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หลกัสูตรประกาศนียบัตรวชิาชีพช้ันสูง พทุธศักราช 2563 
ประเภทวชิาอตุสาหกรรม 

สาขาวชิาไฟฟ้า 
 

                                                     จุดประสงค์สาขาวชิา 
 
1. เพื่อใหส้ามารถประยกุตใ์ชค้วามรู้และทกัษะดา้นภาษาและการส่ือสาร ทกัษะการคิดและ 
    การแกปั้ญหาและทกัษะทางสังคมและการด ารงชีวติในการพฒันาตนเองและวชิาชีพ 
2. เพื่อใหมี้ความเขา้ใจและสามารถประยกุตใ์ชห้ลกัการบริหารและจกัารวชิาชีพ การใชเ้ทคโนโลยี 
    สารสนเทศและหลกัการของงานอาชีพท่ีสัมพนัธ์เก่ียวขอ้งกบัการพฒันาวชิาชีพช่างไฟฟ้า ใหท้นั 
    ต่อการเปล่ียนแปลงและความกา้วหนา้ของเศรษฐกิจ สังคมและเทคโนโลย ี
3. เพื่อใหมี้ความเขา้ใจในหลกัการและกระบวนการท างานในกลุ่มงานพื้นฐานดา้นไฟฟ้า 
4. เพื่อใหส้ามารถประยกุใชค้วามรู้และเทคโนโลยดีา้นไฟฟ้า ในการพฒันาตนเองและวิชาชีพ 
5. เพื่อใหส้ามารถปฏิบติังานวเิคราะห์ แกปั้ญหา สร้างสรรคแ์ละน าเทคโนโลยมีาใชใ้นการพฒันา 
   งานออแบบวเิคราะห์ แกปั้ญหาในงานติดตั้ง ควบคุมระบบไฟฟ้า เคร่ืองท าความเยน็และปรับ 
   อากาศปฏิบติังานติดตั้ง ซ่อมบ ารุงทดสอบ ควบคุมระบบไฟฟ้า เคร่ืองท าความเยน็และปรับอากาศ 
6. เพื่อใหส้ามารถปฏิบติังานดา้นเทคนิคในสถานประกอบการและประกอบอาชีพอิสระ รวมทั้งการ 
   ใชค้วามรู้และ   ทกัษะเป็นพื้นฐานในการศึกษาต่อในระดบัสูงข้ึนไป 
7. เพื่อใหมี้เจตคติท่ีดีต่องานอาชีพ มีความคิดริเร่ิมสร้างสรรค ์ซ่ือสัตยสุ์จริต มีระเบียบ เป็นผูมี้ความ 
   รับผดิชอบต่อ สังคมส่ิงแวดลอ้ม ต่อดา้นความรุ่นแรงและสารเสพติด 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 



                     หลกัสูตรรายวชิา ไมโครคอนโทรลเลอร์  รหัสวชิา 30104-2104 
   จ านวน  3 หน่วยกติ  จ านวนช่ัวโมง/สัปดาห์ 5 ช่ัวโมง  จ านวนช่ัวโมงรวม  90 ช่ัวโมง 

 
จุดประสงค์รายวชิา   
   1. เขา้ใจโครงสร้าง ระบบและการท างานของไมโครคอนโทรลเลอร์ 
   2. สามารถเขียนโปรแกรมควบคุมการติดต่อระบบ และตรวจสอบความผิดพลาดของโปรแกรม 
   3. สามารถประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร์ในการควบคุมระบบไฟฟ้าได้โปรแกรม 
   4. มีกิจนิสัยในการท างานดว้ยความประณีต ปลอดภยัอยา่งมีคุณธรรม จริยธรรม 
 
สมรรถนะรายวชิา    
  1. แสดงความรู้เก่ียวกบัโครงสร้าง ระบบและการท างานของไมโครคอนโทรลเลอร์ 
  2. ใชเ้คร่ืองมือเขียนโปรแกรมควบคุมการติดต่อระบบ และตรวจสอบความผดิพลาดของโปรแกรม 
  3. ประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร์ในการควบคุมระบบไฟฟ้า 
 
ค าอธิบายรายวชิา   
  ศึกษาและปฎิบัติ  โครงสร้างของไมโครคอนโทรลเลอร์ วงจรประกอบการท างานของ
ไมโครคอนโทรลเลอร์  รีจีสเตอร์  ระบบบัสและการท างาน  ชุดค าสั่งของไมโครคอนโทรลเลอร์  
ใชเ้คร่ืองมือเขียนโปรแกรมและโปรแกรมช่วยในการทดสอบ โดยใชชุ้ดค าสั่งของไมโครคอนโทรลเลอร์
ควบคุมการติดต่อซีพี ยูกับหน่ วยความจ า  เอาท์พุ ต  อินพุ ต  การอิน เตอร์ รัพต์   การติดต่อ
ไมโครคอนโทรลเลอร์กบัอุปกรณ์ภายนอกแบบเบ้ืองตน้และผ่านระบบส่ือสาร  การประยุกต์ใช้งานใน
ระบบควบคุมทางไฟฟ้าแบบต่าง  ๆ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



โครงการสอน 

หน่วยที ่ หน่วยการเรียนรู้/ช่ือเร่ือง/ช่ืองาน จ านวนช่ัวโมง 

1 โครงสร้างไมโครคอนโทรลเลอร์  10 
 1.1 ความหมายของไมโครคอนโทรลเลอร์  

 1.2 โครงสร้างไมโครคอนโทรลเลอร์  
 1.3 ระบบบสัและการท างาน  
 1.4 หน่วยความจ าและรีจิสเตอร์   
 1.5 วงจรประกอบการท างานของไมโครคอนโทรลเลอร์  
       ใบงานท่ี 1 การทดสอบวงจรการท างานของไมโครคอนโทรลเลอร์  

2 ชุดค าส่ังของไมโครคอนโทรลเลอร์ 10 
 2.1 ชุดค าสัง่โปรแกรมภาษาเบสิก  
 2.2 ชุดค าสัง่โปรแกรมภาษาแอสเซมบลี  
 2.2 ชุดค าสัง่โปรแกรมภาษาซี  
       ใบปฏิบติังานท่ี 1 การเขียนรายละเอียดชุดค าสัง่ซีซีเอสซี  คอมไพเลอร์  

3 เคร่ืองมือเขยีนชุดค าส่ังและโปรแกรมทดสอบการท างาน 15 

 3.1  โปรแกรมเขียนชุดค าสัง่ภาษาซี  

 3.2  โปรแกรมทดสอบการท างาน  
 3.3  โปรแกรมบนัทึกภาษาเคร่ือง  
        ใบงานท่ี 2 การใชโ้ปรแกรมเขียนชุดค าสัง่ภาษาซี  
        ใบงานท่ี 3 การใชโ้ปรแกรมทดสอบการท างาน  
        ใบงานท่ี 4 การใชโ้ปรแกรมบนัทึกภาษาเคร่ือง  

4 การเขยีนชุดค าส่ังควบคุมพอร์ตอนิพุตเอาต์พตุ 10 
 4.1 ชุดค าสัง่ควบคุมพอร์ตอินพตุเอาตพ์ตุ  
 4.2 โครงสร้างขาพอร์ตของไมโครคอนโทรลเลอร์  
       ใบงานท่ี 5 การเขียนชุดค าสั่งควบคุมพอร์ตเอาตพ์ตุแบบดิจิทลั  
       ใบงานท่ี 6 การใชง้านพอร์ต A เป็นพอร์ตอินพตุดิจิทลั  

5 การอนิเตอร์รัพต์ 5 
 5.1  รีจิสเตอร์ท่ีเก่ียวขอ้งกบัอินเตอร์รัพต ์  
 5.2  การเขียนชุดค าสัง่ควบคุมการอินเตอร์รัพต ์  
 5.3  ขอ้ความสัง่ตวัประมวลผลก่อนการอินเตอร์รัพต ์  

 

 



โครงการสอน (ต่อ) 

หน่วยที ่ หน่วยการเรียนรู้/ช่ือเร่ือง/ช่ืองาน จ านวนช่ัวโมง 

 5.4  ฟังกช์นัการอินเตอร์รัพตจ์ากคลงัขอ้มูล  
        ใบงานท่ี 7 การอินเตอร์รัพตจ์ากไทเมอร์ 0 แบบวิธีการนบั  

6 การต่อประสานไมโครคอนโทรลเลอร์กบัอปุกรณ์ภายนอก 15 
 6.1  การต่อประสานกบัหน่วยแสดงผลแอลอีดีตวัเลข 7 ส่วน  
 6.2  การต่อประสานกบัหน่วยแสดงผลแอลซีดีโมดูล  
 6.3  การต่อประสานกบัเมทริกซ์สวิตช ์  
 6.4  การต่อประสานกบัโมดูลแปลงสญัญาณแอนะลอ็กเป็นดิจิทลั  
        ใบงานท่ี 8 การต่อประสานเมทริกซ์สวติชแ์สดงผลแอลอีดีตวัเลข 7 ส่วน  
        ใบงานท่ี 9 การต่อประสานแผงเมทริกซ์สวิตชแ์สดงผลแอลซีดี  
        ใบงานท่ี 10 การเขียนชุดค าสัง่รับสญัญาณแอนะลอ็กแปลงเป็นดิจิทลั  

7 ระบบและรูปแบบการส่ือสาร 5 
 7.1  ระบบการส่ือสาร  
 7.2  การส่ือสารของพอร์ตอนุกรม   
 7.3  การส่ือสารกบัอุปกรณ์แบบ I2C บสั  
 7.4  การต่อประสานอุปกรณ์แบบ 1 สาย  
        ใบงานท่ี 11 การส่ือสารระบบบสัแบบ 1 สาย  
8 การประยุกต์ใช้งานไมโครคอนโทรลเลอร์ควบคุมทางไฟฟ้า 20 

 
8.1 การออกแบบระบบต่อประสานไมโครคอนโทรลเลอร์กบัอุปกรณ์     
        ภายนอก 

 

 8.2  การพฒันาระบบควบคุมอุปกรณ์ไฟฟ้าดว้ยไมโครคอนโทรลเลอร์  
 8.3  การประยกุตใ์ชไ้มโครคอนโทรลเลอร์ควบคุมอุปกรณ์ไฟฟ้า  
        ใบงานท่ี 12 การเขียนชุดค าสัง่ควบคุมการรดน ้าตน้ไมอ้ตัโนมติั  
        ใบงานท่ี 13 การเขียนชุดค าสัง่การควบคุมอุณหภูมิอตัโนมติั  

 
       ใบงานท่ี 14 การเขียนชุดค าสัง่ควบคุมการสตาร์ตมอเตอร์ 3 เฟส 
                           แบบสตาร์ตตรง 

 

รวม 90 

 
 
 



ตารางวเิคราะห์หน่วยการเรียนรู้ 
 

ล าดับ 
ที ่

หน่วยการเรียน/ช่ือเร่ือง/ช่ืองาน 

ระดับสมรรถนะทีพ่งึประสงค์ 

ความรู้ ทกัษะ 
กจิ 
นิสัย 

1 2 3 4 5 6 1 2 3 1 2 

1 โครงสร้างไมโครคอนโทรลเลอร์ PIC16F877A            
 1.1 ความหมายของไมโครคอนโทรลเลอร์            
 1.2 โครงสร้างไมโครคอนโทรลเลอร์            
 1.3 ระบบบสัและการท างาน                  
 1.4 หน่วยความจ าและรีจิสเตอร์            
 1.5 วงจรประกอบการท างานของไมโครคอนโทรลเลอร์             
 ใบงานท่ี 1 การทดสอบวงจรการท างานของไมโคร - 

                  คอนโทรลเลอร์            

2 ชุดค าส่ังของไมโครคอนโทรลเลอร์            
 2.1 ชุดค าสัง่โปรแกรมภาษาเบสิก             
 2.2 ชุดค าสัง่โปรแกรมภาษาแอสเซมบลี            
 2.3 ชุดค าสัง่โปรแกรมภาษาซี            
 ใบปฏิบติังานท่ี 1 การเขียนรายละเอียดชุดค าสัง่ซีซีเอสซีฯ            

3 เคร่ืองมือเขยีนชุดค าส่ังและโปรแกรมทดสอบฯ            
 3.1  โปรแกรมเขียนชุดค าสัง่ภาษาซี            
 3.2  โปรแกรมทดสอบการท างาน             
 3.3  โปรแกรมบนัทึกภาษาเคร่ือง            
        ใบงานท่ี 2 การใชโ้ปรแกรมเขียนชุดค าสัง่ภาษาซี            
        ใบงานท่ี 3 การใชโ้ปรแกรมทดสอบการท างาน            
        ใบงานท่ี 4 การใชโ้ปรแกรมบนัทึกภาษาเคร่ือง            

4 การเขยีนชุดค าส่ังควบคุมพอร์ตอนิพุตเอาต์พตุ            
 4.1 ชุดค าสัง่ควบคุมพอร์ตอินพตุเอาตพ์ตุ            
 4.2 โครงสร้างขาพอร์ตของไมโครคอนโทรลเลอร์            
 ใบงานท่ี 5 การเขียนชุดค าสัง่ควบคุมพอร์ตเอาตพ์ตุแบบ 

                  ดิจิทลั 
           

 ใบงานท่ี 6 การใชง้านพอร์ต A เป็นพอร์ตอินพตุดิจิทลั            
 



ตารางวเิคราะห์หน่วยการเรียนรู้ (ต่อ) 
 

ล าดับ 
ที่ 

หน่วยการเรียน/ช่ือเร่ือง/ช่ืองาน 

ระดับสมรรถนะทีพ่งึประสงค์ 

ความรู้ ทกัษะ 
กจิ 
นิสัย 

1 2 3 4 5 6 1 2 3 1 2 
5 การอนิเตอร์รัพต์            

 5.1  รีจิสเตอร์ท่ีเก่ียวขอ้งกบัการอินเตอร์รัพต ์            
 5.2  การเขียนชุดค าสัง่ควบคุมการอินเตอร์รัพต ์            
 5.3  ขอ้ความสัง่ตวัประมวลผลก่อนการอินเตอร์รัพต ์            
 5.4  ฟังกช์นัการอินเตอร์รัพตจ์ากคลงัขอ้มูล            
 ใบงานท่ี 7 การอินเตอร์รัพตจ์ากไทเมอร์ 0 แบบวิธีการ         

                  นบั 
           

6 การต่อประสานไมโครคอนโทรลเลอร์กบัอปุกรณ์
ภายนอก 

           

 6.1 การต่อประสานกบัหน่วยแสดงผลแอลอีดี 
      ตวัเลข 7 ส่วน            

 6.2 การต่อประสานกบัหน่วยแสดงผลแอลซีดีโมดูล            
6.3 การต่อประสานกบัเมทริกซส์วิตช ์            

 6.4 การต่อประสานกบัโมดูลแปลงสญัญาณ 
      แอนะลอ็กเป็นดิจิทลั            

 ใบงานท่ี 8 การต่อประสานเมทริกซ์สวติชแ์สดงผล 
                  แอลอีดีตวัเลข 7 ส่วน 

           

 ใบงานท่ี 9 การต่อประสานแผงเมทริกซ์สวิตชแ์สดงผล 
                  แอลซีดีโมดูล 

           

 ใบงานท่ี 10 การเขียนชุดค าสั่งรับสญัญาณแอนะลอ็ก 
                    แปลงเป็นดิจิทลั 

           

7 ระบบและรูปแบบการส่ือสาร            

 7.1 ระบบการส่ือสาร            
 7.2 การส่ือสารของพอร์ตอนุกรม            
 7.3 การส่ือสารกบัอุปกรณ์แบบ I2C บสั            
 7.4  การส่ือสารกบัอุปกรณ์แบบ 1 สาย            



ตารางวเิคราะห์หน่วยการเรียนรู้ (ต่อ) 
 

ล าดับ 
ที่ 

หน่วยการเรียน/ช่ือเร่ือง/ช่ืองาน 

ระดับสมรรถนะทีพ่งึประสงค์ 

ความรู้ ทกัษะ 
กจิ 
นิสัย 

1 2 3 4 5 6 1 2 3 1 2 
 ใบงานท่ี 11 การส่ือสารระบบบสัแบบ 1 สาย            

8 การประยุกต์ใช้งานไมโครคอนโทรลเลอร์ควบคุมทาง
ไฟฟ้า 

           

 8.2 การออกแบบระบบต่อประสานไมโครคอน - 
โทรลเลอร์กบัอุปกรณ์ภายนอก 

           

 8.2  การพฒันาระบบควบคุมอุปกรณ์ไฟฟ้าดว้ยไมโคร - 
คอนโทรลเลอร์ 

           

 8.3  การประยกุตใ์ชไ้มโครคอนโทรลเลอร์ควบคุม 
       อุปกรณ์ไฟฟ้า 

           

 ใบงานท่ี 12 การเขียนชุดค าสั่งควบคุมการรดน ้าตน้ไม ้                         
                    อตัโนมติั 

           

 ใบงานท่ี 13 การเขียนชุดค าสั่งการควบคุมอุณหภูมิ 
                    อตัโนมติั 

           

 ใบงานท่ี 14 การเขียนชุดค าสั่งควบคุมการสตาร์ต 
                    มอเตอร์ 3 เฟสแบบสตาร์ตตรง 

           

 
ระดับสมรรถนะทีพ่งึประสงค์   
ความรู้ 1 = ความจ า 2 = ความเขา้ใจ 3 = การน าไปใช ้
 4 = วเิคราะห์ 5 = สังเคราะห์ 6 = ประเมินค่า 
ทกัษะ 1 = ท าตามแบบ 2 = ถูกตอ้งแม่นย  า 3 = ออกแบบ 
กจินิสัย 1 = การจดัระบบคุณค่า 2 = การสร้างลกัษณะนิสัย  

 
 
 
 



 

แบบทดสอบก่อนเรียนแบบทดสอบก่อนเรียน  หน่วยที ่8 

ช่ือวชิา ไมโครคอนโทรลเลอร์ รหัสวชิา 30104-2104 สอนคร้ังที ่ 15 
ช่ือหน่วย  การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร์ฯ จ านวนช่ัวโมงรวม  20  ช่ัวโมง 

ช่ือเร่ือง  การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร์ในงานควบคุมทางไฟฟ้า จ านวนช่ัวโมงสอน  3  ช่ัวโมง 

 
จุดประสงค์   เพื่อตรวจสอบความรู้พื้นฐานของนกัศึกษา  เร่ือง  การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรล - 
                      เลอร์ในงานควบคุมทางไฟฟ้า 
ค าส่ัง  1. จงอ่านค าถามต่อไปน้ีแลว้ท าเคร่ืองหมายกากบาท (×) ขอ้ท่ีถูกท่ีสุดในกระดาษค าตอบ              
           2. แบบทดสอบมีจ านวน 20 ขอ้ ขอ้ละ 1 คะแนน ใชเ้วลา 20 นาที 

 

1. ขอ้ใด ไม่ใช่ ส่วนส าคญัของการประยกุตใ์ชไ้มโครคอนโทรลเลอร์ในงานควบคุมทางไฟฟ้า 
ก. ชุดค าสั่งควบคุม 
ข. หน่วยความจ าถาวร 
ค. หน่วยประมวลผลกลาง 
ง. สวติช์ควบคุมดา้นเอาตพ์ุต 

              จ. อุปกรณ์ก าเนิดสัญญาณอินพุต 
2. ส่วนท่ีรับรู้ปฏิกิริยาการเปล่ียนแปลงของอุปกรณ์ไฟฟ้าท่ีตอ้งการควบคุม เรียกวา่อะไร 

ก. อุปกรณ์ก าเนิดสัญญาณอินพุต 
ข. สวติช์ควบคุมดา้นเอาตพ์ุต 
ค. หน่วยประมวลผลกลาง 
ง. ชุดค าสั่งควบคุม 

              จ. หน่วยความจ า 
3.  ขอ้ใดคือคุณลกัษณะทางไฟฟ้าของภาระชนิดความตา้นทาน 
              ก. ทิศทางของกระแส (iR) และแรงดนัไฟฟ้าตกคร่อม (vR) แตกต่างกนั 

ข. ทิศทางของกระแส (iR) ลา้หลงัแรงดนัไฟฟ้าตกคร่อม (vR) เป็นมุม 60 องศา 
ค. ทิศทางของกระแส (iR) ลา้หลงัแรงดนัไฟฟ้าตกคร่อม (vR) เป็นมุม 90 องศา 
ง. ทิศทางของกระแส (iR) น าหนา้แรงดนัไฟฟ้าตกคร่อม (vR) เป็นมุม 180 องศา 

              จ. ทิศทางของกระแส (iR) และแรงดนัไฟฟ้าตกคร่อม (vR) ไปในทิศทางเดียวกนั 
4.  ขอ้ดีของการเช่ือมต่อสัญญาณควบคุมโดยใชรี้เลยคื์อขอ้ใด 
              ก. ไม่มีคล่ืนความถ่ีไปรบกวนการท างานของอุปกรณ์อ่ืน 

ข. ไม่ท าใหเ้กิดประกายไฟระหวา่งหนา้สมัผสั 



ค. เหมาะกบังานตดัต่อความเร็วสูง 
ง. ราคาถูก อุปกรณ์หาซ้ือไดง่้าย 

              จ. ไม่มีหนา้สัมผสั ช ารุดไดย้าก 
5.  วธีิการขอ้ใดช่วยป้องกนัการกระโดดของประจุไฟฟ้าโดยใชรี้เลย ์
              ก. ใชว้าริสเตอร์และตวัเก็บประจุแบบมีขั้วต่ออนุกรมกบัหนา้สัมผสัเมนของรีเลย ์

ข. ใชว้าริสเตอร์และตวัเก็บประจุแบบไม่มีขั้วต่ออนุกรมกบัหนา้สัมผสัของรีเลย ์
ค. ใชว้าริสเตอร์และตวัเก็บประจุแบบไม่มีขั้วต่อขนานกบัหนา้สัมผสัของรีเลย ์
ง. ใชว้าริสเตอร์และตวัเก็บประจุแบบมีขั้วต่อขนานกบัหนา้สัมผสัของรีเลย ์

              จ. ใชต้วัเก็บประจุแบบมีขั้ว ต่อขนานกบัหนา้สัมผสัของรีเลย ์
6.  การเช่ือมต่อสัญญาณควบคุมดว้ยอุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสงมีความปลอดภยัสูงเพราะเหตุใด 
              ก. ไม่มีหนา้สัมผสั  

ข. ตดัต่อวงจรดว้ยความเร็วสูง 
ค. ไม่ท าใหเ้กิดประกายไฟระหวา่งหนา้สมัผสั 
ง. ไม่มีคล่ืนความถ่ีไปรบกวนการท างานของอุปกรณ์อ่ืน 

              จ. สัญญาณควบคุมถูกตดัออกจากระบบไฟฟ้าก าลงัของภาระ 
7.  ตวัเช่ือมต่อทางแสงเบอร์ MOC3062 มีค่ากระแส IFT เท่าไร 
              ก. 3 มิลลิแอมแปร์  

ข. 5 มิลลิแอมแปร์ 
ค. 10 มิลลิแอมแปร์ 
ง. 15 มิลลิแอมแปร์ 

              จ. 20 มิลลิแอมแปร์ 
8.  ขอ้ใด ไม่ใช่ ขอ้ดีของการใชโ้ซลิดสเตทรีเลยก์บัภาระไฟสลบั  
              ก. ไม่มีคล่ืนความถ่ีไปรบกวนการท างานของอุปกรณ์อ่ืน 

ข. ใชค้วบคุมภาระทางไฟสลบัไดทุ้กชนิด     
ค. เหมาะกบังานตดัต่อความเร็วสูง 
ง.  ตอ้งมีวงจรสนบัเบอร์ 

              จ. ไม่มีหนา้สัมผสั   
9. เม่ือใชต้วัเช่ือมต่อทางแสงเบอร์ MOC3061 และโซลิดสเตทรีเลยเ์บอร์ Q8040K7 จ่ายกระแสได้
สูงสุด IT(RMS) เท่ากบั 39 แอมแปร์ กระแส IFT = 16  มิลลิแอมแปร์ กระแสกระตุน้เกต  IGT  เท่ากบั 49 
มิลลิแอมแปร์ ควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้า 3 เฟส 380 โวลต ์3 แรงมา้ กินกระแส 5.8 แอมแปร์ ค านวณหาค่า 



RX และ RY ไดค้่าเท่าไร 
              ก. RX =  323 โอห์ม และ RY =  517  โอห์ม 
              ข. RX =  333 โอห์ม และ RY =  537  โอห์ม 

ค. RX =  355 โอห์ม และ RY =  581  โอห์ม 
ง. RX =  367 โอห์ม และ RY =  659  โอห์ม 

              จ. RX =  375 โอห์ม และ RY =  669  โอห์ม 
10. จากโจทยข์อ้ท่ี 9 จะใช ้RX และ RY ค่ามาตรฐานเท่าไร 
              ก. RX =  330 โอห์ม และ RY =  560 โอห์ม 
              ข. RX =  345 โอห์ม และ RY =  579 โอห์ม 

ค. RX =  350 โอห์ม และ RY =  585 โอห์ม 
ง. RX =  369 โอห์ม และ RY =  658 โอห์ม 

              จ. RX =  370 โอห์ม และ RY =  660 โอห์ม 
11. ขอ้ใดกล่าวถึงการท างานของชุดควบคุมการรดน ้าตน้ไมอ้ตัโนมติัไดถู้กตอ้ง 
              ก. ถา้ความตา้นทานดินมีค่าสูงกวา่ 5 โอห์ม มอเตอร์ป๊ัมน ้าท างาน 
              ข. ถา้ความตา้นทานดินมีค่าต ่ากวา่ 5 โอห์ม มอเตอร์ป๊ัมน ้าไม่ท างาน 

ค. ดินมีความช้ืนสูง หน่วยประมวลผลกลางจะส่งสัญญาณตรรกะ “0” ใหก้บัขา RB8 
ง. ขา RA0 (ขาท่ี 2) ท าหนา้ท่ีรับค่าสัญญาณแอนะล็อกจากตวัตรวจจบัความตา้นทานดิน 

              จ. ขอ้มูลจากการประมวลผลของหน่วยประมวลผลกลาง ส่งไปแสดงท่ีจอแสดงผลแอลซีดี 
  12. การท างานของชุดควบคุมอุณหภูมิอตัโนมติัขอ้ใดกล่าวไดถู้กตอ้ง 
              ก. ถา้ขอ้มูลอุณหภูมิมีค่าสูงกวา่ 50 ๐C อุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสงและโซลิดสเตทรีเลยส์ามารถ 
                    ท  างานต่อวงจรภาคจ่ายไฟสลบั 220 โวลต ์ใหก้บัขดลวดท าความร้อน 

ข. หน่วยประมวลผลกลางจะท าการเปรียบเทียบขอ้มูลจากไอซี DS18B20 ท่ีรับเขา้มากบั  
                  ค่าท่ีก าหนดไวใ้นชุดค าสั่ง 

ค. ถา้ขอ้มูลอุณหภูมิมีค่าสูงกวา่ 50 ๐C หน่วยประมวลผลกลางส่งสัญญาณตรรกะ “1” ใหก้บั 
                  ขา RB0 

ง. ถา้ขอ้มูลอุณหภูมิมีค่าต ่ากวา่ 50 ๐C หน่วยประมวลผลกลางส่งสัญญาณตรรกะ “0” ใหก้บั 
                    ขา RB0 
              จ. ขา RA0 ท าหนา้ท่ีรับค่าอุณหภูมิ จากหน่วยความจ าชัว่คราวของไอซี DS18B20 
13.  ขอ้ใด ไม่ใช่ การประยกุตใ์ชง้านโดยการควบคุมอุณหภูมิอตัโนมติั 
              ก. ตูฟั้กไข ่
              ข. ตูอ้บเส้ือผา้ 



ค. เคร่ืองท าอุ่น 
              ง. สวติช์อุณหภูมิ 
              จ. ตูอ้บผลิตภณัฑท์างการเกษตร 
14.  การควบคุมอุณหภูมิอตัโนมติัของตูอ้บเส้ือผา้ลกัษณะใดเป็นการควบคุมแบบไม่ต่อเน่ือง 
              ก. ถา้อุณหภูมิต ่ากวา่ค่าท่ีตั้งไวส้วติช์จะตดัและต่อแหล่งจ่ายไฟฟ้า 
              ข. ถา้อุณหภูมิสูงกวา่ค่าท่ีตั้งไวส้วติช์จะตดัและต่อแหล่งจ่ายไฟฟ้า 

ค. ถา้อุณหภูมิต ่ากวา่ค่าท่ีตั้งไวส้วติช์จะตดัแหล่งจ่ายไฟฟ้า 
              ง. ถา้อุณหภูมิสูงกวา่ค่าท่ีตั้งไวส้วติช์จะต่อแหล่งจ่ายไฟฟ้า 
              จ. ถา้อุณหภูมิต ่ากวา่ค่าท่ีตั้งไวส้วติช์จะต่อแหล่งจ่ายไฟฟ้า 
15.  ไอซี DS18B20 ท าหนา้ท่ีใดในวงจรชุดควบคุมตูฟั้กไข่ 
              ก. ตวัรับรู้กระแส 

ข. ตวัรับรู้แรงดนั 
ค. เบรกเกอร์ 
ง. ฟิวส์ 

                จ. รีเลย ์
16.  ค าสั่งบรรทดัใดในรูปท่ี  8.21  ท่ีท  าให้โซลิดสเตทรีเลยต่์อวงจรภาคจ่ายไฟใหก้บัขดลวดท าความ
ร้อน 
              ก. บรรทดัท่ี  30  และ  31 
              ข. บรรทดัท่ี  31  และ  32 

ค. บรรทดัท่ี  34  และ  35 
ง. บรรทดัท่ี  36  และ  37 
จ. บรรทดัท่ี  40  และ  41 

17. วงจรการสตาร์ตมอเตอร์ 3 เฟส 380 โวลต ์แบบสตาร์ตตรงดว้ยโซลิดสเตทรีเลยใ์ชอุ้ปกรณ์ใดแทน
อุปกรณ์ป้องกนัภาระเกิน 
              ก. ตวัรับรู้แรงดนั 

ข. ตวัรับรู้กระแส 
ค. เบรกเกอร์ 
ง. ฟิวส์ 

                จ. รีเลย ์
18. ถา้เขียนชุดค าสั่งควบคุม ดงัรูปท่ี 8.25  กรณีกระแสไฟฟ้าท่ีเฟส A และ เฟส C เท่ากนัจะมีผล
อยา่งไรกบัวงจรการสตาร์ตมอเตอร์ 3 เฟส 380 โวลต์ 



                ก. อุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสงและโซลิดสเตทรีเลยไ์ม่สามารถท างานได ้
                ข. อุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสงและโซลิดสเตทรีเลยไ์ม่ต่อวงจรภาคจ่ายไฟสลบั 380 โวลต ์ 
                   ใหก้บัมอเตอร์ไม่ท างาน 

ค. อุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสงและโซลิดสเตทรีเลยต่์อวงจรภาคจ่ายไฟสลบั 380 โวลต ์ 
                  ใหก้บัมอเตอร์เร่ิมตน้ท างาน 

ง. อุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสงและโซลิดสเตทรีเลยไ์ม่ต่อวงจรภาคจ่ายไฟสลบั 380 โวลต ์ 
                  หลอดแอลอีดี สีเขียวสวา่ง               
             จ. อุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสงและโซลิดสเตทรีเลยไ์ม่ต่อวงจรภาคจ่ายไฟสลบั 380 โวลต ์ 
                  หลอดแอลอีดี สีแดงสวา่ง         
19. จากโจทยข์อ้ท่ี 18  ถา้กรณีกระแสไฟฟ้าท่ี เฟส A มีค่า 79.89 แอมแปร์ และ เฟส C มีค่า 71.06 
แอมแปร์ จะมีผลอยา่งไรกบัวงจรการสตาร์ตมอเตอร์ 3 เฟส 380 โวลต์ 
                ก. อุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสงและโซลิดสเตทรีเลยส์ามารถท างานได ้

  ข. อุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสงและโซลิดสเตทรีเลยต่์อวงจรภาคจ่ายไฟสลบั 380 โวลต ์ 
                    ใหก้บัมอเตอร์เร่ิมตน้ท างาน 

  ค. อุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสงและโซลิดสเตทรีเลยต่์อวงจรภาคจ่ายไฟสลบั 380 โวลต ์ 
                   หลอดแอลอีดีสีเขียวสวา่ง     
     ง. อุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสงและโซลิดสเตทรีเลยต่์อวงจรภาคจ่ายไฟสลบั 380 โวลต ์ 
                   หลอดแอลอีดีสีแดงสวา่ง                
                จ. อุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสงและโซลิดสเตทรีเลยไ์ม่ต่อวงจรภาคจ่ายไฟสลบั 380 โวลต ์ 
                   ใหก้บัมอเตอร์ไม่ท างาน 
20. จากโจทยข์อ้ท่ี 19 การแสดงสถานะของหลอดแอลอีดีและเป็นอยา่งไร 
               ก. หลอดแอลอีดีสีแดงสวา่ง (D1) หลอดแอลอีดีสีเขียวหร่ี (D2)              

 ข. หลอดแอลอีดีสีแดงหร่ี (D1) หลอดแอลอีดีสีเขียวสวา่ง (D2) 
 ค. หลอดแอลอีดีสีแดงสวา่ง (D1) หลอดแอลอีดีสีเขียวดบั (D2) 

              ง. หลอดแอลอีดีสีแดงดบั (D1) หลอดแอลอีดีสีเขียวสวา่ง (D2) 
              จ. หลอดแอลอีดีสีแดงดบั (D1) หลอดแอลอีดีสีเขียวดบั (D2) 
 
 
 
 
 



 

ใบความรู้ที ่ใบความรู้ที ่88  หน่วยที ่8 

ช่ือวชิา ไมโครคอนโทรลเลอร์  รหัสวชิา 30104-2104 สอนคร้ังที ่ 15-16-17-18 
ช่ือหน่วย  การประยกุตใ์ชไ้มโครคอนโทรลเลอร์ฯ จ านวนช่ัวโมงรวม  20  ช่ัวโมง 

ช่ือเร่ือง  การประยกุตใ์ชไ้มโครคอนโทรลเลอร์ในงานควบคุมทางไฟฟ้า จ านวนช่ัวโมงสอน  8  ช่ัวโมง 
 

สาระส าคญั 
 การประยุกตใ์ชไ้มโครคอนโทรลเลอร์ควบคุมอุปกรณ์ไฟฟ้า เป็นการน าองคค์วามรู้มาประยุกต์
และสร้างเป็นโครงงานประกอบดว้ย  อุปกรณ์ก าเนิดสัญญาณอินพุตซ่ึงเกิดจากปฏิกิริยาทางเคมีของตวั
รับรู้แปลงเป็นสัญญาณไฟฟ้า ระดับสัญญาณไฟฟ้าท่ีได้จากปฏิกิริยาทางเคมีของตวัรับรู้ มีค่าอยู่
ประมาณ 1 ถึง 20 มิลลิโวลต์ ซ่ึงต ่ากว่าค่ามาตรฐานท่ีไมโครคอนโทรลเลอร์สามารถประมวลผลได ้
จึงน าวงจรปรับระดบัสัญญาณแบบมีเง่ือนไขยกระดบัแรงดนัไฟฟ้าใหอ้ยูใ่นระดบัมาตรฐานคือ 0 ถึง 5 
โวลต์ ส่วนน้ีมีความส าคญัมากเพราะว่าเป็นจุดเร่ิมตน้ของระบบควบคุม ถ้ามีความผิดพลาดระบบ
ควบคุมจะผิดพลาดตามไปด้วย ส่วนท่ีสองคือไมโครคอนโทรลเลอร์และชุดค าสั่ง ท าหน้าท่ี
ประมวลผลและสั่งการ ให้ระบบสามารถท างานตามวตัถุประสงค์ของผูเ้ขียนชุดค าสั่ง การออกแบบ
ชุดค าสั่งควรแยกเป็นฟังก์ชนัยอ่ย แลว้ทดสอบร่วมกบัฮาร์ดแวร์ของส่วนนั้น เม่ือผา่นการทดสอบเป็น
ส่วนๆ แลว้ จึงน ามารวมทดสอบร่วมกนัทั้งระบบ ท าใหต้รวจสอบหาขอ้ผดิพลาดไดง่้าย  
 ส่วนสุดทา้ยเป็นอุปกรณ์ซ่ึงท าหนา้ท่ีควบคุมเอาตพ์ุต เป็นส่วนท่ีท างานตามสัญญาณไฟฟ้าท่ีส่ง
ตรงจากหน่วยประมวลผลกลาง เพื่อควบคุมอุปกรณ์สวิตช์อิเล็กทรอนิกส์ ปัจจุบนัการต่อประสานใน
ส่วนน้ีใช้การเช่ือมต่อด้วยตัวเช่ือมต่อทางแสงท างาน ร่วมกับโซลิดสเตทรีเลย์ เป็นผลให้
ไมโครคอนโทรลเลอร์ช ารุดเสียหายนอ้ย ระบบมีความปลอดภยัและมีเสถียรภาพในการควบคุมสูง  
 

สาระการเรียนรู้ 
  1. การออกแบบระบบต่อประสานไมโครคอนโทรลเลอร์กบัอุปกรณ์ภายนอก 
  2. การพฒันาระบบควบคุมอุปกรณ์ไฟฟ้าดว้ยไมโครคอนโทรลเลอร์ 
  3. การประยกุตใ์ชไ้มโครคอนโทรลเลอร์ควบคุมอุปกรณ์ไฟฟ้า 
 

จุดประสงค์การเรียนรู้ 
 จุดประสงค์ทัว่ไป 
   เพื่อใหมี้ความรู้และความเขา้ใจเก่ียวกบั การประยกุตใ์ชไ้มโครคอนโทรลเลอร์ในงานควบคุม
ทางไฟฟ้า 



       จุดประสงค์เชิงพฤติกรรม 
      1. อธิบายการออกแบบระบบต่อประสานไมโครคอนโทรลเลอร์กบัอุปกรณ์ภายนอก 
ไดถู้กตอ้ง 
   2. อธิบายการพฒันาระบบควบคุมอุปกรณ์ไฟฟ้าดว้ยไมโครคอนโทรลเลอร์ไดถู้กตอ้ง 
      3. ค านวณหาค่าต่างๆ เพื่อใชต่้อประสานไมโครคอนโทรลเลอร์กบัอุปกรณ์ภายนอก 
ไดถู้กตอ้ง 
   4. อธิบายการประยกุตใ์ชไ้มโครคอนโทรลเลอร์ควบคุมอุปกรณ์ไฟฟ้าไดถู้กตอ้ง  
 
บทน า 
     การประยุกต์ใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์ในระบบควบคุมทางไฟฟ้า เป็นการน าองค์ความรู้
หลาย ๆ ดา้นมาประยกุตแ์ละสร้างเป็นช้ินงาน การออกแบบระบบมีกรอบความคิด เก่ียวกบัโครงสร้าง
ของระบบควบคุมท่ีส าคญั 3 ส่วน คือ อุปกรณ์ก าเนิดสัญญาณอินพุตเป็นสัญญาณท่ีไดจ้ากปฏิกิริยา
ทางเคมีของตัวรับรู้แปลงเป็นสัญญาณไฟฟ้า ส่วนน้ีเป็นจุดเร่ิมต้นของกระบวนการควบคุม ถ้า
สัญญาณอินพุตผิดพลาดกระบวนการควบคุมของระบบทั้งหมด จะเกิดการผดิพลาดตามไปดว้ย ส่วน
ท่ีสองคือหน่วยประมวลผลของไมโครคอนโทรลเลอร์และชุดค าสั่ง ท าหนา้ท่ีเป็นตวัเช่ือมต่อประสาน 
ประมวลผลและสั่งการให้ระบบท างานตามวตัถุประสงค์ของผูเ้ขียนชุดค าสั่ง และส่วนสุดทา้ยเป็น
อุปกรณ์ซ่ึงท าหน้าท่ีเป็นสวิตช์ควบคุมด้านเอาต์พุต ท างานตามสัญญาณไฟฟ้าท่ีส่งโดยตรงจากตวั
ไมโครคอนโทรลเลอร์ไปควบคุมอุปกรณ์ไฟฟ้า เช่น รีเลย ์โซลิดสเตทรีเลย  ์(Solid State Relay) เป็น
ตน้ โดยท าหนา้ท่ีตดัหรือต่อใหภ้าระทางไฟฟ้าท างานตามชุดค าสั่ง 
 

 
 

รูปที ่8.1 กรอบความคิดการออกแบบระบบควบคุมดว้ยไมโครคอนโทรลเลอร์ 
 

8.1 การออกแบบระบบการต่อประสานไมโครคอนโทรลเลอร์ควบคุมอปุกรณ์ภายนอก 
 8.1.1  อุปกรณ์ก าเนิดสัญญาณอินพุต 
     อุปกรณ์ก าเนิดสัญญาณอินพุต เป็นส่วนท่ีรับรู้ปฏิกิริยาการเปล่ียนแปลงของอุปกรณ์ไฟฟ้า
ท่ีต้องการควบคุม สัญญาณอินพุตได้จากปฏิกิริยาทางเคมีของตัวรับรู้ (Sensor) แล้วแปลงเป็น
สัญญาณไฟฟ้า แบ่งได ้2 ชนิด คือ สัญญาณแบบแอนะล็อกและแบบดิจิทลั  



     8.1.1.1 สัญญาณแบบแอนะล็อก เป็นสัญญาณซ่ึงมีลักษณะต่อเน่ือง การเปล่ียนแปลง
เป็นไปอย่างช้าๆ ดงัรูปท่ี 8.2 มาตรฐานสัญญาณแอนะล็อกในวงการอุตสาหกรรมมี 2 ประเภท คือ 
ระดบัสัญญาณแรงดนัไฟฟ้าค่า 0 – 5 โวลต์ และสัญญาณกระแสไฟฟ้าค่า 4 – 20 มิลลิแอมแปร์ ตวัอยา่ง 
เช่น สัญญาณไฟฟ้าท่ีไดจ้ากตวัรับรู้ปริมาณออกซิเจนละลายน ้ า (Dissolved Oxygen Sensor) เป็นตน้  
 

 
 

 
รูปที ่8.2 ลกัษณะสัญญาณแบบแอนะล็อก 

 
     8.1.1.2 สัญญาณอินพุตแบบดิจิทลั เป็นสัญญาณท่ีไม่มีในธรรมชาติ ถูกสร้างข้ึนเพื่อใช้
ส าหรับการรับส่งขอ้มูลในระบบคอมพิวเตอร์ เป็นสัญญาณท่ีไม่มีความต่อเน่ือง (Discrete) มีลกัษณะ
เป็นระบบเลขฐานสอง (Binary) ใช้แทนค่าแรงดนัไฟฟ้าสองระดบัคือ 0 กบั 1 และมีการเปล่ียนแปลง
ระดบัอยา่งรวดเร็ว ตวัอยา่งสัญญาณแบบแบบดิจิทลั แสดงดงัรูปท่ี 8.3  
 

 

 
 

รูปที ่8.3 ลกัษณะสัญญาณแบบดิจิทลั 
 

 8.1.2  หน่วยประมวลผลกลางและชุดค าสั่งควบคุม 
     หน่วยประมวลผลกลางในหน่วยเรียนน้ีใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์ PIC16F877A และ
ชุดค าสั่งควบคุมใช้โปรแกรมซีซีเอสซี คอมไพเลอร์ เขียนชุดค าสั่งและแปลภาษาซีเป็นภาษาเคร่ือง 
โครงสร้างและคุณสมบติัต่าง ๆ ท่ีส าคญัของไมโครคอนโทรลเลอร์และการใช้โปรแกรมซีซีเอสซี 
คอมไพเลอร์ ไดก้ล่าวมาแลว้ในหน่วยเรียนท่ีผา่นมาจึงไม่น ามากล่าวในหน่วยเรียนน้ี  
 8.1.3  อุปกรณ์ท าหนา้ท่ีเป็นสวิตช์ควบคุมดา้นเอาตพ์ุต  
     อุปกรณ์ท าหนา้ท่ีเป็นสวิตช์ควบคุมดา้นเอาต์พุต เป็นส่วนท่ีท างานตามสัญญาณไฟฟ้า ซ่ึง
ส่งตรงจากตวัไมโครคอนโทรลเลอร์มีระดบัแรงดนัไฟฟ้า 5 โวลต ์ไปควบคุมอุปกรณ์ไฟฟ้าซ่ึงมีระดบั
แรงดันไฟฟ้าสูง เช่น มอเตอร์ไฟฟ้ากระแสสลับเฟสเดียว 220 โวลต์   มอเตอร์ไฟฟ้ากระแส 



สลบั 3 เฟส 380 โวลต์ เป็นตน้ จะเห็นได้ว่าระดบัสัญญาณไฟฟ้าควบคุมเม่ือเปรียบเทียบกบัระดบั
แรงดนัไฟฟ้าก าลงัท่ีต่อกบัภาระมีความแตกต่างกนัมาก ดงันั้นการน าไมโครคอนโทรลเลอร์ไปใช้
ควบคุมอุปกรณ์ไฟฟ้า จึงตอ้งใชค้วามระมดัระวงัเป็นพิเศษ ซ่ึงอาจท าใหไ้มโครคอนโทรลเลอร์ 
และระบบช ารุดเสียหายได ้ 
     การต่อประสานระหวา่งไมโครคอนโทรลเลอร์กบัภาระไฟฟ้ากระแสสลบั เป็นพื้นฐาน
ส าคญัในการน าไมโครคอนโทรลเลอร์ประยกุตส์ร้างโครงงาน ส่ิงประดิษฐ ์และผลิตภณัฑท่ี์ใชก้บั
ไฟฟ้ากระแสสลบั ภาระไฟฟ้ากระแสสลบัแบ่งได ้2 ชนิด คือภาระชนิดความตา้นทาน (Resistive 
Load) เช่น ขดลวดความร้อน  หลอดไส้ เป็นตน้ และภาระแบบอินดกัตีฟ (Inductive Load) คือ ภาระท่ี
เป็นขดลวดเหน่ียวน า เช่น มอเตอร์ไฟฟ้า  หมอ้แปลงไฟฟ้า  เป็นตน้ 
 
 

 

 

 
ก.  ข.    

                                                                                              
รูปที ่8.4  ความสัมพนัธ์ระหวา่งแรงดนัไฟฟ้ากบักระแสไฟฟ้า 

 
     คุณลักษณะทางไฟฟ้าของภาระชนิดความต้านทาน เม่ือมีกระแสไหลผ่านท าให้เกิด
แรงดนัไฟฟ้าตกคร่อม  ทิศทางของกระแส  (iR) และแรงดนัไฟฟ้าตกคร่อม (vR) ไปในทิศทางเดียวกนั 
เรียกวา่อินเฟส (Inphase) แสดงดงัรูปท่ี 8.4 (ก)  
     ภาระชนิดอินดกัตีฟ เม่ือมีกระแสไหลผ่านท าให้เกิดแรงดนัไฟฟ้าตกคร่อม (vL) ทิศทาง
ของกระแส (iL) ลา้หลงั (Lagging) แรงดนัไฟฟ้าเป็นมุม ๆ หน่ึง แสดงดงัรูปท่ี 8.4 (ข)  จ ะ เห็ น ไ ด้ ว่ า
ภาระต่างกัน ท าให้คุณสมบัติของกระแสและแรงดันในวงจรมีความแตกต่างกัน ดังนั้ นการต่อ
ประสานระหว่างไมโครคอนโทรลเลอร์กบัภาระไฟฟ้ากระแสสลบั เพื่อความปลอดภยัจึงตอ้งแยก
สัญญาณควบคุมระหวา่งไมโครคอนโทรลเลอร์ กบัสัญญาณท่ีใชค้วบคุมภาระออกจากกนั วธีิการแยก
สัญญาณทั้งสองออกจากกนั แบ่งไดเ้ป็น  
     8.1.3.1 การเช่ือมต่อสัญญาณควบคุมโดยใชรี้เลย ์ ขอ้ดีคือราคาถูก อุปกรณ์หาซ้ือไดง่้าย 
ขอ้เสียคือ หนา้สัมผสัช ารุดไดง่้าย ไม่เหมาะกบังานตดัต่อความเร็วสูง เพราะท าใหเ้กิดประกายไฟ



ระหวา่งหนา้สัมผสั เน่ืองจากการลุกไหมข้องอากาศ เกิดคล่ืนความถ่ีไปรบกวนการท างานของอุปกรณ์
อ่ืน และท าใหไ้มโครคอนโทรลเลอร์รีเซตระบบได ้ วธีิการระงบัการกระโดดของประจุไฟฟ้าโดยการใช้
วาริสเตอร์ และตวัเก็บประจุแบบไมมี่ขั้วขนาด 0.33 ไมโครฟารัด  600 โวลต ์ ต่อขนานกบัหนา้สัมผสั
ของรีเลย ์ แสดงดงัรูปท่ี 8.5 ขอ้เสียอีกประการหน่ึงคือ แรงดนัไฟฟ้ายอ้นกลบั (Back Electromotive 
Force) ของขดลวดรีเลย ์ จะยอ้นกลบัเขา้มาท่ีขาพอร์ตไอโอ (I/O Port) ของไมโคร 
คอนโทรลเลอร์ท าใหไ้มโครคอนโทรลเลอร์ช ารุดเสียหายได ้

 

 
 

รูปที ่8.5 วงจรการควบคุมอุปกรณ์ไฟฟ้าก าลงัเช่ือมต่อดว้ยรีเลย ์
 

       8.1.3.2 การเช่ือมต่อสัญญาณควบคุมดว้ยอุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสง (Opto couple) ร่วมกบัโซ
ลิดสเตทรีเลย ์วธีิน้ีมีความปลอดภยัสูงเพราะสัญญาณควบคุมจากไมโครคอนโทรลเลอร์ ถูกตดัออกจาก
ระบบไฟฟ้าก าลงัของภาระ แสดงดงัรูปท่ี 8.6   

 



 
 

รูปที ่8.6 การควบคุมอุปกรณ์ไฟฟ้าก าลงัดว้ยอุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสงร่วมกบัโซลิดสเตทรีเลย ์
 

 8.1.4  การออกแบบวงจรอุปกรณ์ท าหนา้ท่ีเป็นสวติช์ควบคุมดา้นเอาตพ์ุต  
     8.1.4.1 การออกแบบวงจรอุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสงท างานร่วมกบัไมโครคอนโทรลเลอร์ การ
ใชอุ้ปกรณ์เช่ือมต่อทางแสงท าหนา้ท่ีเป็นสวิตช์ควบคุมดา้นเอาตพ์ุตของไมโครคอนโทรลเลอร์ 
อุปกรณ์ดงักล่าวควรเลือกชนิดท่ีมีวงจรตรวจจบัผา่นต าแหน่งศูนย ์(Zero Crossing) เช่น MOC3041 
รูปและแผนภาพต าแหน่งขาอุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสง แสดงดงัรูป 8.7   
 
 

  
(ก)  (ข) 

 
(ค) 

รูปที ่8.7 (ก) รูปอุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสง 
 (ข) แผนภาพต าแหน่งขา 
 (ค) กระแส IFT 

ทีม่า : (http://www.fairchildsemi.com/ds/MO%2FMOC3063-M.pdf) 

http://www.fairchildsemi.com/ds/MO%2FMOC3063-M.pdf


ตัวอย่างที ่8.1 จากวงจรตวัเช่ือมต่อทางแสงดว้ย MOC3061 แสดงดงัรูปท่ี 8.8 จงค านวณหาค่า RX เม่ือ
ก าหนดให ้แรงดนัไฟฟ้าตกคร่อมแอลอีดี (VLED) เท่ากบั 2 โวลต ์กระแส IFT = 15 มิลลิแอมแปร์  
 

 
 

รูปที ่8.8 วงจรการใชง้านอุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสง 
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รูปที ่8.9 (ก)  ลกัษณะโซลิดสเตทรีเลย ์(BTA26) 

 (ข)  คุณลกัษณะทางไฟฟ้าของโซลิดสเตทรีเลย ์
 (ค)  กระแส IGm ของโซลิดสเตทรีเลย ์

ที่มา : (http://www.st.com/internet/com/TECHNICAL_RESOURCES/DATASHEET/CD00002264.pdf) 
 

     8.1.4.2 การออกแบบวงจรโซลิดสเตทรีเลยใ์ชก้บัระบบไฟสลบั 1 เฟส 220 โวลต์ วิธีการ
ออกแบบในตวัอย่างน้ี ใช้โซลิดสเตทรีเลย  ์(BTA26) เน่ืองจากสามารถใช้ควบคุมภาระทางไฟฟ้าได้
ทุกชนิดและไม่ตอ้งมีวงจรสนบัเบอร์ (Snubber less) คุณลกัษณะทางไฟฟ้าแสดงดงัรูปท่ี 8.9  
 

ตัวอย่างที่ 8.2 จงออกแบบการใช้โซลิดสเตทรีเลย์ BTA26 ควบคุมภาระทางไฟฟ้า จ่ายกระแสได้
สูงสุด IT(RMS) = 25 แอมแปร์ กระแสกระตุน้เกต  IGT  = 50 มิลลิแอมแปร์ ในทางปฏิบติัควรใช้กระแส 

http://www.st.com/internet/com/TECHNICAL_RESOURCES/DATASHEET/CD00002264.pdf


IGT  เท่ากบั 1 แอมแปร์ เพื่อป้องกนัปัญหาในการท างานของโซลิดสเตทรีเลยก์  าลงั แต่ตอ้งมีค่าน้อย
กวา่กระแสเกตสูงสุด IGm (Peak gate current) ซ่ึงมีค่าเท่ากบั 4 แอมแปร์  
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รูปที ่8.10 วงจรการใชง้านโซลิดสเตทรีเลยค์วบคุมภาระไฟสลบั 1 เฟส 220 โวลต ์
 

     8.1.4.3 การออกแบบวงจรโซลิดสเตทรีเลยใ์ชก้บัระบบไฟสลบั 3 เฟส 380 โวลต ์เป็นการ
ออกแบบเพื่อน าไปใช้ในภาคอุตสาหกรรม ซ่ึงมอเตอร์ส่วนใหญ่ใช้กบัไฟสลบัระบบ 3 เฟส 380 โวลต ์
ตวัอยา่งน้ีจึงแสดงวิธีการออกแบบการต่อประสานไมโครคอนโทรลเลอร์ไปควบคุมมอเตอร์ 3 เฟส
ผา่นทางโซลิดสเตทรีเลย ์ 
 

ตัวอย่างที ่8.3 จงออกแบบวงจร เม่ือใชต้วัเช่ือมต่อทางแสงเบอร์ MOC3061 และโซลิดสเตทรีเลยเ์บอร์ 
Q8040K7 จ่ายกระแสได้สูงสุด IT(RMS) เท่ากับ 40 แอมแปร์ กระแส IFT = 15 มิลลิแอมแปร์ กระแส
กระตุน้เกต  IGT  เท่ากบั 50 มิลลิแอมแปร์ (ในทางปฏิบติัใช้กระแส IGT  เท่ากบั 1 แอมแปร์) ควบคุม
มอเตอร์ไฟฟ้า 3 เฟส 380 โวลต ์3 แรงมา้กินกระแส 5.8 แอมแปร์ วงจรแสดงดงัรูปท่ี 8.11 
 

 วธีิการออกแบบ  ระบบไฟสลบั 3 เฟส 380 โวลต ์แรงดนัสูงสุด (Vp) มีค่าเท่ากบั 380 × 2   
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รูปที ่8.11 วงจรการควบคุมมอเตอร์ไฟสลบั 3 เฟส 380 โวลตด์ว้ยโซลิดสเตทรีเลย ์
 

8.2 การพฒันาระบบควบคุมอปุกรณ์ไฟฟ้าด้วยไมโครคอนโทรลเลอร์ 
 การพฒันาและประยุกตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร์ สร้างส่ิงประดิษฐห์รือโครงงาน ซ่ึงควบคุม
ดว้ยไมโครคอนโทรลเลอร์  มีขั้นตอนการพฒันาดงัต่อไปน้ี 
 8.2.1  ก าหนดเป้าหมายและขอบเขตใหช้ดัเจน  
     หมายถึง การก าหนดความต้องการของโครงงาน ก าหนดจ านวนอินพุตและเอาต์พุต 
ลกัษณะการท างานใหค้รบทุกหนา้ท่ี 
 8.2.2  ออกแบบลกัษณะการใชง้านทัว่ไปของระบบใหใ้ชง้านง่าย  
     ควรจะเร่ิมตั้งแต่การเปิดชุดควบคุม ก าหนดให้ชุดควบคุมมีการตอบสนองการท างาน
อยา่งไร เช่น ส่งเสียงปีบสั้น ๆ เม่ือพร้อมท างาน เป็นตน้ 
 8.2.3  ออกแบบพฒันาดา้นฮาร์ดแวร์และทดสอบการท างานเบ้ืองตน้  
     วงจรทางฮาร์ดแวร์มีรูปแบบไม่ซับซ้อนมาก เพราะไมโครคอนโทรลเลอร์และอุปกรณ์
ประกอบวงจร ตอ้งต่อตามวงจรท่ีบริษทัผูผ้ลิตไดอ้อกแบบไวแ้ลว้ จากนั้นจึงน าไปทดสอบการท างาน
เบ้ืองต้น เช่น ทดสอบภาคจ่ายไฟและแอลอีดี แสดงสถานะการท าของระบบ สวิตช์ควบคุมด้าน
เอาตพ์ุต เป็นตน้ 
 



 8.2.4  ออกแบบโครงสร้างดา้นซอฟตแ์วร์ 
     การพฒันาควรจะแยกเป็นส่วน ๆ แบ่งเป็นชุดค าสั่งหลักและชุดค าสั่งย่อย ส่วนท่ีเป็น
ชุดค าสั่งหลกัคือ ส่วนท่ีเป็นล าดบัของการท างานทั้งหมดของระบบ ส่วนชุดค าสั่งย่อยคือส่วนท่ีรับ
ขอ้มูลอินพุต เพื่อน าขอ้มูลไปประมวลผลหรือส่วนท่ีรับขอ้ความสั่งไปควบคุมอุปกรณ์ดา้นเอาตพ์ุต 
 8.2.5  ออกแบบชุดค าสั่งยอ่ยและทดสอบร่วมกบัฮาร์ดแวร์  
     ควรจะทดสอบตามล าดบัขั้น แบ่งเป็นส่วน ๆ มีล าดบัขั้นการทดสอบดงัน้ี 
     8.2.5.1 เขียนชุดค าสั่งรับขอ้มูลจากแผงแป้นพิเศษ ส่งขอ้มูลไปแสดงผลท่ีแอลซีดีโมดูล 
เม่ือทดสอบผา่นจึงไปทดสอบขั้นตอนต่อไป 
     8.2.5.2 ท าชุดค าสั่งรับขอ้มูลจากตวัรับรู้ ส่งขอ้มูลไปแสดงผลท่ีแอลซีดีโมดูล 
     8.2.5.3 ท าชุดค าสั่งทดสอบส่งขอ้มูลควบคุมดา้นเอาตพ์ุต  
 8.2.6  เขียนชุดค าสั่งทั้งระบบและทดสอบในสถานะการเหมือนงานจริง  
     โดยการน าชุดค าสั่งยอ่ยทั้งหมดมารวมกนั แลว้เช่ือมโยงใหเ้ป็นระบบกบัชุดค าสั่งหลกั 
 8.2.7  น าไปใชง้านจริงและปรับปรุงแกไ้ขใหส้มบูรณ์  
     ขั้นตอนน้ีเป็นการปรับปรุงชุดค าสั่งให้มีความสมบูรณ์ และจดัท าเอกสารประกอบการใช้
งาน ถึงแมว้่าผลจากการทดสอบสามารถท างานตามขั้นตอนบรรลุตามวตัถุประสงค์ แต่อาจจะเกิด
ปัญหาข้ึนมาไดเ้ม่ือน าไปใชง้านจริง เน่ืองจากสัญญาณรบกวน ไฟตก ไฟกระชาก เป็นตน้ เม่ือพบปัญหา
ให้บนัทึกไวก่้อนแลว้ทดสอบต่อไปสักระยะเวลาหน่ึง จากนั้นจึงรวบรวมปัญหาและแกไ้ข ส าหรับ
เอกสารประกอบการใชจ้ะช่วยในการปรับปรุงระยะยาว เอกสารประกอบการใชค้วรจดัท าให้ละเอียด 
ประกอบดว้ย วธีิการใชง้าน วงจรฮาร์ดแวร์ ชุดค าสั่งและบนัทึกการปรับปรุง 
 

8.3 การประยุกต์ใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์ควบคุมอปุกรณ์ไฟฟ้า 
 8.3.1  ชุดควบคุมการรดน ้าตน้ไมอ้ตัโนมติั 
     เป็นชุดควบคุมท่ีรับค่าความช้ืนในดินมาประมวลผล สั่งให้มอเตอร์ป๊ัมน ้ าท างาน ความช้ืน
ในดิน คือ ปริมาณน ้ าท่ีผสมอยูก่บัดิน ถา้ดินแห้งจะมีความช้ืนในดินต ่า ค่าความตา้นทานไฟฟ้าในดิน
ก็จะสูง ในทางกลบักนัถา้ความช้ืนในดินสูง ค่าความตา้นทานไฟฟ้าในดินก็จะต ่า วิธีการวดัความช้ืน
ในดิน จึงใช้เทคนิคการอ่านค่าความตา้นทานแบบอาร์ซีไทม ์(RC time) มีหลกัการคือ อ่านค่าเวลาใน
การเก็บและคายประจุของตวัเก็บประจุผ่านตวัตา้นทาน กล่าวคือเม่ือตวัเก็บประจุเก็บประจุจนเต็ม 
วงจรคายประจุจะเร่ิมตน้ท างานโดยคายประจุผา่นตวัตา้นทาน ชุดค าสั่งก็จะเร่ิมกระท าการขอ้ความสั่ง
วนซ ้ าเพิ่มค่าตวัแปรข้ึนคร้ังละ 1 ไปเร่ือยๆ จนกวา่ประจุถูกคายหมด ซ่ึงใช้เวลาระยะหน่ึง ค่าตวัแปร
จะเพิ่มข้ึนไปเร่ือยๆ ตามเวลาท่ีนานข้ึน นั้นก็คือ ถา้ความตา้นทานไฟฟ้าในดินมาก (ความช้ืนต ่า) เวลา



ในการคายประจุจะมากข้ึน ถา้ความตา้นทานไฟฟ้าในดินน้อย (ความช้ืนสูง)  เวลาในการคายประจุก็
จะนอ้ย อธิยายไดด้งัรูปท่ี 8.12 
 
 

 
 

รูปที ่ 8.12  หลกัการท างานของชุดค าสั่งอ่านค่าความช้ืนในดิน 
ทีม่า : (สมาร์ทเลิร์นน่ิง, 2550, 146.) 

 
     8.3.1.1 การท างานของชุดควบคุมการรดน ้ าตน้ไมอ้ตัโนมติั ใช้แผ่นวดัค่าความตา้นทาน
ซ่ึงท าจากแผ่นวงจรพิมพ์ฝังไวใ้นดิน วงจรชุดควบคุมการรดน ้ าตน้ไมอ้ตัโนมติัและตวัวดัความช้ืน 
แสดงดงัรูปท่ี 8.13 เม่ือดินมีค่าความตา้นทานสูงมากกวา่ 5 โอห์ม ไมโครคอนโทรลเลอร์สั่งให้ป๊ัมน ้ า
ท างาน เม่ือดินมีค่าความตา้นทานนอ้ยกวา่ 5 โอห์ม ไมโครคอนโทรลเลอร์สั่งใหป๊ั้มน ้าหยดุท างาน 
     8.3.1.2 วงจรชุดควบคุมการรดน ้ าตน้ไม้อตัโนมติั เอาต์พุตใช้อุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสง 
MOC3041 และโซลิดสเตทรีเลย ์BTA26 ไม่ตอ้งใชว้งจรสนบัเบอร์ จ่ายกระแสไดสู้งสุด 25 แอมแปร์  
 



 
 

รูปที ่8.13 วงจรชุดควบคุมการรดน ้าตน้ไมอ้ตัโนมติั 
 

     8.3.1.3  ตวัอยา่งการเขียนชุดค าสั่งของชุดควบคุมการรดน ้าตน้ไมอ้ตัโนมติั 
 

 
 

รูปที ่8.14 ขอ้ความสั่งตวัประมวลผลก่อนของชุดควบคุมรดน ้าตน้ไมอ้ตัโนมติั 



 
 

รูปที ่8.15  ฟังกช์ัน่เมนค าสั่งของชุดควบคุมการรดน ้าตน้ไมอ้ตัโนมติั 
 

 
 

รูปที ่8.16 วงจรทดสอบการท างานของชุดควบคุมการรดน ้าตน้ไมอ้ตัโนมติัดว้ยสภาวะไม่ท างาน 



     8.3.1.4 วธีิการทดสอบการท างานดว้ยโปรแกรมโปรเตอุส  มีล าดบัขั้นการท างานดงัน้ี จาก
รูปท่ี 8.16 ชุดควบคุมการรดน ้าตน้ไมอ้ตัโนมติั อยูใ่นสภาวะหยดุการท างาน 
          1) ขา RA0 (ขาท่ี 2) ท าหน้าท่ีรับค่าสัญญาณแอนะล็อก จากตวัตรวจจบัความ
ตา้นทานดิน ดว้ยเทคนิคการวดัแบบอาร์ซีไทม ์แปลงเป็นสัญญาณดิจิทลัใหก้บัหน่วยประมวลผลกลาง
ไปประมวลผล 
          2) ข้อมูลจากการประมวลผลของหน่วยประมวลผลกลาง ส่งไปแสดงท่ี
จอแสดงผลแอลซีดี ในขณะเดียวกนัก็จะท าการเปรียบเทียบขอ้มูลค่าความตา้นทานดิน ท่ีรับเขา้มาจาก
ขา RA0 กบัค่าท่ีก าหนดไวใ้นชุดค าสั่ง ในหน่วยเรียนน้ีไดก้ าหนดไวท่ี้ 5 โอห์ม  
          3) ถ้าความต้านทานดินมีค่าต ่ากว่า 5 โอห์ม หมายความว่า ดินมีความช้ืนสูง 
หน่วยประมวลผลกลางจะส่งสัญญาณตรรกะ “0” ให้กบัขา RB7 เม่ือวดัแรงดนัไฟฟ้าท่ีขา RB7 มีค่า
เท่ากบั 0 โวลต์ อุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสงและโซลิดสเตทรีเลยไ์ม่สามารถท างานได้ วงจรภาคจ่าย
แรงดนัไฟสลบั 220 โวลต์ซ่ึงจ่ายให้กบัมอเตอร์ป๊ัมน ้ าไม่ท างาน วงจรทดสอบการท างานใช้แอลอีดี
แสดงผลแทนสถานะการท างานของมอเตอร์ป๊ัมน ้า จึงท าใหแ้อลอีดีไม่ติดสวา่ง แสดงดงัรูปท่ี 8.16 
          4) เม่ือความต้านทานดินมีค่าสูงกว่า 5 โอห์ม หมายความว่า ดินมีความช้ืนต ่า 
หน่วยประมวลผลกลางส่งสัญญาณตรรกะ “1” ให้กบัขา RB7 ท าให้เกิดแรงดนัไฟฟ้าตกคร่อมท่ีขา 
RB7 เท่ากบั 5 โวลต์ อุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสงและโซลิดสเตทรีเลย ์สามารถท างานได ้และต่อวงจร
ภาคจ่ายไฟสลบั 220 โวลต์ให้กบัมอเตอร์ป๊ัมน ้ าท างาน แอลอีดีซ่ึงท าหน้าท่ีแสดงสถานะการท างาน 
ของมอเตอร์ป๊ัมน ้าติดสวา่ง แสดงดงัรูปท่ี 8.17 
     

 
 

รูปที ่8.17 วงจรทดสอบการท างานชุดควบคุมการรดน ้าตน้ไมอ้ตัโนมติั สภาวะก าลงัท างาน 
 8.3.2  ชุดควบคุมอุณหภูมิอตัโนมติั 



     8.3.2.1 หลกัการท างานของชุดควบคุมอุณหภูมิ   ชุดควบคุมน้ีใช้ไอซี DS18B20 เป็นตัว
รับรู้การเปล่ียนแปลงค่าอุณหภูมิ เป็นไอซีซ่ึงมีระบบการส่ือสารขอ้มูลแบบ 1 สาย เทคนิควิธีการ
ควบคุมดา้นเอาตพ์ุต เป็นการควบคุมแบบไม่ต่อเน่ือง (On - Off Control) ความคิดรวบยอดการเขียน
ชุดค าสั่งคือ หน่วยประมวลผลกลางรับค่าอุณหภูมิจาก ไอซี DS18B20 มาเปรียบเทียบกบัค่าอุณหภูมิท่ีตั้ง
ไว  ถา้อุณหภูมิท่ีรับเขา้มามีค่ามากกวา่ค่าท่ีตั้งไวห้น่วยประมวลผลกลางสั่งให้โซลิดสเตทรีเลยห์ยุด
จ่ายไฟให้กบัตวัท าความร้อน (Heater) ถ้าอุณหภูมิท่ีรับเขา้มาน้อยกว่าค่าท่ีตั้งไวห้น่วยประมวลผล
กลางสั่งให้โซลิดสเตทรีเลยจ่์ายไฟให้กบัตวัท าความร้อน ในงานจริงเน่ืองจากความเฉ่ือยของระบบ 
ในขณะท่ีหยุดจ่ายไฟให้กบัตวัท าความร้อน แต่จอภาพแสดงผลอุณหภูมิยงัคงเพิ่มข้ึนต่อเน่ือง ใน
ท านองเดียวกนัเม่ืออุณหภูมิลดลงต ่ากว่าค่าท่ีตั้งไว ้หน่วยประมวลผลกลางสั่งให้โซลิดสเตทรีเลย์
จ่ายไฟให้กบัตวัท าความร้อน แต่เน่ืองจากความเฉ่ือยของตวัท าความร้อน อุณหภูมิจึงค่อยๆ เพิ่มข้ึน 
เม่ือเวลาผ่านไประยะหน่ึง อุณหภูมิจึงเพิ่มข้ึนอย่างรวดเร็ว คุณลกัษณะการควบคุมแบบไม่ต่อเน่ือง 
แสดงดงัรูปท่ี 8.18 ชุดควบคุมน้ีสามารถน าไปประยุกตใ์ชง้านไดห้ลายชนิด เช่น ตูอ้บผลิตภณัฑ์ทาง
การเกษตร ตูฟั้กไข่ ตูอ้บเส้ือผา้ เป็นตน้ การน าไปใช้งานควรมีการปรับปรุงระบบ หรือต่ออุปกรณ์
เพิ่มเติมตามความเหมาะสม เพื่อความปลอดภยั เช่น ระบบป้องกนักระแส 
ไฟร่ัว หรือกระแสไฟเกิน ส่วนส าคญัของระบบการท างานประกอบดว้ย  
          1) โครงของตูอ้บ ตอ้งออกแบบไม่ใหค้วามร้อนร่ัวไหลออกจากระบบ  
          2) ตวัท าความร้อน ไดแ้ก่ขดลวดท าความร้อน หรือหลอดไฟฟ้าแบบมีไส้  
          3) ตวัขบัขดลวดท าความร้อน ท าหน้าท่ีเป็นสวิตช์ตดัหรือต่อแหล่งจ่ายไฟฟ้า ใน
หน่วยเรียนน้ีใชต้วัเช่ือมต่อทางแสงท างานร่วมกบัโซลิดสเตทรีเลย ์
          4) ตวัตรวจวดัอุณหภูมิ ใชไ้อซี DS18B20 
          5) ตัวควบคุมระบบและตัวจอแสดงผล ประกอบด้วยไมโครคอนโทรลเลอร์  
PIC16F877A อุปกรณ์ประกอบวงจรการท างาน และจอแสดงผลแบบแอลซีดี  
        

 
 

รูปที ่8.18 ลกัษณะการควบคุมเป็นแบบไม่ต่อเน่ือง 



     8.3.2.2 วงจรของชุดควบคุมอุณหภูมิการควบคุมด้านเอาต์พุต ประกอบด้วยอุปกรณ์
เช่ือมต่อทางแสง MOC3041 และโซลิดสเตทรีเลย์ BTA26 (ไม่ต้องมีวงจรสนับเบอร์ต่อเพิ่มเติม) 
สามารถจ่ายกระแสภาระไดสู้งสุด 25 แอมแปร์  
 

 
 

รูปที ่8.19 วงจรชุดควบคุมควบคุมอุณหภูมิดว้ยไอซี DS18B20 
 

     8.3.2.3 ตวัอยา่งการเขียนชุดค าสั่งของชุดควบคุมการรดน ้าตน้ไมอ้ตัโนมติั 
 

 

 
 

รูปที ่8.20 ขอ้ความสั่งตวัประมวลผลก่อน 



 

 
 

รูปที ่8.21 ชุดค าสั่งของชุดควบคุมอุณหภูมิอตัโนมติั 
 

 
 

รูปที ่8.22 วงจรทดสอบการท างานของชุดควบคุมอุณหภูมิอตัโนมติั 



     8.3.2.4 วิธีทดสอบการท างานดว้ยชุดค าสั่งโปรเตอุส มีล าดบัขั้นการท างานดงัน้ี จากรูปท่ี 
8.22 ชุดควบคุมอุณหภูมิอตัโนมติั อยูใ่นสภาวะก าลงัท างาน  
          1) ขา RA5  ท าหน้าท่ี รับค่าอุณหภู มิ  จากหน่วยความจ าชั่วคราวของไอซี 
DS18B20 ซ่ึงเป็นขอ้มูลแบบดิจิตอลและส่งต่อใหก้บัหน่วยประมวลผลกลางไปประมวลผล 
          2) ขอ้มูลจากการประมวลผลของหน่วยประมวลผลกลาง ถูกส่งไปแสดงผลท่ี
แอลซีดีโมดูล ในขณะเดียวกนัหน่วยประมวลผลกลางจะท าการเปรียบเทียบขอ้มูลจากไอซี DS18B20 
ท่ีรับเขา้มากบัค่าท่ีก าหนดไวใ้นชุดค าสั่ง ในหน่วยเรียนน้ีไดก้ าหนดไวท่ี้ 50 ๐C  
          3) ถา้ขอ้มูลอุณหภูมิมีค่าต ่ากวา่ 50 ๐C หน่วยประมวลผลกลางส่งสัญญาณตรรกะ 
“1” ให้กบัขา RB1 เกิดแรงดนัไฟฟ้าตกคร่อมท่ีขา RB1 เท่ากบั 5 โวลต์ อุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสงและโซ
ลิดสเตทรีเลยส์ามารถท างานไดต่้อวงจรภาคจ่ายไฟสลบั  220 โวลต์ให้กบัขดลวดท าความร้อน แอลอีดี
โมดูลท าหนา้ท่ีแสดงค่าอุณหภูมิและแอลอีดีแสดงสถานะการท างานของขดลวดท าความร้อน แสดงผล
ดงัรูปท่ี 8.22  
          4) เม่ือข้อมูลอุณหภูมิมีค่าสูงกว่า 50 ๐C หน่วยประมวลผลกลางส่งสัญญาณ
ตรรกะ “0” ให้กบัขา RB1 แรงดนัไฟฟ้าตกคร่อมท่ีขา RB1 จึงมีค่าเท่ากบั 0 โวลต์ อุปกรณ์เช่ือมต่อ
ทางแสงและโซลิดสเตทรีเลยไ์ม่สามารถท างานได ้มีผลให้วงจรภาคจ่ายไฟสลบั 220 โวลต ์ไม่สามารถ
ท างานดว้ย แอลอีดีท าหนา้ท่ีแสดงสถานะการท างานของขดลวดท าความร้อน แสดงผลดงัรูปท่ี 8.23 
      

 
 

รูปที ่ 8.23 วงจรทดสอบการท างานของชุดควบคุมอุณหภูมิอตัโนมติัสถานะไม่ท างาน 
 



 8.3.3  การสตาร์ตมอเตอร์ 3 เฟส 380 โวลต ์แบบสตาร์ตตรงดว้ยโซลิดสเตทรีเลย ์
     8.3.3.1 หลกัการท างาน การสตาร์ตมอเตอร์ 3 เฟสแบบสตาร์ตตรงดว้ยโซลิดสเตทรีเลย ์
วิธีการน้ีเหมาะสมกบัอินดกัชนัมอเตอร์พิกดัไม่เกิน 5 แรงมา้ กินกระแสสูงสุดเท่ากบั 9.2 แอมแปร์ 
โดยใช้ตัวรับรู้กระแส (Current Sensor : IC1 และ IC2) เบอร์ ACS754SCB-050-PSF แทนอุปกรณ์
ป้องกันภาระเกิน (Overload Relay) วิธีตรวจจบักระแสเกินใช้ตวัรับรู้กระแสต่ออนุกรมกับโซลิด 
สเตทรีเลย ์2 เฟส เพราะว่าไฟสลบั 3 เฟส ถ้าเฟสใดเฟสหน่ึงมีกระแสสูงท าให้กระแสในระบบไม่
สมดุลย ์ดงันั้นถา้เกิดเหตุการณ์มอเตอร์เฟสใดกระแสไหลมากกว่าปกติ จะท าให้กระแสอีกสองเฟส
ไม่เท่ากนั เม่ือกระแสท่ีไหลผา่นตวัรับรู้กระแสไม่เท่ากนั สัญญาณเอาตพ์ุตจากตวัรับรู้ (ประมาณ 100 
มิลลิโวลต์/แอมแปร์) ท่ีส่งไปท่ีขา RA0 และ RA1 จึงไม่เท่ากัน จากหลักการอันน้ีจึงน าไปเขียน
ชุดค าสั่ง โดยก าหนดให้หน่วยประมวลผลกลางรับค่าสัญญาณเอาต์พุตทั้งสองเฟสจากขาพอร์ต RA0 
(ตรวจจบัเฟส A) และ RA1 (ตรวจจบัเฟส C) มาเปรียบเทียบ ถา้ผลการเปรียบเทียบสัญญาณเอาต์พุต
จากขาทั้ งสองไม่ เท่ ากัน  หน่วยประมวลผลกลางจะส่งสัญญาณตรรกะ “0” ให้กับขา RB1 
แรงดนัไฟฟ้าตกคร่อมท่ีขา RB1 จึงมีค่าเท่ากบั 0 โวลต ์อุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสงและโซลิดสเตทรีเลย์
ไม่สามารถท างานได ้ซ่ึงหมายถึงเกิดกระแสภาระเกิน ถา้ผลการเปรียบเทียบสัญญาณเอาตพ์ุตจากขา
พอร์ตทั้ งสองเท่ ากัน  หน่วยประมวลผลกลางจะส่งสัญญาณตรรกะ “1” ให้กับพอร์ต RB2 
แรงดนัไฟฟ้าตกคร่อมท่ีพอร์ต RB2 ค่าเท่ากบั 5 โวลต์ อุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสงและโซลิดสเตทรีเลย์
ท างาน  ต่อวงจรภาคจ่ายไฟสลบั 380 โวลตใ์หก้บัมอเตอร์ท างานต่อไปโดยปกติ แสดงดงัรูปท่ี 8.24 
 

 
 

รูปที ่8.24 วงจรการสตาร์ตมอเตอร์ 3 เฟสแบบสตาร์ตตรงดว้ยไมโครคอนโทรลเลอร์ 



     8.3.3.2 การสตาร์ตมอเตอร์ 3 เฟส 380 โวลต์ แบบสตาร์ตตรง ใช้ฟิวส์ F1 ขนาด 125 % 
ของกระสูงสุดเม่ือภาระเต็มท่ี การควบคุมดา้นเอาต์พุตใชอุ้ปกรณ์เช่ือมต่อทางแสงใช ้MOC3061 ทน
แรงดนัได้สูงสุด 600 โวลต์ และโซลิดสเตทรีเลย ์Q8040k7 ทนแรงดนัไดสู้งสุด 800 โวลต์ และไม่
ตอ้งใชว้งจรสนบัเบอร์ จ่ายกระแสไดสู้งสุด 40 แอมแปร์  
     8.3.3.3 ตวัอยา่งการเขียนชุดค าสั่ง 
 

 
 

รูปที ่8.25 ชุดค าสั่งการสตาร์ตมอเตอร์ 3 เฟสแบบสตาร์ตตรง 



 
 
 

รูปที ่8.26 วงจรทดสอบการสตาร์ทมอเตอร์ 3 เฟสแบบสตาร์ทตรง ในสภาวะภาระปกติ 
 

     8.3.3.4 วธีิทดสอบการท างานดว้ยโปรแกรมโปรเตอุส มีล าดบัขั้นการท างานดงัน้ี  
          1) เม่ือกดสวิตช์ “ON” หน่วยประมวลผลกลางรับสัญญาณตรรกะ “0” จากขา 
RA4 น าข้อมูลไปประมวลผลส่งตรรกะ “1” ให้กับขา RB2 เกิดแรงดันไฟฟ้าตกคร่อมท่ีขา RB2 
เท่ากบั 5 โวลต์ อุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสงและโซลิดสเตทรีเลยส์ามารถท างานได้ และต่อวงจรภาค
จ่ายไฟสลบั 380 โวลต ์ให้กบัมอเตอร์เร่ิมตน้ท างาน แอลอีดี D2 ซ่ึงท าหน้าท่ีแสดงสถานะการท างาน
ของมอเตอร์ติดสวา่ง ดงัรูปท่ี 8.26  
          2)   ขา RA0 และ RA1 ท าหนา้ท่ีรับสัญญาณแอนะล็อก ซ่ึงเป็นปริมาณกระแสจาก
ตวัตรวจจบักระแสเฟส A และเฟส C ตามล าดบั แลว้แปลงให้เป็นสัญญาณดิจิทลั ส่งขอ้มูลปริมาณ
กระแสทั้งสองเฟสให้กบัหน่วยประมวลผลกลางประมวลผล ถา้มีค่าเท่ากนัส่งตรรกะ “1” ให้กบัขา 
RB2 ซ่ึงท าหน้าท่ีต่อวงจรอุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสง โซลิดสเตทรีเลยแ์ละวงจรภาคจ่ายไฟสลบั 380 
โวลต ์ใหก้บัมอเตอร์สามารถท างานต่อไปได ้แอลอีดี D2 ติดสวา่งแสดงสถานะท างานของมอเตอร์ ถา้
หน่วยประมวลผลกลางประมวลผลแลว้ปริมาณกระแสทั้งสองเฟสไม่เท่ากนั หน่วยประมวลผลกลาง 
จะส่งสัญญาณตรรกะ “0” ให้กบัขา RB2 แรงดนัไฟฟ้าตกคร่อมท่ีขา RB2 มีค่าเท่ากบั 0 โวลต์ เพื่อ
หยดุการท างานของอุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสง โซลิดสเตทรีเลยแ์ละวงจรภาคจ่ายไฟสลบัใหก้บัมอเตอร์ 
มอเตอร์จึงหยดุท างาน  



          3) ในขณะเดียวกนัหน่วยประมวลผลกลางส่งสัญญาณตรรกะ “1” ให้กบัขาRB1 
เกิดแรงดนัไฟฟ้าตกคร่อมท่ีขา RB1 เท่ากบั 5 โวลต์ แอลอีดี D1 ติดสว่าง แสดงสถานะมอเตอร์เกิด
ภาระเกิน แสดงดงัรูปท่ี 8.27 
          4) เม่ือต้องการหยุดการท างาน กดสวิตช์  “OFF” หน่วยประมวลผลกลางรับ
สัญญาณตรรกะ “0” จากขา RA5 น าขอ้มูลไปประมวลผล ส่งตรรกะ “0” ให้กบัขา RB2 แรงดนัไฟฟ้า
ท่ีขา RB2 เท่ากบั 0 โวลต ์ตดัวงจรอุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสง โซลิดสเตทรีเลยแ์ละวงจรภาคจ่ายไฟสลบั 
380 โวลต ์ซ่ึงจ่ายพลงังานไฟฟ้าใหก้บัมอเตอร์ไม่ท างาน มอเตอร์จึงหยดุท างาน  
     

 
 

รูปที ่8.27 วงจรทดสอบการสตาร์ทมอเตอร์ 3 เฟสแบบสตาร์ทตรง เม่ือเกิดสภาวะภาระเกิน 
 

สรุป 

  การประยุกตใ์ช้ไมโครคอนโทรลเลอร์ควบคุมอุปกรณ์ไฟฟ้า เป็นการน าองคค์วามรู้มาประยุกต์
และสร้างเป็นช้ินงาน ประกอบดว้ย 

  อุปกรณ์ก าเนิดสัญญาณอินพุต ซ่ึงเกิดจากปฏิกิริยาทางเคมีของตัวรับรู้ แล้วแปลงเป็น
สัญญาณไฟฟ้า ส่วนใหญ่ระดบัสัญญาณไฟฟ้าท่ีได้ เกิดจากปฏิกิริยาทางเคมีของตวัรับรู้นั้น มีค่าอยู่
ระหว่าง 1 - 20 มิลลิโวลต ์ซ่ึงต ่ากวา่ค่ามาตรฐานท่ีไมโครคอนโทรลเลอร์สามารถประมวลผลได ้จึง



จ าเป็นตอ้งใชว้งจรปรับระดบัสัญญาณแบบมีเง่ือนไข (Signal conditioner) ยกระดบัสัญญาณให้อยูใ่น
ระดบัมาตรฐาน 0 – 5 โวลต ์ส่วนน้ีมีความส าคญัมากเพราะวา่เป็นจุดเร่ิมตน้ของกระบวนการควบคุม 
ถา้เกิดขอ้ผดิพลาดระบบการควบคุมและผลผลิตจะผดิพลาดตามไปดว้ย  

   ส่วนท่ีสองคือไมโครคอนโทรลเลอร์และชุดค าสั่ง ท าหน้าท่ีเป็นตัวเช่ือมต่อประสาน 
ประมวลผลและสั่งการ ให้ระบบสามารถท างานตามวตัถุประสงค์ของผูเ้ขียนชุดค าสั่ง การออกแบบ
ชุดค าสั่งควรแยกเป็นฟังก์ชนัยอ่ย แลว้ทดสอบร่วมกบัฮาร์ดแวร์ของส่วนนั้น เม่ือผา่นการทดสอบเป็น
ส่วนๆ แลว้ จึงน ามารวมทดสอบร่วมกนัทั้งระบบ ท าให้ง่ายในการตรวจหาขอ้ผิดพลาด ในส่วนต่างๆ 
ของระบบ  

   ส่วนสุดท้ายเป็นอุปกรณ์ท าหน้าท่ีเป็นสวิตช์ควบคุมด้านเอาต์พุต เป็นส่วนท่ีท างานตาม
สัญญาณไฟฟ้าท่ีส่งโดยตรงจากตวัหน่วยประมวลผลกลางไปควบคุมอุปกรณ์ไฟฟ้า เช่น มอเตอร์ 
ไฟสลบั 1 เฟส 220 โวลตแ์ละ 3 เฟส 380 โวลต์ ในปัจจุบนัการต่อประสานในส่วนน้ี นิยมใช้วิธีการ
เช่ือมต่อด้วยตวัเช่ือมต่อทางแสงร่วมกบัโซลิดสเตทรีเลย ์ท าให้ไมโครคอนโทรลเลอร์และระบบมี
ความปลอดภยัสูง การควบคุมมีความเสถียรภาพสูง อุปกรณ์ประกอบช ารุดเสียหายนอ้ย 
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 แบบฝึกหัดแบบฝึกหัดที ่ที ่88  หน่วยที ่8 

ช่ือวชิา ไมโครคอนโทรลเลอร์ รหัสวชิา 30104-2104 สอนคร้ังที ่ 15-16-17-18 
ช่ือหน่วย  การประยกุตใ์ชไ้มโครคอนโทรลเลอร์ฯ จ านวนช่ัวโมงรวม  20  ช่ัวโมง 

ช่ือเร่ือง  การประยกุตใ์ชไ้มโครคอนโทรลเลอร์ในงานควบคุมทางไฟฟ้า จ านวนช่ัวโมงสอน  8  ช่ัวโมง 
 

ค าช้ีแจง   1. จงตอบค าถามใหไ้ดใ้จความสมบูรณ์  ใชเ้วลาส าหรับการท าแบบฝึกหดั  20  นาที    
                2. แบบฝึกหดัมีจ านวน 5 ขอ้ คะแนนเตม็  20  คะแนน   

 
1.  จงอธิบายการประยกุตใ์ชไ้มโครคอนโทรลเลอร์ในระบบควบคุมทางไฟฟ้า มาพอเขา้ใจ  
(5 คะแนน) 
  
  
  
  
  
  
  
  
2.  จงบอกขั้นตอนการพฒันาและประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร์  สร้างส่ิงประดิษฐห์รือ
โครงงานมาพอเขา้ใจ (5 คะแนน) 
  
  
  
  
  
  
  
  
 
 



3.  จงอธิบายขอ้ดีและขอ้เสียของการใชรี้เลยเ์ป็นอุปกรณ์สวติช์อิเล็กทรอนิกส์ (3 คะแนน) 
  
  
  
  
  
  
  
  
  
4.  จากรูปท่ี 8.16 ถา้ความตา้นทานดินมีค่าต ่ากวา่ 5 โอห์มจะมีผลอยา่งไรกบัวงจร (5 คะแนน) 
  
  
  
  
  
  
  
  
  
  
5.  เพราะเหตุใด รูปท่ี 8.24  จึงตอ้งต่อตวัรับรู้กระแส (Current Sensor : IC1 และ IC2) ในวงจร  
(2 คะแนน) 
  
  
  
  
  
  
  
 



 
 

ใบงานที่ใบงานที่  1122  หน่วยที ่ 8 

ช่ือวชิา  ไมโครคอนโทรลเลอร์  รหัสวชิา 30104-2104                                     สอนคร้ังที ่ 15 
ช่ือหน่วย  การประยกุตใ์ชไ้มโครคอนโทรลเลอร์ฯ    จ านวนช่ัวโมงรวม  20  ช่ัวโมง 

ช่ืองาน  การเขียนชุดค าสั่งควบคุมการรดน ้าตน้ไมอ้ตัโนมติั จ านวนช่ัวโมงสอน  3  ช่ัวโมง 
 

จุดประสงค์การเรียนรู้ 
        1.  จุดประสงค์ทัว่ไป 
             เพื่อใหมี้ทกัษะและจิตพิสัยท่ีดีในการปฏิบติังาน เร่ือง การเขียนชุดค าสั่งควบคุมการรดน ้า
ตน้ไมอ้ตัโนมติั 
 
        2.  จุดประสงค์เชิงพฤติกรรม 
             2.1  ด้านทกัษะพสัิย 
                    2.1.1  เขียนชุดค าสั่งควบคุมการรดน ้าตน้ไมอ้ตัโนมติัไดถู้กตอ้ง 
                    2.1.2  ทดสอบการท างานดว้ยโปรแกรมโปรเตอุสไดถู้กตอ้ง 
                    2.1.3  ต่อวงจรควบคุมการรดน ้าตน้ไมอ้ตัโนมติัไดถู้กตอ้ง 
             2.2  ด้านจิตพสัิย 
       แสดงใหเ้ห็นถึง คุณธรรม จริยธรรมค่านิยมท่ีพึงประสงคใ์นการเรียนรู้ ดงัต่อไปน้ี 
         2.2.1  มีความซ่ือสัตย ์สุจริตในการท างาน 
          2.2.2  มีความสามคัคีในการท างาน 
          2.2.3  มีระเบียบวนิยัในการท างาน 
          2.2.4  มีความรับผดิชอบในการท างาน 
          2.2.5  มีความเช่ือมัน่ในตนเอง 
          2.2.6  มีการประหยดัในการใชท้รัพยากรของตนเองและส่วนรวม 
          2.2.7  มีความสนใจใฝ่รู้ 
          2.2.8  มีความรอบคอบในการท างาน 
          2.2.9  มีความตรงต่อเวลาในการท างานท่ีไดรั้บมอบหมาย 
          2.2.10  มีความคิดริเร่ิม สร้างสรรคใ์นการท างาน 
                   2.2.11 มีความสุขในการท างานท่ีไดรั้บมอบหมาย 
 
 



12.1  เคร่ืองมอืและอปุกรณ์  

       

12.2  ข้อควรระวงั 
   12.2.1 ก่อนจ่ายไฟใหก้บัไมโครคอนโทรลเลอร์ ตรวจสอบต าแหน่งขาใหถู้กตอ้ง โดยเฉพาะ 
ขา 1, 11, 12, 13 และ 14 ซ่ึงจะท าใหไ้มโครคอนโทรลเลอร์เสียหายได ้
   12.2.2 ตรวจสอบการต่อขั้วแอลอีดี, ขั้ว DS18B20 และคาปาซิเตอร์อิเล็กโทรไลตใ์หถู้กตอ้ง 

 

12.3  ข้อเสนอแนะ 
       12.3.1 ใหน้กัศึกษาปฏิบติัตามล าดบัขั้นตอนการปฏิบติังานอยา่งเคร่งครัด 
      12.3.2 ตรวจสอบความพร้อมของอุปกรณ์ก่อนการใชง้านทุกคร้ัง   

 
 

12.1.1 คอมพิวเตอร์ติดตั้งโปรแกรมซีซีเอสฯ, โปรเตอุสและไมโครโปร 1 ชุด 
12.1.2 ชุดบนัทึกขอ้มูล  1 ชุด 
12.1.3 แผงโปรโตบอร์ด 1 แผง 
12.1.4 สายไฟส าหรับต่อวงจรขนาดเส้นผา่ศูนยก์ลาง 5 มิลลิเมตร 20 เส้น 
12.1.5 ไมโครคอนโทรลเลอร์ PIC16F877A 1 ตวั 
12.1.6 แหล่งจ่ายแรงดนัไฟฟ้าคงท่ี 5 โวลต ์ 1 ชุด 
12.1.7 ตวัตา้นทาน ขนาด ¼ W ± 5% ค่าความตา้นทาน 10 กิโลโอห์ม 1 ตวั 
12.1.8 ตวัตา้นทาน ขนาด ¼ W ± 5% ค่าความตา้นทาน 330โอห์ม 1 ตวั 
12.1.9 ตวัตา้นทาน ขนาด ¼ W ± 5% ค่าความตา้นทาน 10 กิโลโอห์ม 1 ตวั 
12.1.10 ตวัเก็บประจุชนิดเซรามิก ค่า 22 ปิกโกฟารัด 50 โวลต ์ 2 ตวั 
12.1.11 ตวัเก็บประจุชนิดเซรามิก ค่า 0.1 ไมโครฟารัด 50 โวลต ์ 4 ตวั 
12.1.12 คริสตอล ค่า 20 เมกกะเฮิรตซ์ 1 ตวั 
12.1.13 แอลซีดีโมดูลขนาด 16×2 บรรทดั 1 ตวั 
12.1.14 ตวัตา้นทานปรับค่าได ้(VR) ค่าความตา้นทาน 10 กิโลโอห์ม 1 ตวั 
12.1.15 แผงตวัรับรู้ความตา้นทานดิน 1 แผง 
12.1.16 อุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสงเบอร์ MOC3041       1 ตวั 
12.1.17 โซลิดสเตทรีเลยเ์บอร์ BTA26 1 ตวั 
12.1.18 มอเตอร์ป๊ัมน ้า 1 ตวั 



12.4  ล าดับขั้นการทดลอง   
         12.4.1  ศึกษารายละเอียดวงจรควบคุมการรดน ้าตน้ไมอ้ตัโนมติั ตามรูปท่ี  12.1  
 

 
 

รูปที ่12.1 วงจรควบคุมการรดน ้าตน้ไมอ้ตัโนมติั  
 

       12.4.2  เขียนชุดค าสั่งภาษาซีส าหรับวงจรควบคุมการรดน ้าตน้ไมอ้ตัโนมติั  
                   12.4.2.1  เปิดโปรแกรมซีซีเอสซี คอมไพเลอร์ และเขียนชุดค าสั่งภาษาซี ตามรูปท่ี 11.2  
                   12.4.2.2  บนัทึกช่ือไฟลเ์ป็น  SoilHumidity.c 
            12.4.2.3  บนัทึกไฟล ์ SoilHumidity.c  เป็นภาษาเคร่ือง(คอมไพล)์ จะไดไ้ฟล์  
SoilHumidity.hex 
     12.4.2.4  บนัทึกผลการเขียนชุดค าสั่งวงจรควบคุมการรดน ้าตน้ไมอ้ตัโนมติั ลงในตารางท่ี  
12.1   

 
 
 



 

 
 

รูปที ่ 11.2  ชุดค าสั่งภาษาซีส าหรับชุดควบคุมการรดน ้าตน้ไมอ้ตัโนมติั 
 

ความหมายชุดค าสั่ง ดงัรูปท่ี  11.2 
    บรรทดัท่ี 1 ให้ตวัประมวลผลก่อนไปอ่านขอ้มูลจากแฟ้ม 16F877A.h  ใช้เรียก
ไฟล์ไลบราร่ี 16F877.h มาร่วมในการคอมไพล์ เพื่อใช้รีจิสเตอร์ของไมโครคอนโทรลเลอร์ 
PIC16F877A ได ้
    บรรทดัท่ี 2 ตั้งค่าใหก้ารแปลงสัญญาณแอนะลอกเป็นดิจิทลั( ADC) อ่านค่า
ออกมาเป็นตวัเลขขนาด 10 บิต 
    บรรทดัท่ี 3 ประกาศค่าคงท่ีสัญลกัษณ์ TxD คือขา 6 พอร์ต C 
    บรรทดัท่ี 4 ประกาศค่าคงท่ีสัญลกัษณ์ RxD คือขา 7 พอร์ต C 



    บรรทดัท่ี 5 ประกาศค่าคงท่ีสัญลกัษณ์ CLOCK_SP มีความถ่ีเท่ากบั 20 เมกกะ
เฮิรตซ์ (MHz) 
    บรรทดัท่ี 6 ก าหนดโหมดสัญญาณนาฬิกา แบบ  High Speed Crystal/Resonator 
ท างานท่ีความถ่ีสัญญาณนาฬิกา  4 ถึง 20 เมกกะเฮิรตซ์ (MHz) 
                         บรรทดัท่ี 7  ก าหนดใหใ้ชแ้หล่งสัญญาณเป็นชนิดความเร็วสูง, ไม่ป้องกนัการ
ท าซ ้ าชุดค าสั่งและไม่ใหใ้ชก้ารบนัทึกภาษาเคร่ืองดว้ยวธีิแรงดนัต ่า 
    บรรทดัท่ี 8 เรียกฟังกช์นั delay และก าหนดค่าสัญญาณนาฬิกาใหมี้ค่าความถ่ี
เท่ากบัคา่คงท่ี CLOCK_SP 
    บรรทัดท่ี 9 ใช้การส่ือสารแบบอนุกรมด้วยปริมาณการรับและการส่งข้อมูล 
(Bandwidth) ท่ี 9,600 บิตต่อวนิาที (bps) โดยใชข้าสัญญาณส่งเป็น TxD ขาสัญญาณรับเป็น RxD   
    บรรทดัท่ี 10 เรียกไฟลไ์ลบราร่ี lcd.c มาร่วมในการคอมไพล์ เพื่อใชรี้จิสเตอร์ของ
แอลซีดีโมดูลได ้
    บรรทดัท่ี 11 ฟังกช์นัเมนไม่มีการรับค่าใดๆ 
    บรรทดัท่ี 12 เร่ิมตน้ฟังกช์นัเมน 
    บรรทดัท่ี 13 ประกาศตวัแปรเป็นชนิดตวัเลขทศนิยม 32 บิตส าหรับ เก็บขอ้มูล
ความช้ืนช่ือ humidity และ read_adc 
    บรรทดัท่ี 14 ประกาศตวัแปรชนิดเลขจ านวนเตม็ช่ือ i 
    บรรทดัท่ี 15 ก าหนดใหพ้อร์ต B ทั้งพอร์ตเป็นเอาทพ์ุต 
    บรรทดัท่ี 16 เปิดใชง้าน Port A0,A1 และ A3 เป็นอินพุตแอนะลอกและใชแ้รงดนั
อา้งอิงภายใน                                                                
    บรรทดัท่ี 17 ก าหนดให้โมดูลแปลงสัญญาณแอนะลอกเป็นดิจิทลั ADC และใช้
สัญญาณนาฬิกาภายใน (RC) 
    บรรทดัท่ี 18 เรียกใชฟั้งกช์นั lcd_init ในไลบราร่ี lcd.c 
     บรรทดัท่ี 19 ยอ่หนา้ แลว้แสดงขอ้ความ Soil_Humidity    
    บรรทดัท่ี 20 ส่งสัญญาณ  low ออกไปท่ีขา 7 พอร์ต RB7 
    บรรทดัท่ี 21 หน่วงเวลา 100 มิลลิวนิาที 
    บรรทดัท่ี 22 ใหมี้การวนรอบไม่รู้จบ และเร่ิมกลุ่มฟังกช์นัของ while 
    บรรทดัท่ี 23 ก าหนดค่า 0 ให้กบัตวัแปร humidity 

    บรรทดัท่ี 24 ก าหนดใหมี้การวนรอบ หากตวัแปร  i  มีค่านอ้ยกวา่ 10 โดยตวัแปร 
i มีค่าเร่ิมตน้เป็น 1 และเม่ือวนรอบ 1 รอบใหค้่าตวัแปร i เพิ่มข้ึน 1 (วนรอบการท างาน 9 รอบ) 
     บรรทดัท่ี 25 เร่ิมกลุ่มฟังกช์นัของ for 



    บรรทดัท่ี 26 ก าหนดขา RA0 ใหเ้ป็นขาแอนะลอก 
    บรรทดัท่ี 27 หน่วงเวลา 10 มิลลิวนิาที เพื่อรอให้โมดูล ADC พร้อมท่ีจะอ่าน 
    บรรทดัท่ี 28 อ่านค่า Analog ออกมาเก็บไวใ้นตวัแปร humidity 

    บรรทดัท่ี 29 เล่ือนเคอร์เซอร์บนจอ lcd ไปท่ีต าแหน่งท่ี 1 บรรทดัท่ี 2 
    บรรทัดท่ี 30 แสดงข้อความ SoilRe : แล้วต่อด้วยค่าของตัวแปร humidity ใน
รูปแบบแสดงตวัเลขจ านวนเต็ม 1 ต าแหน่ง และเลขทศนิยม 1 ต าแหน่ง แลว้ต่อดว้ยขอ้ความ Ohms 
แลว้ข้ึนบรรทดัใหม ่
    บรรทดัท่ี 31 หากตวัแปร humidity มีค่ามากกวา่หรือเท่ากบั 5.0 
    บรรทดัท่ี 32 ถา้เง่ือนไขเป็นจริงใหส่้งสัญญาณ high ออกไปท่ีขา 7 พอร์ต RB7 
    บรรทดัท่ี 33 หากเง่ือนไขไม่เป็นจริง ส่งสัญญาณ low ออกไปท่ีขา 7 พอร์ต RB7 
    บรรทดัท่ี 34 ส้ินสุดกลุ่มฟังกช์นัยอ่ยของ for 
    บรรทดัท่ี 35 ส้ินสุดกลุ่มฟังกช์นัยอ่ยของ while 
    บรรทดัท่ี 36 ส้ินสุดกลุ่มฟังกช์นัเมน 

 

ตารางที ่ 12.1  ผลการทดลองการเขียนชุดค าสั่งวงจรควบคุมการรดน ้าตน้ไมอ้ตัโนมติั   

การทดลอง  ผลการทดลอง (ให้ท าเคร่ืองหมาย ✓ช่องที่ปฏิบัติ) 

เขียนชุดค าสั่งวงจรควบคุมการรดน ้าตน้ไม ้
อตัโนมติั   
 

 
 

 ได ้    ไม่ได ้ 
ท่ีไม่ไดเ้พราะเหตุใด……………………….…………….. 
…………………………………………………………... 
มีวธีิแกไ้ขอยา่งไร…………………………..……………. 
……………………………………………………………                                  

        
 12.4.3  ทดสอบการท างานดว้ยโปรแกรมโปรเตอุส   
             12.4.3.1  เปิดโปรแกรมโปรเตอุส วางอุปกรณ์การทดสอบประกอบด้วย PIC16F877A, 
RES, LCD, MOTOR, POT-LIN, POWER และ GROUND ต่อวงจรตามรูปท่ี 12.3 
             12.4.3.2  แกไ้ขคุณสมบติัของตวัอุปกรณ์ทุกตวั ใหมี้ค่าตรงตามวงจรรูปท่ี 12.3 
 



 
 

รูปที ่ 12.3  วงจรการท างานชุดควบคุมการรดน ้าตน้ไมอ้ตัโนมติัดว้ยโปรแกรมโปรเตอุส 

 
             12.4.3.4  บนัทึกภาษาเคร่ือง  SoilHumidity.hex ลงหน่วยความจ าของไมโครคอน - 
โทรลเลอร์ 
             12.4.3.5  ปรับค่าของตวัตา้นทาน RV2 ใหมี้ค่าต ่าสุด และ สูงสุด  สังเกตการท างานของ
มอเตอร์แลว้บนัทึกผลการท างานของมอเตอร์ ลงในตารางท่ี 12.2 
 
ตารางที ่ 12.2  ผลการทดลองการท างานดว้ยโปรแกรมโปรเตอุส 

ปรับตัวต้านทาน RV2 
ให้มีค่าความต้านทานแตกต่างกนั 

แอลซีดีโมดูล 
แสดงค่าความต้านทาน 

สถานะการท างานของมอเตอร์ 

ปรับ RV2 ใหมี้ค่าต ่าสุด                        โอห์ม  หมุน       ไม่หมุน 
ปรับ RV2 ใหมี้ค่าสูงสุด                        โอห์ม  หมุน       ไม่หมุน 

 
        12.4.4  ต่อวงจรอุปกรณ์จริงบนโปรโตบอร์ด  
             12.4.4.1  วางไมโครคอนโทรลเลอร์ PIC16F877A บนซ็อกเก็ต แลว้บนัทึกขอ้มูล
ภาษาเคร่ือง SoilHumidity.hex ลงหน่วยความจ าของไมโครคอนโทรลเลอร์ดว้ยโปรแกรมไมโครโปร 
             12.4.4.2  น าอุปกรณ์และไมโครคอนโทรลเลอร์ประกอบวงจรบนโปรโตบอร์ด 
ตรวจสอบความถูกตอ้ง และทดลองจ่ายไฟใหก้บัวงจร ดงัรูปท่ี  12.1  
                    12.4.4.3  ทดลองการท างานวงจรชุดควบคุมการรดน ้าตน้ไมอ้ตัโนมติัท่ีประกอบบน
โปรโตบอร์ด แลว้บนัทึกผลการทดลองลงในตารางท่ี 12.3 



 
       ตารางที ่ 12.3  ผลการทดลองการท างานของวงจรท่ีประกอบบนโปรโตบอร์ด 

ทดลองฝังตัวรับรู้ 
ในดินทีม่ีสภาพแตกต่างกนั 

แอลซีดีโมดูล 
แสดงค่าความต้านทาน 

สถานะการท างานของป๊ัมน า้ 

ฝังตวัรับรู้ในดินทรายแหง้                        โอห์ม  ท างาน       ไม่ท างาน 
ฝังตวัรับรู้ในดินทรายชุ่มน ้า                        โอห์ม  ท างาน       ไม่ท างาน 

 

12.5  ค าถามหลงัการทดลอง 
           ค าช้ีแจง  จงเขียนตอบค าถามดงัต่อไปน้ีใหส้มบูรณ์ 
           12.5.1  จากตารางท่ี  12.3  เพราะเหตุใดมอเตอร์ป๊ัมน ้าจึงท างานเวลาดินทรายแห้ง 
        
        
        
        
        
        
        

 
12.6   สรุปผลการทดลอง 
        
        
        
        
        
        
        
        
 
 
 



 
 

แบบประเมนิผลแบบประเมนิผลใบงานที่ใบงานที่  1122  หน่วยที ่ 8 

ช่ือวชิา  ไมโครคอนโทรลเลอร์  รหัสวชิา 30104-2104                                     สอนคร้ังที ่ 15 
ช่ือหน่วย  การประยกุตใ์ชไ้มโครคอนโทรลเลอร์ฯ    จ านวนช่ัวโมงรวม  20  ช่ัวโมง 

ช่ืองาน  การเขียนชุดค าสั่งควบคุมการรดน ้าตน้ไมอ้ตัโนมติั จ านวนช่ัวโมงสอน  3  ช่ัวโมง 
ช่ือ-นามสกุล………………….……………….เลขท่ี…………ชั้น…………….กลุ่ม……… 

วนัท่ี ....... เดือน......................พ.ศ. .............. 
ท่ี รายการประเมนิ คะแนน 

เตม็ 
รายละเอียด 
ท่ีพิจารณา 

คะแนนท่ีได ้ หมาย 
เหต ุ

1. ขั้นก่อนการทดลอง 3    
 1.1 เตรียมใบงานการทดลอง 1 ศึกษาใบงานก่อน  ตรวจ 
 1.2 เตรียมเคร่ืองมือและอุปกรณ์ 1 ครบถว้นตามใบงาน  ตรวจ 
 1.3 ตรวจเช็คเคร่ืองมือและอุปกรณ์ 1 ใชง้านไดค้รบถว้น  ตรวจ 

2.  ขั้นการทดลอง 22    
2.1 การเขียนชุดค าสัง่ควบคุมการรดน ้ าตน้ไม ้ 5 ความถูกตอ้ง  ตรวจ 
2.2 การทดสอบการท างานดว้ยโปรแกรม 5 ความถูกตอ้ง  ตรวจ 
2.3 การต่อวงจรควบคุมการรดน ้ าตน้ไม ้ 6 ความถกูตอ้ง  ตรวจ 
2.4 การบนัทึกผลการทดลอง 2 ความถูกตอ้ง  ตรวจ 
 2.5 การตอบค าถามทา้ยการทดลอง 2 ความถูกตอ้ง  ตรวจ 
2.6 การสรุปผลการทดลอง 2 ความถูกตอ้ง  ตรวจ 

3. ขั้นหลงัการทดลอง 2    

 3.1 จดัเก็บเคร่ืองมือและอุปกรณ์ 1 จดัเก็บเป็นระเบียบ  สงัเกต 
 3.2 ความสะอาดบริเวณพ้ืนท่ีการทดลอง 1 ความสะอาด   สงัเกต 

4. คุณภาพของงาน 3    
 4.1 ผลงานสะอาดเรียบร้อย 1 ความสะอาดเรียบร้อย  ตรวจ 
 4.2 ความถูกตอ้งของผลการทดลอง 1 ถูกตอ้ง  ตรวจ 
 4.3 การส่งใบงานการทดลอง 1 ตรงตามเวลา  ตรวจ 

คะแนนเตม็ 30 รวมคะแนนทีไ่ด้   
ข้อคิดเห็น/ข้อเสนอแนะ 
............................................................................................................................................................. 

 
 ลงช่ือ.........................................................(ผูป้ระเมิน) 

(นายธีรวฒัน์  ต๊ิบอา้ย) 
 

 



 
 

แบบประเมินผลพฤติกรรม ด้านคุณธรรมจริยธรรมฯ หน่วยที ่ 8 

ช่ือวชิา  ไมโครคอนโทรลเลอร์  รหัสวชิา 30104-2104                                     สอนคร้ังที ่ 15 
ช่ือหน่วย  การประยกุตใ์ชไ้มโครคอนโทรลเลอร์ฯ    จ านวนช่ัวโมงรวม  20  ช่ัวโมง 

ช่ืองาน  การเขียนชุดค าสั่งควบคุมการรดน ้าตน้ไมอ้ตัโนมติั จ านวนช่ัวโมงสอน  3  ช่ัวโมง 
ช่ือ-นามสกลุ………………….……………….เลขท่ี…………ชั้น…………….กลุ่ม……… 

วนัท่ี ....... เดือน......................พ.ศ. .............. 

ค าช้ีแจง  ใหค้รูสังเกตพฤติกรรมนกัศึกษา  แลว้ท าเคร่ืองหมาย ✓ ในช่องการแสดงพฤติกรรม 

ท่ี รายการประเมิน พฤติกรรมท่ีสังเกต 

การแสดงพฤติกรรม 

สม
 ่าเส

มอ
 

บา
งค
รั้ง

 

ไม
่ แส

ดง
 

1 ความซ่ือสตัยสุ์จริตในการท างาน ไม่คดัลอกผลการปฏิบติังานคนอ่ืน 1 0.5 0 
2 ความสามคัคีในการท างาน ใหค้วามร่วมมือในการท างาน 1 0.5 0 
3 ระเบียบวนิยัในการท างาน ทรงผมและการแตง่กาย 1 0.5 0 
4 ความรับผิดชอบในการท างาน ปฏิบติังานตามท่ีไดรั้บมอบหมาย 1 0.5 0 
5 ความเช่ือมัน่ในตนเอง กลา้แสดงความคิดเห็น 1 0.5 0 
6 การดูแล บ ารุงรักษาวสัดุ อุปกรณ์ เก็บ ท าความสะอาด วสัดุ อุปกรณ์ 1 0.5 0 
7 ความสนใจใฝ่รู้ สนใจ กระตือรือร้นในการท างาน 1 0.5 0 
8 ความรอบคอบในการท างาน ปฏิบติังานดว้ยระมดัระวงั มีความ

ปลอดภยั 
1 0.5 0 

9 ความคิดริเร่ิม สร้างสรรคใ์นการ
ท างาน  

ปรับปรุงการปฏิบติังานใหดี้ข้ึน 
0.5 0.25 0 

10 ความตรงต่อเวลาในการท างาน เขา้เรียน และส่งงานตรงเวลา 1 0.5 0 
11 ความสุขในการท างาน ปฏิบติังานดว้ยความเตม็ใจ ยิม้แยม้

แจ่มใส 
0.5 0.25 0 

รวมคะแนน    

รวมคะแนนท่ีไดท้ั้งหมด 
 
 

ข้อคิดเห็น/ข้อเสนอแนะ 
....................................................................................................................................................................... 

ลงช่ือ.........................................................(ผูป้ระเมิน) 
(นายธีรวฒัน์  ต๊ิบอา้ย) 

 



 
 

ใบงานที่ใบงานที่    1133  หน่วยที ่ 8 

ช่ือวชิา ไมโครคอนโทรลเลอร์ รหัสวชิา 30104-2104                                     สอนคร้ังที ่ 16 
ช่ือหน่วย  การประยกุตใ์ชไ้มโครคอนโทรลเลอร์ฯ    จ านวนช่ัวโมงรวม  20  ช่ัวโมง 

ช่ืองาน  การเขียนชุดค าสั่งการควบคุมอุณหภูมิอตัโนมติั จ านวนช่ัวโมงสอน  3  ช่ัวโมง 
 

จุดประสงค์การเรียนรู้ 
        1.  จุดประสงค์ทัว่ไป 
             เพื่อใหมี้ทกัษะและจิตพิสัยท่ีดีในการปฏิบติังาน เร่ือง การเขียนชุดค าสั่งการควบคุมอุณหภูมิ
อตัโนมติั 
 
        2.  จุดประสงค์เชิงพฤติกรรม 
             2.1  ด้านทกัษะพสัิย 
                    2.1.1  เขียนชุดค าสั่งการควบคุมอุณหภูมิอตัโนมติัไดถู้กตอ้ง 
                    2.1.2  ทดสอบการท างานดว้ยโปรแกรมโปรเตอุสไดถู้กตอ้ง 
                    2.1.3  ต่อวงจรชุดควบคุมอุณหภูมิอตัโนมติัไดถู้กตอ้ง  
             2.2  ด้านจิตพสัิย 
       แสดงใหเ้ห็นถึง คุณธรรม จริยธรรมค่านิยมท่ีพึงประสงคใ์นการเรียนรู้ ดงัต่อไปน้ี 
         2.2.1  มีความซ่ือสัตย ์สุจริตในการท างาน 
          2.2.2  มีความสามคัคีในการท างาน 
          2.2.3  มีระเบียบวนิยัในการท างาน 
          2.2.4  มีความรับผดิชอบในการท างาน 
          2.2.5  มีความเช่ือมัน่ในตนเอง 
          2.2.6  มีการประหยดัในการใชท้รัพยากรของตนเองและส่วนรวม 
          2.2.7  มีความสนใจใฝ่รู้ 
          2.2.8  มีความรอบคอบในการท างาน 
          2.2.9  มีความตรงต่อเวลาในการท างานท่ีไดรั้บมอบหมาย 
          2.2.10  มีความคิดริเร่ิม สร้างสรรคใ์นการท างาน 
                   2.2.11 มีความสุขในการท างานท่ีไดรั้บมอบหมาย 
 
 



13.1  เคร่ืองมอืและอปุกรณ์  
 

13.2  
ข้อ
ควร
ระวั
ง  
   
13.
2.1 
ก่อน
จ่ายไ
ฟ
ใหก้ั
บ
ไมโ
ครค
อนโ
ทรล
เลอร์ 
ตรวจสอบต าแหน่งขาใหถู้กตอ้ง โดยเฉพาะ 
ขา 1, 11, 12, 13 และ 14 ซ่ึงจะท าใหไ้มโครคอนโทรลเลอร์เสียหายได ้
   13.2.2 ตรวจสอบการต่อขั้วแอลอีดี, ขั้ว DS18B20 และคาปาซิเตอร์อิเล็กโทรไลตใ์หถู้กตอ้ง 

 

13.3  ข้อเสนอแนะ 
       13.3.1 ใหน้กัศึกษาปฏิบติัตามล าดบัขั้นตอนการปฏิบติังานอยา่งเคร่งครัด 
      13.3.2 ตรวจสอบความพร้อมของอุปกรณ์ก่อนการใชง้านทุกคร้ัง   

 
13.4  ล าดับขั้นการทดลอง 
        13.4.1  ศึกษารายละเอียดวงจรควบคุมอุณหภูมิอตัโนมติั ตามรูปท่ี  13.1  
 

13.1.1 คอมพิวเตอร์ติดตั้งโปรแกรมซีซีเอสฯ, โปรเตอุสและไมโครโปร 1 ชุด 
13.1.2 ชุดบนัทึกขอ้มูล  1 ชุด 
13.1.3 แผงโปรโตบอร์ด 1 แผง 
13.1.4 สายไฟส าหรับต่อวงจรขนาดเส้นผา่ศูนยก์ลาง 5 มิลลิเมตร 20 เส้น 
13.1.5 ไมโครคอนโทรลเลอร์ PIC16F877A 1 ตวั 
13.1.6 แหล่งจ่ายแรงดนัไฟฟ้าคงท่ี 5 โวลต ์ 1 ชุด 
13.1.7 ตวัตา้นทาน ขนาด ¼ W ± 5% ค่าความตา้นทาน 10 กิโลโอห์ม 1 ตวั 
13.1.8 ตวัตา้นทาน ขนาด ¼ W ± 5% ค่าความตา้นทาน 330โอห์ม 1 ตวั 
13.1.9 ตวัตา้นทาน ขนาด ¼ W ± 5% ค่าความตา้นทาน 10 กิโลโอห์ม 1 ตวั 
13.1.10 ตวัเก็บประจุชนิดเซรามิก ค่า 22 ฟิกโกฟารัด 50 โวลต ์ 2 ตวั 
13.1.12 ตวัเก็บประจุชนิดเซรามิก ค่า 0.1 ไมโครฟารัด 50 โวลต ์ 4 ตวั 
13.1.13 คริสตอล ค่า 20 เมกกะเฮิรตซ์ 1 ตวั 
13.1.14 แอลซีดีโมดูลขนาด 16×2 บรรทดั 1 ตวั 
13.1.15 ตวัตา้นทานปรับค่าได ้(VR) ค่าความตา้นทาน 10 กิโลโอห์ม 2 ตวั 
13.1.16 อุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสงเบอร์ MOC3041       1 ตวั 
13.1.17 โซลิดสเตทรีเลยเ์บอร์ BTA26 1 ตวั 
13.1.18 ตวัรับรู้อุณหภูมิไอซีเบอร์ DS18B20 1 ตวั 
13.1.19 ตวัท าความร้อน (Heater) 1 ตวั 



 
 

รูปที ่13.1 วงจรควบคุมอุณหภูมิอตัโนมติั 
 

       13.4.2  เขียนชุดค าสั่งภาษาซีส าหรับวงจรควบคุมอุณหภูมิอตัโนมติั  
                   13.4.2.1  เปิดโปรแกรมซีซีเอสซี คอมไพเลอร์ และเขียนชุดค าสั่งภาษาซีโดยรวมขอ้ความ
สั่งจากรูปท่ี  13.2 เขา้กบัชุดค าสั่งรูปท่ี 13.3 และ 13.4 แลว้บนัทึกช่ือไฟลเ์ป็น Heater.c 
            13.4.2.2  บนัทึกไฟล ์ Heater.c เป็นภาษาเคร่ือง(คอมไพล)์ จะไดไ้ฟล์  Heater.hex 
 

           
 

รูปที ่ 13.2  ชุดค าสั่งขอ้ความสั่งตวัประมวลผลก่อนของวงจรควบคุมอุณหภูมิอตัโนมติั 



 
 

รูปที ่ 13.3  ชุดค าสั่งฟังกช์นัยอ่ยของวงจรควบคุมอุณหภูมิอตัโนมติั  
 
ความหมายชุดค าสั่ง ดงัรูปท่ี  13.2  และ รูปท่ี 13.3 
    บรรทดัท่ี 1 ใชเ้รียกไฟลไ์ลบรารี 16F877.h  มาร่วมในการคอมไพล ์เพื่อใช้
รีจิสเตอร์ของไมโครคอนโทรลเลอร์ PIC16F877A ได ้
    บรรทดัท่ี 2 ประกาศค่าคงท่ีสัญลกัษณ์ CLOCK_SP มีความถ่ีเท่ากบั 20 เมกกะ
เฮิรตซ์  
    บรรทดัท่ี 3 ประกาศค่าคงท่ีสัญลกัษณ์ TxD คือขา 6 พอร์ต C 
    บรรทดัท่ี 4 ประกาศค่าคงท่ีสัญลกัษณ์ RxD คือขา 7 พอร์ต C 
    บรรทดัท่ี 5 ก าหนดใหใ้ชแ้หล่งสัญญาณเป็นชนิดความเร็วสูง, ไม่ป้องกนัการ
ท าซ ้ าชุดค าสั่งและไม่ใหใ้ชก้ารบนัทึกภาษาเคร่ืองดว้ยวธีิแรงดนัต ่า 
    บรรทดัท่ี 6 เรียกฟังกช์นั delay และก าหนดค่าสัญญาณนาฬิกาใหมี้ค่าความถ่ี
เท่ากบัค่าคงท่ี CLOCK_SP 
                         บรรทดัท่ี 7 ใชก้ารส่ือสารแบบอนุกรมดว้ยปริมาณการรับและการส่งขอ้มูล 
(Bandwidth) ท่ี 9,600 บิตต่อวนิาที (bps) โดยใชข้าสัญญาณส่งเป็น TxD ขาสัญญาณรับเป็น RxD   
    บรรทดัท่ี 8 เรียกไฟลไ์ลบรารี ANA05.c มาร่วมในการคอมไพล ์



    บรรทดัท่ี 9 เรียกไฟลไ์ลบรารีมาตรฐาน lcd.c มาร่วมในการคอมไพล ์เพื่อใช้
รีจิสเตอร์ของแอลซีดี 
    บรรทดัท่ี 10 ฟังกช์นัยอ่ย ReadTemp_DS18B20 ไม่มีการรับและส่งขอ้มูล 
    บรรทดัท่ี 11 เร่ิมชุดฟังกช์นัยอ่ย 
    บรรทดัท่ี 12 ประกาศตวัแปรชนิดเลขทศนิยม ช่ือ tmp และ temp 
    บรรทดัท่ี 13 ประกาศตวัแปรธรรมดาชนิด byte ช่ือ i และ sign ตวัแปรชุดชนิด 
byte ช่ือ buffer มีสมาชิก 9 ตวั 
    บรรทดัท่ี 14 ถา้ฟังกช์นั touch_present มีค่า 
    บรรทดัท่ี 15-17 เร่ิมชุดฟังกช์นัของ if 
    บรรทดัท่ี 18 หน่วงเวลา 100 มิลลิวนิาที 
     บรรทดัท่ี 19-21 เรียกใชฟั้งกช์นัยอ่ย touch_present 

    บรรทดัท่ี 22 ก าหนดใหมี้การวนรอบ หากตวัแปร i มีค่านอ้ยกวา่ 9 โดยตวัแปร i มี
ค่าเร่ิมตน้เป็น 0 และเม่ือวนรอบ 1 รอบใหค้่าตวัแปร i เพิ่มข้ึน 1 (วนรอบการท างาน 9 รอบ) 

    บรรทดัท่ี 23 ก าหนดค่าตวัแปร 
    บรรทดัท่ี 24 จบกลุ่มฟังกช์นัของ if 
     บรรทดัท่ี 25 ก าหนดใหก้บัตวัแปร temp ดว้ย ค่าตวัแปรชุด buffer[1] ท่ีเล่ือนบิต
ไปทางซา้ย 4 ซ่ึง or กบัค่าตวัแปรชุด buffer[0] ท่ีเล่ือนบิตไปทางขวา 4 

    บรรทดัท่ี 26 ถา้ ตวัแปรชุด buffer[1] and กบั 0XF0 (11110000), ก าหนดค่า temp 
ดว้ย -1 คูณ temp (inverse) 
    บรรทดัท่ี 27 ก าหนดค่าของตวัแปร temp ใหก้บัตวัแปร tmp 

    บรรทดัท่ี 28 เล่ือนเคอร์เซอร์บนจอแอลซีดีไปท่ีต าแหน่งท่ี 2 บรรทดัท่ี 2 
    บรรทดัท่ี 29 แสดงขอ้ความ Temp. : แลว้ต่อดว้ย ค่าตวัแปร tmp ในรูปแบบตวัเลข
จ านวนเตม็ 3 ต าแหน่ง และเลขทศนิยม 2 ต าแหน่ง แลว้ต่อดว้ยตวัอกัษร C 
    บรรทดัท่ี 30 หากตวัแปร tmp มีค่ามากกวา่หรือเท่ากบั 0.0 และ ตวัแปร tmp มีค่า
นอ้ยกวา่หรือเท่ากบั 50.0 
    บรรทดัท่ี 31 จริง ใหส่้งสัญญาณ high ออกไปท่ีขา 7 พอร์ต B 
    บรรทดัท่ี 32 หากไม่จริง ส่งสัญญาณ low ออกไปท่ีขา 7 พอร์ต B 
    บรรทดัท่ี 33 จบกลุ่มฟังกช์นัยอ่ย ReadTemp_DS18B20 

 



 
 

รูปที ่ 13.4  ชุดค าสั่งฟังกช์นัยอ่ยหลกัของวงจรควบคุมอุณหภูมิอตัโนมติั 
 

ความหมายชุดค าสัง่ ดงัรูปท่ี  13.4 
    บรรทดัท่ี 34 ฟังกช์นัหลกัของโปรแกรม 
    บรรทดัท่ี 35 เร่ิมตน้กลุ่มฟังก์ชนัหลกั 
    บรรทดัท่ี 36 เรียกใชฟั้งกช์นั lcd_init ในไลบราร่ี lcd.c 
    บรรทดัท่ี 37 ยอ่หนา้ แลว้แสดงขอ้ความ Temp. Controller แลว้ข้ึนบรรทดัใหม่ 
    บรรทดัท่ี 38 ใหมี้การวนรอบไม่รู้จบ  
    บรรทดัท่ี 39 เร่ิมกลุ่มฟังกช์นัของ while 
    บรรทดัท่ี 40 เรียกใชฟั้งกช์นัยอ่ย ReadTemp_DS18B20 
    บรรทดัท่ี 41 หน่วงเวลา 100 มิลลิวนิาที 
    บรรทดัท่ี 42 ส้ินสุดกลุ่มฟังกช์นัของ while 
    บรรทดัท่ี 43 ส้ินสุดกลุ่มฟังกช์นัหลกั 
                  13.4.2.3  บนัทึกผลการเขียนชุดค าสั่งภาษาซีวงจรควบคุมอุณหภูมิอตัโนมติั ลงในตารางท่ี  
13.1   
 

ตารางที ่ 13.1  ผลการทดลองการเขียนชุดค าสั่งวงจรควบคุมอุณหภูมิอตัโนมติั 

การทดลอง  ผลการทดลอง (ให้ท าเคร่ืองหมาย ✓ช่องที่ปฏิบัติ) 

การเขียนชุดค าสั่งวงจรควบคุมอุณหภูมิ -
อตัโนมติั 
 

 
 

 ได ้    ไม่ได ้ 
ท่ีไม่ไดเ้พราะเหตุใด……………………….…………….. 
…………………………………………………………... 
มีวธีิแกไ้ขอยา่งไร…………………………..……………. 
……………………………………………………………                                  

       



  13.4.3  ทดลองการท างานของวงจรดว้ยโปรแกรมโปรเตอุส   
             13.4.3.1  เปิดโปรแกรมโปรเตอุส วางอุปกรณ์การทดสอบประกอบดว้ย  PIC16F877A, 
RES, LCD, DS18B20 และ GROUND ต่อวงจรดงัรูปท่ี 13.5 
 

 
 

รูปที ่ 13.5  วงจรการท างานควบคุมอุณหภูมิอตัโนมติัดว้ยโปรแกรมโปรเตอุส 
 
             13.4.3.2  แกไ้ขคุณสมบติัของตวัอุปกรณ์ทุกตวั ใหมี้ค่าตรงตามวงจรท่ี 13.5 
             13.4.3.3  บนัทึกภาษาเคร่ือง  Heater.hex  ลงหน่วยความจ าของไมโครคอนโทรลเลอร์ 
             13.4.3.4  ปรับค่าอุณหภูมิท่ีตวัไอซี DS18B20 ให้มีค่าต ่าสุดและสูงสุด แล้วสังเกตการ
ท างานของแอลอีดีซ่ึงใชท้  าหนา้ท่ีแสดงการท างานแทนอุปกรณ์ท าความร้อน  และบนัทึกผลการทดสอบ
การแสดงผลของแอลอีดี ลงในตารางท่ี 13.2 
 

ตารางที ่ 13.2  ผลการทดลองการท างานวงจรควบคุมอุณหภูมิอตัโนมติัดว้ยโปรแกรมโปรเตอุส  

ทดสอบปรับค่า 
อุณหภูมิให้มีค่าทีแ่ตกต่างกนั 

จอแสดงผลแอลซีดี 
แสดงค่าอุณหภูมิ 

สถานะการท างาน 
ของแอลอดีี  

ปรับค่าอุณหภูมิท่ีตวัไอซี  
DS18B20 ใหมี้ค่าต ่าสุด 

                       องศา  สวา่ง       ดบั 

ปรับค่าอุณหภูมิท่ีตวัไอซี 
DS18B20 ใหมี้ค่าสูงสุด 

                       องศา  สวา่ง       ดบั 

       13.4.4  ต่อวงจรอุปกรณ์จริงบนโปรโตบอร์ด  



            13.4.4.1  วางไมโครคอนโทรลเลอร์ PIC16F877A บนซ็อกเก็ต แลว้บนัทึกขอ้มูล
ภาษาเคร่ือง Heater.hex ลงหน่วยความจ าของไมโครคอนโทรลเลอร์ดว้ยโปรแกรมไมโครโปร 
            13.4.4.2  น าอุปกรณ์และไมโครคอนโทรลเลอร์ประกอบวงจรบนโปรโตบอร์ด 
ตรวจสอบความถูกตอ้ง และทดลองจ่ายไฟใหก้บัวงจร  
                   13.4.4.3  ทดลองการท างานวงจรควบคุมอุณหภูมิอตัโนมติัท่ีประกอบบนโปรโตบอร์ด 
แลว้บนัทึกผลการทดลองลงในตารางท่ี 13.3 
 

        ตารางที ่ 13.3  ผลการทดลองการท างานวงจรควบคุมอุณหภูมิอตัโนมติัท่ีประกอบบนโปรโตบอร์ด 

ทดสอบวางตัวรับรู้ DS18B20 
ทีส่ิ่งแวดล้อมแตกต่างกนั 

จอแสดงผลแอลซีดี 
แสดงค่าอุณหภูมิ 

สถานะการท างาน 
ของขดลวดท าความร้อน 

ขณะวางในหอ้งปกติ                        องศา  ท างาน       ไม่ท างาน 
ขณะวางติดกบัแกว้ใส่น ้าเยน็                        องศา  ท างาน       ไม่ท างาน 
ขณะวางติดกบัแกว้ใส่น ้าร้อน                        องศา  ท างาน       ไม่ท างาน 

 
13.5  ค าถามท้ายการทดลอง 
          13.5.1  จากตารางท่ี  13.3  ขดลวดท าความร้อนจะท างานและหยดุท างานดว้ยเง่ือนไขใด 
        
        
        
        
        

13.6  สรุปผลการทดลอง 
        
        
        
        
        
 
 
 



 
 

แบบประเมนิผลแบบประเมนิผลใบงานที่ใบงานที่  1133  หน่วยที ่ 8 

ช่ือวชิา ไมโครคอนโทรลเลอร์ รหัสวชิา 30104-2104                                     สอนคร้ังที ่ 16 
ช่ือหน่วย  การประยกุตใ์ชไ้มโครคอนโทรลเลอร์ฯ    จ านวนช่ัวโมงรวม  20  ช่ัวโมง 

ช่ืองาน  การเขียนชุดค าสั่งการควบคุมอุณหภูมิอตัโนมติั จ านวนช่ัวโมงสอน  3  ช่ัวโมง 
ช่ือ-นามสกุล………………….……………….เลขท่ี…………ชั้น…………….กลุ่ม……… 

วนัท่ี ....... เดือน......................พ.ศ. .............. 
ท่ี รายการประเมนิ คะแนน 

เตม็ 
รายละเอียด 
ท่ีพิจารณา 

คะแนนท่ี
ได ้

หมาย 
เหต ุ

1. ขั้นก่อนการทดลอง 3    
 1.1 เตรียมใบงานการทดลอง 1 ศึกษาใบงานก่อน  ตรวจ 
 1.2 เตรียมเคร่ืองมือและอุปกรณ์ 1 ครบถว้นตามใบงาน  ตรวจ 
 1.3 ตรวจเช็คเคร่ืองมือและอุปกรณ์ 1 ใชง้านไดค้รบถว้น  ตรวจ 

2.  ขั้นการทดลอง 22    
2.1 การเขียนชุดค าสัง่ควบคุมอุณหภูมิ 5 ความถูกตอ้ง  ตรวจ 
2.2 การทดสอบการท างานดว้ยโปรแกรม 5 ความถูกตอ้ง  ตรวจ 
2.3 การต่อวงจรควบคุมอุณหภูมิอตัโนมติั 6 ความถูกตอ้ง  ตรวจ 
2.4 การบนัทึกผลการทดลอง 2 ความถูกตอ้ง  ตรวจ 
 2.5 การตอบค าถามทา้ยการทดลอง 2 ความถูกตอ้ง  ตรวจ 
2.6 การสรุปผลการทดลอง 2 ความถูกตอ้ง  ตรวจ 

3. ขั้นหลงัการทดลอง 2    

 3.1 จดัเก็บเคร่ืองมือและอุปกรณ์ 1 จดัเก็บเป็นระเบียบ  สงัเกต 
 3.2 ความสะอาดบริเวณพ้ืนท่ีการทดลอง 1 ความสะอาด   สงัเกต 

4. คุณภาพของงาน 3    
 4.1 ผลงานสะอาดเรียบร้อย 1 ความสะอาดเรียบร้อย  ตรวจ 
 4.2 ความถูกตอ้งของผลการทดลอง 1 ถูกตอ้ง  ตรวจ 
 4.3 การส่งใบงานการทดลอง 1 ตรงตามเวลา  ตรวจ 

คะแนนเตม็ 30 รวมคะแนนทีไ่ด้   
ข้อคิดเห็น/ข้อเสนอแนะ 
............................................................................................................................................................. 

 
 ลงช่ือ.........................................................(ผูป้ระเมิน) 

(นายธีรวฒัน์  ต๊ิบอา้ย) 
 
 
 



 
 

แบบประเมินผลพฤติกรรม ด้านคุณธรรมจริยธรรมฯ หน่วยที ่ 8 

ช่ือวชิา ไมโครคอนโทรลเลอร์ รหัสวชิา 30104-2104                                     สอนคร้ังที ่ 16 
ช่ือหน่วย  การประยกุตใ์ชไ้มโครคอนโทรลเลอร์ฯ    จ านวนช่ัวโมงรวม  20  ช่ัวโมง 

ช่ืองาน  การเขียนชุดค าสั่งการควบคุมอุณหภูมิอตัโนมติั จ านวนช่ัวโมงสอน  3  ช่ัวโมง 
ช่ือ-นามสกลุ………………….……………….เลขท่ี…………ชั้น…………….กลุ่ม……… 

วนัท่ี ....... เดือน......................พ.ศ. .............. 

ค าช้ีแจง  ใหค้รูสังเกตพฤติกรรมนกัศึกษา  แลว้ท าเคร่ืองหมาย ✓ ในช่องการแสดงพฤติกรรม 

ท่ี รายการประเมิน พฤติกรรมท่ีสังเกต 

การแสดงพฤติกรรม 

สม
 ่าเส

มอ
 

บา
งค
รั้ง

 

ไม
่ แส

ดง
 

1 ความซ่ือสตัยสุ์จริตในการท างาน ไม่คดัลอกผลการปฏิบติังานคนอ่ืน 1 0.5 0 
2 ความสามคัคีในการท างาน ใหค้วามร่วมมือในการท างาน 1 0.5 0 
3 ระเบียบวนิยัในการท างาน ทรงผมและการแตง่กาย 1 0.5 0 
4 ความรับผิดชอบในการท างาน ปฏิบติังานตามท่ีไดรั้บมอบหมาย 1 0.5 0 
5 ความเช่ือมัน่ในตนเอง กลา้แสดงความคิดเห็น 1 0.5 0 
6 การดูแล บ ารุงรักษาวสัดุ อุปกรณ์ เก็บ ท าความสะอาด วสัดุ อุปกรณ์ 1 0.5 0 
7 ความสนใจใฝ่รู้ สนใจ กระตือรือร้นในการท างาน 1 0.5 0 
8 ความรอบคอบในการท างาน ปฏิบติังานดว้ยระมดัระวงั มีความ

ปลอดภยั 
1 0.5 0 

9 ความคิดริเร่ิม สร้างสรรคใ์นการ
ท างาน  

ปรับปรุงการปฏิบติังานใหดี้ข้ึน 
0.5 0.25 0 

10 ความตรงต่อเวลาในการท างาน เขา้เรียน และส่งงานตรงเวลา 1 0.5 0 
11 ความสุขในการท างาน ปฏิบติังานดว้ยความเตม็ใจ ยิม้แยม้

แจ่มใส 
0.5 0.25 0 

รวมคะแนน    

รวมคะแนนท่ีไดท้ั้งหมด 
 
 

ข้อคิดเห็น/ข้อเสนอแนะ 
............................................................................................................................................................. 

ลงช่ือ.........................................................(ผูป้ระเมิน) 
(นายธีรวฒัน์  ต๊ิบอา้ย) 

 



 
 

ใบงานที่ใบงานที่  1144  หน่วยที ่ 8 

ช่ือวชิา ไมโครคอนโทรลเลอร์  รหัสวชิา 30104-2104                                    สอนคร้ังที ่ 17 
ช่ือหน่วย  การประยกุตใ์ชไ้มโครคอนโทรลเลอร์ฯ    จ านวนช่ัวโมงรวม  20  ช่ัวโมง 

ช่ืองาน  การเขียนชุดค าสัง่ควบคุมการสตาร์ตมอเตอร์ 3 เฟสแบบสตาร์ตตรง จ านวนช่ัวโมงสอน  3  ช่ัวโมง 

 
จุดประสงค์การเรียนรู้ 
        1.  จุดประสงค์ทัว่ไป 
             เพื่อใหมี้ทกัษะและจิตพิสัยท่ีดีในการปฏิบติังาน เร่ือง การเขียนชุดค าสั่งควบคุมการสตาร์ต 
มอเตอร์ 3 เฟสแบบสตาร์ตตรง 
 
        2.  จุดประสงค์เชิงพฤติกรรม 
             2.1  ด้านทกัษะพสัิย 
                    2.1.1  เขียนชุดค าสั่งควบคุมการสตาร์ตมอเตอร์ 3 เฟสแบบสตาร์ตตรงไดถู้กตอ้ง 
                    2.1.2  ทดสอบการท างานดว้ยโปรแกรมโปรเตอุสไดถู้กตอ้ง 
                    2.1.3  ต่อวงจรการควบคุมการสตาร์ตมอเตอร์ 3 เฟสแบบสตาร์ตตรงไดถู้กตอ้ง  
             2.2  ด้านจิตพสัิย 
       แสดงใหเ้ห็นถึง คุณธรรม จริยธรรมค่านิยมท่ีพึงประสงคใ์นการเรียนรู้ ดงัต่อไปน้ี 
         2.2.1  มีความซ่ือสัตย ์สุจริตในการท างาน 
          2.2.2  มีความสามคัคีในการท างาน 
          2.2.3  มีระเบียบวนิยัในการท างาน 
          2.2.4  มีความรับผดิชอบในการท างาน 
          2.2.5  มีความเช่ือมัน่ในตนเอง 
          2.2.6  มีการประหยดัในการใชท้รัพยากรของตนเองและส่วนรวม 
          2.2.7  มีความสนใจใฝ่รู้ 
          2.2.8  มีความรอบคอบในการท างาน 
          2.2.9  มีความตรงต่อเวลาในการท างานท่ีไดรั้บมอบหมาย 
          2.2.10  มีความคิดริเร่ิม สร้างสรรคใ์นการท างาน 
                   2.2.11  มีความสุขในการท างานท่ีไดรั้บมอบหมาย 
 
 



14.1  เคร่ืองมอืและอปุกรณ์  

       

14.2  ข้อควรระวงั 
   14.2.1  ก่อนจ่ายไฟให้กบัไมโครคอนโทรลเลอร์ ตรวจสอบต าแหน่งขาให้ถูกตอ้ง โดยเฉพาะ 
ขา 1, 11, 12, 13 และ 14 ซ่ึงจะท าใหไ้มโครคอนโทรลเลอร์เสียหายได ้
   14.2.2  การต่อแอลซีดีโมดูล ตวัเก็บประจุชนิดอิเล็กโทรไลตแ์ละขั้วแอลอีดี ใหถู้กตอ้ง 
   14.2.3  การต่อขั้วตวัรับรู้กระแส ACS754SCB-050-PSF ขั้วตวัเช่ือมต่อทางแสง MOC - 
3061 ขั้วโซลิดสเตทรีเลยเ์บอร์ Q8040k7 
   14.2.4  การต่อไฟสลบั ระบบ 3 เฟส แรงดนั 380 โวลต ์เขา้กบัอุปกรณ์ 
 

14.3  ข้อเสนอแนะ 

  14.1.1 คอมพิวเตอร์ติดตั้งโปรแกรมซีซีเอสซีฯ, โปรเตอุสและไมโครโปร 1 ชุด 
  14.1.2 ชุดบนัทึกขอ้มูล  1 ชุด 
  14.1.3 แผงโปรโตบอร์ด 1 แผง 
  14.1.4 สายไฟส าหรับต่อวงจรขนาดเส้นผา่ศูนยก์ลาง 5 มิลลิเมตร 20 เส้น 
  14.1.5 ไมโครคอนโทรลเลอร์ PIC16F877A 1 ตวั 
  14.1.6 แหล่งจ่ายแรงดนัไฟฟ้าคงท่ี  5 โวลต ์ 1 ชุด 
  14.1.7 ตวัตา้นทาน ขนาด ¼ W ± 5% ค่าความตา้นทาน 10 กิโลโอห์ม 1 ตวั 
  14.1.8 ตวัตา้นทาน ขนาด ¼ W ± 5% ค่าความตา้นทาน 330โอห์ม 1 ตวั 
  14.1.9 ตวัตา้นทาน ขนาด ¼ W ± 5% ค่าความตา้นทาน 10 กิโลโอห์ม 1 ตวั 
  14.1.10 ตวัเก็บประจุชนิดเซรามิก ค่า 22 ปิกโกฟารัด 50 โวลต ์ 2 ตวั 
  14.1.11 ตวัเก็บประจุชนิดเซรามิก ค่า 0.1 ไมโครฟารัด 50 โวลต ์ 4 ตวั 
  14.1.12 คริสตอล ค่า 20 เมกกะเฮิรตซ์ 1 ตวั 
  14.1.13 แอลซีดีโมดูลขนาด 16×2 บรรทดั 1 ตวั 
  14.1.14 ตวัตา้นทานปรับค่าได ้(VR) ค่าความตา้นทาน 10 กิโลโอห์ม 2 ตวั 
  14.1.15 อุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสงเบอร์ MOC3061       3 ตวั 
  14.1.16 โซลิดสเตทรีเลยเ์บอร์ Q8040k7 3 ตวั 
  14.1.17 ตวัรับรู้กระแส เบอร์ ACS754SCB-050-PSF 2 ตวั 
  14.1.18 ฟิวส์ก าลงัขนาด 16 แอมแปร์ 3 ตวั 
  14.1.19 มอเตอร์แบบอินดกัชัน่ 3 เฟส 380 โวลต ์พิกดั  5 แรงมา้ 1 ตวั 



      14.3.1 ใหน้กัศึกษาปฏิบติัตามล าดบัขั้นตอนการปฏิบติังานอยา่งเคร่งครัด 
      14.3.2  ตรวจสอบความพร้อมของอุปกรณ์ก่อนการใชง้านทุกคร้ัง   
 

14.4  ล าดับขั้นการทดลอง 
          14.4.1  ศึกษารายละเอียดวงจรสตาร์ตมอเตอร์ 3 เฟสแบบสตาร์ตตรง ตามรูปท่ี  14.1  
 

 
 

รูปที ่ 14.1  วงจรสตาร์ตมอเตอร์ 3 เฟสแบบสตาร์ตตรง 
 

       14.4.2  เขียนชุดค าสั่งภาษาซีควบคุมวงจรสตาร์ตมอเตอร์ 3 เฟสแบบสตาร์ตตรง  
                   14.4.2.1  เปิดโปรแกรมซีซีเอสซี คอมไพเลอร์ และเขียนชุดค าสั่งภาษาซี ดงัรูปท่ี 14.2 
แลว้บนัทึกช่ือไฟลเ์ป็น DirectStart.c 
            14.4.2.2  บนัทึกไฟล ์ DirectStart.c เป็นภาษาเคร่ือง(คอมไพล)์ จะไดไ้ฟล์  
DirectStart.hex 
                   14.4.2.3  บนัทึกผลการเขียนชุดค าสั่งภาษาซีควบคุมวงจรสตาร์ตมอเตอร์ 3 เฟสแบบ
สตาร์ตตรง ลงในตารางท่ี  14.1 
 



 
 

รูปที ่ 14.2  ชุดค าสั่งภาษาซีควบคุมวงจรสตาร์ตมอเตอร์ 3 เฟสแบบสตาร์ตตรง  
 

ความหมายชุดค าสั่ง  ดงัรูปท่ี  14.2 
    บรรทดัท่ี 1ใหต้วัประมวลผลก่อนไปอ่านขอ้มูลจากแฟ้ม 16F877A.h  ใชเ้รียกไฟล์
ไลบราร่ี 16F877.h  มาร่วมในการคอมไพล ์เพื่อใชรี้จิสเตอร์ของไมโครคอนโทรลเลอร์ PIC16F877A 
ได ้
    บรรทดัท่ี 2 ตั้งค่าให ้ADC อ่านค่าออกมาเป็นตวัเลขขนาด 10 bit    
    บรรทดัท่ี 3 ประกาศค่าคงท่ีสัญลกัษณ์ TxD คือขา 6 พอร์ต RC 
    บรรทดัท่ี 4 ประกาศค่าคงท่ีสัญลกัษณ์ RxD คือขา 7 พอร์ต RC 



    บรรทดัท่ี 5 ประกาศค่าคงท่ีสัญลกัษณ์ CLOCK_SP มีความถ่ีเท่ากบั 20 เมกกะ
เฮิรตซ์ (MHz) 
    บรรทดัท่ี 6 ก าหนดโหมดสัญญาณนาฬิกา แบบ  High Speed Crystal/Resonator 
ท างานท่ีความถ่ีสัญญาณนาฬิกา  4 ถึง 20 เมกกะเฮิรตซ์ (MHz) 
    บรรทดัท่ี 7 ก าหนดใหใ้ชแ้หล่งสัญญาณเป็นชนิดความเร็วสูง, ไม่ป้องกนัการ
ท าซ ้ าชุดค าสั่งและไม่ใหใ้ชก้ารบนัทึกภาษาเคร่ืองดว้ยวธีิแรงดนัต ่า 
    บรรทดัท่ี 8 เรียกฟังกช์นั delay และก าหนดค่าสัญญาณนาฬิกาใหมี้ค่าความถ่ี 
เท่ากบัค่าคงท่ี CLOCK_SP 
                         บรรทดัท่ี 9 ใชก้ารส่ือสารแบบอนุกรมดว้ยปริมาณการรับและการส่งขอ้มูล 
(Bandwidth) ท่ี 9,600 บิตต่อวนิาที (bps) โดยใชข้าสัญญาณส่งเป็น TxD ขาสัญญาณรับเป็น RxD     
                               บรรทดัท่ี 10 เรียกไฟลไ์ลบรารีมาตรฐาน lcd.c มาร่วมในการคอมไพล ์เพื่อใช้
รีจิสเตอร์ของแอลซีดีได ้
    บรรทดัท่ี 11 ฟังกช์นัเมนไม่มีการรับค่าใดๆ 
    บรรทดัท่ี 12 เร่ิมตน้ฟังกช์นัเมน 
    บรรทดัท่ี 13 ประกาศตวัแปรชนิดเลขจ านวนเตม็ช่ือ i  ประกาศตวัแปรชนิดเลข
จ านวนจริง ช่ือ current1, current2 และ read_adc 
 บรรทดัท่ี 14  ก าหนดใหพ้อร์ต a ทั้งพอร์ตเป็นอินพุต  ก าหนดใหพ้อร์ต b ทั้งพอร์ต
เป็นเอาทพ์ุต 
 บรรทดัท่ี 15  เปิดใชง้านพอร์ต A0, A1 และ A3 เป็นอินพุตแอนะลอก ใชแ้รงดนั
อา้งอิงภายใน                                                                
 บรรทดัท่ี 16  ก าหนดให้โมดูล ADC ใชส้ัญญาณนาฬิกาภายใน (RC) เรียกใช้
ฟังกช์นั lcd_init ในไลบรารี lcd.c 
    บรรทดัท่ี 17 ใหมี้การวนรอบไม่รู้จบ และเร่ิมกลุ่มฟังกช์นัของ while 
    บรรทดัท่ี 18 ส่งสัญญาณ low ออกไปท่ีขา 1 พอร์ต B หน่วงเวลา 100 มิลลิวนิาที 
     บรรทดัท่ี 19 ถา้ค่าตวัแปร current1 ไม่เท่ากบัค่าตวัแปร current2 เร่ิมกลุ่มฟังกช์นั
ของ if 

    บรรทดัท่ี 20 จริง ส่งสัญญาณ high ออกไปท่ีขา 1 พอร์ต B ส่งสัญญาณ low 
ออกไปท่ีขา 1 พอร์ต B 
    บรรทดัท่ี 21  ส้ินสุดกลุ่มฟังกช์นัของ if 

    บรรทดัท่ี 22 ถา้สัญญาณอินพุตท่ีขา 4 พอร์ต A เท่ากบั 0 ส่งสัญญาณ high ออกไป
ท่ีขา 2 พอร์ต B 



    บรรทดัท่ี 23 ถา้สัญญาณอินพุตท่ีขา 5 พอร์ต A เท่ากบั 0 ส่งสัญญาณ low ออกไป
ท่ีขา 2 พอร์ต B 
    บรรทดัท่ี 24 ก าหนดค่า 0 ให้กบัตวัแปร current1 
     บรรทดัท่ี 25 ก าหนดใหมี้การวนรอบ หากตวัแปร i มีค่านอ้ยกวา่ 10 โดยตวัแปร i 
มีค่าเร่ิมตน้เป็น 1 และเม่ือวนรอบ 1 รอบใหค้่าตวัแปร i เพิ่มข้ึน 1 (วนรอบการท างาน 9 รอบ) เร่ิมกลุ่ม
ฟังกช์นัของ for 
    บรรทดัท่ี 26 ก าหนดขา RA0 ใหเ้ป็นขาแอนะลอก หน่วงเวลา 10 มิลลิวนิาที เพื่อ
รอให้โมดูล ADC พร้อมท่ีจะอ่าน 

     บรรทดัท่ี 27 อ่านค่า Analog ออกมาเก็บไวใ้นตวัแปร current1 เล่ือนเคอร์เซอร์บน
จอ lcd ไปท่ีต าแหน่งท่ี 1 บรรทดัท่ี 1 
    บรรทดัท่ี 28 แสดงขอ้ความ Current1: แลว้ต่อดว้ยค่าของตวัแปร current1 ใน
รูปแบบแสดงตวัเลขจ านวนเตม็ 1 ต าแหน่ง และเลขทศนิยม 1 ต าแหน่ง แลว้ต่อดว้ยตวัอกัษร A แลว้
ข้ึนบรรทดัใหม่ 
    บรรทดัท่ี 29 ส้ินสุดกลุ่มฟังกช์นัของ for 
    บรรทดัท่ี 30 ก าหนดค่า 0 ใหก้บัตวัแปร current2 
    บรรทดัท่ี 31 ก าหนดใหมี้การวนรอบ หากตวัแปร i มีค่านอ้ยกวา่ 10 โดยตวัแปร i 
มีค่าเร่ิมตน้เป็น 1 และเม่ือวนรอบ 1 รอบใหค้่าตวัแปร i เพิ่มข้ึน 1 (วนรอบการท างาน 9 รอบ) 

 เร่ิมกลุ่มฟังกช์นัของ for 
    บรรทดัท่ี 32 ก าหนดขา RA1 ใหเ้ป็นขาแอนะลอก หน่วงเวลา 10 มิลลิวนิาที เพื่อ
รอให้โมดูล ADC พร้อมท่ีจะอ่าน 
    บรรทดัท่ี 33 อ่านค่า Analog ออกมาเก็บไวใ้นตวัแปร current2 เล่ือนเคอร์เซอร์บน
จอ lcd ไปท่ีต าแหน่งท่ี 1 บรรทดัท่ี 2 
    บรรทดัท่ี 34 แสดงขอ้ความ Current2: แลว้ต่อดว้ยค่าของตวัแปร current2 ใน
รูปแบบแสดงตวัเลขจ านวนเตม็ 1 ต าแหน่ง และเลขทศนิยม 1 ต าแหน่ง แลว้ต่อดว้ยตวัอกัษร A แลว้
ข้ึนบรรทดัใหม่ 
    บรรทดัท่ี 35 ส้ินสุดกลุ่มฟังกช์นัยอ่ยของ for 
    บรรทดัท่ี 36 ส้ินสุดกลุ่มฟังกช์นัยอ่ยของ while 

    บรรทดัท่ี 37 ส้ินสุดกลุ่มฟังกช์นัเมน 
 
 
 



         ตารางที ่ 14.1  ผลการทดลองการเขียนชุดค าสั่งวงจรสตาร์ตมอเตอร์ 3 เฟสแบบสตาร์ตตรง 

การทดลอง  ผลการทดลอง (ให้ท าเคร่ืองหมาย ✓ช่องที่ปฏิบัติ) 

การเขียนชุดค าสั่งวงจรสตาร์ต 
มอเตอร์ 3 เฟสแบบสตาร์ตตรง 
 

 
 

 ได ้    ไม่ได ้ 
ท่ีไม่ไดเ้พราะเหตุใด……………………….…………….. 
…………………………………………………………... 
มีวธีิแกไ้ขอยา่งไร…………………………..……………. 
……………………………………………………………                                  

         
        14.4.3  ทดลองการท างานของวงจรดว้ยโปรแกรมโปรเตอุส   
             14.4.3.1  เปิดโปรแกรมโปรเตอุส วางอุปกรณ์การทดลองประกอบด้วย PIC16F877A, 
LCD, POT_LIN, POWER และ GROUND ต่อวงจรดงัภาพท่ี 14.3 
 

 
 

รูปที ่ 14.3  วงจรสตาร์ตมอเตอร์ 3 เฟสแบบสตาร์ตตรงดว้ยโปรแกรมโปรเตอุส   
 
             14.4.3.2  แกไ้ขคุณสมบติัของตวัอุปกรณ์ทุกตวั ใหมี้ค่าตรงตามวงจรท่ี 14.3 
             14.4.3.3  บนัทึกภาษาเคร่ือง  DirectStart.hex ลงหน่วยความจ าของไมโครคอน - 
โทรลเลอร์ 
             14.4.3.4  สมมุติให้ RV1 ท าหน้าเปรียบเสมือนขดลวดเฟส A และ ปรับกระแสเฟส A 
โดยการปรับท่ี RV1 ใหมี้ค่าเท่ากบั 13.49 แอมแปร์ 



             14.4.3.5  สมมุติให ้RV2 ท าหนา้เปรียบเสมือนขดลวดเฟส C ปรับกระแสเฟส C โดยการ
ปรับท่ี RV2 ใหมี้ค่าเท่ากบั 13.49 แอมแปร์ 
             14.4.3.6  กดสวิตช์ S2 สังเกตการท างานของแอลอีดี ซ่ึงใชแ้สดงสถานะการท างานแทน
มอเตอร์บนัทึกการแสดงผลของแอลอีดี ลงในตารางท่ี 14.1 
 
ตารางที ่14.1 ผลการทดลองการท างานของวงจรดว้ยโปรแกรมโปรเตอุส 

กระแสเฟส A กระแสเฟส C การแสดงผลของแอลอดีี 1 การแสดงผลของแอลอดีี 2 

13.49  A 13.49  A  สวา่ง       ดบั  สวา่ง       ดบั 
15  A 13.49  A  สวา่ง       ดบั  สวา่ง       ดบั 

 

   
                   14.4.3.7  ปรับกระแสเฟส A โดยการปรับท่ี RV1 ใหมี้ค่าเท่ากบั 15 แอมแปร์ แลว้บนัทึก
การ แสดงผลของแอลอีดี ลงในตารางท่ี  14.1 
           14.4.3.8  ปรับกระแสเฟส C โดยการปรับท่ี RV2 ใหมี้ค่าเท่ากบักระแสเฟส A 
           14.4.3.9  กดสวติช์ S2 อีกคร้ัง บนัทึกการแสดงผลของแอลอีดี ลงในตารางท่ี  14.1 
           14.4.3.10  กดสวติช์ S1 บนัทึกผลการทดลอง 

       14.4.4  ต่อวงจรอุปกรณ์จริงบนโปรโตบอร์ด  
            14.4.4.1  วางไมโครคอนโทรลเลอร์ PIC16F877A บนซ็อกเก็ต แลว้บนัทึกขอ้มูล
ภาษาเคร่ือง DirectStart.hex ลงหน่วยความจ าของไมโครคอนโทรลเลอร์ดว้ยโปรแกรมไมโครโปร 
            14.4.4.2  น าอุปกรณ์และไมโครคอนโทรลเลอร์ประกอบวงจรบนโปรโตบอร์ด 
ตรวจสอบความถูกตอ้ง และทดลองจ่ายไฟใหก้บัวงจร  
                   14.4.4.3  ทดลองการท างานของวงจรท่ีประกอบบนโปรโตบอร์ด แลว้บนัทึกผลการ
ทดลองลงในตารางท่ี 14.3 
 

ตารางที ่ 14.3  ผลการทดลองการท างานของวงจรท่ีประกอบบนโปรโตบอร์ด 

ทดสอบจ่ายกระแส 
ให้กบัมอเตอร์ในสภาวะทีต่่างกนั 

กระแสทีอ่่านจากแอลซีดีโมดูล 
การแสดงผลของแอลอดีี 2 

(สีเขียว) 

มอเตอร์ท างานในสภาวะปกติ 
เฟส A  =         A  

 สวา่ง       ดบั 
เฟส C  =         A 

มอเตอร์ท างานในสภาวะล็อก 
โรเตอร์ 

เฟส A  =         A 
 สวา่ง       ดบั 

เฟส C  =         A 
 



14.5  ค าถามท้ายการทดลอง 
        14.5.1  จากรูปท่ี 14.3  ถา้กระแสเฟส A และ เฟส C มีค่าเท่ากนั และ ไม่เท่ากนัจะมีผลอยา่งไร
กบัวงจร 
       
       
       
       
       

 
14.6  สรุปผลการทดลอง 
       
       
       
       
       
       
       
       
       
       
       
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 
 

แบบประเมนิผลแบบประเมนิผลใบงานที่ใบงานที่  1144  หน่วยที ่ 8 

ช่ือวชิา ไมโครคอนโทรลเลอร์ รหัสวชิา 30104-2104                                    สอนคร้ังที ่ 17 
ช่ือหน่วย  การประยกุตใ์ชไ้มโครคอนโทรลเลอร์ฯ    จ านวนช่ัวโมงรวม  20  ช่ัวโมง 

ช่ืองาน  การเขียนชุดค าสัง่ควบคุมการสตาร์ตมอเตอร์ 3 เฟสแบบสตาร์ตตรง จ านวนช่ัวโมงสอน  3  ช่ัวโมง 
ช่ือ-สกุล………………….……………….เลขท่ี…………ชั้น…………….กลุ่ม……… 

วนัท่ี ....... เดือน......................พ.ศ. .............. 
ท่ี รายการประเมนิ คะแนน 

เตม็ 
รายละเอียด 
ท่ีพิจารณา 

คะแนนท่ี
ได ้

หมาย 
เหต ุ

1. ขั้นก่อนการทดลอง 3    
 1.1 เตรียมใบงานการทดลอง 1 ศึกษาใบงานก่อน  ตรวจ 
 1.2 เตรียมเคร่ืองมือและอุปกรณ์ 1 ครบถว้นตามใบงาน  ตรวจ 
 1.3 ตรวจเช็คเคร่ืองมือและอุปกรณ์ 1 ใชง้านไดค้รบถว้น  ตรวจ 

2.  ขั้นการทดลอง 22    
2.1 การเขียนชุดค าสัง่ควบคุมการสตาร์ตฯ 5 ความถูกตอ้ง  ตรวจ 
2.2 การทดสอบการท างานดว้ยโปรแกรมฯ 5 ความถูกตอ้ง  ตรวจ 
2.3 การต่อวงจรการควบคุมการสตาร์ตฯ 6 ความถูกตอ้ง  ตรวจ 
2.4 การบนัทึกผลการทดลอง 2 ความถูกตอ้ง  ตรวจ 
 2.5 การตอบค าถามทา้ยการทดลอง 2 ความถูกตอ้ง  ตรวจ 
2.6 การสรุปผลการทดลอง 2 ความถูกตอ้ง  ตรวจ 

3. ขั้นหลงัการทดลอง 2    

 3.1 จดัเก็บเคร่ืองมือและอุปกรณ์ 1 จดัเก็บเป็นระเบียบ  สงัเกต 
 3.2 ความสะอาดบริเวณพ้ืนท่ีการทดลอง 1 ความสะอาด   สงัเกต 

4. คุณภาพของงาน 3    
 4.1 ผลงานสะอาดเรียบร้อย 1 ความสะอาดเรียบร้อย  ตรวจ 
 4.2 ความถูกตอ้งของผลการทดลอง 1 ถูกตอ้ง  ตรวจ 
 4.3 การส่งใบงานการทดลอง 1 ตรงตามเวลา  ตรวจ 

คะแนนเตม็ 30 รวมคะแนนทีไ่ด้   
ข้อคิดเห็น/ข้อเสนอแนะ 
............................................................................................................................................................. 

 
 ลงช่ือ.........................................................(ผูป้ระเมิน) 

(นายธีรวฒัน์  ต๊ิบอา้ย) 
 

 



 
 

แบบประเมินผลพฤติกรรม ด้านคุณธรรมจริยธรรมฯ หน่วยที ่ 8 

ช่ือวชิา ไมโครคอนโทรลเลอร์ รหัสวชิา 30104-2104                                    สอนคร้ังที ่ 17 
ช่ือหน่วย  การประยกุตใ์ชไ้มโครคอนโทรลเลอร์ฯ    จ านวนช่ัวโมงรวม  20  ช่ัวโมง 

ช่ืองาน  การเขียนชุดค าสัง่ควบคุมการสตาร์ตมอเตอร์ 3 เฟสแบบสตาร์ตตรง จ านวนช่ัวโมงสอน  3  ช่ัวโมง 
ช่ือ-สกลุ………………….……………….เลขท่ี…………ชั้น…………….กลุ่ม……… 

วนัท่ี ....... เดือน......................พ.ศ. .............. 

ค าช้ีแจง  ใหค้รูสังเกตพฤติกรรมนกัศึกษา  แลว้ท าเคร่ืองหมาย ✓ ในช่องการแสดงพฤติกรรม 

ท่ี รายการประเมิน พฤติกรรมท่ีสังเกต 

การแสดงพฤติกรรม 

สม
 ่าเส

มอ
 

บา
งค
รั้ง

 

ไม
่ แส

ดง
 

1 ความซ่ือสตัยสุ์จริตในการท างาน ไม่คดัลอกผลการปฏิบติังานคนอ่ืน 1 0.5 0 
2 ความสามคัคีในการท างาน ใหค้วามร่วมมือในการท างาน 1 0.5 0 
3 ระเบียบวนิยัในการท างาน ทรงผมและการแตง่กาย 1 0.5 0 
4 ความรับผิดชอบในการท างาน ปฏิบติังานตามท่ีไดรั้บมอบหมาย 1 0.5 0 
5 ความเช่ือมัน่ในตนเอง กลา้แสดงความคิดเห็น 1 0.5 0 
6 การดูแล บ ารุงรักษาวสัดุ อุปกรณ์ เก็บ ท าความสะอาด วสัดุ อุปกรณ์ 1 0.5 0 
7 ความสนใจใฝ่รู้ สนใจ กระตือรือร้นในการท างาน 1 0.5 0 
8 ความรอบคอบในการท างาน ปฏิบติังานดว้ยระมดัระวงั มีความ

ปลอดภยั 
1 0.5 0 

9 ความคิดริเร่ิม สร้างสรรคใ์นการ
ท างาน  

ปรับปรุงการปฏิบติังานใหดี้ข้ึน 
0.5 0.25 0 

10 ความตรงต่อเวลาในการท างาน เขา้เรียน และส่งงานตรงเวลา 1 0.5 0 
11 ความสุขในการท างาน ปฏิบติังานดว้ยความเตม็ใจ ยิม้แยม้

แจ่มใส 
0.5 0.25 0 

รวมคะแนน    

รวมคะแนนท่ีไดท้ั้งหมด 
 
 

ข้อคิดเห็น/ข้อเสนอแนะ 
............................................................................................................................................................. 

ลงช่ือ.........................................................(ผูป้ระเมิน) 
(นายธีรวฒัน์  ต๊ิบอา้ย) 

 



     แบบทดสอบหลงัเรียนแบบทดสอบหลงัเรียน   หน่วยที ่8 

ช่ือวชิา  ไมโครคอนโทรลเลอร์  รหัสวชิา 3104-2011 สอนคร้ังที ่ 18 
ช่ือหน่วย  การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร์ฯ จ านวนช่ัวโมงรวม  20  ช่ัวโมง 

ช่ือเร่ือง  การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร์ในงานควบคุมทางไฟฟ้า จ านวนช่ัวโมงสอน  2  ช่ัวโมง 
  
จุดประสงค์   เพื่อประเมินความกา้วหนา้ในการเรียนของนกัศึกษา  เร่ือง  การประยกุตใ์ชง้าน 
                      ไมโครคอนโทรลเลอร์ในงานควบคุมทางไฟฟ้า 
ค าส่ัง  1.  จงอ่านค าถามต่อไปน้ีแลว้ท าเคร่ืองหมายกากบาท (×)  ขอ้ท่ีถูกท่ีสุดในกระดาษค าตอบ 
           2.  แบบทดสอบมีจ านวน 20 ขอ้ ขอ้ละ 1 คะแนน ใชเ้วลา 20 นาที 
 

1. ส่วนท่ีรับรู้ปฏิกิริยาการเปล่ียนแปลงของอุปกรณ์ไฟฟ้าท่ีตอ้งการควบคุม เรียกวา่อะไร 
ก. อุปกรณ์ก าเนิดสัญญาณอินพุต 
ข. สวติช์ควบคุมดา้นเอาตพ์ุต 
ค. หน่วยประมวลผลกลาง 
ง. ชุดค าสั่งควบคุม 

              จ. หน่วยความจ า 
2. ขอ้ใด ไม่ใช่ ส่วนส าคญัของการประยกุตใ์ชไ้มโครคอนโทรลเลอร์ในงานควบคุมทางไฟฟ้า 

ก. ชุดค าสั่งควบคุม 
ข. หน่วยความจ าถาวร 
ค. หน่วยประมวลผลกลาง 
ง. สวติช์ควบคุมดา้นเอาตพ์ุต 

              จ. อุปกรณ์ก าเนิดสัญญาณอินพุต 
3.  ขอ้ใดคือคุณลกัษณะทางไฟฟ้าของภาระชนิดความตา้นทาน 
              ก. ทิศทางของกระแส (iR) และแรงดนัไฟฟ้าตกคร่อม (vR) แตกต่างกนั 

ข. ทิศทางของกระแส (iR) ลา้หลงัแรงดนัไฟฟ้าตกคร่อม (vR) เป็นมุม 60 องศา 
ค. ทิศทางของกระแส (iR) ลา้หลงัแรงดนัไฟฟ้าตกคร่อม (vR) เป็นมุม 90 องศา 
ง. ทิศทางของกระแส (iR) น าหนา้แรงดนัไฟฟ้าตกคร่อม (vR) เป็นมุม 180 องศา 

              จ. ทิศทางของกระแส (iR) และแรงดนัไฟฟ้าตกคร่อม (vR) ไปในทิศทางเดียวกนั 
4.  วธีิการขอ้ใดช่วยป้องกนัการกระโดดของประจุไฟฟ้าโดยใชรี้เลย ์
              ก. ใชว้าริสเตอร์และตวัเก็บประจุแบบมีขั้วต่ออนุกรมกบัหนา้สัมผสัเมนของรีเลย ์

ข. ใชว้าริสเตอร์และตวัเก็บประจุแบบไม่มีขั้วต่ออนุกรมกบัหนา้สัมผสัของรีเลย ์



ค. ใชว้าริสเตอร์และตวัเก็บประจุแบบไม่มีขั้วต่อขนานกบัหนา้สัมผสัของรีเลย ์
ง. ใชว้าริสเตอร์และตวัเก็บประจุแบบมีขั้วต่อขนานกบัหนา้สัมผสัของรีเลย ์

              จ. ใชต้วัเก็บประจุแบบมีขั้ว ต่อขนานกบัหนา้สัมผสัของรีเลย ์
5.  ขอ้ดีของการเช่ือมต่อสัญญาณควบคุมโดยใชรี้เลยคื์อขอ้ใด 
              ก. ไม่มีคล่ืนความถ่ีไปรบกวนการท างานของอุปกรณ์อ่ืน 

ข. ไม่ท าใหเ้กิดประกายไฟระหวา่งหนา้สัมผสั 
ค. เหมาะกบังานตดัต่อความเร็วสูง 
ง. ราคาถูก อุปกรณ์หาซ้ือไดง่้าย 

              จ. ไม่มีหนา้สัมผสั ช ารุดไดย้าก 
6.  ตวัเช่ือมต่อทางแสงเบอร์ MOC3062 มีค่ากระแส IFT เท่าไร 
              ก. 3 มิลลิแอมแปร์  

ข. 5 มิลลิแอมแปร์ 
ค. 10 มิลลิแอมแปร์ 
ง. 15 มิลลิแอมแปร์ 

              จ. 20 มิลลิแอมแปร์ 
7.  ขอ้ใด ไม่ใช่ ขอ้ดีของการใชโ้ซลิดสเตทรีเลยก์บัภาระไฟสลบั  
              ก. ไม่มีคล่ืนความถ่ีไปรบกวนการท างานของอุปกรณ์อ่ืน 

ข. ใชค้วบคุมภาระทางไฟสลบัไดทุ้กชนิด     
ค. เหมาะกบังานตดัต่อความเร็วสูง 

              ง.  ตอ้งมีวงจรสนบัเบอร์ 
              จ. ไม่มีหนา้สัมผสั   
8.  การเช่ือมต่อสัญญาณควบคุมดว้ยอุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสงมีความปลอดภยัสูงเพราะเหตุใด 
              ก. ไม่มีหนา้สัมผสั  

ข. ตดัต่อวงจรดว้ยความเร็วสูง 
ค. ไม่ท าใหเ้กิดประกายไฟระหวา่งหนา้สัมผสั 
ง. ไม่มีคล่ืนความถ่ีไปรบกวนการท างานของอุปกรณ์อ่ืน 

              จ. สัญญาณควบคุมถูกตดัออกจากระบบไฟฟ้าก าลงัของภาระ 
9. เม่ือใชต้วัเช่ือมต่อทางแสงเบอร์ MOC3061 และโซลิดสเตทรีเลยเ์บอร์ Q8040K7 จ่ายกระแสได้
สูงสุด IT(RMS) เท่ากบั 39 แอมแปร์ กระแส IFT = 16  มิลลิแอมแปร์ กระแสกระตุน้เกต  IGT  เท่ากบั 49 
มิลลิแอมแปร์ ควบคุมมอเตอร์ไฟฟ้า 3 เฟส 380 โวลต ์3 แรงมา้ กินกระแส 5.8 แอมแปร์ ค านวณหาค่า 



RX และ RY ไดค้่าเท่าไร 
              ก. RX =  333 โอห์ม และ RY =  537  โอห์ม 
              ข. RX =  343 โอห์ม และ RY =  547  โอห์ม 

ค. RX =  355 โอห์ม และ RY =  581  โอห์ม 
ง. RX =  367 โอห์ม และ RY =  659  โอห์ม 

              จ. RX =  375 โอห์ม และ RY =  669  โอห์ม 
10. จากโจทยข์อ้ท่ี 9 จะใช ้RX และ RY ค่ามาตรฐานเท่าไร 
              ก. RX =  345 โอห์ม และ RY =  579 โอห์ม 
              ข. RX =  349 โอห์ม และ RY =  580 โอห์ม 

ค. RX =  350 โอห์ม และ RY =  585 โอห์ม 
ง. RX =  369 โอห์ม และ RY =  658 โอห์ม 

              จ. RX =  370 โอห์ม และ RY =  660 โอห์ม 
11. ขอ้ใดกล่าวถึงการท างานของชุดควบคุมการรดน ้าตน้ไมอ้ตัโนมติัไดถู้กตอ้ง 
              ก. ถา้ความตา้นทานดินมีค่าสูงกวา่ 5 โอห์ม มอเตอร์ป๊ัมน ้าท างาน 
              ข. ถา้ความตา้นทานดินมีค่าต ่ากวา่ 5 โอห์ม มอเตอร์ป๊ัมน ้าไม่ท างาน 

ค. ขา RA0 ท าหนา้ท่ีรับค่าสัญญาณแอนะล็อกจากตวัตรวจจบัความตา้นทานดิน 
ง. ดินมีความช้ืนสูง หน่วยประมวลผลกลางจะส่งสัญญาณตรรกะ “0” ใหก้บัขา RB8 

              จ. ขอ้มูลจากการประมวลผลของหน่วยประมวลผลกลาง ส่งไปแสดงท่ีจอแสดงผลแอลซีดี 
  12. การท างานของชุดควบคุมอุณหภูมิอตัโนมติัขอ้ใดกล่าวไดถู้กตอ้ง 
              ก. ถา้ขอ้มูลอุณหภูมิมีค่าสูงกวา่ 50 ๐C อุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสงและโซลิดสเตทรีเลยส์ามารถ 
                    ท  างานต่อวงจรภาคจ่ายไฟสลบั 220 โวลต ์ใหก้บัขดลวดท าความร้อน 

ข. หน่วยประมวลผลกลางจะท าการเปรียบเทียบขอ้มูลจากไอซี DS18B20 ท่ีรับเขา้มากบั  
                  ค่าท่ีก าหนดไวใ้นชุดค าสั่ง 

ค. ถา้ขอ้มูลอุณหภูมิมีค่าสูงกวา่ 50 ๐C หน่วยประมวลผลกลางส่งสัญญาณตรรกะ “1” ใหก้บั 
                  ขา RB0 

ง. ถา้ขอ้มูลอุณหภูมิมีค่าต ่ากวา่ 50 ๐C หน่วยประมวลผลกลางส่งสัญญาณตรรกะ “0” ใหก้บั 
                    ขา RB0 
              จ. ขา RA0 ท าหนา้ท่ีรับค่าอุณหภูมิ จากหน่วยความจ าชัว่คราวของไอซี DS18B20 
13. ขอ้ใด ไม่ใช่ การประยกุตใ์ชง้านโดยการควบคุมอุณหภูมิอตัโนมติั 
              ก. ตูฟั้กไข ่
              ข. ตูอ้บเส้ือผา้ 



ค. สวติช์อุณหภูมิ 
              ง. เคร่ืองท าน ้าอุ่น 
              จ. ตูอ้บผลิตภณัฑท์างการเกษตร 
14. การควบคุมอุณหภูมิอตัโนมติัของตูอ้บเส้ือผา้ลกัษณะใดเป็นการควบคุมแบบไม่ต่อเน่ือง 
              ก. ถา้อุณหภูมิต ่ากวา่ค่าท่ีตั้งไวส้วติช์จะตดัและต่อแหล่งจ่ายไฟฟ้า 
              ข. ถา้อุณหภูมิสูงกวา่ค่าท่ีตั้งไวส้วติช์จะตดัและต่อแหล่งจ่ายไฟฟ้า 

ค. ถา้อุณหภูมิต ่ากวา่ค่าท่ีตั้งไวส้วติช์จะตดัแหล่งจ่ายไฟฟ้า 
              ง. ถา้อุณหภูมิสูงกวา่ค่าท่ีตั้งไวส้วติช์จะต่อแหล่งจ่ายไฟฟ้า 
              จ. ถา้อุณหภูมิต ่ากวา่ค่าท่ีตั้งไวส้วติช์จะต่อแหล่งจ่ายไฟฟ้า 
15. ค าสั่งบรรทดัใดในรูปท่ี  8.21  ท่ีท  าให้โซลิดสเตทรีเลยต่์อวงจรภาคจ่ายไฟใหก้บัขดลวดท าความ
ร้อน 
              ก. บรรทดัท่ี  30  และ  31 
              ข. บรรทดัท่ี  31  และ  32 

ค. บรรทดัท่ี  34  และ  35 
ง. บรรทดัท่ี  36  และ  37 
จ. บรรทดัท่ี  40  และ  41 

16. ไอซี DS18B20 ท าหนา้ท่ีใดในวงจรชุดควบคุมตูฟั้กไข่ 
              ก. ตวัรับรู้แรงดนั 

ข. ตวัรับรู้กระแส 
ค. เบรกเกอร์ 
ง. รีเลย ์

                จ. ฟิวส์ 
17. วงจรการสตาร์ตมอเตอร์ 3 เฟส 380 โวลต ์แบบสตาร์ตตรงดว้ยโซลิดสเตทรีเลยใ์ชอุ้ปกรณ์ใดแทน
อุปกรณ์ป้องกนัภาระเกิน 
              ก. ตวัรับรู้กระแส 

ข. ตวัรับรู้แรงดนั 
ค. เบรกเกอร์ 

              ง. รีเลย ์
              จ. ฟิวส์ 
 



18. ถา้เขียนชุดค าสั่งควบคุม ดงัรูปท่ี 8.25  กรณีกระแสไฟฟ้าท่ีเฟส A และ เฟส C เท่ากนัจะมีผล
อยา่งไรกบัวงจรการสตาร์ตมอเตอร์ 3 เฟส 380 โวลต ์
                ก. อุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสงและโซลิดสเตทรีเลยไ์ม่สามารถท างานได ้
                ข. อุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสงและโซลิดสเตทรีเลยไ์ม่ต่อวงจรภาคจ่ายไฟสลบั 380 โวลต ์ 
                     ใหก้บัมอเตอร์ไม่ท างาน 

  ค. อุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสงและโซลิดสเตทรีเลยไ์ม่ต่อวงจรภาคจ่ายไฟสลบั 380 โวลต ์ 
                    หลอดแอลอีดี สีเขียวสวา่ง         

  ง. อุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสงและโซลิดสเตทรีเลยต่์อวงจรภาคจ่ายไฟสลบั 380 โวลต ์ 
                    ใหก้บัมอเตอร์เร่ิมตน้ท างาน       
                จ. อุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสงและโซลิดสเตทรีเลยไ์ม่ต่อวงจรภาคจ่ายไฟสลบั 380 โวลต ์ 
                    หลอดแอลอีดี สีแดงสวา่ง         
19. จากโจทยข์อ้ท่ี 18  ถา้กรณีกระแสไฟฟ้าท่ี เฟส A มีค่า 79.89 แอมแปร์ และ เฟส C มีค่า 71.06 
แอมแปร์ จะมีผลอยา่งไรกบัวงจรการสตาร์ตมอเตอร์ 3 เฟส 380 โวลต ์
                ก. อุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสงและโซลิดสเตทรีเลยส์ามารถท างานได ้

  ข. อุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสงและโซลิดสเตทรีเลยต่์อวงจรภาคจ่ายไฟสลบั 380 โวลต ์ 
                    ใหก้บัมอเตอร์เร่ิมตน้ท างาน 

  ค. อุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสงและโซลิดสเตทรีเลยต่์อวงจรภาคจ่ายไฟสลบั 380 โวลต ์ 
                   หลอดแอลอีดีสีเขียวสวา่ง     
     ง. อุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสงและโซลิดสเตทรีเลยต่์อวงจรภาคจ่ายไฟสลบั 380 โวลต ์ 
                   หลอดแอลอีดีสีแดงสวา่ง                
                จ. อุปกรณ์เช่ือมต่อทางแสงและโซลิดสเตทรีเลยไ์ม่ต่อวงจรภาคจ่ายไฟสลบั 380 โวลต ์ 
                    ใหก้บัมอเตอร์ไม่ท างาน 
20. จากโจทยข์อ้ท่ี 19 การแสดงสถานะของหลอดแอลอีดีและเป็นอยา่งไร 
              ก. หลอดแอลอีดีสีแดงสวา่ง (D1) หลอดแอลอีดีสีเขียวหร่ี (D2)              

ข. หลอดแอลอีดีสีแดงหร่ี (D1) หลอดแอลอีดีสีเขียวสวา่ง (D2) 
ค. หลอดแอลอีดีสีแดงสวา่ง (D1) หลอดแอลอีดีสีเขียวดบั (D2) 

             ง. หลอดแอลอีดีสีแดงดบั (D1) หลอดแอลอีดีสีเขียวสวา่ง (D2) 
             จ. หลอดแอลอีดีสีแดงดบั (D1) หลอดแอลอีดีสีเขียวดบั (D2) 

 
 
 



     แบบแบบเฉลยเฉลยทดสอบหลงัเรียนทดสอบหลงัเรียน  หน่วยที ่8 

ช่ือวชิา  ไมโครคอนโทรลเลอร์  รหัสวชิา 3104-2011 สอนคร้ังที ่ 18 
ช่ือหน่วย  การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร์ฯ จ านวนช่ัวโมงรวม  20  ช่ัวโมง 

ช่ือเร่ือง  การประยกุตใ์ชง้านไมโครคอนโทรลเลอร์ในงานควบคุมทางไฟฟ้า จ านวนช่ัวโมงสอน  2  ช่ัวโมง 
 

ข้อที่ ก่อนเรียน หลงัเรียน 

1 ข ก 
2 ก ข 
3 จ จ 
4 ง ค 
5 ค ง 
6 จ ค 
7 ค ง 
8 ง จ 
9 ข ก 

10 ก ข 
11 ค ง 
12 ข ข 
13 ง ค 
14 จ จ 
15 ก ก 
16 ก ข 
17 ข ก 
18 ค ง 
19 จ จ 
20 ง ค 

 
 
 
 



 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 
 
 

ภาคผนวก  ก.  
ส่ือสไลดโ์ปรแกรมคอมพิวเตอร์ส าเร็จรูปเพาเวอร์พอยต ์

หน่วยท่ี  8  การประยกุตใ์ชไ้มโครคอนโทรลเลอร์ในงานควบคุมทางไฟฟ้า 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

 



 

 

 



 


