delay_ms(unsigned int i)  //ฟังชัน หน่วงเวลา 
10   : { 

11   :  for(; i>0; i--) 
12   :   _delay_ms(1); 
13   : } 

14   :   
15   : /*****************  main program ************/ 

16   : int main(void)    //ฟังชันหลักของภาษาซี 

17   : { 

18   :  DDRB =0XFF;    // ก าหนดให้ Port B เปน็ output ทั้งหมด 

19   :  DDRD =0XFF;  // ก าหนดให้ Port D เป็น output ทั้งหมด 

20   :  

21   :  while(1)   // เปน็ค าสังวนลูปในภาษาซี จะวนการท างานในบรรทดัที่ 12-16 
22   :   { 

23   :   PORTB=0x10;   //ก าหนดให้มอเตอร์ขวาเดินหน้า 
24   :   PORTD=0x80;   //ก าหนดให้มอเตอร์ซ้ายเดินหน้า 
25   :   _delay_ms(500); //หน่วงเวลาการท างาน 500มิลลวิินาที หรือ 0.5 วินาท ี

26   :   PORTB=0x00;   //ก าหนดให้มอเตอร์ขวาหยดุ 

27   :   PORTD=0x00;   //ก าหนดให้มอเตอร์ซ้ายหยุด 

28   :   _delay_ms(500); //หน่วงเวลาการท างาน 500มิลลวิินาที หรือ 0.5 วินาท ี

29   :   } 

30   : } 
 

 จากโปรแกรม Robot2 จะเห็นวา่มอเตอร์จะท างานแบบเดินหน้าไป 0.5 และหยดุ 0.5 วินาทีสลับกนัไป 

โจทย ์
1.เพิ่มเวลา จาก 500 เป็น 1000 ดกูารเปลียนแปลง 
2.ให้มอเตอร์เดินหน้า 500 และถอยหลัง 500 
3.ให้มอเตอร์เดินหน้า 500 เลี้ยวขวา 500 เลียวซ้าย 500 ถอยหลัง 500 หยุด 500 
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ตัวอย่างต่อไปจะเปน็การใช้งานตวัตรวจจับสัญญาณ input หรือ sensor 

1   : /* 

2   : Workfile  : Robot2.c 

3   : */ 

4   : #include <avr/io.h>   //เปน็การเรียกใช้งานรจีิสเตอร์และฟังชันต่าง 
5   :   

6   : /*****************  main program ************/ 

7   : int main(void)    //ฟังชันหลักของภาษาซี 

8   : { 

9   :  DDRB =0XFF;    // ก าหนดให้ Port B เปน็ output ทั้งหมด 

10   :  DDRD =0XC0;  // ก าหนดให้ Port D7,D6 เป็น output D5-D0 เป็น input 

11   :  DDRC =0X00;  // ก าหนดให้ Port D เป็น input ทั้งหมด 

12   :  

13   :  while(1)   // เปน็ค าสังวนลูปในภาษาซี จะวนการท างานในบรรทดัที่ 12-16 
14   :   { 

15   :   If((PIND&(1<<PIND2)) != 0)  //ตรวจจับ sensor ซ้าย มีการท างาน 

16   :    { 

17   :    PORTD=0x80;   //ก าหนดให้มอเตอร์ซ้ายเดินหน้า 
18   :    } 

19   :   else    //ตรวจจับ sensor ซ้าย มีการท างาน 

20   :    { 

31   :    PORTD=0x00;   //ก าหนดให้มอเตอร์ซ้ายหยุด 

32   :    } 

33   :  

21   :   If((PINC&(1<<PINC2)) != 0)  //ตรวจจับ sensor ขวา มีการท างาน 

22   :    { 

23   :    PORTB=0x10;   //ก าหนดให้มอเตอร์ขวาเดินหน้า 
24   :    } 

25   :   else    //ตรวจจับ sensor ขวา มีการท างาน 

26   :    { 

34   :    PORTB=0x00;   //ก าหนดให้มอเตอร์ขวาหยดุ 

35   :    } 

36   :  } 

37   : } 

 

 เมื่อโหลดโปรแกรมลงตัวหุน่แลว้ ให้ลองเอามือเข้าไปใกล้กับตัว sensor ทั้ง ซ้ายและขวา จะสังเกตเห็นว่า มอเตอรจ์ะหมุน
ในขณะที่ sensor มาอยู่ใกล้มือเรา เท่านี้เราก็ไดหุ้่นยนตเ์ดนิตามเส้นแล้วครับ 
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ตัวอย่าง SUMO ROBOTKIT 
/************************************************************** 
* Workfile  : AVR_SUMO_1 Test motor   * 
* Purpose  : DC Motor Control   * 
* Copyright : Advance Project Group Co.,Ltd.   * 
* Author  : Santichai jaichuen    * 
* Email        : santi@robodkit.com    * 
* Compiler    : AVR Studio/WINAVR     * 
* Target  : Atmega8A     * 
* Other Files : PCB AP107-1     * 
************************************************************/ 
#include <avr/io.h> 
#include <compat/deprecated.h> // Use sbi(), cbi() function 
#include <util/delay.h> 
#define F_CPU 11059200UL //11.0592 MHz 
/*********************************************************/ 
#define DC_MR_POUT  PORTB 
#define DC_MR_DDR  DDRB 
#define DC_MR_DDR_OUT  (1<<DDB4)|(1<<DDB5) 
#define DC_ML_POUT  PORTD 
#define DC_ML_DDR  DDRD 
#define DC_ML_DDR_OUT  (1<<DDD6)|(1<<DDD7) 
#define MOTOR_RIGHT_F   4    // PIN PB4 
#define MOTOR_RIGHT_B   5    // PIN PB5  
#define MOTOR_LEFT_B 6     // PIN PD6 
#define MOTOR_LEFT_F 7     // PIN PD7 
#define ON_MR(x)     sbi(DC_MR_POUT, x); 
#define OFF_MR(x)    cbi(DC_MR_POUT, x); 
#define ON_ML(x)     sbi(DC_ML_POUT, x); 
#define OFF_ML(x)    cbi(DC_ML_POUT, x); 
/******************* delay_ms ********************************/ 
void delay_ms(uint16_t i) 
{ 
 for (; i>0; i--) 
        _delay_ms(0.65); 
} 
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/*************** Motor Forward ********************/ 
void Motor_Forward() 
{ 
 ON_ML(MOTOR_LEFT_F);      // Motor left start 
 OFF_ML(MOTOR_LEFT_B); 
 ON_MR(MOTOR_RIGHT_F);      // Motor right start 
 OFF_MR(MOTOR_RIGHT_B); 
} 
/*************** Motor Backword *******************/ 
void Motor_Backword() 
{ 
 OFF_ML(MOTOR_LEFT_F);      // Motor left start 
 ON_ML(MOTOR_LEFT_B); 
 OFF_MR(MOTOR_RIGHT_F);      // Motor right start 
 ON_MR(MOTOR_RIGHT_B); 
} 
/*************** Motor Stop ***********************/ 
void Motor_Stop() 
{ 
 OFF_ML(MOTOR_LEFT_F);      // Motor left start 
 OFF_ML(MOTOR_LEFT_B); 
 OFF_MR(MOTOR_RIGHT_F);      // Motor right start 
 OFF_MR(MOTOR_RIGHT_B); 
} 
/*************** Motor Turn Left ******************/ 
void Motor_Turn_Left() 
{ 
 ON_ML(MOTOR_LEFT_F);      // Motor left start 
 OFF_ML(MOTOR_LEFT_B); 
 OFF_MR(MOTOR_RIGHT_F);      // Motor right start 
 OFF_MR(MOTOR_RIGHT_B); 
} 
/*************** Motor Turn Right *****************/ 
void Motor_Turn_Right() 
{ 
 OFF_ML(MOTOR_LEFT_F);      // Motor left start 
 OFF_ML(MOTOR_LEFT_B); 
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 ON_MR(MOTOR_RIGHT_F);      // Motor right start 
 OFF_MR(MOTOR_RIGHT_B); 
} 
/*************** Motor Rotate Left *****************/ 
void Motor_Rotate_Left() 
{ 
 ON_ML(MOTOR_LEFT_F);      // Motor left start 
 OFF_ML(MOTOR_LEFT_B); 
 OFF_MR(MOTOR_RIGHT_F);      // Motor right start 
 ON_MR(MOTOR_RIGHT_B); 
} 
/*************** Motor Rotate Right *****************/ 
void Motor_Rotate_Right() 
{ 
 OFF_ML(MOTOR_LEFT_F);      // Motor left start 
 ON_ML(MOTOR_LEFT_B); 
 ON_MR(MOTOR_RIGHT_F);      // Motor right start 
 OFF_MR(MOTOR_RIGHT_B); 
} 
/*************** Main Functions *******************/ 
int main(void) 
{         
 DC_MR_DDR = DC_MR_DDR_OUT;     // Set Port Output 
 DC_ML_DDR = DC_ML_DDR_OUT;  // Set Port Output 
 
    while (1){ 
 Motor_Forward();  
 delay_ms(1000);  
 Motor_Stop();  
 delay_ms(50); 
 
                Motor_Backword();  
 delay_ms(1000);  
 Motor_Stop();  
 delay_ms(50); 
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 Motor_Turn_Left();  
 delay_ms(2000);  
 Motor_Stop();  
 delay_ms(50); 
   
 Motor_Turn_Right();  
 delay_ms(2000);  
 Motor_Stop();  
 delay_ms(50); 
 
  Motor_Rotate_Left(); 
     delay_ms(2000);  
  Motor_Stop();  
  delay_ms(50); 
 
  Motor_Rotate_Right(); 
  delay_ms(2000);  
  Motor_Stop();  
  delay_ms(50); 
  } 
 
 return 0; 
} 
 
 
 


