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คูมือหุนยนต MICRO PIC 
 
ระดับผูเรียน ควรมีความรูพ้ืนฐานทางดานอิเล็กทรอนิกสมาบางแลว 
 
แนะนําอุปกรณตางๆ ท่ีสําคัญ 

1. ไอซีไมโครคอนโทรลเลอร 
ไอซีไมโครคอนโทรลเลอร (Microcontroller) คืออะไร 

 ไอซีไมโครคอนโทรลเลอร คือ อุปกรณอิเล็กทรอนิกสชนิดหนึ่งที่รวมเอาอุปกรณทางดานอิเล็กทรอนิกสตางๆ เขามาไว
ภายในตัวมัน โดยขอแตกตางของไอซีคอนโทรลเลอรกับไอซีโดยทั่วไปก็คือ ภายในตัวมันสามารถแกไขเปลี่ยนแปลงคําสั่งในการ
ทํางานของมันได โดยอาศัยโปรแกรมภายในหนวยความจํา ซึ่งเราสามารถเขียนขึ้นมาไดดวยตัวเราเอง ทําใหเราสามารถนําไอซี
ไมโครคอนโทรลเลอรไปประยุกตใชงานในดานตางๆ ไดอยางมากมาย เชน เครื่องซักผาอัตโนมัติ, ตูน้ําหยอดเหรียญ, วิทยุ, โทรทัศน 
เปนตน ซึ่งอุปกรณตางๆ เหลานี้จะมีไอซีไมโครคอนโทรลเลอรเปนหัวใจหลักหรือเปนสมองใหกับเครื่องใชไฟฟาตางๆ เหลานั้น 
คอยทําการสั่งใหกับอุปกรณที่ตอรวมทํางานอยางถูกตอง 
 ความแตกตางระหวางไอซีไมโครคอนโทรลเลอรกับไมโครโปรเซสเซอรนั้น ก็คือ ไมโครโปรเซสเซอร 
(Microprocessor) จะเปนอุปกรณที่ทําหนาที่ในการประมวลผลเทานั้น ซึ่งตัวมันจะตองอาศัยอุปกรณอื่นๆ เขามารวมดวย เชน 
หนวยความจํา (Memory), สวนเชื่อมตออุปกรณภายนอก (Interface Unit) เปนตน จึงจะทํางานไดอยางสมบูรณ ตัวอยางก็คือ 
เครื่องคอมพิวเตอรที่เราใชกันอยูในปจจุบันนั่นเอง สวนไอซีไมโครคอนโทรลเลอรนั้นจะมีลักษณะคลายกับไมโครโปรเซสเซอรก็คือ 
จะมีสวนประมวลผลเหมือนกัน แตจะเพิ่มสวนของหนวยความจําและสวนเชื่อมตออุปกรณเขามาไวในตัวมันดวย ดังนั้น
ไมโครคอนโทรลเลอรจึงเหมาะที่จะนํามาใชในงานควบคุมที่ไมตองการความซับซอนมากนัก 
 โครงสรางภายในไอซีไมโครคอนโทรลเลอรนั้น สามารถแบงออกเปน 3 สวนใหญๆ ดวยกัน ดังนี้ 

1. หนวยประมวลผลกลาง (Central Processor Unit : CPU) เปนสวนที่เปนเหมือนกับสมองของตัวไอซี
ไมโครคอนโทรลเลอรเลยทีเดียว โดยหนาที่ของมัน ก็คือ จะทําการประมวลผลขอมูลตางๆ ที่เขามา แลวทําการสง
สัญญาณออกไปยังสวนตางๆ เพื่อควบคุมการทํางานใหตรงตามขอมูลนั้นๆ 

2. หนวยความจํา (Memory) เปนสวนที่ใชในการเก็บขอมูลตางๆ เอาไว เพื่อรอการสงใหกับหนวยประมวลผลกลางทํา
การประมวลผลอีกทีหนึ่ง โดยภายในไอซีไมโครคอนโทรลเลอรนี้ จะมีหนวยความจําอยู 3 แบบ คือ หนวยความจํา
โปรแกรม (Program Memory), หนวยความจําขอมูลแรม (RAM data Memory) และหนวยความจําขอมูล
อีอีพรอม (EEPROM data memory) 

- หนวยความจําโปรแกรม จะเปนหนวยความจําที่ใชในการเก็บรักษาคําสั่งควบคุมตางๆ ที่ผูพัฒนาโปรแกรม
เขียนขึ้น โดยหนวยประมวลผลกลางจะทําการติดตอกับสวนนี้ เพื่อดึงไปประมวลผลและสงคําสั่งไปควบคุม
สวนอื่นๆ ตอไป โดยหนวยความจําโปรแกรมนี้จะคงอยู ถึงแมวาจะไมมีไฟเลี้ยงใหกับตัวไอซีก็ตาม 

- หนวยความจําขอมูลแรม จะเปนหนวยความจําที่ไอซีไมโครคอนโทรลเลอรทุกตัวตองมีเลยทีเดียว เพราะจะ
ใชในการเก็บขอมูลเกี่ยวกับการประมวลผลทั้งในระหวางและหลังการประมวลผล แตขอมูลตางๆ เหลานี้จะ
หายไป เมื่อไมมีไฟเลี้ยงใหกับไอซี 

- หนวยความจําขอมูลอีอีพรอม จะเปนหนวยความจําพิเศษ ซึ่งไอซีไมโครคอนโทรลเลอรบางตัวมีและบางตัว
ไมมี มีไวสําหรับเก็บขอมูลที่ตองการเก็บรักษาเปนพิเศษ เมื่อไมมีไฟเลี้ยงตัวไอซีขอมูลเหลานี้ก็จะยังคงอยู
จนกวาจะมีการเขียนทับลงไปใหม 
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หนวย
ประมวลผล

กลาง 

สวน
เชื่อมตอ
อุปกรณ
ภายนอก 
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รูปแสดงลักษณะโครงสรางภายในของไมโครคอนโทรลเลอร 

3. สวนเชื่อมตออุปกรณภายนอก (Interface Unit) จะเปนสวนที่ทําหนาที่ในการติดตอกับอุปกรณภายนอก โดยการ
สั่งงานมาจากหนวยประมวลผลกลางอีกทีหนึ่ง ซึ่งในสวนนี้เราสามารถที่จะกําหนดใหเปนแบบอินพุต (รับขอมูล) 
หรือแบบเอาตพุต (สงขอมูล) ก็ได ตามการเขียนโปรแกรมของผูพัฒนาโปรแกรม 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
แนะนําไอซีไมโครคอนโทรลเลอร PIC 16F628A 
ไอซีไมโครคอนโทรลเลอร PIC 16F628A ตัวนี้ เปนไอซีที่ทางบริษัท ไมโครชิพ (Microchip) พัฒนาขึ้นมา เพื่อ
รองรับการใชงานที่หลากหลายตามการเขียนโปรแกรมของผูพัฒนา โดยที่ราคาไมแพง มีชุดคําสั่งไมมาก ทําใหเหมาะแก
การศึกษา 
คุณสมบัติของไอซีไมโครคอนโทรลเลอร PIC 16F628A 
- ไอซีใชไฟเลี้ยง ต้ังแต 3 ถึง 5.5 โวลท 
- ความเร็วในการทํางานสูงสุด 20MHz 
- ขนาดของหนวยความจําโปรแกรม 2 กิโลเวิรด 
- ขนาดของหนวยความจําขอมูลแรม 224 ไบต 
- ขนาดของหนวยความจําขอมูลอีอีพรอม 128 ไบต 
- มีจํานวนขาเชื่อมตอกับอุปกรณภายนอกได 16 ชอง 
- สามารถลบและเขียนคําสั่งลงในหนวยความจําโปรแกรมไดประมาณ 100,000 ครั้ง  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

รูปแสดงตําแหนงและหนาที่แตละขาของไอซี PIC 16F628A 
 

2. มอเตอรเกียร (Gear Motor) 
มอเตอรเกียรถือวา เปนชุดสงกําลังที่สําคัญอีกสวนหนึ่งของหุนยนตเลยทีเดียว โดยมอเตอรเกียรจะประกอบไปดวยมอเตอรและชุด
เฟอง สาเหตุที่จําเปนตองมีมอเตอรเกียรก็เนื่องมาจากมอเตอรที่มีจํานวนรอบการหมุนที่สูงเกินไป ทําใหไมเหมาะสมกับการนํามาใช
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งานโดยตรง ดังนั้นจึงมีความจําเปนที่จะตองมีชุดเฟองเกียร เพื่อลดจํานวนรอบในการหมุนลง และนอกจากจะลดจํานวนรอบในการ
หมุนแลวยังเปนตัวชวยในการทําใหเกิดแรงบิดขึ้น ทําใหหุนยนตสามารถขับเคลื่อนตัวไปได ซึ่งในการบอกคุณสมบัติของมอเตอร
เกียรนั้นจะมีการบอกอัตราทดของเฟองเกียรดวย เชน 1:28 นั่นหมายความวา เมื่อมอเตอรหมุนไป 28 รอบ ตัวเฟองเกียรอันสุดทาย จะ
หมุนเพียง 1 รอบ เปนตน 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปลักษณะของมอเตอรเกียรขนาดเล็ก แบบตัว L 
 
ตัวหุนยนตประกอบดวยอะไรบาง 
1. วงจรอิเล็กทรอนิกส (Electronic Circuit) 
วงจรอิเล็กทรอนิกสที่ใชในตัวหุนยนตรุนนี้จะมีอยูดวยกัน 3 บอรดใหญๆ คือ บอรดเซ็นเซอร (Sensor Board), บอรดควบคุม 
(Control Board) และบอรดไดรมอเตอร (Motor Driver Board) 
บอรดเซ็นเซอร (Sensor Board) 
บอรดเซ็นเซอรที่ใชกับบอรดควบคุมชุดนี้จะมีอยูดวยกัน 3 บอรด ไดแก บอรดสวิตซ, บอรด LDR และบอรดออปโตทรานซิสเตอร 
หลักการทํางานของบอรดสวิตซ คือ ในสภาวะปกติที่ยังไมมีการกดสวิตซ ที่ตําแหนง S จะมีไฟประมาณ 5 โวลท แตเมื่อไรก็ตามที่มี
การกดสวิตซ ที่ตําแหนง S จะไมมีไฟเหลืออยูเลย เนื่องมาจากไฟ 5 โวลท จะถูกตอใหไหลลงกราวนทันที 
หลักการทํางานของบอรด LDR คือ ในกรณีที่ตัว LDR ไมไดรับแสง ความตานทานภายในของตัว LDR จะมีคาสูง ทําใหที่
ตําแหนง S จะมีไฟประมาณ 5 โวลท แตเมื่อไรก็ตามที่ตัว LDR ไดรับแสง ความตานทานภายในของตัว LDR จะมีคาต่ํา ที่
ตําแหนง S จะไมมีไฟเหลืออยูเลย เนื่องมาจากไฟ 5 โวลท จะถูกตอใหไหลลงกราวนทันที 
หลักการทํางานของบอรดออปโตทรานซิสเตอร คือ ตัว LED INF จะทําการสงแสงอินฟาเรดตลอดเวลา สําหรับตัวโฟโต
ทรานซิสเตอรนั้น เมื่อไมไดรับแสงอินฟาเรด ความตานทานภายในของตัวโฟโตทรานซิสเตอรจะมีคาสูง ทําใหที่ตําแหนง S จะมีไฟ
ประมาณ 5 โวลท แตเมื่อไรก็ตามที่ตัวโฟโตทรานซิสเตอรไดรับแสงอินฟาเรด ความตานทานภายในของตัวโฟโตทรานซิสเตอร จะมี
คาต่ํา ที่ตําแหนง S จะไมมีไฟเหลืออยูเลย เนื่องมาจากไฟ 5 โวลท จะถูกตอใหไหลลงกราวนทันที 
 
บอรดควบคุม (Control Board) 
ลักษณะการทํางานของบอรดควบคุมนี ้จะขึ้นอยูกับ IC1 16F628A ซึ่งถือวาเปนหัวใจของวงจรเลยทีเดียว ซึ่ง IC1 นี้เปนไอซี
ไมโครคอนโทรลเลอรที่ใชในการเก็บชุดคําสั่งตางๆ ที่เราเขียนขึ้นมา โดยอาศัยบอรดเซ็นเซอรเพื่อเปนตัวรับรูวามีการกระตุนให
ทํางาน จากนั้นก็จะไปสั่งใหบอรดไดรมอเตอรสงไฟไปใหกับมอเตอรเพื่อทําการหมุนตอไป สําหรับ IC2 เมื่อไดรับไฟจากแบตเตอรี่
ประมาณ 6 โวลท ตัว IC2 จะทําการลดไฟใหเหลือเพียง 5 โวลท เพื่อใหเหมาะสมกับการจายไฟใหกับ IC1  
 
บอรดไดรมอเตอร (Motor Driver Board) 
บอรดนี้จะมีวงจรที่เหมือนกันอยู 2 ชุด ดังนั้นจะขออธิบายเพียงชุดเดียว เมื่อ IC1 ทําการสงแรงดันออกที่ขา 10 และหยุดสงแรงดันที่
ขา 11 จะมีผลทําให TR1 ทํางาน TR2 และ TR5 จึงทํางานไปดวย มอเตอรเกียร M1 จึงหมุนไปทางซาย แตเมื่อไรก็ตามที่ IC1 
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ทําการหยุดสงแรงดันออกที่ขา 10 และสงแรงดันที่ขา 11 จะมีผลทําให TR6 ทํางาน TR3 และ TR4 จึงทํางานไปดวย มอเตอร
เกียร M1 จึงหมุนไปทางขวา 

 
รูป แสดงวงจรหุนยนต MICRO PIC 

 
2. สวนแมคคานิคส (Mechanic Part) 
ในสวนของแมคคานิคสนั้นจะประกอบไปดวยหลายสวนดวยกัน ไดแก ตัวบอดี้หุนยนต, มอเตอรเกียร, ลอใหญและลอหลัง 

 
 
 
 
 
 
 

     รูปบอดี้ของหุนยนต            รูปมอเตอรเกียร แบบตัว L           รูปลอใหญ 
 
 

 
                   รูปลอหลัง 
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รายการอุปกรณของหุนยนต 
วงจรอิเล็กทรอนิกส 
บอรด LDR 
ตัวตานทานขนาด 1/8 วัตต   
R12 - 10KΩ (น้ําตาล ดํา สม ทอง) 1 ตัว 
ตัว LDR 1 ตัว 
บอรดสวิตซ 
ตัวตานทานขนาด 1/8 วัตต   
R11 - 10KΩ (น้ําตาล ดํา สม ทอง) 1 ตัว 
SW3 - สวิตซกดติดปลอยดับ  1 ตัว 
บอรดออปโตทรานซิสเตอร 
ตัวตานทานขนาด 1/8 วัตต 
R13 - 100Ω (น้ําตาล ดํา น้ําตาล ทอง) 1 ตัว 
R14 - 10KΩ (น้ําตาล ดํา สม ทอง) 1 ตัว 
ชุดออปโต 1 ตัว 
 
บอรดควบคุม 
ตัวตานทานขนาด 1/4 วัตต 
R2 - 500Ω (เขียว ดํา น้ําตาล ทอง) 1 ตัว 
R1 - 4K7Ω (เหลือง มวง แดง ทอง) 1 ตัว 
ตัวเก็บประจุชนิดเซรามิก 
C1 – 0.1µF (104)  1 ตัว 
C4, C5 – 33pF  (33) 2 ตัว 
ตัวเก็บประจุชนิดอิเล็กทรอไลต 
C2, C3 – 10µF  16V  2 ตัว 
ไอซ ี
IC1 – PIC 16F627A หรือ PIC 16F628 หรือ PIC 16F628A 1 ตัว 
IC2 – 78L05   1 ตัว 
คริสตอล ความถี่ 4MHz  1 ตัว 
 
บอรดไดรมอเตอร 
ตัวตานทานขนาด 1/4 วัตต 
R4, R5, R8, R9 - 500Ω  (เขียว ดํา น้ําตาล ทอง) 4 ตัว 
R3, R6, R7, R10 - 1KΩ (น้ําตาล ดํา แดง ทอง) 4 ตัว 
ทรานซิสเตอร 
TR1, TR3, TR5, TR6, TR7, TR9, TR11, R12 - C9013 8 ตัว 
TR2, TR4, TR8, TR10 - C9012 4 ตัว 
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ชุดแมกคานิกส 
บอดี้หุนยนต 1 ชุด 
ลอใหญ  2 ลอ 
ชุดลอหลัง 1 ชุด 
มอเตอรเกียร 2 ตัว 
กะบะถาน 4 กอน ขนาด AA 1 อัน 
ถานขนาด AA จํานวน 4 กอน (ไมมีในชุด) 
 
เคร่ืองมือท่ีจําเปนในการประกอบหุนยนต (ไมมีในชุด) 
- อุปกรณบัดกรี (หัวแรงขนาด 40 วัตต, ตะกั่วบัดกรี) 1 ชุด 
- ไขควงแฉก 1 ดาม 
- คัตเตอร  1 ดาม 
- คีมตัด  1 อัน 
- คีมจับ  1 อัน 
- ที่ดูดตะกั่ว 1 อัน 
 
แนะนําการบัดกรีเบื้องตน 
สําหรับเด็กที่อายุตํ่ากวา 8 ป ไมควรทําการบัดกรีอุปกรณตางๆ เอง เพราะอาจจะเกิดอันตรายได ในกรณีที่ผูไมมีพ้ืนฐานทางดาน
อิเล็กทรอนิกสมากอน ควรอยูในความดูแลของผูที่มีความรูทางดานอิเล็กทรอนิกสมาทําการสอน กอนการประกอบ เพื่อเปนการ
ปองกันไมใหเกิดอันตรายกับผูปฏิบัติงานเอง 
ในการบัดกรีนั้น จะตองจําไวเสมอวา อุปกรณที่ใชในการบัดกรีนั้นมีความรอนที่สูงมาก ฉะนั้นไมควรนําหัวแรงไปจี้ยังจุดที่ไมใชจุด
บัดกรีหรือนําไปแกลงคนอื่น เพราะอาจจะเกิดอันตรายจากความรอนได เชน ไฟไหม เปนตน สําหรับลําดับขั้นการบัดกรีนั้นจะเริ่ม
จาก 
1.กอนการใสอุปกรณทุกครั้งควรสังเกตที่จุดทองแดงกับขาอุปกรณอิเล็กทรอนิกสวาสกปรกหรือไม สําหรับจุดทองแดงนั้น วิธีทํา
ความสะอาดก็คือ ใหใชยางลบดินสอลบบริเวณจุดทองแดงที่สกปรก จนกระทั่งเกิดเปนเงาขึ้น และสําหรับขาอุปกรณ ใหใชคัตเตอร
ขูดขาของอุปกรณจนกระทั่งเกิดเปนเงาที่ขาอุปกรณ สาเหตุที่ตองทําความสะอาดก็เนื่องมาจากคราบสกปรกอาจจะทําใหการบัดกรี
ยากลําบาก เพราะบัดกรีไมติดและยังเปนสาเหตุที่วงจรไมทํางานอีกดวย 
2.ทําการใสอุปกรณลงในตําแหนงของอุปกรณตัวนั้นบนแผนวงจรพิมพ โดยในการใสจะตองอุปกรณที่มีความสูงนอยที่สุดกอน เชน 
ตัวตานทาน เปนตน จากนั้นจึงทําการบัดกรี แลวคอยไลความสูงขึ้นไปเรื่อยๆ ทําอยางนี้ไปเรื่อยจนใสอุปกรณครบทุกตัว แลวใชคีม
ตัด ตัดขาอุปกรณออก 
3.ในการบัดกรี จะตองใหบริเวณปลายของหัวแรงสัมผัสโดนจุดทองแดงกับขาของอุปกรณพรอมกัน แลวทิ้งไวประมาณ 3 วินาที 
จากนั้นจึงนําตะกั่วบัดกรีมาจี้ลงบริเวณดังกลาวเล็กนอย จะสังเกตเห็นวาตะกั่วบัดกรีจะไหลมารวมกับจุดทองแดงและขาของอุปกรณ
จนเปนหนึ่งเดียวกัน จากนั้นจึงดึงหัวแรงออก 
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รูปการบัดกรีอุปกรณที่ถูกตอง 
 
4.จะตองจดจําไวเสมอวาอุปกรณอิเล็กทรอนิกสทุกชนิดนั้น สามารถทนความรอนไดในระดับหนึ่งเทานั้น ดังนั้นจึงไมควรจี้หัวแรง
ลงบนขาของอุปกรณเปนเวลาจนเกินไป เพราะอาจจะทําใหอุปกรณตัวนั้นเสียหาย เนื่องมาจากความรอนได 
5.ในกรณีที่บัดกรีอุปกรณผิดตําแหนง เราสามารถทําการถอดอุปกรณตัวนั้นได โดยการใชหัวแรงจี้ลงบนขาของอุปกรณตัวนั้นให
รอนจนกระทั่งตะกั่วเริ่มละลาย จากนั้นใหใชที่ดูดตะกั่ว ดูดเอาตะกั่วที่ละลายกลายเปนน้ําขึ้นมาหรือใชลวดซับตะกั่ว ซับเอาตะกั่ว
ออก ทําอยางนี้กับทุกขาของอุปกรณตัวที่ใสผิดตําแหนง เพียงเทานี้ก็จะสามารถดึงอุปกรณออกจากแผนวงจรพิมพได โดยไมทําให
แผนวงจรพิมพเสียหาย ขอควรระวัง ไมควรใชหัวแรงจี้ลงบนจุดบัดกรีเปนเวลานาน เพราะอาจจะทําใหจุดบัดกรีและอุปกรณเสียหาย
ได  
 

             
 

รูปการใชที่ดูดตะกั่วและลวดซับตะกั่ว 
 
6.เมื่อบัดกรีจนครบทุกตัวแลวควรทําการตรวจสอบอีกครั้งหนึ่ง วาจุดบัดกรีนั้นไปโดนกับตําแหนงอื่นหรือไม ถามีใหใชที่ดูดตะกั่ว 
ดูดเอาตะกั่วที่เกินออก เพราะถาจุดบัดกรีสองจุดตอถึงกันอาจจะทําใหเกิดการลัดวงจรและวงจรเสียหายได 
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การประกอบ 
ในการประกอบหุนยนตนี้จะแบงออกเปน 2 สวนดวยกัน คือ สวนวงจรอิเล็กทรอนิกสและสวนแมคคานิคส 

 
ตําแหนงการใสอุปกรณอิเล็กทรอนิกสลงบนแผนวงจรพิมพ 

 

 
รูปการประกอบกะบะถานและแผนวงจรไดรฟมอเตอร 

 

 
รูปการประกอบมอเตอร ลําตัวและการเชื่อมตอสาย 
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รูปการประกอบชุดเซ็นเซอรและลอหลัง 

 

 
รูปการประกอบชุดลอขางและแผนวงจรไอซีไมโครคอนโทรลเลอร 

 
Software ท่ีใชกับตัวหุนยนต 
ในสวนของ Software จะมีอยูดวยกัน 2 โปรแกรม คือ โปรแกรมกําหนดการทํางานของหุนยนต และ โปรแกรมบันทึกขอมูลลงใน
ไมโครคอนโทรลเลอร 

1. โปรแกรมกําหนดการทํางานของหุนยนต 
โปรแกรมที่ใชในการเขียน เพื่อกําหนดการทํางานของหุนยนตนั้น เราจะใชโปรแกรมที่เขียนดวยภาษาซี เนื่องมาจากในการเขียน
โปรแกรมนั้นสามารถเขาใจไดงายและไมมีความยุงยากสําหรับผูเรียน ในที่นี้เราจะใชโปรแกรมที่มีช่ือวา CCS C compiler 
ของบริษัท Custom Computer Services ประเทศสหรัฐอเมริกา ซึ่งทางบริษัทไดเปดใหทําการดาวนโหลดเวอรช่ัน
ทดลองใชไดฟรีที่เว็บไซด www.ccsinfo.com สําหรับโปรแกรมเวอรช่ันทดลองใชนี้สามารถใชงานได 30 วัน และสามารถ
เขียนโปรแกรมไดสูงสุด 2 กิโลไบท 
สําหรับคุณสมบัติขั้นต่ําของเครื่องคอมพิวเตอรที่แนะนําใหใชกับโปรแกรม CCS C compiler มีดังนี้ 

- ซีพียู ขนาด 200 MHz ขึ้นไป Intel Pentium หรือ AMD K-6 
- หนวยความจําแรม 64MB 
- เนื้อที่วางบนฮารดดิสก อยางนอย 50MB 
- CD-ROM 
- พอรตอนุกรม (Com Port) จํานวน 1 พอรต 
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รูปหนาตาของโปรแกรม CCS C compiler 
 

2. โปรแกรมบันทึกขอมูลลงในไมโครคอนโทรลเลอร 
 
ขั้นตอนการติดตั้งโปรแกรม CCS C compiler 
ในการลงโปรแกรม CCS C compiler นั้น จะเหมือนกับการลงโปรแกรมอื่นๆ ทั่วไป ซึ่งขั้นตอนที่งายมาก ดังนี้ 
1.ทําการดับเบิ้ลคลิกไฟล pcwhupd.exe จะเปนการเริ่มเขาสูขั้นตอนการติดตั้งโปรแกรม 
2.เมื่อเริ่มเขาสูกระบวนการติดตั้งโปรแกรม ใหทําการคลิกปุม Next โปรแกรมจะแสดงรายละเอียดของโปรแกรมขึ้นมา จากนั้นก็ให
ทําการคลิกปุม Next จะแสดงหนาตางใหมขึ้นมา ซึ่งในหนาตางนี้จะถามถึงตําแหนงที่เราตองการติดตั้ง โดยปกติตัวติดตั้งจะกําหนด
มาใหอยูแลว 
3.เมื่อเลือกตําแหนงที่ตองการติดตั้งโปรแกรมไดแลว ก็ใหทําการกดปุม Next โปรแกรมก็จะทําการติดตั้งจนกระทั่งเสร็จ ก็ใหทําการ
กดปุม Finish ก็เปนอันเสร็จ 
 
เร่ิมตนใชงานโปรแกรม CCS C compiler 

การเปดโปรแกรม 
การเปดโปรแกรม CCS C compiler ทําไดโดย 
1.คลิกที่ปุม START ของ Windows 
2.เลื่อนไปที่ All Programs 
3.เลื่อนไฮไลทเมาสไปที่กลุมไอคอน PIC-C 
4.คลิกที่ไอคอน PIC C Compiler 
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รูปแสดงลําดับขั้นการเปดโปรแกรม CCS C compiler 
 
สวนประกอบของหนาจอโปรแกรม 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
1.หนาตาง Document 
หนาตาง Document คือสวนที่ใชสําหรับใสคําสั่งที่เราตองการเขียน วิธีใชงานหนาตางนี้จะคลายกับการใชงานโปรแกรม
เวิรดโปรเซสเซอรทั่วไป เชน การพิมพขอความ, การคัดลอก, การลบขอความ เปนตน  
2.แถบเมนูบาร (Menu Bar) 
คือ สวนที่เก็บคําสั่งสําหรับการทํางานตางๆ เอาไว ซึ่งบางคําสั่งสามารถเรียกใชจากทูลบารได แตบางคําสั่งจะมีลักษณะเฉพาะ
ในแถบเมนูนั้น เราสามารถเปดเมนูตางๆ ขึ้นมาใชงานโดยการคลิกที่ช่ือเมนูและเลื่อนเมาสไปคลิกยังคําสั่งที่ตองการ หากคําสั่ง
นั้นมีเมนูยอย (สังเกตจากลูกศรที่อยูดานขวาของเมนูนั้น) ใหเลื่อนเมาสไปที่คําสั่งนั้น จะปรากฏกรอบเมนูยอยแสดงขึ้นมา 
จากนั้นก็คลิกเลือกคําสั่งที่ตองการ 
3.ทูลบาร (Toolbar) 
คือแถบเครื่องมือที่เก็บปุมคําสั่งตางๆ ที่จําเปนตองใชงานบอยๆ ไว เมื่อนําเมาสไปชี้ตามปุมตางๆ เหลานั้น จะมีขอความขึ้นมา
เพื่ออธิบายถึงหนาที่ของปุมตางเหลานั้น เชน ปุม Create New File, ปุม Open File, ปุม Save File เปนตน 
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4.แถบสถานะ (Status Bar) 
คือแถบแสดงสถานะที่อยูดานลางของหนาตาง Document ซึ่งประกอบดวย 2 สวน คือ ทางดานซายจะเปนตัวบอกตําแหนง
ของเคอรเซอรวาอยูบรรทัดและตัวอักษรที่เทาไร เชน 32:5 หมายความวา ตอนนี้เคอรเซอรอยูบรรทัดที่ 32 ตัวอักษรที่ 5 เปนตน 
และทางดานขวา จะบอกสถานที่ในการเก็บไฟลที่เรากําลังเขียนอยูวาเก็บอยูที่ใด เชน c:\project\test.c เปนตน 
 
หลักในการเขียนโปรแกรม 
ขั้นตอนที่ 1 เราจะตองทําการกําหนดการทํางานของวงจรเสียกอน เพื่อจะไดทราบถึงการกําหนดการทํางานของโปรแกรมได 
โดยปกติแลว ตัวไมโครคอนโทรลเลอรจะทํางานในลักษณะของวงจรดิจิตอล คือจะเปน 1 (มีไฟ) และ 0 (ไมมีไฟ) เทานั้น ไมวา
จะเปนทางดานอินพุทหรือเอาตพุทก็ตาม จะเปนในลักษณะนี้ทั้งหมด โดยสัญญาณอินพุทและเอาตพุตนี้จะตองมีแรงดันไมเกิน 
5 โวลท เพราะถาแรงดันเกินจากนี้ ตัวไอซีไมโครคอนโทรลเลอรอาจจะเสียหายได 
 
ขั้นตอนที่ 2 ทําการเขียนโฟลวชารตขึ้น เพื่อเปนแนวทางในการเขียนโปรแกรมใหงายขึ้นและทําใหเราสามารถทราบถึงลําดับ
ขั้นตอนการทํางานของวงจรไดอีกดวย ซึ่งเปนการลดขั้นตอนการทํางานเมื่อมีการแกไขโปรแกรมลงได  
สัญลักษณของโฟลวชารตและลักษณะการทํางาน 
1.สัญลักษณเริ่มตนและสิ้นสุดโปรแกรม 
สัญลักษณนี้จะมีรูปรางลักษณะที่เหมือนกัน คือ มีลักษณะเปนสี่เหลี่ยมผืนผาและมีมุมที่โคง ในกรณีที่ใชเปนตัวเริ่มตนการ
ทํางานของโปรแกรม นั่นหมายความวา เปนการเริ่มตนจายไฟเขาวงจรใหทํางาน สําหรับกรณีที่ใชเปนตัวสิ้นสุดการทํางานของ
โปรแกรม นั่นก็คือจบการทํางานนั่นเอง 
 

 รูปแสดงลักษณะสัญลักษณเริ่มตนและสิ้นสุดโปรแกรม 
 
2.สัญลักษณขั้นตอนการทํางาน 
สัญลักษณนี้จะมีรูปรางเปนลักษณะสี่เหลี่ยมผืนผา โดยสัญลักษณตัวนี้จะเปนตัวกําหนดลักษณะการทํางานของโปรแกรมวาจะ
ทํางานในลักษณะใด เชน เดินไปขางหนา, เดินถอยหลัง เปนตัน 

 
     รูปแสดงลักษณะสัญลักษณขั้นตอนการทํางาน 
 
3.สัญลักษณรับขอมูลและสงขอมูล 
สัญลักษณนี้จะมีลักษณะเปนสี่เหลี่ยมดานขนาน โดยสัญลักษณตัวนี้จะเปนตัวบอกถึงการรับรับขอมูลเขามาหรือสงขอมูล
ออกไป เชน การรับขอมูลจากตัวเซ็นเซอร, การสงไฟออกไปขับมอเตอร เปนตน 
 

 รูปแสดงลักษณะสัญลักษณรับขอมูลและสงขอมูล 
 
4.สัญลักษณการตัดสินใจ 
สัญลักษณนี้จะมีลักษณะเปนสี่เหลี่ยมขาวหลามตัด หนาที่ของสัญลักษณนี้ก็คือจะเปนตัวกําหนดการตัดสินใจของโปรแกรมวา
จะใหไปทางใด โดยมีการกําหนดใน 2 ลักษณะ คือ ใช (Yes) และ ไมใช (No) 
 

INPUT OUTPUT

START STOP

GO
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 รูปแสดงลักษณะสัญลักษณการตัดสินใจ 
 
5.สัญลักษณทางเดินของขอมูล 
สัญลักษณนี้จะมีลักษณะเปนลูกศร เพื่อกําหนดทิศทางในการทํางานของโปรแกรม วาจะใหไปในทิศทางใด 
 
ขั้นตอนที่ 3 ทําการเขียนภาษาซี ตามลําดับขั้นตอนที่เราไดเขียนโฟลวชารตเอาไว ในสวนนี้จําเปนตองมีความรูพ้ืนฐานในการ
เขียนโปรแกรมดวยภาษาซี จึงจะทําการเขียนโปรแกรมได 
 
พื้นฐานการเขียนโปรแกรมภาษาซีและ CCS C Compiler 
1.โครงสรางในการเขียนภาษาซี 
โครงสรางของภาษาซีนั้น จะประกอบดวยการทํางานอยู 2 สวน คือ สวนของโปรแกรมหลัก (Main Code Programming) 
และสวนของโปรแกรมยอยหรือฟงกช่ัน (Function Code Programming) 
การทํางานของโปรแกรมโดยหลักๆ แลวจะอยูในสวนของโปรแกรมหลัก ซึ่งอาจจะมีการเรียกใชงานในสวนของโปรแกรมยอย
บาง โดยโปรแกรมยอยนี้จะเปนโปรแกรมที่ถูกเรียกใชงานบอยๆ เชน โปรแกรมเกี่ยวกับเวลา, เงื่อนไขที่กระทําเหมือนๆ กัน 
เปนตน ถาเราไมทําการแยกโปรแกรมตางๆ เหลานี้ออกจากโปรแกรมหลักแลว อาจจะทําใหโปรแกรมรวมทั้งหมดมีขนาดใหญ
เกินกวาที่จะสามารถนําไปใชงานได ดังนั้นโปรแกรมยอยจึงมีประโยชนอยางมากในการลดขนาดของโปรแกรมรวมทั้งหมด ให
ลดลงนั่นเอง  
ลักษณะในการเขียนโปรแกรมหลักนี้ เราจะขึ้นตนดวย main ตามดวยปกกาใหญ { } สวนโปรแกรมที่เขียนจะเขียนอยูภายใน
ปกกาใหญนั้นจะเปนตัวกําหนดการทํางานของโปรแกรม เชน 
ตัวอยางโปรแกรม 
#include <stdio.h> // Preprocessor directives (header file) 
void main(void) { 
  printf ( “\nHello World\n” ); //แสดงผลลัพธดวยฟงกช่ันมาตรฐาน printf 
} 
 
คําอธิบายโปรแกรม 
โดยโปรแกรมที่ยกตัวอยางนี้ เมื่อทําการรันโปรแกรม ตัวโปรแกรมจะทําการแสดงขอความ “Hello World” บนหนาจอ
คอมพิวเตอร แตสําหรับโปรแกรม CCS C Compiler แลวจะเปนการแสดงผลผานตัว LED โดยการติดและดับ 
สวนโปรแกรมยอยนั้นจะมีลักษณะการเขียนที่เหมือนกับโปรแกรมหลัก แตช่ือของโปรแกรมเราสามารถเปลี่ยนไดตามความ
ตองการ เพื่อสะดวกในการใชงาน เชน Delay_time, Go_left เปนตน ตัวอยางการเขียนจะปนดังนี้ 
 
 
 
 
 
 
 

IF

Yes

No
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ตัวอยางโปรแกรม 
#include <stdio.h> // Preprocessor directives (header file)  
 
Void time_delay(void) { 
 Delay_ms(1000);  //หนวงเวลาเปนเวลา 1 วินาที 
} 
 
void main(void) { 
 while(TRUE) { 
  printf ( “\nHello \n” );  //แสดงผลลัพธดวยฟงกช่ันมาตรฐาน printf 
  time_delay();   //เรียกใชงานโปรแกรมยอย time_delay 
  printf (“\nWorld\n” );   //แสดงผลลัพธดวยฟงกช่ันมาตรฐาน printf 
  time_delay();   //เรียกใชงานโปรแกรมยอย time_delay 
 } 
} 
 
ตัวอยางโปรแกรม 
จากโปรแกรมดังกลาว เมื่อทําการรันโปรแกรม ที่หนาจอคอมพิวเตอรจะทําการแสดงขอความ “Hello” กอน แลวทิ้งชวง
ประมาณ 1 วินาที แลวจึงทําการแสดงขอความ “World” แลวทิ้งชวงประมาณ 1 วินาที แลวก็จะกลับไปแสดงขอความ 
“Hello” ใหม จะเปนอยางนี้ไปเรื่อย เนื่องมาจากคําสั่ง while 
จะสังเกตเห็นวา ในการเขียนโปรแกรมนั้นจะเขียนโปรแกรมหลักไวดานลางและเขียนโปรแกรมยอยไวขางบน สาเหตุที่เปน
อยางนี้ เนื่องมาจากวาภายในโปรแกรมจะทําการไลลําดับการทํางานจากบนลงลาง แตเมื่อมีการเรียกใชงานโปรแกรมยอยจะ
เรียกจากขางบนนั่นเอง 
 
2.การกําหนดคาของตัวแปรตางๆ (Declaration) ในโปรแกรมภาษาซีท่ีใชกับ CCS C Compiler 
- ชนิดของขอมูล(data type) จะสามารถกําหนดไดหลายรูปแบบไมวาจะเปนตัวเลขหรือตัวอักษรก็ได เชน int, char, 
float, short, void เปนตน ซึ่งแตละตัวจะมีชวงของคาของขอมูลที่ตางกันออกไปดังนี้ 
 int เปนตัวแปรขนาด 8 บิต (ตัวเลขจํานวนเต็ม) มีชวงคาของขอมูลอยูที่ 0 ถึง 255 
 int1 เปนตัวแปรขนาด 1 บิต มีชวงคาของขอมูลอยูที่ 0 ถึง 1 
 int8 เปนตัวแปรขนาด 8 บิต มีชวงคาของขอมูลอยูที่ 0 ถึง 255 
 int16 เปนตัวแปรขนาด 16 บิต มีชวงคาของขอมูลอยูที่ 0 ถึง 65,535 
 float เปนตัวแปรขนาด 32 บิต (ตัวเลขทศนิยม) มีชวงคาของขอมูลอยูที่ 3.4x10-38 ถึง 3.4x1038 
 char เปนตัวแปรขนาด 8 บิต (ตัวอักขระ) มีคาของขอมูลเปนตัวอักขระรหัสแอสกี ้
 void เปนการไมกําหนดคาใดๆ 
- การคํานวณทางคณิตศาสตร สัญลักษณในการคํานวณทางคณิตศาสตรจะเหมือนกับที่เราเคยเรียนกันมา จะตางเพียงบางตัว
เทานั้น เชน ตัวหาร ในภาษาซีจะใชเปนเครื่องหมาย / ในการคํานวณแตละครั้งเราจะตองกําหนดคาของตัวแปรแตละตัวกอน 
แลวจึงนําไปคํานวณ  
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ตัวอยางเชน 
int x, y, z;  //กําหนดให x, y และ z เปนตัวแปรขนาด 8 บิต 
x = 10; y = 5; //กําหนดให x มีคาเทากับ 10 และ y มีคาเทากับ 5 
z = x + y  //คาของ z มีคาเทากับ x+y นั่นคือ 15 
 

3.การทํางานแบบมีเง่ือนไข 
การทํางานในลักษณะนี้จะเปนการตรวจสอบเงื่อนไขตามที่เราตั้งเอาไว ถาเปนไปตามเงื่อนไขที่เราตั้งเอาไว ก็จะไปทํางานในเงื่อนไข
นั้น ถาไมใชก็จะกระโดดขามไป คําสั่งในลักษณะนี้จะมีอยู 2 คําสั่ง คือ 
- คําสั่ง if…else… เปนคําสั่งที่ทําการตรวจสอบเงื่อนไขที่เรากําหนด ถาเปนจริงก็จะทํางานในปกกาของ if แตถาไมใชก็จะทํางาน
ในปกกาของ else เชน 
ตัวอยางโปรแกรมที่ 1 
 if (a=1) {  //ถา a มีคาเทากับ 1 จะทําให b มีคาเทา 2 ถาไมใชก็จะกระโดดขามไป 
  b = 2; 
 }  
 
ตัวอยางโปรแกรมที่ 2 
 if (a=1) {  //ถา a มีคาเทากับ 1 จะทําให b มีคาเทา 2 
  b = 2; 
 } else {  //ถา a ไมเทากับ 1 จะทําให b มีคาเทากับ 0 
  b = 0; 
 } 
 
ตัวอยางโปรแกรมที่ 3 
 if (a=1) {  //ถา a มีคาเทากับ 1 จะทําให b มีคาเทา 2 
  b = 2; 
 } else if (a=2) {  //ถา a มีคาเทากับ 2 จะทําให b มีคาเทากับ 0 
  b = 0; 
 } 
 
- คําสั่ง switch เปนคําสั่งที่ใชตรวจสอบหลายๆ เงื่อนไขในครั้งเดียว ซึ่งถาเราใชคําสั่ง if…else… อาจจะทําใหคําสั่งนั้นยาวเกิน
ความจําเปน ตัวอยางเชน 
 switch (a) {   //ตรวจสอบ a 
  case 0 : b = 1;  //ถา a มีคาเทากับ 0 จะทําให b มีคาเทากับ 1 แลวจึงหยุดการทํางานดวย break 
  break; 
  case 1 : b = 2;   //ถา a มีคาเทากับ 1 จะทําให b มีคาเทากับ 2 แลวจึงหยุดการทํางานดวย break 
  break; 
  case 2 : b = 3;   //ถา a มีคาเทากับ 2 จะทําให b มีคาเทากับ 3 แลวจึงหยุดการทํางานดวย break 
  break; 

} 
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4.การทํางานแบบวนลูป 
เปนคําสั่งที่สั่งใหโปรแกรมทํางานอยูภายในลูป ซึ่งจะทํางานไปเรื่อยๆ จนกระทั่งเงื่อนไขจะเปนเท็จ ก็จะหลุดออกจากลูปไป 
- คําสั่ง while เปนคําสั่งที่จะทําการตรวจสอบเงื่อนไขวาเปนจริงหรือไม ถาเปนจริงก็จะทํางานในคําสั่ง while ไปเรื่อยๆ จนกวาจะ
เปนเท็จจึงจะหลุดออกจากลูป ตัวอยางโปรแกรม 
 while (a<10) {  //ถา a มีคานอยกวา 10 ก็ใหทําการบวกคาไปทีละ 1 จนมีคาเทากับ 10 จึงหลุดไป 
  a++;  //บวก a ทีละหนึ่งเรื่อยๆ 

a = a+1; //นําคา a บวกหนึ่ง 
 } 
 
- คําสั่ง do…while… เปนคําสั่งที่แตกตางจากคําสั่ง while ตรงที่จะกระทําคําสั่งภายในลูปกอน 1 ครั้ง แลวจึงจะตรวจสอบ
เงื่อนไข ถาเปนจริงก็จะทํางานในลูป แตถาเปนเท็จจึงจะหลุดออกจากลูป ตัวอยางโปรแกรม 
 do {   
  a++;  //บวก a ทีละหนึ่งเรื่อยๆ 

a = a+1; //นําคา a บวกหนึ่ง 
 } while (a<10);  //ถา a มีคานอยกวา 10 ก็ใหทําการบวกคาไปทีละ 1 จนมีคาเทากับ 10 จึงหลุดไป 
 
- คําสั่ง for เปนคําสั่งที่จะทํางานตามจํานวนที่กําหนดเอาไว เมื่อครบแลวก็จะหลุดออกจากลูปไป ตัวอยางโปรแกรม 
 for (i=0; i<10; i++) { //กําหนดให i เทากับศูนย แลวบวกไปเรื่อยๆ จนเทากับ 10 จึงหลุดไป  
  a++;  //บวก a ทีละหนึ่งเรื่อยๆ 

a = a+1; //นําคา a บวกหนึ่ง 
 }  
 
เร่ิมตนเรียนรูการเขียนโปรแกรมภาษาซีบนโปรแกรม CCS C compiler 
กอนที่เราจะเริ่มทําการเขียนโปรแกรมนั้น เราจะตองวางแผนเสียกอนวาโปรแกรมจะทํางานในลักษณะใดบาง ดังนี้ 
ขั้นแรก เราจะตองทราบถึงลักษณะการทํางานของโปรแกรมกอนวาจะใหเริ่มแบบไหนและสิ้นสุดยังไง 
ขั้นที่สอง ทําการเขียนโฟลวชารตตามลักษณะการทํางานของโปรแกรมของโปรแกรมที่เรากําหนดไวในตอนแรก 
ขั้นที่สาม เมื่อเราไดขอมูลต้ังแตลักษณะการทํางานและโฟลวชารตมาแลว เราก็เริ่มทําการเขียนภาษาซี 
ขั้นที่สี่ ทําการคอมไพลภาษาซีที่เราเขียนขึ้นมาใหเปนไฟล HEX เพื่อนําไปโหลดลงบนตัวไอซีไมโครคอนโทรลเลอรตอไป ใน
กรณีที่มีขอผิดพลาดเกี่ยวกับโปรแกรมที่เราเขียนขึ้น โปรแกรมจะไมสามารถคอมไพลไดและทําการแจงเตือนวาจุดใดผิดพลาด 
 
ตัวอยางโปรแกรม 
ชื่อโปรแกรม หุนยนตซูโม 
 
ลักษณะการทํางาน 
การทํางานของโปรแกรม เมื่อทําการเปดสวิตซ หุนยนตจะทําการวิ่งถอยหลังเล็กนอย แลวเลี้ยวขวา จากนั้นจะเดินหนาไปเรื่อยๆ 
จนกระทั่งตัวเซ็นเซอรตรวจพบพื้นสีดํา ก็จะทําการถอยหลังแลวทําการเลี้ยวขวา จากนั้นก็จะเดินตรงตอไป แตเมื่อเซ็นเซอรตรวจพบ
พ้ืนสีดําอีก ก็จะทําการถอยหลังแลวเลี้ยวขวา จากนั้นก็จะเดินตรง และจะเปนแบบนี้ไปเรื่อยๆ จนกวาจะปดสวิตซ โดยกําหนดใหที่ขา 
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START

กําหนดให 
P1 และ P6 เปนอินพุต 
P2-P5 เปนเอาทพุท 

   ถอยหลงั 

หนวงเวลา 0.5 วินาท ี

เลี้ยวขวา 

หนวงเวลา 0.35 วินาท ี

เดินหนา 

ตรวจสอบพื้น 
สีขาว 

สีดํา

RA2 (จุดตอ P1) และ RB3 (จุดตอ P6) เปนจุดตอตัวเซ็นเซอร ซึ่งเปนลักษณะของอินพุต สวนขา RA3 (จุดตอ P2), RB0 (จุด
ตอ P3), RB1 (จุดตอ P4) และ RB2 (จุดตอ P5) เราไมไดใชงาน ฉะนั้นจะตองกําหนดใหเปนเอาตพุตเสมอ  
 
การทํางานแบบโฟลวชารต 
เมื่อทําการกําหนดการทํางานไดเรียบรอยแลว เราก็จะสามารถเขียนโฟลวชารตได ดังตอไปนี้ 
 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปโฟลวชารตการทํางานของหุนยนตซูโม 
 

เปล่ียนโฟลวชารตเปนภาษาซี 
เมื่อเราไดโฟลวชารตมาแลว เราก็เริ่มทําการเขียนภาษาซีในโปรแกรม CCS C compiler ดังตอไปนี้ 
1.เปดโปรแกรม CCS C compiler ทําการเลือกกลุมไมโครคอนโทรลเลอร PIC ในที่นี้จะใช Microchip 14 bit 
2.เขาที่ File ตรงเมนูบารแลวเลือก New โปรแกรมจะขึ้นกรอบให Save As ทําการเลือกที่เราจะเก็บและตั้งช่ือไฟล (ในที่นี้เราจะ
ใชช่ือวา Sumo1) แลวกด Save 
3.จะขึ้นหนาตาง Document ขึน้มา ซึ่งอยูภายใตช่ือ Sumo1แลวทําการเขียนโปรแกรมลงในหนาตาง Document ดังตอไปน้ี 
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/****************************************************************************** 
* File     :  Sumo1.c 
*****************************************************************************/ 
#define _PIC16F628A_             // แสดงการใชงานไอซีเบอร PIC16F628A 
#include <16F628A.h>             // เรียกใชไฟลที่เกี่ยวของกับ 16F628A ทั้งหมด 
#define  CLOCK_SP    4000000   // ความเร็วของสัญญาณนาฬิกาที่ใชกับไอซี นั่นคือ 4MHz 
// Device Specification 
#fuses INTRC_IO,PUT,NOLVP,NOWDT,NOPROTECT,NOBROWNOUT,NOMCLR 
#use delay (clock=CLOCK_SP)   // ใชฟงกช่ันภายใน: delay_ms() & delay_us() 
#use  fast_io(A) 
#use  fast_io(B) 
 
#define  SENSOR_A2   PIN_A2        // กําหนดใหขา RA2 มีช่ือวา SENSOR_A2 
#define  SENSOR_A3   PIN_A3        // กําหนดใหขา RA3 มีช่ือวา SENSOR_A3 
#define  SENSOR_B0   PIN_B0        // กําหนดใหขา RB0 มีช่ือวา SENSOR_B0 
#define  SENSOR_B1   PIN_B1        // กําหนดใหขา RB1 มีช่ือวา SENSOR_B1 
#define  SENSOR_B2   PIN_B2        // กําหนดใหขา RB2 มีช่ือวา SENSOR_B2 
#define  SENSOR_B3   PIN_B3        // กําหนดใหขา RB3 มีช่ือวา SENSOR_B3 
 
#define  MOTOR_R_F PIN_B4        // กําหนดใหขา RB4 มีช่ือวา MOTOR_R_F 
#define  MOTOR_R_R  PIN_B5        // กําหนดใหขา RB5 มีช่ือวา MOTOR_R_R 
#define  MOTOR_L_F   PIN_B6        // กําหนดใหขา RB6 มีช่ือวา MOTOR_L_F 
#define  MOTOR_L_R   PIN_B7        // กําหนดใหขา RB7 มีช่ือวา MOTOR_L_R 
 
/*********************************************************************** 
* โปรแกรมยอย เดินหนา 
***********************************************************************/ 
void go() { 
   output_high(MOTOR_R_F); // กําหนดให MOTOR_R_F มีสถานะเปน 1 หรือมีไฟ 
   output_low(MOTOR_R_R); // กําหนดให MOTOR_R_R มีสถานะเปน 0 หรือไมมีไฟ 
   output_high(MOTOR_L_F); // กําหนดให MOTOR_L_F มีสถานะเปน 1 หรือมีไฟ 
   output_low(MOTOR_L_R); // กําหนดให MOTOR_L_R มีสถานะเปน 0 หรือไมมีไฟ 
} 
 
/*********************************************************************** 
* โปรแกรมยอย เดินถอยหลัง 
***********************************************************************/ 
void back() { 
   output_low(MOTOR_R_F); // กําหนดให MOTOR_R_F มีสถานะเปน 0 หรือไมมีไฟ 
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   output_high(MOTOR_R_R); // กําหนดให MOTOR_R_R มีสถานะเปน 1 หรือมีไฟ 
   output_low(MOTOR_L_F); // กําหนดให MOTOR_L_F มีสถานะเปน 0 หรือไมมีไฟ 
   output_high(MOTOR_L_R); // กําหนดให MOTOR_L_R มีสถานะเปน 1 หรือมีไฟ 
} 
 
/*********************************************************************** 
* โปรแกรมยอย เลี้ยวขวา 
***********************************************************************/ 
void right() { 
   output_high(MOTOR_R_F);  // กําหนดให MOTOR_R_F มีสถานะเปน 1 หรือมีไฟ 
   output_low(MOTOR_R_R);  // กําหนดให MOTOR_R_R มีสถานะเปน 0 หรือไมมีไฟ 
   output_low(MOTOR_L_F);  // กําหนดให MOTOR_L_F มีสถานะเปน 0 หรือไมมีไฟ 
   output_high(MOTOR_L_R); // กําหนดให MOTOR_L_R มีสถานะเปน 1 หรือมีไฟ 
} 
 
/*********************************************************************** 
* โปรแกรมหลัก 
***********************************************************************/ 
void main(void) { 
 
   set_tris_a(0b00000100);    // กําหนดให RA0-RA1,RA3-RA7 = output, RA2 = input 
   set_tris_b(0b00001000);    // กําหนดให RB0-RB2,RB4-RB7 = output, RB3 = input 
 
back(); delay_ms(500); right(); delay_ms(350); // เดินถอยหลัง แลวเลี้ยวขวา 
 
   while (TRUE) { 
 
   if (!input(SENSOR_A2) && !input(SENSOR_B3)) { go(); }  

// ถาเซ็นเซอรทั้งสองตรวจพบสีขาวก็จะเดินตรง 
   if (input(SENSOR_A2)) { back(); delay_ms(500); right(); delay_ms(350); } 
 // ถาเซ็นเซอร A2 ตรวจพบสีดําก็จะเดินถอยหลัง แลวเลี้ยวขวา 
   if (input(SENSOR_B3)) { back(); delay_ms(500); right(); delay_ms(350); } 
 // ถาเซ็นเซอร B3 ตรวจพบสีดําก็จะเดินถอยหลัง แลวเลี้ยวขวา 
   } 
} 
/************************จบโปรแกรม****************************/ 
 
คอมไพลจากภาษาซีไปสู HEX FILE 
หลังจากที่เราเขียนโปรแกรมเสร็จเรียบรอยแลว เราจะตองทําการเปลี่ยนจากภาษาซีใหเปน HEX FILE กอน เพื่อที่เราจะไดโหลด
โปรแกรมลงบนตัวไอซีไมโครคอนโทรลเลอรได โดยขั้นตอนมีดังนี้ 
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เมื่อทําการเขียนโปรแกรมจนเสร็จเรียบรอยแลว ใหเขาไปที่เมนู Compile จากนั้นเลือก Compile (หรือจะกดปุม F9 ก็ได) 
โปรแกรมจะแสดงหนาตางแสดงรายละเอียดเก่ียวกับการคอมไพลทั้งหมดขึ้นมา โดยไพลที่คอมไพลไมผานหรือมีขอผิดพลาดใด 
โปรแกรมจะแสดงกรอบขึ้นมาแจงถึงขอผิดพลาดนั้น แตถาคอมไพลผาน โปรแกรมจะสรางไฟลอื่นๆ ขึ้นมา โดยหนึ่งในนั้นก็คือ 
ไฟล HEX ที่เราจะนําไปโหลดลงตัวไอซีไมโครคอนโทรลเลอรนั่นเอง 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

รูปแสดงผลการคอมไพลไฟล SUMO1.C ที่คอมไพลผาน 
 
 


