
กล่องสมองกล
การใช้งาน 



ไมโครคอนโทรลเลอร์ที่มีใช้งานทั่ว ๆ ไป

ไมโครโปรเซสเซอร์

ไมโครคอนโทรลเลอร์ PIC

ไมโครคอนโทรลเลอร์ MCS-51

ไมโครคอนโทรลเลอร์ BASIC Stamp ไมโครคอนโทรลเลอร์ AVR

สู่โลกไมโครคอนโทรลเลอร์



สู่โลกไมโครคอนโทรลเลอร์

ไมโครคอนโทรลเลอร์อยู่รอบๆ ตัวเรา



หลักการของระบบควบคุม

อินพุต เอาต์พุตประมวลผล



ตัวอย่างระบบควบคุมอย่างง่ายๆ

ตัวอย่างการใช้งานไมโครคอนโทรลเลอร์ในเคร่ืองปรับอากาศ

ตรวจสอบการเปิด

จากรีโมตหรือสวิตช์

ระบบควบคมุของเคร่ืองปรบัอากาศ

สัง่ใหค้อมเพรสเซอรท์  างาน

ตรวจสอบอุณหภูมิจาก

เซนเซอร ์กบัค่าท่ีตัง้ไว้

สัง่ใหค้อมเพรสเซอรห์ยุดท างาน

มากกว่า

ค่าท่ีตัง้ไว้

นอ้ยกว่า

ค่าท่ีตัง้ไว้

+V

220V

Compressor

Microcontroller

A/D in

Digital In

Data In

Digital Out



ชุดเรียนรู้การทดลองวทิยาศาสตร์กับกล่องสมองกล

กว่าจะมาเป็น



บอร์ดควบคุมหลักกว่าจะมาเป็น



 Sensor ในชุด SCI-BOXกว่าจะมาเป็น



อุปกรณ์ย่อยส าหรับการทดลองกว่าจะมาเป็น



กว่าจะมาเป็น

Basic Stamp Editor

Debug Terminal

Dual Data

เขียนโปรแกรมด้วยภาษา BASIC



• การเขียนโปรแกรมด้วยภาษาเบสิก

• สร้างบอร์ดและอุปกรณ์ต่อพ่วงเองได้ยาก
• โมดลูไมโครคอนโทรลเลอร์ราคาสูง (i-Stamp)

 ข้อด้อยของ Sci-BOX

กว่าจะมาเป็น



ต้นแบบรุ่นแรกจาก สสวท.

กว่าจะมาเป็น ออกแบบฮาร์ดแวร์ใหม่จาก สสวท.



ต้นแบบรุ่นแรกจาก สสวท.

สวิตช์ LDR ล าโพง

ตัวต้านทานปรับค่าได้

รีเลย์

LED + 7 Segment



กว่าจะมาเป็น พฒันาต่อโดย inex 

สร้างเป็น IPST-MicroBOX

แผงวงจร IPST-MicroBOX

แปลง USB ==> Serial 

เคร่ืองโปรแกรม PX-400



กว่าจะมาเป็น กลุ่มแผงวงจรขับเอาต์พุต

แผงวงจรขับ LED สองสี

แผงวงจรขับ LED อนิฟราเรด

แผงวงจรขับล าโพงเปียโซ

แผงวงจรขับรีเลย์

แผงวงจรขับ ตัวเลข 7 ส่วน

แผงวงจรขับมอเตอร์
แผงวงจรแสดงผลและพอร์ตเอนกประสงค์



กว่าจะมาเป็น กลุ่มแผงวงจรขับเอาต์พุต

• เป็นอุปกรณ์รับข้อมูลดจิทิัล
• ให้โลจกิ ‘0’ ถ้าตรวจจับคล่ืน
อนิฟราเรดย่านความถี่ 38kHz ได้

 2 ชดุ



กว่าจะมาเป็น กลุ่มแผงวงจรตรวจจับแบบอะนาลอก

แผงวงจรตรวจจับแสง

แผงวงจรตรวจจับแสง
อนิฟราเรด

แผงวงจรตรวจจับการสะท้อน

แผงวงจรตรวจจับสนามแม่เหล็ก

แผงวงจรตรวจจับอุณหภมูิ

โมดูลตรวจจับและวัดระยะทางด้วย
แสงอนิฟราเรด

แผงวงจรตรวจวัดค่าความต้านทาน

โมดูลตรวจจับเสียง



กว่าจะมาเป็น กลุ่มแผงวงจรตัวต้านทานปรับค่าได้

แผงวงจรตัวต้านทานปรับค่าได้ ตัว้ตัง้

แผงวงจรตัวต้านทานปรับค่าได้ ตัว้นอน

แผงวงจรตัวต้านทานปรับค่าได้ แบบเล่ือน

สัญลักษณ์ของ
ตัวต้านทานปรับค่าได้



กว่าจะมาเป็น IPST-BOT



กว่าจะมาเป็น เสียบโมดูลเสริมเพื่อใช้ควบคุมมอเตอร์

สวิตชเ์ปิด/ปิด
ไฟแสดงระดบัแบตเตอร่ีส่ือสาร

Motor 2

Motor 1
SERVO MOTORดาวน์โหลด



กว่าจะมาเป็น IPST-BOT

สวิตชเ์ปิด/ปิด
ไฟแสดงระดบัแบตเตอร่ีส่ือสาร

Motor 2

Motor 1
SERVO MOTORดาวน์โหลด



รูปแบบการพัฒนาไมโครคอนโทรลเลอร์ในปัจจุบัน

รูปแบบที่ 1 ใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์มีตัวแปลภาษา

• โมดูลส าเร็จรูป ไม่ต้องพึ่งอุปกรณ์ภายนอก

• มี อนิเตอร์พรีตเตอร์ (ตัวแปลภาษาในตัว) 

• ซอฟต์แวร์ภาษาเบสิกเขียนง่าย มีให้ใช้งานฟรี

• ใช้เวลาในการเรียนรู้น้อย พฒันางานได้เร็ว

ราคาค่อนข้างสูงเมือเทียบกับไมโครคอนโทรลเลอร์ตระกูลอ่ืน



รูปแบบการพัฒนาไมโครคอนโทรลเลอร์ในปัจจุบัน
รูปแบบที่ 2 ใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์ผ่านคอมไพเลอร์

• ต้องใช้เคร่ืองโปรแกรมภายนอกในการโปรแกรม

• คอมไพเลอร์ภาษา C แจกฟรี

• ท างานด้วยความเร็วสูง

• ราคา(ไมโครคอนโทรลเลอร์ ) ไม่แพง

ส าหรับผู้เร่ิมต้น ใช้ระยะเวลาในการเรียนรู้นานกว่ารูปแบบที่ 1



รูปแบบการพัฒนาไมโครคอนโทรลเลอร์ในปัจจุบัน

รูปแบบที่ 3 ใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์ผ่านคอมไพเลอร์แบบซอร์สเปิด

• ไม่ต้องใช้เคร่ืองโปรแกรมภายนอก

• คอมไพเลอร์ภาษา C แจกฟรี

• ท างานด้วยความเร็วสูง

• ราคา(ไมโครคอนโทรลเลอร์ ) ไม่แพง

• สร้างไลบราร่ีได้เอง และมีไลบราร่ีส าหรับอุปกรณ์ต่อพ่วง

จอสี GLCD
128x160



รูปแบบการพัฒนาไมโครคอนโทรลเลอร์ในปัจจุบัน

รูปแบบที่ 3 ใช้ไมโครคอนโทรลเลอร์ผ่านคอมไพเลอร์แบบซอร์สเปิด

• ไม่ต้องใช้เคร่ืองโปรแกรมภายนอก

• คอมไพเลอร์ภาษา C แจกฟรี

• ท างานด้วยความเร็วสูง

• ราคา(ไมโครคอนโทรลเลอร์ ) ไม่แพง

• สร้างไลบราร่ีได้เอง และมีไลบราร่ีส าหรับอุปกรณ์ต่อพ่วง

จอสี GLCD
128x160





ต้นก าเนิด IPST-SE
 HARDWARE

 IPST-SE

โครงการ Opensource ของ Wiring



 IPST-SE

คอมไพเลอร์ Opensource

 Software

Edit+Compire+Download







เปิดโฟลเดอร์ส าหรับ Windows

ดับเบิล้คลิก ตดิตัง้

เปิดโฟลเดอร์ตดิตัง้โปรแกรม

ขัน้ตอนตดิตัง้โปรแกรม



ขัน้ตอนตดิตัง้โปรแกรม

เมื่อจบขัน้ตอนนีจ้ะมี
หน้าต่าง ตดิตัง้ไดรเวอร์
ห้ามกด Cancel



ขัน้ตอนตดิตัง้ไดรเวอร์

เมื่อจบขัน้ตอนนีจ้ะมีหน้าต่าง ตดิตัง้ไดรเวอร์
ห้ามกด Cancel



โปรแกรม wiring



รูปแบบการท างานโปรแกรม wiring

void setup() 
{

}

void loop() 
{

}

ส าหรบัก าหนดค่า เกิดขึน้ครัง้เดียว

โปรแกรมหลกัท างานต่อเน่ือง



START

ท างานใน Setup

ท างานใน Loop

รูปแบบการท างานโปรแกรม wiring



เลือกบอร์ดที่ใช้งาน

เลือกบอร์ดเป็น IPST-SE



เช่ือมต่อกับคอมพวิเตอร์



เลือก Serial Port ให้ตรงต าแหน่ง

เลือกพอร์ตอนุกรม



โปรแกรมแรก

#include <ipst.h> 

void setup()

{
glcd(0,0,"Hello World");

}

void loop()

{
}



ตรวจสอบไวยกรณ์

คอมไพล์

แจ้งผลว่าคอมไพลผ์า่น



อพัโหลด

คอมไพลอี์กครัง้

โหลดโปรแกรมไปยัง IPST-SE

คียล์ดั Ctrl+U



ผลลัพธ์โปรแกรมที่ 1



คุณสมบัตขิองจอภาพ



glcd แสดงข้อความที่จอ GLCD ได้ 21 ตัว 16 บรรทัด (size 1) 
รูปแบบ

void glcd(x,y,*p,...)

พารามเิตอร์
x คือต าแหน่งบรรทัดมีค่าตัง้แต่ 0-15
y คือต าแหน่งตัวอักษรมีค่าตัง้แต่ 0-24
*p คือข้อความที่ต้องการน ามาแสดง

ค่าพเิศษ
%d แสดงตัวเลขจ านวนเตม็ในช่วง -32,768 ถงึ 32,767
%h แสดงตัวเลขฐานสบิหก
%b แสดงตัวเลขฐานสอง
%l แสดงตัวเลขจ านวนเตม็ในช่วง -2,147,483,648 ถงึ 2,147,483,647
%f แสดงผลตัวเลขจ านวนจริง (แสดงทศนิยม 3 หลัก)

ค าส่ัง GLCD



glcd

setTextColor

setTextBackgroundColor

glcdClear

glcdFillScreen

glcdMode

setTextSize

glcdPixel

glcdRect

glcdFillRect

glcdLine

glcdCircle

glcdFillCircle
glcdArc

ไลบราร่ี ของ GLCD



setTextColor(COLOR)

unsigned   color[]={

 GLCD_RED,

 GLCD_GREEN,

 GLCD_BLUE,

 GLCD_YELLOW,

 GLCD_BLACK,

 GLCD_WHITE,

 GLCD_SKY,

 GLCD_MAGENTA

};

ตัวอย่าง
#include <ipst.h>

void setup(){

setTextColor(GLCD_WHITE);

glcd(0,0,"Hello");

setTextColor(GLCD_GREEN);

glcd(1,0,"World");

}
void loop(){}

ค่าสีตัวอักษร



setTextBackgroundColor(COLOR)

unsigned   color[]={

 GLCD_RED,

 GLCD_GREEN,

 GLCD_BLUE,

 GLCD_YELLOW,

 GLCD_BLACK,

 GLCD_WHITE,

 GLCD_SKY,

 GLCD_MAGENTA

};

ตัวอย่าง
#include <ipst.h>

void setup(){

setTextBackgroundColor(GLCD_RED);

setTextColor(GLCD_YELLOW);

glcd(0,0,"Hello World");

}
void loop(){}

ค่าสีพืน้หลังตัวอักษร



glcdClear()

ตัวอย่าง
#include <ipst.h>

void setup(){}

void loop(){

glcdClear();

sleep(500); 

glcdFillScreen(color[0]);

sleep(500);

glcdFillScreen(color[1]);

sleep(500);

glcdFillScreen(color[2]);

sleep(500);

}

เคลียร์หน้าจอ

glcdFillScreen(COLOR)

เทสีลงบนหน้าจอทัง้หน้า



glcdMode หมุนหน้าจอ ปกตเิป็น Mode 0
ตัวอย่าง

#include <ipst.h>

void setup(){}

void loop(){

glcdMode(0);

glcd(0,0,"Mode 0");

sleep(1000);

glcdMode(1);

glcd(0,0,"Mode 1");

sleep(1000);

glcdMode(2);

glcd(0,0,"Mode 2");

sleep(1000);

glcdMode(3);

glcd(0,0,"Mode 3");

sleep(1000);

}



setTextSize ปรับขนาดตัวอักษร เป็นเท่าตัว
ถ้าไม่ก าหนดขนาดเป็น 1 เท่า

ตัวอย่าง
#include <ipst.h>

void setup(){}

void loop(){

setTextSize(1);

glcd(0,0,"1x");

setTextSize(2);

glcd(0,2,"2x");

setTextSize(3);

glcd(0,3,"3x");

setTextSize(4);

glcd(1,0,"4x");

setTextSize(5);

glcd(1,2,"5x");

}



การแสดงผลกราฟิก

glcdRect(x,y,width,height,color) 

glcdFillRect(x,y,width,height,color) 

glcdCircle(x,y,radius,color) 

glcdFillCircle(x,y,radius,color) 

glcdLine(x1,y1,x2,y2,color) 

x ต ำแหน่งแนวนอน
y ต ำแหน่งแนวตัง้

width ควำมกว้ำง
height ควำมสงู
redius รัศมี

จอกว้ำง 128 pixel
จอสงู 160 pixel



โจทย์

สร้ำงวงกลมสีแดงอยูก่ึง่กลำงจอภำพ รัศมีเต็มจอพอดี



โจทย์

ลำกเส้น 4 เส้นโดยมีจดุตดัอยูก่ลำงจอภำพพอดี



โจทย์

สร้ำงส่ีเหล่ียมซ้อนกนัดงัรูป 



glcd แสดงข้อความที่จอ GLCD ได้ 21 ตัว 16 บรรทัด (size 1) 
รูปแบบ

void glcd(x,y,*p,...)

พารามเิตอร์
x คือต าแหน่งบรรทัดมีค่าตัง้แต่ 0-15
y คือต าแหน่งตัวอักษรมีค่าตัง้แต่ 0-24
*p คือข้อความที่ต้องการน ามาแสดง

ค่าพเิศษ
%d แสดงตัวเลขจ านวนเตม็ในช่วง -32,768 ถงึ 32,767
%h แสดงตัวเลขฐานสบิหก
%b แสดงตัวเลขฐานสอง
%l แสดงตัวเลขจ านวนเตม็ในช่วง -2,147,483,648 ถงึ 2,147,483,647
%f แสดงผลตัวเลขจ านวนจริง (แสดงทศนิยม 3 หลัก)

ค าส่ัง GLCD



การแสดงผลตัวเลข

glcd(0,0,"%d",100);



ตัวแปรใน Wiring

byte

0-65535 (unsigned int)word

0-255 (unsigned char)

0-1boolean True False

-32768 ถึง 32767int

-128 ถงึ 127char

-3.4 x 1038 ถงึ 3.4 x 1038 float

หาข้อมูลเพิ่มเตมิจาก reference



หลอด LED เอาต์พุตดจิติอลอย่างง่าย



out(ch,state);

ส่งค่าสถานะ(state)  0 หรือ 1 

ออกไปยังต าแหน่งขา (ch)ทีร่ะบุ

เช่น  out(17,1);

ค าส่ังส่งค่าออกเอาต์พุตดจิติอล



C1
10/16V

SP1
Piezo
speaker

S
+

K1
SOUND

• ใช้ล าโพงเปียโซ มีอิมพีแดนซ์ 32W

• มีค่าความถี่ย่าน 300Hz ถึง 3000 Hz

แผงวงจรล าโพงเปียโซ : SPEAKER



สร้างเสียงออกล าโพง



ฟังก์ช่ันก าเนิดเสียงอย่างง่าย beep : ท ำหน้ำที่ก ำเนิดเสียงควำมถ่ี 
500 Hz นำน 100 มิลลิวินำที

beep(ch);

ฟังก์ช่ันก าเนิดเสียงความถี่ใดๆ sound : ท ำหน้ำที่ก ำเนิดเสียง
ควำมถ่ี ตำมช่วงเวลำที่ก ำหนด

sound(ch,freq,time);

พารามิเตอร์ freq ใช้ก ำหนดคำ่ควำมถ่ีคำ่สญัญำณเสียง

time ใช้ก ำหนดช่วงเวลำในกำรก ำเนิดสญัญำณเสียงใน
หน่วยมิลลิวินำที

ค าส่ังสร้างเสียง



#include <ipst.h>

void setup(){

}

void loop(){

beep(19);

sleep(1000);

}



#include <ipst.h>

void setup(){

}

void loop(){

sound(19,1200,500);

sleep(1000);

}



knob()



knob เป็นฟังก์ช่ันอ่านค่าตวัต้านทานปรับค่าได้บน IPST-SE เหมือนค าส่ัง 
analog(8) ค่าอยู่ในช่วง 80-1023 
รูปแบบ

knob();

การคืนค่า

ค่าที่อ่านได้จาก knob มีค่าระหว่าง 80-1023
ตัวอย่าง

int val=0; // ก าหนดค่าตัวแปรส าหรับเก็บค่าอะนาลอก
val=knob(); // อ่านค่าจาก knob เกบ็ค่าในตัวแปร val
glcd(1,2,"%d",val); // น าค่าแสดงที่ GLCD
glcdClear();

knob()





sw_OK() ตรวจสอบสวิตช์ OK บน IPST-SE ให้สถานะ True เมื่อกดสวิตช์และ False
เมื่อไม่กดสวติช์
รูปแบบ

sw_OK()
การคืนค่า 

1 (True) เมื่อกดสวติช์
0 (False) เมื่อไม่กดสวิตช์

หมายเหตุ การกดสวิตช์ท าให้ค่าที่อ่านได้จาก Knob มีค่าเป็น 0
ตัวอย่าง

if(sw_OK()==1)

{

beep(19);

}

สวิตช์ OK บนบอร์ด



เป็นฟังก์ช่ันวนตรวจสอบการกดสวิตช์ OKหรือSW1 บนบอร์ด 
IPST-SE ต้องรอจนกระทั่ง OKหรือSW1 ถูกปล่อยหลังจากมีการกด
สวิตช์ จงึจะผ่านฟังก์ช่ันนีไ้ปท างานค าส่ังอื่นๆ
ตัวอย่าง

......

sw_OK_press();  // รอจนกระทั่งกดสวิตช์ OK
sw1_press(); // รอจนกระทั่งกดสวิตช์ SW1

......

สวิตช์ sw_ok_press()





สวิตช์สองตัวควบคุมการเปิดปิดหลอดไฟ



เขียนโปรแกรมใช้สวิตช์ OK กับ LED



แผงวงจรสวิตช:์ ZX-SWITCH

คุณสมบัตทิางเทคนิค
•ถ้าสวติช์ถกูกดจะอ่านค่าข้อมูลได้เป็นลอจกิ ‚0‛ พร้อมกับไฟแสดงสถานะตดิสว่าง 
•ถ้าสวติช์ไม่ถกูกดจะอ่านค่าข้อมูลได้เป็นลอจกิ ‚1‛ 



ฟังก์ช่ัน in
ส าหรับอ่านค่าสัญญาณแบบดจิติอลจากขาพอร์ตใดๆของ
บอร์ดควบคุมหลัก
รูปแบบ 

char in(char _bit);

พารามิเตอร์ _bit ใช้ก าหนดต าแหน่งหมายเลขพอร์ตที่
ต้องการตดิต่อ
การคืนค่า ฟังก์ช่ันจะท าการคืนค่าสัญญาณดจิติอลของ
ต าแหน่งขาพอร์ตที่อ่านซึ่งอาจมีค่าเป็น 0 หรือ 1 เท่านัน้



sw_OK_press();

Sw1_press();

in(14);

analog(0);

knob();



ทดสอบเขียนโปรแกรมกับสวิตช์



LED8



วงจร LED8





ฟังก์ช่ัน LED8()
ส าหรับส่งค่าออกไปยังบอร์ด LED8 ในรูปแบบข้อมูล 1 ไบต์
รูปแบบ 

LED8(pin,dat);

พารามิเตอร์ pin ใช้ก าหนดต าแหน่งหมายเลขพอร์ตที่
ต้องการตดิต่อ

dat ข้อมูลขนาด 1 ไบต์ที่จะส่งไปยัง LED 8 
ดวง ค่า 0 LED ดับหมด ค่า 255 LED ตดิทัง้หมด



ตวัต้านทานปรบัค่าได้แบบตวันอน

ตวัต้านทานปรบัค่าได้แบบเล่ือน สญัลกัษณ์

แผงวงจรตัวต้านทานปรับค่าได้





ฟังก์ช่ัน analog()
อ่านค่าสัญญาณอะนาลอก จากต าแหน่งพอร์ตที่ระบุ (A0-A6)
รูปแบบ 

analog(ch);

พารามิเตอร์ ch คือขาพอร์ตอะนาลอกในต าแหน่งที่ต้องการ
อ่านค่า
การคืนค่า ค่า 0-1023 (10 บติ) จากต าแหน่งขาพอร์ตที่
ต้องการ



แผงวงจรตรวจจับแสง LDR



GND

+V

OUT

LDR

R2
4k7

ใชต้รวจจบัแสงสวา่ง เลอืกเอาตพ์ตุได ้2 แบบคอื  

แรงดนัเอาตพ์ตุเพ่ิม  เมื่อแสงตกกระทบมากขึน้

แรงดนัเอาตพ์ตุลดลง เมื่อแสงตกกระทบมากขึน้

แผงวงจรตรวจจับแสง LDR





ไอซีวัดอุณหภมู ิMCP9701

แรงดนัเอาต์พุตเปล่ียนแปลง 19.5mV/องศา
สามารถค านวณค่าจากค่าอะนาลอกทีอ่่านได้จากสูตร
Temp = (val x 0.25) - 20.51



MCP9701



#include <ipst.h>

int val,i;

float Temp;

void setup(){
glcdClear();

setTextSize(2);

}
void loop(){
glcd(1,2,"Digital");

glcd(2,2,"THERMO");

glcd(3,3,"METER");

val=0;

for (i=0;i<20;i++)   {val = val+analog(3);  }
val = val/20;

Temp = (float(val)*0.25) - 20.51 ;

setTextSize(3);

setTextColor(GLCD_YELLOW);

glcd(3,1,"%f",Temp);

setTextColor(GLCD_WHITE);

setTextSize(2);

glcd(6,2,"Celsius");

delay(500);

}



การส่ือสารอนุกรม



การส่ือสารอนุกรม
UART

UART1



การส่ือสารอนุกรม

ฟังก์ช่ัน 
uart_available()  ถ้ามีข้อมูลถูกป้อนเข้ามาเงื่อนไขเป็นจริง

uart_getkey() รับค่าข้อมูล 1 ไบต์

uart ส่งข้อมูลหลายๆ ไบต์ออกไป

uart1_available()  ถ้ามีข้อมูลถูกป้อนเข้ามาเงื่อนไขเป็นจริง

uart1_getkey() รับค่าข้อมูล 1 ไบต์

uart1 ส่งข้อมูลหลายๆ ไบต์ออกไป





ใช้การส่ังงานมอเตอร์ 2 ตัว คือ DC Motor 1(ซ้าย) และ DC Motor 2(ขวา)

ค าส่ังเดนิหน้า
motor(1,Speed);//ซ้าย
motor(2,Speed);//ขวา

ค าส่ังถอยหลัง
motor(1,-Speed);        

motor(2,-Speed);

ขับเคล่ือนมอเตอร์เบือ้งต้น



ขบัเคลื่อนหุน่ยนตไ์ปดา้นหนา้

#include <ipst.h> 

void setup()

{

sw_OK_press();

}

void loop()

{

motor(1,40);//ซ้าย
motor(2,40);//ขวา

sleep(1000);

}



ขบัเคลื่อนหุน่ยนตไ์ปดา้นถอยหลงั

#include <ipst.h> 

void setup()

{

sw_OK_press();

}

void loop()

{

motor(1,-40);//ซ้าย
motor(2,-40);//ขวา

sleep(1000);

}



หุน่ยนต ์iBOT เคลื่อนที่ตามเวลา
#include <ipst.h> 

void setup()

{

glcd(1,1,"Press OK"); 

sw_OK_press(); 

motor(1,40); //ซ้าย
motor(2,40);// ขวา
sleep(4000);//ท างานค าส่ังข้างบน 4 วนิาที
ao();

}

void loop()

{}



ฟังกช์ัน่

การเคลื่อนที่หุน่ยนต ์iBOT

void fd(int speedL,int

speedR)

{

motor(1,speedL);//ซ้าย
motor(2,speedR);//ขวา
}



ฟังกช์ัน่

การเคลื่อนที่หุน่ยนต ์iBOT

void bk(int speedL,int

speedR)

{

motor(1,-speedL);//ซ้าย
motor(2,-speedR);//ขวา
}



ฟังกช์ัน่

การเคลื่อนที่หุน่ยนต ์iBOT

void tl(int speedL,int

speedR)

{

motor(1,-speedL);//ซ้าย
motor(2,speedR);//ขวา
}



ฟังกช์ัน่

การเคลื่อนที่หุน่ยนต ์iBOT

void tr(int speedL,int

speedR)

{

motor(1,speedL);//ซ้าย
motor(2,-speedR);//ขวา
}



void setup() {

sw_OK_press();

}

void loop() {

fd(40,40);//เรียกใช้ฟังก์ช่ันเดนิตรง
sleep(1000);//ท างานค าส่ังข้างบนจนครบ 1 วนิาที
tl(40,40);//เรียกใช้ฟังก์ช่ันเลีย้วซ้าย
sleep(250);//ท างานค าส่ังก่อนหน้า  0.25 วนิาที
ao();//ส่ังให้มอเตอร์ทุกตวัหยุดการท างาน

}

การเรยีกใชฟ้ังกช์ัน่

การเคลื่อนที่หุน่ยนต ์iBOT



สวติชค์วบคมุหุน่ยนต ์iBOT

ต่อ สวิตช์ เข้ำกบั Port Digital

PORT 17,in(17) =  ซ้าย

PORT 16,in(16) = ขวา



void loop() 

{

if (in(17)==0&&in(16)==0) 

{fd(40,40);}

else if(in(17)==0) 

{tl(40,40);}

else if(in(16)==0) 

{tr(40,40);}

else

{ao(); }

}

สรา้งรถบงัคบัดว้ยหุน่ยนต ์iBOT



การอา่นค่าตวัตรวจจบัของ

หุน่ยนต ์iBOT

ต่อ สวิตช์ เข้ำกบั Port Analog

PORT A1,analog(1) =  ซ้าย ,PORT A2,analog(2) = 
ขวา



#include <ipst.h>

void setup()

{

setTextSize(2);

}

void loop()

{

glcd(0,0,"L=%d 

",analog(1));  

glcd(1,0,"R=%d 

",analog(2));

}

การอา่นค่าตวัตรวจจบัของ

หุน่ยนต ์iBOT



การอา่นค่าตวัตรวจจบัของ

หุน่ยนต ์iBOT

การหาค่ากลาง = (ค่าสีขาว + ค่าสีด า)/2    
=  (900+100)/2

=  500



หุน่ยนต ์iBOT เคลื่อนที่ตามเสน้

void loop()

{

L=analog(1);R=analog(2);

if(L>500&&R>500)

{fd(60);}

else if(L<500&&R>500) 

{tl(60);}

else if(L>500&&R<500) 

{tr(60);}

}



#include <ipst.h>

void setup(){

glcd(1,1,"Press OK");

sw_OK_press();

motor(1,40); motor(2,40);

sleep(4000); ao();

}
void loop(){

}



• ใช้ไอซีเบอร ์ULN2003  ขบัรีเลย ์12V 4 ช่อง
• ใช้ไฟเล้ียง +12V ต่อแยก
• รบัลอจิก “1” ให้รีเลยท์ างาน
• มี LED แสดงการท างาน
• ขบั 220VAC 5A ขบัโหลดได้ 600W

ขดลวด
NO (ปกติเปิด)

COM (ขาร่วม)
NC (ปกติปิด)





รีเลย์ (RELAY)

รีเลย ์(Relay) คอื สวติซท์ีถ่กูส ัง่ใหท้ างาน โดยการป้อนสญัญาณเพือ่ใชค้วบคุมการ
ท างาน โดยใชห้ลกัการเหน่ียวน าของขดลวด เกดิเป็นสนามแมเ่หลก็ไฟฟ้าบรเิวณ
หน้าสมัผสั การทีจ่ะท าใหร้เีลยท์ างานตอ้งจา่ยไฟใหต้ามทีก่ าหนด กจ็ะท าใหห้น้าสมัผสั
ตดิกนัดงัภาพ



หลักการท างานของรีเลย์

เม่ือไม่กดสวิตซ ์รีเลยจ์ะไม่ท างานขา  COM เช่ือมต่อกบัขา NC



เม่ือกดสวิตซ ์รีเลยจ์ะท างาน ขา COM จะเช่ือมต่อกบัขา NO

หลักการท างานของรีเลย์





+V

220V

Compressor

Microcontroller

A/D in

Digital In

Data In

Digital Out



Solid State Relay



ตัวอย่างโครงงาน



กล่องหาความสูงอัตโนมัติ

ตัวอย่าง Project ที่ใช้ SCI-BOX



กล่องหาความสูงอัตโนมัติ
• วัตถุประสงค์ เพื่อสร้างกล่องหาความสูงอัตโนมัติ

• แนวคิด ในชีวิตประจ าวันทั่วไปหลายครัง้ที่ต้องการทราบความ
สูงของวัตถุแต่ไม่สามารถใช้อุปกรณ์หรือเคร่ืองวัดโดยตรงได้ เช่น 
ความสูงของเสาธง ความสูงของต้นไม้ ความสูงของหน้าผา เป็น
ต้น แต่เราสามารถค านวณหาความสูงส่ิงเหล่านีไ้ด้โดยใช้
กระบวนการทางคณิตศาสตร์ ในเร่ืองของสามเหล่ียมคล้าย ใช้
ทฤษฎีพธิากอรัส หรือใช้ความรู้ทางตรีโกณมิต ิแต่จะต้องเสียเวลา
ในการค านวณหรือค านวณไม่ถูกต้อง แนวทางหน่ึงที่สามารถหา
ความสูงของวัตถุดงักล่าวได้ง่ายและ    รวดเร็วก็คือ การสร้าง
กล่องหาความสูงอัตโนมัติ



วงล้ออัศวิน

ตรวจจับการหมุน

SCI-BOX

LCD

ใช้วงล้อหมนุเพื่อวดัระยะทางด้วยการนับจ านวนรอบ
น ามาคณูกบัความยาวของเส้นรอบวง โดยการใช้อปุกรณ์
ตรวจจบันับจ านวนรอบและค านวณระยะทางด้วยกล่อง
สมองกลและแสดงผลผ่านทางจอ LCD

หลักการ



ROBOT



การสร้างหุ่นยนต์


































