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บทท่ี 1 
บทนํา 

1.1 ความเปนมาของโครงงาน 
 เนื่องจากปจจุบันอุณหภูมิตามสถานท่ี ณ จุดตางๆ มีการเปล่ียนแปลงทําใหเกิดการเปล่ียน 
แปลงของคาอุณหภูมิ อยูตลอดเวลาการควบคุมจึงเปนเร่ืองท่ีสําคัญ แตส่ิงท่ีสําคัญท่ีสุดคือเร่ืองของ
การทราบคาการเปล่ียนแปลงอุณหภูมิ ดังนั้นการเฝาระวังจึงเปนทางออกอีกทางหนึ่ง ฉะนั้นตัววัด
อุณหภูมิ จะตองมีการรายงานผลที่เท่ียงตรง และสมํ่าเสมอ เพื่อท่ีจะทําใหเราทราบคาการเปล่ียน 
แปลงของอุณหภูมิและเม่ือเกิดปญหาก็จะแกปญหาไดทันการ 
 โดยปกติจะใชคนในการตรวจเช็คอุณหภูมิ ซ่ึงจะทําใหเสียเวลาในการตรวจ ณ จุดตางๆ 
คณะผูจัดทําจึงมีแรงจูงใจท่ีจะเสนอ เคร่ืองวัดอุณหภูมิแบบไรสายท่ีสามารถวัดจุดตางๆ ไดหลายจุด
และระยะไมเกิน 50 เมตร แทนท่ีระบบสายที่ไมสามารถเคลื่อนยายจุดท่ีไมตองการวัด และยุงยาก
ในการติดต้ังรวมไปถึงการลงทุนท่ีสุงกวา ในการสงขอมูลระบบไรสายจึงเหมาะสมท่ีสุด โดยขอ
มูลคา อุณหภูมิท่ีไดจะถูกนํามา มอดูเลต และสงออกผานตัวกลาง คล่ืนวิทยุในยานความถ่ี UHF ไป
ยังเครื่อง รับเพื่อทําการถอดรหัสขอมูลท่ีสงมาและแสดงผลบนคอมพิวเตอร ดวยโปรแกรมภาษา 
Visual Basic เนื่องจากจะแสดงคาไดตอเนื่อง และสามรถ ต้ังคาเวลาในการแสดงคาได เพื่อท่ีจะ
นําไปวัดคาอุณหภูมิในหองServer  
 
1.2 วัตถุประสงคของโครงงาน 
 1.2.1 เพื่อศึกษาการทํางานของตัวตรวจวัดคาอุณหภูมิ  
 1.2.2 เพื่อศึกษาการเขียนโปรแกรม Microcontroller  
 1.2.2 เพื่อศึกษาการรับ-สงขอมูลของ Module ไรสาย 
 1.2.3 เพื่อศึกษาโปรแกรม Visual Basic  
 
1.3 ขอบเขตของโครงงาน 
 1.3.1 สงคาผลการตรวจวัดอุณหภูมิ มากกวา 1 จุด ระยะไมเกิน 50 เมตร 
 1.3.2 ใช Module ในการรับสงขอมูลไรสายในคล่ืนวิทยุ 
 1.3.3 นําคาอุณหภูมิท่ีไดมาแสดงโดยใชโปรแกรม Visual Basic 
 1.3.4 สามารถต้ังคาเวลาในการแสดงผลและเก็บบันทึกคาลงใน Harddisk 
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1.4 ขั้นตอนและวิธีการดําเนินงาน 
 1.4.1 วางแผนงานและกําหนดขอบเขตของโครงงาน 
 1.4.2 ศึกษาทฤษฎีการทํางานของการรับสงขอมูลไรสาย  
 1.4.3 ออกแบบและสรางวงจรตรวจวัดอุณหภูมิ สงคาผาน Module ไรสาย  
 1.4.4 แสดงผลการทดลอง ดวย Visual Basic และบันทึกผล 
 1.4.5 สรุปผลของโครงงานและขอเสนอแนะ 
 
1.5 ประโยชนท่ีคาดวาจะไดรับ 
 1.5.1 นําเคร่ืองตรวจวัดอุณหภูมิ ท่ีไดแทนระบบสายและใชแทนคนในการตรวจวัด 
 1.5.2 นํา Microcontroller มาใชในการควบคุมการสงคาของ ตัววัดอุณหภูมิ 
 1.5.3 มีความเท่ียงและแมนยําในการแสดงคาอุณหภูมิ 
 1.5.4.สามารถแสดงผลการตรวจและเก็บขอมูลไดถ่ีข้ึน 
 1.5.5.สามารถยายจุดในการตรวจวัดได 
 



 
 

บทท่ี 2  
ทฤษฎีท่ีเก่ียวของ 

 
 ในบทนี้จะกลาวถึง การนําเอาทฤษฎีที่เกี่ยวของมาใชในการสรางเคร่ืองวัดอุณหภูมิ ไร
สายเนื่องจากในการสรางจะตองมีองคประกอบหลาย ๆ ดานดวยกัน ดังนั้นจําเปนจะตองมีการ
อางอิงถึงทฤษฎีท่ีเกี่ยวของ เพื่อบอกถึงเหตุผลท่ีนํามาใชในการออกแบบ และสราง โดยเคร่ืองวัด
อุณหภูมิไรสายมีทฤษฎีท่ีเกี่ยวของ ดังนี้ 
  2.1 ตัวตรวจวดัอุณหภูมิ  
  2.2 การเช่ือมตออุปกรณแบบ 1–Wire Bus 

  2.3 การใชโปรแกรมควบคุมไมโครคอนโทรลเลอร 
  2.4 โมดูลเคร่ืองรับ-สงไรสาย 
  2.5 การพัฒนาโปรแกรม Visual Basic 
 

2.1 ตัวตรวจวัดอุณหภูมิ DS1820 
 
 

 
 

รูปท่ี 2.1 ตัวตรวจวดัอุณหภมิู DS1820 
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  2.1.1 หลักการเบ้ืองตนของไอซี DS1820  
 ไอซี DS1820 เปนไอซีท่ีมีระบบการส่ือสารขอมูลอนุกรมแบบหนึ่งสายซ่ึงถือไดวาเปน
ระบบท่ีมีความชาญฉลาด และใชจํานวนสายสัญญาณเพียง 1 เสนเทานั้น โดยไมตองมีสายสัญญาน
นาฬิกามาควบคุมจังหวะการถายทอดขอมูลเหมือนกับระบบส่ือสารขอมูลอนุกรมในแบบอ่ืน 
สายขอมูลจะทําหนาท่ีเสมือนเปนสายสัญญาณนาฬิกาในตัว สวนคาของขอมูลจะพิจารณาจาก
ลักษณะของรูปสัญญาณท่ีปรากฏบนสายสัญญาณในแตละชองของเวลาซ่ึงเรียกวา ไทมสล็อต 
(Time Slot) โดยคาบเวลาตํ่าสุดและสูงสุดของสถานะตาง ๆ ในการส่ือสารขอมูลในแตละไทม
สล็อตมีการกําหนดขอบเขตไวอยางชัดเจนการถายทอดขอมูลจะเกิดข้ึนในแตละไทมสล็อดนั้น 
รูปแบบการถายทอด ขอมูลจะเปนแบบอะซิงโครนัสในระดับบิต ไมมีการกําหนดความยาวของ
ขอมูลเปนระดับไบตระบบส่ือสารแบบน้ีเหมาะท่ีจะใชในการส่ือสารขอมูลระหวางไอซีแผงวงจร
เดียวกัน 
 2.1.2 การอินเตอรเฟสผานสายเสนเดียว 
 การเช่ือมตอหรือการอินเตอรเฟส (Interface) ระหวางไมโครคอนโทรลเลอรกับอุปกรณ
ภายนอก โดยใชจํานวนสายสัญญาณใหนอยท่ีสุดไดมีการพัฒนามาอยางตอเนื่องจากหลายบริษัท 
ผูผลิต เชน การเช่ือมตออุปกรณตอพวงแบบอนุกรม (Serial Peripheral Interface, SPI) ในไมโคร-
คอนโทรลเลอร 68HC1 ของโมโตโรลา การเช่ือมตอแบบ SPI นี้ชวยให ไมโครคอนโทรลเลอร
แลกเปล่ียนขอมูลกับอุปกรณตอพวงไดดวยความเร็วถึง 1 ลานบิตตอวินาที โดยใชสายรับสง
สัญญาณเพียง 3 หรือ 4 เสน รวมกับสายกราวดอีกหนึ่งเสน 
 2.1.3 คุณสมบัติของ DS1820 
   - DS1820 สามารถ Interface โดยใชสายสัญญาณเพียงเสนเดียว  
   - DS1820 เพียงตัวเดยีว สามารถวัดอุณหภมิูไดโดยไมตองตออุปกรณรวม  
   - DS1820 มียานวัดอยูท่ี +125 ถึง -55 C  
   - DS1820 มีความละเอียดในการวดัได 0.5 C  
  
2.2 การเชื่อมตออุปกรณแบบ 1–Wire Bus 
  อุปกรณท่ีสนับสนุนระบบบัสเพียงเสนเดียวจะมีสายสัญญาณเพียง 2 เสนเทานั้นคือสาย
กราวดและสายสัญญาณ ซ่ึงเรียกอีกอยางวา สาย DATA สายนี้จะจัดการเกี่ยวกับท้ังสัญญาณขอมูล
และสัญญาณนาฬิกาท่ีใชในการแลกเปล่ียนขอมูล สาย DATA นี้จะเปนชนิด Open Drain ดังนั้นใน
การออกแบบวงจร จะตองออกแบบใหมีตัวตานทานมาพูลอัพสาย DATA นี้ดวยใหดูรูปแผนผัง
แสดงการตอระบบบัสของ 1–Wire Bus ดังรูปท่ี 2.2 
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รูปท่ี2.2 แผนผังของระบบบัสแบบ 1-Wire Bus 

 จากการแลกเปล่ียนขอมูลระหวางไมโครคอนโทรลเลอรกับอุปกรณท่ีใช 1–Wire Bus นี้
ไมไดงาย ๆ เหมือนกับการสงขอมูลผานทางบัสแบบ SPI เพราะในระบบ 1–Wire Bus นั้นสาย 
DATA จะตองจัดการเกี่ยวกับจังหวะเวลา (Timing) ระดับสัญญาณ (Level) และทิศทาง 
(Direction)ของขอมูลท้ังหมด ทําใหการเขียนซอฟทแวรของไมโครคอนโทรลเลอรท่ีติดตอกับ
อุปกรณพวกนี้ตองมีความซับซอนมากข้ึน  ในสภาวะพัก (Quiescent State) อุปกรณท่ีใชบัสแบบ 1–
Wire Bus จะทําใหสาย DATA อยูในสภาวะลอย (float) ทําใหขานี้มีแรงดันเทากับแรงดันพูลอัพ 
(Vcc) ซ่ึงปกติก็คือ 5 โวลตนั้นเอง สวนไมโครคอนโทรลเลอรก็จะปลอยใหขาเอาตพุตท่ีใชติดตอ
กับขา DATA นี้อยูในสภาวะ ความตานทานสูง (High-Impedance State) เชนกัน เม่ืออุปกรณท้ัง
สองชนิดนี้ปลอยใหขา DATA อยูในสภาวะลอยแลวนี้ความตานทานพูลอัพก็จะชวยรักษาระดับ
แรงดันไฟเล้ียงท่ีจายใหกับอุปกรณท่ีใชบัสแบบ 1–Wire Bus นี้ไดอยางสมํ่าเสมอเพราะอุปกรณท่ีใช
บัสแบบ 1–Wire Bus นี้จะใชพลังงานในการทํางานนอยมาก ในการแลกเปล่ียนขอมูลกัน
ไมโครคอนโทรลเลอรและอุปกรณท่ีใชบัสแบบ 1–Wire Bus จะตองดําเนินการอยางระมัดระวัง
ตามลําดับข้ันตอนในการทําใหสาย DATA มีลอจิกเปน ’low’ ปลอยใหสาย DATA กลับมามีลอจิก
เปน ‘high’ และตรวจจับการตอบรับกับอุปกรณอีกดานหน่ึง ชวงจังหวะเวลาท่ีใชในกระบวนการนี้
จะถูกกําหนดโดยขอกําหนดเฉพาะของระบบ 1–Wire Bus นี้ซ่ึงตองใชไมโครคอนโทรลเลอรท่ีมี
การตอบสนองไดอยางรวดเร็วดวย ดังนั้นเราจะตองตรวจสอบความสามารถของระบบใหดีเสีย
กอนท่ีจะใชระบบบัสแบบ 1–Wire Bus นี้ จากสภาวะพักขางตนการแลกเปล่ียนขอมูลจะเร่ิมข้ึนดวย
การที่ไมโครคอนโทรลเลอรกระทํากระบวนการรีเซ็ต (Reset Sequence) ซ่ึงทําไดโดยการทําใหสาย 
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DATA มีลอจิก ‘low’ เปนเวลาอยางนอย 480 ไมโครวินาที แลวจึงปลอยใหกลับมาอยูในสภาวะ 
‘high’ อีกคร้ังหนึ่ง ดังรูปท่ี 2.3 

     

รูปท่ี 2.3 จังหวะในการทํากระบวนการตรวจสอบวามีอุปกรณอยูบนบัส 

 เม่ืออุปกรณท่ีใชบัสแบบ 1–Wire Bus นี้ตรวจพบสภาวะ RESET นี้ มันก็จะตอบสนองดวย
การสงพัลสกลับไปเพื่อบอกใหไมโครคอนโทรลเลอรรูวาบนสายบัสนี้มีอุปกรณแบบ 1–Wire 
Device กําลังทํางานอยู โดย อุปกรณแบบ 1–Wire Device จะปลอยใหสาย DATA อยูในลอจิก 
‘high’ อยางนอย 15 ไมโครวินาที แตไมเกิน 60 ไมโครวินาที จากนั้นมันก็จะใหสาย DATA ลงมามี
ลอจิกเปน ‘low’ ในชวงเวลาประมาณ 60-240 ไมโครวินาที แลวจึงปลอยใหกลับไปมีลอจิก 
‘high’เชนเดิม ชวงเวลาน้ีมีช่ือเรียกกันหลายช่ือเชน ชวงเวลาเร่ิมติดตอ (Initialization)  หลังจาก
อุปกรณ 1–Wire Device ปลอยใหสาย DATA กลับมาอยูในลอจิก ‘high’ แลว ไมโครคอรโทรล
เลอรจะตองปลอยใหสาย DATA อยูในลอจิกนี้นานอยางนอย 240 ไมโครวินาที ตอไปจากนั้น
ไมโครคอนโทรลเลอรก็จะสงคําส่ังเร่ิมตน (Initial Command) ขนาด 1 ไบตไปยังอุปกรณ 1–Wire 
Bus ซ่ึงคําส่ังนี้อาจจะเปนคําส่ังอะไรก็ได ไมโครคอนโทรลเลอรจะสงบิตของ คําส่ังนั้นออกไป โดย
การเปล่ียนสถานะของสาย DATA กลับไปกลับมาโดยตอนแรกจะใหเปน ลอจิก ‘low’ แลวจึง
กลับมาเปน ‘high’ ตามชวงจังหวะเวลาท่ีเหมาะสม ชวงเวลานานท่ี ไมโครคอนโทรลเลอรทําให
สาย DATA มีลอจิก ‘low’ จะเปนตัวแยกแยะวาบิตไหนท่ีมีลอจิกเปน ‘1’ บิตไหนมีลอจิกเปน ‘0’ 
ใหดูแผนภูมิเวลาในการเขียนบิต ‘1’ หรือ ‘0’ ดังรูปท่ี 2.4 
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รูปท่ี 2.4 จังหวะไมโครคอนโทรลเลอรใชเขียนขอมูลไปยังอุปกรณบนบัส  

 ชวงเวลาระหวาง 15-120 ไมโครวินาที หลังไมโครคอนโทรลเลอรทําใหสาย DATA มี 
ลอจิก ‘low’ ในตอนนี้จะเรียกวาชวงการอานสถานะบิตขอมูล (Sampling Window) 
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รูปท่ี 2.5 จังหวะไมโครคอนโทรลเลอรอานบิตขอมูล จากอุปกรณบนบัส 

 ในการอานบิตขอมูลจากบัสแบบ 1-Wire Bus ตอนแรกไมโครคอนโทรลเลอรจะตองทําให
สาย DATA มีลอจิก ‘low’ เปนเวลานานไมเกิน 15 ไมโครวินาทีแลวจึงปลอยใหสาย DATA กลับมา
มีลอจิก ‘high’ เชนเดิมจากนั้นอุปกรณ 1–Wire Device ก็จะเขาควบคุมสาย DATA แทนโดยจะสง
บิต ‘0’ โดยการทําใหสาย DATA มีลอจิกเปน ‘low’ และสงบิต ‘1’ โดยการปลอยใหสาย DATA 
กลับมามีลอจิก ‘high’ ตามเดิม  เม่ือสงขอมูลออกไปยังไมโครคอนโทรลเลอรเรียบรอยแลว จะมี
การพักอยูช่ัวขณะหนึ่ง จากนั้นอุปกรณ 1–Wire Device จะปลอยการควบคุมจากสาย DATA ใหเปน
อิสระ และรอรับ คําส่ังการอานของขอมูลคร้ังตอไป ถาอุปกรณ 1–Wire Device สงบิต ‘0’ ออกไป 
ไมโครคอนโทรลเลอรก็จะสามารถตรวจสอบจุดส้ินสุดของลอจิก ‘0’ นี้งาย เพราะสาย DATA จะ
กลับมาอยูท่ีลอจิก ‘high’ ตามเดิม แตถาตรวจสอบจุดส้ินสุดของการสงบิต ‘1’ ของอุปกรณ 1–Wire 
Device จะตองใชเทคนิคมากกวานี้ เพราะสาย DATA จะอยูท่ีลอจิก ‘high’ อยูแลวนี่ก็เปนเหตุผลวา
ทําไมจังหวะเวลาในการอานเขียนขอมูลจึงเปนเร่ืองท่ีสําคัญมาก เม่ือจะอานบิต ‘1’ จากอุปกรณ 1–
Wire Device ไมโครคอนโทรลเลอรจะตองทําตามชวงเวลาท่ีแสดงในแผนภูมิเวลาอยางเครงครัด 
และตองไมทําการอานลอจิกของบิตถัดมา จนกวาจะผานเวลาไปแลวอยางนอย 60 ไมโครวินาที 
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2.3 ไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 แบบแฟลช 
 ไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล MCS-51 ซ่ึงมีหนวยความจําภายในเปนแบบแฟลช(Flash 
Memory) ของ Atmel Corporation มีเบอรข้ึนตนดวย AT89 เหตุผลท่ีใชไมโครคอนโทรลเลอรแบบ
นี้ในการเรียนรูเพื่อใชงานไมโครคอนโทรลเลอรตระกูล MCS-51 มีดวยกันหลายประการดังนี้ 
  1.หนวยความจําโปรแกรมภายในเปนแบบแฟลชสามารถลบ และเขียนใหมไดเปนพัน
คร้ังจึงสามารถใชงานในรูปแบบของไมโครคอนโทรลเลอรชิปเดี่ยวโดยไมตองใชหนวยความจํา
ภายนอกสงผลใหใชงานพอรตอินพุตเอาตพุตของไมโครคอนโทรลเลอรไดอยางเต็มประสิทธิภาพ 
  2. ตนทุนและเวลาในการพัฒนาระบบไมโครคอนโทรลเลอรลดลงเนื่องจากไมตองใช
เคร่ืองมือพัฒนาจําพวกอีมูเลเตอร และเคร่ืองโปรแกรมอีพรอม 
  3. บริษัทผูผลิตไดทําการผลิตไมโครคอนโทรลเลอรตระกูลนี้ออกมาหลายเบอร และมี
ความสามารถแตกตางกันไป ทําใหมีทางเลือกในการใชงานสูง 
  4. ดวยการใชหนวยความจําภายในตัวไมโครคอนโทรลเลอรทําใหสามารถปองกันการ
ลอกขอมูลของหนวยความจําโปรแกรมไดเปนอยางดี 
  5. ในบางเบอรของไมโครคอนโทรลเลอรท่ีผลิตโดย Atmel สามารถทําการโปรแกรม
ขอมูลในหนวยความจําโปรแกรมไดโดยท่ีไมตองถอดตัวไมโครคอนโทรลเลอรออกมาทําการ
โปรแกรมใหมหรือเรียกวา การโปรแกรมในวงจร หรือ ในระบบ (In-system programming) โดยใช
ลักษณะการติดตอแบบ SPI (Serial Peripheral Interface) ทําใหการพัฒนาหรือการซอมบํารุง 
ตลอดจนการปรับปรุงหรือ อัปเกรดขอมูลในหนวยความจําโปรแกรมทําไดอยางสะดวก ภายใต
งบประมาณท่ีไมสูงมากนัก 
  6. ชุดคําส่ังและสถาปตยกรรมพื้นฐานกับไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 ของผูผลิต
ไมวาจะเปนอินเทล, ซีเมนสหรือ ดัลลัส 
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รูปท่ี 2.6 โครงสรางพ้ืนฐานของไมโครคอนโทรลเลอร 
 

 2.3.1 คุณสมบัติทางเทคนิคของไมโครคอนโทรลเลอร อนุกรม AT89xx 
   1. เปนไมโครคอนโทรลเลอรท่ีใชซีพียูขนาด 8 บิต  
   2. ภายในมีหนวยความจําโปรแกรมเปนแบบแฟลชสามารถลบ และเขียนใหม
ได 
   3. หนวยความจําพื้นฐานเปนหนวยความจําแบบแรม ในบางเบอรมี
หนวยความจําแบบอีพรอมเพ่ิมเติม 
   4. ขาพอรตเปนแบบสองทิศทาง สามารถใชงานเปนไดท้ังอินพุตและเอาตพุต 
   5. มีวงจรส่ือสารอนกุรมแบบฟลูดูเพล็กซ 
   6. ไทเมอร/เคานเตอรขนาด 16 บิตอยางนอย 2 ตัว  
   7. สามารถรองรับแหลงกําเนิดอินเตอรรัปตได 6 ประเภท 
   8. สามารถขยายหนวยความจําภายนอกเพิ่มเติมไดสูงสุด 64 กิโลไบต 
   9. มีวงจรกําเนิดสัญญาณนาฬิกาอยูภายในชิป 
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รูปท่ี 2.7 โครงสรางพื้นฐานไมโครคอนโทรลเลอร แบบแฟลชอนุกรมAT89Cxx 
 

 
รูปท่ี 2.8 แสดงการจัดขาของไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 (AT89C51) 



12 

 2.3.2 หนาท่ีการใชงานของขาไมโครคอนโทรลเลอรอนุกรมAT89C5x  
  - ขา +VCC (ขา 40) ใชสําหรับตอไฟเล้ียง 
  - ขา GND (ขา 20) สําหรับตอกราวดของระบบ 
  - ขา พอรต 0 (ขา 32 ถึง 39) จะมี 8 ขา คือ P0.0-P0.7 โดยสามารถกําหนดใหเปนไดท้ัง
อินพุตและเอาตพุต โดยหากตองการใหขา พอรต 0 ขาใดเปนอินพุตก็สามารถทําไดโดยการเขียน
ขอมูล ‘1’ ไปยังขาท่ีตองการติดตอดวยแตถาตองการเปนเอาตพุตก็สามารถทําไดโดยการเขียน
ขอมูลสงไปยังขาท่ีตองการติดตอ และยังใชในการติดตอกับขาแอดเดรสไบตตํ่าของหนวยความจํา
ภายนอก (A0-A7) และขาขอมูล (D0-D7) โดยใชกระบวนการมัลติเพล็กซเขาชวยในการทํางาน 
  - ขา พอรต 1 (ขา 1-8) จะมี 8 ขา คือ P1.0-P1.7 โดยสามารถกําหนดใหเปนไดท้ัง 
อินพุต และเอาตพุต โดยหากตองการใหขา พอรต 1 ขาใดเปนอินพุตก็สามารถทําไดโดยการเขียน
ขอมูล ‘1’ ไปยังขาท่ีตองการติดตอดวยและนอกจากนี้ในกลุมของ AT89Sxx จะใชขาP1.0 เปนขา
อินพุต สําหรับคาของไทเมอร 1 และ P1.1 เปนขาอินพุต สําหรับคาของไทเมอร2 ในขณะท่ี P1.4-
P1.7 ใชเปนขาเช่ือมตอแบบ SPI เพื่อทําการโปรแกรมขอมูลในระบบ 
  - ขา พอรต 2 (ขา 21-28) จะมี 8 ขา คือ P2.0-P2.7 ใชเปนอินพุตและเอาทพุต 
พอรตและใชงานในการติดตอกับขาแอดเดรสไบตสูงของหนวยความจําภายนอก A8-A15- ขา 
พอรต 3 (ขา 10-17) จะมี 8 ขา คือ P3.0-P3.7 ใชเปนอินพุตและเอาทพุตพอรตและถูกใชงานใน
หนาท่ีพิเศษอ่ืนๆอีกหลายอยางดังนี้ 
   P3.0 ใชเปนขาอินพุตสําหรับรับขอมูลจากการส่ือสารแบบอนุกรมหรือขา RXD 
   P3.1 ใชเปนขาอินพุตสําหรับสงขอมูลจากการส่ือสารแบบอนุกรมหรือขา TXD 
   P3.2 ใชเปนขาอินพุตรับสัญญาณอินเตอรรัปตจากภายนอกชอง 0 หรือขา INT0 
   P3.3 ใชเปนขาอินพุตรับสัญญาณอินเตอรรัปตจากภายนอกชอง 1 หรือขา INT1 
   P3.4 ใชเปนขาอินพุตสําหรับรับสัญญาณไทเมอรจากชอง 0 หรือขา T0 
   P3.5 ใชเปนขาอินพุตสําหรับรับสัญญาณไทเมอรจากชอง 1 หรือขา T1 
   P3.6 ใชเปนขาอินพุตหรือเปนขา WR ในกรณีท่ีใชเช่ือมตอกับหนวยความจํา
ภายนอก 
   P3.7 ใชเปนขาอินพุตหรือเปนขา RD ในกรณีท่ีใชเช่ือมตอกับหนวยความจํา
ภายนอก 
  - ขา RESET (ขา9) ใชในการรีเซ็ตการทํางานของไมโครคอนโทรลเลอรเพื่อเร่ิมตนการ
ทํางานใหม 
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  - ขา ALE/PROG (ขา30) เปนขาควบคุมการแลตซของขาพอรต 0 เม่ือมีการใชงาน
หนวยความจําภายนอกหากขานี้มีสถานะเปนลอจิก ‘0’ และใชเปนขาสําหรับใชรับพัลสของการ
โปรแกรมขอมูลลงใน ไมโครคอนโทรลเลอร MCS-51 ถามีสถานะเปนลอจิก ‘1’ ในรุนท่ีมี
หนวยความจําเปนแบบ อีพรอม 
  - ขา PSEN (ขา9) ใชสงสัญญาณรองขอติดตอกับหนวยความจําโปรแกรมภายนอก
ในชวงของการอานเขียนขอมูลกับหนวยความจําภายนอก เม่ือใชโปรแกรมจากหนวยความจํา
โปรแกรมภายในชิพ จะไมสงสัญญาณออกมาท่ีขานี้ 
  - ขา EA/VPP (ขา31) ใชสําหรับเลือกให MCS-51 ติดตอกับหนวยความจําโปรแกรม
ภายนอกหรือจากหนวยความจําภายใน MCS-51 เองโดยหากมีสถานะเปน ‘0’ จะเลือกใชโปรแกรม
ภายนอก หากมีสถานะเปน ‘1’ จะเลือกใชหนวยความจําภายใน MCS-51 และใชเปนขาอินพุต
สําหรับรับแรงดันไฟสูง สําหรับการโปรแกรมหนวยความจําภายใน สําหรับMCS-51 แบบแฟลช 
ตองการแรงดันในการโปรแกรม +12VDC 
  - ขา XTAL1 และ XTAL2 (ขา 19 และ ขา 18) เปนขาตอคริสตอล เพื่อสรางสัญญาณ
นาฬิกาในการกําหนดจังหวะในการทํางานของ MCS-51 
 

 
รูปท่ี 2.9 โครงสรางภายในของ MCS-51 แบบแฟลชของ Atmel 
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2.4 โมดูลเคร่ืองรับ-สงไรสาย  
 โมดูลส่ือสารผานคล่ืนวิทยุยาน UHF แบบฮารฟดูเพล็กซ ซ่ึงเปนวิธีการส่ือสารแบบสอง 
ทิศทางสลับกันรับ-สงขอมูลผานชองสัญญาญเดียวกัน สงเปนแพ็กเก็ตจึงงายตอการเช่ือมตอเปนระ 
บบ เคร่ือขายไรสาย ระหวาง จุดตอจุด หรือ จุดตอหลายจุด โมดูลสามารถต้ังคาช่ือผูรับและช่ือผูสง
ของชุดขอมูลในการส่ือสาร ซ่ึงสงเปนแพ็กเก็ต มีการรอตอบกลับ ACK ( Acknowledge) เม่ือโมดูล
ปลายทางไดรับขอมูลถูกตอง พรอมการจัดสรรการเขาใชชองสัญญาณ ดวยเทคนิค CSMA/CA เพื่อ
หลีกเล่ียงไมใหเกิดการชนกันของชองสัญญาณ 
 โมดูลเคร่ืองสง-เคร่ืองรับวิทยุ ความถ่ี 433MHz ใชเทคนิคการมอดูเลต และดีมอดูเลตแบบ 
FSK ใชวิธีการรับสงขอมูลแบบทิศทางเดียว  
 2.4.1 Frequency Shift Keying (FSK)  
  FSK ในการมอดูเลตแบบFSK ขนาดของคล่ืนพาหจะไมเปล่ียนแปลงท่ีเปล่ียนแปลงคือ
ความถ่ีของคล่ืนพาหนั่นคือ เม่ือบิตมีคาเปน1 ความถ่ีของคล่ืนพาหจะสูงกวาปกติและเม่ือบิตมีคา
เปน 0 ความถ่ีของคล่ืนพาหก็จะตํ่ากวาปกติ การเปล่ียน ความถ่ี ของสัญญาณพาหะ ตามบิตขอมูล 
เชน ความถ่ี fc0 เม่ือขอมูลเปน 0 ความถ่ี fc1 เม่ือขอมูลเปน 1 ตามสมการ 
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รูปท่ี 2.10 การผสมสัญญาณของขอมูลดวยวิธีการ FSK  
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  จุดเดนของ FSK  
 คือ มีภูมิตานทานตอสัญญาณรบกวนมากกวาวิธี Modulation แบบ ASK เนื่องจากอุปกรณ
ดานรับ มองหา ความถ่ีเฉพาะ ท่ีอยูในชวงเวลาหนึ่งๆ โดยไมสนใจ Noise กระชากระยะส้ัน 
(Transient Noise)  
  จุดดอยของ FSK  
 คือ ตองการ Bandwidth กวางกวาวิธี Modulation แบบ ASK เม่ือสงขอมูลท่ีมี Baud Rate 
เทากัน 
 แถบความท่ีของ FSK สามารถหาไดจาก ผลรวม ระหวาง ความแตกตางของความถ่ีพาหะ 
และ อัตราเร็วของขอมูล ดังสมการ 
 

( ) baudccFSK NffBW += − 01           (2) 
 

เม่ือ Nbaud คืออัตราเร็วของขอมูล และ fc1 และ fc0 คือความถี่สูงสุด และตํ่าสุดตามลําดับ ดังรูปท่ี 2.17 
 

 
 

รูปท่ี 2.11 Spectrum ของสัญญาณ FSK ท่ีมีความถ่ีของสัญญาณพาหะ 
 
2.4.2 หลักกการทํางานของโมดูลเคร่ืองรับ-สงไรสาย 
การควบคุมการไหลของขอมูล (Flow control)เนื่องจากโมดูลมีหนวยความจําบัฟเฟอร

รองรับรับขอมูลจํากัด ดังนั้นจึงตองมีกลไกควบคุมการไหลของขอมูลใหสัมพันธกัน เพื่อปองกัน
ไมใหรับขอมูลผิดพลาด โดยใช ขา RTS Flow control (Hardware)RTS : Request to Send หากขา 
RTS มีลอจิกเปน “1” ใหอุปกรณ โฮสต (Host) หยุดการสงขอมูล ช่ัวคราวการจัดสรรการใช
ชองสัญญาณ (Carrier Sense Multiple Access/Collision Avoidance)เปนการจัดสรรการเขาใช
ชองสัญญาณของแตละชองสัญญาณ ซ่ึงการทํางานของกลไกน้ีเรียกยอๆวา CSMA/CA คือเม่ือ



16 

โมดูลหนึ่งตองการเขาใชชองสัญญาณ จะตองตรวจสอบชองสัญญาณกอนวามีการใชชองสัญญาณ
อยูหรือไม และรอจนกวาชองสัญญาณวาง เม่ือชองสัญญาณวางจะตองรอตอไปอีกระยะหนึ่ง
(Random Back-off) ดวยการสุมคาเวลา สุมไดระยะเวลานอยกวา ก็มีสิทธิในการใชชองสัญญาณ
กอน 
 2.4.2 รูปแบบการจัดการส่ือสาร 

โมดูลตัวนี้รองรับการทํางาน 4 โหมด คือ 
 1 การส่ือสารระหวางจุดตอจุด (Point – To – Point) สงขอมูลเปนแพ็กเกต รอการตอบ
กลับ (Acknowledge) และสงซํ้าหากไมไดรับการตอบกลับ 

 2 การส่ือสารระหวางจุดตอหลายจุด (Point-To-Multipoint) พรอมรอการตอบกลับ 
ควบคุมดวยชุดคําส่ังเศษโดยตรง 

 3 การส่ือสารแบบแพรกระจาย (Broadcast Multi-drop) ไมมีการรอตอบกลับ 
(Unacknowledged) 
  4 ส่ือสารดวยคําส่ังระยะไกล (Remote configured) 
 

ชนิดขอมูล 
1 Byte 

ลําดับขอมูล 
1 Byte 

ช่ือผูรับ(DST) 
1 Byte 

ช่ือผูสง(SRC) 
1 Byte 

ขอมูล(DATA) 
60 Byte 

 
  2.4.2.1 การส่ือสารระหวางจุดตอจุดรอการตอบ 

การส่ือสารระหวางจุดตอจุดรอการตอบกลับ (Acknowledged Point-to-Point) ในโหมดนี้ต้ัง
คาใหโมดูลตัวใดตัวหนึ่งหรือท้ังสองเปนตัวแม (Master) พรอมกําหนดอัตตราความเร็วส่ือสารชอง 
สัญญาณท่ีใชงาน และช่ือปลายทางผูรับ และ ช่ือตนทางผูสง การสงขอมูลจะสงเปนชุดขอมูลแพ็ก
เก็ต หรือเฟรมระหวาง โมดูลท้ังสองตัว การส่ือสาร ระหวางจุดตอจุด นั้นมีการรอการตอบกลับ 
(Acknowledge) และสงซํ้า 3 คร้ังหากไมไดรับการตอบกลับเม่ือการรับสงถูกตอง โมดูลจะสงขอมูล
ท่ีไดรับออกทางพอรตอนุกรม (RS232 TTL) 
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รูปท่ี 2.12 การส่ือสารระหวางจุดตอจุดรอการตอบ 
 

 
 

รูปท่ี 2.13.การทํางานระหวางจุดตอจุดรอการตอบ 
 

  2.4.2.2 การส่ือสารระหวางจุดตอหลายจุดรอการตอบกลับ (Ack Point-to- Multipoint) 

 รูปแบบการเช่ือมตอแบบจุดตอหลายจุดนั้น โมดูลตนทางหรือตัวแมท่ีตองการสงขอมูลและ
เช่ือมตอกับอุปกรณโฮลต (Host) สามารถต้ังคาเพื่อเปล่ียนช่ือผูรับของชุดขอมูล หรือ ชองสัญญาณ
ส่ือสารได การตั้งคาระหวางการใชงานโมดูลนั้นมี 2 วิธี วิธีแรกต้ังคาผานโปรแกรม HyperTerminal 
ดวยชุดคําส่ัง AT- command เซ็ตขา CONF เปนโลจิก ‘0’เพื่อเขาโหมดการต้ังคา ขอมูลท่ีต้ังคาไวจะ
ถูกเก็บไวในหนวยความจําถาวร แบบ EEPROM  เขียนทับไดประมาณ 100,000  คร้ัง สวนวิธีท่ีสอง 
ไดเพิ่มชุดคําส่ังพิเศษเขามา เพื่อต้ังคาโมดูลไดช่ัวคราวเทานั้น จะเก็บขอมูลไวในหนวยความจําแบบ 
RAM โดยการสงชุดคําส่ังพิเศษไปยังโมดูล ตองต้ังคา PTM เปน‘1’ 

หากตองการตั้งคาช่ือผูรับของชุดขอมูลเปนช่ือ 01 ใหสงชุดคําส่ังพิเศษ “+++DST01” หรือ
ตองการตั้งคาชองสัญญาณส่ือสารของโมดูลเปนชอง 01 ใหสงชุดคําส่ังพิเศษ “+++CH01” แลวรอ
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การยืนยันการต้ังคาจากโมดูลดวยขอความ “OK” เม่ือไดรับการยืนยัน สามารถสงชุดขอมูลท่ีตอง 
การออกทาง RF ได 
  

 
 

รูปท่ี 2.14 การส่ือสารระหวางจุดตอหลายจดุรอการตอบกลับ 
  

  2.4.2.3. การส่ือสารแบบแพรกระจาย (Broadcast Multi-drop) 

การทํางานในโหมดน้ีเปการส่ือสารแบบสงขอมูลทิศทางเดียวระหวางโมดูลตัวแม (Master) 
กับโมดูลตัวลูก (Slave) ไมมีการรอตอบกลับ โดยการต้ังคา SCR ของโมดูลปลายทางทุกตัวมีช่ือ
เหมือนกัน ทําใหโมดูลปลายทางทุกตัวจะไดรับขอมูล และสงออกทางพอรตอนุกรม (RS232 TTL) 
พรอมกัน 

 
รูปท่ี 2.15 การส่ือสารแบบแพรกระจาย 
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  2.4.2.4. การส่ือสารดวยคําส่ังระยะไกล (Remote configured) 

ในโหมดนี้สามารถสงชุดคําส่ังไปตั้งคาโมดูลปลายทาง ท่ีอยูระยะไกลที่อยูในรัศมี การทํา 
งาน ตองต้ังคา CMD เปน ‘1’ สําหรับสงชุดคําส่ัง กําหนดโมดูลตนทางเปนตัวแม (Master) และโม 
ดูลปลายทางเปนตัวลูก(Slave) รูปแบบคําส่ังนั้น พิมพ เคร่ืองหมาย ‘>’ ตามดวยหมายเลขประจําตัว
โมดูล 4 หลัก (Serial No) แลวค้ันดวย เคร่ืองหมาย ‘,’ และตามดวยชุดคําส่ัง AT- command รองรับ
คําส่ัง ATCH,ATPA,ATDA,ATSA, ATABRและ ATACK 

 

 
 

รูปท่ี 2.16 การส่ือสารดวยคําส่ังระยะไกล 
2.5 โปรแกรม Visual Basic 
 2.5.1 รูจักกับ Visual Basic 

 โปรแกรม Visual Basic (VB) เปนโปรแกรมสําหรับพัฒนาโปรแกรมประยุกตท่ีกําลังเปนท่ี
นิยมใชอยูในปจจุบัน โปรแกรม Visual Basic เปนโปรแกรมท่ีไดเปล่ียนรูปแบบการเขียนโปรแกรม
ใหม โดยมีชุดคําส่ังมาสนับสนุนการทํางาน มีเคร่ืองมือตาง ๆ ท่ีเรียกกันวา คอนโทรล (Controls) 
ไวสําหรับชวยในการออกแบบโปรแกรม โดยเนนการออกแบบหนาจอแบบกราฟฟก หรือที่เรียกวา
Graphic User Interface (GUI) ทําใหการจัดรูปแบบหนาจอเปนไปไดงาย และในการเขียน
โปรแกรมนั้นจะเขียนแบบ Event-Driven Programming คือ โปรแกรมจะทํางานก็ตอเม่ือเหตุการณ
(Event) เกิดข้ึน ตัวอยางของเหตุการณไดแก ผูใชเล่ือนเมาส ผูใชกดปุมบนคียบอรด ผูใชกดปุมเมาส
เปนตน 
 เคร่ืองมือ หรือ คอนโทรล ตาง ๆ ท่ี Visual Basic ไดเตรียมไวให ไมวาจะเปน Form 
TextBox Label ฯลฯ ถือวาเปนวัตถุ (Object ในท่ีนี้ขอใชคําวา ออบเจ็กต) นั่นหมายความวา ไมวาจะ
เปนเคร่ืองมือใด ๆ ใน Visual Basic จะเปนออบเจ็กตท้ังส้ิน สามารถท่ีจะควบคุมการทํางาน แกไข
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คุณสมบัติของออบเจ็กตนั้นไดโดยตรง ในทุกๆ ออบเจ็กตจะมีคุณสมบัติ (properties) และเมธอด 
(Methods) ประจําตัว ซ่ึงในแตละออบเจ็กต อาจจะมีคุณสมบัติและเมธอดท่ีเหมือน หรือตางกันก็ได 
ข้ึนอยูกับชนิดของออบเจ็กต 
 ในการพัฒนาโปรแกรมประยุกตดวย Visual Basic การเขียนโคดจะถูกแบงออกเปนสวนๆ 
เรียกวา โพรซีเดอร (procedure) แตละโพรซีเดอรจะประกอบไปดวย ชุดคําส่ังท่ีพิมพเขาไปแลว ทํา
ใหคอนโทรลหรือออบเจ็กตนั้น ๆ ตอบสนองการกระทําของผูใช ซ่ึงเรียกวาการเขียนโปรแกรมเชิง
วัตถุ (Object Oriented Programming-OOP) แตตัวภาษา Visual Basic ยังไมถือวาเปนการเขียน
โปรแกรมแบบ OOP อยางแทจริง เนื่องจากขอจํากัดหลายๆ อยางท่ี Visual Basic ไมสามารถทําได 
 การเขียนโปรแกรม คือการส่ังใหคอมพิวเตอรทํางานตามท่ีเราตองการ สําหรับโปรแกรม
Visual Basic 6.0 เปนเคร่ืองมือในการสรางโปรแกรมบนระบบปฏิบัติการ Windows ท่ีใชงานงาย
โดยในโปรแกรม Visual Basic จะเปนการเลือกเคร่ืองมือตาง ๆ มาออกแบบหนาจอของโปรแกรมท่ี
จะสราง ซ่ึงเราเรียกการเขียนโปรแกรมลักษณะน้ีวา Visual Programming การเขียนโปรแกรมแบบ
นี้เราไมจําเปนตองใชคําส่ังตาง ๆ มากก็สามารถสรางโปรแกรมไดอยางรวดเร็ว สําหรับการเขียน
โปรแกรมแบบ Visual Programming มีลักษณะดังรูปท่ี 2.17  
 

 
 

รูปท่ี 2.17 แสดงการเขียนโปรแกรมแบบ Visual Programming 
 

จากการเขียนโปรแกรมแบบ Visual Programming ขางตนเม่ือเราส่ังรันโปรแกรมจะไดดังรูปท่ี 2.18  
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รูปท่ี 2.18 การรันโปรแกรมจะมีลักษณะเหมือนกับหนาตาท่ีไดออกแบบไว 
 

 หลังจากท่ีไดออกแบบหนาจอโปรแกรมแลว จะตองเขียนโปรแกรมควบคุมการทํางานดวย
โดยใชภาษา Basic (ยอมาจาก Beginners All-Purpose Symbolic Instruction Code) ซ่ึงเปนภาษาท่ี
ใชงานงาย เหมาะสําหรับผูเร่ิมตนศึกษาการเขียนโปรแกรมบนวินโดวส 
 2.5.2 การนํา Visual Basic ไปใชงาน 
  สําหรับ VB6 นั้นเปนเคร่ืองมือท่ีสรางโปรแกรมตาง ๆ ไดดังนี้ 
  2.5.2.1 โปรแกรมท่ัวไปที่รันบนระบบปฏิบัติการ Windows 
 เราสามารถสรางโปรแกรมทางดานกราฟก โปรแกรมจัดการไฟล โปรแกรมคํานวณเลข
พื้นฐานเปนตน 
  2.5.2.2 โปรแกรมฐานขอมูล 
VB6 ชวยสรางโปรแกรมฐานขอมูลเปนเร่ืองงาย เนื่องจากมีเคร่ืองมือเกี่ยวกับฐานขอมูลอยาง
ครบถวน เชน เคร่ืองมือในการติดตอฐานขอมูล ท้ัง Microsoft Access หรือฐานขอมูล ระบบ Client 
Server เชน Microsoft SQL Server โดยการติดตอฐานขอมูลนั้น เราเพียงแตกําหนดคาตําแหนงของ
ฐานขอมูลพรอมกับขอมูลท่ีจําเปนในการติดตอกับฐานขอมูลเทานั้น ก็จะสามารถติดตอกับ
ฐานขอมูลไดทันที 
  2.5.2.3 คอมโพเนนตทางดาน ActiveX 
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ซ่ึงไดแก ActiveX Component , ActiveX Control และ ActiveX Document ซ่ึงเปนเคร่ืองมือท่ีชวย
ใหสามารถนําสวนของโปรแกรมท่ีเราไดสรางแลวไปใชในโปรแกรมอ่ืน ๆ เชน Micro Excel เปน
ตน 
   2.5.2.4 โปรแกรมท่ีรันบนอินเตอรเน็ตหรืออินทราเน็ตผานทาง Web Browser 
 สามารถสรางโปรแกรมท่ีรันบนอินเตอรเน็ตไดโดยงายดาย โดยไมตองเรียนรูการเขียน
คําส่ังดวยภาษา HTML (Hypertext Markup Language) หรือภาษาสคริปตท่ีใชงานบนอินเตอรเน็ต 
  2.5.3 หลักการในการเขียนโปรแกรมดวย VB6 
 สําหรับข้ันตอนในการสรางโปรแกรม VB 6 สามารถแบงออกไดเปน 2 ข้ันตอนหลัก คือ 
  2.5.3.1 การออกแบบหนาจอของโปรแกรม 
 ซ่ึงสวนนี้ทําหนาท่ีติดตอกับผูใชงาน เรียกวา “ยูสเซอรอินเตอรเฟส: User Interface” 
คอนโทรล (Controls) ซ่ึงเปนเคร่ืองมือในการออกแบบหนาจอของโปรแกรม เคร่ืองมือเหลานี้จะอยู
ในทูลบอกซ โดยใหเราเลือกคอนโทรลที่ตรงกับจุดประสงคในการใชงาน และนํามาวางบนฟอรม
วางท่ีปรากฏอยู 

สําหรับคอนโทรลท่ีเปนพื้นฐานใน VB6 ไดแก 
เท็กบอกซ (Text box) ผูใชสามารถเติมหรือแกไขขอความโดยผานทางคียบอรดเขาสู

โปรแกรม สามารถแสดงขอมูลตาง ๆ ของโปรแกรมได และใชในการสรางไดอะลอกบอกซใหใส
รหัสผานได 

ปุมคําส่ัง (Command button) เปนคอนโทรลท่ีจะทํางานตามท่ีเรากําหนดเม่ือมีการกดปุม
คําส่ัง โดยสรางส่ิงท่ีจะตอบสนองในอีเวนต Click 

ออบช่ันบัตตอน (Option button) เปนตัวเลือกใหแกผูใช โดยผูใชสามารถเลือกออบช่ันบัต
ตอนท่ีอยูบนฟอรมหรือในเฟรมไดคร้ังละ 1 ตัวเทานั้น 

ลิสตบอกซ (List box) เปนคอนโทรลท่ีแสดงรายการใหผูใชเลือก โดยที่เลือกไดคร้ังละ 
รายการหรือมากกวาก็ได 

ไทเมอร (Timer) ใชในการส่ังใหมีการทํางานทุก ๆ ชวงเวลากําหนด 
เลเบล (Label) ใชในการแสดงขอความบนฟอรม ซ่ึงใชอธิบายขอมูลบางอยางแกผูใช โดย

ท่ีผูใชไมสามารถแกไขขอความในเลเบลได 
เช็กบอกซ (Check box) ใชสําหรับเปนตัวเลือกท่ีผูใชสามารถเลือกได 2 สถานะ คือ เช็ก (มี

เคร่ืองหมายถูก) หรือไมเช็ก (ไมมีเคร่ืองหมายถูก) โดยท่ีสามารถเช็กไดหลายเช็กบอกซพรอมกัน 
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เฟรม (Frame) ใชในการจัดกลุมคอนโทรลท่ีตองการใชรวมกันเปนกลุม เชน ใชในการ
แบงกลุมออบช่ันบัตตอนออกเปนกลุม ๆ หรือใชเพื่อความเรียบรอยและความสวยงามของหนาจอ
ของโปรแกรมมากข้ึน 

คอมโบบอกซ (Combo box) เปนคอนโทรลท่ีรวมเอาเท็กบอกซกับลิสตบอกซไวดวยกัน
คือสามารถเลือกรายการไดเหมือนลิสตบอกซและสามารถแกไขรายการไดเหมือนเท็กบอกซ 
 

 
 

รูปท่ี 2.19 แสดงคอนโทรลตาง ๆ ในทูลบอกซของ VB6 
 

สําหรับคอนโทรลตัวอ่ืน ๆ และรายละเอียดการทํางานและการนําไปใชงานของคอนโทรล
ตาง ๆ ใหผูท่ีสนใจไปศึกษาเพิ่มเติมจากคูมือการใชงาน VB6 

 2.5.3.2 การเขียนโปรแกรม 
ซ่ึงใน VB6 เปนการกําหนดคุณสมบัติของคอนโทรลบนฟอรมใหเหมาะสม และการเขียน

คําส่ังตอบสนองตออีเวนต 
คุณสมบัติ (Properties) คือ ลักษณะตาง ๆ ของคอนโทรลท่ีถูกนํามาวางบนฟอรม 
สําหรับการเขียนโปรแกรมแบบ Event-Driven คือการใชคําส่ังกําหนดใหคอนโทรล 

ตอบสนองตอเหตุการณบางอยางท่ีเกิดข้ึน (เรียกวา อีเวนต: Event) เม่ือโปรแกรมท่ีสรางถูกนํามาใช
งาน เชน เพื่อตองการใหโปรแกรมเกิดการตอบสนองเม่ือปุมคําส่ังถูก Click 
 2.5.4 พื้นฐานในการเขียนโปรแกรมดวย VB6 
  2.6.4.1 ตัวแปรและการประกาศตัวแปร (Variables and Variable Declaration) 
 ตัวแปรมีหนาท่ีเก็บขอมูลในการทํางานของโปรแกรมไวเปนการชั่วคราว ตัวท่ีเรากําหนด
ข้ึนมาจะตองประกอบดวยช่ือและชนิดขอมูล 
 สําหรับการประกาศตัวแปรดวยคําส่ัง Dim จะตามดวยช่ือตัวแปร คําวา As และตามดวยช่ือ
ชนิดขอมูล 

การประกาศตัวแปร จะเปนการบอกวาโปรแกรมมีตัวแปรนี้อยูเพื่อท่ีจะนําไปใชงานใน
โปรแกรมได การประกาศตัวแปรเราจะใชคําส่ังดังรูปแบบตอไปนี้ 
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Dim <ช่ือตัวแปร> [As Type] 
เราจะตองกําหนดช่ือของตัวแปร เพื่อท่ีจะนําไปใชอางอิงตลอดท้ังโปรแกรม สําหรับคําวา 

As จะเปนการบอกวาเปนขอมูลชนิดใด เชน 
Dim TotalPrice As Integer 

สําหรับการต้ังช่ือตัวแปรมีกฎดังตอไปนี้ 

•ช่ือตองไมซํ้ากันในขอบเขตเดียวกัน 

•ช่ือตองไมซํ้ากับคีเวิรด (คําสงวน) ของ VB6 เชน Dim, Integer 

•ความยาวไมเกิน 255 ตัวอักขระ 

•จะตองเร่ิมตนดวย A-Z หรือ a-z 
2.5.4.2 ขอบเขตการประกาศตัวแปร 
ขอบเขตการประกาศตัวแปร คือ การกําหนดใหตัวแปรนั้นสามารถมองเห็นไดใน

สวนใดบาง เชนตองการใหเขาถึงตัวแปรไดเฉพาะในโปรแกรมยอยเทานั้น 
หรือใหทุกโปรแกรมยอยในโมดูล (เฉพาะฟอรมเดียว) หรือใหเห็นท้ังโปรเจ็กต 
คําส่ังท่ีใชในการประกาศตัวแปรจะมีรูปแบบดังนี้ 

[Private|Public] <ช่ือตัวแปร> [As Type] 
สําหรับการประกาศตัวแปรแบบ Private โปรแกรมจะมองเห็นตัวแปรเฉพาะโมดูลเทานั้น

สวน Public โปรแกรมจะมองเห็นตัวแปรท้ังโปรเจ็กตตัวอยางเชน 
Private Name1 As String 
Public Name2 As String 

 2.5.4.3 ตัวแปรแบบสเตติก (Static Variables) 
หลังจากท่ีโปรแกรมยอยทํางานจบแลวตัวแปรแบบ Dim จะถูกทําลายเม่ือมีการเรียกใชงาน

ในโปรแกรมยอยถัดไป ดังนั้นเราสามารถเก็บรักษาคาตัวแปรนั้นโดยการประกาศตัวแปรแบบ
สเตติกโดยใชคําวา Static แทน Dim ตัวอยางเชน 

Static Count As Integer 
 2.5.4.4 คาคงท่ี (Constant) 
คาคงท่ีมีไวเก็บคาท่ีไมมีการเปล่ียนแปลงตลอดท้ังโปรแกรม การประกาศคาคงท่ีทําไดโดย

ใชคําส่ังท่ีมีรูปแบบดังตอไปนี้ 
[Private|Public] Const <ช่ือตัวแปร> [As Type] 

  2.5.4.5 ชนิดของขอมูล 
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 ชนิดของขอมูลท่ีกําหนดใหตัวแปรเพื่อทําใหการจัดเก็บขอมูลมีประสิทธิภาพมากข้ึนเพราะ
ใชพื้นท่ีขนาดเหมาะสมในการเก็บขอมูล โดย VB6 จะมีชนิดขอมูลดังตอไปนี้ 
 
        ตารางท่ี 2.1 แสดงชนิดของขอมูลชนิดตาง ๆ ใน VB6 

ชนิดของขอมูล ขนาด (ไบต) คําอธิบาย 
Byte 1 มีคาต้ังแต 0-225 
Integer 2 ขอมูลตัวเลขมีคาต้ังแต -32,767 ถึง 32,767 
Long 4 คาต้ังแต -2,147,483,648 ถึง 2,147,483,648 

Single 4 เก็บขอมูลตัวเลขทศนิยมท่ีมีความละเอียดตํ่า 
Double 8 เก็บขอมูลตัวเลขทศนิยมท่ีมีความละเอียดสูง 
Currency 8 เก็บขอมูลท่ีเปนเลขทศนิยม 4 ตําแหนงเสมอ 
Decimal  เก็บขอมูลท่ีเกบ็ตัวเลขไดใหญมาก 
Boolean 1 มีคา True (-1) กับ False (0) 
String ? ใชเก็บขอมูลขอความท่ีเปนชุดอักขระ 
Date  ขอมูลชนิดวันท่ี และเวลา 
Variant  เปนชนิดขอมูลท่ีใชแทนขอมูลชนิดอ่ืนได 
Object  เปนขอมูลชนิดคอนโทรล 

  
 2.5.5 การใชโอเปอเรเตอร 
  2.5.5.1 โอเปอเรเตอรในการคํานวณทางคณิตศาสตร 
 

       ตารางท่ี 2.2 แสดงโอเปอเรเตอรในการคํานวณทางคณิตศาสตรของ VB6 
การกระทํา สัญลักษณ ตัวอยาง 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 โอเปอเรเตอรในทางตรรกะ 
 โอเปอเรเตอรในทางตรรกะจะใหผลลัพธเปนคา True และ False ซ่ึงมีรูปแบบดังตอไปน้ี
โอเปอเรเตอร And – ถาทุกนิพจนท่ีมา And กันมีคาเปน True ผลลัพธท่ีไดจะมีคาเปน True 
 
          ตารางท่ี 2.3 แสดงผลลัพธท่ีไดจากโอเปอเรเตอร And 
 

 โอเปอเรเตอร Or - ถาทุกนิพจนท่ีมา Or กันมีคาเปน True เพียงนิพจนเดียว ผลลัพธท่ีไดจะมีคา
เปน True 

 
                     ตารางท่ี 2.4 แสดงผลลัพธท่ีไดจากโอเปอเรเตอร Or 
 

โอเปอเรเตอร Xor – โอเปอเรเตอรนี้จะตรวจสอบวามีนิพจนท่ีมีคาตรงกันหรือไม ถาไม
ตรงกันผลลัพธท่ีจะมีคาเปน True 

 

                      ตารางท่ี 2.5 แสดงผลลัพธท่ีไดจากโอเปอเรเตอร 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 - โอเปอเรเตอรนี้จะตรวจสอบวามีนิพจนท่ีมีคาตรงกันหรือไม ถา
ตรงกันผลลัพธท่ีจะมีคาเปน True 
 

          ตารางท่ี 2.6 แสดงผลลัพธท่ีไดจากโอเปอเรเตอร Eqv 
A B A  Eqv  B 

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

 
โอเปอเรเตอร Imp – โอเปอเรเตอรนี้จะมีผลลัพธเหมือนกับคําวา ถา.แลว. ในเร่ืองตรรกะ

จะมีผลลัพธดังตาราง 
 
               ตารางท่ี 2.7 แสดงผลลัพธท่ีไดจากโอเปอเรเตอร Imp 

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

 

โอเปอเรเตอร Not – จะทําการเปล่ียนคานิพจนเปนคาตรงขาม 
 

          ตารางท่ี 2.8 แสดงผลลัพธท่ีไดจากโอเปอเรเตอร Not 

A Not  A 
True False 
False True 

 

  2.5.5.3 โอเปอเรเตอรในการทํางานเกี่ยวกับขอมูลชนิดสตริง 
 โอเปอเรเตอรกลุมนี้จะใชเช่ือม String กับ String เขาดวยกัน หรือ String กับขอมูลตัวเลข+ 
ใชเช่ือม String กับ String 

 & ใชเช่ือม String กับ Numeric หรือ String กับ String ก็ได 
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 1.โอเปอเรเตอรในการเปรียบเทียบ 
โอเปอเรเตอรประเภทนี้จะใชสําหรับเปรียบเทียบระหวางคา 2 คา โดยมีผลลัพธเปน True 

หรือ False อยางใดอยางหนึ่งเทานั้น 
 

          ตารางท่ี 2.9 แสดงโอเปอเรเตอรท่ีใชในการเปรียบเทียบ 
สัญลักษณ ความหมาย รูปแบบการใช 

= เทากับ A = B 
<> ไมเทากับ A <> B 
< นอยกวา A < B 
> มากกวา A > B 

<= นอยกวาหรือเทากับ A <= B 
>= มากกวาหรือเทากับ A >= B 

   

  2.ฟงกชันในการเปล่ียนชนิดขอมูล 
ในโปรแกรม VB6 ไดเตรียมฟงกชันในการเปล่ียนแปลงขอมูลจากขอมูลชนิดหนึ่งไปเปน

ขอมูลอีกชนิดหนึ่ง เพื่ออํานวยความสะดวกในการทํางานกับขอมูลตาง ๆ ดังนี้ 
 

     ตารางท่ี 2.10 แสดงฟงกชันการเปล่ียนชนิดขอมูล 
ช่ือฟงกช่ัน ไปเปนขอมูลชนิด ตัวอยางการใชงาน 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 คําส่ังท่ีใชในการควบคุมการทํางาน 
 ในการทํางานของโปรแกรมจะทํางานจากบนลงลาง และจากซายไปขวา แตในบางคร้ังเรา
สามารถเลือกใหโปรแกรมทํางานตามเง่ือนไข หรือในบางอยางตองการการทํางานซํ้ากัน หลาย ๆ 
คร้ัง ซ่ึงคําส่ังจะถูกทําซํ้าจนครบตามจํานวนคร้ังท่ีกําหนด หรือทําจนกวาเง่ือนไข ท่ีระบุไวเปนจริง 
  2.5.6.1 คําส่ังในการเลือกเสนทางการทํางาน 

คําส่ังท่ีใชเลือกเสนทางการทํางานของโปรแกรม จะทําใหสามารถเลือกเสนทางการทํางาน
ตามเง่ือนไขท่ีอยูในโปรแกรมได คําส่ังประเภทนี้มี 2 แบบ คือ 

• คําส่ัง If-Then-Else 
มีรูปแบบคําส่ังดังนี้ 

If <นิพจนท่ีเปน Boolean> Then 
’ คําส่ังสําหรับนิพจนท่ีมีคาเปน True 

Else 
’ คําส่ังสําหรับนิพจนท่ีมีคาเปน False 

End If 
คําส่ังขางตน จะเปนคําส่ังท่ีตรวจสอบเง่ือนไขของคําส่ังวา If ถาเง่ือนไขเปน True จะทํา

ตามคําส่ังท่ีอยูหลังคําวา Then แตถาเง่ือนไขเปน False จะทําตามคําส่ังท่ีอยูหลังคําวา Else จนถึงคํา
วา End If แตถาไมตองการใหมีการทํางานในสวนของ Else เราสามารถยอคําส่ัง ไดดังนี้ 

 
If <นิพจนท่ีเปน Boolean> Then 

’ คําส่ังสําหรับนิพจนท่ีมีคาเปน True 
End If 

นอกจากนี้ยังสามารถซอนคําส่ัง If ไดดวยเพื่อการตรวจสอบเง่ือนไขท่ีซับซอนข้ึนดัง
ตัวอยาง 

If <นิพจนท่ีเปน Boolean 1> Then 
’ คําส่ังสําหรับนิพจน 1 ท่ีมีคาเปน True 

ElseIf <นิพจนท่ีเปน Boolean 2> Then 
’ คําส่ังสําหรับนิพจน 2 ท่ีมีคาเปน True 

ElseIf <นิพจนท่ีเปน Boolean 3> Then 
’ คําส่ังสําหรับนิพจน 3 ท่ีมีคาเปน True 

Else 
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’ คําส่ังสําหรับท้ัง 3 นิพจนท่ีมีคาเปน False 
End If 

• คําส่ัง Select-Case 
เปนคําส่ังท่ีใชในการเลือกเสนทางการทํางานของโปรแกรมจากคาของนิพจนท่ีกําหนด 

เปนคําส่ังท่ีมีรูปแบบดังนี้ 
Select Case <นิพจน> 
          Case <คาของนิพจนกลุมแรก> 

’คําส่ังทํางานเมื่อคานิพจนตรงกับกลุมแรก 
          Case <คาของนิพจนกลุมสอง> 

’คําส่ังทํางานเมื่อคานิพจนตรงกับกลุมท่ีสอง 
         Case Else 

’คําส่ังเม่ือไมตรงกับกรณีท้ังสอง 
         End Select 

คําส่ัง Select-Case นั้นจะทํางานตามคาท่ีอยูหลังคําวา Select Case ถาตรงกับคาท่ีอยูหลังคํา
วา Case ใดก็จะทํางานตามคําส่ังท่ีอยูหลัง Case นั้น แตถาไมตรงกับคาใดเลยจะทํางานตามคําส่ังท่ี
อยูหลังคําวา Case Else จนถึงคําวา End Select 
     2.5.6.2 คําส่ังท่ีใชในการทําซํ้า 

คําส่ังท่ีใชในการทํางานซํ้าเปนจํานวนคร้ังท่ีแนนอน หรือจนกวาเง่ือนไขเปนไปดังท่ีเรา
ตองการได มีดังนี้ 

• For-Next 
คําส่ังนี้จะในการทํางานซํ้าเปนจํานวนคร้ังท่ีแนนอน 

For <ช่ือตัวแปร> = <คาเร่ิมตน> To <คาสุดทาย> [Step <คาท่ีเพิ่มข้ึนของตัวแปร>] 
’ชุดคําส่ัง 
[Exit For] 

Next <ช่ือตัวแปร> 
การทํางานของคําส่ังนี้ จะทํางานโดยมีตัวแปรตัวหนึ่งนับจํานวนคร้ังการทําซํ้าโดยการ

กําหนดคาเร่ิมตน คาสุดทาย และคาท่ีเพิ่มข้ึนในแตละคร้ัง เม่ือทํางานจบชุดคําส่ังมาถึง Next <ช่ือตัว
แปร> ก็จะทําการเพ่ิมคาตัวแปรข้ึนไปเทากับคาที่หลังคําวา Step และจะทําซํ้าจนกวาคาของตัวแปร
จะมีคามากท่ีสุดท่ีมีการกําหนดไว ถามีคําส่ัง Exit For จะทําใหการทํางานหลุดออกจากลูปทันที 

• Do-Loop 
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เปนคําส่ังท่ีใชในการทําซํ้า โดยการทําซํ้าข้ึนอยูกับเง่ือนไขหลังคําวา While หรือUntil 
รูปแบบคําส่ังมีดังนี้ 

Do While <Condition> 
’ชุดคําส่ัง 
[Exit Do] 

Loop 
คําส่ังนี้จะทําซํ้าขณะท่ีเง่ือนไขยังคงเปนจริงอยู จนกวาจะเปนเท็จจริงออกจากลูปถามีคําส่ัง 

Exit Do จะออกจากการทําซํ้าทันที 
นอกจากนี้ยังมีคําส่ังอีกรูปคือ 
Do Until <Condition> 

’ชุดคําส่ัง 
[Exit Do] 

Loop 
คําส่ังนี้จะเหมือนกับ Do While.Loop แตตางกันตรงท่ีจะทําซํ้าในขณะท่ี Condition ยังคง

เปนเท็จอยู ทําจนกวาเง่ือนไขเปนจริงจึงจะออกจากลูป 
 2.5.7 การทํางานกับออบเจ็กต 

เนื่องจากทุก ๆ สวนประกอบใน VB6 นั้นเปนออบเจ็กตท้ังหมด ไมวาจะเปนฟอรม
คอนโทรลหรือแมกระท่ังการติดตอกับฐานขอมูล ดังนั้นถาเราตองการใช VB6 ใหเต็มประสิทธิภาพ
จําเปนตองเขาใจการใชงานออบเจ็กต 
  2.5.7.1 ออบเจ็กตใน VB6 

ตัวอยางออบเจ็กตใน VB6 คือ คอนโทรลตาง ๆ ซ่ึงออบเจ็กตประกอบดวยสองสวน คือ 
oData จะเก็บขอมูลตาง ๆ ของออบเจ็กตไว ซ่ึงก็คือ Properties นั่นเอง 
oCode จะเก็บคําส่ังตาง ๆ ท่ีจะใหออบเจ็กตนั้นทํางาน 

สรุปก็คือ ออบเจ็กตเปนการรวมคําส่ังและขอมูลไวดวยกัน 
ออบเจ็กตนั้นสรางมาจากคลาส ซ่ึงคลาสก็คือ การสรางรายละเอียดตาง ๆ ของออบเจ็กตท่ี

จะสราง เชน กําหนดวาจะมีคุณสมบัติอะไรบาง, มีเมดถอดท่ีทํางานอยางไร และมีอีเวนตวาจะ
เกิดข้ึนในขณะใด สรุปก็คือเปนการกําหนดพฤติกรรมของออบเจ็กตท่ีจะสรางข้ึนมานั่นเอง ตัวอยาง
ความสัมพันธระหวางออบเจ็กตและคลาส คือ คอนโทรลที่อยูในทูลบอกซนั้นจะแทนคลาส เม่ือ
สรางคอนโทรลนั้นบนฟอรมก็จะเปนการสรางอินสแตนซ (Instance) ของคลาส ซ่ึงก็คือออบเจ็กต 
ดังในรูป Properties Window ดังรูปท่ี 2.20  
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รูปท่ี 2.20 แสดง Properties Window 
ออบเจ็กตตาง ๆ ท่ีสรางข้ึนจากคลาสเดียวกันจะเปนออบเจ็กตท่ีไมเกี่ยวกัน แตจะมี

คุณสมบัติ เมดถอด และอีเวนตเหมือนกันเพราะมาจากคาสเดียวกัน เชน Command1 และ 
Command 2 สรางข้ึนจากคลาสเดียวกัน มีคุณสมบัติ เมดถอด และอีเวนตเหมือนกัน 
  2.5.7.2 การทํางานกับคุณสมบัติของออบเจ็กต 

สําหรับคุณสมบัติของออบเจ็กตนั้น จะเปนการกําหนดลักษณะของออบเจ็กตใหตรงกับส่ิง
ท่ีจะใช เชน คุณสมบัติ Text ของเท็กบอกซ เปนตน 

• การกําหนดคาใหคุณสมบัติ 
จะใชรูปแบบดังตอไปนี้ในการกําหนดคาคุณสมบัติของออบเจ็กต 

<ช่ือออบเจ็กต>.<ช่ือคุณสมบัติ> = คาท่ีกําหนดให 
ตัวอยางเชน 

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

• การอานคาคุณสมบัติของออบเจ็กต 
จะใชรูปแบบดังตอไปนี้ในการอานคาคุณสมบัติของออบเจ็กต 

ตัวแปรท่ีจะรับคา = <ช่ือออบเจ็กต>.<ช่ือคุณสมบัติ> 
เราอาจจะใชคุณสมบัติมาเปนสวนประกอบในนิพจนในการคํานวณ ตัวอยางเชน 

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

  2.5.7.3 การใชงานเมดถอดของออบเจ็กต 
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 เมดถอดของคอนโทรลบางเมดถอดสามารถแกไขคาคุณสมบัติของคอนโทรล และบางเมด
ถอดสามารถสงคากลับมาเหมือนกับฟงกชัน โดยสามารถเรียกใชเมดถอดไดในลักษณะเดียวกันกับ
การเรียกใชโปรแกรมยอย หรือฟงกชัน ซ่ึงรวมท้ังการสงพารามิเตอรใหกับเมดถอดดวยสําหรับการ
ทํางานกับเมดถอดจะใชรูปแบบดังตอไปนี้ 

<ช่ือออบเจ็กต>.<ช่ือเมดถอด> ’สําหรับเรียกใชเมดถอดท่ีไมสงคากลับมา 
ตัวแปรท่ีรับคา=<ช่ือออบเจ็กต>.<ช่ือเมดถอด> ’สําหรับเมดถอดท่ีสงคากลับมา 

   2.5.7.4 การประกาศออบเจ็กต 
การประกาศตัวแปรออบเจ็กตสามารถทําไดเชนเดียวกับตัวแปรท่ัวไป ดังรูปแบบตอไปนี้ 

[Dim|ReDim|Static|Private|Public] <ช่ือตัวแปร> As [New] <ช่ือคลาส> 
เราสามารถประกาศตัวแปรออบเจ็กตท่ีอางถึงฟอรมใด ๆ ในโปรแกรมไดดวยคําส่ังดังนี้ 

Dim ObjForm As Form 
เราสามารถประกาศตัวแปรออบเจ็กตท่ีอางถึงคอนโทรลใด ๆ ในโปรแกรมไดดวยคําส่ัง

ดังนี้ 
Dim ObjCtrl As Control 

หรือจะประกาศเจาะจงลงไปถึงคอนโทรลชนิดใด เชน 
Dim ObjTxt As TextBox 
Dim ObjLstBox As ListBox 

เนื่องจากเราไมสามารถประกาศตัวแปรแลวอางอิงถึงคอนโทรลนั้นแบบเจาะจงได แตจะใช 
การอางถึงคอนโทรลนั้นภายหลัง ดังตัวอยาง 

Dim ObjTxt As TextBox 
Set ObjTxt = Text1 

หรือ  Dim ObjCtrl As Control 
Set ObjCtrl = Form1.Text1 

  2.5.7.5 การสรางออบเจ็กตใหม 
 ออบเจ็กตเปนอินสแตนซของคลาส ดังนั้นถาตองการสรางออบเจ็กตใหมจากคลาส ใหใชคํา
วา New ในการประกาศตัวแปร ตัวอยางเชน 
Dim ObjFrm As New Form1 

ObjFrm.Show 
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   จากตัวอยางขางตนเปนการประกาศตัวแปรออบเจ็กตท่ีสรางสําเนาของฟอรมช่ือ 
Form1ใหม ซ่ึงมีทุกอยางเหมือนกับ Form1 ท้ังหมด นอกจากการสรางออบเจ็กตใหมในการ
ประกาศตัวแปรแลว สามารถใชคําส่ัง Set แลวตามดวยคีเวิรด New แทนไดดวย ดังตัวอยาง 

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

  2.5.7.6 การยกเลิกการอางถึงออบเจ็กต 
 เม่ือเราใชออบเจ็กตตาง ๆ ทํางานจนเสร็จแลว จะตองยกเลิกการอางถึงออบเจ็กตตาง ๆ
เหลานี้ เพื่อใหทรัพยากรตาง ๆ ท่ีใชสําหรับออบเจ็กตเหลานั้นถูกคืนกลับสูระบบเพื่อนําไปใชอยาง
อ่ืนตอได จะมีรูปแบบคําส่ังดังนี้ 

Set ObjCtrl = Nothing 
  2.5.7.7 คําส่ังควบคุมการทํางานเกี่ยวกับออบเจ็กต 

• คําส่ัง For Each… Next 
เปนคําส่ังท่ีคลายกับ For… Next แตคําส่ังนี้จะวนตามจํานวนสมาชิกท่ีอยูในอารเรย หรือคอน
เลคช่ัน 

For Each <Element> In <Group> 
’ชุดคําส่ัง 

Next <Element> 
ตัวอยางเชน 

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 
คําส่ังนี้จะชวยใหเราทํางานกับออบเจ็กตไดสะดวกข้ึน โดยท่ีไมตองอางอิงถึงช่ือออบเจ็กต

นั้นบอย ๆ 
With <ObjectName> 

’ชุดคําส่ัง 
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End With 
ตัวอยางเชน 

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

End With 
 2.5.8 การเขียนโปรแกรมเพ่ือใชงานพอรตอนุกรมดวย Visual Basic 
  2.5.8.1 คอนโทรล MSComm 
 MSComm จัดเตรียมทางเลือกไวสองทางเพ่ือความสะดวกในการส่ือสารขอมูล ทางแรกคือ
การส่ือสารขอมูลท่ีกระตุนดวยเหตุการณ (Event-driven communications) เปนรูปแบบการใชงานท่ี
มีประสิทธิภาพมากสําหรับการตอบสนองแบบทันทีทันใด สวนทางเลือกท่ีสองเปนการคอย
ตรวจสอบคาเหตุการณและความผิดพลาดท่ีเกิดข้ึนดวยการดูคาท่ีเปล่ียนแปลงภายในคุณสมบัติ 
CommEvent หลังจากท่ีโปรแกรมทํางานในฟงกชันตาง ๆ เรียบรอยแลว ซ่ึงวิธีนี้ใชงานไดดีในกรณี
ท่ีโปรแกรมมีขนาดเล็ก 
 คอนโทรล MSComm 1 ตัวสามารถควบคุมการทํางานของพอรตอนุกรมได 1 พอรต ถาใน
โปรแกรมท่ีใชงานตองการติดตอกับพอรตอนุกรมมากกวา 1 พอรต จะตองใชคอนโทรล MSComm 
มากกวา 1 ตัวเพื่อควบคุมการทํางานในแตละพอรต แอดเดรสของอนุกรมและแอดเดรสของการเกิด
อินเตอรรัพตสามารถเปล่ียนแปลงไดจากการแกไขคาท่ี Control Panel 
 ถึงแมวาคอนโทรล MSComm จะมีคุณสมบัติ (Properties) มากมาย แตสามารถทําความ
เขาใจไมยากดังนี้ 
  2.5.8.2 CommPort 
 ใชในการกําหนดและอานคาพอรตอนุกรมที่ติดตออยู (COM1, COM2, COM3, COM4) 
รูปแบบการใชงาน 
  Object.CommPort [= value] 
 โดย value เปนคาของพอรตอนุกรม ชนิดของขอมูลเปน Integer คา value สามารถกําหนด
ไดในชวง 1-16 (คาเร่ิมตนท่ีกําหนดไวท่ี 1) เม่ือมีการกําหนดคาแลวทําการเปดพอรตโดยใช
คุณสมบัติ PortOpen แตวาพอรตนั้นไมมีอยูในระบบ MSComm จะสรางสัญญาณแสดงขอผิดพลาด
error 68 ข้ึนมา ซ่ึงหมายถึง อุปกรณตัวนี้ไมมีอยูในระบบ ดังนั้นการเขียนโปรแกรมจึงตองกําหนด
ตําแหนงของพอรตอนุกรมกอนท่ีใชคําส่ัง OpenPort 
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  2.5.8.3 Setting 
ในการกําหนดและอานคาอัตราบอรด, พาริต้ี, จํานวนของบิดขอมูล, จํานวนบิตปดทาย

รูปแบบการใชงาน 
Object.Setting [= value] 

คา value มีชนิดขอมูลเปนแบบ String มีรูปแบบเปน “BBBB,P,D,S” โดย BBBB เปนคา
อัตราบอรด, P เปนคาพาริต้ี, D เปนจํานวนของบิตขอมูล และ S เปนจํานวนของบิตปดทาย ปกติ
แลวคานี้ถูกกําหนดไวเปน “9600,N,8,1” 

คาบอรดเรตมาตรฐานท่ีใชกบั MSComm มีดังนี ้
110 บิตตอวินาที 
300 บิตตอวินาที 
600 บิตตอวินาที 
1200 บิตตอวนิาที 
2400 บิตตอวนิาที 
9600 บิตตอวนิาที (คาปกติ) 
14400 บิตตอวนิาที 
19200 บิตตอวนิาที 
28800 บิตตอวนิาที 
38400 บิตตอวนิาที (สงวน) 
56000 บิตตอวนิาที (สงวน) 
128000 บิตตอวินาที (สงวน) 
256000 บิตตอวินาที (สงวน) 

สําหรับคามาตรฐานในการกาํหนดคาพาริต้ีมีดังนี ้
สัญลักษณ  รายละเอียด 
    E    พาริต้ีคู (Even) 
   M    ลอจิก “1” (MARK) 
   N         ไมใช (คาปกติ) 
   O     พาริต้ีค่ี (Odd) 
   S     ลอจิก “0” (Space) 

คาท่ีใชในการกําหนดจํานวนบิตมี 5 คา คือ 4, 5, 6, 7 และ 8 (คาปกติ) 
คาท่ีระบุจํานวนบิตปดทายมีคา คือ 1 (คาปกติ),1.5 และ 2 
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ตัวอยางการใชงานคําส่ัง Setting โดยจะเปนการกําหนดคาบอรดเรตเทากับ 9600 ไมมีพาริต้ี 
จํานวนบิตขอมูล 8 บิต และบิตปดทาย 1 บิต สามารถโปรแกรมไดดังนี้ 

MSComm1.Setting = “9600,N,8,1” 
สาเหตุท่ีคากําหนดจะตองอยูในเคร่ืองหมายคําพูด เนื่องจากคาท่ีกําหนดนี้อยูในรูปตัวแปรString 
      2.5.8.4 PortOpen 
 ในการกําหนดและอานคาสถานะของพอรตอนุกรม เพื่อเปดและปดพอรตอนุกรมรูปแบบ
การใชงาน 

Object.PortOpen [= value] 
 คา value มีชนิดขอมูลเปนแบบบูลีน คือ True กับ False โดย True หมายถึงการเปดพอรต
อนุกรม และ False หมายถึงการปดพอรตอนุกรม สําหรับการปดพอรตอนุกรมนั้นจะมีการเคลียร
บัฟเฟอรรับขอมูลและบัฟเฟอรสงขอมูลดวย คอนโทรล MSComm จะปดพอรตอนุกรมโดย
อัตโนมัติเม่ือออกจากโปรแกรม กอนท่ีจะใชคุณสมบัติ PortOpen ตองตรวจสอบใหแนใจวา
คุณสมบัติ CommPort นั้นไดทําการกําหนดตําแหนงของพอรตอนุกรมไวถูกตองแลว มิเชนนั้น
MScomm จะแสดงขอผิดพลาด Error 68 แจงแกผูใชงาน หรือถาพอรตอนุกรมนั้นถูกเปดไวแลว
โปรแกรมก็จะแสดงขอผิดพลาดเชนเดียวกัน 
 ถาคุณสมบัติ DTREnabled หรือ RTSEnabled ถูกกําหนดไวเปน True กอนท่ีจะทําการเปด
พอรต คาคุณสมบัติของ DTREnabled หรือ RTSEnabled จะถูกเซตเปน False หลังจากปดพอรต แต
ถาเซตเปน False หลังจากการปดโปรแกรมแลว คาท่ีกําหนดu3652 ไวจะเปนคาเดิมดังตัวอยางการ
ใชคําส่ังเปดพอรต เพื่อติดตอส่ือสารกับพอรตอนุกรม COM1 และมีบอรดเรต 9600 บิตตอวินาที ไม
มีพาริต้ี จํานวนขอมูล 8 บิต และบิตปดทาย 1 บิต ดังนี้ 

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

  2.5.8.5 Input 
อานคาและลบคาของขอมูลจากบัฟเฟอรภาครับ 
รูปแบบการใชงาน 

Object.Input 
 คุณสมบัติ InputLen เปนตัวกําหนดจํานวนของตัวอักษรท่ีจะอาน โดยคุณสมบัติ Input การ
กําหนดคาให InputLen เทากับ 0 เปนการกําหนดใหคุณสมบัติ Input ทําการอานคาขอมูลใน
บัฟเฟอรท้ังหมด 
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คุณสมบัติ InputMode เปนตัวกําหนดชนิดของขอมูลท่ีคุณสมบัติ Input รับเขามา ถา
InputMode ถูกกําหนดเปน comInputModeText คุณสมบัติ Input จะสงคาขอมูลกลับมาในรูปแบบ
ของขอความชนิดขอมูลเปนแบบ Variant ถา InputMode กําหนดเปน comInputModeBinary 
คุณสมบัติ Input จะสงคาขอมูลกลับมาในรูปของไบนาร่ีและชนิดขอมูลเปนแบบ Variant 

ตัวอยางโปรแกรมแสดงใหเห็นวิธีในการรบัขอมูลจากบัฟเฟอรโดยรับขอมูลท้ังหมด 
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 

สงคาจํานวนของตัวอักษรท่ีอยูในบัฟเฟอรภาครับ 
รูปแบบการใชงาน 

Object.InBufferCount [= value] 
คําส่ังนี้จะแสดงคาจํานวนของอักษร ซ่ึงรับมาจากภายนอกและยังเก็บอยูในบัฟเฟอรภาครับ

เพื่อใหผูใชงานอานคาออกไป สําหรับการเคลียรคาบัฟเฟอรภาครับทําไดโดยกําหนดให 
InBufferCount มีคาเปน 0 
  2.5.8.7 InBufferSize 

กําหนดและคืนคาขนาดของบัฟเฟอรภาครับในหนวยเปนไบต 
รูปแบบการใชงาน 

Object.InBufferSize [= value] 
คําส่ังนี้ใชเพื่อกําหนดขนาดของบัฟเฟอรภาครับ โดยคาเร่ิมตนถูกกําหนดไวท่ี 1024 ไบต

การกําหนดคาบัฟเฟอรภาครับขนาดใหญจะทําใหหนวยความจําท่ีเหลือสําหรับการใชงานสวนอ่ืนๆ 
จะเหลือนอย อยางไรก็ตามการกําหนดคาบัฟเฟอรภาครับนอยเกินไปจะทําใหเกิดโอเวอรโฟลวหรือ
ขอมูลลนบัฟเฟอร เวนแตจะมีการใชแฮนดเช็ก ดังนั้นคาปานกลางท่ีเหมาะสมก็คือคา 1024 ไบต ซ่ึง
เปนคาเร่ิมตนนั่นเอง ถาโปรแกรมมีการเกิดโอเวอรโฟลวแลวจึงคอยปรับคาขนาดของบัฟเฟอรใหมี
คามากข้ึน 
  2.5.8.8 InputLen 
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กําหนดคาและคืนคาจํานวนของตัวอักษรท่ีอานจากบัฟเฟอรภาครับ 
รูปแบบการใชงาน 

Object.InputLen [= value] 
คาเร่ิมตนของคุณสมบัติ InputLen มีคาเทากับ “0” การกําหนดคาเทากับ “0” จะทําใหคําส่ัง

Input ของ MSComm อานคาขอมูลภายในบัฟเฟอรภาครับท้ังหมด 
ถาไมมีขอมูลอยูในบัฟเฟอรภาครับมากเทากับ InputLen คําส่ัง Input จะสงคาวาง (“”) กลับ

ออกมา ผูใชงานสามารถตรวจสอบขอมูลในบัฟเฟอรภาครับกอนแลวจึงคอยอานคาขอมูลจาก
บัฟเฟอรภาครับไดโดยใชคุณสมบัติ InBufferCount โดยกําหนดใหมีขอมูลในบัฟเฟอรภาครับกอน
แลวจึงคอยอานขอมูลจากบัฟเฟอรภาครับ 

คุณสมบัตินี้มักใชกับอานคาขอมูลจาก เคร่ืองมือ หรือ เคร่ืองจักร ท่ีมีการกําหนดคา ขนาด
ความยาวของขอมูลเอาไวแลว 

ตัวอยางโปรแกรมการอานคาตัวอักษรออกมา 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 

กําหนดคาและคืนคาชนิดของขอมูลท่ีรับโดยคําส่ัง Input 
รูปแบบการใชงาน 

Object.InputMode [= value] 
คุณสมบัติ InputMode ใชกําหนดวาขอมูลชนิดไหนท่ีรับเขามาผานคําส่ัง Input โดยขอมูล

จะเลือกได 2 ประเภท คือ 
comInputModeText สําหรับขอมูลท่ีอยูในรูปขอความตัวอักษรตามมาตรฐาน ANSI โดย

จะตองกําหนดคาเปน “0” และคาเร่ิมตนของการรับคาของขอมูลก็จะเปนคานี้ 
comInputModeBinary สําหรับขอมูลอ่ืน ๆ ซ่ึงจะเก็บในรูปไบนาร่ีรวมกันอยูเปนไบต

ขอมูลและเก็บขอมูลไวในตัวแปรแบบอารเรย ชนิดของขอมูลเปนแบบไบต 
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 

ใชในการสงขบวนของขอมูลไปยังบัฟเฟอรสงขอมูล 
รูปแบบการใชงาน 

Object.Output [= value] 
คา value เปนคาของตัวอักษรท่ีเขียนไปยังบัฟเฟอรสงขอมูล คุณสมบัติ Output สามารถใช

ในการสงขอมูลตัวอักษรหรือขอมูลไบนาร่ีก็ได โดยในการสงขอมูลเปนรูปแบบตัวอักษรจะตอง
กําหนดขอมูลเปนแบบ Variant และมีขอมูลภายในเปนแบบ String สําหรับการสงขอมูลไบนาร่ี
จะตองกําหนดชนิดขอมูลเปนแบบ Variant และมีขอมูลเปนแบบ Byte 

ตัวอยางโปรแกรมการสงคาท่ีปอนจากคียบอรดไปยังพอรตอนุกรม 
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 

คืนคาจํานวนของขอมูลตัวอักษร ท่ีเก็บอยูในบัฟเฟอร ภาคสง และสามารถใชคําส่ังนี้ เพื่อ
เคลียรบัฟเฟอรภาคสงไดดวย 

รูปแบบการใชงาน 
Object.OutBufferCount [= value] 
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ผูใชงานสามารถเคลียรบัฟเฟอรภาคสงไดโดยการกําหนดคา OutBufferCount เทากับ “0” 
  2.5.8.12 OutputBufferSize 

กําหนดคาและคืนคาขนาดของบัฟเฟอรภาคสง ชนิดตัu3623 วแปรเปนแบบไบต 
รูปแบบการใชงาน 

Object. OutputBufferSize [= value] 
คุณสมบัติ OutputBufferSize ใชสําหรับกําหนดขนาดของบัฟเฟอรภาคสง โดยคาปกติท่ีใช

งานจะมีคาเทากับ 512 ไบต 
การกําหนดคาบัฟเฟอรภาคสงท่ีมากเกินไปจะทําใหมีหนวยความจําเหลือใหใชงานนอย แต

ถานอยเกินไปจะทําใหเกิดขอมูลลนบัฟเฟอร ยกเวนจะมีการใช แฮนดเช็ก วิธีการที่ถูกตองในการ
กําหนดคาคือ ทดลองเร่ิมใชคาเร่ิมตนคือ 512 ไบตดูกอน ถาขอมูลลนบัฟเฟอรก็คอยเพ่ิมคา
OutputBufferSize ใหมากข้ึน 
  2.5.8.13 ParityReplace 

กําหนดและคืนคาตัวอักษรท่ีไปแทนในตําแหนงท่ีเกิดขอผิดพลาดจากพาริต้ี 
รูปแบบการใชงาน 

Object.ParityReplace [= value] 
บิตพาริต้ีเปนบิตท่ีทางภาคสงขอมูลทําการสงมาพรอมกับขอมูล เพื่อตรวจสอบขอผิดพลาด

ของขอมูล โดยเม่ือมีการใชบิตพาริต้ี คอนโทรล MScomm จะทําการบวกบิตทุกบิตท่ีมีคาลอจิก “1” 
ในแตละไบตและทําการตรวจสอบผลลัพธวาบิตท่ีอานไดนั้นมีจํานวนลอจิก “1” เปนเลขคูหรือค่ี
และตรงกับคาท่ีกําหนดไวแตตนหรือไม ถาไมตรงแสดงวาการรับสงขอมูลผิดพลาด 

การกําหนดคาเร่ิมตนใหกับ ParityReplace นั้นกําหนดใหใชเคร่ืองหมาย (?) ไปวางไวท่ี
ตําแหนงท่ีเกิดพาริต้ีผิดพลาด ถากําหนดคา ParityReplace ใหเปนคาวาง (“”) จะเปนการยกเลิกการ
ใชงาน ParityReplace และไมมีการปอนขอมูลแทนเม่ือตรวจพบขอผิดพลาด 

ParityReplace ใชชนิดขอมูลเปนแบบสตริง แตการกําหนดจะกําหนดไดเพียงไบตเดียว
เทานั้น ซ่ึงสามารถใชคาตาง ๆ ก็ได ท่ีเปนโคด ANSI มีคาอยูระหวาง 0-255 
  2.5.8.14 DTREnable 
 ใชในการกําหนดสถานะลอจิกของขา Data Terminal Ready (DTR) โดยสัญญาณของขา
DTR จะสงจากคอมพิวเตอรไปยังโมเด็มเพื่อแสดงวาคอมพิวเตอรพรอมท่ีจะรับขอมูลแลว ชนิดของ
ขอมูลเปนแบบบูลีน 

รูปแบบการใชงาน 
Object.DTREnable [= value] 
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เม่ือขา DTR ถูกกําหนดสถานะใหเปน True ท่ีขา DTR จะมีสถานะลอจิก “1” เม่ือทําการ
เปดพอรต และจะมีสถานะลอจิก “0” เม่ือมีการปดพอรต เม่ือขา DTR ถูกกําหนดสถานะเปน Falseท่ี
ขา DTR จะมีสถานะลอจิก “0” ตลอดเวลา 
  2.5.8.15 RTSEnable 

ใชเพื่อกําหนดสถานะลอจิกใหขา Request To Send (RTS) โดยขา RTS จะเปนสัญญาณท่ี
สงจากคอมพิวเตอรไปยังโมเด็มเพื่อรองขอสงขอมูล ชนิดของขอมูลเปนแบบ Boolean 

รูปแบบการใชงาน 
Object.RTSEnable [= value] 

คา value เปนคาสถานะ True หรือ False เพื่อกําหนดลอจิก “0” หรือ “1” ใหขา RTS โดย 
True หมายถึง ใหขา RTS มีลอจิก “1” 
False หมายถึง ใหขา RTS มีลอจิก “0” 
เม่ือขา RTS ถูกกําหนดใหเปน True ขา RTS จะมีสถานะลอจิก “1” เม่ือเปดพอรตและมี

สถานะลอจิก “0” เม่ือปดพอรต 
  2.5.8.16 EOFEnable 

เปนการกําหนดให MSComm รอสัญลักษณแสดงสวนทายสุดของไฟลระหวางการรับ
อินพุตเขามา ถาพบสัญลักษณ EOF ภาคอินพุตจะหยุดรับขอมูล และเหตุการณ OnComm จะถูก
กระตุนใหทํางาน คุณสมบัติ CommEvent จะมีคาเทากับ 7 หรือ CommEvEOF 

รูปแบบการใชงาน 
Object.EOFEnable [= value] 

โดย value เปนคาสถานะ True หรือ False เพื่ออีนาเบิลหรือดิสเอเบิลการทํางานของ
เหตุการณ OnComm เม่ือตรวจพบสัญลักษณ EOF โดย 

True หมายถึง เหตุการณ OnComm จะถูกกระตุนใหทํางานดวย EOF 
False หมายถึง เหตุการณ OnComm จะไมถูกกระตุนใหทํางานดวย EOF (คาปกติ) 
เม่ือ EOFEnable กําหนดใหเปน False สวนควบคุมจะไมมีการตรวจสอบสัญลักษณ EOF 

  2.5.8.17 CTSHolding 
 ผูใชงานสามารถตรวจสอบการทํางานของขา Clear To Send (CTS) ไดวามีสถานะลอจิก 
“0” หรือ “1” โดยคาท่ีอานไดจะเปนบูลีน True และ False ถาคา CTSHolding เปน True ขา CTS จะ
มีสถานะลอจิกเปน “1” ถาคา CTSHolding เปน False ขา CTS จะมีสถานะลอจิกเปน “0” 

รูปแบบการใชงาน 
Object.CTSHolding 
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เม่ือขา CTS เปนลอจิก “0” (CTSHolding = False) และเกิดไทมเอาท คอนโทรล MSComm
จะกําหนดใหคุณสมบัติ CommEvent มีคาเปน commEventCTSTO (Clear To Send Timeout) และ
กระตุนใหเกิดเหตุการณ OnComm 
  2.5.8.18 CDHolding 

ผูใชงานสามารถตรวจสอบการทํางานของขา Data Carrier Detect (DCD) ไดวามีสถานะ
ลอจิกเปน “1” หรือ “0”โดยคาท่ีอานไดจะเปนบูลีน True และ False ถาคา CDHolding เปน True ขา
DCD จะมีสถานะลอจิกเปน “1” ถาคา CDHolding เปน False ขา DCD จะมีสถานะลอจิกเปน “0” 

รูปแบบการใชงาน 
Object.CDHolding 

 เม่ือขา DCD เปนลอจิก “1” (CDHolding = True) และเกิดไทมเอาท คอนโทรล MSComm
จะกําหนดใหคุณสมบัติ CommEvent มีคาเปน commEventCDTO (Carrier Detect Timeout Error)
และกระตุนใหเกิดเหตุการณ OnComm 
  2.5.8.19 DSRHolding 
 ผูใชงานสามารถตรวจสอบการทํางานของขา SDR ไดวามีสถานะลอจิกเปน “1” หรือ 
“0”โดยคาท่ีอานไดจะเปนบูลีน True และ False ถาคา DSRHolding เปน True ขา DSR จะมีสถานะ
ลอจิกเปน “1” ถาคา DSRHolding เปน False ขา DSR จะมีสถานะลอจิกเปน “0” 

รูปแบบการใชงาน 
Object.DSRHolding 

 เม่ือขา DSR เปนลอจิก “1” (DSRHolding = True) และเกิดไทมเอาท คอนโทรล MSComm
จะกําหนดใหคุณสมบัติ CommEvent มีคาเปน commEventDSRTO (Data Set Ready Timeout) และ
กระตุนใหเกิดเหตุการณ OnComm 
  2.5.8.20 Handshaking 
 กําหนดคุณสมบัติและคืนคารูปแบบแฮนดเช็กทางฮารดแวร 

รูปแบบการใชงาน 
Object.Handshaking [= value] 

คาตัวแปร value ท่ีใชกําหนดคากําหนดได 4 รูปแบบดังนี้ 
1. comNone คาท่ีกําหนดคือ 0 เปนการกําหนดใหไมมีการu3649 แฮนดเช็ก (เปนคาเร่ิมตน) 
2. comXOnXOff คาท่ีกําหนดคือ 1 เปนการกําหนดใหแฮนดเช็กแบบ XOn/XOff 
3. comRTS คาท่ีกําหนดคือ 2 เปนการกําหนดใหใชขา RTS/CTS (Request ToSend/Clear 

To Send) 
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4. comRTSXOnXOff คาท่ีกําหนดคือ 3 เปนการกําหนดใหใชแบบ Request To Sendและ 
XOn/XOff 

คุณสมบัติ Handshaking ใชเพื่อกําหนดรูปแบบการส่ือสารภายในระหวางท่ีขอมูลถูกสงไป
ยังบัฟเฟอรภาครับ เม่ือขอมูลตัวอักษรถูกสงมาถึงพอรตอนุกรม อุปกรณส่ือสารขอมูลจะทําการยาย
ขอมูลไปยังบัฟเฟอรภาครับ เพื่อท่ีจะใหโปรแกรมสามารถอานคาไปใชงานได ถาไมมีบัฟเฟอร
ภาครับโปรแกรมท่ีใชงานจะตองทําการอานคาขอมูลสูญหายไดเนื่องจากวาการเปล่ียนแปลงของขอ 
มูลท่ีสงเขามามีการเปล่ียนแปลงอยางรวดเร็ว 

คุณสมบัติ Handshaking ชวยใหผูใชงานแนใจไดวาขอมูลท่ีไดรับมาน้ันไมมีการสูญหาย
เม่ือบัฟเฟอรภาครับท่ีรับขอมูลนั้นเกิดขอมูลลนหรือโอเวอรโฟลว (Overflow) โดยใชวิธีการ
ตรวจสอบความพรอมของบัฟเฟอรวาพรอมรับขอมูลหรือไมกอนท่ีจะสงขอมูลมาให 
  2.5.8.21 Break 
 ใชในการเซตและเคลียรคาสัญญาณ Break ชนิดของขอมูลเปนแบบ Boolean 
รูปแบบการใชงาน 

Object.Break [= value] 
โดย value เปนคาบูลีน ถา value = True หมายถึงการสงสัญญาณ Break ออกไป ถา value = 

False หมายถึงการเคลียรสัญญาณ Break 
เม่ือกําหนดใหสัญญาณ Break เปน True จะเปนการหยุดการสงขอมูลช่ัวคราวจนกวาจะมี

การส่ังใหสัญญาณ Break เปน False 
ตัวอยางการสงสัญญาณ Break ออกไปเปนชวงเวลา 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 จะถูกสรางข้ึนเม่ือคาของคุณสมบัติ CommEvent มีการเปล่ียนแปลง
เพื่อแสดงผลการเปล่ียนแปลงเหลานั้นแบบทันทีทันใดหรือแสดงขอผิดพลาดท่ีเกิดข้ึน 

ตัวอยางโปรแกรมยอย 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 คาคงท่ีคุณสมบัติของคอนโทรล MSComm 
    2.5.9.1 คาคงท่ีสําหรับคุณสมบัติ Handshaking 

คาคงท่ี    คา  รายละเอียด 
comNone   0  ไมใชการตรวจสอบแฮนดเช็ก 
comXOnXOff  1  ใชการตรวจสอบแฮu3609นดเช็กแบบ XOn/XOff 
comRTS    2  ใชการตรวจสอบผานทางขา RTS และ CTS 
comRTSXOnXOff  3 กําหนดการตรวจสอบแฮนดเช็กท้ังแบบ RTS, 
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CTS และ XOn/XOff 
  2.5.9.2 คาคงท่ีสําหรับคุณสมบัติ OnComm 

คาคงท่ี คา รายละเอียด 
comEvSend 1 สงคาเหตุการณ 
comEvReceive 2 รับคาเหตุการณ 
comEvCTS 3 มีการเปล่ียนแปลงท่ีขา CTS 
comEvDSR 4 มีการเปล่ียนแปลงท่ีขา DSR 
comEvCD 5 มีการเปล่ียนแปลงท่ีขา CD 
comEvRing 6 ตรวจจับสัญญาณกระดิ่งของโทรศัพท 
comEvEOF 7 ตรวจพบตําแหนงทายสุดของไฟล 

  2.5.9.3 คาคงท่ีสําหรับคุณสมบัติ Error 
คาคงท่ี คา รายละเอียด 
comEventBreak 1001 ไดรับสัญญาณ Break 
comEventCTSTO 1002 ขา CTS เกิดไทมเอาท 
comEventDSRTO 1003 ขา DSR เกิดไทมเอาท 
comEventFrame 1004 เกิดขอผิดพลาดท่ีเฟรมขอมูล (Framing error) 
comEventOverrun 1006 พอรตอนุกรมเกิดโอเวอรรัน (Fort overrun) 
comEventCDTO 1007 ขา DCD เกิดไทมเอาท 
comEventRxOver 1008 บัฟเฟอรรับขอมูลเกิดโอเวอรโฟลว 
comEventRxParity 1009 เกิดขอผิดพลาดข้ึนท่ีพาริต้ี (Parity error) 
comEventTxFull 1010 บัฟเฟอรสงขอมูลเต็ม 

  2.5.9.4 คาคงท่ีสําหรับคุณสมบัติ InputMode 
คาคงท่ี คา รายละเอียด 
comInputModeText 0 ขอมูลท่ีรับมีคุณสมบัติเปนขอความ (คาปกติ) 
ComInputModeBoolean 1 ขอมูลท่ีรับเขามาเปนขอมูลไบนาร่ี 

  2.5.9.4 การใช MSComm เพื่อการติดตอฮารดแวร 
จากท่ีไดกลาวมาตอนตน จะเห็นไดวาวิธีการอานคาหรือเขียนคาไปยังสถานะและขา

ควบคุมของพอรตอนุกรมสารมารถทําไดงาย โดยใชคําส่ังเหลานี้ 
DTREnable 
RTSEnable 
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CTSHolding 
CDHolding 
DSRHolding 
Break 



 
 

บทท่ี 3 
การออกแบบ 

 
 ในบทนี้จะกลาวถึง การสรางเคร่ืองวัดอุณหภูมิไรสายโดยใชหลักการทํางานของการ รับ-
สงสัญญาณดวยคล่ืนวิทยุยานความถ่ีสูงยิ่ง UHF มาประยุกตใชในโครงงาน โดยแยกการออกแบบ
และการสรางออกเปนสวนหลักๆไดดังนี้ 

 3.1 บล็อกไดอะแกรมเคร่ืองวัดอุณหภูมิไรสาย  
 3.2 ภาคเคร่ืองสง-เคร่ืองรับ modual ไรสาย 
 3.3 แผนผังการทํางานของ ไมโครคอลโทรเลอร  
 3.4 การทํางานของโปรแกรม Visual Basic 
 
3.1 บล็อกไดอะแกรมเคร่ืองวัดอุณหภูมิไรสาย 
 3.1.1 การออกแบบและการสรางสวนของฮารดแวร 
 จากแนวคิดของการส่ือสารดวยคล่ืนวิทยุ จึงนําเอาหลักการทํางานของการ รับ-สงสัญญาณ
ดวยคล่ืนวิทยุมาประยุกตใชในโครงงานน้ี ทําใหเกิดความสะดวกในการติดต้ังหรือเคลื่อนยาย โดย
ใชคล่ืนวิทยุยานความถ่ีสูง 433 MHz ในการสงขอมูลแบบไรสายสวนประกอบภาคเครื่องสงแสดง
ดังรูท่ี 3.1 เร่ิมดวยวงจรตัวตรวจวัด จะทําการวัดอุณหภูมิ และสงมาใหกับหนวยประมวลผลเพื่อ
เปล่ียนขอมูลดิจิตอลเปนขอมูลอุณหภูมิ โดยกระบวนการทางซอตฟแวร สัญญาณขอมูลท่ีไดจะสง
ปอนไปยังภาคเคร่ืองสงไปผสมกับคล่ืนพาหะในวงจรมอดูเลเตอร แลวสงสัญญาณดังกลาวไปขยาย
ใหมีกําลังแรงข้ึนในวงจรขยายคล่ืนวิทยุจากน้ันจึงสงคล่ืนวิทยุออกทางสายอากาศเพ่ือกระจาย
คล่ืนวิทยุออกไป วิธีออกแบบสวนประกอบของรูปท่ี 3.1 และรูปท่ี3.2 ทําไดดังนี้ 
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รูปท่ี 3.1 บล็อกไดอะแกรมภาคเคร่ืองสง 
 

 สวนประกอบภาคเครื่องรับแสดงดังรูปท่ี 3.2 วงจรเลือกรับคล่ืนวิทยุโดยจะรับคล่ืนวิทยุท่ีมี
ยานความถ่ีเดียวกับเคร่ืองสงจากนั้นทําการขยายคล่ืนวิทยุเพื่อใหสัญญาณแรงข้ึนแลวสงเขาวงจรดี
มอดูเลเตอร เพื่อแยกเอาสัญญาณขอมูลแบบดิจิตอล ออกมา ขอมูลที่ไดจะนํามาแปลงใหเปนขอมูล
ท่ีตองการดวยเง่ือนไขของโปรแกรม ขอมูลของอุณหภูมิจะแปลงใหอยูในรูปของเลขฐานสิบ พรอม
แสดงผลบนจอมอนิเตอร 
 

RX

Module URM433
433 MHz

Demodulation
FSK

RS232 To Max232 Computer
PortDB9

Display VB

Log .txt

 

รูปท่ี 3.2 บล็อกไดอะแกรมภาคเคร่ืองรับ 
 
 3.1.2 การเลือกใชตัวตรวจวัดอุณหภูมิ 
 เนื่องจากเคร่ืองวัดอุณหภูมิไรสายนี้ ตองการตัวตรวจวัดท่ีจะนําไปใชวัดอุณหภูมิสัญญาณ
เอาตพุตท่ีไดเปนสัญญาณดิจิตอลเพื่อใชติดตอกับไมโครคอนโทรเลอรไดทันที มีคาความผิดพลาด
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ตํ่า และมีขนาดเล็กเพื่อตองการจายกระแสต่ํา ซ่ึงคุณสมบัติดังกลาวตรงกับตัวตรวจวัดอุณหภูมิเบอร 
DS1820 ดังรูปท่ี 3.3 

 
 

รูปท่ี 3.3 ตัวตรวจวดัอุณหภมิูเบอร DS1820 
 

 3.1.3 การออกแบบหนวยประมวลผลตัวตรวจวัด  
 เนื่องจากเอาตพุตตัวตรวจวัดอุณหภูมิจะตองตอใชงานรวมกับ ไมโครคอนโทรลเลอร ดังนั้น
ท่ีจะเลือกใชตองสามารถตรวจสอบจําแนกขอมูลอนุกรมได (รหัสอุณหภูมิ Code) ซ่ึงเปนมาตรฐาน
ส่ือสาร 1–Wire Bus เชน เบอร AT89C51 , AT89C2051 ในท่ีนี้จึงเลือกไมโครคอนโทรลเลอร เบอร 
AT89C51 
 การตอใชงานไมโครคอนโทรลเลอร เบอร AT89C51 ดังรูปท่ี 3.4 ประกอบดวยวงจร
เพาเวอรออนรีเซต วงจรกําเนิดความถ่ี ตัวตานทานพูลอัพ (R pull up) และการเชื่อมตอระหวาง
ไมโครคอนโทรลเลอรกับตัวตรวจวัด  
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รูปท่ี 3.4 การตอใชงานไมโครคอนโทรลเลอร 
 
  1) การออกแบบวงจรกําเนิดความถี่  ในคู มืออุปกรณ  (Datasheet) ซ่ึงเก็บไวใน
ภาคผนวกหนาท่ี กําหนดไววา ถาใชคริสตอล (Xtal) ขนาดความถ่ี 11.0529 MHz ควรเลือกใชตัว
เก็บประจุท่ีมีคาอยูระหวาง 30 pF ผิดพลาดได 10 pF จึงเลือกใชคา C3 และ C4 = 33 pF  
  2) การออกแบบตัวตานทานพลูอัพ (Rp) การเช่ือมตออุปกรณแบบ 1 – Wire Bus 
จะตองตอกับตัวตานทานแบบ pull up 2-10kΩ  ตามหัวขอท่ี 2.5 การเช่ือมตออุปกรณแบบ I2C เพื่อ
ความสะดวกในการกําหนดคาทางการคา จึงเลือกใช R2 = 4.7 kΩ   
  3) การออกแบบวงจรเพาเวอรออนรีเซตเพื่อทําการกําหนดคาเร่ิมตนตางๆใหกับระบบ
ใช  R1 = 10 k และ C3 = 0.1uF  
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  4) การออกแบบเช่ือมตอระหวางไมโครคอนโทรลเลอรกับตัวตรวจวัดอุณหภูมิดังรูปท่ี 
3.5 เปนการนําเอาวงจรตัวตรวจวัดอุณหภูมิ วงจรกําเนิดความถ่ี และตัวตานทานพลูอัพ ท่ีได
ออกแบบในข้ันตอนท่ีแลวมาตอใชงานรวมกันกับไมโครคอนโทรลเลอรเบอร 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 การเช่ือมตอระหวางไมโครคอนโทรลเลอรกับตัวตรวจวัด 
 

3.2 ภาคเคร่ืองสง-เคร่ืองรับ modual ไรสาย 
 ตองการสงขอมูลแบบไรสายผานตัวกลางคล่ืนวิทยุความถ่ี 433 MHz และมอดูเลช่ันแบบ 

FSK (Frequency Shift Keying) ความสามารถในการสงขอมูล ระยะ 50 เมตร ในตัวเคร่ืองวัด ได
สรางเคร่ืองวัดอุณหภูมิแบบไรสายพรอมแสดงผลและบันทึกขอมูลบนคอมพิวเตอรโดยใชโมดูล
เคร่ืองสงไรสาย URM 433 ดังรูปท่ี 3.6 ทําใหคณะผูจัดทําเลือกใชโมดูลดังกลาว ซ่ึงมีคุณสมบัติทาง
เทคนิค (Specification) ดังนี้ 
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รูปท่ี 3.6 โมดูลเคร่ืองสง-เคร่ืองรับ 
 

1) สงขอมูลแบบไรสายผานตัวกลางคล่ืนวิทยุยานความถ่ี UHF ท่ีความถ่ี 433 MHz 
2) มอดูเลช่ันแบบดิจิตอล (FSK) 
3) ความสามารถในการสงขอมูลระยะ 50 เมตร ภายในอาคาร 

 3.2.1การเลือกใชโมดูลเคร่ืองรับ-สง 
 ทําหนาท่ีรับสัญญาณท่ีมาจากโมดูลเคร่ืองสงเลือกรับคล่ืนวิทยุ ขยายคลื่นวิทยุ แยกคล่ืน
พาหะจากสัญญาณโมดูลเคร่ืองรับ ซ่ึงท้ัง ภาครับและภาคสงจะใชโมดูล ไรสายรุนเดียวกัน (URM-
433) โดยตัวรับและตัวสงจะทําการ configure คนละแบบ คือภาค สงจะต้ังคาเปน slave ซ่ึงจะมี
จํานวน 2 จุด คือ sensor 1 และ sensor 2 ท้ัง 2 ตัว จะสลับการสงคือถามีตัวใดสงอยูอีกตัวจะรอจน
เสร็จอีกตัวถึงจะสงคาอุณหภูมิได สวนทางภาครับจะมี โมดูล 1 ตัว ซ่ึงจะนําคาท่ีไดสงไปยัง 
โปรแกรม VB เพื่อแสดงคาอุณหภูมิ 

 3.2.2 การออกแบบเช่ือมตอระหวางโมดูลภาคเคร่ืองสงกับหนวยประมวลผลตัวตรวจวัด  
 ซ่ึงในหัวขอท่ี 3.1.3 ไดกําหนดขาไมโครคอนโทรลเลอรท่ีใชในการสงขอมูลไวท่ีขา 28 

(P2.7) ดังนั้นในการเช่ือมตอระหวางโมดูลภาคเคร่ืองสงกับหนวยประมวลผลตัวตรวจวัด โมดูลภาค
เคร่ืองสงไรสาย จึงสามารถตอใชงานรวมกันไดเลย โดยขา2 ซ่ึงเปนขารับขอมูลเขาของโมดูลภาค
เคร่ืองสงไรสาย จะตอรวมกับไมโครคอนโทรลเลอรท่ี ขา 12 ดังรูปท่ี 3.7 
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รูปท่ี 3.7 การตอโมดูลเคร่ืองสงไรสายรับคาจาก ไมโครคอนโทรลเลอร 
 

 3.2.3 การออกแบบหนวยประมวลผลขอมูลเคร่ืองรับ 
 การทํางานของภาครับเม่ือนําสัญญาณขอมูลท่ีไดมาจากภาครับของวงจร โดยจะนําคามา
ผาน วงจร Max 232 ซ่ึงจะทําหนาท่ีแปลงสัญญาณคา Digital เปน สัญญาณ Analog โดยผานสาย 
RS232 หรือ DB9 จะทําการแปลงเปนระดับ TTL และในทํานองเดียวกันก็แปลงระดับสัญญาณ 
TTL ไปเปนระดับสัญญาณ RS-232 
 3.2.4 การทํางานของวงจรแปลงระดับแรงดัน 
 เร่ิมตนจากคอมพิวเตอรเช่ือมตอผานคอนเนคเตอร DB-9 สัญญาณจากคอมพิวเตอรนี้จะมี
ระดับแรงดันตามมาตรฐาน RS232 กลาวคือมีระดับแรงดันต้ังแต+3 ถึง +12 V และ -3 ถึง -12 V
เพื่อใหสามารถทํางานเขากันไดกับวงจรหลัก ซ่ึงมีแรงดันเปนแบบ TTL จึงตองตอผานไอซี
MAX232CPE เพื่อแปลงแรงดันใหอยูในระดับทีทีแอลเสียกอน เนื่องจากขาสัญญาณท่ีใชกับพอรต
อนุกรมมีมากถึง 7 สัญญาณจึงตองใชไอซี MAX232CPE จํานวน 2 ตัวสําหรับแปลงแรงดันดาน
อินพุตและเอาทพุต แตในโครงงานช้ินนี้ใชขาสัญญาณเพียง 3 สัญญาณ สามารถลดไอซีดังกลาว
เหลือเพียงตัวเดียวได  
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รูปท่ี 3.8 วงจร Max 232 
 
 สําหรับการใชงานการส่ือสารอนุกรมแบบ 1–Wire Bus โดยใชสัญญาณขา DTR, RTS และ 
DCD เพื่อจดัสัญญาณใหตรงตามมาตรฐานแบบ 1–Wire Bus ขา SDA ของระบบทําหนาท่ีเปนขา
ขอมูล ซ่ึงตองมีการสงและรับสัญญาณ โดยจะใชขา RTS ในการสงสัญญาณ และรับสัญญาณผาน
ทางขา DCD 
 



56 
  

 
 

รูปท่ี 3.9 โมดูลภาคเคร่ืองรับไรสาย รวมกับ Computer  
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3.3 แผนผังการทํางานของ ไมโครคอลโทรเลอร  
 

 
 

รูปท่ี 2.10 ผังการทํางานของไมโครคอลโทรเลอร 
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รูปท่ี 2.11 ผังการทํางานของไมโครคอลโทรเลอร (ตอ) 
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3.4 การทํางานของโปรแกรม Visual Basic  
 หลักในการทํางานของโปรแกรม คือจะทําการรับคา อุณหภูมิเปน องศาเซลเซียสจากการสง
คาของ ตัว Microcontroller จะมี code แปะใสมาดวย ฉะนั้นโปรแกรมจึงมีหนาท่ี ตัด code ท่ีมากับ
อุณหภูมิในรูปท่ี 3.12 จะเปนการแสดงสวนการรับคาอุณหภูมิ และ หนาตาของโปรแกรม Visual 
Basic ดังรูปท่ี 3.14 

 
 

รูปท่ี 3.12 สวนแสดงการรับคาอุณหภูมิ 
  

 
 

รูปท่ี 3.13 สวนของภาคแสดงผลโปรแกรม Visual basic 

Microcontroller Sensor 1 

Module 
Rx 

แสดงคา
อุณหภูมิ 

Module 
Tx 

Microcontroller Sensor 2 Module 
Tx 

สวนของโปรแกรม 
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รูปท่ี 3.14 สวนของการต้ังคาของโปรแกรม 
 
 ในโปรแกรมก็จะมีการตั้งคาเวลาในการบันทึกคาอุณหภูมิไดและยานของอุณหภูมิท่ีเราจะ
ต้ังใหมีการเตือนในรูปท่ี 3.14 จะต้ังไวระหวาง 25-30 องศาเซลเซียส คือถามีคาตํ่ากวาหรือสูงกวาก็
จะมีการเตือนเกิดข้ันโดยจะแสดงเปนขอความปรากฏท่ีหนาจอ computer 



 
 

บทท่ี 4 
ผลการทดลอง 

 
 ในบทน้ีเปนผลการทดลองเครื่องวัดอุณหภูมิผานโมดูลไรสาย จาก sensor DS1820 คาท่ีไดจะ
เปนคา ดิจิตอล ตัวเลขอุณหภูมิ องศาเซลเซียส ซ่ึงคาจะสงมาจากโมโดลไรสาย 2 ตัว เราจึงนําคาท่ีไดมา
แสดงโดย โปรแกรม Visual Basic 6.0 จะมีรายละเอียดดังนี้ 
 4.1 ลักษณะของโปรแกรมทีใ่ชในการทดลอง 
 4.2 การเปรียบเทียบคาที่ไดจากการทดลอง 
 
4.1 ลกัษณะของโปรแกรมทีใ่ชในการทดลอง 
 

 
 

รูปท่ี 4.1 รูปการเรียกเปดโปรแกรม 
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รูปท่ี 4.2 โปรแกรมที่ใชในการทดลองขณะไมมีการสงคาอุณหภูมิ 

 เม่ือทําการเรียกโปรแกรมขึ้นมาใชงานจะปรากฏหนาจอหลักของการใชงานโปรแกรมดังแสดง
ในรูปที่ 4.2 ในหนาจอหลักนั้นจะปนตัวแสดงผลคาของอุณหภูมิจํานวน 2 ชอง sensor และ คาเฉลี่ยของ
อุณหภูมิทั้ง 2 จุด ที่ใชในการแสดงผลอุณหภูมิ  
 4.1.1 ทําการกําหนดคาของการรับและสงขอมูล  
 ในการกําหนดการรับคาการทํางานของเครื่องวัดเราจะมีการติดตอกับเครื่อง Administrator 
โดยตรงคือเราสามารถระบุเครื่องท่ีจะมีการสงคาการ Alarm ของเครื่องวัดได โดยสามารถท่ีจะแจง
ขอความเตือนผานโปรแกรม IP-Message โดยกําหนดการ Add IP-Address ไดมากกวา 1 เครื่องซ่ึงจะทํา
ใหคนท่ีนั่ง Monitor ในการทดลองน้ีจะใชได 4 เครื่อง 
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รูปท่ี 4.3 การ Configure คา ของ Computer ของโปรแกรม IP-Message 

 เม่ือทําการกําหนดคาของการรับสงขอมูลเรียบรอยแลวและเปด port รับสงขอมูล โปรแกรมจะ
รับคาอุณหภูมิเขามาโดยจะแสดงคาของขอมูลท่ีรับออกมาเปนคาตัวเลข องศาซ่ึงสามารถที่จะเปลี่ยน
หนวยเปน Celsius และ Fahrenheit ได 
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รูปท่ี 4.4 รูปแสดงคาของขอมูลอุณหภูมิท่ีไดรับเขามา 

 การทํางานของโปรแกรมฃึ้นอยูกับการต้ังตาการ Alarm ในตัวอยางจะต้ังไวที่ 25.00C๐-30.00C๐  
ถาอุณหภูมิสูงกวาหรือตํ่ากวานั้นโปรแกรมก็จะมีการสงคา Alarm ที่จอที่ท่ีหนาจอ computer และจะ 
สงไปยังคาที่เราไดต้ังคา IP-Address ไวขางตนหลังจากน้ันโปรแกรม visual basic ก็จะสงคาออกเปน 
message แจงเตือนให Admin ไดรูตัว เพราะเกิดเหตุขัดของ เรื่องของอุณหภมิูในหอง server 
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รูปท่ี 4.5 แสดงการสงขอความเตือนของโปรแกรม IP-Message 

 4.1.2 โปรแกรมสามารถเก็บขอมูลของอุณหภูมิ                                                                 
 โปรแกรมสามารถเก็บขอมูลของอุณหภูมิในรูปแบบของ LogFlie ไดโดยเราสามารถท่ีจะต้ังคา
การเก็บผลการวัดคาไดทุกๆ 5 วินาที 10 วินาที และ 1 นาที โดยจะมีการบันทึก คาของอุณหภูมิ เวลา 
รวมไปถึงวันเดือนปที่เราตรวดวัดคาอุณหภูมิ เพื่อท่ีจะก็บไวเปน Database ไดเพื่อเปนคาอางอิงเม่ือเกิด
ปญหา File ที่เก็บมีคาไมกี่ kb  

 

รูปท่ี 4.6 รูปแสดงขอมูลอุณหภูมิที่ไดจากการบันทึกคา 



  66 
  

 
 

รูปท่ี 4.7 รูปแสดง Log Flie ของการเก็บคาอุณหภูมิทุกๆ 5 วินาท ี
 

 4.2 การเปรียบเทียบคาท่ีไดจากการทดลอง 
 เม่ือทํา การทดสอบคาความแมนยํา ของอุณหภูมิท่ีอานไดจากโปรแกรมเทียบกับเทอรโมมิเตอร
ท่ีอุณหภูมิบริเวณตาง ๆ ไดผลการทดลองดังตารางที่ 4.1 
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     ตารางท่ี 4.1 แสดงอุณหภูมิอานไดจากโปรแกรมท้ัง 2 จุดเทียบกับเทอรโมมิเตอรที่อุณหภูมิตํ่า 

ครั้ง
ที่ 

อุณหภูมิ(องศาเซลเซียส) 

เวลา(วินาที) เซนเซอรที่ 1 เซนเซอรท่ี 2 เทอรโมมิเตอร 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 กราฟอุณหภูมิอานไดจากโปรแกรมทั้ง 2 จุดเทยีบกับเทอรโมมิเตอรท่ีอุณหภูมิตํ่า 
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     ตารางท่ี 4.2 แสดงอุณหภูมิจากโปรแกรมท้ัง 2 จุดเทียบกับเทอรโมมิเตอรท่ีอุณหภูมิหอง 

ครั้ง
ที่ 

อุณหภูมิ(องศาเซลเซียส) 

เวลา(วินาที) เซนเซอรที่ 1 เซนเซอรท่ี 2 เทอรโมมิเตอร 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 จุดเทียบกับเทอรโมมิเตอรที่อุณหภูมิหอง 
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      ตารางที่ 4.3 แสดงอุณหภูมิจากโปรแกรมทั้ง 2 จุดเทียบกับเทอรโมมิเตอรท่ีอุณหภูมิสูง 

ครั้ง
ที่ 

อุณหภูมิ(องศาเซลเซียส) 

เวลา(วินาที) เซนเซอรที่ 1 เซนเซอรท่ี 2 เทอรโมมิเตอร 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 จุดเทียบกับเทอรโมมิเตอรท่ีอุณหภูมิสูง 
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 จากการทดลองคาเม่ือ เรานําเครื่องวัดอุณหภูมิ มาทําการทดสอบเทียบกับ เทอรโมมิเตอรซ่ึงจะ
วัดท่ีอุณหภูมิอระดับตางๆคือ อุณหภูมิตํ่าใชความเย็นจากแอรทําความเย็น อุณภูมิหองจากหอง และ
อุณหภูมิสูง จากไดเปาผม ซ่ึงคาท่ีวัดไดจะปรียบเทียบตามตารางที่ 4.1-4.3 จะสังเกตไดวาคาที่วัดไดเม่ือ
เทียบกับเทอรโมมิเตอรจะมีคาที่ไกลเคียงกันเม่ือคิดเปน % ความคลาดเคลื่อน  



 
 

บทท่ี 5 
                                                สรุป และขอเสนอแนะ 

 
  การออกแบบ และสรางเคร่ืองวัดอุณหภูมิไรสาย เพื่อสามารถเก็บผลอุณหภูมิ ไดถ่ีข้ึนตาม
ความเหมาะสม การเรียกดูขอมูลทําไดสะดวกข้ึนเพื่อนําไปติดต้ังบริเวณท่ีไมสามารถเดินสายได
หรือตองมีการเคล่ือนยายบอยคร้ัง ซ่ึงในการทํางานจะสลับการสงคาอุณหภูมิซ่ึงในบทนี้จะมี
รายละเอียดดังนี้ 
 5.1 สรุปผลของโครงงาน 
 5.2 อุปสรรคและปญหาของโครงงาน 
 5.3 ขอเสนอแนะ 
 
5.1 สรุปผลของโครงงาน 

จากการทดลองในบทท่ี 4 จะมีคาท่ีไกลเคียงกับคามาตรฐานเม่ือเทียบกับ เทอรโมมิเตอรเรา
สามารถท่ีจะทราบคาอุณหภูมิท่ีตองการทราบได.เพื่อท่ีจะนําไปใชในหอง server และสามารถ
นําไปใชในงานอ่ืนไดแลวแตความเหมาะสม.ในสวนของระยะทางของการรับสงขอมูลจะข้ึนอยูกับ
ส่ิงกีดขวางดังรูปท่ี 5.1 

 
รูปท่ี5.1 แสดงลักษณะระยะทางในการรับและสงขอมูล 

 

Sensor 

รับสงขอมูลในที่40 เมตร 

รับสงขอมูลในพ้ืนที่
มีสิ่งกีดขวาง 

10–20 เมตร 

Sensor 

Sensor 

Sensor 
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5.2 อุปสรรคและปญหาของโครงงาน 
  5.2.1 เกิดความถ่ีรบกวนที่ โมดูลและไมโครคอนโทรเลอร จากอุปกรณการส่ือสารตางๆคือ
การทดลองในหองทดลองตองหาจุดท่ีไมมีการรบกวนในเร่ืองความถ่ี 
  5.2.2 การสงขอมูลชาเพราะโมดูลตัวสงมีการสงขอมูลท่ีเร็วมากจนทําใหตัวโมดูลแฮง 
แกปญหาโดยการตั้งคาการหนวงเวลาการสงของโกรแกรมที่ไมโครคอนโทรเลอร ใหมีการสงคา
ขอมูลท่ีชากวาเดิม 
  5.2.3 ระยะในการ สง-รับ ไปไดไมไกลเทาท่ีควรเพราะสายอากาศคนละยานความถ่ี เพราะ
ความถ่ีท่ีใชงาน 433 MHz ซ่ึงเราใชสายอากาศท่ีความถ่ี 2.4 GHz ทําใหระยะท่ีไดลดลง 

 
5.3 ขอเสนอแนะ 

 5.3.1ในรูปแบบของเตือนเม่ืออุณหภูมิเกินกําหนดควรพัฒนาโปรแกรมภาษา Visual Basic 
ใหมีรูปแบบการเตือนท่ีเหมาะกับการใชงานเพราะความสามารถของโปรแกรมสามารถทําได เชน 
รูปแบบเสียงเตือน ระบบ SMS 
  5.3.2 โมดูลรับ URM-433 มีกําลังการขยายตํ่านาจะมีการพัฒนาใหมีการเพิ่มในสวนของ 
ภาคขยาย ของตัวโมดูลเพื่อท่ีจะทําใหประสิทธิภาพในการรับ-สงขอมูลไดไกลขึ้น 
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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                  ; 



76 
 

        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 
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            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 



93 
 

 
 
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. 
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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 
การควบคุมการไหลของขอมูล (Flow control) 
เนื่องจากโมดลูมีหนวยความจําบัฟเฟอรรองรับรับขอมูลจํากัด ดังนั้นจึงตองมีกลไกควบคุมการไหล
ของขอมูล 
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ใหสัมพันธกนั เพื่อปองกันไมใหรับขอมูลผิดพลาด โดยใช ขา RTS Flow control (Hardware) 
RTS : Request to Send หากขา RTS มีลอจิกเปน “1” ใหอุปกรณ โฮสต (Host) หยดุการสงขอมูล 
ช่ัวคราว 
การจัดสรรการใชชองสัญญาณ (Carrier Sense Multiple Access/Collision Avoidance) 
เปนการจดัสรรการเขาใชชองสัญญาณของแตละชองสัญญาณ ซ่ึงการทํางานของกลไกน้ีเรียกยอๆวา 
CSMA/CA คือเม่ือโมดูลหนึ่งตองการเขาใชชองสัญญาณ จะตองตรวจสอบชองสัญญาณกอนวามี
การใชชองสัญญาณ 
อยูหรือไม และรอจนกวาชองสัญญาณวาง เม่ือชองสัญญาณวางจะตองรอตอไปอีกระยะหนึ่ง
(Random Back-off) 
ดวยการสุมคาเวลา สุมไดระยะเวลานอยกวา ก็มีสิทธิในการใชชองสัญญาณกอน 
 
รูปแบบการจัดการส่ือสาร 
โมดูลตัวนี้รองรับการทํางาน 4 โหมด คือ 
1 การส่ือสารระหวางจุดตอจดุ(Point-To-Point) สงขอมูลเปนแพก็เกต รอการตอบกลับ 
(Acknowledge) และสงซํ้าหากไมไดรับการตอบกลับ 
2 การส่ือสารระหวางจุดตอหลายจุด(Point-To-Multipoint) พรอมรอการตอบกลับ ควบคุมดวย 
ชุดคําส่ังเศษโดยตรง 
3 การส่ือสารแบบแพรกระจาย(Broadcast Multi-drop) ไมมีการรอตอบกลับ (Unacknowledged) 
4 ส่ือสารดวยคําส่ังระยะไกล (Remote configured) 
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DS1820 
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