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บทท่ี 1 
บทนํา 

1.1 ความเปนมาของโครงงาน 
 เนื่องจากปจจุบันอุณหภูมิตามสถานท่ี ณ จุดตางๆ มีการเปล่ียนแปลงทําใหเกิดการเปล่ียน 
แปลงของคาอุณหภูมิ อยูตลอดเวลาการควบคุมจึงเปนเร่ืองท่ีสําคัญ แตส่ิงท่ีสําคัญท่ีสุดคือเร่ืองของ
การทราบคาการเปล่ียนแปลงอุณหภูมิ ดังนั้นการเฝาระวังจึงเปนทางออกอีกทางหนึ่ง ฉะนั้นตัววัด
อุณหภูมิ จะตองมีการรายงานผลที่เท่ียงตรง และสมํ่าเสมอ เพื่อท่ีจะทําใหเราทราบคาการเปล่ียน 
แปลงของอุณหภูมิและเม่ือเกิดปญหาก็จะแกปญหาไดทันการ 
 โดยปกติจะใชคนในการตรวจเช็คอุณหภูมิ ซ่ึงจะทําใหเสียเวลาในการตรวจ ณ จุดตางๆ 
คณะผูจัดทําจึงมีแรงจูงใจท่ีจะเสนอ เคร่ืองวัดอุณหภูมิแบบไรสายท่ีสามารถวัดจุดตางๆ ไดหลายจุด
และระยะไมเกิน 50 เมตร แทนท่ีระบบสายที่ไมสามารถเคลื่อนยายจุดท่ีไมตองการวัด และยุงยาก
ในการติดต้ังรวมไปถึงการลงทุนท่ีสุงกวา ในการสงขอมูลระบบไรสายจึงเหมาะสมท่ีสุด โดยขอ
มูลคา อุณหภูมิท่ีไดจะถูกนํามา มอดูเลต และสงออกผานตัวกลาง คล่ืนวิทยุในยานความถ่ี UHF ไป
ยังเครื่อง รับเพื่อทําการถอดรหัสขอมูลท่ีสงมาและแสดงผลบนคอมพิวเตอร ดวยโปรแกรมภาษา 
Visual Basic เนื่องจากจะแสดงคาไดตอเนื่อง และสามรถ ต้ังคาเวลาในการแสดงคาได เพื่อท่ีจะ
นําไปวัดคาอุณหภูมิในหองServer  
 
1.2 วัตถุประสงคของโครงงาน 
 1.2.1 เพื่อศึกษาการทํางานของตัวตรวจวัดคาอุณหภูมิ  
 1.2.2 เพื่อศึกษาการเขียนโปรแกรม Microcontroller  
 1.2.2 เพื่อศึกษาการรับ-สงขอมูลของ Module ไรสาย 
 1.2.3 เพื่อศึกษาโปรแกรม Visual Basic  
 
1.3 ขอบเขตของโครงงาน 
 1.3.1 สงคาผลการตรวจวัดอุณหภูมิ มากกวา 1 จุด ระยะไมเกิน 50 เมตร 
 1.3.2 ใช Module ในการรับสงขอมูลไรสายในคล่ืนวิทยุ 
 1.3.3 นําคาอุณหภูมิท่ีไดมาแสดงโดยใชโปรแกรม Visual Basic 
 1.3.4 สามารถต้ังคาเวลาในการแสดงผลและเก็บบันทึกคาลงใน Harddisk 
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1.4 ขั้นตอนและวิธีการดําเนินงาน 
 1.4.1 วางแผนงานและกําหนดขอบเขตของโครงงาน 
 1.4.2 ศึกษาทฤษฎีการทํางานของการรับสงขอมูลไรสาย  
 1.4.3 ออกแบบและสรางวงจรตรวจวัดอุณหภูมิ สงคาผาน Module ไรสาย  
 1.4.4 แสดงผลการทดลอง ดวย Visual Basic และบันทึกผล 
 1.4.5 สรุปผลของโครงงานและขอเสนอแนะ 
 
1.5 ประโยชนท่ีคาดวาจะไดรับ 
 1.5.1 นําเคร่ืองตรวจวัดอุณหภูมิ ท่ีไดแทนระบบสายและใชแทนคนในการตรวจวัด 
 1.5.2 นํา Microcontroller มาใชในการควบคุมการสงคาของ ตัววัดอุณหภูมิ 
 1.5.3 มีความเท่ียงและแมนยําในการแสดงคาอุณหภูมิ 
 1.5.4.สามารถแสดงผลการตรวจและเก็บขอมูลไดถ่ีข้ึน 
 1.5.5.สามารถยายจุดในการตรวจวัดได 
 



 
 

บทท่ี 2  
ทฤษฎีท่ีเก่ียวของ 

 
 ในบทนี้จะกลาวถึง การนําเอาทฤษฎีที่เกี่ยวของมาใชในการสรางเคร่ืองวัดอุณหภูมิ ไร
สายเนื่องจากในการสรางจะตองมีองคประกอบหลาย ๆ ดานดวยกัน ดังนั้นจําเปนจะตองมีการ
อางอิงถึงทฤษฎีท่ีเกี่ยวของ เพื่อบอกถึงเหตุผลท่ีนํามาใชในการออกแบบ และสราง โดยเคร่ืองวัด
อุณหภูมิไรสายมีทฤษฎีท่ีเกี่ยวของ ดังนี้ 
  2.1 ตัวตรวจวดัอุณหภูมิ  
  2.2 การเช่ือมตออุปกรณแบบ 1–Wire Bus 

  2.3 การใชโปรแกรมควบคุมไมโครคอนโทรลเลอร 
  2.4 โมดูลเคร่ืองรับ-สงไรสาย 
  2.5 การพัฒนาโปรแกรม Visual Basic 
 

2.1 ตัวตรวจวัดอุณหภูมิ DS1820 
 
 

 
 

รูปท่ี 2.1 ตัวตรวจวดัอุณหภมิู DS1820 
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  2.1.1 หลักการเบ้ืองตนของไอซี DS1820  
 ไอซี DS1820 เปนไอซีท่ีมีระบบการส่ือสารขอมูลอนุกรมแบบหนึ่งสายซ่ึงถือไดวาเปน
ระบบท่ีมีความชาญฉลาด และใชจํานวนสายสัญญาณเพียง 1 เสนเทานั้น โดยไมตองมีสายสัญญาน
นาฬิกามาควบคุมจังหวะการถายทอดขอมูลเหมือนกับระบบส่ือสารขอมูลอนุกรมในแบบอ่ืน 
สายขอมูลจะทําหนาท่ีเสมือนเปนสายสัญญาณนาฬิกาในตัว สวนคาของขอมูลจะพิจารณาจาก
ลักษณะของรูปสัญญาณท่ีปรากฏบนสายสัญญาณในแตละชองของเวลาซ่ึงเรียกวา ไทมสล็อต 
(Time Slot) โดยคาบเวลาตํ่าสุดและสูงสุดของสถานะตาง ๆ ในการส่ือสารขอมูลในแตละไทม
สล็อตมีการกําหนดขอบเขตไวอยางชัดเจนการถายทอดขอมูลจะเกิดข้ึนในแตละไทมสล็อดนั้น 
รูปแบบการถายทอด ขอมูลจะเปนแบบอะซิงโครนัสในระดับบิต ไมมีการกําหนดความยาวของ
ขอมูลเปนระดับไบตระบบส่ือสารแบบน้ีเหมาะท่ีจะใชในการส่ือสารขอมูลระหวางไอซีแผงวงจร
เดียวกัน 
 2.1.2 การอินเตอรเฟสผานสายเสนเดียว 
 การเช่ือมตอหรือการอินเตอรเฟส (Interface) ระหวางไมโครคอนโทรลเลอรกับอุปกรณ
ภายนอก โดยใชจํานวนสายสัญญาณใหนอยท่ีสุดไดมีการพัฒนามาอยางตอเนื่องจากหลายบริษัท 
ผูผลิต เชน การเช่ือมตออุปกรณตอพวงแบบอนุกรม (Serial Peripheral Interface, SPI) ในไมโคร-
คอนโทรลเลอร 68HC1 ของโมโตโรลา การเช่ือมตอแบบ SPI นี้ชวยให ไมโครคอนโทรลเลอร
แลกเปล่ียนขอมูลกับอุปกรณตอพวงไดดวยความเร็วถึง 1 ลานบิตตอวินาที โดยใชสายรับสง
สัญญาณเพียง 3 หรือ 4 เสน รวมกับสายกราวดอีกหนึ่งเสน 
 2.1.3 คุณสมบัติของ DS1820 
   - DS1820 สามารถ Interface โดยใชสายสัญญาณเพียงเสนเดียว  
   - DS1820 เพียงตัวเดยีว สามารถวัดอุณหภมิูไดโดยไมตองตออุปกรณรวม  
   - DS1820 มียานวัดอยูท่ี +125 ถึง -55 C  
   - DS1820 มีความละเอียดในการวดัได 0.5 C  
  
2.2 การเชื่อมตออุปกรณแบบ 1–Wire Bus 
  อุปกรณท่ีสนับสนุนระบบบัสเพียงเสนเดียวจะมีสายสัญญาณเพียง 2 เสนเทานั้นคือสาย
กราวดและสายสัญญาณ ซ่ึงเรียกอีกอยางวา สาย DATA สายนี้จะจัดการเกี่ยวกับท้ังสัญญาณขอมูล
และสัญญาณนาฬิกาท่ีใชในการแลกเปล่ียนขอมูล สาย DATA นี้จะเปนชนิด Open Drain ดังนั้นใน
การออกแบบวงจร จะตองออกแบบใหมีตัวตานทานมาพูลอัพสาย DATA นี้ดวยใหดูรูปแผนผัง
แสดงการตอระบบบัสของ 1–Wire Bus ดังรูปท่ี 2.2 
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รูปท่ี2.2 แผนผังของระบบบัสแบบ 1-Wire Bus 

 จากการแลกเปล่ียนขอมูลระหวางไมโครคอนโทรลเลอรกับอุปกรณท่ีใช 1–Wire Bus นี้
ไมไดงาย ๆ เหมือนกับการสงขอมูลผานทางบัสแบบ SPI เพราะในระบบ 1–Wire Bus นั้นสาย 
DATA จะตองจัดการเกี่ยวกับจังหวะเวลา (Timing) ระดับสัญญาณ (Level) และทิศทาง 
(Direction)ของขอมูลท้ังหมด ทําใหการเขียนซอฟทแวรของไมโครคอนโทรลเลอรท่ีติดตอกับ
อุปกรณพวกนี้ตองมีความซับซอนมากข้ึน  ในสภาวะพัก (Quiescent State) อุปกรณท่ีใชบัสแบบ 1–
Wire Bus จะทําใหสาย DATA อยูในสภาวะลอย (float) ทําใหขานี้มีแรงดันเทากับแรงดันพูลอัพ 
(Vcc) ซ่ึงปกติก็คือ 5 โวลตนั้นเอง สวนไมโครคอนโทรลเลอรก็จะปลอยใหขาเอาตพุตท่ีใชติดตอ
กับขา DATA นี้อยูในสภาวะ ความตานทานสูง (High-Impedance State) เชนกัน เม่ืออุปกรณท้ัง
สองชนิดนี้ปลอยใหขา DATA อยูในสภาวะลอยแลวนี้ความตานทานพูลอัพก็จะชวยรักษาระดับ
แรงดันไฟเล้ียงท่ีจายใหกับอุปกรณท่ีใชบัสแบบ 1–Wire Bus นี้ไดอยางสมํ่าเสมอเพราะอุปกรณท่ีใช
บัสแบบ 1–Wire Bus นี้จะใชพลังงานในการทํางานนอยมาก ในการแลกเปล่ียนขอมูลกัน
ไมโครคอนโทรลเลอรและอุปกรณท่ีใชบัสแบบ 1–Wire Bus จะตองดําเนินการอยางระมัดระวัง
ตามลําดับข้ันตอนในการทําใหสาย DATA มีลอจิกเปน ’low’ ปลอยใหสาย DATA กลับมามีลอจิก
เปน ‘high’ และตรวจจับการตอบรับกับอุปกรณอีกดานหน่ึง ชวงจังหวะเวลาท่ีใชในกระบวนการนี้
จะถูกกําหนดโดยขอกําหนดเฉพาะของระบบ 1–Wire Bus นี้ซ่ึงตองใชไมโครคอนโทรลเลอรท่ีมี
การตอบสนองไดอยางรวดเร็วดวย ดังนั้นเราจะตองตรวจสอบความสามารถของระบบใหดีเสีย
กอนท่ีจะใชระบบบัสแบบ 1–Wire Bus นี้ จากสภาวะพักขางตนการแลกเปล่ียนขอมูลจะเร่ิมข้ึนดวย
การที่ไมโครคอนโทรลเลอรกระทํากระบวนการรีเซ็ต (Reset Sequence) ซ่ึงทําไดโดยการทําใหสาย 
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DATA มีลอจิก ‘low’ เปนเวลาอยางนอย 480 ไมโครวินาที แลวจึงปลอยใหกลับมาอยูในสภาวะ 
‘high’ อีกคร้ังหนึ่ง ดังรูปท่ี 2.3 

     

รูปท่ี 2.3 จังหวะในการทํากระบวนการตรวจสอบวามีอุปกรณอยูบนบัส 

 เม่ืออุปกรณท่ีใชบัสแบบ 1–Wire Bus นี้ตรวจพบสภาวะ RESET นี้ มันก็จะตอบสนองดวย
การสงพัลสกลับไปเพื่อบอกใหไมโครคอนโทรลเลอรรูวาบนสายบัสนี้มีอุปกรณแบบ 1–Wire 
Device กําลังทํางานอยู โดย อุปกรณแบบ 1–Wire Device จะปลอยใหสาย DATA อยูในลอจิก 
‘high’ อยางนอย 15 ไมโครวินาที แตไมเกิน 60 ไมโครวินาที จากนั้นมันก็จะใหสาย DATA ลงมามี
ลอจิกเปน ‘low’ ในชวงเวลาประมาณ 60-240 ไมโครวินาที แลวจึงปลอยใหกลับไปมีลอจิก 
‘high’เชนเดิม ชวงเวลาน้ีมีช่ือเรียกกันหลายช่ือเชน ชวงเวลาเร่ิมติดตอ (Initialization)  หลังจาก
อุปกรณ 1–Wire Device ปลอยใหสาย DATA กลับมาอยูในลอจิก ‘high’ แลว ไมโครคอรโทรล
เลอรจะตองปลอยใหสาย DATA อยูในลอจิกนี้นานอยางนอย 240 ไมโครวินาที ตอไปจากนั้น
ไมโครคอนโทรลเลอรก็จะสงคําส่ังเร่ิมตน (Initial Command) ขนาด 1 ไบตไปยังอุปกรณ 1–Wire 
Bus ซ่ึงคําส่ังนี้อาจจะเปนคําส่ังอะไรก็ได ไมโครคอนโทรลเลอรจะสงบิตของ คําส่ังนั้นออกไป โดย
การเปล่ียนสถานะของสาย DATA กลับไปกลับมาโดยตอนแรกจะใหเปน ลอจิก ‘low’ แลวจึง
กลับมาเปน ‘high’ ตามชวงจังหวะเวลาท่ีเหมาะสม ชวงเวลานานท่ี ไมโครคอนโทรลเลอรทําให
สาย DATA มีลอจิก ‘low’ จะเปนตัวแยกแยะวาบิตไหนท่ีมีลอจิกเปน ‘1’ บิตไหนมีลอจิกเปน ‘0’ 
ใหดูแผนภูมิเวลาในการเขียนบิต ‘1’ หรือ ‘0’ ดังรูปท่ี 2.4 
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รูปท่ี 2.4 จังหวะไมโครคอนโทรลเลอรใชเขียนขอมูลไปยังอุปกรณบนบัส  

 ชวงเวลาระหวาง 15-120 ไมโครวินาที หลังไมโครคอนโทรลเลอรทําใหสาย DATA มี 
ลอจิก ‘low’ ในตอนนี้จะเรียกวาชวงการอานสถานะบิตขอมูล (Sampling Window) 
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รูปท่ี 2.5 จังหวะไมโครคอนโทรลเลอรอานบิตขอมูล จากอุปกรณบนบัส 

 ในการอานบิตขอมูลจากบัสแบบ 1-Wire Bus ตอนแรกไมโครคอนโทรลเลอรจะตองทําให
สาย DATA มีลอจิก ‘low’ เปนเวลานานไมเกิน 15 ไมโครวินาทีแลวจึงปลอยใหสาย DATA กลับมา
มีลอจิก ‘high’ เชนเดิมจากนั้นอุปกรณ 1–Wire Device ก็จะเขาควบคุมสาย DATA แทนโดยจะสง
บิต ‘0’ โดยการทําใหสาย DATA มีลอจิกเปน ‘low’ และสงบิต ‘1’ โดยการปลอยใหสาย DATA 
กลับมามีลอจิก ‘high’ ตามเดิม  เม่ือสงขอมูลออกไปยังไมโครคอนโทรลเลอรเรียบรอยแลว จะมี
การพักอยูช่ัวขณะหนึ่ง จากนั้นอุปกรณ 1–Wire Device จะปลอยการควบคุมจากสาย DATA ใหเปน
อิสระ และรอรับ คําส่ังการอานของขอมูลคร้ังตอไป ถาอุปกรณ 1–Wire Device สงบิต ‘0’ ออกไป 
ไมโครคอนโทรลเลอรก็จะสามารถตรวจสอบจุดส้ินสุดของลอจิก ‘0’ นี้งาย เพราะสาย DATA จะ
กลับมาอยูท่ีลอจิก ‘high’ ตามเดิม แตถาตรวจสอบจุดส้ินสุดของการสงบิต ‘1’ ของอุปกรณ 1–Wire 
Device จะตองใชเทคนิคมากกวานี้ เพราะสาย DATA จะอยูท่ีลอจิก ‘high’ อยูแลวนี่ก็เปนเหตุผลวา
ทําไมจังหวะเวลาในการอานเขียนขอมูลจึงเปนเร่ืองท่ีสําคัญมาก เม่ือจะอานบิต ‘1’ จากอุปกรณ 1–
Wire Device ไมโครคอนโทรลเลอรจะตองทําตามชวงเวลาท่ีแสดงในแผนภูมิเวลาอยางเครงครัด 
และตองไมทําการอานลอจิกของบิตถัดมา จนกวาจะผานเวลาไปแลวอยางนอย 60 ไมโครวินาที 
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2.3 ไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 แบบแฟลช 
 ไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล MCS-51 ซ่ึงมีหนวยความจําภายในเปนแบบแฟลช(Flash 
Memory) ของ Atmel Corporation มีเบอรข้ึนตนดวย AT89 เหตุผลท่ีใชไมโครคอนโทรลเลอรแบบ
นี้ในการเรียนรูเพื่อใชงานไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล MCS-51 มีดวยกันหลายประการดังนี้ 
  1.หนวยความจําโปรแกรมภายในเปนแบบแฟลชสามารถลบ และเขียนใหมไดเปนพัน
คร้ังจึงสามารถใชงานในรูปแบบของไมโครคอนโทรลเลอรชิปเดี่ยวโดยไมตองใชหนวยความจํา
ภายนอกสงผลใหใชงานพอรตอินพุตเอาตพุตของไมโครคอนโทรลเลอรไดอยางเต็มประสิทธิภาพ 
  2. ตนทุนและเวลาในการพัฒนาระบบไมโครคอนโทรลเลอรลดลงเนื่องจากไมตองใช
เคร่ืองมือพัฒนาจําพวกอีมูเลเตอร และเคร่ืองโปรแกรมอีพรอม 
  3. บริษัทผูผลิตไดทําการผลิตไมโครคอนโทรลเลอรตระกูลนี้ออกมาหลายเบอร และมี
ความสามารถแตกตางกันไป ทําใหมีทางเลือกในการใชงานสูง 
  4. ดวยการใชหนวยความจําภายในตัวไมโครคอนโทรลเลอรทําใหสามารถปองกันการ
ลอกขอมูลของหนวยความจําโปรแกรมไดเปนอยางดี 
  5. ในบางเบอรของไมโครคอนโทรลเลอรท่ีผลิตโดย Atmel สามารถทําการโปรแกรม
ขอมูลในหนวยความจําโปรแกรมไดโดยท่ีไมตองถอดตัวไมโครคอนโทรลเลอรออกมาทําการ
โปรแกรมใหมหรือเรียกวา การโปรแกรมในวงจร หรือ ในระบบ (In-system programming) โดยใช
ลักษณะการติดตอแบบ SPI (Serial Peripheral Interface) ทําใหการพัฒนาหรือการซอมบํารุง 
ตลอดจนการปรับปรุงหรือ อัปเกรดขอมูลในหนวยความจําโปรแกรมทําไดอยางสะดวก ภายใต
งบประมาณท่ีไมสูงมากนัก 
  6. ชุดคําส่ังและสถาปตยกรรมพื้นฐานกับไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 ของผูผลิต
ไมวาจะเปนอินเทล, ซีเมนสหรือ ดัลลัส 
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รูปท่ี 2.6 โครงสรางพ้ืนฐานของไมโครคอนโทรลเลอร 
 

 2.3.1 คุณสมบัติทางเทคนิคของไมโครคอนโทรลเลอร อนุกรม AT89xx 
   1. เปนไมโครคอนโทรลเลอรท่ีใชซีพียูขนาด 8 บิต  
   2. ภายในมีหนวยความจําโปรแกรมเปนแบบแฟลชสามารถลบ และเขียนใหม
ได 
   3. หนวยความจําพื้นฐานเปนหนวยความจําแบบแรม ในบางเบอรมี
หนวยความจําแบบอีพรอมเพ่ิมเติม 
   4. ขาพอรตเปนแบบสองทิศทาง สามารถใชงานเปนไดท้ังอินพุตและเอาตพุต 
   5. มีวงจรส่ือสารอนกุรมแบบฟลูดูเพล็กซ 
   6. ไทเมอร/เคานเตอรขนาด 16 บิตอยางนอย 2 ตัว  
   7. สามารถรองรับแหลงกําเนิดอินเตอรรัปตได 6 ประเภท 
   8. สามารถขยายหนวยความจําภายนอกเพิ่มเติมไดสูงสุด 64 กิโลไบต 
   9. มีวงจรกําเนิดสัญญาณนาฬิกาอยูภายในชิป 
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รูปท่ี 2.7 โครงสรางพื้นฐานไมโครคอนโทรลเลอร แบบแฟลชอนุกรมAT89Cxx 
 

 
รูปท่ี 2.8 แสดงการจัดขาของไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 (AT89C51) 
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 2.3.2 หนาท่ีการใชงานของขาไมโครคอนโทรลเลอรอนุกรมAT89C5x  
  - ขา +VCC (ขา 40) ใชสําหรับตอไฟเล้ียง 
  - ขา GND (ขา 20) สําหรับตอกราวดของระบบ 
  - ขา พอรต 0 (ขา 32 ถึง 39) จะมี 8 ขา คือ P0.0-P0.7 โดยสามารถกําหนดใหเปนไดท้ัง
อินพุตและเอาตพุต โดยหากตองการใหขา พอรต 0 ขาใดเปนอินพุตก็สามารถทําไดโดยการเขียน
ขอมูล ‘1’ ไปยังขาท่ีตองการติดตอดวยแตถาตองการเปนเอาตพุตก็สามารถทําไดโดยการเขียน
ขอมูลสงไปยังขาท่ีตองการติดตอ และยังใชในการติดตอกับขาแอดเดรสไบตตํ่าของหนวยความจํา
ภายนอก (A0-A7) และขาขอมูล (D0-D7) โดยใชกระบวนการมัลติเพล็กซเขาชวยในการทํางาน 
  - ขา พอรต 1 (ขา 1-8) จะมี 8 ขา คือ P1.0-P1.7 โดยสามารถกําหนดใหเปนไดท้ัง 
อินพุต และเอาตพุต โดยหากตองการใหขา พอรต 1 ขาใดเปนอินพุตก็สามารถทําไดโดยการเขียน
ขอมูล ‘1’ ไปยังขาท่ีตองการติดตอดวยและนอกจากนี้ในกลุมของ AT89Sxx จะใชขาP1.0 เปนขา
อินพุต สําหรับคาของไทเมอร 1 และ P1.1 เปนขาอินพุต สําหรับคาของไทเมอร2 ในขณะท่ี P1.4-
P1.7 ใชเปนขาเช่ือมตอแบบ SPI เพื่อทําการโปรแกรมขอมูลในระบบ 
  - ขา พอรต 2 (ขา 21-28) จะมี 8 ขา คือ P2.0-P2.7 ใชเปนอินพุตและเอาทพุต 
พอรตและใชงานในการติดตอกับขาแอดเดรสไบตสูงของหนวยความจําภายนอก A8-A15- ขา 
พอรต 3 (ขา 10-17) จะมี 8 ขา คือ P3.0-P3.7 ใชเปนอินพุตและเอาทพุตพอรตและถูกใชงานใน
หนาท่ีพิเศษอ่ืนๆอีกหลายอยางดังนี้ 
   P3.0 ใชเปนขาอินพุตสําหรับรับขอมูลจากการส่ือสารแบบอนุกรมหรือขา RXD 
   P3.1 ใชเปนขาอินพุตสําหรับสงขอมูลจากการส่ือสารแบบอนุกรมหรือขา TXD 
   P3.2 ใชเปนขาอินพุตรับสัญญาณอินเตอรรัปตจากภายนอกชอง 0 หรือขา INT0 
   P3.3 ใชเปนขาอินพุตรับสัญญาณอินเตอรรัปตจากภายนอกชอง 1 หรือขา INT1 
   P3.4 ใชเปนขาอินพุตสําหรับรับสัญญาณไทเมอรจากชอง 0 หรือขา T0 
   P3.5 ใชเปนขาอินพุตสําหรับรับสัญญาณไทเมอรจากชอง 1 หรือขา T1 
   P3.6 ใชเปนขาอินพุตหรือเปนขา WR ในกรณีท่ีใชเช่ือมตอกับหนวยความจํา
ภายนอก 
   P3.7 ใชเปนขาอินพุตหรือเปนขา RD ในกรณีท่ีใชเช่ือมตอกับหนวยความจํา
ภายนอก 
  - ขา RESET (ขา9) ใชในการรีเซ็ตการทํางานของไมโครคอนโทรลเลอรเพื่อเร่ิมตนการ
ทํางานใหม 
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  - ขา ALE/PROG (ขา30) เปนขาควบคุมการแลตซของขาพอรต 0 เม่ือมีการใชงาน
หนวยความจําภายนอกหากขานี้มีสถานะเปนลอจิก ‘0’ และใชเปนขาสําหรับใชรับพัลสของการ
โปรแกรมขอมูลลงใน ไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 ถามีสถานะเปนลอจิก ‘1’ ในรุนท่ีมี
หนวยความจําเปนแบบ อีพรอม 
  - ขา PSEN (ขา9) ใชสงสัญญาณรองขอติดตอกับหนวยความจําโปรแกรมภายนอก
ในชวงของการอานเขียนขอมูลกับหนวยความจําภายนอก เม่ือใชโปรแกรมจากหนวยความจํา
โปรแกรมภายในชิพ จะไมสงสัญญาณออกมาท่ีขานี้ 
  - ขา EA/VPP (ขา31) ใชสําหรับเลือกให MCS-51 ติดตอกับหนวยความจําโปรแกรม
ภายนอกหรือจากหนวยความจําภายใน MCS-51 เองโดยหากมีสถานะเปน ‘0’ จะเลือกใชโปรแกรม
ภายนอก หากมีสถานะเปน ‘1’ จะเลือกใชหนวยความจําภายใน MCS-51 และใชเปนขาอินพุต
สําหรับรับแรงดันไฟสูง สําหรับการโปรแกรมหนวยความจําภายใน สําหรับMCS-51 แบบแฟลช 
ตองการแรงดันในการโปรแกรม +12VDC 
  - ขา XTAL1 และ XTAL2 (ขา 19 และ ขา 18) เปนขาตอคริสตอล เพื่อสรางสัญญาณ
นาฬิกาในการกําหนดจังหวะในการทํางานของ MCS-51 
 

 
รูปท่ี 2.9 โครงสรางภายในของ MCS-51 แบบแฟลชของ Atmel 
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2.4 โมดูลเคร่ืองรับ-สงไรสาย  
 โมดูลส่ือสารผานคล่ืนวิทยุยาน UHF แบบฮารฟดูเพล็กซ ซ่ึงเปนวิธีการส่ือสารแบบสอง 
ทิศทางสลับกันรับ-สงขอมูลผานชองสัญญาญเดียวกัน สงเปนแพ็กเก็ตจึงงายตอการเช่ือมตอเปนระ 
บบ เคร่ือขายไรสาย ระหวาง จุดตอจุด หรือ จุดตอหลายจุด โมดูลสามารถต้ังคาช่ือผูรับและช่ือผูสง
ของชุดขอมูลในการส่ือสาร ซ่ึงสงเปนแพ็กเก็ต มีการรอตอบกลับ ACK ( Acknowledge) เม่ือโมดูล
ปลายทางไดรับขอมูลถูกตอง พรอมการจัดสรรการเขาใชชองสัญญาณ ดวยเทคนิค CSMA/CA เพื่อ
หลีกเล่ียงไมใหเกิดการชนกันของชองสัญญาณ 
 โมดูลเคร่ืองสง-เคร่ืองรับวิทยุ ความถ่ี 433MHz ใชเทคนิคการมอดูเลต และดีมอดูเลตแบบ 
FSK ใชวิธีการรับสงขอมูลแบบทิศทางเดียว  
 2.4.1 Frequency Shift Keying (FSK)  
  FSK ในการมอดูเลตแบบFSK ขนาดของคล่ืนพาหจะไมเปล่ียนแปลงท่ีเปล่ียนแปลงคือ
ความถ่ีของคล่ืนพาหนั่นคือ เม่ือบิตมีคาเปน1 ความถ่ีของคล่ืนพาหจะสูงกวาปกติและเม่ือบิตมีคา
เปน 0 ความถ่ีของคล่ืนพาหก็จะตํ่ากวาปกติ การเปล่ียน ความถ่ี ของสัญญาณพาหะ ตามบิตขอมูล 
เชน ความถ่ี fc0 เม่ือขอมูลเปน 0 ความถ่ี fc1 เม่ือขอมูลเปน 1 ตามสมการ 
 

( ) ( ) ( )
( ) ( )⎩

⎨
⎧

=+
=+

=
1,2sin
0,2sin

1

0

tdatatfA
tdatatfA

tFSK
c

c

φπ
φπ                (1) 

 

 
 

รูปท่ี 2.10 การผสมสัญญาณของขอมูลดวยวิธีการ FSK  



15 

  จุดเดนของ FSK  
 คือ มีภูมิตานทานตอสัญญาณรบกวนมากกวาวิธี Modulation แบบ ASK เนื่องจากอุปกรณ
ดานรับ มองหา ความถ่ีเฉพาะ ท่ีอยูในชวงเวลาหนึ่งๆ โดยไมสนใจ Noise กระชากระยะส้ัน 
(Transient Noise)  
  จุดดอยของ FSK  
 คือ ตองการ Bandwidth กวางกวาวิธี Modulation แบบ ASK เม่ือสงขอมูลท่ีมี Baud Rate 
เทากัน 
 แถบความท่ีของ FSK สามารถหาไดจาก ผลรวม ระหวาง ความแตกตางของความถ่ีพาหะ 
และ อัตราเร็วของขอมูล ดังสมการ 
 

( ) baudccFSK NffBW += − 01           (2) 
 

เม่ือ Nbaud คืออัตราเร็วของขอมูล และ fc1 และ fc0 คือความถี่สูงสุด และตํ่าสุดตามลําดับ ดังรูปท่ี 2.17 
 

 
 

รูปท่ี 2.11 Spectrum ของสัญญาณ FSK ท่ีมีความถ่ีของสัญญาณพาหะ 
 
2.4.2 หลักกการทํางานของโมดูลเคร่ืองรับ-สงไรสาย 
การควบคุมการไหลของขอมูล (Flow control)เนื่องจากโมดูลมีหนวยความจําบัฟเฟอร

รองรับรับขอมูลจํากัด ดังนั้นจึงตองมีกลไกควบคุมการไหลของขอมูลใหสัมพันธกัน เพื่อปองกัน
ไมใหรับขอมูลผิดพลาด โดยใช ขา RTS Flow control (Hardware)RTS : Request to Send หากขา 
RTS มีลอจิกเปน “1” ใหอุปกรณ โฮสต (Host) หยุดการสงขอมูล ช่ัวคราวการจัดสรรการใช
ชองสัญญาณ (Carrier Sense Multiple Access/Collision Avoidance)เปนการจัดสรรการเขาใช
ชองสัญญาณของแตละชองสัญญาณ ซ่ึงการทํางานของกลไกน้ีเรียกยอๆวา CSMA/CA คือเม่ือ



16 

โมดูลหนึ่งตองการเขาใชชองสัญญาณ จะตองตรวจสอบชองสัญญาณกอนวามีการใชชองสัญญาณ
อยูหรือไม และรอจนกวาชองสัญญาณวาง เม่ือชองสัญญาณวางจะตองรอตอไปอีกระยะหนึ่ง
(Random Back-off) ดวยการสุมคาเวลา สุมไดระยะเวลานอยกวา ก็มีสิทธิในการใชชองสัญญาณ
กอน 
 2.4.2 รูปแบบการจัดการส่ือสาร 

โมดูลตัวนี้รองรับการทํางาน 4 โหมด คือ 
 1 การส่ือสารระหวางจุดตอจุด (Point – To – Point) สงขอมูลเปนแพ็กเกต รอการตอบ
กลับ (Acknowledge) และสงซํ้าหากไมไดรับการตอบกลับ 

 2 การส่ือสารระหวางจุดตอหลายจุด (Point-To-Multipoint) พรอมรอการตอบกลับ 
ควบคุมดวยชุดคําส่ังเศษโดยตรง 

 3 การส่ือสารแบบแพรกระจาย (Broadcast Multi-drop) ไมมีการรอตอบกลับ 
(Unacknowledged) 
  4 ส่ือสารดวยคําส่ังระยะไกล (Remote configured) 
 

ชนิดขอมูล 
1 Byte 

ลําดับขอมูล 
1 Byte 

ช่ือผูรับ(DST) 
1 Byte 

ช่ือผูสง(SRC) 
1 Byte 

ขอมูล(DATA) 
60 Byte 

 
  2.4.2.1 การส่ือสารระหวางจุดตอจุดรอการตอบ 

การส่ือสารระหวางจุดตอจุดรอการตอบกลับ (Acknowledged Point-to-Point) ในโหมดนี้ต้ัง
คาใหโมดูลตัวใดตัวหนึ่งหรือท้ังสองเปนตัวแม (Master) พรอมกําหนดอัตตราความเร็วส่ือสารชอง 
สัญญาณท่ีใชงาน และช่ือปลายทางผูรับ และ ช่ือตนทางผูสง การสงขอมูลจะสงเปนชุดขอมูลแพ็ก
เก็ต หรือเฟรมระหวาง โมดูลท้ังสองตัว การส่ือสาร ระหวางจุดตอจุด นั้นมีการรอการตอบกลับ 
(Acknowledge) และสงซํ้า 3 คร้ังหากไมไดรับการตอบกลับเม่ือการรับสงถูกตอง โมดูลจะสงขอมูล
ท่ีไดรับออกทางพอรตอนุกรม (RS232 TTL) 
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รูปท่ี 2.12 การส่ือสารระหวางจุดตอจุดรอการตอบ 
 

 
 

รูปท่ี 2.13.การทํางานระหวางจุดตอจุดรอการตอบ 
 

  2.4.2.2 การส่ือสารระหวางจุดตอหลายจุดรอการตอบกลับ (Ack Point-to- Multipoint) 

 รูปแบบการเช่ือมตอแบบจุดตอหลายจุดนั้น โมดูลตนทางหรือตัวแมท่ีตองการสงขอมูลและ
เช่ือมตอกับอุปกรณโฮลต (Host) สามารถต้ังคาเพื่อเปล่ียนช่ือผูรับของชุดขอมูล หรือ ชองสัญญาณ
ส่ือสารได การตั้งคาระหวางการใชงานโมดูลนั้นมี 2 วิธี วิธีแรกต้ังคาผานโปรแกรม HyperTerminal 
ดวยชุดคําส่ัง AT- command เซ็ตขา CONF เปนโลจิก ‘0’เพื่อเขาโหมดการต้ังคา ขอมูลท่ีต้ังคาไวจะ
ถูกเก็บไวในหนวยความจําถาวร แบบ EEPROM  เขียนทับไดประมาณ 100,000  คร้ัง สวนวิธีท่ีสอง 
ไดเพิ่มชุดคําส่ังพิเศษเขามา เพื่อต้ังคาโมดูลไดช่ัวคราวเทานั้น จะเก็บขอมูลไวในหนวยความจําแบบ 
RAM โดยการสงชุดคําส่ังพิเศษไปยังโมดูล ตองต้ังคา PTM เปน‘1’ 

หากตองการตั้งคาช่ือผูรับของชุดขอมูลเปนช่ือ 01 ใหสงชุดคําส่ังพิเศษ “+++DST01” หรือ
ตองการตั้งคาชองสัญญาณส่ือสารของโมดูลเปนชอง 01 ใหสงชุดคําส่ังพิเศษ “+++CH01” แลวรอ
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การยืนยันการต้ังคาจากโมดูลดวยขอความ “OK” เม่ือไดรับการยืนยัน สามารถสงชุดขอมูลท่ีตอง 
การออกทาง RF ได 
  

 
 

รูปท่ี 2.14 การส่ือสารระหวางจุดตอหลายจดุรอการตอบกลับ 
  

  2.4.2.3. การส่ือสารแบบแพรกระจาย (Broadcast Multi-drop) 

การทํางานในโหมดน้ีเปการส่ือสารแบบสงขอมูลทิศทางเดียวระหวางโมดูลตัวแม (Master) 
กับโมดูลตัวลูก (Slave) ไมมีการรอตอบกลับ โดยการต้ังคา SCR ของโมดูลปลายทางทุกตัวมีช่ือ
เหมือนกัน ทําใหโมดูลปลายทางทุกตัวจะไดรับขอมูล และสงออกทางพอรตอนุกรม (RS232 TTL) 
พรอมกัน 

 
รูปท่ี 2.15 การส่ือสารแบบแพรกระจาย 
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  2.4.2.4. การส่ือสารดวยคําส่ังระยะไกล (Remote configured) 

ในโหมดนี้สามารถสงชุดคําส่ังไปตั้งคาโมดูลปลายทาง ท่ีอยูระยะไกลที่อยูในรัศมี การทํา 
งาน ตองต้ังคา CMD เปน ‘1’ สําหรับสงชุดคําส่ัง กําหนดโมดูลตนทางเปนตัวแม (Master) และโม 
ดูลปลายทางเปนตัวลูก(Slave) รูปแบบคําส่ังนั้น พิมพ เคร่ืองหมาย ‘>’ ตามดวยหมายเลขประจําตัว
โมดูล 4 หลัก (Serial No) แลวค้ันดวย เคร่ืองหมาย ‘,’ และตามดวยชุดคําส่ัง AT- command รองรับ
คําส่ัง ATCH,ATPA,ATDA,ATSA, ATABRและ ATACK 

 

 
 

รูปท่ี 2.16 การส่ือสารดวยคําส่ังระยะไกล 
2.5 โปรแกรม Visual Basic 
 2.5.1 รูจักกับ Visual Basic 

 โปรแกรม Visual Basic (VB) เปนโปรแกรมสําหรับพัฒนาโปรแกรมประยุกตท่ีกําลังเปนท่ี
นิยมใชอยูในปจจุบัน โปรแกรม Visual Basic เปนโปรแกรมท่ีไดเปล่ียนรูปแบบการเขียนโปรแกรม
ใหม โดยมีชุดคําส่ังมาสนับสนุนการทํางาน มีเคร่ืองมือตาง ๆ ท่ีเรียกกันวา คอนโทรล (Controls) 
ไวสําหรับชวยในการออกแบบโปรแกรม โดยเนนการออกแบบหนาจอแบบกราฟฟก หรือที่เรียกวา
Graphic User Interface (GUI) ทําใหการจัดรูปแบบหนาจอเปนไปไดงาย และในการเขียน
โปรแกรมนั้นจะเขียนแบบ Event-Driven Programming คือ โปรแกรมจะทํางานก็ตอเม่ือเหตุการณ
(Event) เกิดข้ึน ตัวอยางของเหตุการณไดแก ผูใชเล่ือนเมาส ผูใชกดปุมบนคียบอรด ผูใชกดปุมเมาส
เปนตน 
 เคร่ืองมือ หรือ คอนโทรล ตาง ๆ ท่ี Visual Basic ไดเตรียมไวให ไมวาจะเปน Form 
TextBox Label ฯลฯ ถือวาเปนวัตถุ (Object ในท่ีนี้ขอใชคําวา ออบเจ็กต) นั่นหมายความวา ไมวาจะ
เปนเคร่ืองมือใด ๆ ใน Visual Basic จะเปนออบเจ็กตท้ังส้ิน สามารถท่ีจะควบคุมการทํางาน แกไข
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คุณสมบัติของออบเจ็กตนั้นไดโดยตรง ในทุกๆ ออบเจ็กตจะมีคุณสมบัติ (properties) และเมธอด 
(Methods) ประจําตัว ซ่ึงในแตละออบเจ็กต อาจจะมีคุณสมบัติและเมธอดท่ีเหมือน หรือตางกันก็ได 
ข้ึนอยูกับชนิดของออบเจ็กต 
 ในการพัฒนาโปรแกรมประยุกตดวย Visual Basic การเขียนโคดจะถูกแบงออกเปนสวนๆ 
เรียกวา โพรซีเดอร (procedure) แตละโพรซีเดอรจะประกอบไปดวย ชุดคําส่ังท่ีพิมพเขาไปแลว ทํา
ใหคอนโทรลหรือออบเจ็กตนั้น ๆ ตอบสนองการกระทําของผูใช ซ่ึงเรียกวาการเขียนโปรแกรมเชิง
วัตถุ (Object Oriented Programming-OOP) แตตัวภาษา Visual Basic ยังไมถือวาเปนการเขียน
โปรแกรมแบบ OOP อยางแทจริง เนื่องจากขอจํากัดหลายๆ อยางท่ี Visual Basic ไมสามารถทําได 
 การเขียนโปรแกรม คือการส่ังใหคอมพิวเตอรทํางานตามท่ีเราตองการ สําหรับโปรแกรม
Visual Basic 6.0 เปนเคร่ืองมือในการสรางโปรแกรมบนระบบปฏิบัติการ Windows ท่ีใชงานงาย
โดยในโปรแกรม Visual Basic จะเปนการเลือกเคร่ืองมือตาง ๆ มาออกแบบหนาจอของโปรแกรมท่ี
จะสราง ซ่ึงเราเรียกการเขียนโปรแกรมลักษณะน้ีวา Visual Programming การเขียนโปรแกรมแบบ
นี้เราไมจําเปนตองใชคําส่ังตาง ๆ มากก็สามารถสรางโปรแกรมไดอยางรวดเร็ว สําหรับการเขียน
โปรแกรมแบบ Visual Programming มีลักษณะดังรูปท่ี 2.17  
 

 
 

รูปท่ี 2.17 แสดงการเขียนโปรแกรมแบบ Visual Programming 
 

จากการเขียนโปรแกรมแบบ Visual Programming ขางตนเม่ือเราส่ังรันโปรแกรมจะไดดังรูปท่ี 2.18  
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รูปท่ี 2.18 การรันโปรแกรมจะมีลักษณะเหมือนกับหนาตาท่ีไดออกแบบไว 
 

 หลังจากท่ีไดออกแบบหนาจอโปรแกรมแลว จะตองเขียนโปรแกรมควบคุมการทํางานดวย
โดยใชภาษา Basic (ยอมาจาก Beginners All-Purpose Symbolic Instruction Code) ซ่ึงเปนภาษาท่ี
ใชงานงาย เหมาะสําหรับผูเร่ิมตนศึกษาการเขียนโปรแกรมบนวินโดวส 
 2.5.2 การนํา Visual Basic ไปใชงาน 
  สําหรับ VB6 นั้นเปนเคร่ืองมือท่ีสรางโปรแกรมตาง ๆ ไดดังนี้ 
  2.5.2.1 โปรแกรมท่ัวไปที่รันบนระบบปฏิบัติการ Windows 
 เราสามารถสรางโปรแกรมทางดานกราฟก โปรแกรมจัดการไฟล โปรแกรมคํานวณเลข
พื้นฐานเปนตน 
  2.5.2.2 โปรแกรมฐานขอมูล 
VB6 ชวยสรางโปรแกรมฐานขอมูลเปนเร่ืองงาย เนื่องจากมีเคร่ืองมือเกี่ยวกับฐานขอมูลอยาง
ครบถวน เชน เคร่ืองมือในการติดตอฐานขอมูล ท้ัง Microsoft Access หรือฐานขอมูล ระบบ Client 
Server เชน Microsoft SQL Server โดยการติดตอฐานขอมูลนั้น เราเพียงแตกําหนดคาตําแหนงของ
ฐานขอมูลพรอมกับขอมูลท่ีจําเปนในการติดตอกับฐานขอมูลเทานั้น ก็จะสามารถติดตอกับ
ฐานขอมูลไดทันที 
  2.5.2.3 คอมโพเนนตทางดาน ActiveX 



22 

ซ่ึงไดแก ActiveX Component , ActiveX Control และ ActiveX Document ซ่ึงเปนเคร่ืองมือท่ีชวย
ใหสามารถนําสวนของโปรแกรมท่ีเราไดสรางแลวไปใชในโปรแกรมอ่ืน ๆ เชน Micro Excel เปน
ตน 
   2.5.2.4 โปรแกรมท่ีรันบนอินเตอรเน็ตหรืออินทราเน็ตผานทาง Web Browser 
 สามารถสรางโปรแกรมท่ีรันบนอินเตอรเน็ตไดโดยงายดาย โดยไมตองเรียนรูการเขียน
คําส่ังดวยภาษา HTML (Hypertext Markup Language) หรือภาษาสคริปตท่ีใชงานบนอินเตอรเน็ต 
  2.5.3 หลักการในการเขียนโปรแกรมดวย VB6 
 สําหรับข้ันตอนในการสรางโปรแกรม VB 6 สามารถแบงออกไดเปน 2 ข้ันตอนหลัก คือ 
  2.5.3.1 การออกแบบหนาจอของโปรแกรม 
 ซ่ึงสวนนี้ทําหนาท่ีติดตอกับผูใชงาน เรียกวา “ยูสเซอรอินเตอรเฟส: User Interface” 
คอนโทรล (Controls) ซ่ึงเปนเคร่ืองมือในการออกแบบหนาจอของโปรแกรม เคร่ืองมือเหลานี้จะอยู
ในทูลบอกซ โดยใหเราเลือกคอนโทรลที่ตรงกับจุดประสงคในการใชงาน และนํามาวางบนฟอรม
วางท่ีปรากฏอยู 

สําหรับคอนโทรลท่ีเปนพื้นฐานใน VB6 ไดแก 
เท็กบอกซ (Text box) ผูใชสามารถเติมหรือแกไขขอความโดยผานทางคียบอรดเขาสู

โปรแกรม สามารถแสดงขอมูลตาง ๆ ของโปรแกรมได และใชในการสรางไดอะลอกบอกซใหใส
รหัสผานได 

ปุมคําส่ัง (Command button) เปนคอนโทรลท่ีจะทํางานตามท่ีเรากําหนดเม่ือมีการกดปุม
คําส่ัง โดยสรางส่ิงท่ีจะตอบสนองในอีเวนต Click 

ออบช่ันบัตตอน (Option button) เปนตัวเลือกใหแกผูใช โดยผูใชสามารถเลือกออบช่ันบัต
ตอนท่ีอยูบนฟอรมหรือในเฟรมไดคร้ังละ 1 ตัวเทานั้น 

ลิสตบอกซ (List box) เปนคอนโทรลท่ีแสดงรายการใหผูใชเลือก โดยที่เลือกไดคร้ังละ 
รายการหรือมากกวาก็ได 

ไทเมอร (Timer) ใชในการส่ังใหมีการทํางานทุก ๆ ชวงเวลากําหนด 
เลเบล (Label) ใชในการแสดงขอความบนฟอรม ซ่ึงใชอธิบายขอมูลบางอยางแกผูใช โดย

ท่ีผูใชไมสามารถแกไขขอความในเลเบลได 
เช็กบอกซ (Check box) ใชสําหรับเปนตัวเลือกท่ีผูใชสามารถเลือกได 2 สถานะ คือ เช็ก (มี

เคร่ืองหมายถูก) หรือไมเช็ก (ไมมีเคร่ืองหมายถูก) โดยท่ีสามารถเช็กไดหลายเช็กบอกซพรอมกัน 
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เฟรม (Frame) ใชในการจัดกลุมคอนโทรลท่ีตองการใชรวมกันเปนกลุม เชน ใชในการ
แบงกลุมออบช่ันบัตตอนออกเปนกลุม ๆ หรือใชเพื่อความเรียบรอยและความสวยงามของหนาจอ
ของโปรแกรมมากข้ึน 

คอมโบบอกซ (Combo box) เปนคอนโทรลท่ีรวมเอาเท็กบอกซกับลิสตบอกซไวดวยกัน
คือสามารถเลือกรายการไดเหมือนลิสตบอกซและสามารถแกไขรายการไดเหมือนเท็กบอกซ 
 

 
 

รูปท่ี 2.19 แสดงคอนโทรลตาง ๆ ในทูลบอกซของ VB6 
 

สําหรับคอนโทรลตัวอ่ืน ๆ และรายละเอียดการทํางานและการนําไปใชงานของคอนโทรล
ตาง ๆ ใหผูท่ีสนใจไปศึกษาเพิ่มเติมจากคูมือการใชงาน VB6 

 2.5.3.2 การเขียนโปรแกรม 
ซ่ึงใน VB6 เปนการกําหนดคุณสมบัติของคอนโทรลบนฟอรมใหเหมาะสม และการเขียน

คําส่ังตอบสนองตออีเวนต 
คุณสมบัติ (Properties) คือ ลักษณะตาง ๆ ของคอนโทรลท่ีถูกนํามาวางบนฟอรม 
สําหรับการเขียนโปรแกรมแบบ Event-Driven คือการใชคําส่ังกําหนดใหคอนโทรล 

ตอบสนองตอเหตุการณบางอยางท่ีเกิดข้ึน (เรียกวา อีเวนต: Event) เม่ือโปรแกรมท่ีสรางถูกนํามาใช
งาน เชน เพื่อตองการใหโปรแกรมเกิดการตอบสนองเม่ือปุมคําส่ังถูก Click 
 2.5.4 พื้นฐานในการเขียนโปรแกรมดวย VB6 
  2.6.4.1 ตัวแปรและการประกาศตัวแปร (Variables and Variable Declaration) 
 ตัวแปรมีหนาท่ีเก็บขอมูลในการทํางานของโปรแกรมไวเปนการชั่วคราว ตัวท่ีเรากําหนด
ข้ึนมาจะตองประกอบดวยช่ือและชนิดขอมูล 
 สําหรับการประกาศตัวแปรดวยคําส่ัง Dim จะตามดวยช่ือตัวแปร คําวา As และตามดวยช่ือ
ชนิดขอมูล 

การประกาศตัวแปร จะเปนการบอกวาโปรแกรมมีตัวแปรนี้อยูเพื่อท่ีจะนําไปใชงานใน
โปรแกรมได การประกาศตัวแปรเราจะใชคําส่ังดังรูปแบบตอไปนี้ 
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Dim <ช่ือตัวแปร> [As Type] 
เราจะตองกําหนดช่ือของตัวแปร เพื่อท่ีจะนําไปใชอางอิงตลอดท้ังโปรแกรม สําหรับคําวา 

As จะเปนการบอกวาเปนขอมูลชนิดใด เชน 
Dim TotalPrice As Integer 

สําหรับการต้ังช่ือตัวแปรมีกฎดังตอไปนี้ 

•ช่ือตองไมซํ้ากันในขอบเขตเดียวกัน 

•ช่ือตองไมซํ้ากับคีเวิรด (คําสงวน) ของ VB6 เชน Dim, Integer 

•ความยาวไมเกิน 255 ตัวอักขระ 

•จะตองเร่ิมตนดวย A-Z หรือ a-z 
2.5.4.2 ขอบเขตการประกาศตัวแปร 
ขอบเขตการประกาศตัวแปร คือ การกําหนดใหตัวแปรนั้นสามารถมองเห็นไดใน

สวนใดบาง เชนตองการใหเขาถึงตัวแปรไดเฉพาะในโปรแกรมยอยเทานั้น 
หรือใหทุกโปรแกรมยอยในโมดูล (เฉพาะฟอรมเดียว) หรือใหเห็นท้ังโปรเจ็กต 
คําส่ังท่ีใชในการประกาศตัวแปรจะมีรูปแบบดังนี้ 

[Private|Public] <ช่ือตัวแปร> [As Type] 
สําหรับการประกาศตัวแปรแบบ Private โปรแกรมจะมองเห็นตัวแปรเฉพาะโมดูลเทานั้น

สวน Public โปรแกรมจะมองเห็นตัวแปรท้ังโปรเจ็กตตัวอยางเชน 
Private Name1 As String 
Public Name2 As String 

 2.5.4.3 ตัวแปรแบบสเตติก (Static Variables) 
หลังจากท่ีโปรแกรมยอยทํางานจบแลวตัวแปรแบบ Dim จะถูกทําลายเม่ือมีการเรียกใชงาน

ในโปรแกรมยอยถัดไป ดังนั้นเราสามารถเก็บรักษาคาตัวแปรนั้นโดยการประกาศตัวแปรแบบ
สเตติกโดยใชคําวา Static แทน Dim ตัวอยางเชน 

Static Count As Integer 
 2.5.4.4 คาคงท่ี (Constant) 
คาคงท่ีมีไวเก็บคาท่ีไมมีการเปล่ียนแปลงตลอดท้ังโปรแกรม การประกาศคาคงท่ีทําไดโดย

ใชคําส่ังท่ีมีรูปแบบดังตอไปนี้ 
[Private|Public] Const <ช่ือตัวแปร> [As Type] 

  2.5.4.5 ชนิดของขอมูล 
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 ชนิดของขอมูลท่ีกําหนดใหตัวแปรเพื่อทําใหการจัดเก็บขอมูลมีประสิทธิภาพมากข้ึนเพราะ
ใชพื้นท่ีขนาดเหมาะสมในการเก็บขอมูล โดย VB6 จะมีชนิดขอมูลดังตอไปนี้ 
 
        ตารางท่ี 2.1 แสดงชนิดของขอมูลชนิดตาง ๆ ใน VB6 

ชนิดของขอมูล ขนาด (ไบต) คําอธิบาย 
Byte 1 มีคาต้ังแต 0-225 
Integer 2 ขอมูลตัวเลขมีคาต้ังแต -32,767 ถึง 32,767 
Long 4 คาต้ังแต -2,147,483,648 ถึง 2,147,483,648 

Single 4 เก็บขอมูลตัวเลขทศนิยมท่ีมีความละเอียดตํ่า 
Double 8 เก็บขอมูลตัวเลขทศนิยมท่ีมีความละเอียดสูง 
Currency 8 เก็บขอมูลท่ีเปนเลขทศนิยม 4 ตําแหนงเสมอ 
Decimal  เก็บขอมูลท่ีเกบ็ตัวเลขไดใหญมาก 
Boolean 1 มีคา True (-1) กับ False (0) 
String ? ใชเก็บขอมูลขอความท่ีเปนชุดอักขระ 
Date  ขอมูลชนิดวันท่ี และเวลา 
Variant  เปนชนิดขอมูลท่ีใชแทนขอมูลชนิดอ่ืนได 
Object  เปนขอมูลชนิดคอนโทรล 

  
 2.5.5 การใชโอเปอเรเตอร 
  2.5.5.1 โอเปอเรเตอรในการคํานวณทางคณิตศาสตร 
 

       ตารางท่ี 2.2 แสดงโอเปอเรเตอรในการคํานวณทางคณิตศาสตรของ VB6 
การกระทํา สัญลักษณ ตัวอยาง ผลลัพธ 
การบวก + 2+4 6 
การลบ - 4-2 2 
การคูณ * 4*2 8 
การหาร / 5/2 2.5 
การหารแบบจาํนวนเต็ม \ 5\3 1 
การหารเศษ Mod 10 Mod 3 10 Mod 3 
การยกกําลัง ^ 2^4 16 
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  2.5.5.2 โอเปอเรเตอรในทางตรรกะ 
 โอเปอเรเตอรในทางตรรกะจะใหผลลัพธเปนคา True และ False ซ่ึงมีรูปแบบดังตอไปน้ี
โอเปอเรเตอร And – ถาทุกนิพจนท่ีมา And กันมีคาเปน True ผลลัพธท่ีไดจะมีคาเปน True 
 
          ตารางท่ี 2.3 แสดงผลลัพธท่ีไดจากโอเปอเรเตอร And 
 

 โอเปอเรเตอร Or - ถาทุกนิพจนท่ีมา Or กันมีคาเปน True เพียงนิพจนเดียว ผลลัพธท่ีไดจะมีคา
เปน True 

 
                     ตารางท่ี 2.4 แสดงผลลัพธท่ีไดจากโอเปอเรเตอร Or 
 

โอเปอเรเตอร Xor – โอเปอเรเตอรนี้จะตรวจสอบวามีนิพจนท่ีมีคาตรงกันหรือไม ถาไม
ตรงกันผลลัพธท่ีจะมีคาเปน True 

 

                      ตารางท่ี 2.5 แสดงผลลัพธท่ีไดจากโอเปอเรเตอร Xor 
A B A  Xor  B 

True True False 
True False True 
False True True 
False False False 

A B A  And  B 
True True True 
True False False 
False True False 
False False False 

A B A  Or  B 
True True True 
True False True 
False True True 
False False False 
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โอเปอเรเตอร Eqv - โอเปอเรเตอรนี้จะตรวจสอบวามีนิพจนท่ีมีคาตรงกันหรือไม ถา
ตรงกันผลลัพธท่ีจะมีคาเปน True 
 

          ตารางท่ี 2.6 แสดงผลลัพธท่ีไดจากโอเปอเรเตอร Eqv 
A B A  Eqv  B 

True True True 
True False False 
False True False 
False False True 

 
โอเปอเรเตอร Imp – โอเปอเรเตอรนี้จะมีผลลัพธเหมือนกับคําวา ถา.แลว. ในเร่ืองตรรกะ

จะมีผลลัพธดังตาราง 
 
               ตารางท่ี 2.7 แสดงผลลัพธท่ีไดจากโอเปอเรเตอร Imp 

A B A  Imp  B 
True True True 
True False False 
False True True 
False False True 

 

โอเปอเรเตอร Not – จะทําการเปล่ียนคานิพจนเปนคาตรงขาม 
 

          ตารางท่ี 2.8 แสดงผลลัพธท่ีไดจากโอเปอเรเตอร Not 

A Not  A 
True False 
False True 

 

  2.5.5.3 โอเปอเรเตอรในการทํางานเกี่ยวกับขอมูลชนิดสตริง 
 โอเปอเรเตอรกลุมนี้จะใชเช่ือม String กับ String เขาดวยกัน หรือ String กับขอมูลตัวเลข+ 
ใชเช่ือม String กับ String 

 & ใชเช่ือม String กับ Numeric หรือ String กับ String ก็ได 



28 

 1.โอเปอเรเตอรในการเปรียบเทียบ 
โอเปอเรเตอรประเภทนี้จะใชสําหรับเปรียบเทียบระหวางคา 2 คา โดยมีผลลัพธเปน True 

หรือ False อยางใดอยางหนึ่งเทานั้น 
 

          ตารางท่ี 2.9 แสดงโอเปอเรเตอรท่ีใชในการเปรียบเทียบ 
สัญลักษณ ความหมาย รูปแบบการใช 

= เทากับ A = B 
<> ไมเทากับ A <> B 
< นอยกวา A < B 
> มากกวา A > B 

<= นอยกวาหรือเทากับ A <= B 
>= มากกวาหรือเทากับ A >= B 

   

  2.ฟงกชันในการเปล่ียนชนิดขอมูล 
ในโปรแกรม VB6 ไดเตรียมฟงกชันในการเปล่ียนแปลงขอมูลจากขอมูลชนิดหนึ่งไปเปน

ขอมูลอีกชนิดหนึ่ง เพื่ออํานวยความสะดวกในการทํางานกับขอมูลตาง ๆ ดังนี้ 
 

     ตารางท่ี 2.10 แสดงฟงกชันการเปล่ียนชนิดขอมูล 
ช่ือฟงกช่ัน ไปเปนขอมูลชนิด ตัวอยางการใชงาน ผลลัพธ 

CBool Boolean CBool(“True”), CBool(1=0) True, False 
CByte Byte CByte(“234.123”) 234 
CInt Integer CInt(“3000.457”) 3000 
CLng Long CLng(“10000000”) 10000000 
CCur Currency CCur(“4598.8976”) 4598.8976 
CSng Single CSng(“10000.7117”) 10000.71 
CDbl Double CDbl(“10000.7117”) 10000.7117 
CDate Date CDate(“7 Jan 98”) 1/7/98 
CStr String CStr(975.7773) “975.7773” 
CVar Variant   
CVErr Error   
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 2.5.6 คําส่ังท่ีใชในการควบคุมการทํางาน 
 ในการทํางานของโปรแกรมจะทํางานจากบนลงลาง และจากซายไปขวา แตในบางคร้ังเรา
สามารถเลือกใหโปรแกรมทํางานตามเง่ือนไข หรือในบางอยางตองการการทํางานซํ้ากัน หลาย ๆ 
คร้ัง ซ่ึงคําส่ังจะถูกทําซํ้าจนครบตามจํานวนคร้ังท่ีกําหนด หรือทําจนกวาเง่ือนไข ท่ีระบุไวเปนจริง 
  2.5.6.1 คําส่ังในการเลือกเสนทางการทํางาน 

คําส่ังท่ีใชเลือกเสนทางการทํางานของโปรแกรม จะทําใหสามารถเลือกเสนทางการทํางาน
ตามเง่ือนไขท่ีอยูในโปรแกรมได คําส่ังประเภทนี้มี 2 แบบ คือ 

• คําส่ัง If-Then-Else 
มีรูปแบบคําส่ังดังนี้ 

If <นิพจนท่ีเปน Boolean> Then 
’ คําส่ังสําหรับนิพจนท่ีมีคาเปน True 

Else 
’ คําส่ังสําหรับนิพจนท่ีมีคาเปน False 

End If 
คําส่ังขางตน จะเปนคําส่ังท่ีตรวจสอบเง่ือนไขของคําส่ังวา If ถาเง่ือนไขเปน True จะทํา

ตามคําส่ังท่ีอยูหลังคําวา Then แตถาเง่ือนไขเปน False จะทําตามคําส่ังท่ีอยูหลังคําวา Else จนถึงคํา
วา End If แตถาไมตองการใหมีการทํางานในสวนของ Else เราสามารถยอคําส่ัง ไดดังนี้ 

 
If <นิพจนท่ีเปน Boolean> Then 

’ คําส่ังสําหรับนิพจนท่ีมีคาเปน True 
End If 

นอกจากนี้ยังสามารถซอนคําส่ัง If ไดดวยเพื่อการตรวจสอบเง่ือนไขท่ีซับซอนข้ึนดัง
ตัวอยาง 

If <นิพจนท่ีเปน Boolean 1> Then 
’ คําส่ังสําหรับนิพจน 1 ท่ีมีคาเปน True 

ElseIf <นิพจนท่ีเปน Boolean 2> Then 
’ คําส่ังสําหรับนิพจน 2 ท่ีมีคาเปน True 

ElseIf <นิพจนท่ีเปน Boolean 3> Then 
’ คําส่ังสําหรับนิพจน 3 ท่ีมีคาเปน True 

Else 
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’ คําส่ังสําหรับท้ัง 3 นิพจนท่ีมีคาเปน False 
End If 

• คําส่ัง Select-Case 
เปนคําส่ังท่ีใชในการเลือกเสนทางการทํางานของโปรแกรมจากคาของนิพจนท่ีกําหนด 

เปนคําส่ังท่ีมีรูปแบบดังนี้ 
Select Case <นิพจน> 
          Case <คาของนิพจนกลุมแรก> 

’คําส่ังทํางานเมื่อคานิพจนตรงกับกลุมแรก 
          Case <คาของนิพจนกลุมสอง> 

’คําส่ังทํางานเมื่อคานิพจนตรงกับกลุมท่ีสอง 
         Case Else 

’คําส่ังเม่ือไมตรงกับกรณีท้ังสอง 
         End Select 

คําส่ัง Select-Case นั้นจะทํางานตามคาท่ีอยูหลังคําวา Select Case ถาตรงกับคาท่ีอยูหลังคํา
วา Case ใดก็จะทํางานตามคําส่ังท่ีอยูหลัง Case นั้น แตถาไมตรงกับคาใดเลยจะทํางานตามคําส่ังท่ี
อยูหลังคําวา Case Else จนถึงคําวา End Select 
     2.5.6.2 คําส่ังท่ีใชในการทําซํ้า 

คําส่ังท่ีใชในการทํางานซํ้าเปนจํานวนคร้ังท่ีแนนอน หรือจนกวาเง่ือนไขเปนไปดังท่ีเรา
ตองการได มีดังนี้ 

• For-Next 
คําส่ังนี้จะในการทํางานซํ้าเปนจํานวนคร้ังท่ีแนนอน 

For <ช่ือตัวแปร> = <คาเร่ิมตน> To <คาสุดทาย> [Step <คาท่ีเพิ่มข้ึนของตัวแปร>] 
’ชุดคําส่ัง 
[Exit For] 

Next <ช่ือตัวแปร> 
การทํางานของคําส่ังนี้ จะทํางานโดยมีตัวแปรตัวหนึ่งนับจํานวนคร้ังการทําซํ้าโดยการ

กําหนดคาเร่ิมตน คาสุดทาย และคาท่ีเพิ่มข้ึนในแตละคร้ัง เม่ือทํางานจบชุดคําส่ังมาถึง Next <ช่ือตัว
แปร> ก็จะทําการเพ่ิมคาตัวแปรข้ึนไปเทากับคาที่หลังคําวา Step และจะทําซํ้าจนกวาคาของตัวแปร
จะมีคามากท่ีสุดท่ีมีการกําหนดไว ถามีคําส่ัง Exit For จะทําใหการทํางานหลุดออกจากลูปทันที 

• Do-Loop 
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เปนคําส่ังท่ีใชในการทําซํ้า โดยการทําซํ้าข้ึนอยูกับเง่ือนไขหลังคําวา While หรือUntil 
รูปแบบคําส่ังมีดังนี้ 

Do While <Condition> 
’ชุดคําส่ัง 
[Exit Do] 

Loop 
คําส่ังนี้จะทําซํ้าขณะท่ีเง่ือนไขยังคงเปนจริงอยู จนกวาจะเปนเท็จจริงออกจากลูปถามีคําส่ัง 

Exit Do จะออกจากการทําซํ้าทันที 
นอกจากนี้ยังมีคําส่ังอีกรูปคือ 
Do Until <Condition> 

’ชุดคําส่ัง 
[Exit Do] 

Loop 
คําส่ังนี้จะเหมือนกับ Do While.Loop แตตางกันตรงท่ีจะทําซํ้าในขณะท่ี Condition ยังคง

เปนเท็จอยู ทําจนกวาเง่ือนไขเปนจริงจึงจะออกจากลูป 
 2.5.7 การทํางานกับออบเจ็กต 

เนื่องจากทุก ๆ สวนประกอบใน VB6 นั้นเปนออบเจ็กตท้ังหมด ไมวาจะเปนฟอรม
คอนโทรลหรือแมกระท่ังการติดตอกับฐานขอมูล ดังนั้นถาเราตองการใช VB6 ใหเต็มประสิทธิภาพ
จําเปนตองเขาใจการใชงานออบเจ็กต 
  2.5.7.1 ออบเจ็กตใน VB6 

ตัวอยางออบเจ็กตใน VB6 คือ คอนโทรลตาง ๆ ซ่ึงออบเจ็กตประกอบดวยสองสวน คือ 
oData จะเก็บขอมูลตาง ๆ ของออบเจ็กตไว ซ่ึงก็คือ Properties นั่นเอง 
oCode จะเก็บคําส่ังตาง ๆ ท่ีจะใหออบเจ็กตนั้นทํางาน 

สรุปก็คือ ออบเจ็กตเปนการรวมคําส่ังและขอมูลไวดวยกัน 
ออบเจ็กตนั้นสรางมาจากคลาส ซ่ึงคลาสก็คือ การสรางรายละเอียดตาง ๆ ของออบเจ็กตท่ี

จะสราง เชน กําหนดวาจะมีคุณสมบัติอะไรบาง, มีเมดถอดท่ีทํางานอยางไร และมีอีเวนตวาจะ
เกิดข้ึนในขณะใด สรุปก็คือเปนการกําหนดพฤติกรรมของออบเจ็กตท่ีจะสรางข้ึนมานั่นเอง ตัวอยาง
ความสัมพันธระหวางออบเจ็กตและคลาส คือ คอนโทรลที่อยูในทูลบอกซนั้นจะแทนคลาส เม่ือ
สรางคอนโทรลนั้นบนฟอรมก็จะเปนการสรางอินสแตนซ (Instance) ของคลาส ซ่ึงก็คือออบเจ็กต 
ดังในรูป Properties Window ดังรูปท่ี 2.20  
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รูปท่ี 2.20 แสดง Properties Window 
ออบเจ็กตตาง ๆ ท่ีสรางข้ึนจากคลาสเดียวกันจะเปนออบเจ็กตท่ีไมเกี่ยวกัน แตจะมี

คุณสมบัติ เมดถอด และอีเวนตเหมือนกันเพราะมาจากคาสเดียวกัน เชน Command1 และ 
Command 2 สรางข้ึนจากคลาสเดียวกัน มีคุณสมบัติ เมดถอด และอีเวนตเหมือนกัน 
  2.5.7.2 การทํางานกับคุณสมบัติของออบเจ็กต 

สําหรับคุณสมบัติของออบเจ็กตนั้น จะเปนการกําหนดลักษณะของออบเจ็กตใหตรงกับส่ิง
ท่ีจะใช เชน คุณสมบัติ Text ของเท็กบอกซ เปนตน 

• การกําหนดคาใหคุณสมบัติ 
จะใชรูปแบบดังตอไปนี้ในการกําหนดคาคุณสมบัติของออบเจ็กต 

<ช่ือออบเจ็กต>.<ช่ือคุณสมบัติ> = คาท่ีกําหนดให 
ตัวอยางเชน 

Command1.Caption = “Click” 
Command1.Enabled = True 
Command1.Visible = True 

• การอานคาคุณสมบัติของออบเจ็กต 
จะใชรูปแบบดังตอไปนี้ในการอานคาคุณสมบัติของออบเจ็กต 

ตัวแปรท่ีจะรับคา = <ช่ือออบเจ็กต>.<ช่ือคุณสมบัติ> 
เราอาจจะใชคุณสมบัติมาเปนสวนประกอบในนิพจนในการคํานวณ ตัวอยางเชน 

Str = Command1.Caption 
Bol =Command1.Enabled And False 

  2.5.7.3 การใชงานเมดถอดของออบเจ็กต 
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 เมดถอดของคอนโทรลบางเมดถอดสามารถแกไขคาคุณสมบัติของคอนโทรล และบางเมด
ถอดสามารถสงคากลับมาเหมือนกับฟงกชัน โดยสามารถเรียกใชเมดถอดไดในลักษณะเดียวกันกับ
การเรียกใชโปรแกรมยอย หรือฟงกชัน ซ่ึงรวมท้ังการสงพารามิเตอรใหกับเมดถอดดวยสําหรับการ
ทํางานกับเมดถอดจะใชรูปแบบดังตอไปนี้ 

<ช่ือออบเจ็กต>.<ช่ือเมดถอด> ’สําหรับเรียกใชเมดถอดท่ีไมสงคากลับมา 
ตัวแปรท่ีรับคา=<ช่ือออบเจ็กต>.<ช่ือเมดถอด> ’สําหรับเมดถอดท่ีสงคากลับมา 

   2.5.7.4 การประกาศออบเจ็กต 
การประกาศตัวแปรออบเจ็กตสามารถทําไดเชนเดียวกับตัวแปรท่ัวไป ดังรูปแบบตอไปนี้ 

[Dim|ReDim|Static|Private|Public] <ช่ือตัวแปร> As [New] <ช่ือคลาส> 
เราสามารถประกาศตัวแปรออบเจ็กตท่ีอางถึงฟอรมใด ๆ ในโปรแกรมไดดวยคําส่ังดังนี้ 

Dim ObjForm As Form 
เราสามารถประกาศตัวแปรออบเจ็กตท่ีอางถึงคอนโทรลใด ๆ ในโปรแกรมไดดวยคําส่ัง

ดังนี้ 
Dim ObjCtrl As Control 

หรือจะประกาศเจาะจงลงไปถึงคอนโทรลชนิดใด เชน 
Dim ObjTxt As TextBox 
Dim ObjLstBox As ListBox 

เนื่องจากเราไมสามารถประกาศตัวแปรแลวอางอิงถึงคอนโทรลนั้นแบบเจาะจงได แตจะใช 
การอางถึงคอนโทรลนั้นภายหลัง ดังตัวอยาง 

Dim ObjTxt As TextBox 
Set ObjTxt = Text1 

หรือ  Dim ObjCtrl As Control 
Set ObjCtrl = Form1.Text1 

  2.5.7.5 การสรางออบเจ็กตใหม 
 ออบเจ็กตเปนอินสแตนซของคลาส ดังนั้นถาตองการสรางออบเจ็กตใหมจากคลาส ใหใชคํา
วา New ในการประกาศตัวแปร ตัวอยางเชน 
Dim ObjFrm As New Form1 

ObjFrm.Show 
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   จากตัวอยางขางตนเปนการประกาศตัวแปรออบเจ็กตท่ีสรางสําเนาของฟอรมช่ือ 
Form1ใหม ซ่ึงมีทุกอยางเหมือนกับ Form1 ท้ังหมด นอกจากการสรางออบเจ็กตใหมในการ
ประกาศตัวแปรแลว สามารถใชคําส่ัง Set แลวตามดวยคีเวิรด New แทนไดดวย ดังตัวอยาง 

Dim ObjFrm As Form1 
Set ObjFrm = New Form1 
ObjFrm.Show 

  2.5.7.6 การยกเลิกการอางถึงออบเจ็กต 
 เม่ือเราใชออบเจ็กตตาง ๆ ทํางานจนเสร็จแลว จะตองยกเลิกการอางถึงออบเจ็กตตาง ๆ
เหลานี้ เพื่อใหทรัพยากรตาง ๆ ท่ีใชสําหรับออบเจ็กตเหลานั้นถูกคืนกลับสูระบบเพื่อนําไปใชอยาง
อ่ืนตอได จะมีรูปแบบคําส่ังดังนี้ 

Set ObjCtrl = Nothing 
  2.5.7.7 คําส่ังควบคุมการทํางานเกี่ยวกับออบเจ็กต 

• คําส่ัง For Each… Next 
เปนคําส่ังท่ีคลายกับ For… Next แตคําส่ังนี้จะวนตามจํานวนสมาชิกท่ีอยูในอารเรย หรือคอน
เลคช่ัน 

For Each <Element> In <Group> 
’ชุดคําส่ัง 

Next <Element> 
ตัวอยางเชน 

Sub Form_Load() 
Dim Ctrl As Control 
For Each Ctrl In Form1.Controls 

Debug.Print Ctrl.Name 
Next Ctrl 

End Sub 

• คําส่ัง With…End With 
คําส่ังนี้จะชวยใหเราทํางานกับออบเจ็กตไดสะดวกข้ึน โดยท่ีไมตองอางอิงถึงช่ือออบเจ็กต

นั้นบอย ๆ 
With <ObjectName> 

’ชุดคําส่ัง 
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End With 
ตัวอยางเชน 

With Command1 
.Caption = “Click Me” 
.Left = 400 
.Enabled = True 

End With 
 2.5.8 การเขียนโปรแกรมเพ่ือใชงานพอรตอนุกรมดวย Visual Basic 
  2.5.8.1 คอนโทรล MSComm 
 MSComm จัดเตรียมทางเลือกไวสองทางเพ่ือความสะดวกในการส่ือสารขอมูล ทางแรกคือ
การส่ือสารขอมูลท่ีกระตุนดวยเหตุการณ (Event-driven communications) เปนรูปแบบการใชงานท่ี
มีประสิทธิภาพมากสําหรับการตอบสนองแบบทันทีทันใด สวนทางเลือกท่ีสองเปนการคอย
ตรวจสอบคาเหตุการณและความผิดพลาดท่ีเกิดข้ึนดวยการดูคาท่ีเปล่ียนแปลงภายในคุณสมบัติ 
CommEvent หลังจากท่ีโปรแกรมทํางานในฟงกชันตาง ๆ เรียบรอยแลว ซ่ึงวิธีนี้ใชงานไดดีในกรณี
ท่ีโปรแกรมมีขนาดเล็ก 
 คอนโทรล MSComm 1 ตัวสามารถควบคุมการทํางานของพอรตอนุกรมได 1 พอรต ถาใน
โปรแกรมท่ีใชงานตองการติดตอกับพอรตอนุกรมมากกวา 1 พอรต จะตองใชคอนโทรล MSComm 
มากกวา 1 ตัวเพื่อควบคุมการทํางานในแตละพอรต แอดเดรสของอนุกรมและแอดเดรสของการเกิด
อินเตอรรัพตสามารถเปล่ียนแปลงไดจากการแกไขคาท่ี Control Panel 
 ถึงแมวาคอนโทรล MSComm จะมีคุณสมบัติ (Properties) มากมาย แตสามารถทําความ
เขาใจไมยากดังนี้ 
  2.5.8.2 CommPort 
 ใชในการกําหนดและอานคาพอรตอนุกรมที่ติดตออยู (COM1, COM2, COM3, COM4) 
รูปแบบการใชงาน 
  Object.CommPort [= value] 
 โดย value เปนคาของพอรตอนุกรม ชนิดของขอมูลเปน Integer คา value สามารถกําหนด
ไดในชวง 1-16 (คาเร่ิมตนท่ีกําหนดไวท่ี 1) เม่ือมีการกําหนดคาแลวทําการเปดพอรตโดยใช
คุณสมบัติ PortOpen แตวาพอรตนั้นไมมีอยูในระบบ MSComm จะสรางสัญญาณแสดงขอผิดพลาด
error 68 ข้ึนมา ซ่ึงหมายถึง อุปกรณตัวนี้ไมมีอยูในระบบ ดังนั้นการเขียนโปรแกรมจึงตองกําหนด
ตําแหนงของพอรตอนุกรมกอนท่ีใชคําส่ัง OpenPort 
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  2.5.8.3 Setting 
ในการกําหนดและอานคาอัตราบอรด, พาริต้ี, จํานวนของบิดขอมูล, จํานวนบิตปดทาย

รูปแบบการใชงาน 
Object.Setting [= value] 

คา value มีชนิดขอมูลเปนแบบ String มีรูปแบบเปน “BBBB,P,D,S” โดย BBBB เปนคา
อัตราบอรด, P เปนคาพาริต้ี, D เปนจํานวนของบิตขอมูล และ S เปนจํานวนของบิตปดทาย ปกติ
แลวคานี้ถูกกําหนดไวเปน “9600,N,8,1” 

คาบอรดเรตมาตรฐานท่ีใชกบั MSComm มีดังนี ้
110 บิตตอวินาที 
300 บิตตอวินาที 
600 บิตตอวินาที 
1200 บิตตอวนิาที 
2400 บิตตอวนิาที 
9600 บิตตอวนิาที (คาปกติ) 
14400 บิตตอวนิาที 
19200 บิตตอวนิาที 
28800 บิตตอวนิาที 
38400 บิตตอวนิาที (สงวน) 
56000 บิตตอวนิาที (สงวน) 
128000 บิตตอวินาที (สงวน) 
256000 บิตตอวินาที (สงวน) 

สําหรับคามาตรฐานในการกาํหนดคาพาริต้ีมีดังนี ้
สัญลักษณ  รายละเอียด 
    E    พาริต้ีคู (Even) 
   M    ลอจิก “1” (MARK) 
   N         ไมใช (คาปกติ) 
   O     พาริต้ีค่ี (Odd) 
   S     ลอจิก “0” (Space) 

คาท่ีใชในการกําหนดจํานวนบิตมี 5 คา คือ 4, 5, 6, 7 และ 8 (คาปกติ) 
คาท่ีระบุจํานวนบิตปดทายมีคา คือ 1 (คาปกติ),1.5 และ 2 
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ตัวอยางการใชงานคําส่ัง Setting โดยจะเปนการกําหนดคาบอรดเรตเทากับ 9600 ไมมีพาริต้ี 
จํานวนบิตขอมูล 8 บิต และบิตปดทาย 1 บิต สามารถโปรแกรมไดดังนี้ 

MSComm1.Setting = “9600,N,8,1” 
สาเหตุท่ีคากําหนดจะตองอยูในเคร่ืองหมายคําพูด เนื่องจากคาท่ีกําหนดนี้อยูในรูปตัวแปรString 
      2.5.8.4 PortOpen 
 ในการกําหนดและอานคาสถานะของพอรตอนุกรม เพื่อเปดและปดพอรตอนุกรมรูปแบบ
การใชงาน 

Object.PortOpen [= value] 
 คา value มีชนิดขอมูลเปนแบบบูลีน คือ True กับ False โดย True หมายถึงการเปดพอรต
อนุกรม และ False หมายถึงการปดพอรตอนุกรม สําหรับการปดพอรตอนุกรมนั้นจะมีการเคลียร
บัฟเฟอรรับขอมูลและบัฟเฟอรสงขอมูลดวย คอนโทรล MSComm จะปดพอรตอนุกรมโดย
อัตโนมัติเม่ือออกจากโปรแกรม กอนท่ีจะใชคุณสมบัติ PortOpen ตองตรวจสอบใหแนใจวา
คุณสมบัติ CommPort นั้นไดทําการกําหนดตําแหนงของพอรตอนุกรมไวถูกตองแลว มิเชนนั้น
MScomm จะแสดงขอผิดพลาด Error 68 แจงแกผูใชงาน หรือถาพอรตอนุกรมนั้นถูกเปดไวแลว
โปรแกรมก็จะแสดงขอผิดพลาดเชนเดียวกัน 
 ถาคุณสมบัติ DTREnabled หรือ RTSEnabled ถูกกําหนดไวเปน True กอนท่ีจะทําการเปด
พอรต คาคุณสมบัติของ DTREnabled หรือ RTSEnabled จะถูกเซตเปน False หลังจากปดพอรต แต
ถาเซตเปน False หลังจากการปดโปรแกรมแลว คาท่ีกําหนดu3652 ไวจะเปนคาเดิมดังตัวอยางการ
ใชคําส่ังเปดพอรต เพื่อติดตอส่ือสารกับพอรตอนุกรม COM1 และมีบอรดเรต 9600 บิตตอวินาที ไม
มีพาริต้ี จํานวนขอมูล 8 บิต และบิตปดทาย 1 บิต ดังนี้ 

MSComm1.Setting = “9600,N,8,1” 
MSComm1.Commport = 1 
MSComm1.PortOpen = True 

  2.5.8.5 Input 
อานคาและลบคาของขอมูลจากบัฟเฟอรภาครับ 
รูปแบบการใชงาน 

Object.Input 
 คุณสมบัติ InputLen เปนตัวกําหนดจํานวนของตัวอักษรท่ีจะอาน โดยคุณสมบัติ Input การ
กําหนดคาให InputLen เทากับ 0 เปนการกําหนดใหคุณสมบัติ Input ทําการอานคาขอมูลใน
บัฟเฟอรท้ังหมด 
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คุณสมบัติ InputMode เปนตัวกําหนดชนิดของขอมูลท่ีคุณสมบัติ Input รับเขามา ถา
InputMode ถูกกําหนดเปน comInputModeText คุณสมบัติ Input จะสงคาขอมูลกลับมาในรูปแบบ
ของขอความชนิดขอมูลเปนแบบ Variant ถา InputMode กําหนดเปน comInputModeBinary 
คุณสมบัติ Input จะสงคาขอมูลกลับมาในรูปของไบนาร่ีและชนิดขอมูลเปนแบบ Variant 

ตัวอยางโปรแกรมแสดงใหเห็นวิธีในการรบัขอมูลจากบัฟเฟอรโดยรับขอมูลท้ังหมด 
Private Sub Command1_Click () 
Dim InString As String 

MSComm1.InputLen = 0 ’Receive all available data 
If MSComm1.InBufferCount Then ’Check for data 

InString = MSComm1.Input ’Read data 
End If 

End Sub 
  2.5.8.6 InBufferCount 

สงคาจํานวนของตัวอักษรท่ีอยูในบัฟเฟอรภาครับ 
รูปแบบการใชงาน 

Object.InBufferCount [= value] 
คําส่ังนี้จะแสดงคาจํานวนของอักษร ซ่ึงรับมาจากภายนอกและยังเก็บอยูในบัฟเฟอรภาครับ

เพื่อใหผูใชงานอานคาออกไป สําหรับการเคลียรคาบัฟเฟอรภาครับทําไดโดยกําหนดให 
InBufferCount มีคาเปน 0 
  2.5.8.7 InBufferSize 

กําหนดและคืนคาขนาดของบัฟเฟอรภาครับในหนวยเปนไบต 
รูปแบบการใชงาน 

Object.InBufferSize [= value] 
คําส่ังนี้ใชเพื่อกําหนดขนาดของบัฟเฟอรภาครับ โดยคาเร่ิมตนถูกกําหนดไวท่ี 1024 ไบต

การกําหนดคาบัฟเฟอรภาครับขนาดใหญจะทําใหหนวยความจําท่ีเหลือสําหรับการใชงานสวนอ่ืนๆ 
จะเหลือนอย อยางไรก็ตามการกําหนดคาบัฟเฟอรภาครับนอยเกินไปจะทําใหเกิดโอเวอรโฟลวหรือ
ขอมูลลนบัฟเฟอร เวนแตจะมีการใชแฮนดเช็ก ดังนั้นคาปานกลางท่ีเหมาะสมก็คือคา 1024 ไบต ซ่ึง
เปนคาเร่ิมตนนั่นเอง ถาโปรแกรมมีการเกิดโอเวอรโฟลวแลวจึงคอยปรับคาขนาดของบัฟเฟอรใหมี
คามากข้ึน 
  2.5.8.8 InputLen 
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กําหนดคาและคืนคาจํานวนของตัวอักษรท่ีอานจากบัฟเฟอรภาครับ 
รูปแบบการใชงาน 

Object.InputLen [= value] 
คาเร่ิมตนของคุณสมบัติ InputLen มีคาเทากับ “0” การกําหนดคาเทากับ “0” จะทําใหคําส่ัง

Input ของ MSComm อานคาขอมูลภายในบัฟเฟอรภาครับท้ังหมด 
ถาไมมีขอมูลอยูในบัฟเฟอรภาครับมากเทากับ InputLen คําส่ัง Input จะสงคาวาง (“”) กลับ

ออกมา ผูใชงานสามารถตรวจสอบขอมูลในบัฟเฟอรภาครับกอนแลวจึงคอยอานคาขอมูลจาก
บัฟเฟอรภาครับไดโดยใชคุณสมบัติ InBufferCount โดยกําหนดใหมีขอมูลในบัฟเฟอรภาครับกอน
แลวจึงคอยอานขอมูลจากบัฟเฟอรภาครับ 

คุณสมบัตินี้มักใชกับอานคาขอมูลจาก เคร่ืองมือ หรือ เคร่ืองจักร ท่ีมีการกําหนดคา ขนาด
ความยาวของขอมูลเอาไวแลว 

ตัวอยางโปรแกรมการอานคาตัวอักษรออกมา 10 ตัวอักษร 
Private Sub Command1_Chick () 
Dim CommData As String 

MSComm1.InputLen = 10 ’Specify a 10 character block of data 
CommData = MSComm1.Input ’Read data 

End Sub 
  2.5.8.9 InputMode 

กําหนดคาและคืนคาชนิดของขอมูลท่ีรับโดยคําส่ัง Input 
รูปแบบการใชงาน 

Object.InputMode [= value] 
คุณสมบัติ InputMode ใชกําหนดวาขอมูลชนิดไหนท่ีรับเขามาผานคําส่ัง Input โดยขอมูล

จะเลือกได 2 ประเภท คือ 
comInputModeText สําหรับขอมูลท่ีอยูในรูปขอความตัวอักษรตามมาตรฐาน ANSI โดย

จะตองกําหนดคาเปน “0” และคาเร่ิมตนของการรับคาของขอมูลก็จะเปนคานี้ 
comInputModeBinary สําหรับขอมูลอ่ืน ๆ ซ่ึงจะเก็บในรูปไบนาร่ีรวมกันอยูเปนไบต

ขอมูลและเก็บขอมูลไวในตัวแปรแบบอารเรย ชนิดของขอมูลเปนแบบไบต 
Private Sub Command1_Click () 
Dim Buffer As Variant 
Dim Arr () As Byte 
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MSComm1.CommPort = 1 ’Set and open port 
MSComm1.PortOpen = True 
MSComm1.InputMode = comInputModeBinary  ’Set to read binary data 
Do Until MSComm1.InBufferCount<10 ’Wait until 10 byte 

DoEvents 
Loop 
Buffer = MSComm1.Input  ’Store binary data in buffer 
Arr = Buffer ’Assign to byte array for processing 

End Sub 
  2.5.8.10 Output 

ใชในการสงขบวนของขอมูลไปยังบัฟเฟอรสงขอมูล 
รูปแบบการใชงาน 

Object.Output [= value] 
คา value เปนคาของตัวอักษรท่ีเขียนไปยังบัฟเฟอรสงขอมูล คุณสมบัติ Output สามารถใช

ในการสงขอมูลตัวอักษรหรือขอมูลไบนาร่ีก็ได โดยในการสงขอมูลเปนรูปแบบตัวอักษรจะตอง
กําหนดขอมูลเปนแบบ Variant และมีขอมูลภายในเปนแบบ String สําหรับการสงขอมูลไบนาร่ี
จะตองกําหนดชนิดขอมูลเปนแบบ Variant และมีขอมูลเปนแบบ Byte 

ตัวอยางโปรแกรมการสงคาท่ีปอนจากคียบอรดไปยังพอรตอนุกรม 
Private Sub Command_Click () 
Dim Buffer As Variant 

MSComm1.CommPort = 1 
MSComm1.PortOpen = True 
Buffer = Chr$(KeyAscii) 
MSComm1.Output = Buffer ’Send data 

End Sub 
  2.5.8.11 OutputBufferCount 

คืนคาจํานวนของขอมูลตัวอักษร ท่ีเก็บอยูในบัฟเฟอร ภาคสง และสามารถใชคําส่ังนี้ เพื่อ
เคลียรบัฟเฟอรภาคสงไดดวย 

รูปแบบการใชงาน 
Object.OutBufferCount [= value] 
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ผูใชงานสามารถเคลียรบัฟเฟอรภาคสงไดโดยการกําหนดคา OutBufferCount เทากับ “0” 
  2.5.8.12 OutputBufferSize 

กําหนดคาและคืนคาขนาดของบัฟเฟอรภาคสง ชนิดตัu3623 วแปรเปนแบบไบต 
รูปแบบการใชงาน 

Object. OutputBufferSize [= value] 
คุณสมบัติ OutputBufferSize ใชสําหรับกําหนดขนาดของบัฟเฟอรภาคสง โดยคาปกติท่ีใช

งานจะมีคาเทากับ 512 ไบต 
การกําหนดคาบัฟเฟอรภาคสงท่ีมากเกินไปจะทําใหมีหนวยความจําเหลือใหใชงานนอย แต

ถานอยเกินไปจะทําใหเกิดขอมูลลนบัฟเฟอร ยกเวนจะมีการใช แฮนดเช็ก วิธีการที่ถูกตองในการ
กําหนดคาคือ ทดลองเร่ิมใชคาเร่ิมตนคือ 512 ไบตดูกอน ถาขอมูลลนบัฟเฟอรก็คอยเพ่ิมคา
OutputBufferSize ใหมากข้ึน 
  2.5.8.13 ParityReplace 

กําหนดและคืนคาตัวอักษรท่ีไปแทนในตําแหนงท่ีเกิดขอผิดพลาดจากพาริต้ี 
รูปแบบการใชงาน 

Object.ParityReplace [= value] 
บิตพาริต้ีเปนบิตท่ีทางภาคสงขอมูลทําการสงมาพรอมกับขอมูล เพื่อตรวจสอบขอผิดพลาด

ของขอมูล โดยเม่ือมีการใชบิตพาริต้ี คอนโทรล MScomm จะทําการบวกบิตทุกบิตท่ีมีคาลอจิก “1” 
ในแตละไบตและทําการตรวจสอบผลลัพธวาบิตท่ีอานไดนั้นมีจํานวนลอจิก “1” เปนเลขคูหรือค่ี
และตรงกับคาท่ีกําหนดไวแตตนหรือไม ถาไมตรงแสดงวาการรับสงขอมูลผิดพลาด 

การกําหนดคาเร่ิมตนใหกับ ParityReplace นั้นกําหนดใหใชเคร่ืองหมาย (?) ไปวางไวท่ี
ตําแหนงท่ีเกิดพาริต้ีผิดพลาด ถากําหนดคา ParityReplace ใหเปนคาวาง (“”) จะเปนการยกเลิกการ
ใชงาน ParityReplace และไมมีการปอนขอมูลแทนเม่ือตรวจพบขอผิดพลาด 

ParityReplace ใชชนิดขอมูลเปนแบบสตริง แตการกําหนดจะกําหนดไดเพียงไบตเดียว
เทานั้น ซ่ึงสามารถใชคาตาง ๆ ก็ได ท่ีเปนโคด ANSI มีคาอยูระหวาง 0-255 
  2.5.8.14 DTREnable 
 ใชในการกําหนดสถานะลอจิกของขา Data Terminal Ready (DTR) โดยสัญญาณของขา
DTR จะสงจากคอมพิวเตอรไปยังโมเด็มเพื่อแสดงวาคอมพิวเตอรพรอมท่ีจะรับขอมูลแลว ชนิดของ
ขอมูลเปนแบบบูลีน 

รูปแบบการใชงาน 
Object.DTREnable [= value] 
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เม่ือขา DTR ถูกกําหนดสถานะใหเปน True ท่ีขา DTR จะมีสถานะลอจิก “1” เม่ือทําการ
เปดพอรต และจะมีสถานะลอจิก “0” เม่ือมีการปดพอรต เม่ือขา DTR ถูกกําหนดสถานะเปน Falseท่ี
ขา DTR จะมีสถานะลอจิก “0” ตลอดเวลา 
  2.5.8.15 RTSEnable 

ใชเพื่อกําหนดสถานะลอจิกใหขา Request To Send (RTS) โดยขา RTS จะเปนสัญญาณท่ี
สงจากคอมพิวเตอรไปยังโมเด็มเพื่อรองขอสงขอมูล ชนิดของขอมูลเปนแบบ Boolean 

รูปแบบการใชงาน 
Object.RTSEnable [= value] 

คา value เปนคาสถานะ True หรือ False เพื่อกําหนดลอจิก “0” หรือ “1” ใหขา RTS โดย 
True หมายถึง ใหขา RTS มีลอจิก “1” 
False หมายถึง ใหขา RTS มีลอจิก “0” 
เม่ือขา RTS ถูกกําหนดใหเปน True ขา RTS จะมีสถานะลอจิก “1” เม่ือเปดพอรตและมี

สถานะลอจิก “0” เม่ือปดพอรต 
  2.5.8.16 EOFEnable 

เปนการกําหนดให MSComm รอสัญลักษณแสดงสวนทายสุดของไฟลระหวางการรับ
อินพุตเขามา ถาพบสัญลักษณ EOF ภาคอินพุตจะหยุดรับขอมูล และเหตุการณ OnComm จะถูก
กระตุนใหทํางาน คุณสมบัติ CommEvent จะมีคาเทากับ 7 หรือ CommEvEOF 

รูปแบบการใชงาน 
Object.EOFEnable [= value] 

โดย value เปนคาสถานะ True หรือ False เพื่ออีนาเบิลหรือดิสเอเบิลการทํางานของ
เหตุการณ OnComm เม่ือตรวจพบสัญลักษณ EOF โดย 

True หมายถึง เหตุการณ OnComm จะถูกกระตุนใหทํางานดวย EOF 
False หมายถึง เหตุการณ OnComm จะไมถูกกระตุนใหทํางานดวย EOF (คาปกติ) 
เม่ือ EOFEnable กําหนดใหเปน False สวนควบคุมจะไมมีการตรวจสอบสัญลักษณ EOF 

  2.5.8.17 CTSHolding 
 ผูใชงานสามารถตรวจสอบการทํางานของขา Clear To Send (CTS) ไดวามีสถานะลอจิก 
“0” หรือ “1” โดยคาท่ีอานไดจะเปนบูลีน True และ False ถาคา CTSHolding เปน True ขา CTS จะ
มีสถานะลอจิกเปน “1” ถาคา CTSHolding เปน False ขา CTS จะมีสถานะลอจิกเปน “0” 

รูปแบบการใชงาน 
Object.CTSHolding 
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เม่ือขา CTS เปนลอจิก “0” (CTSHolding = False) และเกิดไทมเอาท คอนโทรล MSComm
จะกําหนดใหคุณสมบัติ CommEvent มีคาเปน commEventCTSTO (Clear To Send Timeout) และ
กระตุนใหเกิดเหตุการณ OnComm 
  2.5.8.18 CDHolding 

ผูใชงานสามารถตรวจสอบการทํางานของขา Data Carrier Detect (DCD) ไดวามีสถานะ
ลอจิกเปน “1” หรือ “0”โดยคาท่ีอานไดจะเปนบูลีน True และ False ถาคา CDHolding เปน True ขา
DCD จะมีสถานะลอจิกเปน “1” ถาคา CDHolding เปน False ขา DCD จะมีสถานะลอจิกเปน “0” 

รูปแบบการใชงาน 
Object.CDHolding 

 เม่ือขา DCD เปนลอจิก “1” (CDHolding = True) และเกิดไทมเอาท คอนโทรล MSComm
จะกําหนดใหคุณสมบัติ CommEvent มีคาเปน commEventCDTO (Carrier Detect Timeout Error)
และกระตุนใหเกิดเหตุการณ OnComm 
  2.5.8.19 DSRHolding 
 ผูใชงานสามารถตรวจสอบการทํางานของขา SDR ไดวามีสถานะลอจิกเปน “1” หรือ 
“0”โดยคาท่ีอานไดจะเปนบูลีน True และ False ถาคา DSRHolding เปน True ขา DSR จะมีสถานะ
ลอจิกเปน “1” ถาคา DSRHolding เปน False ขา DSR จะมีสถานะลอจิกเปน “0” 

รูปแบบการใชงาน 
Object.DSRHolding 

 เม่ือขา DSR เปนลอจิก “1” (DSRHolding = True) และเกิดไทมเอาท คอนโทรล MSComm
จะกําหนดใหคุณสมบัติ CommEvent มีคาเปน commEventDSRTO (Data Set Ready Timeout) และ
กระตุนใหเกิดเหตุการณ OnComm 
  2.5.8.20 Handshaking 
 กําหนดคุณสมบัติและคืนคารูปแบบแฮนดเช็กทางฮารดแวร 

รูปแบบการใชงาน 
Object.Handshaking [= value] 

คาตัวแปร value ท่ีใชกําหนดคากําหนดได 4 รูปแบบดังนี้ 
1. comNone คาท่ีกําหนดคือ 0 เปนการกําหนดใหไมมีการu3649 แฮนดเช็ก (เปนคาเร่ิมตน) 
2. comXOnXOff คาท่ีกําหนดคือ 1 เปนการกําหนดใหแฮนดเช็กแบบ XOn/XOff 
3. comRTS คาท่ีกําหนดคือ 2 เปนการกําหนดใหใชขา RTS/CTS (Request ToSend/Clear 

To Send) 
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4. comRTSXOnXOff คาท่ีกําหนดคือ 3 เปนการกําหนดใหใชแบบ Request To Sendและ 
XOn/XOff 

คุณสมบัติ Handshaking ใชเพื่อกําหนดรูปแบบการส่ือสารภายในระหวางท่ีขอมูลถูกสงไป
ยังบัฟเฟอรภาครับ เม่ือขอมูลตัวอักษรถูกสงมาถึงพอรตอนุกรม อุปกรณส่ือสารขอมูลจะทําการยาย
ขอมูลไปยังบัฟเฟอรภาครับ เพื่อท่ีจะใหโปรแกรมสามารถอานคาไปใชงานได ถาไมมีบัฟเฟอร
ภาครับโปรแกรมท่ีใชงานจะตองทําการอานคาขอมูลสูญหายไดเนื่องจากวาการเปล่ียนแปลงของขอ 
มูลท่ีสงเขามามีการเปล่ียนแปลงอยางรวดเร็ว 

คุณสมบัติ Handshaking ชวยใหผูใชงานแนใจไดวาขอมูลท่ีไดรับมาน้ันไมมีการสูญหาย
เม่ือบัฟเฟอรภาครับท่ีรับขอมูลนั้นเกิดขอมูลลนหรือโอเวอรโฟลว (Overflow) โดยใชวิธีการ
ตรวจสอบความพรอมของบัฟเฟอรวาพรอมรับขอมูลหรือไมกอนท่ีจะสงขอมูลมาให 
  2.5.8.21 Break 
 ใชในการเซตและเคลียรคาสัญญาณ Break ชนิดของขอมูลเปนแบบ Boolean 
รูปแบบการใชงาน 

Object.Break [= value] 
โดย value เปนคาบูลีน ถา value = True หมายถึงการสงสัญญาณ Break ออกไป ถา value = 

False หมายถึงการเคลียรสัญญาณ Break 
เม่ือกําหนดใหสัญญาณ Break เปน True จะเปนการหยุดการสงขอมูลช่ัวคราวจนกวาจะมี

การส่ังใหสัญญาณ Break เปน False 
ตัวอยางการสงสัญญาณ Break ออกไปเปนชวงเวลา 1/10 วินาที 

MSComm1.Break = True 
Duration! = Timer + .1 
Do Until Timer > Duration! 
Dummy = DoEvent 
Loop 
MSComm1.Break = False 

  2.5.8.22เหตุการณ OnComm 
 เหตุการณ OnComm จะถูกสรางข้ึนเม่ือคาของคุณสมบัติ CommEvent มีการเปล่ียนแปลง
เพื่อแสดงผลการเปล่ียนแปลงเหลานั้นแบบทันทีทันใดหรือแสดงขอผิดพลาดท่ีเกิดข้ึน 

ตัวอยางโปรแกรมยอย OnComm เพื่อนําเหตุการณ CommEvent มาแสดง 
Private Sub MSComm_OnComm 
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Select Case MSComm1.CommEvent 
’Handle each event or error by placing 
’Code below each case statement 
’Error 
Case comEventBreak ’A Break was received 
Case comEventCDTO ’CD (RLSD) timeout 
Case comEventCTSTO ’CTS timout 
Case comEventDSRTO ’DSR timeout 
Case comEventFrame ’Framing error 
Case comEventOverrun ’Data lost 
Case comEventRxOver ’Receive buffer overflow 
Case comEventRxParity ’Parity Error 
Case comEventTxFull ’Transmit buffer full 
’Events 
Case comEvCD ’Change the in CD line 
Case comEvCTS  ’Change the in CTS line 
Case comEvDSR ’Change the in DSR line 
Case comEventRing ’Change the in Ring Indicator 
Case comEventReceive ’Received Rtheshold # of chars 
Case comEventSend ’ Rtheshold number in the transmit buffer 
Case comEvEOF ’An EOF character was found in the input stream 

End Select 
End Sub 

 2.5.9 คาคงท่ีคุณสมบัติของคอนโทรล MSComm 
    2.5.9.1 คาคงท่ีสําหรับคุณสมบัติ Handshaking 

คาคงท่ี    คา  รายละเอียด 
comNone   0  ไมใชการตรวจสอบแฮนดเช็ก 
comXOnXOff  1  ใชการตรวจสอบแฮu3609นดเช็กแบบ XOn/XOff 
comRTS    2  ใชการตรวจสอบผานทางขา RTS และ CTS 
comRTSXOnXOff  3 กําหนดการตรวจสอบแฮนดเช็กท้ังแบบ RTS, 
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CTS และ XOn/XOff 
  2.5.9.2 คาคงท่ีสําหรับคุณสมบัติ OnComm 

คาคงท่ี คา รายละเอียด 
comEvSend 1 สงคาเหตุการณ 
comEvReceive 2 รับคาเหตุการณ 
comEvCTS 3 มีการเปล่ียนแปลงท่ีขา CTS 
comEvDSR 4 มีการเปล่ียนแปลงท่ีขา DSR 
comEvCD 5 มีการเปล่ียนแปลงท่ีขา CD 
comEvRing 6 ตรวจจับสัญญาณกระดิ่งของโทรศัพท 
comEvEOF 7 ตรวจพบตําแหนงทายสุดของไฟล 

  2.5.9.3 คาคงท่ีสําหรับคุณสมบัติ Error 
คาคงท่ี คา รายละเอียด 
comEventBreak 1001 ไดรับสัญญาณ Break 
comEventCTSTO 1002 ขา CTS เกิดไทมเอาท 
comEventDSRTO 1003 ขา DSR เกิดไทมเอาท 
comEventFrame 1004 เกิดขอผิดพลาดท่ีเฟรมขอมูล (Framing error) 
comEventOverrun 1006 พอรตอนุกรมเกิดโอเวอรรัน (Fort overrun) 
comEventCDTO 1007 ขา DCD เกิดไทมเอาท 
comEventRxOver 1008 บัฟเฟอรรับขอมูลเกิดโอเวอรโฟลว 
comEventRxParity 1009 เกิดขอผิดพลาดข้ึนท่ีพาริต้ี (Parity error) 
comEventTxFull 1010 บัฟเฟอรสงขอมูลเต็ม 

  2.5.9.4 คาคงท่ีสําหรับคุณสมบัติ InputMode 
คาคงท่ี คา รายละเอียด 
comInputModeText 0 ขอมูลท่ีรับมีคุณสมบัติเปนขอความ (คาปกติ) 
ComInputModeBoolean 1 ขอมูลท่ีรับเขามาเปนขอมูลไบนาร่ี 

  2.5.9.4 การใช MSComm เพื่อการติดตอฮารดแวร 
จากท่ีไดกลาวมาตอนตน จะเห็นไดวาวิธีการอานคาหรือเขียนคาไปยังสถานะและขา

ควบคุมของพอรตอนุกรมสารมารถทําไดงาย โดยใชคําส่ังเหลานี้ 
DTREnable 
RTSEnable 
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CTSHolding 
CDHolding 
DSRHolding 
Break 



 
 

บทท่ี 3 
การออกแบบ 

 
 ในบทนี้จะกลาวถึง การสรางเคร่ืองวัดอุณหภูมิไรสายโดยใชหลักการทํางานของการ รับ-
สงสัญญาณดวยคล่ืนวิทยุยานความถ่ีสูงยิ่ง UHF มาประยุกตใชในโครงงาน โดยแยกการออกแบบ
และการสรางออกเปนสวนหลักๆไดดังนี้ 

 3.1 บล็อกไดอะแกรมเคร่ืองวัดอุณหภูมิไรสาย  
 3.2 ภาคเคร่ืองสง-เคร่ืองรับ modual ไรสาย 
 3.3 แผนผังการทํางานของ ไมโครคอลโทรเลอร  
 3.4 การทํางานของโปรแกรม Visual Basic 
 
3.1 บล็อกไดอะแกรมเคร่ืองวัดอุณหภูมิไรสาย 
 3.1.1 การออกแบบและการสรางสวนของฮารดแวร 
 จากแนวคิดของการส่ือสารดวยคล่ืนวิทยุ จึงนําเอาหลักการทํางานของการ รับ-สงสัญญาณ
ดวยคล่ืนวิทยุมาประยุกตใชในโครงงานน้ี ทําใหเกิดความสะดวกในการติดต้ังหรือเคลื่อนยาย โดย
ใชคล่ืนวิทยุยานความถ่ีสูง 433 MHz ในการสงขอมูลแบบไรสายสวนประกอบภาคเครื่องสงแสดง
ดังรูท่ี 3.1 เร่ิมดวยวงจรตัวตรวจวัด จะทําการวัดอุณหภูมิ และสงมาใหกับหนวยประมวลผลเพื่อ
เปล่ียนขอมูลดิจิตอลเปนขอมูลอุณหภูมิ โดยกระบวนการทางซอตฟแวร สัญญาณขอมูลท่ีไดจะสง
ปอนไปยังภาคเคร่ืองสงไปผสมกับคล่ืนพาหะในวงจรมอดูเลเตอร แลวสงสัญญาณดังกลาวไปขยาย
ใหมีกําลังแรงข้ึนในวงจรขยายคล่ืนวิทยุจากน้ันจึงสงคล่ืนวิทยุออกทางสายอากาศเพ่ือกระจาย
คล่ืนวิทยุออกไป วิธีออกแบบสวนประกอบของรูปท่ี 3.1 และรูปท่ี3.2 ทําไดดังนี้ 
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รูปท่ี 3.1 บล็อกไดอะแกรมภาคเคร่ืองสง 
 

 สวนประกอบภาคเครื่องรับแสดงดังรูปท่ี 3.2 วงจรเลือกรับคล่ืนวิทยุโดยจะรับคล่ืนวิทยุท่ีมี
ยานความถ่ีเดียวกับเคร่ืองสงจากนั้นทําการขยายคล่ืนวิทยุเพื่อใหสัญญาณแรงข้ึนแลวสงเขาวงจรดี
มอดูเลเตอร เพื่อแยกเอาสัญญาณขอมูลแบบดิจิตอล ออกมา ขอมูลที่ไดจะนํามาแปลงใหเปนขอมูล
ท่ีตองการดวยเง่ือนไขของโปรแกรม ขอมูลของอุณหภูมิจะแปลงใหอยูในรูปของเลขฐานสิบ พรอม
แสดงผลบนจอมอนิเตอร 
 

RX

Module URM433
433 MHz

Demodulation
FSK

RS232 To Max232 Computer
PortDB9

Display VB

Log .txt

 

รูปท่ี 3.2 บล็อกไดอะแกรมภาคเคร่ืองรับ 
 
 3.1.2 การเลือกใชตัวตรวจวัดอุณหภูมิ 
 เนื่องจากเคร่ืองวัดอุณหภูมิไรสายนี้ ตองการตัวตรวจวัดท่ีจะนําไปใชวัดอุณหภูมิสัญญาณ
เอาตพุตท่ีไดเปนสัญญาณดิจิตอลเพื่อใชติดตอกับไมโครคอนโทรเลอรไดทันที มีคาความผิดพลาด
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ตํ่า และมีขนาดเล็กเพื่อตองการจายกระแสต่ํา ซ่ึงคุณสมบัติดังกลาวตรงกับตัวตรวจวัดอุณหภูมิเบอร 
DS1820 ดังรูปท่ี 3.3 

 
 

รูปท่ี 3.3 ตัวตรวจวดัอุณหภมิูเบอร DS1820 
 

 3.1.3 การออกแบบหนวยประมวลผลตัวตรวจวัด  
 เนื่องจากเอาตพุตตัวตรวจวัดอุณหภูมิจะตองตอใชงานรวมกับ ไมโครคอนโทรลเลอร ดังนั้น
ท่ีจะเลือกใชตองสามารถตรวจสอบจําแนกขอมูลอนุกรมได (รหัสอุณหภูมิ Code) ซ่ึงเปนมาตรฐาน
ส่ือสาร 1–Wire Bus เชน เบอร AT89C51 , AT89C2051 ในท่ีนี้จึงเลือกไมโครคอนโทรลเลอร เบอร 
AT89C51 
 การตอใชงานไมโครคอนโทรลเลอร เบอร AT89C51 ดังรูปท่ี 3.4 ประกอบดวยวงจร
เพาเวอรออนรีเซต วงจรกําเนิดความถ่ี ตัวตานทานพูลอัพ (R pull up) และการเชื่อมตอระหวาง
ไมโครคอนโทรลเลอรกับตัวตรวจวัด  
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รูปท่ี 3.4 การตอใชงานไมโครคอนโทรลเลอร 
 
  1) การออกแบบวงจรกําเนิดความถี่  ในคู มืออุปกรณ  (Datasheet) ซ่ึงเก็บไวใน
ภาคผนวกหนาท่ี กําหนดไววา ถาใชคริสตอล (Xtal) ขนาดความถ่ี 11.0529 MHz ควรเลือกใชตัว
เก็บประจุท่ีมีคาอยูระหวาง 30 pF ผิดพลาดได 10 pF จึงเลือกใชคา C3 และ C4 = 33 pF  
  2) การออกแบบตัวตานทานพลูอัพ (Rp) การเช่ือมตออุปกรณแบบ 1 – Wire Bus 
จะตองตอกับตัวตานทานแบบ pull up 2-10kΩ  ตามหัวขอท่ี 2.5 การเช่ือมตออุปกรณแบบ I2C เพื่อ
ความสะดวกในการกําหนดคาทางการคา จึงเลือกใช R2 = 4.7 kΩ   
  3) การออกแบบวงจรเพาเวอรออนรีเซตเพื่อทําการกําหนดคาเร่ิมตนตางๆใหกับระบบ
ใช  R1 = 10 k และ C3 = 0.1uF  
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  4) การออกแบบเช่ือมตอระหวางไมโครคอนโทรลเลอรกับตัวตรวจวัดอุณหภูมิดังรูปท่ี 
3.5 เปนการนําเอาวงจรตัวตรวจวัดอุณหภูมิ วงจรกําเนิดความถ่ี และตัวตานทานพลูอัพ ท่ีได
ออกแบบในข้ันตอนท่ีแลวมาตอใชงานรวมกันกับไมโครคอนโทรลเลอรเบอร AT89C51 

 

MCS-51

DS1820

+5V

RST

31 40

ResetC2

R1
10K

R2
4.7K

9

To Module
URM4333

2 28
1

P2.7

+5V C1
0.1/50

20

P3.4

19

C4
33pFXTAL

11.0529MH
z

C3
33pF

18

11(TX)

 
 

รูปท่ี 3.5 การเช่ือมตอระหวางไมโครคอนโทรลเลอรกับตัวตรวจวัด 
 

3.2 ภาคเคร่ืองสง-เคร่ืองรับ modual ไรสาย 
 ตองการสงขอมูลแบบไรสายผานตัวกลางคล่ืนวิทยุความถ่ี 433 MHz และมอดูเลช่ันแบบ 

FSK (Frequency Shift Keying) ความสามารถในการสงขอมูล ระยะ 50 เมตร ในตัวเคร่ืองวัด ได
สรางเคร่ืองวัดอุณหภูมิแบบไรสายพรอมแสดงผลและบันทึกขอมูลบนคอมพิวเตอรโดยใชโมดูล
เคร่ืองสงไรสาย URM 433 ดังรูปท่ี 3.6 ทําใหคณะผูจัดทําเลือกใชโมดูลดังกลาว ซ่ึงมีคุณสมบัติทาง
เทคนิค (Specification) ดังนี้ 
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รูปท่ี 3.6 โมดูลเคร่ืองสง-เคร่ืองรับ 
 

1) สงขอมูลแบบไรสายผานตัวกลางคล่ืนวิทยุยานความถ่ี UHF ท่ีความถ่ี 433 MHz 
2) มอดูเลช่ันแบบดิจิตอล (FSK) 
3) ความสามารถในการสงขอมูลระยะ 50 เมตร ภายในอาคาร 

 3.2.1การเลือกใชโมดูลเคร่ืองรับ-สง 
 ทําหนาท่ีรับสัญญาณท่ีมาจากโมดูลเคร่ืองสงเลือกรับคล่ืนวิทยุ ขยายคลื่นวิทยุ แยกคล่ืน
พาหะจากสัญญาณโมดูลเคร่ืองรับ ซ่ึงท้ัง ภาครับและภาคสงจะใชโมดูล ไรสายรุนเดียวกัน (URM-
433) โดยตัวรับและตัวสงจะทําการ configure คนละแบบ คือภาค สงจะต้ังคาเปน slave ซ่ึงจะมี
จํานวน 2 จุด คือ sensor 1 และ sensor 2 ท้ัง 2 ตัว จะสลับการสงคือถามีตัวใดสงอยูอีกตัวจะรอจน
เสร็จอีกตัวถึงจะสงคาอุณหภูมิได สวนทางภาครับจะมี โมดูล 1 ตัว ซ่ึงจะนําคาท่ีไดสงไปยัง 
โปรแกรม VB เพื่อแสดงคาอุณหภูมิ 

 3.2.2 การออกแบบเช่ือมตอระหวางโมดูลภาคเคร่ืองสงกับหนวยประมวลผลตัวตรวจวัด  
 ซ่ึงในหัวขอท่ี 3.1.3 ไดกําหนดขาไมโครคอนโทรลเลอรท่ีใชในการสงขอมูลไวท่ีขา 28 

(P2.7) ดังนั้นในการเช่ือมตอระหวางโมดูลภาคเคร่ืองสงกับหนวยประมวลผลตัวตรวจวัด โมดูลภาค
เคร่ืองสงไรสาย จึงสามารถตอใชงานรวมกันไดเลย โดยขา2 ซ่ึงเปนขารับขอมูลเขาของโมดูลภาค
เคร่ืองสงไรสาย จะตอรวมกับไมโครคอนโทรลเลอรท่ี ขา 12 ดังรูปท่ี 3.7 
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รูปท่ี 3.7 การตอโมดูลเคร่ืองสงไรสายรับคาจาก ไมโครคอนโทรลเลอร 
 

 3.2.3 การออกแบบหนวยประมวลผลขอมูลเคร่ืองรับ 
 การทํางานของภาครับเม่ือนําสัญญาณขอมูลท่ีไดมาจากภาครับของวงจร โดยจะนําคามา
ผาน วงจร Max 232 ซ่ึงจะทําหนาท่ีแปลงสัญญาณคา Digital เปน สัญญาณ Analog โดยผานสาย 
RS232 หรือ DB9 จะทําการแปลงเปนระดับ TTL และในทํานองเดียวกันก็แปลงระดับสัญญาณ 
TTL ไปเปนระดับสัญญาณ RS-232 
 3.2.4 การทํางานของวงจรแปลงระดับแรงดัน 
 เร่ิมตนจากคอมพิวเตอรเช่ือมตอผานคอนเนคเตอร DB-9 สัญญาณจากคอมพิวเตอรนี้จะมี
ระดับแรงดันตามมาตรฐาน RS232 กลาวคือมีระดับแรงดันต้ังแต+3 ถึง +12 V และ -3 ถึง -12 V
เพื่อใหสามารถทํางานเขากันไดกับวงจรหลัก ซ่ึงมีแรงดันเปนแบบ TTL จึงตองตอผานไอซี
MAX232CPE เพื่อแปลงแรงดันใหอยูในระดับทีทีแอลเสียกอน เนื่องจากขาสัญญาณท่ีใชกับพอรต
อนุกรมมีมากถึง 7 สัญญาณจึงตองใชไอซี MAX232CPE จํานวน 2 ตัวสําหรับแปลงแรงดันดาน
อินพุตและเอาทพุต แตในโครงงานช้ินนี้ใชขาสัญญาณเพียง 3 สัญญาณ สามารถลดไอซีดังกลาว
เหลือเพียงตัวเดียวได  
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รูปท่ี 3.8 วงจร Max 232 
 
 สําหรับการใชงานการส่ือสารอนุกรมแบบ 1–Wire Bus โดยใชสัญญาณขา DTR, RTS และ 
DCD เพื่อจดัสัญญาณใหตรงตามมาตรฐานแบบ 1–Wire Bus ขา SDA ของระบบทําหนาท่ีเปนขา
ขอมูล ซ่ึงตองมีการสงและรับสัญญาณ โดยจะใชขา RTS ในการสงสัญญาณ และรับสัญญาณผาน
ทางขา DCD 
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รูปท่ี 3.9 โมดูลภาคเคร่ืองรับไรสาย รวมกับ Computer  
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3.3 แผนผังการทํางานของ ไมโครคอลโทรเลอร  
 

 
 

รูปท่ี 2.10 ผังการทํางานของไมโครคอลโทรเลอร 
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รูปท่ี 2.11 ผังการทํางานของไมโครคอลโทรเลอร (ตอ) 
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3.4 การทํางานของโปรแกรม Visual Basic  
 หลักในการทํางานของโปรแกรม คือจะทําการรับคา อุณหภูมิเปน องศาเซลเซียสจากการสง
คาของ ตัว Microcontroller จะมี code แปะใสมาดวย ฉะนั้นโปรแกรมจึงมีหนาท่ี ตัด code ท่ีมากับ
อุณหภูมิในรูปท่ี 3.12 จะเปนการแสดงสวนการรับคาอุณหภูมิ และ หนาตาของโปรแกรม Visual 
Basic ดังรูปท่ี 3.14 

 
 

รูปท่ี 3.12 สวนแสดงการรับคาอุณหภูมิ 
  

 
 

รูปท่ี 3.13 สวนของภาคแสดงผลโปรแกรม Visual basic 

Microcontroller Sensor 1 

Module 
Rx 

แสดงคา
อุณหภูมิ 

Module 
Tx 

Microcontroller Sensor 2 Module 
Tx 

สวนของโปรแกรม 
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รูปท่ี 3.14 สวนของการต้ังคาของโปรแกรม 
 
 ในโปรแกรมก็จะมีการตั้งคาเวลาในการบันทึกคาอุณหภูมิไดและยานของอุณหภูมิท่ีเราจะ
ต้ังใหมีการเตือนในรูปท่ี 3.14 จะต้ังไวระหวาง 25-30 องศาเซลเซียส คือถามีคาตํ่ากวาหรือสูงกวาก็
จะมีการเตือนเกิดข้ันโดยจะแสดงเปนขอความปรากฏท่ีหนาจอ computer 



 
 

บทท่ี 4 
ผลการทดลอง 

 
 ในบทน้ีเปนผลการทดลองเครื่องวัดอุณหภูมิผานโมดูลไรสาย จาก sensor DS1820 คาท่ีไดจะ
เปนคา ดิจิตอล ตัวเลขอุณหภูมิ องศาเซลเซียส ซ่ึงคาจะสงมาจากโมโดลไรสาย 2 ตัว เราจึงนําคาท่ีไดมา
แสดงโดย โปรแกรม Visual Basic 6.0 จะมีรายละเอียดดังนี้ 
 4.1 ลักษณะของโปรแกรมทีใ่ชในการทดลอง 
 4.2 การเปรียบเทียบคาที่ไดจากการทดลอง 
 
4.1 ลกัษณะของโปรแกรมทีใ่ชในการทดลอง 
 

 
 

รูปท่ี 4.1 รูปการเรียกเปดโปรแกรม 
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รูปท่ี 4.2 โปรแกรมที่ใชในการทดลองขณะไมมีการสงคาอุณหภูมิ 

 เม่ือทําการเรียกโปรแกรมขึ้นมาใชงานจะปรากฏหนาจอหลักของการใชงานโปรแกรมดังแสดง
ในรูปที่ 4.2 ในหนาจอหลักนั้นจะปนตัวแสดงผลคาของอุณหภูมิจํานวน 2 ชอง sensor และ คาเฉลี่ยของ
อุณหภูมิทั้ง 2 จุด ที่ใชในการแสดงผลอุณหภูมิ  
 4.1.1 ทําการกําหนดคาของการรับและสงขอมูล  
 ในการกําหนดการรับคาการทํางานของเครื่องวัดเราจะมีการติดตอกับเครื่อง Administrator 
โดยตรงคือเราสามารถระบุเครื่องท่ีจะมีการสงคาการ Alarm ของเครื่องวัดได โดยสามารถท่ีจะแจง
ขอความเตือนผานโปรแกรม IP-Message โดยกําหนดการ Add IP-Address ไดมากกวา 1 เครื่องซ่ึงจะทํา
ใหคนท่ีนั่ง Monitor ในการทดลองน้ีจะใชได 4 เครื่อง 
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รูปท่ี 4.3 การ Configure คา ของ Computer ของโปรแกรม IP-Message 

 เม่ือทําการกําหนดคาของการรับสงขอมูลเรียบรอยแลวและเปด port รับสงขอมูล โปรแกรมจะ
รับคาอุณหภูมิเขามาโดยจะแสดงคาของขอมูลท่ีรับออกมาเปนคาตัวเลข องศาซ่ึงสามารถที่จะเปลี่ยน
หนวยเปน Celsius และ Fahrenheit ได 
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รูปท่ี 4.4 รูปแสดงคาของขอมูลอุณหภูมิท่ีไดรับเขามา 

 การทํางานของโปรแกรมฃึ้นอยูกับการต้ังตาการ Alarm ในตัวอยางจะต้ังไวที่ 25.00C๐-30.00C๐  
ถาอุณหภูมิสูงกวาหรือตํ่ากวานั้นโปรแกรมก็จะมีการสงคา Alarm ที่จอที่ท่ีหนาจอ computer และจะ 
สงไปยังคาที่เราไดต้ังคา IP-Address ไวขางตนหลังจากน้ันโปรแกรม visual basic ก็จะสงคาออกเปน 
message แจงเตือนให Admin ไดรูตัว เพราะเกิดเหตุขัดของ เรื่องของอุณหภมิูในหอง server 
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รูปท่ี 4.5 แสดงการสงขอความเตือนของโปรแกรม IP-Message 

 4.1.2 โปรแกรมสามารถเก็บขอมูลของอุณหภูมิ                                                                 
 โปรแกรมสามารถเก็บขอมูลของอุณหภูมิในรูปแบบของ LogFlie ไดโดยเราสามารถท่ีจะต้ังคา
การเก็บผลการวัดคาไดทุกๆ 5 วินาที 10 วินาที และ 1 นาที โดยจะมีการบันทึก คาของอุณหภูมิ เวลา 
รวมไปถึงวันเดือนปที่เราตรวดวัดคาอุณหภูมิ เพื่อท่ีจะก็บไวเปน Database ไดเพื่อเปนคาอางอิงเม่ือเกิด
ปญหา File ที่เก็บมีคาไมกี่ kb  

 

รูปท่ี 4.6 รูปแสดงขอมูลอุณหภูมิที่ไดจากการบันทึกคา 
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รูปท่ี 4.7 รูปแสดง Log Flie ของการเก็บคาอุณหภูมิทุกๆ 5 วินาท ี
 

 4.2 การเปรียบเทียบคาท่ีไดจากการทดลอง 
 เม่ือทํา การทดสอบคาความแมนยํา ของอุณหภูมิท่ีอานไดจากโปรแกรมเทียบกับเทอรโมมิเตอร
ท่ีอุณหภูมิบริเวณตาง ๆ ไดผลการทดลองดังตารางที่ 4.1 
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     ตารางท่ี 4.1 แสดงอุณหภูมิอานไดจากโปรแกรมท้ัง 2 จุดเทียบกับเทอรโมมิเตอรที่อุณหภูมิตํ่า 

ครั้ง
ที่ 

อุณหภูมิ(องศาเซลเซียส) 

เวลา(วินาที) เซนเซอรที่ 1 เซนเซอรท่ี 2 เทอรโมมิเตอร ความคลาดเคล่ือน (%) 

1 5 23.5 23.0 23.0 1.09 

2 10 23.0 23.0 23.0 0.00 

3 15 22.0 22.5 23.0 -3.26 

4 20 22.0 22.5 22.0 1.14 

5 25 22.5 22.0 22.0 1.14 

6 30 22.5 22.0 22.0 1.14 

7 35 22.0 22.0 22.0 0.00 

8 40 22.0 22.0 22.0 0.00 

9 45 21.5 21.5 21.0 2.38 

10 50 21.5 21.0 21.0 1.19 

 

 
 

รูปท่ี 4.8 กราฟอุณหภูมิอานไดจากโปรแกรมทั้ง 2 จุดเทยีบกับเทอรโมมิเตอรท่ีอุณหภูมิตํ่า 
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     ตารางท่ี 4.2 แสดงอุณหภูมิจากโปรแกรมท้ัง 2 จุดเทียบกับเทอรโมมิเตอรท่ีอุณหภูมิหอง 

ครั้ง
ที่ 

อุณหภูมิ(องศาเซลเซียส) 

เวลา(วินาที) เซนเซอรที่ 1 เซนเซอรท่ี 2 เทอรโมมิเตอร ความคลาดเคล่ือน (%) 

1 5 26.0 26.5 26.0 0.96 

2 10 26.5 26.5 26.0 1.92 

3 15 27.0 26.5 26.0 2.88 

4 20 27.0 26.5 27.0 -0.93 

5 25 26.5 27.0 26.0 2.88 

6 30 26.5 27.0 27.0 -0.93 

7 35 26.5 26.5 26.0 1.92 

8 40 27.0 27.5 27.0 0.93 

9 45 27.0 27.5 27.0 0.93 

10 50 26.5 27.5 27.0 0.00 

 

 
 

รูปท่ี 4.9 กราฟอุณหภูมิจากโปรแกรมท้ัง 2 จุดเทียบกับเทอรโมมิเตอรที่อุณหภูมิหอง 
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      ตารางที่ 4.3 แสดงอุณหภูมิจากโปรแกรมทั้ง 2 จุดเทียบกับเทอรโมมิเตอรท่ีอุณหภูมิสูง 

ครั้ง
ที่ 

อุณหภูมิ(องศาเซลเซียส) 

เวลา(วินาที) เซนเซอรที่ 1 เซนเซอรท่ี 2 เทอรโมมิเตอร ความคลาดเคล่ือน (%) 

1 5 76.0 76.0 76.0 0.00 

2 10 77.0 76.0 76.0 0.66 

3 15 76.5 76.5 76.0 0.66 

4 20 77.0 77.0 76.0 1.32 

5 25 77.0 77.0 76.0 1.32 

6 30 77.5 77.0 77.0 0.32 

7 35 77.5 77.5 77.0 0.65 

8 40 77.5 77.5 77.0 0.65 

9 45 78.0 77.5 77.0 0.97 

10 50 78.5 78.0 77.0 1.62 

 

 
 

รูปท่ี 4.10 กราฟอุณหภูมิจากโปรแกรมทั้ง 2 จุดเทียบกับเทอรโมมิเตอรท่ีอุณหภูมิสูง 
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 จากการทดลองคาเม่ือ เรานําเครื่องวัดอุณหภูมิ มาทําการทดสอบเทียบกับ เทอรโมมิเตอรซ่ึงจะ
วัดท่ีอุณหภูมิอระดับตางๆคือ อุณหภูมิตํ่าใชความเย็นจากแอรทําความเย็น อุณภูมิหองจากหอง และ
อุณหภูมิสูง จากไดเปาผม ซ่ึงคาท่ีวัดไดจะปรียบเทียบตามตารางที่ 4.1-4.3 จะสังเกตไดวาคาที่วัดไดเม่ือ
เทียบกับเทอรโมมิเตอรจะมีคาที่ไกลเคียงกันเม่ือคิดเปน % ความคลาดเคลื่อน  



 
 

บทท่ี 5 
                                                สรุป และขอเสนอแนะ 

 
  การออกแบบ และสรางเคร่ืองวัดอุณหภูมิไรสาย เพื่อสามารถเก็บผลอุณหภูมิ ไดถ่ีข้ึนตาม
ความเหมาะสม การเรียกดูขอมูลทําไดสะดวกข้ึนเพื่อนําไปติดต้ังบริเวณท่ีไมสามารถเดินสายได
หรือตองมีการเคล่ือนยายบอยคร้ัง ซ่ึงในการทํางานจะสลับการสงคาอุณหภูมิซ่ึงในบทนี้จะมี
รายละเอียดดังนี้ 
 5.1 สรุปผลของโครงงาน 
 5.2 อุปสรรคและปญหาของโครงงาน 
 5.3 ขอเสนอแนะ 
 
5.1 สรุปผลของโครงงาน 

จากการทดลองในบทท่ี 4 จะมีคาท่ีไกลเคียงกับคามาตรฐานเม่ือเทียบกับ เทอรโมมิเตอรเรา
สามารถท่ีจะทราบคาอุณหภูมิท่ีตองการทราบได.เพื่อท่ีจะนําไปใชในหอง server และสามารถ
นําไปใชในงานอ่ืนไดแลวแตความเหมาะสม.ในสวนของระยะทางของการรับสงขอมูลจะข้ึนอยูกับ
ส่ิงกีดขวางดังรูปท่ี 5.1 

 
รูปท่ี5.1 แสดงลักษณะระยะทางในการรับและสงขอมูล 

 

Sensor 

รับสงขอมูลในที่40 เมตร 

รับสงขอมูลในพ้ืนที่
มีสิ่งกีดขวาง 

10–20 เมตร 

Sensor 

Sensor 

Sensor 
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5.2 อุปสรรคและปญหาของโครงงาน 
  5.2.1 เกิดความถ่ีรบกวนที่ โมดูลและไมโครคอนโทรเลอร จากอุปกรณการส่ือสารตางๆคือ
การทดลองในหองทดลองตองหาจุดท่ีไมมีการรบกวนในเร่ืองความถ่ี 
  5.2.2 การสงขอมูลชาเพราะโมดูลตัวสงมีการสงขอมูลท่ีเร็วมากจนทําใหตัวโมดูลแฮง 
แกปญหาโดยการตั้งคาการหนวงเวลาการสงของโกรแกรมที่ไมโครคอนโทรเลอร ใหมีการสงคา
ขอมูลท่ีชากวาเดิม 
  5.2.3 ระยะในการ สง-รับ ไปไดไมไกลเทาท่ีควรเพราะสายอากาศคนละยานความถ่ี เพราะ
ความถ่ีท่ีใชงาน 433 MHz ซ่ึงเราใชสายอากาศท่ีความถ่ี 2.4 GHz ทําใหระยะท่ีไดลดลง 

 
5.3 ขอเสนอแนะ 

 5.3.1ในรูปแบบของเตือนเม่ืออุณหภูมิเกินกําหนดควรพัฒนาโปรแกรมภาษา Visual Basic 
ใหมีรูปแบบการเตือนท่ีเหมาะกับการใชงานเพราะความสามารถของโปรแกรมสามารถทําได เชน 
รูปแบบเสียงเตือน ระบบ SMS 
  5.3.2 โมดูลรับ URM-433 มีกําลังการขยายตํ่านาจะมีการพัฒนาใหมีการเพิ่มในสวนของ 
ภาคขยาย ของตัวโมดูลเพื่อท่ีจะทําใหประสิทธิภาพในการรับ-สงขอมูลไดไกลขึ้น 
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โปรแกรม Assembly 
 

;       TEMP CONTROL 2 CH 
;       CARV.PCB 
SPAC:   DS      48 
DP01:   DS      1 
DP02:   DS      1 
DP03:   DS      1 
BUFF:   DS      1 
TBUF:   DS      1 
TST1:   DS      1 
TST2:   DS      1 
CT00:   DS      1 
CT01:   DS      1 
HOLD:   DS      1 
KLOC    BIT     00H 
CLON    BIT     01H 
        ORG     0000H 
        LJMP    INIT 
        ORG     000BH 
        LJMP    TIME 
        ORG     0030H 
INIT:   MOV     P0,#0FFH 
        MOV     P2,#0FFH 
        MOV     P1,#0FFH 
        MOV     P3,#0FFH 
        MOV     R0,#00                  ; GP 
        MOV     R1,#00                  ; GP 
        MOV     R2,#00                  ; 
        MOV     R3,#00                  ; 
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        MOV     R4,#00                  ; 
        MOV     R5,#00                  ; Delay 
        MOV     R6,#00                  ; Delay 
        MOV     R7,#00                  ; Delay 
        MOV     DP01,#00 
        MOV     DP02,#00 
        MOV     DP03,#00 
        MOV     TST1,#25 
        MOV     TST2,#25 
        MOV     CT00,#40 
        MOV     CT01,#100 
        MOV     HOLD,#180 
        MOV     TMOD,#22H               ; Timer 0-1 8 Bit Auto Reload 
        MOV     TH0,#256-231            ; Timer 0 
        MOV     TL0,#256-231            ; 
        SETB    TR0                     ; Start Timer 
        SETB    IE.1                    ; 
        SETB    IE.7                    ; 
        MOV     SCON,#50H               ; Serial Mode 1 
        MOV     TH1,#0FDH               ; 9600 Bps 
        MOV     TL1,#0FDH 
        SETB    TR1                     ; Start Timer 
        CLR     RI                      ; Clear Receive Bit 
        CLR     TI                      ; Clear Transmitt Bit 
        LCALL   HHLY 
 
;--->   Main Loop  ----------------------------------------------------- 
MAIN:   LCALL   HLAY 
        LCALL   CVTM                    ; Read Temp ( A ) 
        MOV     R4,A                    ; Save Temp 
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        LCALL   DISP                    ; LCD Display 
        LCALL   CONT                    ; Control 
        LCALL   KEYB                    ; Setting 
        LJMP    MAIN                    ; End Main Programe 
 
;--->   Display Scan  -------------------------------------------------- 
DISP:   JNB     P3.4,DP10               ; Menu 
        JNB     P3.5,DP20 
DP00:   MOV     A,R4                    ; Temp 
        LCALL   DTCV 
        MOV     SBUF,#'#'               ; Header 
        JNB     TI,$ 
        CLR     TI 
        MOV     R7,#00 
        DJNZ    R7,$ 
        MOV     SBUF,#'A'               ; 
        JNB     TI,$ 
        CLR     TI 
        MOV     R7,#00 
        DJNZ    R7,$ 
        LCALL   TXDP 
        LJMP    EDIP 
DP10:   MOV     SBUF,#'#'               ; Header 
        JNB     TI,$ 
        CLR     TI 
        MOV     R7,#00 
        DJNZ    R7,$ 
        MOV     SBUF,#'B'               ; Set 2 
        JNB     TI,$ 
        CLR     TI 
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        MOV     R7,#00 
        DJNZ    R7,$ 
        MOV     A,TST1                  ; HEX to BCD 
        MOV     B,#10 
        DIV     AB 
        ORL     A,#00110000B            ; Data 1 
        MOV     SBUF,A 
        JNB     TI,$ 
        CLR     TI 
        MOV     R7,#00 
        DJNZ    R7,$ 
        MOV     A,B                     ; Data 2 
        ORL     A,#00110000B 
        MOV     SBUF,A 
        JNB     TI,$ 
        CLR     TI 
        MOV     R7,#00 
        DJNZ    R7,$ 
        MOV     SBUF,#12                ; c 
        JNB     TI,$ 
        CLR     TI 
        MOV     R7,#00 
        DJNZ    R7,$ 
        LJMP    EDIP 
DP20:   MOV     SBUF,#'#'               ; Header 
        JNB     TI,$ 
        CLR     TI 
        MOV     R7,#00 
        DJNZ    R7,$ 
        MOV     SBUF,#'C'               ; Set 2 
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        JNB     TI,$ 
        CLR     TI 
        MOV     R7,#00 
        DJNZ    R7,$ 
        MOV     A,TST2                  ; HEX to BCD 
        MOV     B,#10 
        DIV     AB 
        ORL     A,#00110000B            ; Data 1 
        MOV     SBUF,A 
        JNB     TI,$ 
        CLR     TI 
        MOV     R7,#00 
        DJNZ    R7,$ 
        MOV     A,B                     ; Data 2 
        ORL     A,#00110000B 
        MOV     SBUF,A 
        JNB     TI,$ 
        CLR     TI 
        MOV     R7,#00 
        DJNZ    R7,$ 
        MOV     SBUF,#12                ; c 
        JNB     TI,$ 
        CLR     TI 
        MOV     R7,#00 
        DJNZ    R7,$ 
        LJMP    EDIP 
EDIP:   RET 
 
;--->   Send Data to Display  ------------------------------------------ 
TXDP:   MOV     A,DP01 
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        ORL     A,#00110000B 
        MOV     SBUF,A 
        JNB     TI,$ 
        CLR     TI 
        MOV     R7,#00 
        DJNZ    R7,$ 
        MOV     A,DP02 
        ORL     A,#00110000B 
        MOV     SBUF,A 
        JNB     TI,$ 
        CLR     TI 
        MOV     R7,#00 
        DJNZ    R7,$ 
        MOV     A,DP03 
        ORL     A,#00110000B 
        MOV     SBUF,A 
        JNB     TI,$ 
        CLR     TI 
        MOV     R7,#00 
        DJNZ    R7,$ 
        RET 
 
;--->   Data Convert  -------------------------------------------------- 
DTCV:   MOV     TBUF,A                  ; Temp Buffer 
        RR      A 
        ANL     A,#01111111B 
        LCALL   HTBC                    ; HEX to BCD 
        MOV     BUFF,A 
        ANL     A,#11110000B 
        SWAP    A 
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        MOV     DP01,A                  ; Dig 1 
        MOV     A,BUFF 
        ANL     A,#00001111B 
        MOV     DP02,A                  ; Dig 2 
        MOV     A,TBUF                  ; 
        JNB     ACC.0,DT20 
        MOV     DP03,#05                ; 0.5 
        LJMP    DT30 
DT20:   MOV     DP03,#00                ; 0.0 
DT30:   LJMP    ENCV 
ENCV:   RET 
 
;--->   Control  ------------------------------------------------------- 
CONT:   NOP 
CT10:   CLR     C                       ; T < T-High 
        MOV     A,R4 
        RR      A 
        ANL     A,#01111111B 
        SUBB    A,TST1 
        JNC     CT11 
        SETB    P0.0                    ; Off Load 
        LJMP    CT12 
CT11:   CLR     C                       ; T > T-Low 
        MOV     A,R4 
        RR      A 
        ANL     A,#01111111B 
        DEC     A 
        SUBB    A,TST1 
        JC      CT12 
        CLR     P0.0                    ; On Load 
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        LJMP    CT12 
CT12:   NOP 
CT20:   JB      TR0,CT22                ; 
        CLR     C                       ; T < T-High 
        MOV     A,R4 
        RR      A 
        ANL     A,#01111111B 
        SUBB    A,TST2 
        JNC     CT21 
        SETB    P0.1                    ; Off Load 
        LJMP    CT22 
CT21:   CLR     C                       ; T > T-Low 
        MOV     A,R4 
        RR      A 
        ANL     A,#01111111B 
        DEC     A 
        SUBB    A,TST2 
        JC      CT22 
        CLR     P0.1                    ; On Load 
        LJMP    CT22 
CT22:   NOP 
ENCT:   RET 
 
;--->   Key Setting  --------------------------------------------------- 
KEYB:   SETB    P3.4                    ; Key Press 
        SETB    P3.5 
        SETB    P3.6 
        SETB    P3.7 
KE10:   JB      P3.4,KE20               ; Temp 1 Set 
KE11:   JB      P3.6,KE13               ; Up 
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        INC     TST1 
KE12:   LCALL   DISP                    ; Hold 
        LCALL   HLAY 
        JNB     P3.6,KE12 
        LJMP    KE15 
KE13:   JB      P3.7,KE15               ; Down 
        DEC     TST1 
KE14:   LCALL   DISP                    ; Hold 
        LCALL   HLAY 
        JNB     P3.7,KE14 
        LJMP    KE15 
KE15:   NOP 
        LJMP    EKEY 
KE20:   JB      P3.5,KE30               ; Temp 2 Set 
KE21:   JB      P3.6,KE23               ; Up 
        INC     TST2 
KE22:   LCALL   DISP                    ; Hold 
        LCALL   HLAY 
        JNB     P3.6,KE22 
        LJMP    KE25 
KE23:   JB      P3.7,KE25               ; Down 
        DEC     TST2 
KE24:   LCALL   DISP                    ; Hold 
        LCALL   HLAY 
        JNB     P3.7,KE24 
        LJMP    KE25 
KE25:   NOP 
        LJMP    EKEY 
KE30:   NOP 
EKEY:   RET 
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;--->   Timer 0 Interrupt  --------------------------------------------- 
TIME:   DJNZ    CT00,ETIM               ; 0.01 Sec 
        MOV     CT00,#40 
        DJNZ    CT01,ETIM               ; 1 Sec 
        MOV     CT01,#100 
        CPL     CLON 
        DJNZ    HOLD,ETIM 
        CLR     TR0 
ETIM:   RETI 
 
;--->   Read Temp from DS1820  ----------------------------------------- 
IO1W    EQU     P1.0 
CVTM:   MOV     A,#0CCH 
        LCALL   WRTM 
        MOV     A,#044H 
        LCALL   WRTM 
        JNB     IO1W,$ 
        LCALL   RSTM 
        MOV     A,#0CCH 
        LCALL   WRTM 
        MOV     A,#0BEH 
        LCALL   WRTM 
        LCALL   RDTM 
        LCALL   RSTM 
        RET 
WRTM:   MOV     R0,#08 
WR00:   RRC     A 
        JC      WR01 
        CLR     IO1W 
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        MOV     R1,#15 
        DJNZ    R1,$ 
        SETB    IO1W 
        NOP 
        NOP 
        NOP 
        NOP 
        DJNZ    R0,WR00 
        RET 
WR01:   CLR     IO1W 
        NOP 
        NOP 
        NOP 
        NOP 
        SETB    IO1W 
        MOV     R1,#15 
        DJNZ    R1,$ 
        DJNZ    R0,WR00 
        RET 
RDTM:   MOV     R0,#08 
RD00:   CLR     IO1W 
        NOP 
        NOP 
        NOP 
        NOP 
        SETB    IO1W 
        NOP 
        NOP 
        NOP 
        NOP 
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        MOV     C,IO1W 
        MOV     R1,#15 
        DJNZ    R1,$ 
        RRC     A 
        DJNZ    R0,RD00 
        RET 
RSTM:   CLR     IO1W 
        MOV     R1,#250 
        DJNZ    R1,$ 
        SETB    IO1W 
        MOV     R1,#10 
        DJNZ    R1,$ 
PRTM:   JB      IO1W,$ 
        JNB     IO1W,$ 
        RET 
 
;--->   Convert HEX to BCD  -------------------------------------------- 
HTBC:   MOV     R0,A                    ; Save Source 
        MOV     B,#10 
        CLR     C 
        DIV     AB                      ; XX / 10 
        MOV     B,#06 
        CLR     C 
        MUL     AB                      ; XX / 10 * 6 
        CLR     C 
        ADD     A,R0                    ; XX / 10 * 6 + XX 
        RET 
DLAY:   MOV     R7,#00 
        DJNZ    R7,$ 
        RET 
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HLAY:   MOV     R6,#00 
HL00:   MOV     R7,#00 
        DJNZ    R7,$ 
        DJNZ    R6,HL00 
        RET 
HHLY:   MOV     R5,#06 
HH00:   MOV     R6,#00 
HH01:   MOV     R7,#00 
        DJNZ    R7,$ 
        DJNZ    R6,HH01 
        DJNZ    R5,HH00 
        RET 
        END 
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โปรแกรม Visual Basic 
 

Dim intCount As Integer 
Dim strTemp1 As Single 
Dim strTemp2 As Single 
Private Sub cmdExit_Click() 
    End 
End Sub 
 
Private Sub cmdSavedata_Click() 
    frmRecord.Show 
End Sub 
 
Private Sub cmdSetting_Click() 
    With frmSetting 
        .cmbTempLow = "" 
        .cmbTempHigh = "" 
        .txtIP1 = "" 
        .txtIP2 = "" 
        .txtIP3 = "" 
        .txtIP4 = "" 
    End With 
    frmSetting.Show 
    frmMain.Hide 
End Sub 
 
rivate Sub cmdStart_Click() 
If frmSetting.cmbTempLow = "" Or frmSetting.cmbTempHigh = "" Then 
    MsgBox "Setting incompleted", vbExclamation + vbOKOnly 
    Exit Sub 
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 Else 
    If Not MSComm1.PortOpen Then MSComm1.PortOpen = True 
    timeTime.Enabled = True 
    optCelsius.Enabled = True 
    optFahrenheit.Enabled = True 
    cmdSetting.Enabled = False 
End If 
End Sub 
 
Private Sub cmdStop_Click() 
    TimerAlarm.Enabled = False 
    timeTime.Enabled = False 
  If MSComm1.PortOpen = True Then MSComm1.PortOpen = False 
    optCelsius.Enabled = False 
    optFahrenheit.Enabled = False 
    cmdSetting.Enabled = True 
  If optCelsius.Value = True Then 
     txtTemp1.Text = "--.- C" 
     txtTemp2.Text = "--.- C" 
     txtAverage.Text = "--.- C" 
  Else 
     txtTemp1.Text = "--.- F" 
     txtTemp2.Text = "--.- F" 
     txtAverage.Text = "--.- F" 
  End If 
End Sub 
 
Private Sub Command1_Click() 
    AlarmMSG 
End Sub 
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Private Sub Form_Load() 
Dim fs As New FileSystemObject 
Dim i, j As Integer 
  If fs.FileExists("C:\ipmsg.exe") = False Then fs.CopyFile (App.Path & "\ipmsg.exe"), ("C:\") 
  If fs.FileExists("C:\windows\system32\MSCOMM32.OCX") = False Then fs.CopyFile 
(App.Path & "\MSCOMM32.OCX"), ("C:\windows\system32\") 
  If fs.FileExists("C:\windows\system32\CCXPButton.ocx") = False Then fs.CopyFile (App.Path 
& "\CCXPButton.ocx"), ("C:\windows\system32\") 
    With frmSetting 
              .lblDegree.Caption = "C" 
            For i = 5 To 50 Step 5 
                    .cmbTempLow.AddItem (i) & ".0" 
                    .cmbTempHigh.AddItem (i) & ".0" 
            Next i 
    End With 
    With MSComm1 
            .Settings = "9600,n,8,1" 
            .CommPort = 1 
            .InputLen = 1 
            .RThreshold = 1 
    End With 
    optCelsius.Enabled = False 
    optFahrenheit.Enabled = False 
    lblTime.Caption = "" 
    cmdSetting.TabIndex = 0 
End Sub 
 
Private Sub MSComm1_OnComm() 
Dim strInput As String 
Dim strInputTemp As String 
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Dim strInputTemp1 As String 
Dim i As Integer 
Dim j As Integer 
    DoEvents 
    strInput = MSComm1.Input 
    If strInput = "A" Then 
        For i = 1 To 3 
            strInputTemp = strInputTemp & MSComm1.Input 
        Next i 
        Debug.Print strInputTemp 
            If Not IsNumeric(strInputTemp) Or Len(strInputTemp) <> 3 Then Exit Sub 
            strTemp1 = Format(Mid(strInputTemp, 1, 2) & "." & Mid(strInputTemp, 3, 3), "00.0") 
            timeTime.Enabled = True 
    End If 
    If strInput = "B" Then 
        For j = 1 To 3 
            strInputTemp1 = strInputTemp1 & MSComm1.Input 
        Next j 
        Debug.Print strInputTemp1 
            If Not IsNumeric(strInputTemp1) Or Len(strInputTemp1) <> 3 Then Exit Sub 
            strTemp2 = Format(Mid(strInputTemp1, 1, 2) & "." & Mid(strInputTemp1, 3, 3), "00.0") 
            timeTime.Enabled = True 
    End If 
End Sub 
Private Sub TimerAlarm_Timer() 
        intCount = intCount + 1 
        If intCount = 60 Then Call AlarmMSG 
        If Second(Time) Mod 2 = 0 Then 
            frmAlarm.Hide 
        Else 



92 
 

            frmAlarm.Show 
        End If 
End Sub 
 
Private Sub AlarmMSG() 
Dim strInfo As String 
Dim CMMD            As String 
intCount = 0 
strInfo = frmAlarm.lblAlarm & vbCrLf 
strInfo = strInfo & "By Admin server" 
'    CMMD = "C:/ipmsg.exe /msg /log " & "192.168.1.3" & " " & strInfo 
    If frmSetting.txtIP1 <> "" Then 
        CMMD = "C:/ipmsg.exe /msg /log " & txtIP1.Text & " " & strInfo 
        dwProcessId = Shell(CMMD, 0) 
    End If 
    If frmSetting.txtIP2 <> "" Then 
        CMMD = "C:/ipmsg.exe /msg /log " & txtIP1.Text & " " & strInfo 
        dwProcessId = Shell(CMMD, 0) 
    End If 
    If frmSetting.txtIP3 <> "" Then 
        CMMD = "C:/ipmsg.exe /msg /log " & txtIP1.Text & " " & strInfo 
        dwProcessId = Shell(CMMD, 0) 
    End If 
    If frmSetting.txtIP4 <> "" Then 
        CMMD = "C:/ipmsg.exe /msg /log " & txtIP1.Text & " " & strInfo 
        dwProcessId = Shell(CMMD, 0) 
    End If 
     
    DoEvents 
End Sub 
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Private Sub timeTime_Timer() 
        lblTime.Caption = Time 
        DoEvents 
            If optCelsius.Value = True Then 
            'Show data 
                    txtTemp1.Text = Format(strTemp1, "00.0") & " C" 
                    txtTemp2.Text = Format(strTemp2, "00.0") & " C" 
                    txtAverage.Text = Format((CSng(Mid(txtTemp1.Text, 1, 4)) + 
CSng(Mid(txtTemp2.Text, 1, 4))) / 2, "00.0") & " C" 
                    lblTempControl.Caption = frmSetting.cmbTempLow.Text & " C - " & 
frmSetting.cmbTempHigh.Text & " C" 
            'check for alarm 
                   If txtAverage.Text > frmSetting.cmbTempHigh Or txtAverage.Text < 
frmSetting.cmbTempLow Then 
                        TimerAlarm.Enabled = True 
                        timeTime.Enabled = False 
                        MSComm1.PortOpen = False 
                   End If 
            Else 
            'Show data 
                    txtTemp1.Text = Format(((9 * strTemp1) / 5) + 32, "00.0") & " F" 
                    txtTemp2.Text = Format(((9 * strTemp2) / 5) + 32, "00.0") & " F" 
                    txtAverage.Text = Format((CSng(Mid(txtTemp1.Text, 1, 4)) + 
CSng(Mid(txtTemp2.Text, 1, 4))) / 2, "00.0") & " F" 
                    lblTempControl.Caption = Format((9 * frmSetting.cmbTempLow.Text / 5) + 32, 
"00.0") & " F - " & Format((9 * frmSetting.cmbTempHigh.Text / 5) + 32, "00.0") & " F" 
            'check for alarm 
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                   If Format(CSng(Mid(txtAverage.Text, 1, 4)), "00.0") < Format((9 * 
frmSetting.cmbTempLow.Text / 5) + 32, "00.0") Or Format(CSng(Mid(txtAverage.Text, 1, 4)), 
"00.0") > Format((9 * frmSetting.cmbTempHigh.Text / 5) + 32, "00.0") Then 
                        TimerAlarm.Enabled = True 
                        timeTime.Enabled = False 
                        MSComm1.PortOpen = False 
                   End If 
             End If 
End Sub 
 



 

 

 
 
 
 
 
 
 
 

ผนวก ข. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



96 
 

 
 

URM-433 
Multi-Channel FSK Transceiver Module 

Features: 
- Addressable Point-to-Point and Point-to-Multipoint RF networks. 
- Broadcast Multidrop mode. 
- Selectable RF 38 channels 
- RS232 interface at TTL level format 8N1. 
- DTE speeds 600-115,200bps. 
- Air data speeds 4,800-19,200bps. 
- Flow control of hardware. 
- On –air error checking and data acknowledgements. 
- Supply voltage 3.3 to 5v and low operating current. 
- Built-in AT command line configuration. 
- Remote over-air configuration. 
Applications: 
- Active RF-ID systems 
- Alarm & security systems 
- Home automation 
- Telemetry 
- Wireless payment systems 
Absolute Ratings: 
- Operating Temperature -20 ºC to +70ºC 
- Storage Temperature -40 ºC to +100ºC 
- Supply Voltage +5V 
- Input Voltage -1.0 to Vcc+0.3V 
- Output Voltage -1.0 to Vcc+0.3V 
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อธิบายการทํางาน 
การควบคุมการไหลของขอมูล (Flow control) 
เนื่องจากโมดลูมีหนวยความจําบัฟเฟอรรองรับรับขอมูลจํากัด ดังนั้นจึงตองมีกลไกควบคุมการไหล
ของขอมูล 
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ใหสัมพันธกนั เพื่อปองกันไมใหรับขอมูลผิดพลาด โดยใช ขา RTS Flow control (Hardware) 
RTS : Request to Send หากขา RTS มีลอจิกเปน “1” ใหอุปกรณ โฮสต (Host) หยดุการสงขอมูล 
ช่ัวคราว 
การจัดสรรการใชชองสัญญาณ (Carrier Sense Multiple Access/Collision Avoidance) 
เปนการจดัสรรการเขาใชชองสัญญาณของแตละชองสัญญาณ ซ่ึงการทํางานของกลไกน้ีเรียกยอๆวา 
CSMA/CA คือเม่ือโมดูลหนึ่งตองการเขาใชชองสัญญาณ จะตองตรวจสอบชองสัญญาณกอนวามี
การใชชองสัญญาณ 
อยูหรือไม และรอจนกวาชองสัญญาณวาง เม่ือชองสัญญาณวางจะตองรอตอไปอีกระยะหนึ่ง
(Random Back-off) 
ดวยการสุมคาเวลา สุมไดระยะเวลานอยกวา ก็มีสิทธิในการใชชองสัญญาณกอน 
 
รูปแบบการจัดการส่ือสาร 
โมดูลตัวนี้รองรับการทํางาน 4 โหมด คือ 
1 การส่ือสารระหวางจุดตอจดุ(Point-To-Point) สงขอมูลเปนแพก็เกต รอการตอบกลับ 
(Acknowledge) และสงซํ้าหากไมไดรับการตอบกลับ 
2 การส่ือสารระหวางจุดตอหลายจุด(Point-To-Multipoint) พรอมรอการตอบกลับ ควบคุมดวย 
ชุดคําส่ังเศษโดยตรง 
3 การส่ือสารแบบแพรกระจาย(Broadcast Multi-drop) ไมมีการรอตอบกลับ (Unacknowledged) 
4 ส่ือสารดวยคําส่ังระยะไกล (Remote configured) 
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DS1820 
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ประวัติยอนิสิตผูทําโครงงาน 
 
 

นายกิตติพงศ  ทองหอม 
เกิดวันท่ี  16 กรกฎาคม 2527  
ท่ีอยูปจจุบัน   46 หมู.2 ต.บอหิน อ.สิเกา จ.ตรัง 92150 
การศึกษา ระดับประกาศนียบัตรวิชาชีพช้ันสูงจากมหาวิทยาลัยเทคโนโลยีราชมงคลสุวรรณ 

ภูมิ วิทยาเขตนนทบุรี 
เขาศึกษา กําลังศึกษาระดับ ปริญญา.ตรี ท่ีมหาวิทยาลัยศรีนครินทรวิโรฒ องครักษ  

แขนงวิชาโทรคมนาคม สาขาไฟฟา คณะวิศวกรรศาสตร เม่ือปการศึกษา 2548 
 
 
นายวรุฒน  อุปศรี 
เกิดวันท่ี  21 มีนาคม 2522  
ท่ีอยูปจจุบัน  60/3 หมู 13 ต.โคกภู อ.ภูพาน จ.สกลนคร 47180  
จบการศึกษา ระดับประกาศนียบัตรวิชาชีพช้ันสูงจากวิทยาลัยเทคนิคสกนคร 
เขาศึกษา กําลังศึกษาระดับ ปริญญา.ตรี ท่ีมหาวิทยาลัยศรีนครินทรวิโรฒ องครักษ  

แขนงวิชาโทรคมนาคม สาขาไฟฟา คณะวิศวกรรศาสตร เม่ือปการศึกษา 2548 
 
 
นางสาวสกุณา  มากมูล 
เกิดวันท่ี  11 ตุลาคม 2527 
ท่ีอยูปจจุบัน  98/17 หมูบานกรุงศรีธานี หมู 5 ต.วัดตูม อ.พระนครศรีอยุธยา  

จ.พระนครศรีอยุธยา 13000 
จบการศึกษา ระดับประกาศนียบัตรวิชาชีพช้ันสูงจากวิทยาลัยเทคนิคสระบุรี 
เขาศึกษา กําลังศึกษาระดับ ปริญญา.ตรี ท่ีมหาวิทยาลัยศรีนครินทรวิโรฒ องครักษ  

แขนงวิชาโทรคมนาคม สาขาไฟฟา คณะวิศวกรรศาสตร เม่ือปการศึกษา 2548 
 


